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BECKHOFF 06/2007 Allgemeines

1 Allgemeines

1.1 Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch beschreibt die Servoverstarker der Serie AX2500.

Weitergehende Beschreibung der Feldbusinterfaces und der digitalen Anbindung an
Automatisierungssysteme und unsere Applikationsschriften finden Sie auf der beiliegen-
den CD-ROM im PDF-Format (Systemvoraussetzung : WINDOWS, Internet Browser,
Acrobat Reader) in mehreren Sprachversionen.

Sie kénnen die Dokumentationen auf jedem handelstiblichen Drucker ausdrucken.
Gegen Aufpreis kdnnen Sie die ausgedruckte Dokumentation von uns beziehen.

Dieses Handbuch richtet sich mit folgenden Anforderungen an Fachpersonal:
[@ Transport: nur durch Personal mit Kenntnissen in der Behandlung
elektrostatisch gefiahrdeter Bauelemente.
Auspacken: nur durch Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung
Installation: nur durch Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung

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

1.2 Hinweise fiir die Online-Ausgabe (PDF-Format)

Lesezeichen:
Inhaltsverzeichnis und Index sind aktive Lesezeichen.

Inhaltsverzeichnis und Index im Text:
Die Zeilen sind aktive Querverweise. Klicken Sie auf die gewlinschte Zeile und die ent-
sprechende Seite wird angezeigt.

Seitenzahlen im Text:
Seitenzahlen/Kapitelzahlen bei Querverweisen sind aktiv. Klicken Sie auf die Seiten-
zahl/Kapitelzahl um zum angegebenen Ziel zu gelangen.

1.3 Verwendete Symbole

Gefahrdung von Per- Gefahrdung von Ma- L

o . . Wichtige
sonen durch Elektrizi- schinen, allgemeine Hinweise
cerarr! |tat und ihre Wirkung warnune! | \Warnung

= S. |siehe Seite @ |Hervorhebung | |
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1.4

Verwendete Kiirzel

In der Tabelle unten werden die in diesem Handbuch verwendeten Abkurzungen erklart.

Kiirzel Bedeutung

AGND Analoge Masse

BTB/RTO Betriebsbereit

CAN Feldbus (CANopen)

CE Communité Europeenne

CLK Clock (Taktsignal)

COM Serielle Schnittstelle eines PC-AT
DGND Digitale Masse

DIN Deutsches Institut fir Normung

Disk Magnetspeicher (Diskette, Festplatte)
EEPROM Elektrisch I6schbarer Festspeicher

EMI Elektromagnetische Interferenz

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit

EN Europaische Norm

ESD Entladung statischer Elektrizitat

F-SMA Stecker flr Lichtwellenleiter gem. IEC 60874-2
IEC International Electrotechnical Commission
IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor

ISO International Standardization Organization
LED Leuchtdiode

MB Megabyte

NI Nullimpuls

NSTOP Endschaltereingang Drehrichtung links
PC Personal Computer

PELV Schutzkleinspannung

PSTOP Endschaltereingang Drehrichtung rechts
PWM Pulsweitenmodulation

RAM flichtiger Speicher

RBext Externer Bremswiderstand

RBint Interner Bremswiderstand

RES Resolver

ROD A quad B Encoder

SPS Speicherprogrammierbare Steuerung
SRAM Statisches RAM

SSi Synchron-Serielles-Interface

UL Underwriter Laboratory

V AC Wechselspannung

VvV DC Gleichspannung

VDE Verein deutscher Elektrotechniker

AX2500 Produkthandbuch
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WARNUNG !

GEFAHR!

