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2 Aligemeines

2.1 Uber dieses Handbuch
Dieses Handbuch beschreibt die digitalen Servoverstarker SERVOSTAR 300 (S300, Stan-
dard Version, 1,5 bis 10 A Nennstrom).

Weitergehende Beschreibung der Funktionalitat und der digitalen Anbindung an Auto-
matisierungssysteme und unsere Applikationsschriften finden Sie auf der beiliegenden
CD-ROM im Acrobat Reader-Format (Systemvoraussetzung: WINDOWS, Internet Brow-
ser, Acrobat Reader) in mehreren Sprachversionen.

Technische Daten und Malizeichnungen von Zubehor wie Kabel, Bremswiderstande, Netz-
teile usw. finden Sie im Zubehérhandbuch.

Sie kénnen die Dokumentationen (PDF) auf jedem handelsiblichen Drucker ausdrucken.

Technische Hintergundinformationen finden Sie im "Kollmorgen Developer Network",
erreichbar unter kdn.kollmorgen.com.

2.2 Hinweise fur die Online-Ausgabe (PDF-Format)
Das Dokument bietet verschiedene Funktionen, um die Navigation zu vereinfachen.

Lesezeichen Das Inhaltsverzeichnis und der Index enthalten
aktive Lesezeichen.

Inhaltsverzeichnis und Index im | Die Zeilen im Inhaltsverzeichnis und Index sind

Text aktive Querverweise. Klicken Sie auf eine Zeile, um
zur entsprechenden Seite zu gelangen.
Seitennummern im Text Seitennummern im Text mit Querverweisen sind

aktive Verknipfungen.



https://kdn.kollmorgen.com/
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2.3 Verwendete Symbole

Warnsymbole

Symbol Bedeutung

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht ver:
mieden wird, zum Tode oder zu schweren, irreversiblen Ver-
letzungen flhren wird.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht ver:
mieden wird, zum Tode oder zu schweren, irreversiblen Ver-
letzungen fihren kann.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht ver:
mieden wird, zu leichten Verletzungen fiihren kann.

Dieses Symbol weist auf eine Situation hin, die, wenn sie nicht
ACHTUNG Y

vermieden wird, zu Beschadigung von Sachen fiihren kann.

| INFO | Dieses Symbol weist auf wichtige Informationen hin.

Warnung vor einer Gefahr (allgemein). Die Art der Gefahr wird
durch den nebenstehenden Warntext spezifiziert.

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung und deren
Wirkung.

Warnung vor Gefahr durch heif3e Oberflache.

Warnung vor Gefahr durch hangende Last.

Warnung vor Gefahr durch automatischem Anlauf.

Zeichnungssymbole

Symbol Beschreibung Symbol Beschreibung

Signalmasse V¥V |Diode

Gehausemasse Relais

@ Schutzerde l:::] Abschaltverzogertes Relais

Widerstand Arbeitskontakt

[] Sicherung ? Ruhekontakt
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2.4 Verwendete Abkiirzungen

Kiurzel Bedeutung

(= #xx) Siehe Seite xx. Beispiel (= # 53): siehe Seite 53.
AGND Analoge Masse
BTB/RTO Betriebsbereit
CAN Feldbus (CANopen)
CLK Clock (Taktsignal)
COM Serielle Schnittstelle fiir einen PC
DGND Digitale Masse
Disk Speichermedium (Festplatte, CDRom, DVD)
EEPROM Elektrisch I6schbarer programmierbarer Speicher
EMI Elektromagnetische Stérung
EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit
ESD Elektrostatische Entladung
F-SMA Stecker fur Lichtwellenleiter gemaR EN 60874-2
INC Inkrementale Schnittstelle
LED Leuchtdiode
MB Megabyte
NI Nullimpuls
PC Personal Computer
PELV Schutzkleinspannung
PL Performance Level
PWM Pulsweitenmodulation
RAM Fluchtiger Speicher
RB Bremswiderstand
RBext Externer Bremswiderstand
RBint Interner Bremswiderstand
RES Resolver
ROD A quad B Encoder, Inkrementalgeber
SIL Safety Integrity Level
SIL CL Safety Integrity Level Claim Limit
SPS Speicherprogrammierbare Steuerung
SRAM Statisches RAM
SSi Synchron Serielles Interface
STO Safe Torque Off, Wiederanlaufsperre
VAC Wechselspannung
VvV DC Gleichspannung
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3 Sicherheit

Dieses Kapitel hilft, Gefahrdungen fiir Personen und Sachen zu erkennen und zu ver-
meiden.

3.1 Das miissen Sie beachten

Fachpersonal erforderlich

Fir Arbeiten wie Transport, Installation, Inbetriebnahme und Instandhaltung darf nur qua-
lifiziertes Personal eingesetzt werden. Qualifiziertes Personal sind Personen, die mit Trans-
port, Installation, Inbetriebnahme und Betrieb von elektrischen Antrieben vertraut sind.

Transport, Lagerung, Auspacken: nur durch Personal mit Kenntnissen in der Behand-
lung elektrostatisch gefahrdeter Bauelemente.

Mechanische Installation: nur durch Personal mit Kenntnissen in mechanischen Arbei-
ten.

Elektrische Installation: nur durch Personal mit Kenntnissen in elektrotechnischen Arbei-
ten.

Inbetriebnahme: nur durch Fachleute mit weitreichenden Kenntnissen in den Bereichen
Elektrotechnik und Antriebstechnik.

Das Fachpersonal muss ebenfalls ISO 12100/ IEC 60364 / IEC 60664 und nationale Unfall-
verhltungsvorschriften kennen und beachten.

Dokumentation lesen

Lesen Sie vor der Montage und Inbetriebnahme die vorliegende Dokumentation. Falsches
Handhaben der Gerate kann zu Personen- oder Sachschaden fiihren. Der Betreiber muss
daher sicherstellen, dass alle mit Arbeiten am Antriebssystem betrauten Personen das
Handbuch gelesen und verstanden haben und dass die Sicherheitshinweise in diesem
Handbuch beachtet werden.

Hardware Revision priifen

Prifen Sie die Hardware-Revisionsnummer des Produkts (siehe Typenschild). Die Num-
mer ist die Verknupfung zwischen dem Produkt und dem Handbuch.

Diese Revisionsnummer muss mit der Hardware-Revisionsnummer auf dem Deckblatt der
Betriebsanleitung Ubereinstimmen.

Technische Daten beachten

Halten Sie die technischen Daten und die Angaben zu den Anschlussbedingungen ein.
Wenn zulassige Spannungswerte oder Stromwerte Uberschritten werden, kénnen die
Gerate geschadigt werden. Ein ungeeigneter Motor oder fehlerhafte Verdrahtung bescha-
digen die Systemkomponenten. Prifen Sie die Kombination aus Verstarker und Motor.
Gleichen Sie die Nennspannung und den Nennstrom der Komponenten ab.

Risikobeurteilung erstellen

Der Hersteller der Maschine muss eine Risikobeurteilung fir die Maschine erstellen und
geeignete MalRnahmen treffen, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Ver-
letzungen oder Sachschaden fiihren kdnnen. Aus der Risikobeurteilung leiten sich even-
tuell auch zusatzliche Anforderungen an das Fachpersonal ab.

Elektrostatisch empfindliche Bauteile

Die Gerate enthalten elektrostatisch gefahrdete Komponenten, die durch unsachgemafen
Gebrauch beschadigt werden kénnen. Entladen Sie Ihren Korper elektrostatisch, bevor Sie
das Gerat berlihren. Vermeiden Sie es, hoch isolierende Stoffe zu beriihren (Kunstfasern,
Plastikfolie usw.). Legen Sie das Gerat auf eine leitfahige Oberflache.
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Automatischer Wiederanlauf

Der Antrieb kann abhangig von der Parametereinstellung nach dem Einschalten der Netz-
spannung, bei Spannungseinbriichen oder Unterbrechungen automatisch anlaufen. Es
besteht die Gefahr von tédlichen oder schweren Verletzungen fiir Personen, die in der
Maschine arbeiten.

Wenn der Parameter AENA auf 1 gesetzt ist, warnen Sie an der Maschine mit einem Warn-
schild (Warnung: Automatischer Wiederanlauf nach Einschalten!) und stellen Sie sicher,
dass ein Einschalten der Netzspannung nicht mdéglich ist, wahrend sich Personen im
gefahrdeten Bereich der Maschine aufhalten. Wenn Sie einen Unterspannungsschutz
benutzen, beachten Sie EN 60204-1.

HeiRe Oberflache

Die Oberflachen von Verstarkern kdnnen im Betrieb sehr heil® werden. Das Gehause kann
Temperaturen Uber 80 °C erreichen. Gefahr leichter Verbrennungen. Messen Sie die Tem-
peratur. Warten Sie, bis das Gehause auf unter 40 °C abgekuhlt ist, bevor Sie es berthren.

Erdung

Stellen Sie die ordnungsgemaRe Erdung des Gerates mit der PE-Schiene im Schalt-
schrank als Bezugspotential sicher. Gefahr durch elektrischen Schlag.
Ohne niederohmige Erdung ist keine personelle Sicherheit gewahrleistet

Ableitstrom

Da der Ableitstrom zu PE mehr als 3,5 mA betragt, muss in Ubereinstimmung mit der Norm
EN61800-5-1 der PE-Anschluss entweder doppelt ausgefihrt oder ein Anschlusskabel mit
einem Querschnitt von >10 mm? verwendet werden. Abweichende MalRnahmen sind in
Ubereinstimmung mit regionalen Vorschriften maglich.

Hohe Spannungen

Die Gerate erzeugen hohe elektrische Spannungen bis zu 900 V. Offnen oder beriihren
Sie die Gerate wahrend des Betriebs nicht. Halten Sie wahrend des Betriebs alle Abde-
ckungen und Schaltschranktiiren geschlossen.

Wahrend des Betriebes kdnnen Servoverstarker ihrer Schutzart entsprechend span-
nungsfihrende, blanke Teile besitzen.

An spannungsfiihrenden Teilen besteht unmittelbare Lebensgefahr. Verbaute Schutz-
malnahmen wie Isolationen oder Abschirmungen dirfen nicht entfernt werden. Arbeiten
an der elektrischen Anlage sind nur durch geschultes und eingewiesenes Personal, unter
Beachtung der Vorschriften fir Arbeitssicherheit und nur bei ausgeschalteter und gegen
Wiedereinschalten gesicherter elektrischer Versorgung zulassig.

Trennen Sie nie die elektrischen Verbindungen zum Verstarker, wahrend dieser Span-
nung fuhrt. Es besteht die Gefahr von Lichtbogenbildung mit Verletzungsgefahr (Ver-
bennungen oder Erblindung) und Schaden an Kontakten. Warten Sie nach dem Trennen
des Verstarkers von der Versorgungsspannung mindestens 5 Minuten, bevor Sie Gera-
teteile, die potenziell Spannung fiihren (z. B. Kontakte), beriihren oder Anschliisse tren-
nen.

Messen Sie stets die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis und warten Sie, bis die Span-
nung unter 50 V gesunken ist, bevor Sie Komponenten beriihren.
Funktionale Sicherheit

Die Sicherheitsfunktion STO im S300 ist zertifiziert. Die Bewertung der Sicherheitsfunktion
nach EN13849 oder EN 62061 ist abschlieRend durch den Anwender zu erstellen.
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Verstarkte Isolierung

Im Motor eingebaute Temperaturfiihler, Motorhaltebremsen und Ruickfluhrsysteme missen
mit einer verstarkten Isolierung (gem. EN 61800-5-1) gegentiber Systemkomponenten mit
Leistungsspannung versehen sein, entsprechend der geforderten Priifspannung der Appli-
kation. Alle Kollmorgen Komponenten entsprechen diesen Anforderungen.

Gerite nicht verandern

Veranderung an der Servoverstarker Hardware ohne Erlaubnis des Herstellers sind nicht
zuléssig. Offnen der Gerate bedeutet Verlust der Gewéhrleistung.

3.2 Warnhinweise auf dem Produkt

Gefahrliche Restspannung.
5 Minuten warten nach
Abschalten der Leistung!

ACHTUNG Beschadigte Warnsymbole miissen sofort ersetzt werden.
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3.3 BestimmungsgemaBe Verwendung

Servoverstarker sind Komponenten, die in elektrische Anlagen oder Maschinen ein-
gebaut werden und nur als integrierte Bestandteile dieser Anlagen oder Maschinen
betrieben werden kénnen.

Bei Einsatz der Servoverstarker im Wohnbereich, in Geschafts- und Gewerbebereichen
sowie Kleinbetrieben missen zusatzliche Filtermallnahmen getroffen werden.

Einbau und Verdrahtung

Sie dirfen die Servoverstarker nur im geschlossenen Schaltschrank unter Berlick-
sichtigung der definierten Umgebungsbedingungen (= # 30) und Einbaumale (= #
49). Um die Schaltschranktemperatur unter 40°C zu halten, kdnnen Beltftung oder Kih-
lung erforderlich sein.

Verwenden Sie nur Kupferleitungen zur Verdrahtung. Die Leiterquerschnitte ergeben
sich aus der Norm EN 60204 (bzw. Tabelle 310-16 der NEC 60°C oder 75°C Spalte fiir
AWG).

Spannungsversorgung

Die S300 Servoverstarker (Uberspannungskategorie |l gem. EN 61800-5-1) kénnen
direkt an dreiphasigen, geerdeten Industrienetzen (TN-Netz, TT-Netz mit geerdetem
Sternpunkt, max. 42kA symmetrischer Nennstrom bei 110V_4qs,...230V*10% bzw. 208V_
10%---480V*19% je nach Typ) verwendet werden. Beim Anschluss an andere Netze
beachten Sie (= # 60).

Periodische Uberspannungen zwischen AuRenleitern (L1, L2, L3) und Gehause des
Servoverstarkers durfen 1000V (Amplitude) nicht tiberschreiten. Spannungsspitzen
(<50us) zwischen den Auf3enleitern dirfen 1000V nicht tiberschreiten. Span-
nungsspitzen (<50us) zwischen AuRRenleitern und Gehause dirfen 2000V nicht tber-
schreiten.

Motoren

Die S300 Servoverstarker sind ausschlieBlich zum Antrieb von geeigneten Synchron-
Servomotoren mit geschlossenem Drehmoment-, Drehzahl- und/oder Posi-
tionsregelkreis vorgesehen. Die Nennspannung der Motoren muss héher oder min-
destens gleich der vom Servoverstarker gelieferten Zwischenkreisspannung sein.

Funktionale Sicherheit

Bei Verwendung der Sicherheitsfunktion STO beachten Sie die speziellen Vorgaben flr
die bestimmungsgemale Verwendung (= # 40).

3.4 Nicht bestimmungsgemaRe Verwendung

Eine andere Verwendung als in Kapitel "Bestimmungsgemale Verwendung" beschrieben
ist nicht bestimmungsgeman und kann zu Schaden bei Personen, Gerat oder Sachen flih-
ren. Der Servoverstarker darf nicht mit Maschinen verwendet werden, die nicht den gel-
tenden nationalen Richtlinien oder Normen entsprechen. Die Verwendung des
Servoverstarkers in den folgenden Umgebungen ist ebenfalls untersagt:

explosionsgefahrdete Bereiche,

Umgebungen korrosiven und/oder elektrisch leitenden Sauren, alkalischen Losungen,
Olen, Dampfen und Staub,

direkt an ungeerdeten oder unsymmetrisch geerdeten Netzen mit Uy >230V

Schiffe oder Offshore-Anwendungen.

Die Ansteuerung von Haltebremsen durch den S300 alleine darf nicht in Anwendungen ver-
wendet werden, wo mit der Bremse die funktionale Sicherheit gewahrleistet werden soll.
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4 Produkt Lebenszyklus, Handhabung

4.1 Transport
Transportieren Sie den S300 gemaf EN 61800-2 wie folgt:

Nur durch qualifiziertes Personal in der wiederverwertbaren Originalverpackung des
Herstellers.

Vermeiden Sie harte StéRRe

Temperatur: —25 bis +70°C, max. 20K/Stunde schwankend,

Klasse 2K3 gem. EN61800-2, EN 60721-3-1

Feuchtigkeit: max. 95 % relative Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend,

Klasse 2K3 gem. EN61800-2, EN 60721-3-1

Wenn die Verpackung beschadigt ist, prifen Sie das Gerat auf sichtbare Schaden. Infor-
mieren Sie den Transporteur und gegebenenfalls den Hersteller.

Die Servoverstarker enthalten elektrostatisch gefahrdete Komponenten, die durch unsach-
gemalien Gebrauch beschadigt werden konnen. Entladen Sie lhren Kérper, bevor Sie
den Servoverstarker beriihren. Vermeiden Sie es, hoch isolierende Stoffe zu beriihren
(Kunstfasern, Plastikfolie usw.). Legen Sie den Servoverstarker auf eine leitfahige Ober-
flache.

4.2 Verpackung
Die S300 Verpackung besteht aus einem recyclebaren Karton mit Einlagen.

MaRe: (HxBxT) 115x365x275mm
Kennzeichnung: Gerate-Typenschild auRen am Karton

4.3 Lagerung
Lagern Sie den S300 gemaf’ EN 61800-2 wie folgt:

Nur in der wiederverwertbaren Originalverpackung des Herstellers

max. Stapelhdhe: 8 Kartons

Lagertemperatur: -25 bis +55°C, max. Schwankung 20°C / Stunde,

Klasse 1K4 gem. EN61800-2, EN 60721-3-1

Lagerfeuchtigkeit: 5 ... 95% relative Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend,

Klasse 1K3 gem. EN61800-2, EN 60721-3-1

Lagerdauer: Weniger als 1 Jahr ohne Beschrénkung.

Mehr als 1 Jahr: Kondensatoren missen formiert werden, bevor der Servoverstarker in
Betrieb genommen wird. Um die Kondensatoren zu formieren, trennen Sie alle elek-
trischen Anschlisse und legen Sie etwa 30 Minuten 230 V AC an L1/L2 an.

4.4 |Installation, Setup und Normalbetrieb

Im Normalbetrieb muss die Schranktir geschlossen sein und das Gerat darf nicht berihrt
werden. Information zu Installation und Setup finden Sie in

Kapitel Mechanische Installation (= # 47)
Kapitel Elektrische Installation (= # 50)
Kapitel Setup (= # 98)

Normalbetrieb getestet flir Umgebungsklasse 3K3 gemal EN 61800-2 (= # 30).

Der Hersteller der Maschine definiert die erforderlichen Fachkenntnisse des Endnutzers
gemal der Risikobeurteilung fir die Maschine und beschreibt abhangig von der Appli-
kation die Erfordernisse flir den normalen Betrieb.
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4.5 AuBer Betrieb nehmen

ACHTUNG Nur Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elektrotechnik darf Sys-
temkomponenten aulder Betrieb nehmen.

GEFAHR: Tédliche Spannung! Es besteht die Gefahr von schweren oder tédlichen Ver-
letzungen durch elektrischen Schlag oder Lichtbogenbildung.

Schalten Sie den Hauptschalter des Schaltschranks aus.

Sichern Sie das System gegen Wiedereinschalten.

Blockieren Sie den Hauptschalter .

Warten Sie mindestens 5 Minuten nach Abschalten der Spannung.

4.6 Wartung und Reinigung
Das Gerat ist wartungsfrei. Wenn das Gerat gedffnet wird, erlischt die Garantie. Das Innere
des Gerats kann nur vom Hersteller gereinigt werden.

ACHTUNG Das Gerat nicht in Flussigkeiten tauchen oder besprihen. Vermeiden Sie, dass Flus-
sigkeit in das Gerat eindringt

So reinigen Sie das Gerat von auf3en:

1.
2.

4.7 Demontage

Nehmen Sie das Gerat auRer Betrieb (siehe Kapitel 4.5 "AulRer Betrieb nehmen").
Gehause: Mit Isopropanol oder einer ahnlichen Reinigungsldsung reinigen.
VORSICHT : Leicht Entflammbar! Gefahr von Verletzung durch Verpuffung und

Feuer.

~ Beachten Sie die Sicherheitshinweise auf der Verpackung des Reinigungsmittels.

~ Warten Sie nach der Reinigung mindestens 30 Minuten, bevor Sie das Gerat wieder
in Betrieb nehmen.

Schutzgitter am Liifter: Mit einer trockenen Blrste reinigen.

ACHTUNG Nur Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elektrotechnik darf Sys-
temkomponenten demontieren.

1.
2.

w

Nehmen Sie das Gerat aulder Betrieb (siehe Kapitel 4.5 "Aufier Betrieb nehmen").
Prufen Sie die Temperatur.

VORSICHT: Hohe Temperatur! Gefahr leichter Verbrennungen. Im Betrieb kann der
Kuhlkérper Temperaturen tGber 80 °C erreichen. Bevor Sie das Gerat bertihren, mes-
sen Sie die Temperatur und warten Sie, bis der Verstarker auf unter 40 °C abgekuhlt
ist.

Entfernen Sie die Stecker. Trennen Sie den PE Anschluss zuletzt.

Ausbauen: Lésen Sie die Befestigungsschrauben und entfernen Sie das Gerat.
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4.8 System Reparatur

ACHTUNG Nur Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elektrotechnik darf Sys-
temkomponenten austauschen.

VORSICHT: Unerwarteter Anlauf! Bei der Durchfiihrung von Austauscharbeiten kann es
zur Kombination von Gefahrdungen und multiplen Folgen kommen.

Arbeiten sind nur unter Beachtung der Vorschriften fiir Arbeitssicherheit, durch geschul-
tes Personal und mit Benutzung der jeweils vorgeschriebenen personlichen Schutzaus-
rustung zuldssig.

Austausch des Geriates

Nur der Hersteller kann das Gerat reparieren. Offnen des Gerétes bedeutet Verlust der
Gewahrleistung.

Nehmen Sie das Gerat aulRer Betrieb (siehe Kapitel 4.5 "Auler Betrieb nehmen").
Demontieren Sie das Gerat (siehe Kapitel 4.7 "Demontage").

Senden Sie das Gerat an den Hersteller.

Installieren Sie ein neues Gerat wie in diesem Handbuch beschrieben.

Nehmen Sie das System in Betrieb, wie in diesem Handbuch beschrieben.

AN

Austausch sonstiger Teile des Antriebssystems
Wenn Teile des Antriebssystems ausgetauscht werden miissen (zum Beispiel Kabel),
gehen Sie wie folgt vor:

1. Nehmen Sie das Gerat aul3er Betrieb (siehe Kapitel 4.5 "Aufier Betrieb nehmen").
2. Tauschen Sie die Teile aus.

3. Prufen Sie alle Steckverbindungen auf korrekten Sitz.

4. Nehmen Sie das System in Betrieb, wie in diesem Handbuch beschrieben.

4.9 Entsorgung

ACHTUNG Fir die fachgerechte Entsorgung des Gerates wenden Sie sich an einen zertifizierten Elek-
tronikschrottverwerter.

Gemal der Richtlinie WEEE-2012/19/EG u.a. nimmt der Hersteller Altgerate und Zubehdr
zur fachgerechten Entsorgung zuriick. Die Transportkosten muss der Versender tragen.
Setzen Sie sich mit Kollmorgen in Verbindung und kléren Sie die logistische Abwicklung.

Senden Sie die Gerate in der Originalverpackung an die in der folgenden Tabelle auf-
gefuihrten Herstelleradressen.
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5 Zulassungen
Zertifikate (CE, funktionale Sicherheit) finden Sie auf der Kollmorgen Website.

5.1 UL und cUL Konformitat
Dieser Servoverstarker ist unter der UL File Nummer E217428 gelistet.

UL(cUL)-zertifizierte Servoverstarker (Underwriters Laboratories Inc.) stimmen mit den ent-
sprechenden amerikanischen und kanadischen Brandvorschriften (in diesem Fall UL 840
und UL 508C) Uberein. Die UL(cUL)-Zertifizierung bezieht sich allein auf die konstruktive
mechanische und elektrische Charakteristik des Gerates.

Die UL(cUL)-Vorschriften legen u.a. die technischen Mindestanforderungen an elektrische
Geréate fest, um gegen maogliche Brandgefahren vorzubeugen, die von elektrisch betrie-
benen Geraten ausgehen kénnen. Die technische Ubereinstimmung mit den ame-
rikanischen Brandvorschriften wird von einem unabhangigen UL-Inspektor durch die
Typenprufung und regelmaBigen Kontrollprifungen auf Konformitat Gberprift.

Der Kunde hat bis auf die in der Dokumentation zu beachtenden Installations- und Sicher-
heitshinweise keinerlei andere Punkte zu beachten, die im direktem Zusammenhang mit
der UL(cUL)-Geratezertifizierung stehen.

UL 508C: Die UL 508C beschreibt die konstruktive Einhaltung von Mindestanforderungen
an elektrisch betriebene Leistungsumwandlungsgerate wie Frequenzumrichter und Ser-
voverstarker, die das Risiko einer Brandentwicklung verhindern sollen.

UL 840: Die UL 840 beschreibt die konstruktive Einhaltung der Luft- und Kriechstrecken
von elektrischen Geraten und Leiterplatinen.


http://www.kollmorgen.com/
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Markings Marquages

Use 60°C or 75°C copper wire only.
Use Class 1 wire only.

Tightening torque for field wiring ter-
minals. X0, X8, X9:0.5-0.6Nm (4.43 to
5.31 Ibfin).

Use in a pollution degree 2 envi-
ronment.

These devices provide solid state motor
overload protection at 130% of full load
current.

Integral solid state short circuit pro-
tection does not provide branch circuit
protection. Branch circuit protection
must be provided in accordance with
the National Electrical Code and any
additional local codes.

These devices are not provided with
motor over-temperature sensing.
Suitable for use on a circuit capable of
delivering not more than 42kA rms sym-
metrical amperes for a max. voltage of
480 Vac.

The drives may be connected together
via the “common bus” (DC bus link)
based on the instructions on (= # 63)
ff. The devices may also be grouped
from the AC input side based on the
max. input fuse (e.g. 3xS346 with one
common 6A fuse in line).

Utilisez un fil en cuivre 60°C ou 75 °C min..
Utilisez seulement un fil de classe 1.
Couples de serrage recommandée. X0,
X8, X9:0.5-0.6Nm (4.43 t0 5.31 Ibfin).
Utilisation dans un environnement de pol-
lution de niveau 2.

Ces variateurs offrent une protection con-
tre les surcharges de moteur a semi-con-
ducteur a 130 % du courant FLA nominal.
Une protection de court-circuit a semi-con-
ducteur intégrale ne fournit pas de pro-
tection de la dérivation. Il convient de
garantir une protection de la dérivation
conforme au NEC (National Electrical
Code) et aux réglementations locales en
vigueur, ou aux directives équivalentes
applicables.

Ces variateurs n’offrent pas de capteurs
de température excessive.

Ce produit est congu pour une utilisation
sur un circuit capable de fournir 42 000
ampeéres symétriques (rms) maximum
pour 480V.

Les variateurs peuvent étre reliés entre
eux via le “bus commun CC” sur la base
des instructions (= # 63) ff. Les variateurs
peuvent étre groupés d'entrée AC basé
sur le max. fusible d’entrée (par exemple
3xS346 avec un fusible de 6A commune).
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5.2 Konformitat mit CE

ACHTUNG

Die Servoverstarker wurden in einem definierten Aufbau mit den in dieser Dokumentation
beschriebenen Systemkomponenten in einem autorisierten Priflabor gepruft. Abwei-
chungen von in der Dokumentation beschriebenen Aufbau und Installation bedeuten, dass
Sie selbst neue Messungen veranlassen missen, um der Gesetzeslage zu entsprechen.

Kollmorgen erklart die Konformitat der Produktserie SERVOSTAR 300 (S300) mit fol-
genden einschldgigen Bestimmungen::

EG-Richtlinie 2006/42/EG, Richtlinie fiir Maschinen
EG-Richtlinie 2014/30/EG, Elektromagnetische Vertraglichkeit
EG-Richtlinie 2014/35/EG, Niederspannungsrichtlinie

In Bezug auf die Storfestigkeit erflllt der Servoverstarker die Anforderung an die Kategorie
"zweite Umgebung" (Industrieumgebung).

Far den Bereich der Stéraussendung erfullt der Servoverstarker die Anforderung an ein
Produkt der Kategorie C2 (Lange Motorleitung < 10m). Ab einer Motorleitungsléange von
10m erfillt der Servoverstarker die Anforderung an die Kategorie C3.

In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Stdrungen verursachen, die
EntstormalRnahmen wie externe EMV Filter erforderlich machen kénnen.

5.2.1 Européische Richtlinien und Normen fiir den Anlagenbauer

ACHTUNG

Servoverstarker sind Sicherheitsbauteile, die zum Einbau in elektrische Anlagen oder
Maschinen im Industriebereich bestimmt sind. Bei Einbau in Maschinen oder Anlagen ist
die Aufnahme des bestimmungsgemafien Betriebes des Servoverstarkers solange unter-
sagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine oder Anlage den Bestimmungen der

EG-Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) und
EG-EMV-Richtlinie (2014/30/EG) und
EG-Niederspannungsrichtlinie (2014/35/EG) entspricht.

Normen zur Einhaltung der EG-Maschinenrichtlinie (2006/42/EG)

EN 60204-1 (Sicherheit und elektrische Ausristung von Maschinen)
EN 12100 (Sicherheit von Maschinen)

Der Maschinenhersteller muss eine Risikobeurteilung fir die Maschine erstellen und
geeignete Mallnahmen treffen, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Schaden
an Personen oder Sachen fiihren kénnen.

Der Maschinen- / Anlagenhersteller muss prifen, ob bei seiner Maschine/ Anlage noch
weitere als die hier genannten Normen oder Richtlinien anzuwenden sind.

Normen zur Einhaltung der EG-Niederspannungsrichtlinie (2014/35/EG)

EN 60204-1 (Sicherheit und elektrische Ausristung von Maschinen)
EN 60439-1 (Niederspannungs-Schaltgeratekombinationen)

Normen zur Einhaltung der EG-EMV-Richtlinie (2014/30/EG)

EN 61000-6-1/ 2 (Storfestigkeit im Wohn- oder Industriebereich)
EN 61000-6-3 / 4 (Stéraussendung im Wohn- oder Industriebereich)

Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenzwerte der Anlage oder
Maschine liegt in der Verantwortung des Herstellers der Anlage oder Maschine. Hinweise
fur die EMV-gerechte Installation (wie Schirmung, Erdung, Handhabung von Steckern und
Verlegung der Leitungen) finden Sie in dieser Dokumentation.

Die Konformitat des Servosystems zu den hier genannten Normen kénnen wir nur garan-
tieren, wenn von uns gelieferte Komponenten (Motor, Leitungen, Drosseln usw.) ver-
wendet werden.
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5.2.2 Safety Konformitat (STO) nach Maschinenrichtlinie

Safe Torque Off

Der Servoverstarker S300 bietet eine einkanalige, funktional sichere STO Funktion (Safe
Torque Off). Die Funktion sperrt die Ziindimpulse der Endstufentransistoren (Impulss-
perre).

Das Schaltungskonzept wurde von der Berufsgenossenschaft geprift und abschlie3end
beurteilt. Das Schaltungskonzept zur Realisierung der Sicherheitsfunktion "Safe Torque
OFF" in den Servoverstarkern der Baureihe ist demnach geeignet, die Anforderungen an
SIL CL 2 gem. EN 62061 und des PLd gem. EN 13849-1 zu erflllen.

Die Teilsysteme (Servoverstarker) sind durch die Kenngréssen SIL CL, PFHD und TM
sicherheitstechnisch vollstandig beschrieben.

Einheit Betriebsart = EN 13849-1 EN 62061 PFHD [1/h] = TM [Jahr]
STO-Enable | einkanalig | PLd,Kat3 | SILCL2 | 1,50E-07 | 20

5.2.3 Konformitat mit RoHS

Das Gerat wurde in Ubereinstimmung mit RoHS Richtlinie 2011/65/EG mit deligierter Richt-
linie 2015/863/EU zum Einbau in eine Maschine gefertigt.

5.2.4 Konformitat mit REACH

Die Verordnung (EG) Nr. 1907/2006 regelt die Registrierung, Bewertung, Zulassung und
Beschrankung chemischer Stoffe 1 (kurz: "REACH").

Die Gerate enthalten keine Stoffe (CMR Stoffe, PBT-Stoffe, vPvB-Stoffe sowie ahnlich
gefahrliche Stoffe, die im Einzelfall aufgrund wissenschaftlicher Kriterien festgelegt wer-
den) oberhalb 0,1 Masse-%, die in der "Kandidatenliste" aufgefiihrt sind.