Sicherheit

Sicherheitshinweise

Nur qualifiziertes Fachpersonal darf Arbeiten wie Transport, Installation, Inbe-
triebnahme und Instandhaltung ausfiihren. Qualifiziertes Fachpersonal sind
Personen, die mit Transport, Aufstellung, Montage, Inbetriebnahme und Be-
trieb des Produktes vertraut sind und uber die ihrer Tatigkeit entsprechenden
Qualifikationen verfiigen. Das Fachpersonal muss folgende Normen bzw.
Richtlinien kennen und beachten:

IEC 60364 oder DIN VDE 0100

IEC 60664 oder DIN VDE 0110

nationale Unfallverhiitungsvorschriften oder BGV A3

Lesen Sie vor der Installation und Inbetriebnahme die vorliegende Dokumenta-
tion. Falsches Handhaben des Servoverstarkers kann zu Personen- oder Sach-
schaden fiihren. Halten Sie die technischen Daten und die Angaben zu den An-
schlussbedingungen (Typenschild und Dokumentation) unbedingt ein.

Entladen Sie lhren Korper, bevor Sie den Servoverstarker beriihren. Vermeiden
Sie den Kontakt mit hochisolierenden Stoffen (Kunstfaser, Kunststofffolien
etc.). Legen Sie den Servoverstarker auf eine leitfahige Unterlage. Die Servo-
verstarker enthalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die durch un-
sachgemaRe Behandlung beschadigt werden kénnen.

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

Offnen oder beriihren Sie die Gerite wihrend des Betriebs nicht. Halten Sie
wahrend des Betriebes alle Abdeckungen und Schaltschranktiiren geschlos-
sen. Das Beriihren der Gerite in eingeschaltetem Zustand ist nur wéahrend der
Inbetriebnahme durch qualifiziertes Fachpersonal zuladssig. Es besteht die Ge-
fahr von Tod oder schweren gesundheitlichen oder materiellen Schaden, denn
— wahrend des Betriebes konnen Servoverstarker ihrer Schutzart

entsprechend spannungsfiihrende, blanke Teile besitzen.
— Steuer- und Leistungsanschliisse konnen Spannung fiihren,

auch wenn sich der Motor nicht dreht.
— wahrend des Betriebes konnen Servoverstarker heille

Oberflachen besitzen. Es konnen Temperaturen iiber 80°C

auftreten.

Losen Sie die elektrischen Anschliisse der Servoverstarker nie unter Span-
nung. In ungiinstigen Fallen konnen Lichtbégen entstehen und Personen und
elektrische Kontakte schadigen.

Warten Sie nach dem Trennen der Servoverstarker von den Versorgungsspan-
nungen mindestens fiinf Minuten, bevor Sie spannungsfiihrende Geréateteile
(z.B. Kontakte) beriihren oder Anschliisse 16sen. Kondensatoren fiihren bis zu
fiinf Minuten nach Abschalten der Versorgungsspannungen gefahrliche Span-
nungen. Messen Sie zur Sicherheit die Spannung im Zwischenkreis und warten
Sie, bis die Spannung unter 40V abgesunken ist.

AX2500 Produkthandbuch
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2.2

GEFAHR!

WARNUNG !

BestimmungsgemaRe Verwendung

Die Servoverstarker werden als Komponenten in elektrische Anlagen oder Maschi-
nen eingebaut und durfen nur als integrierte Komponenten der Anlage in Betrieb ge-
nommen werden.

Der Maschinenhersteller muss eine Gefahrenanalyse fiir die Maschine erstellen
und geeignete MaBRnahmen treffen, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht
zu Schaden an Personen oder Sachen fiihren konnen.

Der Servoverstarker darf nur an Netzen mit einem symmetrischen Nennstrom
von max. 5000A und einer Spannung von 115/230V AC (AX250x) oder 400V AC
(AX251x) betrieben werden.