5.3 Konformitat mit UKCA

Kollmorgen erklart die Konformitat der Produktreihe S300 mit den folgenden Richtlinien:

S.1.2008/1597, Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008
Verwendete designierte Normen EN 13849-1, EN 13849-2, EN 61800-5-2
S.1. 2016/1101, Electrical Equipment (Safety) Regulations 2016
Verwendete designierte Norm EN 61800-5-1 + A1

S.1. 2016/1091, Electromagnetic Compatibility Regulations 2016
Verwendete designierte Norm EN IEC 61800-3

Die Gerate stimmen Uberein mit The Restriction of the Use of Certain Hazardous Sub-
stances in Electrical and Electronic Equipment Regulations 2012 zum Einbau in eine
Maschine.

5.4 Konformitat mit EAC
EAC ist die Abkurzung fur Eurasian Conformity = EurAsische Konformitat. Das Zeichen
wird in den Staaten der eurasischen Zollunion (Russland/Belarus/Kasachstan) verwendet.
Kollmorgen bestatigt, dass das Gerat allen notwendigen Konformitatsverfahren in einem
der Mitgliedsstaaten der Eurasischen Zollunion unterzogen wurde, und dass das Gerat
allen in den Staaten der Eurasischen Zollunion vorgeschriebenen technischen Anfor-
derungen entspricht:

Niederspannungsanlagen (TP TC 020/2011)
Elektromagnetische Vertraglichkeit (TP TC 004/2011)

Kontakt vor Ort: SERVOSTARLLC. , Bld.1, Semyonovskaya nab. 2/1, RU-105094 Moskau
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6 Produktidentifizierung

6.1 Lieferumfang

Wenn Sie Verstérker aus der Serie SERVOSTAR 300 bei uns bestellen (Bestellnummern
(= #138)), erhalten Sie:

S3xx

Gegenstecker X0, X3, X4, X8

Gegenstecker X9 (nur bei SERVOSTAR 303-310) (S3xx6)
S300 Safety Notes gedruckt

Betriebsanleitung und Online-Dokumentation auf CD-ROM
Inbetriebnahmesoftware DRIVEGUI.EXE auf CD-ROM

| INFO | Die SubD-Gegenstecker gehdren nicht zum Lieferumfang!

Zubehor (muss bei Bedarf separat bestellt werden, lesen Sie im Zubehérhandbuch nach):

Hybrid Motorleitung (konfektioniert) fir Ein-Kabel Anschluss

Motorleitung (konfektioniert) inklusive Schirmanschlussklemme oder beide Leis-
tungsstecker einzeln mit Motorleitung als Meterware

Ruckfuhrleitung (konfektioniert) oder beide Ruckflhrstecker einzeln mit Rick-
fuhrleitung als Meterware

Motordrossel 3YL/3YLN bei Motorleitungslange tber 25m

externer Bremswiderstand BAR(U)

Kommunikationsleitung zum PC (= # 96) flr das Parametrieren am PC
Netzleitung, Steuerleitungen, Feldbusleitungen (jeweils Meterware)

6.2 Typenschild
Das Typenschild ist seitlich auf dem Servoverstarker angebracht.
Abbildung ahnlich.

Kollmorgen Europe GmbH E217428

Pempelfurtstraiie 1 RoHS| U K c@us

D-40880 Ratingen conform c n LISTED

www.kollmorgen.com IND. ?eg:- EQ.

Typenbezeichnung Model Number Ser. Nr Ser. No. Bemerkung Comment

Eingang Input Ausgang Qutput

Spannung / Voltage: 3 x xxV - xxV, 50Hz Zwischenkreisspannung/DC-Link Voltage: xxV - xxV

Spannung / Voltage: 3 x xxV - xxV, 60Hz Phasen / Phases: 3 Strom/Current: XxA

Nennstrom / Full load current:  xxA Schaltfrequenz / Bases Frequency: x kHz (xx)

Umgebungstemp. Schutzart  Encl.Rating Hardware

Ambient temp. | Revision
LRI T mmpmeeessmnn NN 11111111111 T

example Factory ID: 685921-001 example
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6.3 Typenschlussel

Benutzen Sie den Typenschlissel zur Produktidentifizierung, jedoch nicht fiir den Bestell-
prozess, da nichtimmer alle Merkmal-Kombinationen technisch mdglich sind.

S30601-SE -2zzz

Familie Kundenspezifische
S3 $300 « Besonderheiten

Gerdteoptionen

Stromklasse NA  Basisgerat

01  1,5A(208..480V) | of 1 i
03 3A

06 6A

10 10 A(110...230V)

Erweiterungen
NA  keine Erweiterung,

CANopen onboard
Spannungskiasse
Spannungsklasse DN DEVICENET
0 208...480 B < PB PROFIBUS
6 110...230 B

———»|SE SERCOS 2
SN SYNQNET
10 I/O Erweiterung

elektr. Optionen

P FB  FB-2to1
1 AS k& PN PROFINET
| INFO | Erweiterungen und Gerateoptionen sind nicht kombinierbar.

Gegeniiberstellung Gerdatename -> Typenbezeichnung

Geratename Type

SERVOSTAR 303 S30361-NA
SERVOSTAR 306 S30661-NA
SERVOSTAR 310 S31061-NA
SERVOSTAR 341 S30101-NA
SERVOSTAR 343 S30301-NA
SERVOSTAR 346 S30601-NA
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7 Technische Beschreibung

7.1 Die digitalen Servoverstarker der Familie SERVOSTAR 300
Standardausfiihrung

Zwei Spannungsklassen mit groRem Nennspannungsbereich:

1% 110 V_4g9, ... 3x 230 V+10% (SERVOSTAR 303-310, S3xx6)

3x208 V100, ... 3x480 V*10% (SERVOSTAR 341-346, S3xx0)
Uberspannungskategorie 1l gem. EN 61800-5-1.

Schirmanschluss direkt am Servoverstarker

2 Analoge Sollwerteingénge

CANopen integriert (default: 500 kBaud), fur Integration in CAN-Bus Systeme und fur
die

Parametrierung mehrerer Verstarker Uber die PC-Schnittstelle eines Verstarkers.
RS232 integriert, potentialgetrennt, Puls-Richtungs-Interface integriert.

STO eingebaut (= #40)

Intelligenter Lageregler

Auswertung aller gangigen Gebertypen

Betrieb von Synchron-Servomotoren, Linearmotoren, Asynchronmotoren, HF-Spin-
deln, Gleichstrommotoren

Leistungsversorgung

Direkt am geerdeten 3~ Netz, 110V_4qo, oder 230V_4¢0, bis 480V*10%

TN-Netz und TT-Netz mit geerdetem Sternpunkt, max. 42kA symmetrischer Nenn-
strom. Anschluss an andere Netze nur mit Trenntransformator, (= # 60)
B6-Gleichrichterbriicke direkt am dreiphasigen, geerdeten Netz, Netzfilter und Anlauf-
schaltung integriert

Einphasige Einspeisung (z.B. fur Inbetriebnahme oder Einrichtbetrieb) mdglich
Absicherung: (z.B. Schmelzsicherung) durch den Anwender

Schirmung: alle Schirmanschlisse direkt am Verstarker

Endstufe: IGBT-Modul mit potentialfreier Strommessung

Bremsschaltung: mit Verteilung der Bremsleistung auf mehrere Verstarker am gleichen
Zwischenkreis. Interner Bremswiderstand Standard, externer Bremswiderstand bei
Bedarf

Zwischenkreisspannung 135...450 V DC bzw. 260...900 V DC, parallelschaltfahig
Entstorfilter fur die Netzeinspeisung und fur die 24V-Hilfsspannungsversorgung inte-
griert

(bei Motorleitung 10m fur C2 nach EN 61800-3, bei Motorleitung > 10m

Grenzwerte flir C3 nach EN 61800-3)

Integrierte Sicherheit

Elektrisch sichere Trennung nach EN 61800-5-1 zwischen Netz- bzw. Motoranschluss
und der Signalelektronik durch entsprechende Kriechwege und Potentialtrennung
Sanfteinschaltung, Uberspannungs-Erkennung, Kurzschlussschutz, Pha-
senausfalliber-

wachung

Temperaturtiberwachung von Servoverstarker und Motor (bei Verwendung unserer
Motoren mit unseren fertig konfektionierten Kabeln)
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Hilfsspannungsversorgung 24V DC

Potentialgetrennt, intern abgesichert, aus einem externen 24V DC-Netzteil, z.B. mit
Trenntransformator oder USV

Bedienung und Parametrierung

Mit unserer komfortablen Inbetriebnahmesoftware DRIVEGUI.EXE Uber die serielle
Schnittstelle eines Personal Computers (PC)

Notbedienung Uber zwei Tasten direkt am Servoverstarker und dreistellige LED-
Anzeige zur Statusanzeige, falls kein PC zur Verfugung steht.

Voll programmierbar tGiber RS232-Interface

Vollstandig digitale Regelung

digitaler Stromregler (Raumzeiger Pulsweitenmodulation, 62,5 ys)

einstellbarer digitaler Drehzahlregler (62,5 ps)

integrierter Lageregler mit Anpassungsmaoglichkeiten an jede Aufgabe (250 ps)
Puls-Richtungs-Interface integriert zum Anschluss eines Servomotors an eine Schritt-
motorsteuerung

Auswertung der Resolversignale und der sinus-cosinus-Signale eines hochauflésenden
Encoders

Encoder-Emulation (inkrementell ROD 426 kompatibel oder SSI)

Komfortfunktionen

2 programmierbare analoge Eingange

4 programmierbare digitale Eingange

2 programmierbare digitale Ausgange

Frei programmierbare Verknipfungen aller digitalen Meldungen

Gerateoptionen

Option EtherCAT, kann nicht nachtraglich eingebaut werden, (= # 134)
Option FAN, geregelter Liifter, kann nicht nachtraglich eingebaut werden, (= # 135)

Erweiterungen

I/0-14/08 Erweiterungskarte, (= #117)

PROFIBUS DP Erweiterungskarte, (= # 120)

sercos® Il Erweiterungskarte, (= # 121)

DeviceNet Erweiterungskarte, (= # 123)

SyngNet Erweiterungskarte, (= # 126)

FB-2to1 Erweiterungskarte, (= # 128)

PROFINET Erweiterungskarte, (= # 130)

-2CAN- Erweiterungsmodul, getrennte Stecker fiir CAN Bus und RS232, (= # 132)
Diverse Erweiterungskarten von Drittanbietern (ModBus, LightBus, FIP-10 etc. - bitte
wenden Sie sich fur weitere Informationen an die Hersteller)
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7.21 Technische Daten 110/ 230 V (Typen S3_ _6)

Elektrische Daten DIM S$303 S306 $310
Bestellbezeichnung - S30361 S30661 S31061
Nenn-Anschlussspannung (L1,L.2,L.3) Ve 1 X 110V_4gg, ... 230V*10%, 50/60 Hz
(geerdetes Netz, Phase-Phase) 3x 110V_4gg, ... 230V*+10%, 50/60 Hz
Nenn-Anschlussleistung (Dauerbetrieb) KVA 1,1 | 2,4 | 4
Zulassige Einschalthaufigkeit 1/h 30

Max. Zwischenkreisgleichspannung V= 450
Nenn-Ausgangsstrom (Effektivwert, + 3%)

bei 1x115V ((= # 62) beachten!) Arms 3,5* 8* 10*
bei 1x230V ((— # 62) beachten!) Arms 3* 6* 10*
bei 3x115V Arms 3,5 8 10
bei 3x230V Arms 3 6 10
Spitzen-Ausgangsstrom (Strom fiir ca. 5s, + 3%)

bei 1x115V, 1x230V ((— # 62) beachten!) Arms 9* 15* 20"
bei 3x115V, 3x230V Arms 9 15 20
Taktfrequenz der Endstufe kHz 8 (16 mit 50% reduziertem Strom)

Spannungsanstiegs-Geschwindigkeit dU/dt (Hinweise

auf Seite (= # 64) beachten!)

bei 1x115V kV/us 3,0

bei 1x230V kV/us 3,3

bei 3x115V kV/us 3,0

bei 3x230V kV/us 3,3

Techn. Daten Bremsschaltung - (= #33)
Abschaltschwelle bei Uberspannung 115V /230 V VDC 235/455
Motorinduktivitat min.

bei 1x115V mH 3,7 3,7 3,7
bei 1x230V mH 4,3 4,3 4,3
bei 3x115V mH 2,1 1,3 1,0
bei 3x230V mH 4,3 2,6 1,9
Motorinduktivitat max. mH Auskunft gibt unser Kundendienst
Formfaktor des Ausgangsstromes ) i 101

(bei Nenndaten und Mindestlastinduktivitat) ’

Bandbreite des unterlagerten Stromreglers kHz >1,2
Restspannungsabfall bei Nennstrom Vv 4
Ruheverlustleistung, Endstufe disabled w 12

Verlustleistung bei Nennstrom (inkl. Netzteil-

Verlustleistung ohne Brems-Ve(rIustIeistung) w 35 60 9%
Gerauschemissionen max. dB(A) 25 45
Mechanische Daten

Gewicht kg 2,7

Hohe ohne Stecker mm 270 | 279

Breite mm 70

Tiefe ohne/mit Stecker mm 171 /<200

*Stréme im einphasigen Betrieb werden eventuell bis unterhalb der Nenndaten begrenzt.
Dies hangt ab von Motor-Konstante Kt und Motor-Drehzahl (= # 62).
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7.2.2 Technische Daten 400 /480 V (Typen S3_ _0)

Elektrische Daten DIM S341 S343 S346
Bestellbezeichnung - S30101 S30301 S30601
Nenn-Anschlussspannung (L1,L2,L.3) Ve 3% 208V.qg0 ... 480V*10% 50/60 Hz
(geerdetes Netz, Phase-Phase)

Nenn-Anschlussleistung (Dauerbetrieb) kVA 1,2 | 2,5 | 5
Zulassige Einschalthaufigkeit 1/h 30

Max. Zwischenkreisgleichspannung V= 900
Nenn-Ausgangsstrom (Effektivwert, + 3%)

bei 3x208V Arms 2 5 6
bei 3x230V Arms 2 5 6
bei 3x400V Arms 1,5 4 6
bei 3x480V Arms 1,5 3 6
Spitzen-Ausgangsstrom (Strom fiir ca. 5s, + 3%) Arms 4,5 7,5 12
Taktfrequenz der Endstufe kHz 8 (16 mit 50% reduziertem Strom)

Spannungsanstiegs-Geschwindigkeit dU/dt (Hinweise

auf Seite (= # 64) beachten!)

bei 3x208V kV/us 3,0

bei 3x230V kV/us 3,3

bei 3x400V kV/us 5,7

bei 3x480V kV/us 6,9

Techn. Daten Bremsschaltung - (= #33)
Abschaltschwelle bei Uberspannung

bei 3x230V VDC 455

bei 3x400V VDC 800

bei 3x480V VDC 900
Motorinduktivitat min.

bei 3x208V mH 7,7 4,6 29
bei 3x230V mH 8,5 51 3,2
bei 3x400V mH 14,8 8,9 5,6
bei 3x480V mH 17,8 10,7 6,7
Motorinduktivitat max. mH Auskunft gibt unser Kundendienst
Formfaktor des Ausgangsstromes ) i 101

(bei Nenndaten und Mindestlastinduktivitat) ’

Bandbreite des unterlagerten Stromreglers kHz >1,2
Restspannungsabfall bei Nennstrom V 5
Ruheverlustleistung, Endstufe disabled w 12

Verlustleistung bei Nennstrom (inkl. Netzteil-

Verlustleistung ohne Brems-Ve-(rIustIeistung) w 40 60 9%
Gerauschemissionen max. dB(A) 25 45
Mechanische Daten

Gewicht kg 2,7

Hohe ohne Stecker mm 270 | 279

Breite mm 70

Tiefe ohne/mit Stecker mm 171 /<230
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7.2.3 Ein-/Ausgédnge, Hilfsspannung

Schnittstelle Elektr. Daten

Analoge Eingange 1/2 (Aufldsung 14/12 Bit) 10V

Gleichtaktspannung max. +10V
Digitale Steuereingédnge gem. EN 61131-2 Typ1, max. 30VDC
Digitale Steuerausgange, active high open Emitter, max. 30VDC, 10mA

, max. 30VDC, max 42VAC
BTB/RTO-Ausgang, Relaiskontakte
500mA

Hilfsspannungsversorgung, potentialgetrennt 20V - 30V
ohne Bremse/Lufter 1A
Hilfsspannungsversorgung, potentialgetrennt 24V (-0% +15%)
mit Bremse/Lufter 2,5A (Spannungsverluste beachten !)
Ausgangsstrom Bremse min./max. 0,15A/1,5A

7.2.4 Anschlussstecker

Stecker max. zul.
Quer-  Strom™2

schnitt™!
Steuersignale X3, X4 Mini-Combicon-Stecker 1,5 mm? 4A 160V

S303-310: Power X0,X8,X9 | Classic-Combicon-Stecker| 2,5 mm? 12 A 630V
S341-346: Power X0, X8, Power-Combicon-Stecker 4 mm? 16 A 1000V

X9

Resolver Eingang X2 SubD 9polig (Buchse) 0,5 mm?2 1A <100V
Encoder Eingang X1 SubD15polig (Buchse) 0,5 mm? 1A <100V
PC Schnittstelle, CAN X6 | SubD 9polig (Stecker) 0,5 mm? 1A <100V
Encoder Emulation X5 SubD 9polig (Stecker) 0,5 mm? 1A <100V

*1 Bei Einleiteranschluss
*2 Bei Einleiteranschluss mit dem empfohlenem Leiterquerschnitt (= # 30)
*3 Bemessungsspannung bei Verschmutzungsgrad 2

7.2.5 Empfohlene Anzugsmomente

Stecker Empfohlenes Drehmoment

X0, X8, X9 0,5 bis 0,6 Nm (4.43 - 5.31 in Ibf)
Erdungsbolzen 3,5 Nm (31 in Ibf)

7.2.6 Sicherungen

Interne Absicherung

Kreis Interne Sicherung

24 V-Hilfsspannungsversorgung 3,15 AT
Bremswiderstand elektronisch

Externe Absicherung

Schmelzsicherung o.a. S303/S341/S343 S306/S310/ S346
Netzspannung Fy1/9/3 6 AT 10 AT
24V Versorgung Fy/2/3 max. 8 AT

Bremswiderstand Fg4/» 6 A* 6 A*
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Europaische Typen: gRL oder gL 400V/500V, T bedeutet trage
US Typen: Sicherungsklassen RK5/CC/J/T, 600VAC 200kA, time-delay
* z.B. Bussmann FWP-xx

7.2.7 Umgebungsbedingungen, Beliiftung und Einbaulage

Lagerung, Hinweise (= #16)
Transport, Hinweise (= #16)
Leistungsversorgung S$303-S310:

1x110V-10% ...1x230V+10%, 50/60 Hz
3x110V-10% ...3x230V+10%, 50/60 Hz
S341-S346:

3x208V-10% ...3x 480V+10%, 50/60 Hz
Hilfsspannungsversorgung

ohne Bremse und Lufter 20vDC...30vVDC

mit Bremse oder Lifter 24V DC (-0% +15%), Spannungsverlust beachten !
Umgebungstemperatur im |0 bis +40°C bei Nenndaten

Betrieb +40 bis +55°C mit Leistungsricknahme 2,5% / K
Feuchtigkeit im Betrieb Rel. Luftfeuchte 85%, nicht betauend, Klasse 3K3
Einsatzhdhe bis 1000m Gber NN ohne Einschrankung

1000...2500m Gber NN mit Leistungsriicknahme
1,5%/100m

Verschmutzungsgrad Verschmutzungsgrad 2 gemaf EN 60664-1

Schwingungen Klasse 3M2 gemalf’ EN 60721-3-3

Gehauseschutzart IP 20 gemald EN 60529

Einbaulage generell vertikal (= # 48)

Beluftung

S303 und S341 freie Konvektion

alle anderen Typen angebauter Lifter (optional geregelt, Option FN (= #
135))

| ACHTUNG Sorgen Sie im geschlossenen Schaltschrank fir aus-

reichende erzwungene Umluft.

7.2.8 Leiterquerschnitte
Empfehlungen fir Leitungen gemal EN 60204 fir Einachssysteme , siehe auch (= # 54):

Schnittstelle Querschnitt Techn. Anforderungen
AC-Anschluss 1,5 mm?2 600V,80°C
DC-Zwischenkreis 1000V, 80°C,

: 2,5 mm? . .
Bremswiderstand bei Langen >0,20m geschirmt
Motorleitungen ohne R 600V,80°C,

Motordrossel 1.1.5mm? max.25m | oo < chirmt, C<150pF/m
Motorleitungen mit 600V,80°C,

1 mm?, 25-50m*

Motordrossel 3YL/3YLN geschirmt, C<150pF/m

Resolver, Thermoschutz 4x2x0,25 mm?, max.100m* paarw. verseilt, geschirmt,

C<120pF/m
Encoder, Thermoschutz 7x2x0,25 mm?, max. 50m* | paarw. verseilt, geschirmt
ComCoder, Thermoschutz |8x2x0,25 mm?, max. 25m | paarw. verseilt, geschirmt
Sollwerte, AGND 0,25 mm?, max. 30m paarweise verseilt, geschirmt

Steuersignale, BTB, DGND |0,5 mm?, max. 30m
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Schnittstelle Querschnitt Techn. Anforderungen
Haltebremse (Motor) min. 0,75 mm? 600V, 80°C, geschirmt,
Spannungsverlust beachten
+24 V| DGND max. 2,5 mm? Spannungsverlust beachten
ACHTUNG Bei Mehrachssystemen beachten Sie die speziellen Bedin-

gungen lhrer Anlage. Funktionssicherheit bei max. Lei-
tungslange ist nur bei strikter Einhaltung der
Materialanforderungen gegeben (= # 54)

* Kollmorgen Nord Amerika: Kabel bis zu 39m Lange, Europa: bis zur max. Lange

7.3 Motorhaltebremse

Eine 24V / max. 1,5A-Haltebremse im Motor kann direkt angesteuert werden.

Keine funktionale Sicherheit!

Gefahr durch herabfallende Lasten bei hangenden Lasten (Vertikalachsen). Fir funk-
tionale Sicherheit muss eine zusatzliche mechanische Bremse verwendet werden, die
sicher angesteuert wird.

Die Bremse arbeitet nur bei ausreichender Spannungsversorgung (= # 29). Beachten Sie
den Spannungsverlust, messen Sie die Spannung am Bremseneingang und prifen Sie
die Bremsenfunktion (L6sen und Bremsen).

Die Bremsfunktion miissen Sie Uber den Parameter BREMSE (Bildschirmseite Motor) frei-
geben. Im unten dargestellten Diagramm sehen Sie den zeitlichen und funktionellen
Zusammenhang zwischen ENABLE-Signal, Drehzahlsollwert, Drehzahl und Bremskraft.
Alle Zeiten kdnnen Uber Parameter eingestellt werden, Zahlenwerte sind Defaultwerte.

U
Analog-In
X3/4-5
> t
U 4
ENABLE
X3/15 £ t
U 4 Notbremsrampe TBRAKEO
n-Sollwert DECDIS
intern
* t
n Rampe+
w
Motordrehzahl 7
| vELo
U A max.5s EMRGTO y
ENABLE
intern
— £ t
U 4 TBRAKE
Bremse
X9/2-1
* t
F 4
Bremskraft
t
o - g t0H I S I,
STO-ENABLE
X4/5 £t
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Wahrend der internen ENABLE-Verzdgerungszeit von 100ms (DECDIS) wird der Dreh-
zahlsollwert des Servoverstarkers intern mit einer einstellbaren Rampe gegen 0 gefahren.
Bei Erreichen von 5 U/min (VELO) Drehzahl oder spatestens nach 5s (EMRGTO) schaltet
der Bremsenausgang. Die Anstiegszeiten (forH) und Abfallzeiten (fbrL) der im Motor ein-
gebauten Haltebremse sind fir die einzelnen Motortypen unterschiedlich (siehe Motor-
handbuch), die passenden Daten werden bei der Motorauswahl aus der Motordatenbank
geladen. Eine Beschreibung der Schnittstelle finden Sie auf Seite (= # 64).
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7.4 LED-Display

Ein dreistelliges LED-Display meldet nach dem Einschalten der 24V-Versorgung den Ver-
starkerstatus (= # 111). Bei Bedienung des Verstarkers Uber die Frontplatten-Tastatur
werden die Parameternummern sowie Kennnummern auftretender Fehler- und Warn-
meldungen angezeigt (= # 113).

7.5 Masse-System

AGND - analoge Eingange, interne Analog-Masse, Encoder-Emulation, RS232, CAN
DGND - digitale Ein-/Ausgange und 24V-Versorgung, optisch entkoppelt

7.6 Dynamisches Bremsen

Beim Bremsen mit Hilfe des Motors wird Energie zum Servoverstarker zurlickgespeist.
Diese Energie wird im Bremswiderstand in Warme umgewandelt. Der Bremswiderstand
wird von der Bremsschaltung zugeschaltet.

Mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware wird die Bremsschaltung (Schaltschwellen) an die
Netzspannung angepasst.

Bei der Berechnung der erforderlichen Bremsleistung fiir Ihre Anlage hilft Ihnen unsere
Applikationsabteilung. Eine Naherungsmethode finden Sie im "KDN". Eine Beschreibung
der Schnittstelle finden Sie auf (= # 63).

Funktionsbeschreibung

1. Einzelverstarker, nicht gekoppelt tiber den Zwischenkreis (DC+, DC-)

Ist die vom Motor zurtick gespeiste Leistung im zeitlichen Mittel oder als Spitzenwert héher
als die eingestellte Bremsleistung, meldet der Servoverstarker die Warnung "n02 Brems-
leistung Uberschritten", die Bremsschaltung schaltet sich ab.

Bei der nachsten internen Priifung der Zwischenkreisspannung (nach wenigen ms) wird

eine Uberspannung erkannt und die Endstufe wird mit der Fehlermeldung “Uberspannung
F02” abgeschaltet (= # 113).

Der BTB-Kontakt (Klemmen X3/2, 3) wird gleichzeitig gedffnet (= # 95).

2. Mehrere Servoverstarker gekoppelt Gber den Zwischenkreis (DC+, DC-)

Durch die eingebaute Bremsschaltung kdnnen ohne Zusatzmalinahmen mehrere Ver-
starker gleicher Baureihe mit Spannungsversorgung aus dem gleichen Netz an einem
gemeinsamen Zwischenkreis betrieben werden.

Sowohl furr die Spitzen- als auch fur die Dauerleistung steht stets 90% der Summenleistung
aller Verstarker zur Verfiigung. Die Abschaltung bei Uberspannung erfolgt wie unter 1.
beschrieben beim Verstarker mit der toleranzbedingt niedrigsten Abschaltschwelle.

Die technischen Daten der Bremsschaltung hangen vom verwendeten Servoverstarker-
Typ und der Netzspannung ab. Siehe Tabelle auf der folgenden Seite.


https://kdn.kollmorgen.com/content/led-anzeige-fur-s700-s300-s600-s400
https://kdn.kollmorgen.com/content/berechnung-der-bremsleistung-0
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Technische Daten

Bremsschaltung Netzspannung
Typ Nenndaten DIM 115V 230V 400V 4380 V
Einschaltschwelle Bremsschaltung V 200 | 400
8303 |(Uperspannung F02 \% 235 | 455
(830361) Bremswiderstand (intern, RBint) Ohm | 66 66
Dauerleistung Bremswiderstand (RBint) W 20 20
Max. Bremsleistung Uber 1s gemittelt kW 0,4 | 0,35 —
Impuls Bremsleistung kw | 0,84 3
Bremswiderstand (extern, RBext), optio- | Ohm | 66 66
nal
Dauerleistung Bremsschaltung (RBext) kW 0,3 | 0,3
Einschaltschwelle Bremsschaltung V 200 | 400
8306 |(perspannung F02 \% 235 | 455
(S§g$g1) Bremswiderstand (intern, RBint) Ohm | 66 66
(S31061) Dauerleistung Bremswiderstand (RBint) w 50 50
Max. Bremsleistung Uber 1s gemittelt kw | 0,84 | 0,88 —
Impuls Bremsleistung kw 1084 | 3
Bremswiderstand (extern, RBext), optio- | Ohm | 66 66
nal
Dauerleistung Bremsschaltung (RBext) kw 1 1
Einschaltschwelle Bremsschaltung V 400 | 720 | 840
8341 | (perspannung F02 v 455 | 800 | 900
(830101 ;5 e mswiderstand (intern, RBint) Ohm 91 | 91 | o1
Dauerleistung Bremswiderstand (RBint) w 20 20 20
Max. Bremsleistung Uber 1s gemittelt kW — 10,350,33 | 0,34
Impuls Bremsleistung kW 21 7 9
Bremswiderstand (extern, RBext), optio- | Ohm 91 91 91
nal
Dauerleistung Bremsschaltung (RBext) kW 03|03 ] 03
Einschaltschwelle Bremsschaltung \% 400 | 720 | 840
$343 | Uberspannung F02 \% 455 | 800 | 900
(Sggig” Bremswiderstand (intern, RBint) Ohm 91 | o1 | o
(S30601) Dauerleistung Bremswiderstand (RBint) w 50 50 50
Max. Bremsleistung Uber 1s gemittelt kW — 10,910,86 | 0,85
Impuls Bremsleistung kW 2.1 7 9
Bremswiderstand (extern, RBext), optio- | Ohm 91 91 91
nal
Dauerleistung Bremsschaltung (RBext) kW 1,0 1,0 1,0

| INFO | Passende externe Bremswidersténde finden Sie in unserem Zubehorhandbuch.
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7.7 Ein- und Ausschaltverhalten

|

INFO

|

Dieses Kapitel beschreibt das Verhalten des S300 beim Ein- und Ausschalten und die erfor-
derlichen MafRnahmen zum Erreichen normgemafien Verhaltens beim betriebsmafigen
Stopp oder bei Not-Halt.

Die 24V-Versorgung des Servoverstarkers muss erhalten bleiben.

Mit den ASCII Befehlen ACTFAULT (Reaktion auf Fehler, hangt auch ab vom jeweiligen
Fehler, siehe auch ERRCODE) und STOPMODE (Reaktion auf Enable-Signal) wird fest-

gelegt, wie der Antrieb sich verhalt.
ACTFAULT & Verhalten (siehe auch ASCII Objektreferenz in der Online Hilfe

STOPMODE | der Inbetriebnahmesoftware)
0 Motor trudelt ungeregelt aus

1 (default) Motor wird geflihrt gebremst

Verhalten bei Netzausfall

Die Servoverstarker erkennen den Ausfall von einer oder mehreren Netzphasen (Leis-
tungseinspeisung) iber eine integrierte Schaltung.

Das Verhalten des Servoverstarkers wird mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware eingestellt:
auf der Bildschirmseite Basiseinstellungen wahlen Sie unter "Aktionen bei Verlust
einer Netzphase" (PMODE):

Warnung, wenn die Ubergeordnete Steuerung den Antrieb stillsetzen soll:

Das Fehlen einer Netzphase wird als Warnung gemeldet (n05) und der Motorstrom wird
begrenzt. Der Servoverstarker wird nicht disabled. Die ibergeordnete Steuerung kann
nun den aktuellen Zyklus gezielt beenden oder die Stillsetzung des Antriebs einleiten.
Dazu wird z.B. die Fehlermeldung ,NETZ-BTB, F16“ auf einen digitalen Ausgang des
Servoverstarkers gelegt und von der Steuerung ausgewertet.

Fehlermeldung, wenn der Servoverstarker den Antrieb stillsetzen soll:

Das Fehlen einer Netzphase wird als Fehler gemeldet (F19). Der Servoverstarker wird
disabled, der BTB-Kontakt 6ffnet. Der Motor wird bei unveranderter werksseitiger Ein-
stellung (ACTFAULT=1) mit der eingestellten "NOTRAMPE" abgebremst.

Verhalten bei Erreichen der Unterspannungsschwelle

Bei Unterschreitung der Unterspannungsschwelle (Wert ist abhangig vom Typ des Servo-
verstarkers) im Zwischenkreis wird der Fehler "UNTERSPANNUNG, F05" angezeigt. Die
Reaktion des Antriebs hangt von der Einstellung ACTFAULT und STOPMODE ab.

Verhalten mit freigegebener Funktion "Haltebremse™

Servoverstarker mit freigegebener Haltebremsfunktion verfligen tber einen gesonderten
Ablauf zum Abschalten der Endstufe (= # 31). Die Wegnahme des Enable Signals l6st
eine elektrische Bremsung aus.

Generell gilt fur die interne Baugruppe ,Haltebremse®, wie flur alle elektronischen Schal-
tungen, dass die Moglichkeit der Fehlfunktion berticksichtigt werden muss. Fir funktionale
Sicherheit muss, insbesondere bei hangenden Lasten (Vertikalachsen) eine zusatzliche
mechanische Bremse verwendet werden, die sicher angesteuert wird.

Verhalten der Sicherheitsfunktion STO

Mit der funktional sicheren Funktion STO kann nach dem Stillsetzen des Antriebs Uber eine
interne Elektronik der Antrieb bei angelegter Leistungsversorgung so abgeschaltet wer-
den, dass die Antriebswelle funktional sicher gegen ungewollten Anlauf geschitzt ist. Die
Verwendung der Funktion STO istim Kapitel "Sicherheitsfunktion STO" (= # 40) beschrie-
ben.