Netzspannung |Servoverstarker

1x 115V AC nur AX250x, erdfreier Betrieb zulassig

3x 115V AC nur AX250x, erdfreier Betrieb zuldssig

1 x 230V AC nur AX250x, erdfreier Betrieb zulassig

3 x 230V AC alle Typen, erdfreier Betrieb zuldssig

nur AX251x,

TN-Netz oder TT-Netz mit geerdetem Sternpunkt

3 x 400V AC

Bei Einsatz der Servoverstarker im Wohnbereich, in Geschafts- und Gewerbeberei-
chen sowie Kleinbetrieben missen zusatzliche FiltermalRnahmen durch den Anwen-
der getroffen werden.

Die Servoverstarker der Familie AX2500 sind ausschlieBlich dazu bestimmt, geeig-
nete burstenlose Synchron-Servomotoren drehmoment-, drehzahl- und/oder lagege-
regelt anzutreiben. Die Nennspannung der Motoren muss héher oder mindestens
gleich der vom Servoverstarker gelieferten Zwischenkreisspannung sein.

Sie durfen die Servoverstarker nur im geschlossenen Schaltschrank unter Berticks-
ichtigung der auf Seite 20 definierten Umgebungsbedingungen betreiben. Um die
Schaltschranktemperatur unter 45°C zu halten, kdnnen Beliiftung oder Kihlung er-
forderlich 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
fur AWG Querschnitte).

Die Konformitat des Servosystems zu den auf Seite 11 genannten Normen garantie-
ren wir nur, wenn von uns gelieferte Komponenten (Servoverstarker, Motor, Leitun-
gen usw.) verwendet werden.

Maximal 7 Achsmodule dirfen an ein Mastermodul angebaut werden.

10
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3 Giultige Standards

31 Europaische Richtlinien und Normen

Servoverstarker sind Komponenten, die zum Einbau in elektrische Anlagen/Maschinen im
Industriebereich bestimmt sind. Bei Einbau in Maschinen/Anlagen ist die Aufnahme des
bestimmungsgemalien Betriebes des Servoverstarkers solange untersagt, bis festgestellt
wurde, dass die Maschine/Anlage den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie
(98/37/EG) und der EG-EMV-Richtlinie (89/336/EWG) und der EG-Niederspannungsricht-
linie (73/23/EWG) entspricht

Normen zur Einhaltung der EG-Maschinenrichtlinie (98/37/EG):
EN 60204-1 (Sicherheit und elektrische Ausristung von Maschinen)
EN 12100 (Sicherheit von Maschinen)

Der Maschinenhersteller muss eine Gefahrenanalyse fiir die Maschine erstellen
und geeignete MaRnahmen treffen, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu
GEFAHR ! Schaden an Personen oder Sachen fiihren kénnen.

Normen zur Einhaltung der EG- Niederspannungsrichtlinie (73/23/EWG):

EN 60204-1 (Sicherheit und elektrische Ausriistung von Maschinen)

EN 50178 (Ausristung von Starkstromanlagen mit elektronischen Betriebsmitteln)
EN 60439-1 (Niederspannungs-Schaltgeratekombinationen)

Normen zur Einhaltung der EG-EMV-Richtlinie (89/336/EWG ):
EN 61000-6-1 oder EN 61000-6-2 (Storfestigkeit im Wohn-/ Industriebereich)
EN 61000-6-3 oder EN 61000-6-4 (Stéraussendung im Wohn-/ Industriebereich)

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

Der Maschinen / Anlagenhersteller muss priifen, ob bei seiner Maschine / Anlage

noch weitere oder andere Normen oder EG- Richtlinien anzuwenden sind.
WARNUNG !

3.2 Amerikanische Richtlinien und Normen

In Vorbereitung

3.3 Asiatische Richtlinien und Normen

In Vorbereitung

AX2500 Produkthandbuch 11
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3.4
3.41

WARNUNG !

3.4.2

Zulassungen
CE - Konformitat

Bei Lieferungen von Servoverstarkern innerhalb der europaischen Gemeinschaft ist die
Einhaltung der EG-EMV-Richtlinie (89/336/EWG) und der Niederspannungsrichtlinie
(73/23/EWG) zwingend vorgeschrieben.Die Konformitatserklarung finden Sie auf unserer
Website (Download-Bereich).