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/actfault.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/errcodes.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/stopmode.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/pmode.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/actfault.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/actfault.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/stopmode.htm
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7.7.1 Verhalten im Normalbetrieb

Das Verhalten der Servoverstarker hangt immer ab von der aktuellen Einstellung diverser
Parameter (z.B. ACTFAULT, VBUSMIN, VELO, STOPMODE usw., sieche Online Hilfe).

Im unten dargestellten Diagramm ist die funktional richtige Reihenfolge beim Einschalten
und Ausschalten des Servoverstarkers dargestellt.

Y | mmmmzz7z7Zz7Zz
| |77

Z

(1700227

U
Zwischenkreis

Ua ~500ms 5...8 min.
STO-ENABLE
Ua > 100ms
HW-ENABLE
&
SW-ENABLE /

n A
Motordrehzahl

m .

Endstufen-
Freigabe (in
tern)

Gerate mit angewahlter Funktion (Halte-)"Bremse" verfiigen Gber einen gesonderten
Ablauf zum Abschalten der Endstufe (= # 31).

Mit der Sicherheitsfunktion STO (Wiederanlaufsperre) kann der Antrieb so abgeschaltet
werden, dass an der Antriebswelle funktionale Sicherheit vorliegt (= # 40).


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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7.7.2 Verhalten im Fehlerfall (bei Standardeinstellung)

Das Verhalten der Servoverstarker hangt immer ab von der aktuellen Einstellung diverser
Parameter (z.B. ACTFAULT, VBUSMIN, VELO, STOPMODE usw., sieche OnlineHilfe).

Antrieb trudelt aus!

Einige Fehler (siche ERRCODE ) erzwingen die sofortige Deaktivierung der Endstufe,
unabhangig von der ACTFAULT Einstellung.

Verletzungsgefahr durch ungesteuertes Austrudeln des Antriebs. Fir funktionale Sicher-
heit muss eine zusatzliche, sicher angesteuerte mechanische Bremse verwendet werden.

Das Diagramm zeigt den Startablauf und den Ablauf der internen Steuerung des Ser-
voverstarkers bei Uberschreiten der Motortemperatur mit Standardeinstellungen der Para-
meter. Fehler FO6 fihrt nicht zum sofortigen Abschalten der Endstufe, bei ACTFAULT=1
wird also eine gesteuerte Notbremsung eingeleitet.

Start | Standard Operation | Fehler Motortemperatur

, || |
|
]

oy 77 |

¢ >
/ |
|

BTB/RTO //
t

T
[ Boot-Time :
|

Netzspannung /./

Y ~500ms

Zwischenkreis /
} t

y | |
| |

Endstufen
Freigabe

FO6

© 1 VELO

|
|
G
[ | t
| |
|
ENABLE /V/
extern -t
(FO6 = Fehlermeldungen Motortemperatur)

Auch wenn eine externe Steuerung nicht eingreift (Enable Signal bleibt im Beispiel aktiv),
wird der Motor bei Erkennung des Fehlers und unveranderter werksseitiger Einstellung
(ACTFAULT=1) sofort mit der Notbremsrampe abgebremst.

Motordrehzahl

STO-ENABLE

A > 100ms



http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/errcodes.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/actfault.htm
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7.8 Stopp-, Not-Halt- und Not-Aus Funktionen nach EN 60204

7.8.1 Stopp

Mit der funktional sicheren Funktion STO (= # 40) kann nach dem Stillsetzen des Antriebs
Uber eine interne Elektronik der Antrieb bei angelegter Leistungsversorgung so geschaltet
werden (drehmomentfrei), dass die Antriebswelle funktional sicher gegen ungewollten
Anlauf geschitzt ist (bis zu SIL CL3 gemal EN 62061, PLe gemal EN 13849-1).

Zur Verwirklichung der Stopp- und Nothalt-Kategorien missen die Parameter “STOP-
MODE” und "ACTFAULT" auf 1 eingestellt sein. Andern Sie die Parameter gegebenenfalls
Uber das Terminalfenster der Inbetriebnahmesoftware und speichern Sie die Daten im
EEPROM.

Beispiele zur Realisierung finden Sie im KDN auf der Seite "Stopp und Not Halt Funktion".

Die Stopp-Funktion dient dem Stillsetzen der Maschine im Normalbetrieb. Die Stopp-Funk-
tionen werden durch die EN 60204 definiert.

Kategorie 0:

Stillsetzen durch sofortiges Ausschalten der Energiezufuhr zu den Maschinenantrieben
(d.h. ein ungesteuertes Stillsetzen). Fir diesen Zweck kann die STO Funktion verwendet
werden (= #40).

Kategorie 1:

Ein gesteuertes Stillsetzen, wobei die Energiezufuhr zu den Maschinenantrieben bei-
behalten wird, um das Stillsetzen zu erzielen und die Energiezufuhr erst dann unter-
brochen wird, wenn der Stillstand erreicht ist.

Kategorie 2:
Ein gesteuertes Stillsetzen, bei dem die Energiezufuhr zu den Maschinenantrieben erhal-
ten bleibt.

Die Stopp-Kategorie muss anhand der Risikobewertung der Maschine festgelegt werden.
Zusatzlich sind geeignete MalRnhahmen vorzusehen, um ein zuverlassiges Stillsetzen
sicherzustellen.

Kategorie-0- und Kategorie-1-Stopps missen unabhangig von der Betriebsart funk-
tionsfahig sein und ein Kategorie-0-Stopp muss Vorrang haben. Stopp-Funktionen missen
durch Trennen des entsprechenden Kreises realisiert werden und haben Vorrang vor zuge-
ordneten Start-Funktionen.

Falls erforderlich, missen Moglichkeiten vorgesehen werden, um Schutzeinrichtungen und
Verriegelungen anzuschlieRen. Bei Bedarf muss die Stopp-Funktion der Steuerungslogik
ihren Zustand anzeigen. Das Ricksetzen der Stopp-Funktion darf keinen gefahrlichen
Zustand auslésen.

Beispiele zur Realisierung finden Sie im KDN auf der Seite "Stopp und Not Halt Funktion".



https://kdn.kollmorgen.com/content/stopp-und-not-halt-funktion
https://kdn.kollmorgen.com/content/stopp-und-not-halt-funktion

7.8.2 Not-Halt

INFO

7.8.3 NOT-AUS

INFO
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Die Not-Halt-Funktion wird zum schnellstmdglichen Anhalten der Maschine in einer Gefah-
rensituation verwendet. Die Not-Halt-Funktion ist durch die Norm EN 60204 definiert. Prin-
zipien der Not-Halt Ausriistung und funktionale Gesichtspunkte sind in ISO 13850
festgelegt.

Der Steuerbefehl fir den Not-Halt wird durch eine einzelne menschliche Handlung manuell
ausgeldst, z.B. Uber einen zwangsoéffnenden Druckschalter (roter Taster auf gelbem Hin-
tergrund).

Die Not-Halt-Funktion muss stets voll funktionsfahig und verfiigbar sein. Der Bediener
muss sofort verstehen, wie dieser Mechanismus bedient wird (ohne eine Anleitung zu kon-
sultieren).

Die Stopp-Kategorie flir den Not-Halt muss durch eine Risikobewertung der Maschine
bestimmt werden.

Zusatzlich zu den Anforderungen fiir Stopp gelten fir Not-Halt folgende Anforderungen:

Der Not-Halt muss Prioritéat gegentber allen anderen Funktionen und Betatigungen in
allen Betriebsarten besitzen.

Die Energiezufuhr zu jeglichen Antriebselementen, die zu Gefahrensituationen flihren
kénnten, muss entweder so schnell wie moglich unterbrochen werden, ohne dass es zu
anderen Gefahren kommt (Stopp Kategorie 0, z.B. mit STO) oder so gesteuert werden,
dass die gefahrbringende Bewegung so schnell wie moéglich angehalten wird (Stopp-
Kategorie 1).

Das Zurlicksetzen darf kein Wiederanlaufen bewirken.

Beispiele zur Realisierung finden Sie im KDN auf der Seite "Stopp und Not Halt Funktion".

Die Not-Aus Funktion wird zum Abschalten der elektrischen Energieversorgung der
Maschine verwendet, um Gefahrdungen durch elektrische Energie (z.B. eines elektrischen
Schlages) auszuschlieflen. Funktionale Gesichtspunkte fuir Not-Aus sind in IEC 60364-5-

53 festgelegt.
Der Not-Aus wird durch eine einzelne menschliche Handlung manuell ausgeldst, z.B. Gber
einen zwangsoffnenden Druckschalter (roter Taster auf gelbem Hintergrund).

Die Ergebnisse einer Risikobewertung der Maschine bestimmen, ob ein Not-Aus erfor-
derlich ist.

Not-Aus wird erreicht durch Abschalten der Energieeinspeisung mit elektromechanischen
Schaltgeraten. Das flihrt zu einem Stopp der Kategorie 0. Wenn diese Stopp Kategorie flr
die Maschine nicht zulassig ist, muss der Not-Aus durch andere MalRhahmen (z.B. Schutz
gegen direktes Berihren) ersetzt werden.


https://kdn.kollmorgen.com/content/stopp-und-not-halt-funktion
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7.9 Safe Torque Off (STO)

Eine wichtige Aufgabe ist der funktional sichere Schutz von Antrieben gegen Wiederanlauf.
Der Servoverstarker S300 bietet bereits in der Grundversion eine einkanalige STO Funk-
tion (Safe Torque Off) die als funktional sichere Wiederanlaufsperre verwendet werden
kann.

Vorteile der Anlaufsperre STO :

Zwischenkreis bleibt aufgeladen, da der Hauptstromkreis aktiv bleibt,
Es wird nur Kleinspannung geschaltet, daher kein Kontaktverschleil3,
Der Verdrahtungsaufwand ist sehr gering.

Die Sicherheitsfunktion STO des Servoverstarkers kann durch eine externe sichere Steue-
rung (Halbleiterausgang oder zwangsgefiihrter Relaiskontakt) ausgeldst werden.

Das Schaltungskonzept wurde von der Berufsgenossenschaft geprift und abschlielend
beurteilt. Das Schaltungskonzept zur Realisierung der Sicherheitsfunktion "Safe Torque
OFF" in den Servoverstarkern der Baureihe S300 ist demnach geeignet, die Anfor-
derungen an SIL CL 2 gem. EN 62061 und des PLd gem. EN 13849-1 zu erfiillen.

7.9.1 Sicherheitstechnische Kennzahlen
Die Teilsysteme (Servoverstarker) sind durch die KenngréRen SIL CL, PFHD und TM
sicherheitstechnisch vollstandig beschrieben.

Einheit Betriebsart EN 13849-1 @ EN 62061 PFH Ty [Jahre]  SFF

[1/h] [%e]
STO-Enable | einkanalig | PLd,Kat.3 | SILCL2 |1,50E-07 20 100
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7.9.2 Sicherheitshinweise

Hohe elektrische Spannung!

Es besteht Stromschlag- und Verletzungsgefahr. Die Funktion STO gewahrleistet keine
elektrische Trennung am Leistungsausgang. Wenn ein Zugang zu den Motoranschlissen
erforderlich ist,

trennen Sie den Verstarker von der Netzspannung,
beachten Sie die Entladezeit des Zwischenkreises.

Keine Bremsleistung!

Schwere Verletzungen kénnen die Folge sein, wenn eine hangende Last nicht sicher blo-
ckiert wird. Der Verstarker kann eine hangende Last nicht halten, wenn die STO-Funktion
aktiviert ist.

Benutzen Sie eine zusatzliche sichere mechanische Sperre (zum Beispiel durch eine
Motor-Haltebremse).

Unkontrollierte Bewegung!

Verletzungsgefahr. Wird im Betrieb die Funktion STO betatigt, also der Eingang STO-Ena-
ble von +24VDC getrennt, so trudelt der Antrieb aus und der Servoverstarker meldet den
Fehler F27. Der Antrieb kann dann nicht mehr kontrolliert gebremst werden.

Antrieb geregelt abbremsen und die STO Eingange zeitverzogert von +24VDC trennen.

ACHTUNG Wenn die Funktion STO von einer Steuerung automatisch angesteuert wird, muss sicher-

ACHTUNG

gestellt sein, dass der Ausgang der Steuerung gegen Fehlfunktion Gberwacht wird. Dies
verhindert, dass durch einen fehlerhaften Ausgang die Funktion STO ungewollt ange-
steuert wird. Ein irrtimliches Einschalten wird bei einkanaliger Ansteuerung nicht erkannt.
Kontrolliertes Bremsen:

Die folgende Funktionsreihenfolge muss unbedingt eingehalten werden, wenn der Antrieb
kontrolliert gebremst werden soll:

1. Antrieb geregelt abbremsen (Drehzahl Sollwert = 0V)

2. Bei Drehzahl = 0 min-1 Servoverstarker sperren (Enable = 0V)

3. Bei hangender Last den Antrieb zusatzlich mechanisch blockieren.

4. STO ansteuern
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7.9.3 BestimmungsgemaBe Verwendung

Die Funktion STO ist ausschlie3lich dazu bestimmt, einen Antrieb funktional sicher anzu-
halten und gegen Wiederanlauf zu sichern. Um die funktionale Sicherheit zu erreichen,
muss die Schaltung des Sicherheitskreises die Sicherheitsanforderungen der EN 60204,
EN 12100, EN 62061 SIL CL2 bzw. EN 13849-1 PLd erflllen.

Wenn STO von einer Steuerung automatisch angesteuert wird, muss sichergestellt sein,
dass der Ausgang der Steuerung gegen Fehlfunktion Gberwacht wird.

7.9.4 Nicht bestimmungsgemaRe Verwendung
Die STO Funktion darf nicht verwendet werden, wenn der Verstarker aus den folgenden
Grinden stillgesetzt werden muss:

Bei Reinigungs-, Wartungs- und Reparaturarbeiten und langerer Aul3erbetriebnahme
muss die gesamte Anlage freigeschaltet und gesichert werden (Hauptschalter).
Bei Not-Aus-Situationen muss das Netzschitz abgeschaltet werden (Not-Aus Taster).

7.9.5 Technische Daten und Pinbelegung

Eingangsspannung 20V..30V
Eingangsstrom 33mA — 40mA (leff)
Spitzenstrom 100mA (Is)
Reaktionszeit 1ms

(fallende Flanke am STO-Eingang bis zur
Unterbrechung der Energiezufuhr zum

Motor)
X4 24V | STO

+24v 1] ©

+24V 2 _\_
o

BENR 3 5 ! Sicherheits-

DGND 4 j schaltgerat Verriegelung

STO-ENABLE 5| © 7

7.9.6 Einbauraum

Da der Regler der Schutzart IP20 entspricht, missen Sie den Einbauraum so wahlen, dass
der Umgebung entsprechend ein sicherer Betrieb des Servoverstarkers gewahrleistet ist.
Der Einbauraum muss mindestens der Schutzart IP54 entsprechen.

7.9.7 Verdrahtung

Fihrt die Verdrahtung des STO-Enable Signals aufRerhalb eines Schaltschrankes, so ist
diese dauerhaft (fest) verlegt auszufuhren und gegen aufere Beschadigung ( z.B. durch
Kabelkanal, Panzerrohr) zu schitzen. Weitere Hinweise zur Verdrahtung finden sich in der
Norm EN 60204-1.
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7.9.8 Funktionsbeschreibung

Bei Nutzung der Funktion STO muss der Eingang STO-Enable mit dem Ausgang einer
Sicherheitssteuerung oder eines Sicherheitsrelais verbunden werden, die mindestens den
Anforderungen des PLd nach EN 13849-1 bzw. SIL CL2 nach EN 62061 entsprechen
(beachten Sie den Anschlussplan (= #42)).

Folgende Zustande des Servoverstarkers sind in Verbindung mit der Funktion STO mdg-
lich:

STO-ENABLE ENABLE Displaymeldung Drehmoment SIL2/PLd
ov ov -S- nein ja
ov +24V F27 nein ja
+24V oV Geratekennung z.B. 06 nein nein
+24V +24V Geratekennung z.B. E06 ja nein

ACHTUNG Ein irrtimliches Einschalten nicht erkannt. Daher muss sichergestellt sein, dass der Aus-

ACHTUNG

INFO

gang der Steuerung gegen Fehlfunktion Gberwacht wird.

Bei der Verdrahtung des STO Eingangs innerhalb eines Einbauraumes muss darauf
geachtet werden, dass sowohl die verwendeten Leitungen als auch der Einbauraum
selbst den Anforderungen der EN 60204-1 entsprechen. Erfolgt die Verdrahtung aul3er-
halb eines Einbauraums, so muss diese dauerhaft verlegt und gegen aufiere Bescha-
digung geschitzt werden (siehe Abschnitt "Verdrahtung").

Wird die Funktion STO in einer Anwendung nicht benétigt, so muss der Eingang STO-
ENABLE direkt mit +24VDC verbunden werden. Die Funktion STO ist hiermit Gberbruckt
und kann nicht genutzt werden. Der Servoverstarker ist nun nicht mehr als Sicher-
heitsbauteil im Sinne der Maschinenrichtlinie zu betrachten.

7.9.8.1 Sicherer Ablauf

Istin einer Anwendung eine kontrollierte Bremsung vor der Benutzung von STO erfor-
derlich, so muss der Antrieb zunachst gebremst und der STO Eingang zeitverzégert von
+24VDC getrennt werden:

1. Antrieb geregelt abbremsen (Drehzahl Sollwert = 0V)

2. BeiDrehzahl = 0 min-1 Servoverstarker sperren (Enable = 0V)

3. Beihangender Last den Antrieb zusatzlich mechanisch blockieren
4. STO ansteuern (STO-Enable = 0V)

Das Diagramm zeigt, wie die Funktion STO genutzt werden muss, damit ein sicherer Halt
des Antriebs und fehlerfreier Betrieb des Servoverstarkers gewahrleistet ist.

N4
Drehzahl %\ /
>t
Ua
Enable
X3/12
>t
| >400pus ||
U A
|
STO—Enable
X4/5
>t
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7.9.8.2 Stromlaufplan Steuerstromkreis
Das Beispiel zeigt einen Stromlaufplan mit zwei getrennten Arbeitsbereichen die mit einem
Not-Halt Kreis verbunden sind. Fir jeden Arbeitsbereich ist der ,Sichere Halt* der Antriebe
einzeln Uber eine Schutztlr geschaltet.
Die in der Beispielapplikation verwendeten Sicherheitsschaltgerate sind von der Fa. Pilz
und erfilllen mindestens PL d nach EN 13849-1. Weitere Informationen zu den Sicher-
heitsschaltgeraten sind bei Fa. Pilz erhaltlich. Der Einsatz von Sicherheitsschaltgeraten
anderer Hersteller ist moglich, wenn diese ebenfalls PLd nach EN 13849-1 bzw. SIL CL2

EN 62061 entsprechen.

+24VDC
8T8 8T8 8T 8T
—~0 0—O0 0—O0 0—O Not-Halt Kreis nach
F1 :| 12 1@ 92 412 EN 13849-1 PLe
-s2
E-Stop
| [
KI[TAT _ S11 812 S21 S22 13 23 K2 [AT
Y L
? q B
A2 S12 s34 14 24 A2 Y1 vzﬁ ﬁ N
L T 1
J 13 | Netzschiltz
51
Reset 14
Sicherheitsfunktion STO, EN 13849-1 PLd, einkanalig, Gruppe 1 mit 2 Achsen
F2 |::|
K3 a <
AT S11812 521 §22 13 23 S (lx4Nl 'lx:l
| | Q)
Y )\ —H Antrieb 1 X3 Antrieb 2 X3
X4 1 X4 1
proess - BTB\’: D= - BTBE D=
IR ][] Yo [T] Lo
A2 s12|_|534 14 24 A \Ij N | (TN |
T H
* STO-Enable
Sicherheitsfunktion STO, EN 13849-1 PLd, einkanalig, Gruppe 2 mit 2 Achsen
F3 |:|
K4 !
AT 511 612 521 522 13 23 ss A e *l N'
| | o
F“) H a Antrieb 4 X3 ” Antrieb 5 X3
oS -] BB \i;)_ -] BB \,:-1_)_
R = o Yo [7] 2 Lo
A2 s12 s34 14 2 — NN NN
I_] se &) ¥ v
Loy
oV % | sTO-Enable i

| INFO | Beachten Sie die Hinweise zur Verdrahtung (= #42).




7.9.8.3 Funktionspriifung
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ACHTUNG Bei Erstinbetriebnahme und nach jedem Eingriff in die Verdrahtung der Anlage oder nach
Austausch einer oder mehrerer Komponenten der Anlage muss die STO Funktion iber-

pruft werden.

1. Methode:

1. Den Antrieb mit Sollwert O stillsetzen, der Servoverstarker bleibt freigeben
(Enable=24V). GEFAHR: Schutzbereich nicht betreten!
2. Funktion STO ansteuern, z.B. durch Offnen der Schutztiir (Spannung 0V an X4 Pin 5).

Korrektes Verhalten: der BTB Kontakt 6ffnet, das Netzschiitz fallt ab, der Fehler F27 wird

ausgegeben.
2. Methode:

1. Den Antrieb mit Sollwert O stillsetzen, den Servoverstarker sperren (Enable=0V).
2. Eingénge STO ansteuern, z.B. durch Offnen der Schutztiir (Spannung 0V an X4 Pin

5).

Korrektes Verhalten: im Display -S- wird angezeigt.

7.9.8.4 Ubersichtsplan Hauptstromkreis
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7.10 Beriuhrungsschutz

7.10.1 Ableitstrom

|

INFO

Der Ableitstrom tber den Schutzleiter PE entsteht aus der Summe der Gerate- und
Kabelableitstrome. Der Frequenzverlauf des Ableitstromes setzt sich aus einer Vielzahl
von Frequenzen zusammen, wobei die Fehlerstromschutzschalter maf3geblich den 50Hz
Strom bewerten. Mit kapazitadtsarmen Leitungen kann als Faustformel bei 400V Netz-
spannung abhangig von der Taktfrequenz der Endstufe der Ableitstrom angenommen wer-
den zu:

labl = n x 20mA + L x 1mA/m bei 8kHz Taktfrequenz der Endstufe

labl = n x 20mA + L x 2mA/m bei 16kHz Taktfrequenz der Endstufe

(mit labl=Ableitstrom, n=Anzahl der Verstarker, L=Lange der Motorleitung)

Bei anderen Netzspannungen verandert sich der Ableitstrom proportional zur Spannung.
Beispiel: 2 x Servoverstarker + 25m Motorleitung bei 8kHz Taktfrequenz:

2 x20mA + 25m x 1mA/m = 65mA Ableitstrom.

Da der Ableitstrom gegen PE mehr als 3,5 mA betragt, muss gemafl EN 61800-5-1 der
PE-Anschluss entweder doppelt ausgefiihrt werden oder eine Anschlussleitung mit
>10mm? Querschnitt verwendet werden. Benutzen Sie die PE Klemme und den PE Bol-
zen, um diese Forderung zu erflllen.

Durch folgende MaRnahmen kdnnen Ableitstrome minimiert werden.

= Verringerung der Motorleitungslange
~ Leitungen mit niedriger Kapazitat verwenden (= # 54)
= Externe EMV Filter entfernen (Funkentstérmaflnahmen sind integriert)

7.10.2 Fehlerstromschutzschalter (FI)

|

INFO

Nach EN 60364-4-41 - Errichtungsbestimmung und EN 60204 - Elektrische Ausrustung
von Maschinen ist der Einsatz von Fehlerstromschutzschaltern (im folgenden als FI
bezeichnet) mdglich, wenn die notwendigen Bestimmungen eingehalten werden.

Beim S300 handelt es sich um ein 3 Phasen System mit B6 Briicke. Daher missen all-
stromsensitive Fl verwendet werden, um einen méglichen Gleichfehlerstrom ebenfalls
erkennen zu kénnen.

Bemessungsfehlerstrome beim FI

10 -30 mA | Schutz bei “indirektem Bertihren” fiir ortsfeste und ortsveranderliche elek-
trische Betriebsmittel und zuséatzlich bei “direktem Beriihren”.

50-300 Schutz bei “indirektem Berihren” fir ortsfeste elektrische Betriebsmittel
mA

Empfehlung: Fir einen Schutz vor direkter Bertihrung empfehlen wir (Motorleitungslange
unter 5 m), jeden Servoverstarker einzeln durch einen allstromsensitiven 30 mA Feh-
lerstromschutzschalter abzusichern.

Die Verwendung eines selektiven FI -Schutzschalters verhindert durch die intelligentere
Auswertung Fehlausldser der Schutzeinrichtung.

7.10.3 Schutztrenntransformatoren

Wenn ein Schutz gegen indirektes Berlihren trotz hdherem Ableitstrom zwingend erfor-
derlich ist oder ein alternativer Beriihrungsschutz gesucht wird, kann der S300 auch Uber
einen Schutztrenntransformator betrieben werden (Anschlussschema (= # 60)).

Zur Kurzschlussuberwachung kann ein Isolationswachter eingesetzt werden.

|

INFO

\ Wir empfehlen eine mdglichst kurze Verdrahtung zwischen Transformator und S300.
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8 Mechanische Installation

8.1 Wichtige Hinweise

Hoher Ableitstrom!

Gefahr durch elektrischen Schlag, wenn der Verstarker (oder der Motor) nicht EMV-
gerecht geerdet ist.
Verwenden Sie elektrisch leitende Montageplatten, z. B. aus Aluminium oder gal-
vanisiertem Stahl.
Verwenden Sie in ungunstigen Fallen ein Kupfergewebeband zwischen Erdungsbolzen
und Erdpotential zum Ableiten der Strome.

Schitzen Sie das Gerat vor unzuldssigen Belastungen. Achten Sie insbesondere darauf,
dass durch den Transport oder die Handhabung keine Komponenten verbogen oder Iso-
lationsabstande verandert werden. Berlhren Sie keine elektronischen Komponenten und
Kontakte.

Der Servoverstarker schaltet sich bei Uberhitzung selbsttatig aus. Sorgen Sie fiir aus-
reichende, gefilterte Kaltluftzufuhr von unten im Schaltschrank oder verwenden Sie einen
Warmetauscher. Beachten Sie hierzu (= # 30)

Montieren Sie keine Geréte, die Magnetfelder erzeugen, direkt neben den Ser-
voverstarker. Starke Magnetfelder kdnnen interne Bauteile direkt beeinflussen. Montieren
Sie Gerate, die Magnetfelder erzeugen, in groRem Abstand zu den Servoverstarkern
und/oder schirmen Sie die Magnetfelder ab.

8.2 Leitfaden fiir die mechanische Installation

Die folgenden Hinweise sollen lhnen helfen, bei der mechanischen Installation in einer sinn-
vollen Reihenfolge vorzugehen ohne etwas Wichtiges zu vergessen.

Einbauort Im geschlossenen Schaltschrank.
Der Einbauort muss frei von leitenden und korrosiven Materialien sein.
Einbausituation im Schaltschrank (= # 48).

Beliiftung Stellen Sie die ungehinderte Bellftung der Servoverstarker sicher und
beachten Sie die zulassige Umgebungstemperatur (= # 30).
Beachten Sie die erforderlichen Freirdume ober- und unterhalb der
Servoverstarker (= # 48).

Montage Montieren Sie Servoverstarker und Netzteil nahe beieinander auf der
leitenden, geerdeten Montageplatte im Schaltschrank.
Erdung, EMV-gerechte Abschirmung und Erdung siehe (= # 58).

Abschirmung Erden Sie Montageplatte, Motorgehause und CNC-GND der Steue-
rung. Hinweise zur Anschlusstechnik finden Sie auf (= # 53)
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8.3 Montage

Montagematerial: 3 Zylinderschrauben mit Innensechskant EN 4762, M5 Erforderliches
Werkzeug : Sechskantschliissel 4 mm
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8.4 Abmessungen
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9 Elektrische Installation

9.1 Wichtige Hinweise

ACHTUNG

ACHTUNG

ACHTUNG

ACHTUNG

Der Verstarker darf nur von Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elektrotechnik
installiert werden. Griine Drahte mit gelben Streifen dirfen nur fir die Verdrahtung der
Schutzerde (PE) verwendet werden.

Hohe Spannung bis 900 V!

Es besteht die Gefahr von schweren oder tddlichen Verletzungen durch elektrischen
Schlag oder Lichtbogenbildung. Kondensatoren kénnen bis zu 5 Minuten nach Abschal-
ten der Stromversorgung gefahrliche Spannung fiihren. Steuer- und Leis-
tungsanschlisse kdnnen auch bei nicht aktivem Motor unter Spannung stehen.
Installieren und verdrahten Sie nur abgeschaltete Geréate.
Achten Sie darauf, dass die Anlage sicher freigeschaltet ist (Absperrung, Warn-
zeichen usw.).
Trennen Sie nie die elektrischen Verbindungen zum Servoverstarker, wahrend dieser
Spannung fuhrt.
Warten Sie nach dem Freischalten des Servoverstarkers mindestens 5 Minuten,
bevor Sie Gerateteile bertihren oder Anschliisse trennen.
Messen Sie zur Sicherheit die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis, und warten Sie,
bis die Spannung unter 50 V gesunken ist.

Falsche Netzspannung, ein ungeeigneter Motor oder fehlerhafte Verdrahtung bescha-
digen den Servoverstarker. Prifen Sie die Zuordnung von Servoverstarker und Motor.
Vergleichen Sie Nennspannung und Nennstrom der Gerate. Flhren Sie die Verdrahtung
nach dem Anschlussbild (= # 58) aus. Stellen Sie sicher, dass die maximal zulassige
Nennspannung an den Klemmen L1, L2, L3 oder +DC, —DC auch unter den ungtins-
tigsten Umstanden um nicht mehr als 10 % Uberschritten wird (siehe EN 60204-1).

Uberdimensionierte externe Sicherungen gefahrden Kabel und Gerate. Die Sicherungen
der Spannungsversorgung sind vom Nutzer zu installieren, empfohlene Werte (= # 29).
Hinweise zu Fehlerstromschutzschaltern (RCD) siehe (= # 46).

Der Status des Verstarkers muss durch die Steuerung tiberwacht werden, um kritische
Situationen zu erkennen. Verdrahten Sie den BTB/RTO-Kontakt in Reihe zur Not-Aus-
Schaltung der Anlage. Die Not-Aus Schaltung muss das Netzschitz betatigen.
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9.2 Leitfaden zur elektrischen Installation

ACHTUNG

ACHTUNG

Korrekte Verdrahtung ist die Basis fur die zuverlassige Funktion des Servosystems. Ver-
legen Sie Leistungs- und Steuerkabel getrennt. Wir empfehlen einen Abstand gréRer als
20 cm (verbessert die Storfestigkeit). Bei Verwendung eines Motorleistungskabels mit inte-
grierten Bremssteueradern missen die Bremssteueradern separat abgeschirmt sein.
Legen Sie den Schirm beidseitig und grof3flachig (niederohmig) auf, moglichst iber metal-
lisierte Steckergehause oder Schirmklemmen. Hinweise zur Anschlusstechnik siehe (= #
53).

Ruckfuhrleitungen durfen nicht verlangert werden, da dadurch die Abschirmung unterbro-
chen und die Signalauswertung gestort wirde. Leitungen zwischen Verstarker und exter-
nem Bremswiderstand mussen abgeschirmt sein. Verlegen Sie samtliche Kabel in aus-
reichendem Querschnitt nach EN 60204 und verwenden Sie Kabelmaterial mit der auf
Seite (= # 54) geforderten Qualitat, um die max. Kabellange zu erreichen.

Die folgenden Hinweise sollen Ihnen helfen, bei der elektrischen Installation in einer sinn-
vollen Reihenfolge vorzugehen ohne etwas Wichtiges zu vergessen.

Leitungswahl Wahlen Sie Leitungen gemal EN 60204 aus (= # 30)

Erdung, EMV-gerechte Abschirmung und Erdung siehe (= # 58)
Abschirmung Erden Sie Montageplatte, Motorgehause und CNC-GND der Steue-
rung. Hinweise zur Anschlusstechnik finden Sie auf Seite (= # 53).

Verdrahtung |Verlegen Sie Leistungs- und Steuerkabel getrennt. Schleifen Sie den
BTB-Kontakt in den Not-Aus-Kreis der Anlage ein.

Digitale Ein- und Ausgange des Servoverstarkers anschliel3en

AGND anschlie3en (auch wenn Feldbus benutzt wird).

Sofern bendétigt, analogen Sollwert anschlieRen

Ruckfuhreinheit (Feedback) anschliel3en

Encoder Emulationanschlielen, wenn bendétigt.