Zur Einhaltung der EMV- Richtlinie kommt die Produktnorm EN 61800-3 zur Anwendung.

In Bezug auf die Storfestigkeit erfullt der Servoverstarker die Anforderung an die Katego-
rie zweite Umgebung (Industrieumgebung). Fir den Bereich der Stéraussendung erfillt
der Servoverstarker die Anforderung an ein Produkt der Kategorie C2 (Léange der Motor-
leitung < 25m).

Warnung !
In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Stérungen
verursachen, die EntstormaBnahmen erforderlich machen konnen.

Die Servoverstarker wurden in einem definierten Aufbau mit den in dieser Dokumentation
beschriebenen Systemkomponenten in einem autorisierten Priflabor geprift. Abweichun-
gen von in der Dokumentation beschriebenen Aufbau und Installation bedeuten, dass Sie
selbst neue Messungen veranlassen mussen, um der Gesetzeslage zu entsprechen. Zur
Einhaltung der Niederspannungsrichtlinie kommt die Norm EN 50178 zur Anwendung.

UL und cUL-Konformitat

Dieser Servoverstarker ist unter der UL File Number E217428 gelistet.

UL(cUL)-zertifizierte Servoverstarker (Underwriters Laboratories Inc.) stimmen mit den
entsprechenden amerikanischen und kanadischen Brandvorschriften (in diesem Fall
UL 840 und UL 508C) liberein.

Die UL(cUL)-Zertifizierung bezieht sich allein auf die konstruktive mechanische und elek-
trische Baucharakteristik des Gerates.

Die UL(cUL)-Vorschriften legen u.a. die technischen Mindestanforderungen an elekiri-
sche Gerate fest, um gegen mogliche Brandgefahren vorzubeugen, die von elektrisch
betriebenen Geraten ausgehen kénnen. Die technische Ubereinstimmung mit den ameri-
kanischen Brandvorschriften wird von einem unabhangigen UL-Inspektor durch die
Typenprifung und regelmaRigen Kontrollprifungen auf Konformitat Gberpruft.

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

UL 508C

Die UL 508C beschreibt die konstruktive Einhaltung von Mindestanforderungen an
elektrisch betriebene Leistungsumwandlungsgerate wie Frequenzumrichter und
Servoverstarker, die das Risiko einer Brandentwicklung durch diese Gerate verhindern
sollen.

UL 840

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

12
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WARNUNG !

4.2

4.3

4.4

WARNUNG !

4.5

Handhabung

Transport

@ Transport nur von qualifiziertem Personal in der recyclebaren Original-Verpackung
Vermeiden Sie harte StolRe
Transport Temperatur -25...+70°C, max. 20K / Stunde schwankend

Transport Luftfeuchtigkeit relative Feuchte max. 95% nicht kondensierend

Die Servoverstarker enthalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die
durch unsachgemaBe Behandlung beschadigt werden konnen. Entladen Sie Ih-
ren Korper, bevor Sie den Servoverstarker direkt beriihren. Vermeiden Sie den
Kontakt mit hochisolierenden Stoffen (Kunstfaser, Kunststofffolien etc.).

Legen Sie den Servoverstarker auf eine leitfahige Unterlage.

® Uberpriifen Sie bei beschadigter Verpackung das Gerét auf sichtbare Schaden. In-
formieren Sie den Transporteur und gegebenenfalls den Hersteller.