Erweiterungskarte anschliel3en

(siehe entsprechende Hinweise ab Seite (= # 116))

7. Motorleitungen anschlief3en
Abschirmungen beidseitig auf EMV-Stecker und Schirmanschluss
legen; bei Leitungslange tber 25m mit Motordrossel (3YL/3YLN)

8. Motor-Haltebremse anschlielen, Abschirmung beidseitig auf EMV-
Stecker bzw. Schirmanschluss legen

9. Bei Bedarf externen Bremswiderstand anschlief3en (mit Absi-
cherung)

10. Hilfsspannung anschlief3en

(maximal zulassige Spannungswerte (= # 29))

11. Leistungsspannung anschlie3en

(maximal zuldssige Spannungswerte (= # 29), Hinweise zu FI-

Schutzschalter siehe (= # 46)

12. PC anschlieRen (= # 96)

Uberpriifung End-Uberpriifen der ausgefiihrten Verdrahtung anhand der ver-
wendeten Anschlussplane

oaRr LN~
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9.3 Verdrahtung

Das Vorgehen bei einer Installation wird exemplarisch beschrieben. Je nach Einsatz der
Geréate kann ein anderes Vorgehen sinnvoll oder erforderlich sein. Weiterfiihrendes Wis-
sen vermitteln wir lhnen in Schulungskursen (auf Anfrage).

Hohe Spannung bis 900 V!

Es besteht die Gefahr von schweren oder tddlichen Verletzungen durch elektrischen
Schlag oder Lichtbogenbildung.
Installieren und verdrahten Sie die Gerate nur im abgeschalteten Zustand, d. h. es darf
weder die Netzspannung noch die 24 V Hilfsspannung oder die Netzspannung anderer
angeschlossener Gerate eingeschaltet sein.
Achten Sie darauf, dass die Anlage sicher freigeschaltet ist (Absperrung, Warnzeichen
usw.).

| INFO ‘ Das Masse-Zeichen nJ77 das Sie in allen Anschlussplanen finden, deutet an, dass Sie flr
eine moglichst grolflachige, elektrisch leitende Verbindung zwischen dem gekenn-
zeichneten Gerat und der Montageplatte in Ihrem Schaltschrank sorgen missen. Diese
Verbindung soll die Ableitung von HF-Stérungen ermdglichen und ist nicht zu ver-

wechseln mit dem PE-Zeichen @ (Schutzmaflnahme nach EN 60204).

Verwenden Sie folgende Anschlussplane :

Safe Torque Off (STO) (= #40)
Ubersichtsplan (= #58)
Spannungsversorgung (= #60)
Zwischenkreis (= #63)
Motor (= #64)
Feedback (= #65)
Digitale und analoge Ein- und Ausgange (= #93)
RS232/PC (= #96)
CAN-Schnittstelle (= #97)
Elektronische Getriebe:
Puls-Richtung (= #89)
Master-Slave (= #90)
Encoder Emulation
ROD (A quad B) (= #91)
SSi (= #92)
Erweiterungskarten:
I/0-14/08 (= #117)
PROFIBUS (= #120)
sercos® Il (= #121)
DeviceNet (= #123)
SyngNet (= #126)
FB-2to1 (= #128)
-2CAN (= #132)
Optionen:
EtherCAT (= #134)

FAN (= #135)
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9.3.1 Schirmanschluss an der Frontplatte

B

Entfernen Sie die auRere Ummantelung
o des Kabels und das Schirmgeflecht auf
die gewunschte Aderlange. Sichern Sie
die Adern mit einem Kabelbinder.

Entfernen Sie die duRere Ummantelung
der Leitung auf einer Lange von etwa
30mm ohne das Schirmgeflecht zu
beschadigen.

Ziehen Sie einen Kabelbinder durch den
Schlitz in einem Schirmblech an der
Frontplatte des Servoverstarkers.

Pressen Sie das Schirmgeflecht des
Kabels mit dem Kabelbinder fest gegen
das Schirmblech.

Fur den Schirmanschluss der Motor-
leitung verwenden Sie die bei unseren
konfektionierten Leitungen mitgelieferte
Schirmanschlussklemme. Sie wird im
unteren Schirmblech eingehakt und
garantiert optimalen Kontakt zwischen
Schirm und Schirmblech.
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9.3.2 Technische Daten Anschlussleitungen

|

INFO

Weitere Informationen Gber chemische, mechanische und elektrische Eigenschaften der
Leitungen finden Sie im Zubehdrhandbuch und erhalten Sie von unserer Appli-
kationsabteilung.

Beachten Sie die Vorschriften im Kapitel "Leiterquerschnitte” (= # 30). Um den Ver-
starker mit der max. erlaubten Kabellange sicher zu betreiben, miissen Sie Kabelmaterial
verwenden, das den u.a. Anforderungen an die Kapazitat geniigt.

Kapazitat (Phase gegen Schirm)

Motorleitung: kleiner als 150 pF/m
RES- und Encoder-Leitung: kleiner als 120 pF/m

Beispiel Motorkabel:
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Servoverstarker
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e
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Fallmaterial

Techn. Daten
Detaillierte Beschreibung der Kabeltypen und Konfektionierung finden Sie im Zube-

hoérhand-
buch.

Drosseln

|

INFO

\ Bei Motorleitungen langer als 25 m immer eine Motordrossel 3YL oder 3YLN verwenden.




9.4 Komponenten eines Servosystems

INFO

PC Kommuni-
kationskabel*

SERVOSTAR ,ﬁkﬂﬁ"‘ \’@

300* —

24V
Netzteil

Netzversorgung

Fs)
[ *q_)
20
@2 £
[ORN]
-5
A
O O
——
o O
==
Motordrossel*
(optional)

Geschirmte Kabel

Schutzleiter —_—

Optional ———

* = Produkt von Kollmorgen
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Brems-
widerstand*
(optional)

Motor Feedback*

Fett gedruckte Verbindungen missen abgeschirmt verlegt werden. Schutzleiter sind
strichpunktiert dargestellt. Optionale Gerate sind gestrichelt mit dem Servoverstarker ver-
bunden. Das erforderliche Zubehor ist in unserem Zubehérhandbuch beschrieben.
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9.5 Blockschaltbild

Das unten dargestellte Blockdiagramm dient nur zur Ubersicht.
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9.6 Steckerbe

legung

X6 PC/CAN

4 reserve
5 AGND
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9.7 Anschlussplan (Ubersicht)
Beachten Sie Sicherheitshinweise (= # 12) und bestimmungsgemalie Verwendung (= # 15) !

Einkabel Anschlussplan
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Zweikabel Anschlussplan
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X1, X5, X3| [x3 3
inkl. Thermo- Analog—in 1+ fe= t solwertt +-10v
B schutz Anclog—ln 1— __4 | | I I gegen CNC-GND
digital 7 | | | |
Feedback I 2 Encoder AGND __:)_cll i CNC—GND
S
6) Analog—In 2+ -6 * Sollwert2 +/-10v
Andlog—In 2— | - gegen CNC-GND
inkl. Thermo- X2 [.E'—U—U—. CNC—GI\;EV
+; egen
schutz I/O-GﬁDg
i1 3 DIGITAL=IN1 s |
Resolver : : 24 Resolver - -_930 ‘
“t i DIGITAL—IN2 j==m>-0 -
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) DIGITAL=IN3 }=mD0—=
1
DIGITAL—IN4 }=mD0—=
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w2 A ENABLE |==>o
V2 13
DIGITAL-OUT1 p=mDo Digitall
u2
14
.__|PE@ DIGITAL—OUT2 |==Do Digital2
1
BRAKE+ — l——— | .
BRAKE— BTB/RTO\ 2 Not-Aus-Kreis
| -0 -
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rgaia;t__-l L I 5 L STO—ENABLE jmm>0——e—1— —
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L DGND 1/0~GND
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|
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9.8 Spannungsversorgung
9.8.1 Anschluss an unterschiedliche Versorgungsnetze

ACHTUNG Fir asymmetrisch geerdete oder ungeerdete 400V ... 480V Netze ist der Einsatz eines
Trenntransformators, wie unten gezeigt, erforderlich.

* Referenz zu Bestellnummern siehe (= # 138)



9.8.2 24V-Hilfsspannung (X4)

S300 Betriebsanleitung | 9 Elektrische Installation

Potentialgetrennt aus einem externen 24V DC-Netzteil, z.B. mit Trenntransformator
Erforderliche Stromstarke (= # 29)
Entstorfilter fur die 24V-Hilfsspannungsversorgung integriert

Servoverstarker

X4

2oy —

— 39V

-.—|L _)_*’é“’

— +
t)
f
- =

9.8.3 Netzanschluss (X0), dreiphasig

Direkt am 3~ Netz, Filter integriert
Absicherung (z.B. Schmelzsicherung) durch den Anwender (= # 29)

Servoverstarker

Y

L

rt

11—X0 -——-— PE
=S

FN1

=)o L3

= TJE’E’

L3 T

iy

-_— L2

3
= 2

Servoverstéarker I 1
L
TTT. X 2

—)—0 L

!

9.8.4 Netzanschluss (X0), zweiphasig ohne Neutralleiter

SE . e w
o ©
L3

2

F

L2 N2

3)—c = -~ L2
L1 FN3

4)—c — /l— L1

{1

A

110...230V
50/60Hz

JAN

110...230V
50/60Hz

———— PE

A

110...230V
50/60Hz

208..480V
50/60Hz

A

110...230V
50/60Hz
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9.8.5 Netzanschluss (X0), einphasig mit Neutralleiter

| INFO |

Der S300 in der 230V Version (SERVOSTAR 303-310) kann am einphasigen Netz betrie-
ben werden. Im einphasigen Betrieb wird die elektrische Leistung des Verstarkers
begrenzt.

Servoverstarker 1 PE
T R
tH 0 A )\
T TT. 1255 110..230V  110..230V
i 50/60Hz 50/60Hz

o

Die folgende Tabelle zeigt die maximal zulassige Nennleistung (Pn) und Spitzenleistung
(Pp) bei einphasigem Betrieb:

max. elektrische

Leistung
VBUSBALDO (110V) 423 704 423 704 423 704
VBUSBAL1 (230V) 845 2535 1127 2535 1127 2535

Der maximale mogliche Strom ist abhangig von der Drehmomentkonstanten kT und der
maximalen Drehzahl des angeschlossenen Motors:

Pn* 60
2*1m*ke*n

Pp * 60

Spitzenstrom: m

Dauerstrom: lyms = Ipeak =

Mit dem ASCII Pamater VLIM kann die Drehzahl begrenzt werden, um den Strom flr das
bendtigte Drehmoment zu erreichen.

Fir verschiedene Drehzahlen ergibt sich fiir einen bestimmten Motor (kT bauartbedingt
konstant) eine Strombelastbarkeit 8hnlich dem u.a. Diagramm.
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9.9 Zwischenkreis (X8)

Klemmen X8/1 (-DC) und X8/3 (+RBe). Aufteilung der Bremsleistung durch Par-
allelschalten aller am gleichen DC-Bus (Zwischenkreis) angeschlossenen Verstarker.

Servoverstarker
X8 X8

-bc| 1~ -DC ~1|-DC

>/ \L
+DC | .3~ +RBext (+DC) ~3 | +DC

v U

Zu weiteren
Servoverstarkern
ACHTUNG Hohe Spannungsdifferenzen an verbundenen Zwischenkreisen kénnen die Ser-

voverstarker zerstéren. Daher dirfen nur Gerate mit Leistungs-Spannungsversorgung
aus demselben Netz am Zwischenkreis verbunden werden (die Einstellung VBUSBAL
muss bei allen beteiligten Gerate identisch sein).

Verwenden Sie ungeschirmte 2,5 mm? Einzeladern bis max. 200 mm Lénge oder abge-
schirmte Leitungen bei grélReren Langen. Eine Sicherung als Leitungsschutz ist dann
nicht erforderlich.

Verstarker, die haufig generatorisch arbeiten, sollten neben Gerate platziert werden,
die haufig Energie aufnehmen. Dies verringert den Stromfluss Uber gréRere Ent-
fernungen.

S300 S701-724 mit HWR* < 2.00 S701-724 mit HWR* =2 2.10 S748/S772
S300 ja nein ja nein

*HWR = Hardware Revision (siehe Geratetypenschild)

SERVOSTAR 303-310: Die Summe der Nennstrdme aller zu einem SERVOSTAR 303-
310 parallelgeschalteten Servoverstarker darf 24 A nicht Uberschreiten.

SERVOSTAR 341-346: Die Summe der Nennstrome aller zu einem SERVOSTAR 341-
346 parallelgeschalteten Servoverstarker darf 40A nicht Gberschreiten.

Informationen zur Absicherung finden Sie im KDN "Parallelschaltung Zwischenkreis".

9.9.1 Externer Bremswiderstand (X8)
Entfernen Sie die Steckbriicke zwischen den Klemmen X8/5 (-RB) und X8/4 (+RBi). Siche-
rungstypen (= # 29).

Servoverstarker X8

RBint 4 +RBint

L1

Briicke
entfernen! @


https://www.kollmorgen.com/developer-network/parallelschaltung-zwischenkreis/
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9.10 Motorleistung und Motorhaltebremse (X9)

ACHTUNG

ACHTUNG

Die Leistungsendstufe des Servoverstarkers bildet mit Motorleitung und Motorwicklung
einen Schwingkreis. Kenngrofien wie Leitungskapazitat, Leitungslange, Motorinduktivitat,
Frequenz und Spannungsanstiegs-Geschwindigkeit (siehe Technische Daten (= # 27))
bestimmen die im System entstehende maximale Spannung.

Die dynamische Spannungsiberhéhung kann zur Verringerung der Motorlebensdauer
und bei ungeeigneten Motoren zu Spannungsiberschlagen in der Motorwicklung fihren.

Setzen Sie nur Motoren mit Isolierstoffklasse F (gem. EN 60085) oder héher ein
Setzen Sie nur Leitungen ein, die die Anforderungen auf (= # 30) und (= # 54) erfiil-
len.

Keine funktionale Sicherheit!

Wenn die Last nicht sicher blockiert ist, kann dies zu schweren Verletzungen fuhren.

Die funktionale Sicherheit, z.B. bei hdngenden Lasten (vertikale Lasten), erfordert eine
zusatzliche mechanische Bremse, die sicher betatigt werden muss

Leitungsldnge <25 m

Servoverstarker
X9
XGND 1 7N\ Bremse- 7y
[ 1™ =) e
24V 41'_-_ 2 I Bremse+ | |
¥ _-) O |\ /i |\ | 9,
3 || pE il
4 ! | w2 ]!
> Do ]
5 I w2
_) oI [ ]
ik ]
6 | w2
—)—o—tr '\ |
[ 34 [ %4

Leitungslange >25 m

Ableitstrdme bei langen Leitungen gefahrden die Endstufe der Servoverstarker. Bei Lei-
tungslangen tber 25 m bis max. 50 m muss daher die Motordrossel 3YL oder 3YLN (siehe
Zubehoérhandbuch) nahe am Verstarker in die Motorleitung geschaltet werden.

Servoverstarker
-

X9
XGND

m_ﬂ_)_o ll\\" o

_Bremse- 7\
T

Bremse+ | I
O Jo-

O

I
|
24V — oy 5
— —)—0 I\',/: i e ©
2 o ! : o] o_PE ! :
| | R
i ol L u1 | o U2
> 50 | :v1 :-: V2 1l
: i | ! ik
Sy o W e T W2
N ;e Y
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9.11 Ruckfiihrsysteme

INFO

INFO

In jedem geschlossenen Servosystem istim Normalfall mindestens ein Feedback erfor-
derlich, das Istwerte vom Motor an den Servoantrieb sendet. Abhangig vom Typ des Feed-
back wird die Riickmeldung zum Servoverstarker digital oder analog tbertragen.

Die digitalen Feedbacks SFD3 und HIPERFACE DSL ermdglichen eine Ein-Kabel Ver-
bindung (Motor Leistung & Feedback in einem Kabel) zum S300 an den Stecker X9/X1.
Die Erweiterungskarte FB2to1 (= # 128) ermdglicht den gleichzeitigen Anschluss eines
digitalen primaren und eines analogen sekundaren Feedbacks an den Stecker X1.

Sie kdnnen bis zu drei Feedbacks parallel verwenden. S300 unterstitzt alle gangigen

Feedback-Gerate, deren Funktionen mit den Parametern

FBTYPE einstellbar auf DRIVEGUI.EXE Bildschirmseite FEEDBACK,
primares Feedback (= # 66)

EXTPOS einstellbar auf DRIVEGUI.EXE Bildschirmseite LAGEREGLER,
sekundares Feedback zur Positionsrickfihrung (= # 66)

GEARMODE einstellbar auf DRIVEGUI.EXE Bildschirmseite ELEKTR. GETRIEBE,
Encoderfiihrung fiir elektrisches Getriebe (= # 88)

in der Inbetriebnahme-Software zugewiesen werden missen. Skalierung und weitere Ein-
stellungen miissen ebenfalls dort vorgenommen werden.

Eine detaillierte Parameterbeschreibung finden Sie in der DRIVEGUI.EXE Online-Hilfe.

Einige moégliche Konfigurationen


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm

S300 Betriebsanleitung | 9 Elektrische Installation

9.12 Primare und sekundare Feedbacktypen

Dieses Kapitel zeigt eine Ubersicht der unterstiitzten Feedback-Typen, zugehdrige Para-
meter und einen Verweis auf den jeweiligen Anschlussplan.

Ein-Kabel Verbindung (Leistung und Feedback in einem Kabel)

S30361-NA, S30661-NA, S31061-NA | CCJ5, WCJ5

S30101-NA, S30301-NA, S30601-NA | CCJ6, WCJ6

primar sekundar
Feedback-Typ Stecker Anschluss FBTYPE EXTPOS

SFD3 X1 (= #67) 36 -
HIPERFACE DSL X1 (= #68) 35 -
Zwei-Kabel Verbindung (Leistung und Feedback getrennt)
Motorkabel und Feedbackkabel siehe Zubehdrhandbuch
primar @ sekundar
Feedback-Typ Stecker | Anschluss | FBTYPE @ EXTPOS
Resolver X2 (= #69) 0 -
SinCos Encoder BiSS (B) analog X1 (= # 70) 23,24 -
. i, 20, 22,33,
Encoder BiSS (B, C2)) digital X1 (= #71) 37 11,12, 14
SinCos Encoder ENDAT 2.1 X1 (> #72) 4,21 8
Encoder ENDAT 2.2 X1 (> #73) 32,34 13
SinCos Encoder HIPERFACE X1 (> #74) 2 9
SinCos Encoder SSI (linear) X5/X1 (2 #75) 281_) -
SinCos Encoder ohne Datenspur X1 (= #76) 1,3,7,8 6,7
SinCos Encoder + Hallgeber X1 (> #77) 5,6 -
ROD* 5V ohne Nullimpuls, 1.5MHz X1 (> #78) 30, 31 30
ROD* 5V mit Nullimpuls, 350kHz X1 (> #79) 17,27 10
ROD* 5V mit Nullimpuls + Hallgeber X1 (= #80) 15 -
ROD* 5V mit Nullimpuls X5/X1 (= #82) | 131), 19y, 3
ROD* 5V mit Nullimpuls + Hallgeber X5/X1 (= #83) 18 -
'ROD* 24V ohne Nullimpuls X3 (> #84) 12,16 2
'ROD* 24V ohne Nullimpuls + Hallgeber| X3/X1 (> #85) 14 -
SSi X5/X1 (= #86) 9 54
Hallgeber X1 (= #87) 11 -
"Puls/Richtung 5V X1 (= #89) - 27
Puls/Richtung 5V X5 (= #90) - 4
Puls/Richtung 24V X3 (= #89) - 1
Sensorlos (ohne Feedback) - - 10 -

* ROD ist ein Kirzel fur Inkrementalgeber
1) Versorgungsspannung des Gebers auf X1 einschalten: ENCVON auf 1 setzen
2) BiSS C unterstiitzt Renishaw Encoder, Hengstler Encoder werden nicht unterstiitzt.
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9.12.1 SFD3 (X1), Ein-Kabel Anschluss

Anschluss des Kollmorgen Ruckflhrsystems SFD3 (priméar, (= # 65)). SFD3 kann mit
einem speziellen Kollmorgen Hybrid-Anschlusskabel benutzt werden (CCJ9 bzw. WCJ9
Type, siehe Zubehoér-Handbuch) (auf Anfrage).

Maximale Kabellange 25 m.

FBTYPE: 36
Servoverstérker | X1 Motor
i — 8 n n D Feedback
"
< (s <= DATA
> B CoMm i | I c __ SRD8
et 1 | =l <= DATA
; : I
75v..11y P _Cz-_ K |
max. 250mA
T T T T T T T T T T T A9 [ | ~ T Leistung
U2 =) H H(={ u
v2 |=) L H (=] v
w2 fE=) | | (=] w
PE gu=) H : : (=] PE
] 2 Al __ Bremse
Brake+ T} i i i i (: BR+
Brake- | ) H H—(==={ BR-
@ ! WA N

Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren (Steckercode D).




S300 Betriebsanleitung | 9 Elektrische Installation

9.12.2 HIPERFACE DSL (X1), Ein-Kabel Anschluss

Anschluss des HIPERFACE DSL Rickfiihrsystems (priméar, (= # 65)). HIPERFACE DSL
kann mit einem speziellen Kollmorgen Hybrid-Anschlusskabel benutzt werden (CCJ9 bzw.
WCJ9 Type, siehe Zubehor-Handbuch) .

Maximale Kabellange 25 m.

FBTYPE: 35
Servoverstarker X1 Motor
8 n n D Feedback
< —A—cou |t DSL+
N N o _— L | || ~¢ | HIPERFACE DSL
; : I
75v .1y P _Cz-_ K |
max. 250mA
0V (= || ||
ey 4X9 || || 1 T~ T Leistung”
U2 o) H H-(G=={ U
V2 |==) H (=] v
w2 ke D || | | <3 W
PE =) | | (=] PE
——————————————— I L.
2 A Bremse
Brake+ T} H H (? BR
Brake- -} | } | I C- BR-
@ { N 4

Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren (Steckercode D).



9.12.3 Resolver (X2)
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Anschluss eines Resolvers (2 bis 36-polig) als Ruckfuhrsystem (primar, (= # 65)). Die
Temperaturiberwachung im Motor wird tber die Resolverleitung an X2 angeschlossen

und dort ausgewertet.

Bei geplanter Leitungslange Gber 100 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.

FBTYPE: 0

Servoverstarker

=
il

11
T

4
i—l:lj
100uH 4R7
— >

-
L

11_

L
L

o

%:;

1
5

N

M

=l
D

Resolver

24  Thermoschutz

min. 5VDC/5mA

Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren.
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9.12.4 Sinus Encoder mit BiSS analog (X1)

Anschluss von single- oder multiturn sinus-cosinus Encodern mit BiSS Interface als Riick-
fuhrsystem (primar oder sekundar, (= # 65)).

Die Temperaturiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen und dort ausgewertet.
Mit unserem konfektionierten Encoder-Anschlusskabel sind alle Signale verbunden. Bei
geplanter Leitungslange tber 50 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.

Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE Up
5V analog (BiSS B) 23 - - 5V +/-5%
12V analog (BiSS B) 24 - - 7,5..11V
Servoverstarker X1 A A Encoder
10 a | | o
. — & H H (- B-
—< 10k [:| 9 | |XXXX | | 9 Cosinus
~— LI C ( < B+
.—% Q N [
- N [
I | W | N N
__< o O e T e e
S i B e ot pal
4
:'|_ N [
Q
N [
5 5
< A, G <> DATA
— D |:| 13 | | | | 13
. C T 1 (= DATA
8 8
> —A G H H (==} cLock
—_— B 18 | | | | 15
12 12
up _4__C I | | | C Up
Sense 10 | |XXXX | | f10 Sense
ov ~—( i I C oV
4 | | | | 4
up —>——C C »— UP
max. 250mA 2 | |WX | | rz Spannungsversorgung
ov e T T
: : : : Motor
f7 7
—
:14 | | “” | | r14 ¥ Thermoschutz
—
~ | | | | ~ min. 5VDC/5mA
| [
- ‘g ‘@

Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren.
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9.12.5 Encoder mit BiSS digital (X1)
Anschluss von single- oder multiturn digitalen Encodern mit BiSS Interface als Ruick-
fuhrsystem (primar oder sekundar, (= # 65)).

Die Temperaturiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen und dort ausgewertet.
Mit unserem konfektionierten Encoder-Anschlusskabel sind alle Signale verbunden. Bei
geplanter Leitungslange tber 50 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.

Grenzfrequenz: 1,5 MHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE Up
5V digital (BiSS B) 20 11 11 5V +/-5%
12 V digital (BiSS B) 22 11 11 7,5.11V
5V digital (BiSS C, Renishaw) 33 12 12 5V +/-5%
12 V digital (BiSS C, Renishaw) 37 14 - 7,5.11V
Servoverstarker | X1 A A Encoder
4 e = i ] (o] DATA
\ \_-
T D B I::__I f13 | |XXXX | | f13
G i i i i \—--d-b- DATA
8 | | | | 8
A
]> C— | | | | <-+ CLOCK
B 15 15
C ] i}CCO[ H (wm{—=—TLOCK
12 | | | | /_12
Up —-——C i i . Up
Sense 10 10 Sense
ov —~— II)COC{ H—C oV
P |
T J— e H— (i e
max. 250mA 2 | | 2 Spannungsversorgung
ov =— | T (-t OV
‘ ________
.El:l_-, | | | | Motor
A L | B
14 | | | | 14 Elﬂ Thermoschutz
f —_—
~ C min. 5VDC/5mA
| N
@ T

Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren.
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9.12.6 Sinus Encoder mit EnDat 2.1 (X1)

Anschluss von single- oder multiturn sinus-cosinus-Encodern mit EnDat 2.1 Protokoll als
Ruckflhrsystem (primar oder sekundar, (= # 65)). Vorzugstypen sind die optischen Geber
ECN1313 oder EQN1325 und die induktiven Geber ECI 1118/1319 oder EQI 1130/1331.
Die Temperaturiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen und dort ausgewertet.
Mit unserem konfektionierten Encoder-Anschlusskabel sind alle Signale verbunden. Bei
geplanter Leitungslange tiber 50 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.

Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE
ENDAT 2.1 4 8 8
ENDAT 2.1 + Wake&Shake 21 8 8
Servoverstarker Encoder
X1 EnDat
10k 1 1
p — G Za val (w—t——<—B-
—<1_ = Ol s
" (o i | i | \—-—4— B+
Q I
10k f3 | | | | f3
A S— 2 H H—(=f—— A
] RS, D & | L z
—e 1 C } } C———<— A+
% | ||
- | |
. s s
— > D » | IXXXX [ »
( | I | I (—_—<—>- DATA
| ||
8 8
> A G | L (mm}— = cLOCK
B e | |XXXX 1 e CLOCK
G | | | | { mm=1——— CLOCK
12 | ¥ 12
Up ——1 | | G Up
Sense 10 | |XW | | 10 Sense
A G § E T B
4 [ [ .
e o
5V +-5 Up =—7— H H ps el
max. 250mA & _CZ N [l (2 Span:mg;v\sjrsorgung
T ettt
Ef:»—' | || Motor
R I
g .y
14 | |XXXX | | 14 ¥ Thermoschutz
I L L (]
~ I [ ~ min. 5VDC/5mA
| ||
® UU

Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren.
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9.12.7 Encoder mit EnDat 2.2 (X1)

Anschluss von single- oder multiturn Encodern mit EnDat 2.2 Protokoll als Rickflhrsystem
(primar, (= # 65)).Die Temperaturiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen und
dort ausgewertet. Mit unserem konfektionierten Encoder-Anschlusskabel sind alle Signale
verbunden.

Bei geplanter Leitungslange iber 50 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.

Grenzfrequenz: 1,5MHz

«
«

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE Up
5V ENDAT 2.2 32 13 13 5V +/-5%
12V ENDAT 2.2 34 13 13 7,5..11V
Servoverstarker Encoder
X1 A A EnDat 2.2
5 5
4 A C | | | | C__ DATA
SR N DT | T I
G | | | | | — DATA
s
B f15 15
\——LL:::CLH—<-—>—CLOCK
12 | | | | F12
Up —~—-C=—Frpyy TG e
sense 0 | |XXX>< L g0 Sense
ov —~—71 — — ( ov
| |
4 | | | | A
up —>——C G »— Up
max. 250mA 2 | |XXXX | | fz Spannungsversorgung
ov =G _
: | : ’ Motor
7 | | 7
(s || || jg—
\ [l T \C
14 XXXX 14 ¥ Thermoschutz
7 || [ A2 S\
~ | | | | ~ min. 5VDC/5mA
| |

Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren.
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9.12.8 Sinus Encoder mit HIPERFACE (X1)

Anschluss von single- oder multiturn sinus-cosinus-Encodern mit HIPERFACE Protokoll
als Ruckflihrsystem (primar oder sekundar, (= # 65)).

Die Temperaturiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen und dort ausgewertet.
Mit unserem konfektionierten Encoder-Anschlusskabel sind alle Signale verbunden.

Bei geplanter Leitungslange ber 50 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.
Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE
HIPERFACE 2 9 9
Servoverstarker Encoder
A . HIPERFACE®
lﬁmk (= /A /A (s - +SIN
+ | I | N\ 1 % -
[ 10k |::| r9 | |W | | r9
S (s M M (mt———=  REFSIN
- Q
10k 3 | | | | 3
£ 3 C -1 < +COS
—\ 10k |_-:| 11 11
T 1 € - (wel——= REFCOS
L% Q
A FS rs
<] G \———q—p — <]
— b [:] 13 '3 S [Rses
B G L -
75v.1y  UP = — Up
max. 250mA Spannungsversorgung
———— 0V

OV ——
7
C—*j
4 14 ¥ Thermoschutz
(]
~ min. 5VDC/5mA
. ‘o ‘@

Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren.

~

OO

A,

Fl\wf\b )
|




9.12.9 Sinus Encoder mit SSI (X5, X1)
Anschluss von sinus-cosinus Encodern mit SSI Interface als lineares Ruckfuhrsystem (pri-

mar, (= # 65)) an X5.
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Spannungsversorgung fur den Geber und Temperaturiiberwachung im Motor wird an X1
angeschlossen und dort ausgewertet. Bei geplanter Leitungslange tber 50 m sprechen Sie

mit unserer Applikationsabteilung.
Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz

FBTYPE

Gebertyp
SinCos SSI 5V linear

28

EXTPOS

GEARMODE

Versorgungsspannung des Gebers auf X1 einschalten: ENCVON auf 1 setzen.

Servoverstarker Sk Encoder
DATA
< ) G <
T - i I:I 150Q Xw 7 — TV
A a DATA
1~ ~
Lona |2 ol e CLOCK
RS 485 4 ~ XXXX Is |:| » RS 485
= = CLOCK
___—_E___XH N I
_< - (s -1 B-
- 10k I:I 9 Cosinus
N 1 C -l e B+
1 I [
—— \ I [
A e L ] ‘a A-
+ —_ A L L 1N e
—< 10k I::I " | | | | Sinus
X LI C —— A+
| N
= T
12
Up ——1—(a I I (s Up
Sense 10 l | | | Sense
ov —~—C H—— (o ov
Up - N i G Up
- (= (= -
max. 250mA 2 | | | | Spannungsversorgung
ov =—(s H ((———t— OV
: : Motor

~N

g\, )
Iih%
|

¥ Thermoschutz

min. 5VDC/5mA

«
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9.12.10 Sinus Encoder ohne Datenspur (X1)
Anschluss eines Sinus-Cosinus Encoders ohne Datenspur als Ruckfuhrsystem (primar
oder sekundar, (= #65)).Der Verstarker benétigt bei jedem Einschalten der 24V-Ver-
sorgung die Startinformationen fir den Lageregler (Parameterwert MPHASE). Je nach Ein-
stellung von FBTYPE wird ein Wake&Shake durchgefiihrt oder der Wert fir MPHASE wird
aus dem EEPROM des Servoverstarkers entnommen.

Vertikale Last kann fallen!

Bei vertikalen Achsen kann die Last ungebremst herunterfallen, da beim Wake&Shake die
Bremse gel6st wird und kein ausreichendes Drehmoment zum Halten der Last erzeugt wer-
den kann.

Verwenden Sie Wake & Shake nicht bei vertikalen, hangenden Lasten.
Die Temperaturiberwachung im Motor wird Uber die Encoderleitung an X1 angeschlossen.