Verpackung

@® Recyclebarer Karton mit Einlagen

® Male: AX252x (HxBxT) 100x300x270 mm
AX250x/AX251x  (HxBxT) 150x300x270 mm

@® Kennzeichnung: Gerate-Typenschild au’en am Karton

Lagerung

@® Lagerung nur in der recyclebaren Originalverpackung des Herstellers
Max. Stapelhéhe 8 Kartons

Lagertemperatur -25...+55°C, max. 20K/Stunde schwankend
Luftfeuchtigkeit rel. Feuchte 5...95% nicht kondensierend

Lagerdauer weniger als 1 Jahr: ohne Einschrankung

Lagerdauer langer als 1 Jahr: Kondensatoren missen vor der Inbetriebnahme des
Servoverstarkers neu formiert werden. Losen Sie dazu alle elektrischen
Anschlusse. Speisen Sie dann den Servoverstarker etwa 30min einphasig mit 230V
AC an Klemmen L1/ L2.

Wartung / Reinigung

Die Gerate sind wartungsfrei, Offnen der Geréate bedeutet Verlust der Gewahrleistung.

Reinigung : — bei Verschmutzung des Gehauses: Reinigung mit Isopropanol o0.a.
nicht tauchen oder abspriihen
— bei Verschmutzung im Geréat : Reinigung durch den Hersteller
— bei verschmutztem Luftergitter : mit Pinsel (trocken) reinigen

Entsorgung

Gemal der WEEE-2002/96/EG-Richtlinien nehmen wir Altgerate und Zubehor zur fach-
gerechten Entsorgung zurick, sofern die Transportkosten vom Absender Gbernommen
werden. Senden Sie die Geréate an:

Beckhoff Automation GmbH

Eiserstr. 5

D-33415 Verl

AX2500 Produkthandbuch 13



Produktidentifizierung 06/2007

BECKHOFF

Produktidentifizierung

Lieferumfang

Wenn Sie Verstarker aus der Serie AX2500 bei uns bestellen, erhalten Sie:

—  AX250x bzw. AX251x (Master)
— Gegenstecker X0, X1, X3, X6

— Schutzabdeckung fiir Achsenseite (nur einmal je System erforderlich)
— Montage- und Installationsanleitung (Produkthandbuch)
— Inbetriebnahmesoftware DRIVE.EXE und Online-Dokumentation auf CD-ROM

—  AX252x (Achsmodul)
— Gegenstecker X3, X6
— Kurzanleitung

Die SubD-Gegenstecker gehéren nicht zum Lieferumfang!

Zubehor : (muss zusatzlich bestellt werden, wenn bendtigt)

— Elektrischer Anbaulufter (= S.36, fur max. 2 Achsen, bei AX25x6)

— Synchron-Servomotor (linear oder rotatorisch)

—  Motorleitung (konfektioniert) oder Motorleitung als Meterware mit losen Steckern

(Motor- und Verstarkerseite)

— Ruckflhrleitung (konfektioniert) oder beide Rickflhrstecker einzeln mit

Ruckflhrleitung als Meterware
— externer Bremswiderstand BAR(U)

— Kommunikationsleitung zum PC (= S.67) fir das Parametrieren des Masters und

eventuell angeschlossener Achsmodule

— Netzleitung, Steuerleitungen, Feldbusleitungen (jeweils Meterware)

5.2 Typenschild
Das unten abgebildete Typenschild ist seitlich auf dem Servoverstarker angebracht.
Servoverstarker-Type Seriennummer Bemerkungen Schutzart
/
BECKH FF Eiserstr. 5 Tel.: +49-(0)5246/963-0 CUS
D-33415 Verl  Kax: +49-(0)5246/963-149 E217428 wusten
IND. CONT. EQ.,
Typenbezeichnung Model Number Ser. Nr Ser. No. Bemerkung 1o Comment
Spannungsversorgung Power Supply Nennstrom Nom. Current Schutzart / Encl.Rating
| | | / |
Umgebungstemp.
08102106842 5.76
max. Umgebungs- Leistungs- Ausgangsstrom
versorgung . .
temperatur . bei S1-Betrieb
Anschlussleistung
14 AX2500 Produkthandbuch
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5.3 Typenschlissel
S406A0-NA