Bei geplanter Leitungslange Gber 50 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.
Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE Up Bemerkung

SinCos 5V 1 6 6 5V +/-5% |MPHASE aus EEPROM
SinCos 12V 3 7 7 7,5...11V |MPHASE aus EEPROM
SinCos 5V 7 6 6 5V +/-5% |MPHASE wake & shake
SinCos 12V 8 7 7 7,5...11V | MPHASE wake & shake
Servoverstarker X1 Encoder
5k 5k 1
] D) T
5k 5k 9 Cosinus.
| f__
T —s B N { B+
100pF T T100pF | ||
N [
3
5K 5k - —C - A
Y Y S IR UL o
100pFTTOOpF : : : :
5
< @ H H C < | Nul
I:] <13 | | | | ( RS 485
12 | | I |
up G u H C up
Sense 10 XXXX ' Sense
ov —~~—r s i | —(a ov
) [ [
U —>—1G L (o}l Up
max. 250mA _Cz ’ | I | e Spannungsversorgung
oV ——] =— OV
[ [ a
] : : : : Motor
% - Ll N P
\_14 I IXXXX e = ¥ Thermoschutz
‘s || || (
~ | | ' | ~ min. 5VDC/5mA
N N
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9.12.11 Sinus Encoder mit Hall (X1)

Sinus-Encoder, die keine absolute Information zur Kommutierung bereitstellen, kdnnen mit
einem zusatzlichen Hall-Geber als vollstandiges Ruckfliihrungssystem (primar, (= # 65))
ausgewertet werden.

Alle Signale werden an X1 angeschlossen und dort ausgewertet. Bei geplanter Lei-
tungslange tber 25 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.

Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE Up
SinCos 5V mit Hall 5 - - 5V +/-5%
SinCos 12V mit Hall 6 - - 7,5..11V
Servoverstarker - Encoder
1
< r_'lmkl C /_‘l / ] [ -l <« B- .
) 10k I:::I rg | | | ;osmus
! | I 1\ i -—t - +
L | | |
o ER P .
F LI " I —_— v
10k I:I 11 | I sinus
U—e 1 C | | -l a A+
| || |
:,_ | | |
L Q | . |
| |
sl
(e } -l < NI+
< I::] 13 l | | Zero
C I -la N|-
| | |
12 | | | |
up «——C
Sense 10 | | Sense
oV ——f | |
2 | |
»— UP

max. 250mA | Spannungsversorgung

ov

i
é

(o]

| |
| |
(] : | w1 Hall-U
8
< ( : | T : | — il
15
C | : | 1 (=== Hall-w
| | SN
%:—-7 , : | : | MOTOR
n
|
k14 I | = 4 Thermoschutz
e | |
e i | | | | | | | min. 5VDC/5mA
| T
o J ¢ —@
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9.12.12 Inkrementalgeber ROD (AquadB) 5V, 1,5MHz (X1)
Anschluss von Inkrementalgeber als Rickflihrsystem (primar oder sekundar, (= # 65)).
Der Verstarker benétigt bei jedem Einschalten der 24V-Versorgung die Startinformationen
fur den Lageregler (Parameterwert MPHASE). Je nach Einstellung von FBTYPE wird ein
Wake&Shake durchgefiihrt oder der Wert fir MPHASE wird aus dem EEPROM des Ser-
voverstarkers entnommen.

Vertikale Last kann fallen!

Bei vertikalen Achsen kann die Last ungebremst herunterfallen, da beim Wake&Shake die
Bremse gel6st wird und kein ausreichendes Drehmoment zum Halten der Last erzeugt wer-
den kann.

Verwenden Sie Wake & Shake nicht bei vertikalen, hangenden Lasten.

Die Temperaturiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen und dort ausgewertet.
Mit unserem konfektionierten Encoder-Anschlusskabel sind alle Signale verbunden.

Bei geplanter Leitungslange ber 50 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.
Grenzfrequenz (A, B): 1,5MHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE Bemerkung

Inkrementalgeber 5V 31 30 30 MPHASE aus EEPROM
Inkrementalgeber 5V 30 30 30 MPHASE mit wake & shake
Servoverstarker Inkrementalgeber
X1
5

120

=Y x)
I I
|

q |2 G

A
W (>
10k
1o
NN
[$,]

120
M 1¢
fl\ )
‘ A

>

L » UP

5V +/-5
max. 250mA

OV ————
: Motor

Spannungsversorgung

N
g )
|
i

p]
p]

24 Thermoschutz

g
g g
|

min. 5VDC/5mA

«
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9.12.13 Inkrementalgeber ROD (AquadB) 5V, 350kHz (X1)

5V-Inkrementalgeber (ROD, AquadB) als Ruckflhrsystem (primar / sekundar, (= # 65)).
Der Servoverstarkers benétigt bei jedem Einschalten der 24V-Versorgung die Star-
tinformationen fir den Lageregler (MPHASE). Je nach FBTYPE-Einstellung wird ein
Wake&Shake durchgefiihrt oder MPHASE wird aus dem EEPROM des Servoverstarkers
entnommen.

Vertikale Last kann fallen!

Bei vertikalen Achsen kann die Last ungebremst herunterfallen, da beim Wake&Shake die
Bremse gel6st wird und kein ausreichendes Drehmoment zum Halten der Last erzeugt wer-
den kann.

Verwenden Sie Wake & Shake nicht bei vertikalen, hangenden Lasten.

Die Temperaturiberwachung des Motors wird ber X1 am Verstarker angeschlossen. Bei
geplanter Leitungslange tber 50 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.
Grenzfrequenz (A, B): 350 kHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE Bemerkung
Inkrementalgeber 5V 27 10 10 MPHASE aus EEPROM
Inkrementalgeber 5V 17 10 10 MPHASE mit wake & shake
Servoverstarker Inkrementalgeber
X1
r— F1 /a) /A .
«1 I . & -l < B
] 10k I::] 9 | | | | 2 _
J (s 1 ¢ (ot e B
~ T I ~
Q I
10k 3 | | | | 3
s 1 11 i A
< 1 D (= |XXXX H <
— 10k 11 4 _
< ( I I. I ! (—-—-q—A
|| N
—i I| [
5 | | 5
\. U -2
— eSS
(= ii (=t—-2
i
- = l)OOO( K
Sense 10
ov —~——
I [
up o | i (— up
SV S - \2 | |Xm | | \‘7 ;pannungsversorgung
max. 250mA oV —C i i i i (__ oV
| l I | Motor
B TR 8
=y H——
14 | |Xm | I 9 8 Thermoschutz
(s (]
~ I R ~ min. 5VDC/5mA
|| N




S300 Betriebsanleitung | 9 Elektrische Installation

Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren.

9.12.14 Inkrementalgeber ROD (AquadB) 5V, 350kHz mit Hall (X1)

Anschluss eines ComCoders als Ruckfihreinheit (primar, (= # 65)). Fur die Kom-
mutierung werden Hallsensoren und fiir die Auflésung ein eingebauter Inkrementalgeber
(AquadB) verwendet. Die Temperaturiiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen
und dort ausgewertet. Mit unserem konfektionierten ComCoder-Anschlusskabel sind alle
Signale verbunden. Bei geplanter Leitungslange Gber 25 m sprechen Sie mit unserer Appli-
kationsabteilung. Bei getrennten Gebersystemen (Inkrementalgeber und Hall-Geber
getrennt) muss die Verdrahtung &hnlich wie auf (= # 77) ausgefuhrt werden. Die
Anschlussbelegung am Verstarker entspricht jedoch dem u.a. Anschlussplan.

Grenzfrequenz (A,B): 350 kHz

\Ul

f\\af
17
L

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE
Inkrementalgeber 5V + Hall 15 - -
Servoverstarker Comcoder
X1
5k 5k _(1 A A (1__ B
5k 5k 120 9 | |W | | FZ _
100pE T T100pF | |
5k H 5k 3 | : | : f3
— 5K 5 120 _Cﬂ i i i i \4- "
(| JOOO( H G
= N |
100pF ] 100pF
— N N
| ||
N |

14 [:]
0o

(=2}
-
o

(s (-t Hall-U
8 16

< (a (-t Hall-v
15 17

C (" Hall-W

N

UP —a—
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oV —=—

o

DL

= = 2 | =

4 1
~
5V +/-5 UF —= _< (e ——— up
max. 250mA 2 f7 Spannungsversorgung
o ——+ (—t—— 0V
Motor
7 8
{a (a
~ Nl
14 9 2 Thermoschutz
(s ((—
~ ~ min. 5VDC/5mA
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Die Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich auf AKM Motoren.
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9.12.15 Inkrementalgeber ROD (AquadB) 5V (X5, X1)

5V-Inkrementalgeber (ROD, AquadB) als Ruckflhrsystem (primar / sekundar, (= # 66)).
Der S300 bendtigt bei jedem Einschalten der 24V-Versorgung die Startinformationen fur
den Lageregler (MPHASE). Je nach FBTYPE-Einstellung wird ein Wake&Shake durch-
gefiihrt oder MPHASE wird aus dem EEPROM des S300 entnommen.

Vertikale Last kann fallen!

Bei vertikalen Achsen kann die Last ungebremst herunterfallen, da beim Wake&Shake die
Bremse geldst wird und kein ausreichendes Drehmoment zum Halten der Last erzeugt wer-
den kann.

Verwenden Sie Wake & Shake nicht bei vertikalen, hdngenden Lasten.
Spannungsversorgung fiir den Geber und Temperaturiiberwachung des Motors werden

Uber X1 am Verstarker angeschlossen. Bei geplanter Leitungslange uber 50m sprechen
Sie bitte mit unserer Applikationsabteilung. Grenzfrequenz (A, B, N): 1.5 MHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS/Gearmode ENCMODE Bemerkung

Inkremental 13 3 0 MPHASE aus EEPROM
5V
Inkremental 19 3 0 MPHASE mit wake&shake
5V
Versorgungsspannung des Gebers auf X1 einschalten: ENCVON auf 1 setzen.
Servoverstarker Inkrementalgeber /
X5
5 X Pl A+
< " )-e : : : : (s <] |SpurA
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RS 485 b 1iy D " X)O(X L | RS 485
# Lol oS A
[ [
| : | :
2 | | NI+
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GND J_ ) Tt T J\—' GND
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Xl K ol B-
b 1
_______ I x
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e e Bt G o
[ I
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3 !
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A (M -
\14 i i WX i i = ¢ Thermoschutz
7= || [
~ : : : : =™ in. 5vDCi5mA
\I} \II
@ * RS485 kompatibel mit Widerstand
entsprechend der Leitungsimpedanz
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9.12.16 Inkrementalgeber ROD (AquadB) 5V mit Hall (X5, X1)

Anschluss eines 5V-Inkrementalgebers (ROD, AquadB) und eines Hall-Gebers als Riick-
fuhreinheit (primar, (= # 66)). Fur die Kommutierung wird der Hall-Geber und fiir die Auf-
I6sung der Inkrementalgeber verwendet.

Spannungsversorgung fur den Geber und Temperaturiiberwachung des Motors werden
Uber X1 am Verstarker angeschlossen.

Bei geplanter Leitungslange ber 25m sprechen Sie bitte mit unserer Appli-
kationsabteilung. Grenzfrequenz an X5: 1,5 MHz, an X1: 350 kHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE
Inkrementalgeber 5V mit Hall 18 - -
Servoverstarker Inkrementalgeber
X5
5 S P A+
Y [ [ e
I < -7 1s00+ |1 s G— < Ser
RS 485 4~ : ! : ! ~ RS 485
= Lo P~ A
[ [
[ [
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[ |
4 | : | :
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\ > | | | | I ov
C Lo IR
[ [
Lo Lo Hall
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(s — L (o} Hall-U
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- —t —+—{ ———— Hall-W
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C —t —t C—
14 : : : : 2 Thermoschutz
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\ II \ I)
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entsprechend der Leitungsimpedanz
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9.12.17 Inkrementalgeber ROD (AquadB) 24V (X3)

Anschluss eines 24V-Inkrementalgebers (ROD AquadB) als Rickfiihreinheit (primar oder
sekundar, (= # 65)). Verwendet werden die digitalen Eingange DIGITAL-IN 1 und 2 an Ste-
cker X3. Der Verstarker benétigt bei jedem Einschalten der 24V-Versorgung die Star-
tinformationen fiir den Lageregler (Parameterwert MPHASE).Je nach Einstellung von
FBTYPE wird ein Wake&Shake durchgefiihrt oder der Wert fiir MPHASE wird aus dem
EEPROM des Servoverstarkers entnommen.

Vertikale Last kann fallen!

Bei vertikalen Achsen kann die Last ungebremst herunterfallen, da beim Wake&Shake die
Bremse gel6st wird und kein ausreichendes Drehmoment zum Halten der Last erzeugt wer-
den kann.

Verwenden Sie Wake & Shake nicht bei vertikalen, hangenden Lasten.

Die Temperaturiberwachung des Motors wird Uber X1 oder X2 am Verstarker ange-
schlossen. Bei geplanter Leitungslange Giber 25 m sprechen Sie mit unserer Appli-
kationsabteilung.

Grenzfrequenz: 100 kHz, Flankensteilheit tv < 0,1us

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE Bemerkung
Inkrementalgeber 24V 12 2 2 MPHASE aus EEPROM
Inkrementalgeber 24V 16 2 2 MPHASE mit wake & shake
Servoverstarker Inkrementalgeber /
;(SA
N #5 A -
DIGITAL-IN1 |{ \I |/ \I < @ Spur A
M DIGITAL-IN2 ) ,\ }| B |\ /, < @ Spur B
{ I +24V gegen GND
X3B
DGND 16 ~ I : GND

®
¥

= - Motor
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]
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9.12.18 Inkrementalgeber ROD (AquadB) 24V mit Hall (X3, X1)

Anschluss eines 24V-Inkrementalgebers (ROD, AquadB) und eines Hall-Gebers als Riick-
fuhreinheit (primar, (= # 65)). Fur die Kommutierung wird der Hall-Geber und fiir die Auf-
I6sung der Inkrementalgeber verwendet.

Die Temperaturiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen und dort ausgewertet.
Bei geplanter Leitungslange Gber 25 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.
Grenzfrequenz an X3: 100 kHz, an X1: 350 kHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE
Inkrementalgeber 24V + Hall 14 - -
Servoverstarker Inkrementalgeber
X3A Spur A
DIGITAL-IN1 | 2 ) J A I/”‘\l < >1t/312
|
E—%— X3A i : 5 : : Spur B
X 3 .
DIGITAL-IN2 ) . + )1 1\ }1 q @
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X3B
16
DGND ~ GND

X1 HALL
12 /\] /\l_f
UP —-— 1 | Up
Sense _(10 : : XXXX : : ~ Sense
ov C — — € ov
[ |
4 | : | :
(= | | (=
5V +1:5 ue (e T RS up
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o s
[ [
[ [
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C I L (o=t Hall-U
< (=t (== Hallv
15 | | | |
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\I/ \I}
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[ N\
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14 | I XXXX | : 4 Thermoschutz
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9.12.19 SSI Absolutgeber (X5, X1)

Anschluss eines synchron seriellen Multiturn-Absolutgebers als Rickfuhreinheit (primar
oder sekundar, (= # 65)). Binar- und Gray-Datenformate kdnnen gelesen werden.

Die Temperaturiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen und dort ausgewertet.
Bei geplanter Leitungslange Gber 50 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.

Grenzfrequenz: 1,5MHz

I

[

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE
SSi 9 5 5
Versorgungsspannung des Gebers auf X1 einschalten: ENCVON auf 1 setzen.
Servoverstarker 5 SSI Absolut \
&) ™ ™ A DATA
] J B 1500t | ! S < L
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| | | |
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9.12.20 Hall-Geber (X1)
Anschluss eines HALL Gebers als Rickfuhreinheit (primar, (= # 65)).

Die Temperaturiberwachung im Motor wird an X1 angeschlossen und dort ausgewertet.
Bei geplanter Leitungslange Gber 25 m sprechen Sie mit unserer Applikationsabteilung.

Grenzfrequenz: 350 kHz

Gebertyp FBTYPE EXTPOS GEARMODE
Hall 11 - -
Servoverstarker X1 HALL
12 /\l /\I -
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[ [
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9.13 Elektronisches Getriebe, Master-Slave-Betrieb

[ INFO

Mit der Funktionalitat "Elektronisches Getriebe" (siehe Inbetriebnahme-Software und Para-
meterbeschreibung GEARMODE) wird der Servoverstarker von einem sekundaren Feed-
back als "Folger" gesteuert.

Sie kdnnen Master-Slave Systeme aufbauen, einen externen Encoder als Sollwertgeber
benutzen oder den Verstarker an eine Schrittmotor-Steuerung anschlief3en.

Der Verstarker wird mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware parametriert (elektronisches
Getriebe, Parameter GEARMODE).

Die Auflésung (Impulszahlen/Umdrehung) ist einstellbar.

Wird der Eingang X1 verwendet, ohne die X1-Spannungsversorgung (Pins 2, 4, 10, 12) zu
nutzen (z.B. Master-Slave-Betrieb mit anderen Servoverstarkern), muss zur Vermeidung
der Fehlermeldung F04 die Uberwachung dieser Spannungsversorgung abgeschaltet wer-
den. Dafir missen Sie Bit 20 des Parameters DRVCNFG2 andern (siehe ASCII Objekt
Referenz in der Online-Hilfe).

9.13.1 Signalquellen
Als Fuhrungssignal fir das elektronische Getriebe kénnen Sie folgende Typen verwenden:

Fiihrung durch Grenz- @ Anschluss @ Anschluss- GEARMODE
frequenz = an Stecker
Encoder BiSS digital 1,5 MHz X1 (= #71) 11,12
SinCos Encoder ENDAT 2.1 350 kHz X1 (= #72) 8
Encoder ENDAT 2.2 1,5 MHz X1 (= #73) 13
SinCos Encoder HIPERFACE 350 kHz X1 (= #74) 9
SinCos Encoder ohne Datenspur| 350 kHz X1 (= #76) 6,7
Inkrementalgeber (AquadB) 5V | 1,5 MHz X1 (= #78) 30
Inkrementalgeber (AquadB) 5V | 350 kHz X1 (= #79) 10
Inkrementalgeber (AquadB) 5V | 1,5 MHz X5, X1 (= #82) 3
Inkrementalgeber (AquadB) 24V | 100 kHz X3 (= #84) 2
SSI5V 1,5 MHz X5, X1 (= #86) 5
Puls/Richtung 5V 1,5 MHz X1 (- #89) 27
Puls/Richtung 5V 1,5 MHz X5, X1 (= #90) 4
Puls/Richtung 24V 100 kHz X3 (- #89) 1
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9.13.2 Anschluss an Schrittmotor-Steuerungen (Puls-Richtung)

Sie kdnnen den Servoverstarker an eine herstellerneutrale Schrittmotorsteuerung anschlie-
Ren. Der Servoverstarker wird mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware parametriert (elek-
tronisches Getriebe). Die Schrittzahl ist einstellbar, damit kann der Servoverstarker an die
Puls-Richtungs-Signale jeder Schrittmotorsteuerung angepasst werden. Diverse Mel-
dungen kénnen ausgegeben werden.

| INFO | Der Anschluss an einen Inkrementalgeber bietet eine hohere EMV-Storfestigkeit.

9.13.2.1 Puls/Richtungs-Geber mit 5V-Signalpegel (X1)

Anschluss des Servoverstarkers an eine Schrittmotorsteuerung mit 5V Signalpegel. Ver-
wendet wird hierfir der SubD-Stecker X1.
Grenzfrequenz: 1,5 MHz

Fiihrung GEARMODE
Puls/Richtung 5V 27
Servoverstérker Master \
X1
5 (N (N Richtun,
Richtung < - C — — g <
RS 485 = 13 : : XXXX : : ~ . i RS 485
_C [ [ ™

[ (.

[ [

| [

8 Ll I Puls
Puls < v NN L L B <
RS 485 2 {15 = |:| Lo Lo . RS 485

1 T

| [

| |

% : | : |
ov =—+ — ——C »— GND
\ \

I I +5V gegen GND

9.13.2.2 Puls/Richtungs-Geber mit 24V-Signalpegel (X3)

Anschluss des Servoverstarkers an eine Schrittmotorsteuerung mit 24V Signalpegel. Ver-
wendet werden hierfir die digitalen Eingange DIGITAL-IN 1 und 2 an Stecker X3.
Grenzfrequenz: 100 kHz

Fiihrung GEARMODE
Puls/Richtung 24V 1
Servoverstarker Master
X3A
DIGITAL-IN1 | 2 ~yRichtung /™y )
— )—OI’ \I 9 — < >|,y§|z|~ Richtung
EE! — 1> X3A : : G— : : \
| = DIGITAL-IN2 | 3 | Pus |
= )—o'\ ) L < >|,,3|z} Puls
& 3
X3B +24V gegen GND
penn | ® ) _
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9.13.2.3 Puls/Richtungs-Geber mit 5V-Signalpegel (X5)

Anschluss des Servoverstarkers an eine Schrittmotorsteuerung mit 5V Signalpegel.
Verwendet wird hierflr der SubD-Stecker X5.

Grenzfrequenz: 1,5 MHz

Fiihrung GEARMODE
Puls/Richtung 5V 4
Servoverstarker Master
X5
5 (T — Puls+
< ) * T T < Puls
e 4 \D““ml } X)O(X L1 | pus- RS W
~ [ [ 1
(. (|
) | : | :
.) | |
GND T ") T 1 °] GND
| : | :
| C—— | -
6~ L1 L1 Richtung+ :
< ") — i — <] | Richtung
RS 485 7 s [ ! } I Richtung- | RS 485
\,/ L)
b b

* RS485 kompatibel mit Widerstand
entsprechend der Leitungsimpedanz

9.13.3 Anschluss fiir Master-Slave Betrieb

Sie konnen mehrere S300 Verstarker zusammenschalten, wobei ein Verstarker als Master
die anderen Verstarker steuert. Bis zu 16 Slave-Verstarker werden dabei vom Master tUber
den Encoder-Ausgang angesteuert.

9.13.3.1 Master-Slave 5V (X1)
Nicht verfugbar.

9.13.3.2 Master-Slave 5V (X5)

Mastereinstellung: Positionsausgabe an X5 auf Bildschirmseite "Encoder-Emulation”
Slaveeinstellung: auf Bildschirmseite "Elektronisches Getriebe" (GEARMODE)

Grenzfrequenz X5: 1,5 MHz
Beispiel fir Master-Slave Systeme mit zwei S300 Verstarkern (ROD Emulation):

Slave GEARMODE: 3 Master ENCMODE:1
Slave Master
Servoverstarker Servoverstarker
X5 _ _ X5
At s (7 G—\ - 5| A+ A
< e f i : " <
RS 485 A- 14~ D1500 : | XXXX I : ~ 4 A RS 485
4 [ [ .
[ [
1 [ [
GND I ) : : : : (| AGND
[ [
4 Brfs N, | || | B q B
7 15000 | b
RS 485 B-|7 ~ L] b7 B RS485
- ) o~
b4 b

* RS485 kompatibel mit Widerstand
entsprechend der Leitungsimpedanz
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9.14 Encoder Emulation, Positionsausgabe

9.14.1 Inkrementalgeberausgabe ROD (AquadB) (X5)

Schnelle Inkrementalgeber-Schnittstelle. Wahlen Sie die Encoder-Funktion ROD

(AQuadB) Encoder (Bildschirmseite “Encoder Emulation”). Aus den zyklisch-absoluten
Signalen des Resolvers bzw. Encoders wird im Servoverstarker die Position der Motor-
welle berechnet. Aus dieser Information werden Inkrementalgeber-kompatible Impulse
erzeugt, d.h. am SubD-Stecker X5 werden Impulse in zwei um 90° elektrisch versetzten
Signalen A und B und ein Nullimpuls ausgegeben.

Die Auflésung (vor Vervielfachung) ist einstellbar:

Encoderfunktion 'Feedbacksystem @ Auflosung (ENCOUT)  Nullimpuls
(ENCMODE) (FBTYPE)
0, Resolver 324096 einer pro Umdre-
1,ROD 2 4 Encod 256...524288 hung (nur bei
; & Encoder (28 ... 219) A=B=1)

3 ROD 24 ... 2"(Vervielfachung) |Weitergabe des

’ . Encoder TTL Striche mal Gebe- | Gebersignals von
Interpolation ..

rauflésung X1 an X5

Sie kénnen die Lage des Nullimpulses innerhalb einer mechanischen Umdrehung ein-
stellen und speichern (Parameter NI-OFFSET). Die Versorgung der Treiber erfolgt durch
eine interne Spannung.

| INFO |

Die maximal zulassige Leitungslange betragt 100 m.

Anschluss- und Signalbeschreibung Inkrementalgeber-Schnittstelle :
Default Zahlrichtung: aufwarts zahlend mit Blick auf die Motorachse bei Rechtsdrehung

Servoverstérker Steuerung
X5
5 [ A+ /)
> ) : I : I * 150Q > Spur A
— * I
RS 485 4~ L L RS 485 P
- [ A- [
[ [
| |
| |
2 | NI+ i
> D — >
—l D1500* = Null |
RS 485 3.~ i : RS 485
d I NI- I
I I
1 | |
D) HE GND HE
GND ) GND
! D L
: : B+ : :
S I I N
& = : I l | > SpurB
—) * =
RS 485 7~ L o 1500 RS 485 pur
- [ B- [
T T
* entsprechend der Leitungsimpedanz
tv tv
—= 3 a a a ——

il TS
-

NI

td

td

Flankenabstand a > 0,20us
Flankensteilheit tv < 0,1us

Verzdgerung NI-td < 0,1us

IAUI > 2V/20mA
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9.14.2 SSI-Ausgabe (X5)

SSI-Schnittstelle (synchron serielle Absolutgeberemulation). Wahlen Sie die Encoder-
Funktion SSI (Bildschirmseite “Encoder Emulation”, ENCMODE 10). Aus den zyklisch-
absoluten Signalen des Resolvers bzw. Encoders wird im Servoverstarker die Position der
Motorwelle berechnet. Aus dieser Information wird ein SSI-Datum (nach Stegmann Patent-
schrift

DE 3445617C2) erstellt. Maximal 32 Bit werden Gbertragen.

Die flihrenden Datenbit bilden die Anzahl der Umdrehungen ab und sind wahlbar von 12

bis 16 Bit. Die darauf folgenden max. 16 Bit bilden die Auflésung ab und sind nicht ver-
anderbar.

Die folgende Tabelle zeigt die Aufteilung des SSI-Datums je nach gewahlter Anzahl Umdre-
hungen:

Umdrehungen Auflésung (beliebig)

SSIREVOL
15{14{13|12|11|10
14|13|12|11|10
13{12|11|10
12{11{10
11{10|9|8|7|6|5|4

©o|wo|wolo©
| ||
~N| N~
o|lo|o|o
RIBIRIE
NENEES
w|w|w|w|w
N NN
_— LR Al Al
o|o|ofo

—

)

—

N

—

w

—_—

N

-_—

—

—

o

©

(0]

\‘

)

o

N

w

N

—

o

2|1|0

Die Signalfolge kann im Bindrformat (Standard) oder im Grayformat ausgegeben werden.
Sie kdnnen den Servoverstarker an die Taktfrequenz lhrer SSI-Auswertung mit der Setup-
Software anpassen.

Die Versorgung der Treiber erfolgt durch eine interne Spannung.
Anschluss- und Signalbeschreibung SSI-Schnittstelle :
Default Zahlrichtung: aufwarts zahlend mit Blick auf die Motorachse bei Rechtsdrehung.

Servoverstarker Steuerung
X5
6~ M DATA T
B - b | > DATA
—_— — —
RS 485 7~ Lo | RS 485
=4 ; DATA |
| |
| |
SND J_ : i GND i O{ GND
| I
% 4 ) I CLOCK : <
RN * e— T
RS 485 5 |:|15°Q | RS 485 CLOCK
) _ }
CLOCK \
T hd

* RS485 kompatibel mit Widerstand
entsprechend der Leitungsimpedanz

1.2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33
Clock

MonollopJ

—

]
tp
I P Lt 20
| 1G31 ! G0

Umschaltzeit Daten tv < 300ns Ausgang  IAUI > 2V/20mA
min. Periodendauer T = 600 ns Eingang 1AUI > 0.3V

Time Out tp = 3us/13us (SSITOUT)

=1
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9.15 Digitale und analoge Ein- und Ausgange

9.15.1 Analoge Eingédnge (X3)
Der Servoverstarker besitzt zwei programmierbare Differenzeingange fiir analoge Soll-

werte. Als Potentialbezug muss AGND (X3/7) immer mit CNC-GND der Steuerung ver-
bunden werden.

Technische Eigenschaften

Differenz-Eingangsspannung max. £ 10 V

Bezugsmasse : AGND, Klemme X3/7
Differenzeingangswiderstand 2,4 kQ
Gleichtaktspannungsbereich fiir beide Eingange zusatzlich + 10 V
Abtastrate: 62,5 us

Servoverstarker Steuerung

90k 10k Analog-In 1+] 3 A o

+
M- Sollwert1 +/-10V
I 4 gegen CNC-GND
] — .
Analog-In 1-
10n

Q II J_‘*Gﬂ;)—o—ﬂ—ﬂ—c CNC-GND

90k 10k Analog-In 2+] 5 N
- -
+ Sollwert2 +/-10V
90k -
—| —— 6 ) gegen CNC-GND
Analog-In 2-|

i 10 GD—U—U—C GND

11

Eingang Analog-In1 (Klemmen X3/3-4)

Differenz-Eingangsspannungen von max. + 10 V, Auflésung 14 Bit, skalierbar.
Standardeinstellung : Drehzahlsollwert
Eingang Analog-In 2 (Klemmen X3/5-6)

Differenz-Eingangsspannungen von max. £ 10 V, Auflésung 12 Bit, skalierbar.
Standardeinstellung : Drehmomentsollwert

Anwendungsbeispiele fir Sollwerteingang Analog-In 2:
einstellbare externe Strombegrenzung
abgeschwachter Eingang fur Einricht- oder Tippbetrieb
Vorsteuerung, Override
Drehrichtungszuordnung
Standardeinstellung : Rechtsdrehung der Motorwelle (Blick auf die Welle)

Positive Spannung an Klemme X3/3 (+ ) gegen Klemme X3/4 ( - ) oder
Positive Spannung an Klemme X3/5 (+ ) gegen Klemme X3/6 ( - )

Zur Umkehr des Drehsinns kénnen Sie die Belegung der Klemmen X3/3-4 bzw. X3/5-6 tau-
schen oder auf der Bildschirmseite “Drehzahlregler” den Parameter DREHRICHTUNG
andern (0/1).
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9.15.2 Digitale Eingange (X3/X4)

INFO

Alle digitalen Eingange sind Gber Optokoppler potentialfrei gekoppelt.
Technische Eigenschaften

Bezugsmasse ist Digital-GND (DGND, Klemme X4/3 und X4/4)
Eingange an X3 sind SPS-kompatibel (EN 61131-2 Typ 1)
High: 11...30V/2...11 mA, Low: -3..5V/<1mA

Abtastrate: Software:250 us / Hardware: 2us

Servoverstérker %3 Steuerung
DIGITAL-IN1| 8 J
_| ) o S
DIGITAL-IN2| 9 :
| — ‘_———/—1
DIGITAL-IN3 | 10
_ >1*5t — 1 %l )—o d4—F——4 PsTOP
N
=1
| DIGITAL-IN4 11) 4~ NSTOP
ENABLE | 12
— —o d—_ 4 ENABLE
X4 L +24V gegen I/O-GND
STO-ENABLE| 5 ) 5
DGND| 3 $)—o g I/0-GND
’ © 7

Eingang Freigabe ENABLE

Sie geben die Endstufe des Servoverstarkers mit dem Freigabe- (Enable-) Signal frei
(Klemme X3/12, Eingang 24V, High-aktiv). Freigabe nur méglich, wenn Eingang STO-Ena-
ble 24V Signal anliegen hat (siehe (= # 40)ff).

Im gesperrten Zustand (Low signal) ist der angeschlossene Motor drehmomentfrei.

Eingang Freigabe STO-ENABLE

Ein zusatzlicher digitaler Eingang gibt die Leistungs-Endstufe des Verstarkers frei. Solange
ein 24V-Signal am Eingang anliegt, ist die Endstufe betriebsbereit. Bei offenem Eingang
STO-Enable wird keine Leistung mehr an den Motor Ubertragen, der Antrieb wird dreh-
momentfrei und trudelt aus. Ein ausfallsicheres Bremsen des Antriebs muss, falls erfor-
derlich, Gber eine mechanische Bremse sichergestellt werden, da eine elektrische
Bremsung durch den Antrieb nicht mehr moglich ist.

In Verbindung mit einer sicheren externen Verdrahtung erhalten Sie bei Verwendung des
Eingangs STO-Enable eine funktional sichere Wiederanlaufsperre.

Weitergehende Informationen und Anschlussbeispiele siehe (= # 40)ff.

Der Eingang STO-Enable ist nicht kompatibel zu EN 61131-2.

Programmierbare digitale Eingénge:

Sie kénnen die digitalen Eingdnge DIGITAL-IN1 bis DIGITAL-IN4 dazu verwenden, im Ser-
voverstarker abgespeicherte, vorprogrammierte Funktionen auszulésen. Eine Liste der vor-
programmierten Funktionen finden Sie auf der Bildschirmseite "I/O digital" der
Inbetriebnahmesoftware DRIVEGUI.EXE.

Wenn einem Eingang eine vorprogrammierte Funktion neu zugewiesen wurde, muss der
Datensatz im EEProm des Servoverstarkers gespeichert und ein Reset des Gerates durch-
geflhrt werden (z.B. mit der Inbetriebnahmesoftware).
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9.15.3 Digitale Ausgénge (X3)

INFO

Technische Eigenschaften

Bezugsmasse ist Digital-GND (DGND, Klemme X4/3 und X4/4)
Alle digitalen Ausgange sind potentialfrei

DIGITAL-OUT1 und 2 : Open Emitter, max. 30V DC, 10mA
BTB/RTO : Relais-Ausgang, max. 30V DC oder 42V AC, 0.5A
Update rate : 250 ps

Servoverstarker X3 Steuerung

1
BTB/RTO _]

| L 1k
[::}—"\ AL_I Not-Aus-Kreis
= 100n
11

BTB/RTO _2_ )

(@)

O

24V

ngn

%K 1
ZST DIGITAL-OUT1) 13 Do d Digital 1
- A 7
Fa K 1
ZST DIGITAL-OUT2| 14 ) 5 a > Digital 2
X4
q /0-GND

)0 o

Betriebsbereit-Kontakt BTB/RTO (X3/1-2)

Betriebsbereitschaft (Klemmen X3/1 und X3/2) wird Gber einen potentialfreien Relais-
kontakt gemeldet. Der Kontakt ist geschlossen bei betriebsbereitem Servoverstarker, die
Meldung wird vom Enable-Signal, von der It- Begrenzung und von der Bremsschwelle
nicht beeinflusst.

Alle Fehler fihren zum Abfallen des BTB-Kontaktes und Abschalten der Endstufe (bei offe-
nem BTB Kontakt ist die Endstufe gesperrt -> keine Leistung). Eine Liste der Fehlermel-
dungen finden Sie auf Seite (= # 113).

Programmierbare digitale Ausgange DIGITAL-OUT 1 und 2 (X3/13, 14):

Sie kénnen die digitalen Ausgange DIGITAL-OUT1 (Klemme X3/13) und DIGITAL-OUT2
(Klemme X3/14) dazu verwenden, Meldungen von im Servoverstarker abgespeicherten,

vorprogrammierten Funktionen auszugeben.

Eine Liste der vorprogrammierten Funktionen finden Sie auf der Bildschirmseite "I/O digi-
tal" unserer Inbetriebnahmesoftware DRIVEGUI.EXE.

Wenn einem Ausgang die Meldung einer vorprogrammierten Funktion neu zugewiesen

wird, muss der Datensatz im EEprom des Servoverstarkers gespeichert und ein Reset
durchgefiihrt werden (z.B. mit der Inbetriebnahmesoftware).
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9.16 RS232 Schnittstelle, PC-Anschluss (X6)

Das Einstellen der Betriebs-, Lageregelungs- und Fahrsatzparameter kdnnen Sie mit der
Inbetriebnahmesoftware auf einem handelsublichen Personal Computer (= # 100) erle-
digen.

Verbinden Sie die PC-Schnittstelle (X6) des Servoverstarkers bei abgeschalteten Ver-
sorgungsspannungen mit einer seriellen Schnittstelle des PC.

| INFO | Verwenden Sie keine Nullmodem-PowerLink Leitung!
Servoverstarker PC
Pin-Nr.
q 8 siehe unten q
RxD 12N /T (TN (o} TXD
< —— | | - RS 232
- [ I
D) [ e
l D) | | | | \—- D
I |
> D 3.~ | | L r RxD
<) —— )~ RS 232
b be

Die Schnittstelle liegt auf dem gleichen Potential wie die CANopen-Schnittstelle.

Die Schnittstelle wird in der Inbetriebnahmesoftware angewahlt und eingestellt. Weitere
Hinweise finden Sie auf Seite (= # 99).

Mit der optionalen Erweiterungskarte -2CAN- werden die beiden Schnittstellen RS232 und
CAN, die denselben Stecker X6 belegen, auf zwei Stecker verteilt (= # 132).

Ubertragungsleitung zwischen PC und Servoverstirker der Serie S300:
(Ansicht: Lotseite der SubD-Buchsen an der Leitung)

PC PC

X6 RS232 X6 RS232
Sub-D 9-Pol.

Sub-D 9-Pol. Sub-D 25-Pol. Sub-D 9-Pol.

( )

\o

RxD
TxD

TxD RxD
RxD TxD

RxD
TxD

GND GND

GND

GND

000000O|00O0CO(OO
0000000000000

25

g

Buchse
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9.17 CAN-Bus Schnittstelle (X6)

Schnittstelle zum Anschluss an den CAN Bus (default : 500 kBaud). Das integrierte Profil
basiert auf dem Kommunikationsprofil CANopen DS301 und dem Antriebsprofil DS402. Im
Zusammenhang mit dem Lageregler werden u.a. folgende Funktionen bereitgestellt: Tip-
pen mit variabler Geschwindigkeit, Referenzfahren, Fahrauftrag starten, Direktfahrauftrag
starten, digitale Sollwertvorgabe, Datentransferfunktionen und viele andere.

Detaillierte Informationen finden Sie im CANopen-Handbuch. Die Schnittstelle liegt auf
dem gleichen Potential wie die RS232-Schnittstelle. Die analogen Sollwerteingénge sind
weiterhin nutzbar. Mit der optionalen Erweiterungskarte -2CAN- werden die beiden Schnitt-
stellen RS232 und CAN, die denselben Stecker X6 belegen, auf zwei Stecker verteilt (= #

132).
Servoverstarker CAN-Server/Client
X6
e (N CANH Jah
§ / | G——) || §
120Q* | 1 N
S G 1| CANL L1l
CAN < | — ||
[ [
£y 5 GND
= ) [ [
-/ l - ) SRR
- b b
GND *entsprechend der Leitungsimpedanz

CAN nach ISO 11898
CAN Buskabel

Nach ISO 11898 sollten Sie eine Busleitung mit einem Wellenwiderstand von 120 Q ver-
wenden. Die verwendbare Leitungslange fiir eine sichere Kommunikation nimmt mit zuneh-
mender Ubertragungsrate ab. Als Anhaltspunkte kénnen folgende bei uns gemessenen
Werte dienen, sie sind allerdings nicht als Grenzwerte zu verstehen. Leitungsdaten:

Wellenwiderstand 100-120 Q
Betriebskapazitat max. 60 nF/km
Leiterwiderstand (Schleife)159,8 Q/km

Leitungslingen in Abhingigkeit von der Ubertragungsrate (Beispiele)

Ubertragungsrate / kBaud max. Leitungslidnge / m

1000 10
500 70
250 115

Mit geringerer Betriebskapazitat (max. 30 nF/km) und geringerem Leiterwiderstand
(Schleife, 115 Q/km) kénnen gréRere Ubertragungsweiten erreicht werden.
(Wellenwiderstand 150 + 5Q => Abschlusswiderstand 150 £ 5Q).

An das SubD-Steckergehause stellen wir aus EMV-Griinden folgende Anforderung:

metallisches oder metallisch beschichtetes Gehause
Anschlussmaoglichkeit fir den Leitungsschirm im Gehause, groRflachige Verbindung

Master X6 X6 X6
@) ©) ©)
i i et i
6 ) 6 6 ] 6 ]
L |0 © —~A CANL _ ,—\ o2 ¢~y CANL TN P} (~y CANL  ,—\ P}
* = ! I o9 [ Il o9 . Il °? *

J oo —|| | loanu | | %o 'l ocann ! °o Pl ocawn ! | °o
o X I O X X O X 1 d
9 5 L¢7GND V7 9 g ¢/ 6ND o VY 9 5 e/ GND VY 9 g
®) : ! ®) ! : ®) : : ®)

\ J Schirm \ \ ) Schirm \ )

*

entsprechend der Leitungsimpedanz ca. 120Q2
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10 Inbetriebnahme

Das Vorgehen bei einer Inbetriebnahme wird exemplarisch beschrieben. Je nach Einsatz
der Gerate kann ein anderes Vorgehen sinnvoll oder erforderlich sein. Nehmen Sie bei
Mehrachs-Systemen jeden Servoverstarker einzeln in Betrieb.

Vor der Inbetriebnahme muss der Maschinenhersteller eine Risikobeurteilung fir die
Maschine erstellen und geeignete MalRnahmen treffen, dass unvorhergesehene Bewe-
gungen nicht zu Schaden an Personen oder Sachen flihren kénnen.

10.1 Wichtige Hinweise

ACHTUNG Nur Fachpersonal mit umfassenden Kenntnissen in Elektrotechnik und Antriebstechnik

darf das Antriebssystem testen und konfigurieren.

Toédliche Spannung!

Gefahr eines elektrischen Schlags. An spannungsfuhrenden Teilen besteht unmittelbare
Lebensgefahr.

Verbaute SchutzmalRnahmen wie Isolationen oder Abschirmungen dirfen nicht entfernt
werden.

Arbeiten an der elektrischen Anlage sind nur durch geschultes und eingewiesenes Per-
sonal, unter Beachtung der Vorschriften flr Arbeitssicherheit und nur bei aus-
geschalteter und gegen Wiedereinschalten gesicherter elektrischer Versorgung
zulassig.

Im Normalbetrieb muss die Schranktir geschlossen sein und das Gerat darf nicht
berthrt werden.

Automatischer Wiederanlauf!

Es besteht die Gefahr von tdédlichen oder schweren Verletzungen flir Personen, die in der
Maschine arbeiten. Der Antrieb kann abhangig von der Parametereinstellung nach dem
Einschalten der Netzspannung, bei Spannungseinbriichen oder Unterbrechungen auto-
matisch anlaufen. Wenn Parameter AENA auf 1 gesetzt ist,
warnen Sie an der Maschine mit einem Warnschild (Warnung: Automatischer Wie-
deranlauf nach Einschalten!) und
stellen Sie sicher, dass ein Einschalten der Netzspannung nicht méglich ist, wahrend
sich Personen im Arbeitsbereich der Maschine aufhalten.

ACHTUNG Wurde der Servoverstarker langer als 1 Jahr gelagert , miissen die Zwischenkreiskonden-

|

INFO

|

satoren neu formiert werden. Lésen Sie hierzu alle elektrischen Anschlisse. Versorgen
Sie den Servoverstarker etwa 30min einphasig mit der kleinsten zulassigen Ver-
sorgungsspan-

nung an den Klemmen L1 /L2. Dadurch werden die Kondensatoren neu formiert.

Das Anpassen von Parametern und die Auswirkungen auf das Regelverhalten wird in der
Online Hilfe der Inbetriebnahmesoftware beschrieben.

Die Inbetriebnahme der eventuell vorhandenen Feldbus-Erweiterungskarte wird im ent-
sprechenden Handbuch auf der CD-Rom beschrieben.

Weiterfuhrendes Wissen vermitteln wir Ihnen in Schulungskursen (auf Anfrage).


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700help/aena.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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10.2 Inbetriebnahmesoftware

Dieses Kapitel erlautert die Installation der Inbetriebnahmesoftware DRIVEGUI.EXE flr
den digitalen Servoverstarker S300.

Wir bieten auf Anfrage Schulungs- und Einarbeitungskurse an.

10.2.1 BestimmungsgemaRe Verwendung

Die Inbetriebnahmesoftware ist dazu bestimmt, die Betriebsparameter der Servoverstarker
der Serie S300 zu andern und zu speichern. Der angeschlossene Servoverstarker kann
mit Hilfe der Software in Betrieb genommen werden - dabei kann der Antrieb mit den Ser-
vice-Funktionen direkt gesteuert werden.

Das Online Parametrieren eines laufenden Antriebs ist ausschlieRRlich Fachpersonal mit
den beschriebenen Fachkenntnissen (= # 12) erlaubt.

Auf Datentrager gespeicherte Datensatze sind nicht gesichert gegen ungewollte Veran-
derung durch Dritte. Nach Laden eines Datensatzes mussen Sie daher grundsatzlich alle
Parameter prifen, bevor Sie den Servoverstarker freigeben.

10.2.2 Software-Beschreibung

Die Servoverstarker miissen an die Gegebenheiten lhrer Maschine angepasst werden.
Diese Parametrierung nehmen Sie meist nicht am Verstarker selbst vor, sondern an einem
Personal-Computer (PC) mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware.

Der PC ist mit einer Nullmodem-Leitung (seriell, (= # 96)) mit dem Servoverstarker ver-
bunden. Die Inbetriebnahmesoftware stellt die Kommunikation zwischen PC und S300 her.

Sie finden die Inbetriebnahmesoftware auf der beiliegenden CD-ROM und im Download-
bereich unserer Internetseite.

Sie kdnnen mit wenig Aufwand Parameter andern und die Wirkung sofort am Antrieb erken-
nen, da eine standige Verbindung (online Verbindung) zum Verstarker besteht. Gleich-
zeitig werden wichtige Istwerte aus dem Verstarker eingelesen und am PC-Monitor
angezeigt (Oszilloskop-Funktionen).

Eventuell im Verstarker eingebaute Schnittstellen-Module (Erweiterungskarten) werden
automatisch erkannt und die erforderlichen zusatzlichen Parameter zur Lageregelung oder
Fahrsatzdefinition zur Verfligung gestellt.

Sie kdnnen Datensatze auf einem Datentrager oder der MMC Karte speichern (archi-
vieren) und wieder laden. Die Datensatze kdnnen Sie ausdrucken.

Wir liefern lnnen motorbezogene Default-Datensétze fiir die sinnvollsten Servoverstarker-
Motor-Kombinationen. In den meisten Anwendungsfallen werden Sie mit diesen Default-
werten |hren Antrieb problemlos in Betrieb nehmen kdnnen.

Eine umfangreiche Online Hilfe mit integrierter Beschreibung aller Variablen und Funk-
tionen unterstltzt Sie in jeder Situation.


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm

S300 Betriebsanleitung | 10 Inbetriebnahme

10.2.3 Hardware-Voraussetzungen, Betriebssysteme

Die PC-Schnittstelle (X6, RS232) des Servoverstarkers wird Gber eine Nullmodem-Leitung
(keine Nullmodem-Link Leitung !) mit einer seriellen Schnittstelle des PC verbunden (= #
96).

ACHTUNG Ziehen und stecken Sie die Verbindungsleitung nur bei abgeschalteten Versorgungs-
spannungen (Verstarker und PC).

Die Schnittstelle im Servoverstarker liegt auf gleichem Potential wie die CANopen-
Schnittstelle.

Minimale Hardware Anforderungen an den PC:

Prozessor: mindestens Pentium® Il oder vergleichbar
Grafikkarte: Windows kompatibel, color
Laufwerke: Festplatte (mindestens 10 MB frei)
CD-ROM Laufwerk
Schnittstelle: eine freie serielle Schnittstelle (COM1 bis COM10) oder

USB mit USB->Seriell Wandler

Betriebssysteme WINDOWS 2000, XP, Vista, 7/8/10
DRIVEGUI.EXE ist lauffahig unter WINDOWS 2000, XP, VISTA, 7, 8 und 10.

Eine Notbedienung ist mit einer ASCII-Terminal-Emulation (ohne Oberflache) mdglich.
Schnittstelle-Einstellung : 38400 Baud, Databit 8, kein Parity, Stopbit 1, keine Fluss-
steuerung

Betriebssysteme Unix, Linux
Die Funktion der Software wurde nicht fiir Windows unter Unix oder Linux getestet.

10.2.4 Installation unter WINDOWS
Auf der CD-ROM befindet sich das Installationsprogramm fiir die Setup Software.

Installieren
Autostart Funktion aktiviert:

Legen sie die CD-ROM in ein freies Laufwerk ein. Ein Fenster 6ffnet sich mit dem Start-
bildschirm der CD. Dort finden Sie eine Verknipfung zur Inbetriebnahmesoftware
DRIVEGUI.EXE. Klicken Sie darauf und folgen sie den Anweisungen.

Autostartfunktion deaktiviert :

Legen sie die CD-ROM in ein freies Laufwerk ein. Klicken Sie auf START (Task-Leiste),
dann auf Ausfuihren. Geben Sie im Eingabefenster den Programmaufruf : x:\index.htm
(x= korrekter CD-Laufwerksbuchstabe) ein.

Klicken Sie OK und gehen dann wie oben beschrieben vor.

Anschluss an serielle Schnittstelle des PC:

SchlieRen Sie die Ubertragungs-Leitung an eine serielle Schnittstelle lhres PC (COM1 bis
COM10) und an die serielle Schnittstelle (X6) des S300 an (= # 96).
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10.3 Quickstart, Schnelltest des Antriebs

10.3.1 Vorbereitung
Auspacken, Montieren und Verdrahten des Servoverstarkers

Servoverstarker und Zubehdr aus der Verpackung nehmen.

Warnhinweise in den Handbulchern beachten.

Servoverstarker wie in "Mechanische Installation" (= # 47) beschrieben montieren.
Servoverstarker wie in "Elektrische Installation" (= # 50) beschrieben verdrahten oder
verwenden Sie die Minimalverdrahtung fir den Schnelltest auf der nachste Seite.
Installieren Sie die Software (= # 99).

Sie bendtigen folgende Informationen lber die Antriebskomponenten:

~ Netznennspannung

Motortyp (Motordaten, wenn der Motor nicht in der Motordatenbank zu finden ist,
siehe Online Hilfe

im Motor eingebaute Rickfuhreinheit (Typ, Polzahl/Strichzahl/Daten-Protokoll etc.)
Tragheitsmoment der Last

hrobd~

oo

Dokumentationen

Sie benétigen folgende Dokumentationen (im PDF Format auf der Produkt-CDROM, Sie
kdénnen die jeweils aktuellste Version eines Handbuchs von unserer Website her-
unterladen):

Betriebsanleitung (vorliegendes Handbuch)
Handbuch CANopen Feldbus Schnittstelle
Zubehdérhandbuch

Abhangig von der eingebauten Erweiterungskarte bendétigen Sie eine der folgenden Doku-
mentationen:

Handbuch PROFIBUS DP Feldbus Schnittstelle
Handbuch PROFINET Feldbus Schnittstelle
Handbuch DeviceNet Feldbus Schnittstelle
Handbuch sercos® |l Feldbus Schnittstelle
Handbuch EtherCAT Feldbus Schnittstelle

Sie bendtigen den Acrobat Reader um die PDF Dateien zu lesen. Einen Installationslink fin-
den Sie auf der Produkt-CDROM.


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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Minimal erforderliche Verdrahtung fiir den Schnelltest

| INFO | Diese Verdrahtung erflllt keinerlei Anforderungen an die Sicherheit oder Funk-
tionstuchtig-

keit Inrer Anwendung. Sie zeigt lediglich die fir den Schnelltest erforderliche Min-
destverdrahtung.




S300 Betriebsanleitung | 10 Inbetriebnahme

10.3.2 Verbinden

SchlieRen Sie die Ubertragungs-Leitung an eine serielle Schnittstelle lhres PC und an
die serielle Schnittstelle (X6) des S300 an. Optional ist der Einsatz eines USB - Seriell
Konverters mdéglich.

Schalten Sie die 24 V-Spannungsversorgung des Servoverstarkers ein.

Warten Sie etwa 30s, bis die Anzeige in der Frontplatte des Servoverstarker die Strom-

type (z.B. fur 3 A) anzeigt. Ist die Leistungsversorgung ebenfalls zu geschal-
tet, wird ein fuhrendes P (z.B. fur Power, 3 A) angezeigt.
Wird ein Fehlercode ( ) oder eine Warnung ( ) oder ein Hinweis (./_

/ E/S) angezeigt, finden Sie die entsprechende Beschreibung (= # 113) bzw. (= # 114).
Bei Fehlercode: beseitigen Sie die Ursache.

Doppel-Klicken Sie zum Start der Software
auf Ihrem Windows Desktop auf das
DRIVEGUI.EXE Icon.

GUI

DRIVEGUI.EXE bietet die Méglichkeit, offline oder online zu arbeiten. Wir arbeiten online.

Wird erstmalig eine Kommunikation auf-
gebaut, werden Sie aufgefordert, die Kom-
munikationsparameter einzustellen. Wahlen
Sie das Kommunikationssystem und die
Schnittstelle, an die der Servoverstarker
angeschlossen ist und klicken Sie auf OK.

Die Software versucht nun, eine Verbindung zum Servoverstarker aufzubauen und Para-
meter hochzuladen. Wenn keine Kommunikation zustande kommt, erhalten Sie diese Feh-
lermeldung.

Haufige Ursachen sind:

Falsche Schnittstelle gewahit

Falsche Stecker am Verstarker gewahit
Schnittstelle von anderer Software belegt
24V Hilfsspannungsversorgung aus-
geschaltet

Ubertragungsleitung defekt oder falsch
konfektioniert

Nach Bestatigen der Fehlermeldung schaltet die Software in den Offline-Modus um. Dies
erfordert die manuelle Auswahl des Servoverstarkers. Brechen Sie die Auswahl ab indem
Sie das Auswahlfenster schlieRen. Suchen und beseitigen Sie den Fehler, der die Kom-
munikation verhindert. Starten Sie die Software erneut im Online-Modus.
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Wenn eine Kommunikation zustande kommt, werden die Parameter aus dem Servover-
starker ausgelesen.
Danach sehen Sie den Startbildschirm.

ACHTUNG

Vergewissern Sie sich, dass
der Verstarker gesperrt ist:
(Eingang HW-Enable
Klemme X3/12 =0V oder
offen)!

10.3.3 Wichtige Bildschirmelemente

Hilfefunktion

In der Online Hilfe finden Sie detaillierte Informationen zu allen Parametern, die vom Ser-
voverstarker verarbeitet werden konnen.

Taste F1 Startet die Online Hilfe zur aktiven Bildschirmseite.

Menliileiste ? | Startet die Online Hilfe mit Inhaltsverzeichnis.

Kontext-Hilfe. Klicken Sie zuerst auf des Hilfesymbol und anschlieRend
auf die Funktion, zu der Sie Hilfe bendtigen.

Symbolleiste

'h Im EEPROM speichern,
wird benétigt, wenn Sie Parameter gedndert haben

Reset (Kaltstart),
wird benétigt, wenn Sie wichtige Basis-Parameter geandert
haben

Betriebsart, verwenden Sie "0:Drehzahl Digital" fiir den
Schnelltest.

Statusleiste

Das griine Online Symbol zeigt an, dass die Kommunikation arbeitet.


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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10.3.4 Setup Wizard

Der Setup-Wizard fihrt Sie durch die notwendigen Schritte bei der Basiskonfiguration lhres

Antriebes. Abhangig von der zu I6senden Aufgabe werden nur die Bildschirmseiten dar-

gestellt, die bendtigt werden.
Wahlen Sie fir einen
Schnelltest der Funk-
tionalitat den Setup-Typ
"Schnelleinstellung".

Starten Sie den Wizard.

10.3.4.1 Basiseinstellungen

Hier werden grund-
satzliche Werte eingestellt.

Netzspannung: Vorhandene Netznennspannung einstellen

Aktion bei Verlust einer Netzphase: Einphasigen oder dreiphasigen Betrieb wahlen. Bei
dreiphasigem Betrieb kénnen Sie entweder die Ausgabe der Warnung "n05" oder des Feh-
lers "F19" wahlen. F19" fihrt zum Abschalten der Endstufe, "n05" wird als Meldung behan-
delt.

Name: Sie kdnnen dem Servoverstarker einen Namen (max. 8 Zeichen) zuweisen. Dies
vereinfacht die Identifikation des Antriebs im System.

Beim Booten Software-Enable setzen: Diese Option fir den Schnelltest nicht anwah-
len!

Klicken Sie auf WEITER.
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10.3.4.2 Einheiten

Die Benutzer-Einheiten flr
alle Eingaben innerhalb
der Inbe-
triebnahmesoftware wer-
den hier vorgewanhlt.

Lage, Geschwindigkeit, Beschleunigung
Wahlen Sie hier sinnvolle Einheiten fiir lhre Anwendung bezogen auf die bewegte Last.

Positionsanderung pro Umdrehung

Hier wird ein Bezug zwischen Umdrehung der Motorwelle und Verfahrweg der Last her-
gestellt. Getriebelibersetzungen kénnen mit eingerechnet werden. Genaue Erklarung
erhalten Sie Uber die Online-Hilfe. Nutzen Sie zur Ermittlung der Auflésung basierend auf
ausgewabhlten Beispielanwendungen das Berechnungs-Werkzeug:

Berechnung PGEARI/PGEARQO fiir..." Schaltflache

Sollte Ihre Applikation keinem der auf-
geflhrten Beispiele entsprechen,
geben Sie die erforderlichen Para-
meter direkt in die Felder der Bild-
schirmseite "Einheiten" ein.

Wahlen Sie zunachst die lhrer Applikation entsprechende Anwendung. Danach stellen Sie
die Lage-Einheit ein. Wahlen Sie die Lage-Einheit, mit der Sie die benétigte Genauigkeit
Ihrer Applikation darstellen kénnen.

Geben Sie nun die mechanischen Daten fur lhre Applikation ein. Wenn ein Getriebe am
Motor angeflanscht ist, kdnnen Sie bei den in Frage kommenden Anwendungen zusatzlich
die Getriebedaten eingeben, entweder die Anzahl der Zahne oder das Verhaltnis der
Umdrehungen.

Klicken Sie anschlieRend auf die Schaltflache "Umrechnungsfaktoren berechnen und
schlief3en".

Klicken Sie auf WEITER.


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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10.3.4.3 Motor (rotatorisch) und Feedback

INFO

Vereinfachte Einstellung
der motorbezogenen Para-
meter.

Feedback: Wahlen Sie das im Motor verwendete Feedbacksystem.

Die Resolverpolzahl istim Setupmodus "Schnelleinstellung" auf 2 festgelegt! Falls nétig,
andern Sie die Polzahl im "Vollstandigen Setup" auf Seite "Feedback".

Motortyp: Klicken Sie auf den Button "Aus Datenbank auswahlen...". Offnen Sie die
gespeicherte Datenbankdatei (mdb_ __.csv) und wahlen Sie den verwendeten Motortyp.
Sondermotoren mussen Uber das "Vollstdndige Setup" definiert werden.

Bremse: Soll der Verstarker eine Bremse ansteuern, Feld Haltebremse auf MIT andern.

Regler-Parameter: Wenn Sie das Massenverhaltnis Last/Motor kennen (0 bedeutete
keine Last), geben Sie diese Zahl ein und wahlen Sie die gewtiinschte Steifigkeit der Rege-
lung. Wenn das Verhaltnis nicht bekannt ist, wahlen Sie "Einst. nicht andern”.

Klicken Sie auf FERTIGSTELLEN

10.3.4.4 Motor (linear) und Feedback

Vereinfachte Einstellung
der motorbezogenen Para-
meter.

Feedback: Wahlen Sie das verwendete Feedbacksystem.

Motortyp: Klicken Sie auf den Button "Aus Datenbank auswahlen...". Offnen Sie die
gespeicherte Datenbankdatei (mdb__.csv) und wahlen Sie den verwendeten Motortyp.
Sondermotoren mussen Uber das "Vollstéandige Setup” definiert werden.

Encoder-Striche (erscheint mit Feedback Typ Sinus-Encoder):

Klicken Sie auf "Berechnen" und tragen Sie die Encoder-Signalperiode ein.

Bremse: Soll der Verstarker eine Bremse ansteuern, Feld Haltebremse auf MIT andern.
Regler-Parameter: Wenn Sie das Massenverhaltnis Last/Motor kennen (0 bedeutete
keine Last), geben Sie diese Zahl ein und wahlen Sie die gewiinschte Steifigkeit der Rege-

lung. Wenn das Verhaltnis nicht bekannt ist, wahlen Sie "Einst. nicht andern".
Klicken Sie auf FERTIGSTELLEN
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10.3.4.5 Parameter speichern und Neustart

Sie sind dabei, den Setup Wizard zu beenden und Sie haben Parameter gedndert und ein-
gestellt. Abhangig davon, welche Parameter Sie geandert haben, gibt es nun zwei mog-
liche Reaktionen des Systems:

Wichtige Konfigurationsparameter wurden geéndert
Eine Warnung erscheint, dass Sie den Verstarker neu starten missen (Kaltstart).

Klicken Sie auf JA. Die Parameter werden nun
automatisch im EEPROM des Servoverstar-
kers gespeichert und ein Reset Kommando
startet den Verstarker neu (dauert einige
Sekunden).

Weniger wichtige Parameter wurden geédndert
In diesem Fall erscheint keine Warnung. Sichern Sie die Parameter im EEPROM des Ser-

voverstarkers. Klicken Sie dazu auf das Symbol (% ) in der Symbolleiste. Ein Neustart
des Verstarkers ist nicht notwendig. Wahlen Sie nun die Seite Service-Funktionen.

10.3.5 Service Funktionen (Tippbetrieb)

Sorgen Sie dafiir, dass die aktuelle Position der Last die nachfolgenden Bewegungen
zuldsst. Die Achse fahrt sonst auf die Hardware-Endschalter oder den mechanischen
Anschlag. Stellen Sie sicher, dass ein Ruck oder eine schnelle Beschleunigung der Last
keinen Schaden verursachen kann. Beachten Sie die Anforderungen an "sichere redu-
zierte Geschwindigkeit" fur hre Anwendung!

Schalten Sie die Leistungsversorgung des Antriebs ein.

STO-Enable: +24 VV an STO-Enable [X4/5]

Hardware-Enable: +24 V an Eingang Enable [X3A/12]. Wenn STO-Enable fehlt beim
Hardware Enable, erscheint in der Anzeige in der Frontplatte

Software-Enable: Klicken Sie auf das Symbol EN in der Symbolleiste.

Die Anzeige in der Frontplatte meldet nun E und die Stromstarke (z.B. fur
Enable, 3A). Klicken auf DIS schaltet die Endstufe wieder ab (Disable).

Tippbetrieb (Drehzahl digital):

Sie kénnen hier den Antrieb mit konstanter
Geschwindigkeit verfahren. Geben Sie die
gewunschte Geschwindigkeit ein.

Beachten Sie die Anforderungen an "sichere redu-
Zierte Geschwindigkeit" fur Ihre Anwendung!

Bei gedriickter Schaltflache (+ oder —) fahrt der
Antrieb mit der eingestellten Geschwindigkeit, er
stoppt beim Loslassen der Schaltflache.

Aktuelle Warnungen und Fehler werden auf der Bildschirmseite "Status" gelistet.

Eine Beschreibung von Fehler- und Warnmeldungen finden Sie in der Online-Hilfe oder auf
(= # 113). Nun haben Sie die Grundfunktionen des Antriebs erfolgreich in Betrieb genom-
men und getestet.


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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10.3.6 Weitere Einstellmoéglichkeiten

ACHTUNG Beachten Sie die Sicherheitshinweise in den Handbiichern und in der Online Hilfe, bevor
Sie weitere Parameter andern.

Fir alle weiteren Einstellméglichkeiten finden Sie ausfuhrliche Hinweise in der Online Hilfe
und der dort integrierten Befehlsreferenz.

Zur Freischaltung aller Eingabemaglichkeiten wahlen Sie im Setup-Wizard die Stufe "Voll-
standiges Setup". Damit erhalten Sie zusatzlich Zugriff auf:

CAN- und Feldus-Einstellungen: Gerateadresse und Ubertragungsrate einstellen
Feedback: Detaillierte Anpassung an die verwendete Rickflhreinheit

Motor: Detaillierte Anpassung an den verwendeten Motor

Regelkreise: Strom- Drehzahl-, Lageregler kbnnen manuell optimiert werden
Positionierdaten: Anpassen der Lageregelung an die Bedingungen der Maschine
Positionsregister: max. 16 Positionswerte innerhalb des Verfahrweges kdnnen iiber-
wacht werden.

Elektron. Getriebe: Wenn der Servoverstarker einer Sollwertvorgabe folgen soll, kon-
nen Sie hier die Sollwertquelle wéhlen und eine Ubersetzung einstellen.
Encoder-Emulation: Wahl der Encoder-Emulation (Positionsausgabe)

I/0-analog: Einstellen der analogen Eingange

1/0-digital: Einstellen der digitalen Ein- und Ausgange

Status (Fehler/Warnungen): Anzeige des Geratestatus mit Historie, aktuelle Feh-
ler/Warnungen

Monitor: Anzeige der Betriebsdaten (Istwerte)

Einrichtbetrieb: Einstellen und Start der Referenzfahrt

Fahrauftrage: Definition und Start von Fahrauftragen

Oszilloskop: 4-kanaliges Oszilloskop mit vielfaltigen Funktionen

Bode Plot: Werkzeug zur Antriebsoptimierung

Terminal: Bedienung des Servoverstarkers tiber ASCIl Kommandos
Erweiterungskarte: je nach eingebauter Karte erscheint ein zusatzlicher Mentpunkt
Autotuning: Schnelle Optimierung des Drehzahlreglers.