Familie < Erweiterungen

S4 AX2500 NA  keine Erweiterung
»| PB PROFIBUS

Stromklasse SE SERCOS

03 3A Nennstrom |<€—— EC ETHERCAT

06 6A Nennstrom

Spannungsklasse Funktion

A 230...400V < > |A Achsmodul

6 1 1_5--.-230\/ ) M Mastermodul

B kein internes Netzteil

Gegeniiberstellung (ohne Erweiterung) Geratename -> UL-Typenbezeichnung

Geratename UL-Type

AX2503 S4036M-NA
AX2506 S4066M-NA
AX2513 S403AM-NA
AX2516 S406AM-NA
AX2523 S403BA-NA
AX2526 S406BA-NA

AX2500 Produkthandbuch 15
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6 Technische Beschreibung
6.1 Die digitalen Servoverstarker der Familie AX2500
Minimierter Aufwand
@® Bis zu acht Achsen in einem System
@® Nur eine Leistungs- und eine Hilfsspannungsversorgung je System
@® Alle Schirmanschlisse direkt am Verstarker
@® Alle Achsen eines Systems sind Uiber eine Schnittstelle parametrierbar
@® Stark reduzierter Verdrahtungsaufwand durch modularen Aufbau
® Einfacher mechanischer Aufbau auf Hutschienen
Standardausfiihrung
® 2 Spannungsklassen: bis 3x230VAC Typen AX250x und
bis 3x400VAC Typen AX251x
@® Je eine GerategroRe fur Master und Achsmodul, siehe Seite 35
@® Analogeingang
@ Feldbus-Schnittstelle integriert (Standard: CANopen)
® RS232integriert
® Puls-Richtungs-Schnittstelle integriert
Leistungsteil
@ Betrieb direkt am Netz (nur Master, B6-Gleichrichterbriicke am Eingang,
Netzfilter und Anlaufschaltung integriert):
1x 115V AC (nur AX250x, erdfreier Betrieb zulassig)
3 x 115V AC (nur AX250x, erdfreier Betrieb zulassig)
1x 230V AC (nur AX250x, erdfreier Betrieb zulassig)
3 x 230V AC (alle Typen, erdfreier Betrieb zulassig)
3 x 400V AC (nur AX251x, TN-Netz oder TT-Netz mit
geerdetem Sternpunkt)
@® Absicherung (z.B. Schmelzsicherung) durch den Anwender
@ Entstorfilter fir die Leistungseinspeisung integriert (fir Kategorie C2)
@® Entstorfilter fir die 24V-Hilfsspannungsversorgung integriert ((fiir Kategorie C2)
@® Endstufe: IGBT-Modul mit potentialfreier Strommessung
Taktfrequenz Uber ASCII-Kommando von
8 auf 16 kHz umschaltbar (mit Leistungs-
reduzierung, bitte wenden Sie sich an unsere
Applikationsabteilung)
@® Bremsschaltung: interner Bremswiderstand Standard,
externer Bremswiderstand bei Bedarf
@® Zwischenkreisspannung: 160...320 V DC fiur AX250x
320...560 V DC fir AX251x
160...560 V DC fur AX252x
16 AX2500 Produkthandbuch
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Integrierte Sicherheit

Elektrisch sichere Trennung nach EN 50178 zwischen Netz- bzw. Motor-Anschluss
und der Signalelektronik durch entsprechende Kriechwege und vollstandige Potenti-
altrennung

Sanfteinschaltung, Uberspannungserkennung, Kurzschlussschutz, Phasenausfall-
Uberwachung

Temperaturiberwachung von Servoverstarker und Motor (bei Verwendung unserer
Motoren mit unseren fertig konfektionierten Kabeln)

Hilfsspannungsversorgung 24V DC

Potentialgetrennt aus einem externen 24V DC-Netzteil, z.B. mit Trenntransformator

Bedienung und Parametrierung

Mit der komfortablen Inbetriebnahmesoftware Uber die serielle Schnittstelle eines
Personal Computers (PC) an einem Anschluss fur alle Achsen eines Systems

Adresseinstellung tber zwei Tasten und dreistellige LED-Anzeige zur Statusanzeige
am Master

Voll programmierbar Uber RS232-Schnittstelle

Volistiandig digitale Regelung

Digitaler Stromregler (Raumzeiger Pulsweitenmodulation, 62,5 ys)
Frei programmierbarer digitaler Drehzahlregler (62,5 us oder 250 ps)
Integrierter Lageregler mit Anpassungsmaoglichkeiten an jede Aufgabe (250 us)

Puls-Richtungs-Schnittstelle integriert zum Anschluss eines Servomotors an eine
Schrittmotorsteuerung

Auswertung der Resolversignale bzw. der sinus-cosinus-Signale eines hochauf-
Idsenden Encoders

Encoder-Emulation (inkrementell ROD 426 kompatibel oder SSI)

Komfortfunktionen

@® 4 programmierbare digitale Eingange
(zwei sind standardmaRig als Endschaltereingange definiert)
@® 2 programmierbare digitale Ausgange
@® Frei programmierbare Verknlpfungen aller digitalen Meldungen
Optionen
® PROFIBUS DP Schnittstelle statt CANopen, siehe Seite 69
@® SERCOS Schnittstelle statt CANopen, siehe Seite 70
@® EtherCat Schnittstelle statt CANopen, siehe Seite 71

AX2500 Produkthandbuch 17
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6.2 Technische Daten
6.2.1 Nenndaten
max. 230VAC max. 400VAC
Master Master Achsmodule
AX250 AX251 AX252
Nenndaten pM| 3 | 6 3 | 6 3 | 6
1x1 15V.10% 3 x 23OV.10%
Nenn-Anschlussspannung V~ bis bis —
3 x 230V+10% | 3 x 400V *10%
maximale Anschlussleistung fur S1-
Betrieb (bei Mehrachssystemen) KVA ’ 12 o
Nenn-Zwischenkreisgleichspannung | V= 160 - 320 320 - 560 160 - 560
Nenn-A
enn . usgangsstrom . Ams| 3 6" 3 6" 3 6"
(Effektivwert, £ 3%, bei 8kHz)
Spitzen-Ausgangsstrom
Arms| 9 12* 9 12* 9 12*
(max. 5s, + 3%, bei 8kHz)
8 (umschaltbar auf 16, mit Leistungs-
Taktfrequenz der Endstufe kHz reduzierung, bitte wenden Sie sich an
unsere Applikationsabteilung)
Abschaltschwelle bei Uberspannung | V 450 750 —
maximale Lastinduktivitat mH 75 40 75 40 75 40
minimale Lastinduktivitat mH 12 7,5 12 7,5 12 7,5
Formfaktor des Ausgangsstromes
(bei Nenndaten u. min. Lastinduktivi-| — 1,01
tat)
Bandbreite des unterlagerten KHz 1.2
Stromreglers
Restspannungsabfall bei Nennstrom | V <5
Ruheverlustleistung, Endstufe ge- 12 15 12 15 12 15
sperrt
Verlustleistung bei Nerlmstrom 35 60 35 60 30 40
(ohne Brems-Verlustleistung)
Mechanik
Gewicht kg 3 1,7
Hohe ohne Stecker mm | 230 | 267* | 230 | 267* | 230 | 267*
Breite mm 100 50
Tiefe ohne Stecker mm 240

*mit AnbaulUfter, = S. 36

18
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6.2.2

6.2.3

6.2.4

Ein/Ausgange

Analogeingang Auflésung 14bit V +10

Gleichtaktspannung max. V +10
Digitale Steuereingange \ low 0...7V, high 12...36V, 7TmA
Digitale Steuerausgange, open emitter \ max. 30V, 10mA