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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10.4 Mehrachssysteme

INFO

Sie kénnen bis zu 255 Servoverstarker Uiber ein spezielles Kabel verbinden und an Ihren
PC anschlief3en: Kabeltyp -SR6Y - (fiir 4 Verstarker) oder -SR6Y6- (fur 6 Verstarker) siehe
Zubehoérhandbuch.

ADR. ADR. ADR.: ADR.:

Baudrate fiir alle Verstarker identisch, M

siehe Tabelle unten
Angeschlossen an nur einem Servoverstarker kdnnen Sie mit der Inbetriebnahmesoftware
nun jeden Verstarker tber die eingestellten Stationsadressen anwahlen und para-
metrieren.

Stationsadresse fiir CAN-Bus einstellen

Sie kdnnen die Stationsadressen der einzelnen Verstarker und die Baudrate fiir die Kom-
munikation Uber die Frontplattentastatur einstellen (= # 112). Bevorzugt wird aber meist
die Einstellung aller Parameter mit der Inbetriebnahmesoftware.

Baudrate fiir CAN-Bus einstellen

Nach Verandern der Stationsadresse und Baudrate missen Sie die 24V-Hilfsspannungs-
versorgung der Servoverstarker aus- und wieder einschalten.

Kodierung der Baudrate im LED-Display :

Kodierung | Baudrate in kBit/s Kodierung ' Baudrate in kBit/s

1 10 25 250
2 20 33 333
5 50 50 500
10 100 66 666
12 125 80 800

| | 100 1000

10.5 Tastenbedienung und LED Display

Im Folgenden sind die zwei moglichen Strukturen des Bedienmenis und die Bedienung mit
der Tastatur auf der Frontplatte dargestellt. Im Normalfall stellt Ihnen der S300 nur das
Standardmeni zur Verfugung. Wenn Sie den Verstarker Uber das detaillierte Menu bedie-
nen mdchten, so missen Sie beim Einschalten der 24V-Versorgungsspannung die rechte
Taste gedrickt halten.
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10.5.1 Bedienung
Sie kdnnen mit den beiden Tasten folgende Funktionen ausfiihren:

Taste Funktionen

einmal driicken : ein Menlpunkt nach oben, Zahl um eins vergré3ern
zweimal schnell hintereinander driicken : Zahl um zehn vergréRern

einmal driicken : ein Menupunkt nach unten, Zahl um eins verkleinern
zweimal schnell hintereinander driicken : Zahl um zehn verkleinern

. rechte Taste gedriickt halten und linke Taste zusatzlich driicken :
' zur Zahleneingabe, Return-Funktion Name

10.5.2 Statusanzeige

Status

D bis

10.5.3 Struktur des Standardmeniis

Stationsadresse
E beim Verlassen wird die gednderte

Adresse automatisch gespeichert!

g

Einschalten E Daten werden aus EnDat gelesen

24V

- S _ || Eingang STO-Enable oV

c

Status 1: 24V eingeschaltet
Geréat meldet Version der Basissoftware
nach 1 sec. Wechsel zu Status 2, 3 oder 4
Status 2 : 24V eingeschaltet
Geréat meldet Stromkodierung (hier 6A)
blinkender Punkt
Status 3 : 24V eingeschaltet, Leistungsspannung eingeschaltet
Geréat meldet Stromkodierung und Leistungsspannung ein
blinkender Punkt
Status 4 : 24V u. Leistungsspannung eingeschaltet, Ger&t Enabled

Geréat meldet Stromkodierung, Leistung ein und Enable
blinkender Punkt

] 0 Y e Y

off

=

e

MO
CJ|IC3||C2
0o

le.

Fehler-/Warnmeldungen : alle aufgetretenen
Fehler/Warnungen werden nacheinander fiir
jeweils 4 Blinkzyklen angezeigt

Ayl

>

Parameter

i
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10.5.4 Struktur des detaillierten Meniis

| INFO | Beim Einschalten der 24V-Versorgungsspannung die rechte Taste gedriickt halten.

Seriennummer : 9-stellige Nummer
Status in 3 Blocks ?(eteilt, Position des
Dezimalpunktes zeigt Nummer des Blocks

i Block1 Block2 Block3

Slnlr 113020/ 0114

ASCII-Kommando M_RESET (Makros werden neu kompiliert)

J
=

18

Cl)

3

ASCII-Kommando RSTVAR (Parameter werden auf Vorgabewerte zuriickgesetzt)

Lle

o-
i (W ) M | A o
[ i ] I

Daten in EEPROM speichern
Cc

A

Daten aus EEPROM laden

Cc
1
S -l D oder MDRV (Multilink)
S E B F oder B M Bremse

=1

nJ | (L] U
|
o

o 63 W B | ™M

M S S | -
oder oder Positonsausgabe
J U |
bis 9 Motortyp siehe Referenzliste Motordatenbank
3|
bis Sollwert-Offset [mV]

e

Tn-Drehzahlregler [ms]

bis 9
- g

e

o (WO W o O

3
(o

KP-Drehzahlregler

15

| O] | U Uy Uy U
o 0~ 33— CI—CI—C3

9
ny o (W (W (W] WO |O

|_. ﬁ‘ﬂ I bis ’ ’ﬁ Baudrate
r B 8 B bis = ?l Stationsadresse

18
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10.6 Fehlermeldungen

Auftretende Fehler werden im LED-Display (Gerate-Frontseite) mit einer Fehlernummer angezeigt.
ERRCODE?2 zeigt zusatzliche Informationen mit der Kennung "ixx" bei Fehlern, die in der Tabelle unten mit "*"
markiert sind. Die Reaktion des Servoverstarkers hangt vom Fehler und von der Einstellung des Parameters
ACTFAULT ab. Fehler kdnnen liber Hardware Reset des Servoverstarkers oder je nach Fehler (siehe
ERRCODE) auch tber CLRFAULT zurlickgesetzt werden.

Nummer Bezeichnung Erklarung (ASCIl Referenz ERRCODE)

E oder P | Status Meldungen | Statusmeldung, kein Fehler, sieche (= #111)
Status Meldung Verstarker aktualisiert die Startkonfiguration

- Status Meldung Statusmeldung, kein Fehler, Programmiermodus

-S- STO-Enable STO-Enable Eingang = 0V (wenn Antrieb disabled ist)

FO1 Kihlkoérpertemp. Kahlkorpertemperatur zu hoch (default: 80°C)

F02 Uberspannung Uberspannung im Zwischenkreis. Grenzwert abhzngig von der Netz-
spannung

F03 Schleppfehler Meldung des Lagereglers

F04* Rickflhrung Kabelbruch, Kurzschluss, Erdschluss

FO5 Unterspannung Unterspannung im Zwischenkreis (default: 100V)

F06 Motortemperatur Temperaturfiihler defekt oder Motortemperatur zu hoch.

FO7* Spannung intern Internen Versorgungsspannungen fehlerhaft

FO08 Uberdrehzahl Motor geht durch, Drehzahl unzuléssig hoch

F09 EEPROM Checksummenfehler

F10 Kabelbruch X5 Kabelbruch am dig. Encoder Eingang X5

F11 Motorbremse Kabelbruch, Kurzschluss, Erdschluss

F12 Motorphase Motorphase fehlt (Leitungsbruch 0.3.)

F13 Umgebungstemp. | Umgebungstemperatur zu hoch

F14* Endstufe Fehler in der Leistungsendstufe, auch bei falscher Motorleitung oder nicht
aufgelegtem Schirm.

F15 1t max. It-Maximalwert Gberschritten

F16 Netz-BTB Fehlen von 2 oder 3 Phasen der Einspeisung

F17 A/D-Konverter Fehler in der analog-digital-Wandlung, oft hervorgerufen durch sehr starke
elektromagnetische Stérungen

F18* Bremsschaltung Bremsschaltung defekt oder Einstellung fehlerhaft

F19 Zwischenkreis Spannungseinbruch im Zwischenkreis

F20* Slotfehler Slotfehler, hangt von verwendeter Erweiterungskarte ab

F21 Handlingfehler Handlingfehler auf der Erweiterungskarte

F22 reserviert reserviert

F23 CAN Bus aus Schwerwiegender CAN Bus Kommunikationsfehler

F24 Warnung Warnungsanzeige wird als Fehler gewertet

F25* Kommut.fehler Kommutierungsfehler

F26 Endschalter Referenzfahrt-Fehler (Hardware-Endschalter erreicht)

F27 STO Fehler bei der STO Bedienung, Eingange STO-ENABLE und ENABLE wur-
den gleichzeitig gesetzt

F28 Feldbus Fehler siehe ASCI| Befehlsreferenz

F29* Feldbus Fehler Kommunikation gestort, sieche ASCII Befehlsreferenz

F30 Emergency Timeout Not-Stop

Timeout
F31 Reserve Reserve
F32* Systemfehler Systemsoftware reagiert nicht korrekt



https://kdn.kollmorgen.com/content/led-anzeige-fur-s700-s300-s600-s400
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/errcode2.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/actfault.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/errcodes.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/clrfault.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/errcodes.htm

S300 Betriebsanleitung | 10 Inbetriebnahme

10.7 Warnmeldungen

Auftretende Stoérungen, die nicht zum Abschalten der Verstarker-Endstufe fihren (BTB-Kontakt bleibt
geschlossen), werden im LED-Display an der Frontplatte mit einer Warnungsnummer angezeigt. Einige Warn-
meldungen fiihren zu einem gefihrten Stillsetzen des Antriebs (Bremsung mit Notrampe).

Die Reaktion des Servoverstarkers hangt von der Warnung ab (siehe STATCODE).

Nummer Bezeichnung Erklarung (ASCIl Referenz STATCODE)

E oder P | Status Meldungen Statusmeldung, keine Warnung, siehe (= # 111)
Status Meldung Verstarker aktualisiert die Startkonfiguration

- Status Meldung Statusmeldung, keine Warnung, Programmiermodus

-S- STO-Enable STO Eingange = 0V (wenn Antrieb disabled ist)

n01 17t [*t-Meldeschwelle Gberschritten

n02 Bremsleistung eingestellte Bremsleistung erreicht

n03 S fehl eingestelltes Schleppfehler-Fenster Giberschritten

n04 Ansprechuberwachung | Ansprechuberwachung (Feldbus) aktiv

n05 Netzphase Netzphase fehlt

n06 SW-Endschalter 1 Software-Endschalter 1 Gberschritten

n07 SW-Endschalter 2 Software-Endschalter 2 Gberschritten

n08 Fahrauftrag_Fehler Ein fehlerhafter Fahrauftrag wurde gestartet

n09 Kein Referenzpunkt Beim Fahrauftrag-Start war kein Referenzpunkt gesetzt

n10 PSTOP Endschalter PSTOP betatigt

n11 NSTOP Endschalter NSTOP betatigt
Motordefaultwerte gela- |nur ENDAT oder HIPERFACE® : Unterschiedliche Motornummern in

ni2 den Encoder und Verstarker gespeichert, Motordefaultwerte wurden gela-

den
n13 Erweiterungskarte 24V Versorgung fur I/0O-Erweiterungskarte nicht in Ordnung
n14 SinCos-Feedback SinCos Kommutierung (wake & shake) nicht vollzogen, wird bei frei-
gegebenem Verstarker und ausgefiihrtem wake & shake geléscht

n15 Tabellenfehler Geschwindigkeits-Strom Tabelle INXMODE 35 Fehler

n16 Summenwarnung Summenwarnung fir n17 bis n31

n17 Feldbus Sync CAN Sync ist nicht eingeloggt

n18 Multiturn Uberlauf Maximale Anzahl von Umdrehungen Uberschritten

n19 Rampe beim Fahrsatz Wertebereich Uberschreitung bei Fahrsatzdaten
wurde begrenzt

n20 Ungultiger Fahrsatz Ungultiger Fahrsatz

n21 Warnung durch SPS Pro-| Bedeutung geht aus SPS Programm hervor
gramm
Motortemperatur Gber- | Die Warnung gibt dem Anwender Reaktionsmoglichkeiten, bevor der

n22 schritten Fehler "MotorUbertemperatur" zur Abschaltung fuhrt.

n23 Sinus Kosinus Geber Warnschwelle erreicht

n24 Digital-Eingange Unlogische Konfiguration

n25-n31 | Reserve Reserve

n32 Firmware Betaversion Firmwareversion ist nicht freigegeben

| INFO | Weitere Informationen zu den Meldungen und zur Behebung der Stérungen finden Sie in

der ASCII Objektreferenz und in der Onlinehilfe.



https://kdn.kollmorgen.com/content/led-anzeige-fur-s700-s300-s600-s400
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/statcodes.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/statcodes.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/ascii.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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10.8 Beseitigung von Stoérungen
Abhangig von den Bedingungen in lhrer Anlage konnen vielfaltige Ursachen fiir die auftretende Stérung ver-
antwortlich sein. Bei Mehrachssystemen kdnnen weitere versteckte Fehlerursachen vorliegen.
ACHTUNG Beseitigen Sie auftretende Fehler und Stérungen unter Beachtung der Arbeitssicherheit.
Fehlerbeseitigung nur durch qualifiziertes und eingewiesenes Fachpersonal.
| INFO | Detaillierte Beschreibung von Fehlerursachen und Tipps zur Behebung finden Sie im

Abschnitt "Trouble-Shooting" in der Online Hilfe. Unser Kundenservice hilft Ihnen bei Pro-
blemen weiter.

Fehler Mogliche Ursachen MaBnahmen zur Beseitigung der
Fehlerursachen
MMI-Meldung: falsche Leitung verwendet Nullmodem-Leitung verwenden
Kommunikations- Leitung auf falschen Steckplatz am Ser- Leitung auf richtige Steckplatze am
Fehler voverstarker oder PC gesteckt Servoverstarker und am PC stecken
falsche PC-Schnittstelle gewahlt richtige Schnittstellen wahlen
Motor dreht nicht Servoverstarker nicht freigegeben Freigabesignal anwenden
Software nicht freigegeben Softwareenable geben
Bruch in Sollwertkabel Sollwertkabel prifen
Motorphasen vertauscht Motorphasensequenz korrigieren
Bremse nicht geldst Bremssteuerung priifen
Antrieb ist mechanisch blockiert Mechanik prtifen
Motorpolzahl nicht korrekt eingestellt Parameter Motorpolzahl korrigieren
Feedback falsch eingestellt Feedback korrekt konfigurieren
Motor schwingt Verstarkung zu hoch (Drehzahlregler) Kp (Drehzahlregler) verkleinern
Abschirmung Ruckfuhrleitung unter- Ruckfuhrkabel ersetzen
brochen AGND an CNC-GND anschlieRen
AGND nicht verdrahtet
Antrieb meldet lrms Oder lpeqx ZU Klein eingestellt lrms 0der lpeqi vergrofiern(Motordaten
Schileppfehler beachten!)
Sollwertrampe zu grof3 SW-Rampe +/- verkleinern
Uberhitzung des lrms/lpeak ZU grofd eingestellt lrms/lpeak VErkleinern
Motors
Antrieb zu weich Kp (Drehzahlregler) zu klein Kp (Drehzahlregler) vergréfern
Tn (Drehzahlregler) zu groR Tn (Drehzahlregler), Motordefaultwert
benutzen
ARLPF / ARHPF zu grof3 ARLPF / ARHPF verkleinern
ARLP2 zu grof} ARLP2 verkleinern
Antrieb lauft Kp (Drehzahlregler) zu grof Kp (Drehzahlregler) verkleinern
rauh Tn (Drehzahlregler) zu klein Tn (Drehzahlregler), Motordefaultwert
benutzen
ARLPF / ARHPF zu klein ARLPF / ARHPF vergréfern
ARLP2 zu klein ARLP2 vergréern
Achse driftet bei Offset bei analoger Sollwertvorgabe nicht SW-Offset (Analog I/0O) abgleichen
Sollwert=0V korrekt abgeglichen
AGND nicht mit CNC-GND der Steue- AGND und CNC-GND verbinden
rung verbunden



http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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11 Erweiterungen

Informationen Uber Verfugbarkeit und Bestellnummern finden Sie auf Seite (= # 138).
Erweiterungskarten sind nur in Gerate ohne Option -FN oder -EC einbaubar !

11.1 Leitfaden zur Installation der Erweiterungskarten

Schalten Sie die Gerate vor Beginn der Arbeiten spannungsfrei Zustand, d.h. weder die
YN " il el Leistungsversorgung noch die 24 V Hilfsspannung noch die Betriebsspannung des Ser-
voverstarkers oder eines anderen angeschlossenen Gerates darf eingeschaltet sein.

Hebeln Sie die Abdeckung des Optionsschachtes mit einem geeigneten Schraubendreher
heraus.

Achten Sie darauf, dass keine Kleinteile (Schrauben 0.a.) in den gedffneten Opti-
onsschacht fallen.

Brechen Sie das kleine Abdeckgitter ab und decken Sie damit den kleinen Optionsschacht
wieder ab. Das grof3e Abdeckgitter bitte entsorgen.

- ° ¢ ° o
,f ) 3><

| |
Schieben Sie die Erweiterungskarte vorsichtig und ohne sie zu verkanten in die vor-

gesehenen Fuhrungsschienen.
Driicken Sie die Erweiterungskarte fest in den Schacht.

Re—~ive Treg=—mit
& e &,
@ 9 ;;; 2’ {) { J SERCOS-Intertace & S

X13

Drehen Sie die Schrauben der Frontabdeckung in die Gewinde in den Befes-
tigungslaschen. So ist ein sicherer Kontakt der Steckverbindung gewahrleistet.
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11.2 Erweiterungskarte -1/0-14/08-

INFO

Dieses Kapitel beschreibt die zusatzlichen Eigenschaften, die die Erweiterungskarte dem
Servoverstarker verleiht. Die Erweiterungskarte ist bei Anlieferung in den Slot ein-
geschoben und verschraubt, wenn Sie den Servoverstarker mit der Erweiterungskarte
bestellt haben.

Die -1/0-14/08- stellt Innen 14 zusatzliche digitale Eingange und 8 digitale Ausgange zur
Verfiigung. Die Funktion der Ein- und Ausgange ist Uber die Inbetriebnahme-Software ein-
stellbar.

Die 24VDC Versorgungsspannung muss von einer potentialgetrennten (z.B. mit Trenn-
transformator) Spannungsquelle zur Verfugung gestellt werden.

Die Ein- und Ausgange werden verwendet, um im Servoverstarker gespeicherte Fahrauf-
trage zu starten und Meldungen des integrierten Lagereglers in der Gibergeordneten Steue-
rung auszuwerten. Die Funktion der Eingange und Meldeausgange entspricht den Funk-
tionen, die den digitalen 1/O's an Stecker X3 des zugeordnet werden kénnen. Alle Ein- und
Ausgange sind durch Optokoppler getrennt und potentialfrei gegeniiber dem Ser-
voverstarker.

11.2.1 Technische Daten

Steuereingange 24V /| 7TmA , SPS-kompatibel, EN 61131

Meldeausgange 24V [ max. 500mA , SPS-kompatibel, EN 61131
Versorgungseingange nach |24V (18...36V) / 100mA plus Summenstrom der Ausgange
EN 61131 (abhangig von der Eingangsschaltung der Steuerung).
Absicherung (extern) 4 AT

Stecker MiniCombicon, 12-polig, kodiert an PIN1 bzw. 12

Leitung Daten - bis 50m Lange : 22 x 0,5mm?, nicht geschirmt,

Versorgung - 2 x 1mm?, Spannungsverluste beachten

Wartezeit zwischen 2 Fahr- |abhangig von der Reaktionszeit der Steuerung
auftragen

Adressierzeit (min.) 4ms
Startverzégerung (max.) 2ms
Reaktionszeit dig. Aus- max. 10ms
gange

11.2.2 Leuchtdioden

Neben den Klemmen der Erweiterungskarte sind zwei Leuchtdioden angebracht. Die
grune Leuchtdiode meldet das Vorhandensein der erforderlichen 24V Hilfsspannung fr
die Erweiterungskarte. Die rote Leuchtdiode meldet Fehler in den Ausgangen der Erwei-
terungskarte (Uberlastung der Schalterbausteine und Kurzschluss).

11.2.3 Eingeben einer Fahrsatznummer (Beispiel)

Fahrsatznummer
binar 1010 1110 1 0 1 0 1 1 1 0

dezimal 174 128 - 32 - 8 4 2 -
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11.2.4 Steckerbelegung (Default)
Die Funktionen sind mit Hilfe der Setup-Software einstellbar.

Pin Dir Default | Beschreibung
Stecker X11A
1 |Ein A0 Fahrsatznummer 20, LSB
2 |Ein A1 Fahrsatznummer 2’
3 |Ein A2 Fahrsatznummer 22
4 |Ein A3 Fahrsatznummer 23
5 |Ein A4 Fahrsatznummer 24
6 |Ein A5 Fahrsatznummer 2°
7 |Ein A6 Fahrsatznummer 2°
8 |Ein A7 Fahrsatznummer 27, MSB
Abfrage des Referenzschalters. Wird ein digitaler Eingang am
9 |Ein | Referenz |Grundgerat als Referenzeingang verwendet, wird der Eingang
an der |/O-Erweiterungskarte nicht ausgewertet.
10 lEin |'s fenl clear Warnung Schleppfehler (n03) und Ansprechiiberwachung (n04)
- - I6schen
Der im Fahrsatz definierte Folgeauftrag mit der Einstellung “Star-
. ten Uber 1/0” wird gestartet. Die Zielposition des aktuellen Fahr-
11 |Ein |FStart_Folge satzes muss erreicht sein, bevor der Folgefahrauftrag gestartet
werden kann.
Starten der Einricht-Betriebsarzt "Tippbetrieb". "x" ist die im Ser-
. ) voverstarker gespeicherte Geschwindigkeit flir die Funktion Tipp
12| Ein |FStart_Tipp x betrieb. Eine steigende Flanke startet die Bewegung, eine
fallende Flanke bricht die Bewegung ab.
Stecker X11B
1 Ein FRestart | Setzt den zuletzt abgebrochenen Fahrauftrag fort.
Startet den Fahrauftrag, der Gber die Eingange AO-A7 (Stecker
2 Ein | FStart_I/O |X11A/1 bis X11A/8) adressiert ist. Falls kein Fahrauftrag adres-
siert ist, wird die Referenzfahrt gestartet.
Das Erreichen der Zielposition (In-Positions-Fenster) eines Fahr-
3 Aus| InPosition |auftrages wird durch Ausgabe eines High-Signals gemeldet. Ein
Kabelbruch wird nicht erkannt.
Der Start jedes Fahrauftrages in einer automatisch nach-
einander ausgefihrten Folge von Fahrauftragen wird durch
4 |a Folge-InPos | Invertieren des Ausgangssignals gemeldet. Beim Start des ers-
us ten Fahrauftrages gibt der Ausgang ein Low-Signal aus. Die Mel-
deform wird tber ASCIlI-Kommandos variiert.
PosReg 0 | Nur Gber ASCIllI-Kommandos einstellbar.
5 |aus m Dgs \/erlassen dgs eingestellten Schleppfehler-Fensters wird
mit einem Low-Signal gemeldet.
6 |Aus| PosReg1 |default: SW Endschalter 1, wird mit High-Signal gemeldet
7 |Aus| PosReg2 |default: SW Endschalter 2, wird mit High-Signal gemeldet
8 |Aus| PosReg3 |Nurtber ASCll-Kommandos einstellbar.
9 |Aus| PosReg4 |Nuriber ASClI-Kommandos einstellbar.
10 |Aus| PosReg5 |Nur tber ASCllI-Kommandos einstellbar
11 |- 24V DC |Spannungsversorgung flr Ausgangssignale
12 |- I/O-GND |digital-GND der Steuerung
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11.2.5 Anschlussbild (Default)

Servoverstérker X11A Steuerung
________ 1 —+24V gegen |/O-GND
M -1014/8- ——0 o Il
| —O J—__—9% Al
3
| - ) —0 d— _—4A2
5_ —O -J—_—1 A3 | binar codierte
| 14 G—D—O G—__— M4 Fahrsatznummer
re—— Rl s =e e
39—
T S 1)
|| = JuE i Ml
| | FD—-O— _:U C Referenz
| | HOSERE] | =)—0 -O0——__—% S_fehl_clear
| b - 112 —O J——_—% FStart_Folge
")—0 d—__—4 FStart_Tippx
| 1X11B
| > )—-C ——__—9 FRestart
| ")—0 d—_— Fstart_lio
| j_D_O -J InPos
| . )—C  Folge-InPos / PosReg0
p —o d sTem
| i 6 1.
| |_ | - D—C (] PosReg1
| | )—C d PosReg2
| L Z=)_C d PosReg3
| 0 —O (] PosReg4
| )—C (] PosReg5
1 g AAT
| ZS\ e —)—O0—f——— +24v
| i) o a /0-GND
| - |/O-GND
- ]
X4
4

I
?{
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11.3 Erweiterungskarte -PROFIBUS-

Dieses Kapitel beschreibt die PROFIBUS Erweiterungskarte. Informationen tGiber der Funk-
tionsumfang und das Softwareprotokoll finden Sie in unserem Handbuch "PROFIBUS DP
Feldbus Schnittstelle".

Die PROFIBUS-Erweiterungskarte verfligt iber zwei parallel verdrahtete, 9-polige Sub-D-
Buchsen.

Die Spannungsversorgung der Erweiterungskarte tbernimmt der Servoverstarker.

11.3.1 Anschlusstechnik

Leitungsauswahl, Leitungsfuhrung, Schirmung, Busanschlussstecker, Busabschluss und
Laufzeiten werden in den “Aufbaurichtlinien PROFIBUS-DP/FMS” der PROFIBUS-Nut-
zerorganisation PNO beschrieben.

11.3.2 Anschlussbild

Servoverstarker \

PROFIBUS

|
|
| 5 5
|
| J-——C——Q; ———————————— -9;—)— GND1
I i
390Q | | 1 13900

| 8 71 r~ L%
| — § (| ——Q-m=)— RS485-A
' || | | 1 [ Toasa
| s IR
| — Caaw " ¢-==)— RS4858
: o 5 3900 H i iagon .
| = (——(5 6——)— +5V
| — _-I- 4 4
| ¢ H \
|
| X128
| 1
| B
| i

g
| 3

-
| A
| 7
| =
| r 4
| —C
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11.4 Erweiterungskarte -SERCOS-
Dieses Kapitel beschreibt die sercos® | Erweiterungskarte.

Informationen iber den Funktionsumfang und das Softwareprotokoll finden Sie im Hand-
buch "IDN Reference Guide sercos® II.

y Receive  Transmit .
0 ALY SERCOS-Interf
nterface , .
& eno

i X13 X14

11.4.1 Leuchtdioden

Zeigt an, ob sercos® Telegramme korrekt empfangen werden. In der finalen
RT |Kommunikationsphase 4 sollte diese LED glimmen, da zyklisch Telegramme
empfangen werden.
Zeigt an, ob sercos® Telegramme gesendet werden. In der finalen Kommuni-
kationsphase 4 sollte diese LED glimmen, da zyklisch Telegramme gesendet
werden. Uberpriifen Sie die Stationsadressen in der Steuerung und im Ser-
voverstar-
ker, wenn:
die LED in sercos® Phase 1 nie leuchtet
die Achse nicht in Betrieb genommen werden kann, obwohl RT zyklisch leuch
tet.

Zeigt eine fehlerhafte bzw. gestorte sercos® Kommunikation an.

TT

Leuchtet diese LED stark, ist die Kommunikation stark gestort oder gar nicht vor-
handen. Bitte tiberpriifen Sie die sercos® Ubertragungsgeschwindigkeit auf der
Steuerung und im Servoverstarker (BAUDRATE) und den Anschluss der LWL.

ERR | Glimmt diese LED, zeigt dies eine leicht gestorte sercos® Kommunikation an, die
optische Sendeleistung ist nicht korrekt der Leitungslange angepasst. Bitte Gber-
priifen Sie die Sendeleistung der physikalisch vorherigen sercos® Station.

Die Sendeleistung der Servoverstarker kénnen Sie auf der Bildschirmseite
sercos® der Inbetriebnahmesoftware DRIVEGUI.EXE iiber die Anpassung an
die Leitungslange mit dem Parameter LWL-L&nge einstellen.

11.4.2 Anschlusstechnik

Verwenden Sie fiir den Lichtwellenleiter (LWL) - Anschluss ausschlieRlich sercos® Kom-
ponenten gemaf sercos® Standard EN 61491,

Empfangsdaten

Der LWL mit den Empfangsdaten fiir den Antriebs in der Ringstruktur wird mit einem F-
SMA Stecker an X13 angeschlossen

Sendedaten
SchlieRen Sie den LWL fur den Datenausgang mit einem F-SMA Stecker an X14 an.
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11.4.3 Anschlussbild

Aufbau des ringférmigen sercos® Bussystems mit Lichtwellenleiter (Prinzipdarstellung).
Lichtwellenleiter (LWL)

11.4.4 Setup

Stationsadresse

Die Adresse des Antriebs kann zwischen 0 und 63 gesetzt werden. Mit Adresse=0 wird der
Antrieb als Verstarker im sercos®-Ring zugewiesen.

Tasten auf der Frontseite des Servoverstarkers

Sie kdnnen die Adresse durch Tasteneingaben am Verstarker andern (= # 110).
Inbetriebnahmesoftware

Sie kdnnen die Adresse auch mit der Inbetriebnahmesoftware, Bildschirmseite "CAN/Feld-
bus", andern (siehe "Inbetriebnahmesoftware" bzw. in der Online-Hilfe). Im Bild-
schirmfenster "Terminal" kénnen Sie alternativden Befehl ADDR # eingeben, wobei # fiir
die neue Adresse des Antriebs steht.

Baudrate und optische Leistung

Bei nicht korrekt eingestellter Baudrate kommt keine Kommunikation zustande. Mit dem
Parameter SBAUD # kdnnen Sie die Baudrate einstellen, wobei # fur die Baudrate steht.
Wenn die optische Leistung nicht richtig eingestellt ist, treten Fehler in der Telegrammuber-
tragung auf und die rote LED am Antrieb leuchtet. Wahrend der normalen Kommunikation
blinken die grinen LEDs fur Senden und Empfangen schnell, wodurch der Eindruck ent-
steht, dass die jeweilige LED leuchtet.

Mit dem Parameters SLEN # kdnnen Sie den optischen Bereich fiir ein standardisiertes
1 mm? Glasfaserkabel festlegen, wobei # die Lange des Kabels in Metern angibt.

SBAUD SLEN

2 2Mbaud |Om sehr kurze Verbindung

4 4 Mbaud |1...<15m |Lange der Verbindung mit einem 1 mm? Kunststoffkabel

8 8 Mbaud |15...<30 m |Lange der Verbindung mit einem 1 mm? Kunststoffkabel

16 16 230m Lange der Verbindung mit einem 1 mm? Kunststoffkabel
Mbaud

Sie konnen die Parameter mit der Inbetriebnahmesoftware, Bildschirmseite "SERCOS",
andern. Weitere Informationen finden Sie in der Online-Hilfe. Im Bildschirmfenster "Ter-
minal" kdnnen Sie alternativ die Befehle SBAUD # und SLEN # eingeben.


http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
http://www.wiki-kollmorgen.eu/wiki/DanMoBilder/file/s300700hilfe/default.htm
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11.5 Erweiterungskarte - DEVICENET -

Dieses Kapitel beschreibt die DeviceNet Erweiterungskarte. Informationen zu Funk-
tionsumfang und Softwareprotokoll finden Sie in unserem Handbuch "DeviceNet Feldbus
Schnittstelle”.

11.5.1 Anschlusstechnik

Leitungsauswahl, Leitungsfiihrung, Schirmung, Busanschlussstecker, Busabschluss und
Laufzeiten werden in der “DeviceNet Spezifikation, Band I, Il, Ausgabe 2.0", her-
ausgegeben von der ODVA, beschrieben.

11.5.2 Anschlussbild

Servoverstarker DeviceNet server/client
X15
4 N CANH N
>“/5t N ) =T P — T d
> 1200Q* (. (. 1200* >
23 o CANL ||
i‘( 4 i i e —— T :
|
N I N
1 Lo Lo
5~ [ [
v V)
3~ T Shield )
= T

11-25V

*entsprechend der Leitungsimpedanz
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11.5.3 Kombinierte Modul- und Netzwerkstatus-LED

LED

aus

Bedeutung:
Das Gerét ist nicht online.

Das Gerat hat den Dup_MAC_ID-Test noch nicht abgeschlossen.
Das Gerat ist moglicherweise nicht angeschlossen.

griin

Das Gerat lauft im normalen Zustand, ist online, und die Verbindungen sind im
etablierten Zustand. Das Gerat ist einem Master zugewiesen.

blinkt
griin

Das Gerat lauftim normalen Zustand, ist online, und die Verbindungen sind nicht
im etablierten Zustand.

Das Gerat hat den Dup_MAC_|ID-Test bestanden und ist online, aber die Ver-
bindungen zu anderen Knoten sind nicht hergestellt.

Dieses Gerat ist keinem Master zugewiesen.

Fehlende, unvollstandige oder falsche Konfiguration

blinkt
rot

Behebbarer Fehler und / oder mindestens eine E/A-Verbindung befindet sich im
Wartestatus.

rot

Am Geréat ist ein nicht behebbarer Fehler aufgetreten; es muss eventuell aus-
getauscht werden.

Ausgefallenes Kommunikationsgerat. Das Gerat hat einen Fehler festgestellt,
der die Kommunikation mit dem Netzwerk verhindert (z. B. doppelte MAC ID
oder BUSOFF).

11.5.4 Setup

Einstellen der Stationsadresse (Gerateadresse)
Die Stationsadresse des Servoverstarker kann auf drei Arten eingestellt werden:

Stellen Sie die Drehschalter an der Vorderseite der Erweiterungskarte auf einen Wert
zwischen 0 und 63. Jeder Schalter stellt eine Dezimalziffer dar. Um Adresse 10 fir den
Antrieb einzustellen, setzen Sie MSD auf 1 und LSD auf 0.

Stellen Sie die Drehschalter an der Vorderseite der Erweiterungskarte auf einen Wert
groBer als 63. Sie kdnnen die Stationsadresse jetzt anhand der ASCII-Befehle
DNMACID x, SAVE, COLDSTART einstellen, wobei "x" fir die Stationsadresse steht.
Stellen Sie die Drehschalter an der Vorderseite der Optionskarte auf einen Wert gréfier
als 63. Sie kdnnen die Stationsadresse jetzt iber das DeviceNet-Objekt (Klasse
0x03,Attribut 1) einstellen. Dies geschieht mit Hilfe eines DeviceNet-Inbe-
triebnahmewerkzeugs. Sie missen den Parameter im nichtfliichtigen Speicher (Klasse
0x25, At- tribut 0x65) sichern und den Antrieb nach der Anderung der Adresse erneut
starten.

Einstellen der Ubertragungsgeschwindigkeit
Drei unterschiedliche Einstellmdglichkeiten:

Stellen Sie den Drehschalter fiir die Baudrate an der Vorderseite der Optionskarte auf
einen Wert zwischen 0 und 2, 0 = 125 KBit/s, 1 = 250 KBit/s, 2 = 500 KBit/s.

Stellen Sie die Drehschalter an der Vorderseite der Optionskarte auf einen Wert grofier
als 2. Sie kdnnen die Baudrate jetzt anhand der Terminal-Befehle DNBAUD x, SAVE,
COLDSTART einstellen, wobei "x" fur 125, 250 oder 500 steht.

Stellen Sie die Drehschalter an der Vorderseite der Optionskarte auf einen Wert grofier
als 2. Sie kdnnen die Baudrate jetzt anhand des DeviceNet-Objekts (Klasse 0x03, Attri-
but 2) auf einen Wert zwischen 0 und 2 einstellen. Dies geschieht mit Hilfe eines Devi-
ceNet-Inbetriebnahmewerkzeugs. Sie miissen den Parameter im nichtfliichtigen
Speicher (Klasse 0x25, Attribut 0x65) sichern und den Antrieb nach der Anderung der
Baudrate erneut starten.
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11.5.5 Buskabel

Gemal 1ISO 11898 sollten Sie ein Buskabel mit einer charakteristischen Impedanz von
120Q verwenden. Die fur eine zuverlassige Kommunikation nutzbare Kabellange wird mit
ansteigender Ubertragungsgeschwindigkeit reduziert. Die folgenden, von uns gemes-
senen Werte kdnnen als Richtwerte verwendet werden. Sie sollten jedoch nicht als Grenz-
werte ausgelegt werden.

Allgemeines Spezifikation
Bitraten 125 kBit, 250 kBit, 500 kBit

500 m bei 125 kBaud
250 m bei 250 kBaud
100 m bei 500 kBaud

Abstand mit dicker
Sammelschiene

Anzahl Knoten 64

Signalgebung CAN

Modulation Grundbandbreite

Medienkopplung Glei.chstromgekoppelter Differentialsende- und Empfangs-
betrieb

Isolierung 500 V (Option: Optokoppler auf Knotenseite des Transceivers)

Typische Differenzialein- Shunt C = 5pF

gangsimpedanz (rezes-
siver Status) Shunt R = 25kQ (power on)

Min. Differenzialein- Shunt C = 24pF + 36 pF/m der dauerhaft befestigten
gangsimp. (rezessiver | Abzweigleitung
Status) Shunt R = 20kQ

-25V bis +18 V (CAN_H, CAN_L). Die Spannungen an CAN_H
und CAN_L sind auf den IC-Massepin des Transceivers bezo-
gen. Diese Spannung ist um den Betrag hoher als die V-
Klemme, der dem Spannungsabfall an der Schottky-Diode ent-
spricht (max. 0,6V).

Absoluter, maximaler
Spannungsbereich

X15 X15 X15 X15
N N N N ) e ] N
Q|1 |F—T—t—11 @| 1| — O 1|F———— @] 1
@ 2 | | CAN L | | @ 2 | | | | @ 2 | | CAN_L | | @ 2
. Ll oshea || i ! | | oshea |} .
O3~ Bit4E 9|3t 9|3
@ 4 1 CANH T @ 4 —t —t @ 4 —t GAN o —t @ 4
L v 1 L L L ye 0
Q5|11 95|17 T Q|5 T—"—T1T119Q|5
N/ \_/ \_/ \_/ \_/ \_/

* entsprechend der Leitungsimpedanz ca. 120 Q
Erdung:
Um Erdungsschleifen zu verhindern, darf das DeviceNet-Netzwerk nur an einer Stelle geer-
det sein. Die Schaltkreise der physischen Schicht in allen Geraten sind auf das V-Bus-
signal bezogen. Der Anschluss zur Masse erfolgt Giber die Busstromversorgung. Der
Stromfluss zwischen V- und Erde darf Gber kein anderes Geréat als tber eine Strom-
versorgung erfolgen.

Bustopologie:

Das DeviceNet-Medium verfiigt Uber eine lineare Bustopologie. Auf jeder Seite der Ver-
bindungsleitung sind Abschlusswiderstande erforderlich. Abzweigleitungen bis zu je 6 m
sind zulassig, so dass mindestens ein Knoten verbunden werden kann.

Abschlusswiderstande:

Fur DeviceNet muss an jeder Seite der Verbindungsleitung ein Abschlusswiderstand instal-
liert werden. Widerstandsdaten: 120Q, 1% Metallfilm, 1/4 W
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11.6 Erweiterungskarte -SYNQNET-

Dieses Kapitel beschreibt die SyngNet Erweiterungskarte. Informationen zu Funk-
tionsumfang und Softwareprotokoll finden Sie in der SynqNet Dokumentation.

11.6.1 NODE ID-Schalter

Mit Hilfe der hexadezimalen Drehschalter kdnnen Sie das obere und untere Byte der Node
ID getrennt einstellen. SyngNet verlangt fiir korrekte Funktion im Netzwerk nicht zwingend
eine Adresse, in einigen Anwendungen kann dies jedoch sinnvoll sein, um von einer Appli-
kations-Software erkannt zu werden.

11.6.2 NODE LED-Tabelle

LED# Name Funktion
An = Empfang giiltig (IN port)
Aus = nicht gliltig, power off oder Rest.
An = Netzwerk zyklisch
LED2 CYCLIC Blinkt = Netzwerk nicht zyklisch
Aus = power off, oder Rest
An = Empfang gultig (OUT port)
Aus = nicht gliltig, power off oder Rest.
An = Repeater Ein, Netzwerk zyklisch
LED4 REPEATER Blinkt = Repeater Ein, Netzwerk nicht zyklisch
Aus = Repeater Aus, power off oder Rest

LED1 LINK_IN

LED3 LINK_OUT

11.6.3 SyngNet-Anschliisse, Stecker X21B und X21C (RJ45)

Anschluss an das SyngNet Netzwerk tber RJ45 Buchsen (IN- und OUT-Ports) mit inte-
grierten LEDs.
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11.6.4 Digitale Ein- und Ausgange, Stecker X21A (SubD, 15-polig, Buchse)
Eingange (In): 24V (20...28V), optisch entkoppelt, ein high-speed Eingang (Pin 4)

Ausgange (Out): 24V, optisch entkoppelt, Darlington Treiber
Belegungstabelle Stecker X21A (SubD 15 polig)

Pin Typ Beschreibung
1 In +24V Spannungsversorgung
2 Out |NODEALARM Meldet Problem bei diesem Node
3 Out |OUT_O1 digitaler Ausgang
4 In IN_0O (fast) Capture Eingang (schnell)
5 In IN_04 digitaler Eingang
6 In IN_01 digitaler Eingang
7 In HOME Referenzschalter
8 In POSLIM Endschalter pos. Drehrichtung
9 In GND Spannungsversorgung
10 Out |OUT_00 digitaler Ausgang
11 Out |OUT_02 digitaler Ausgang
12 In IN_02 digitaler Eingang
13 In IN_03 digitaler Eingang
14 In NEGLIM Endschalter neg. Drehrichtung
15 In NODEDISABLE Deaktiviert Node
11.6.5 Anschlussbild digitale Ein- und Ausgédnge, Stecker X21A

Servoverstarker

o _k _______ 5 N INO4
r 1 6 < IN 01
| | L
7 ~ HOME
| | 2
8 N  POSLIM
4
| | 12N INO02
I W T | 13< IN 03
hd hd b " 4
| I 14\ NEGLIM
DGND 15J NODEDISABLE
.- - _ )
-/ 1

4~ INOO (Fast)

| |

| |

| {%ﬂ: il 7
ERE AL 1S

t |

- - _

I_ —_— _\i ______ 2 NODEALARM

Steuerung

+24V

w

ouTto1

=)

0OuT 00

0ouT 02

(WA W

©

GND

V
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11.7 Erweiterungskarte - FB-2to1 -

Dieses Kapitel beschreibt die Feedback Erweiterungskarte FB-2to1. Die Karte erméglicht
den gleichzeitigen Anschluss eines digitalen primaren und eines analogen sekundaren
Feedbacks an den Stecker X1. Die Einspeisung einer 24V DC Hilfsspannung an X33 wird
auf der Erweiterungskarte in eine prazise 5V DC Geberversorgung flr das sekundare Feed-

back gewandelt.

11.7.1 Pinbelegung

X33 Belegung Combicon Stecker

+

+24V DC (20...30V), ca. 500mA

GND

Belegung SubD 9 polig

Belegung SubD 15 polig

X32 (sekundares Feedback) @ X1B (primares Feedback)
SinCos (1V p-p) EnDat 2.2, BiSS digital, SSI absolut
1 B- (Kosinus) 1 n.c.
2 SENSE+ 2 ov
3 A- (Sinus) 3 n.c.
4 n.c. 4 +5V DC
5 +5V DC (300mA) 5 DATA
6 B+ (Kosinus) 6 n.c.
7 SENSE- 7 Temperaturfihler Motor
8 A+ (Sinus) 8 CLOCK
9 ov 9 n.c.
- - 10 Sense 0V
- - 11 n.c.
- - 12 Sense +5V
- - 13 DATA
- - 14 Temperaturfiihler Motor
- - 15 CLOCK




Servoverstarker

-

-
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X1 X1A

11.7.2 Anschlussbeispiel BiSS digital (primar) und SinCos (sekundar)

«

«

min. 5VDC/5mA

FB-2to1 X32 Encoder
1
//.——C A A -l B-
6 | | | | Cosinus
I DD [
S| -
/.——( \—-—4— A-
8 | | | | Sinus
oG —1 A
5
w1 || [ e e
300mA 9 | | | | Spannungsversorgung
ov —>——< i i C— - OV
2 | [
uUp —— (s
Sense _Cy | | XXXX | | ~ Sense
ov (= G
‘o ‘o
X33
= K+ +24V =
\__c S
1 l C o é;; oV ~—
ur ov
1
Encoder BiSS digital
X1B 9
5 S
—eo—1 . - w1 DATA
13 13
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11.8 Erweiterungskarte -PROFINET-

Dieses Kapitel beschreibt die ProfiNet Erweiterungskarte flir den S300. Informationen tGber
der Funktionsumfang und das Softwareprotokoll finden Sie in unserem Handbuch
"PROFINET Feldbus Schnittstelle". Die PROFINET Erweiterungskarte verfiigt Giber eine
Dual RJ45 PROFINET-Schnittstelle. Die Spannungsversorgung der Erweiterungskarte
Ubernimmt der Servoverstarker.

i

ri‘i 7 .
F.;E‘—I"; I F |
g =

=8

Die PROFINET Erweiterungskarte unterstutzt folgende Funktionen:

RT

Mischbetrieb (RT, IRT) méglich.
LLDP

1&M 0

I&M 1-4

11.8.1 Geratestammdatei

Die GSDML Geratestammdatei finden Sie auf der mitgelieferten CDROM oder auf der Koll-
morgen Website.

11.8.2 Leuchtdioden

Name Farbe Funktion

BF Rot Ein = Busfehler

Aus = Kein Fehler

Blinkt 2Hz = Kein Datenaustausch

SF Rot Ein = Systemfehler

Aus = Kein Fehler

Blinkt 2Hz = Der DCP-Signaldienst wird Gber den Bus initiiert

Power Griin | Ein = Versorgungsspannung liegt an
Aus = Keine Versorgungsspannung

RJ45: Grin | Ein = Verbindung mit EtherNet

Link / Aktivitat Aus = Keine Verbindung mit EtherNet

RJ45: Gelb | Ein = Sendet/empfangt EtherNet Frames

Rx/Tx

11.8.3 Anschlusstechnik

Leitungsauswahl, Leitungsfuhrung, Schirmung, Busanschlussstecker, Busabschluss und
Laufzeiten werden in der PROFINET-Nutzerorganisation PNO beschrieben.

Die folgenden Mindestanforderungen an die Verbindungskabel und Stecker missen erfillt
werden:

Verwenden Sie ausschlieBlich industrietaugliche Ethernet-Kabel und Stecker.
Verwenden Sie ausschlieRlich doppelt abgeschirmtes Twisted Pair-Kabel und
geschirmte RJ45-Stecker (Industrie-Stecker).

100BaseTX-Kabel nach Ethernet-Standard (min. Kategorie 5)
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11.8.4 Anschlussbeispiele

Anschlussbeispiel im RT-Netzwerk

Anschlussbeispiel im RT / IRT Netzwerk

Anschlussbeispiel im RT / IRT Netzwerk mit Switch
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11.9 Erweiterungsmodul -2CAN-

Der Stecker X6 des Servoverstarkers ist belegt mit den Signalen des RS232 Interface und
des CAN Interface. Dadurch ist die Pinbelegung der Schnittstellen nicht standardgeman
und Sie bendtigen ein Spezialkabel, wenn Sie beide Schnittstellen gleichzeitig verwenden
wollen. Das Erweiterungsmodul -2CAN- bietet Innen die Schnittstellen auf getrennten
SubD-Steckern. Die beiden CAN-Stecker (CAN-IN und CAN-OUT) sind parallel verdrahtet.
Uber den Schalter kann ein Terminierungswiderstand (120 Q) fiir den CAN-Bus zuge-
schaltet werden, wenn der Servoverstarker den Busabschluss bildet.

11.9.1 Anbau

VYo "kglYlel Schalten Sie die Gerate vor Beginn der Arbeiten spannungsfrei Zustand, d.h. weder die
Leistungsversorgung noch die 24 V Hilfsspannung noch die Betriebsspannung des Ser-
voverstarkers oder eines anderen angeschlossenen Gerates darf eingeschaltet sein.

Das Modul wird auf den Optionsschacht geschraubt, nachdem Sie die Abdeckung entfernt
haben (= # 116):

| INFO \ Schrauben Sie die Abstandsbolzen in die Befestigungslaschen des Optionsschachtes
Setzen Sie das Erweiterungsmodul auf den Optionsschacht auf.
Drehen Sie die Schrauben in die Gewinde der Abstandsbolzen.
Stecken Sie die SubD9-Buchse in Stecker X6 am Servoverstarker.

11.9.2 Anschlusstechnik

Fir die RS232- und die CAN-Schnittstelle kdnnen Standardkabel mit Abschirmung ver-
wendet werden.

| INFO \ Wenn der Servoverstarker das letzte Gerat am CAN-Bus ist, muss der Schalter fiir die
Busterminierung auf ON geschaltet werden.

Ansonsten muss der Schalter auf OFF geschaltet sein (Auslieferungszustand).
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11.9.3 Anschlussbelegung

RS232 CAN1=CAN2

X6A Pin | Signal | X6B=X6C Pin Signal

1 1
2 RxD 2 CAN-Low
3 TxD 3 CAN-GND
4 4
5 GND 5
6 6
7 7 CAN-High
8 8
9 9

11.9.4 Einstellen der Stationsadresse und Ubertragungsrate

Bei der Inbetriebnahme ist es sinnvoll, die Stationsadressen der einzelnen Verstarker und
die Baudrate fir die Kommunikation vorab Uber die Frontplattentastatur einzustellen.

| INFO | Nach Verandern der Stationsadresse und Baudrate missen Sie die 24V-Hilfsspannungs-
Versorgung der Servoverstarker aus- und wieder einschalten.

Einstellungsmoglichkeiten:

Mit der Tastatur in der Frontplatte

In der Inbetriebnahme-Software auf der Bildschirmseite “CAN / Feldbus”
Uber die serielle Schnittstelle mit der Abfolge der ASCII-Kommandos:
ADDR nn — SAVE — COLDSTART (mit nn = Adresse)

CBAUD bb — SAVE — COLDSTART (mit bb = Baudrate in kB)

Codierung der Baudrate im LED-Display :

Codierung Baudrate in kBit/s Codierung Baudrate in kBit/s

1 10 25 250
2 20 33 333
5 50 50 500
10 100 66 666
12 125 80 800

100 1000
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11.10 Option "EtherCAT"

Stellt das EtherCAT Interface fiir den zur Verfligung. Die Option belegt den Erwei-
terungssteckplatz. Informationen zu Funktionsumfang und Softwareprotokoll finden Sie in
der EtherCAT Dokumentation. Diese Option ermdglicht den Anschluss des an das
EtherCAT Netzwerk tGber RJ45 Buchsen (IN- und OUT-Ports).

| INFO | Die Option EtherCAT kann nicht nachgerustet werden. Bestellen Sie den Verstarker mit
eingebauter Option EtherCAT.

11.10.1 NODE LED-Tabelle
LED# Name Funktion
An = Empfang giiltig (IN port)

LED1 LINK_IN . o
- Aus = nicht giltig, Power off oder Reset.

An = Netzwerk zyklisch
LED2 CYCLIC Blinkt = Netzwerk nicht zyklisch
Aus = Power off, oder Reset

An = Empfang gultig (OUT port)

LED3 LINK_OUT . s
- Aus = nicht gliltig, Power off oder Reset.

An = Repeater Ein, Netzwerk zyklisch
LED4 REPEATER Blinkt = Repeater Ein, Netzwerk nicht zyklisch
Aus = Repeater Aus, Power off oder Reset

11.10.2 Anschlussbild
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11.11 Option "FAN", geregelter Lufter
Zur Verringerung der Gerauschemission konnen die Servoverstarker mit eingebauter
Option FAN bestellt werden, ein Nachristen ist nicht méglich. Die Option belegt (nach
aulen nicht sichtbar) den Erweiterungssteckplatz

| INFO | Die Option FAN kann nicht nachgertstet werden. Bestellen Sie den Verstarker mit ein-
gebauter Option FAN.

Funktion
Der angebaute Lifter wird abhdngig von Temperaturmesswerten und Bremsleistung ein-
oder ausgeschaltet. Dadurch verringert sich der durchschnittliche Gerduschpegel erheb-

lich.

Schaltpunkte
Uberwachung Liifter Aus Liifter An
Innentemperatur <55°C >58°C
Kuhlkérpertemperatur <60°C >65°C

Bremswiderstand (intern) <20W > 30W




S300 Betriebsanleitung | 12 Anhang

12 Anhang

12.1 Glossar

B Ballastschaltung
Bremsschaltung

C Clock
counts

D Dauerleistung der Bremsschaltung
Disable
Drehzahlregler

E Eingangsdrift
Enable
Enddrehzahl
Endschalter
Erdschluss

F Fahrsatz
Feldbus Schnittstelle
Freie Konvektion

G Gleichtaktspannung

GRAY-Format
H Haltebremse

| I2t-Schwelle

Impulsleistung der Brems-
schaltung
Inkrementalgeber-Schnittstelle

Interface

Ipeak, Spitzenstrom

Irms, Effektivstrom
K Kommutierung

Kp, P-Verstarkung

siehe Bremsschaltung

wandelt vom Motor beim Bremsen rickgespeiste
Energie Uber den Bremswiderstand in Warme um.
Taktsignal

interne Zahlimpulse, 1 Impuls=1/220 Umdr"
mittlere Leistung, die in der Bremsschaltung umge-
setzt werden kann

Wegnahme des ENABLE-Signals (siehe Enable)
regelt die Differenz zwischen Drehzahlsollwert SW
und Drehzahlistwert zu 0 aus.

Ausgang : Stromsollwert

Temperatur- und alterungsbedingte Veranderungen
eines analogen Eingangs

Freigabesignal fur den Servoverstarker, Hardware-
Enable Uber 24V Signal an X3, Software-Enable Gber
die Inbetriebnahme-Software, Feldbus oder per-
manent gesetzt. Beide sind erforderlich zur Freigabe.
Maximalwert fur die Drehzahlnormierung bei +10V
Begrenzungsschalter im Verfahrweg der Maschine;
Ausfiihrung als Offner

Elektrisch leitende Verbindung zwischen einer Phase
und PE

Datenpaket mit allen Lageregelungsparametern, die
fur einen Fahrauftrag erforderlich sind

CANopen, PROFIBUS, SERCOS, EtherCAT etc.
freie Luftbewegung zur Kiihlung

Stéramplitude, die ein analoger Eingang (Differenz-
eingang) ausregeln kann

spezielle Form der binaren Zahlendarstellung
Bremse im Motor, die nur bei Motorstillstand ein-
gesetzt werden darf

Uberwachung des tatsachlich abgeforderten Effek-
tivstroms Irms

maximale Leistung, die in der Bremsschaltung umge-
setzt werden kann

Positionsmeldung Uber zwei um 90° versetzte
Signale, keine absolute Positionsausgabe
Schnittstelle

Effektivwert des Impulsstroms

Effektivwert des Dauerstroms

Art der Motorbestromung

proportionale Verstarkung eines Regelkreises



Kurzschluss

Lageregler

Leistungsschalter
Maschine

Mehrachssysteme
Netzfilter

Nullimpuls

Optokoppler

P-Regler
Phasenverschiebung

Pl-Regler

Potentialtrennung
Reset

Resolver-Digital-Converter

Reversierbetrieb
Ringkern
ROD-Schnittstelle
Servoverstarker

Sollwert-Rampen

SSI-Schnittstelle
Stromregler

Tachospannung
Thermoschutzkontakt

Tn, I-Nachstellzeit
Zwischenkreis
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elektrisch leitende Verbindung zwischen zwei Pha-
sen

regelt die Differenz zwischen Lagesollwert und
Lageistwert zu 0 aus. Ausgang : Drehzahlsollwert
Anlagenschutz mit Phasenausfalliiberwachung
Gesamtheit miteinander verbundener Teile oder Vor-
richtungen, von denen mindestens eine beweglich ist
Maschine mit mehreren autarken Antriebsachsen
Vorrichtung zur Ableitung von Stérungen auf den Lei-
tungen der Leistungsversorgung nach PE

wird von Inkrementalgebern einmal pro Umdrehung
ausgegeben, dient der Nullung der Maschine
optische Verbindung zwischen zwei elektrisch unab-
hangigen Systemen

Regelkreis, der rein proportional arbeitet
Kompensation der Nacheilung zwischen elek-
tromagnetischem und magnetischem Feld im Motor
Regelkreis mit proportionalem und integralem Ver-
halten

elektrisch entkoppelt

Neustart des Mikroprozessors

Umwandlung der analogen Resolversignale in digi-
tale Informationen

Betrieb mit periodischem Drehrichtungswechsel
Ferritringe zur Stérunterdriickung

inkrementelle Positionsausgabe

Stellglied zur Regelung von Drehmoment, Drehzahl
und Lage eines Servomotors

Begrenzung der Anderungsgeschwindigkeit des
Drehzahlsollwertes

Zyklisch absolute, serielle Positionsausgabe

regelt die Differenz zwischen Stromsollwert und
Stromistwert zu 0 aus.

Ausgang : Leistungsausgangs-Spannung

zum Drehzahl-Istwert proportionale Spannung

in die Motorwicklung eingebauter, tem-
peraturempfind-

licher Schalter

Integral-Anteil des Regelkreises

gleichgerichtete und geglattete Leistungsspannung
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12.2 Bestellnummern

Bestellnummern fiir Zubehor wie Kabel, Bremswiderstiande, Netzteile usw. finden Sie im
Zubehorhandbuch auf der Produkt-CDROM oder auf unserer Internetseite.

Servoverstarker
Artikel Nennspannung Bestellnummer*
SERVOSTAR 303 110-230 V AC S30361-NA
SERVOSTAR 303-EC 110-230 VAC S30361-EC
SERVOSTAR 306 110-230 V AC S30661-NA
SERVOSTAR 306-EC 110-230 VAC S30661-EC
SERVOSTAR 306-FAN 110-230 VAC S30661-FN
SERVOSTAR 310 110-230 VAC S31061-NA
SERVOSTAR 310-EC 110-230 V AC S31061-EC
SERVOSTAR 310-FAN 110-230 VAC S31061-FN
SERVOSTAR 341 208-480V AC S30101-NA
SERVOSTAR 341-EC 208-480V AC S30101-EC
SERVOSTAR 343 208-480V AC S30301-NA
SERVOSTAR 343-EC 208-480V AC S30301-EC
SERVOSTAR 343FAN 208-480V AC S30301-FN
SERVOSTAR 346 208-480V AC S30601-NA
SERVOSTAR 346-EC 208-480V AC S30601-EC
SERVOSTAR 346-FAN 208-480V AC S30601-FN

*NA : ohne eingebaute Erweiterungskarte

FN : eingebaute Option FAN, blockiert Erweiterungssteckplatz

EC : eingebaute Option EtherCAT, blockiert Erweiterungssteckplatz

Erweiterungskarten
Artikel EU Bestellnummer US Bestellnummer
Erweiterungskarte DeviceNet DE-103571 OPT-DN
Erweiterungskarte PROFIBUS DP DE-106712 OPT-PB3
Erweiterungskarte PROFINET DE-202223 OPT-PN
Erweiterungskarte SERCOS DE-90879 OPT-SE
Erweiterungskarte 1/0-14/08 DE-90057 OPT-EI
Erweiterungskarte EtherCAT (alt) DE-108350 OPT-EC
Erweiterungskarte SynqNet DE-200073 OPT-SN
Erweiterungskarte FB-2to1 DE-201664 nicht verfliigbar
Erweiterungsmodul 2CAN DE-101174 nicht verfugbar

Gegenstecker
Artikel EU Bestellnummer US Bestellnummer
Gegenstecker X3 DE-107554 CON-S3X3
Gegenstecker X4 DE-107555 CON-S3X4
Gegenstecker X0 (110...230V) DE-105856 CON-S3X0L
Gegenstecker X8 (110...230V) DE-107556 CON-S3X8L
Gegenstecker X9 (110...230V) DE-107631 CON-S3X9L
Gegenstecker X0 (208...480V) DE-107557 CON-S3X0H
Gegenstecker X8 (208...480V) DE-107558 CON-S3X8H
Gegenstecker X9 (208...480V) DE-107467 CON-S3X9LH
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EnDat 2.1 Encoder, X1 ............................... 72
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Inkrementalgeber 24V an X3/X1 mit Hall ... 85
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Sicherungen ... ... ... 29
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Transport ... 16
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U
Ubertragungsrate ................................ 97
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\)



Verpackung ... 16
Versorgungsnetze ..................................... 60
Verwendete Symbole ................................. 10
w

Warnmeldungen ...................................... 114
Wartung ... 17
V4

Zulassungen ... 19

Zwischenkreis, Schnittstelle ............. ... . 63

S300 Betriebsanleitung | 13 Index



S300 Betriebsanleitung | 13 Index



S300 Betriebsanleitung | 14 Bisher erschienene Ausgaben

14 Bisher erschienene Ausgaben

Ausgabe Bemerkung

06/2004 |Erstausgabe

04/2005 |Wiederanlaufsperre, UL-Zertifizierung, Anderung der Anschlussbelegung an X8, div. Korrekturen
Kap. 1 aktualisiert, ComCoder Anschlussbild korrigiert, BiSS-Interface neu, max. CAN-Stations-

11/2005 |adresse auf 127, Motor-Drossel gedndert, SyngNet & EtherCAT Erweiterungskarten neu, Kapitel
6 neue Struktur, Bestellhinweise neu struk- turiert, Syntax: Ballastschaltung -> Bremsschaltung

12/2005 |Kapitel Feedback neu, Abschlusswiderstande X1/X5, CE-Kapitel

02/2006 |Fehlermeldungen, Warnungen aktualisiert, Analog-In Schaltung aktualisiert

05/2006 |Analoger Eingang, Baudrate CAN (Codierung), Fehler-/Warnmeldungen, BiSS, HW Revision

09/2006 |Neue Struktur, Umschlagseiten neu, Warnung n24, Quickstart integriert
Typenschlissel neu, Ableitstrome neu, Abschlusswiderstande CAN Interface und X5 korrigiert,
Branding, Systemdarstellung erweitert und verschoben, Ein-/Ausschaltverhalten und AS erwei-

03/2007 tert, Netztypen verschoben, Trouble-Shooting bereinigt, Feedback erweitert und umstrukturiert,
Parallelschaltung Zwischenkreis erweitert, Encoder-Emulation, Zubehdr entfernt

07/2007 | Timing-Diagramm Motorhaltebremse, Normen (EMV+NSR) aktualisiert

10/2007 |Zielgruppe, best.gem.Verwendung, Normen
Sicherheitshinweise/Symbole nach ANSI Z535.6, Reparatur, Au3erbetriebnahme, dU/dt Info,

05/2008 |techn. Daten Anschlussstecker, Anforderungen Anschlussleitungen, Daten Bremsschaltung

06/2008 | Option FAN neu, EG-Konformitatserklarung neu, Hiperface korrigiert

10/2008 |SCCR ->42kA

02/2009 |Produkt Logo, einphasiger Betrieb, Reparatur/Entsorgung
SSI Eingang Clock Signal invertiert, GOST-R, CE, Option FAN Schaltpunkte, AS->STO, Not-Halt

05/2010 |Beispiele ins WIKI verlagert

07/2010 | Wiki Links aktualisiert

11/2010 |Neue CPU, EtherCAT Interface, Multi-Feedback

12/2010 |Firmenname, Adresse, CE Zertifikat, Typenschild, Faxformular

05/2011 | Option EF neu, BiSS C, BiSS analog/digital getrennt, Typenschild, Frontfolie

09/2011 | Zulassige Einschalthaufigkeit definiert, nicht unterstitzte Feedbacks 25/26 entfernt, Zertifikate

06/2012 | Absicherung korrigiert, Not-Halt aktualisiert, Erweiterungskarte FB2to1 neu, Option EF entfernt
Feedback - ENCVON Hinweis, CE Zertifikat, FBTYPE 34, KCM Module, BiSS C Renishaw, UL

05/2014 |Markings, Hinweise automatischer Wiederanlauf, SSI Emulation Timing, berihrungssichere Span
nung 40V->60V, Fehlertabelle, Ausschaltverhalten bei Fehler, Warnsymbole.

07/2014 | Thermosensor Anschluss invertiert (Feedback)

12/2014 | Gost-R entfernt, CE Konformitatserklarung entfernt, HWR, Export Klassifizierung

02/2015 |EAC Zertifizierung, Typenschild mit EAC Zeichen, UL Markings in EN+FR
KCM Anschluss korrigiert, Zulassungen neu strukturiert, Lieferumfang, Faxformular entfernt,

12/2015 |beruhrungssichere Spannung 60V->50V, NSR 2014-35-EG, EMVR 2014-30-EG

02/2017 |Ein-Kabel / SFD3 / Hiperface DSL neu, Warnhinweise, Handhabung eigenes Kapitel, PFH Wert
aktualisiert

04/2018 | X1 Stecker korrigiert (Stift->Buchse), HR Tabelle aktualisiert, Wiki gedndert zu KDN, Beliftung

11/2018 |Layout Warnhinweise und Lesehinweis Titelseite verandert, Anforderung Fachleute aktualisiert

05/2020 |Layout aktualisiert, Kapitel "Verwendete Standards" entfernt, Motor Temperatursensor gene-
ralisiert, Kapitel Normalbetrieb hinzugefiigt, RoHS, REACH, EAC, PROFINET Erweiterungskarte
neu

12/2021 |UKCA Konformitat neu, Typenschild aktualisiert, KCM Texte entfernt (nicht mehr verfiigbar)
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