. Vv DC max. 30, AC max 42
BTB/RTO-Ausgang, Relaiskontakte mA 500
Hilfsspannungsversorgung, potentialgetrennt| V 20-30
ohne Haltebremse, ohne Llfter A n*0,5
Hilfsspannungsversorgung, potentialgetrennt| V 24 (-0% +15%)
mit Haltebremse oder Lifter (Spannungsver- .
A n*25

luste beachten !)
min./max. Ausgangsstrom Haltebremse A 0,15/1,5

Anschlusstechnik

Steuersignale

Combicon Federkraftklemme

Spannungsversorgung

Power Combicon

Motor

Combicon

Resolver-Eingang

SubD 9pol. (Buchse)

Inkrementalgeber-Eingang

SubD 15pol. (Buchse)

PC-Schnittstelle, CAN

SubD 9pol. (Stecker)

Encoder-Emulation, ROD/SSI

SubD 9pol. (Stecker)

n= Anzahl der Achsen

Empfohlene Anzugsmomente

Stecker Anzugsmoment
X1, X3, X6 0,3 Nm
X0 1,3 Nm
Erdungsbolzen 3,5 Nm
Verriegelungsschraube unten 3,5 Nm

Absicherung

Interne Absicherung

Funktion

interne Sicherung

Hilfsspannung 24V

20 AM

Bremswiderstand

elektronisch

Externe Absicherung

externe Sicherung

Funktion (Schmelzsicherung o0.4.)
AC-Einspeisung Fniess 16 AT
24V-Einspeisung Fr 20 AT
Bremswiderstand Fair 6 AT
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6.2.5

WARNUNG !

6.2.6

WARNUNG !

6.3

Umgebungsbedingungen, Beliiftung, Einbaulage

Lagerung, Transport

= S.13

Toleranz Versorgungsspannungen
Leistungsversorgung
AX250x

AX251x

Hilfsspannungsversorgung
ohne Bremse und ohne Lfter
mit Bremse oder mit Lifter

min 1x115V.10%, AC / max 1x230V*'°% 50/60 Hz
min 3x115V.10%, AC / max 3x230V*'°%* 50/60 Hz
min 3x230V.105%, AC / max 3x400V*'*% 50/60 Hz

Strom siehe "Ein-/Ausgange" S.19
20 vDC ... 30 VDC
24 VDC (-0% +15%), Spannungsverlust beachten!

Umgebungstemperatur im Betrieb

0...+45°C bei Nenndaten
+45...+55°C mit Leistungsricknahme 2,5% / K

Luftfeuchtigkeit im Betrieb

rel. Luftfeuchte 85%, nicht betauend

Aufstellhohe

bis 1000m Uber NN ohne Einschrankung
1000...2500m tber NN mit Leistungsriicknahme
1,5% / 100m

Verschmutzungsgrad

Verschmutzungsgrad 2 nach EN60204 / EN50178

Schwingungen

Klasse 3111 nach IEC 721-3-3

Gerauschemission

max. 45 dB(A)

Schutzart IP 20

Einbaulage generell vertikal. = S.34
. AX25x3: freie Konvektion

Beliiftung

AX25x6: Anbaulifter (= S.36)

Sorgen Sie im geschlossenen Schaltschrank fiir ausreichend erzwungene Umluft.

Empfohlene Leiterquerschnitte

Anforderungen an die Anschlussleitungen = S.41.
Wir empfehlen im Rahmen der EN 60204

AC-Anschluss

1,5 mm?, je nach Absicherung des Systems

Motorleitungen, max. 25m

1 mm?, abgeschirmt, Kapazitat <150pF/m,

Resolver, Thermoschutz-Motor,
max.100m

4x2x0,25 mm?, paarweise verseilt, geschirmt,
Kapazitat <120pF/m

Encoder, Thermoschutz- Motor,
max.50m

7x2x0,25 mm?, paarweise verseilt, geschirmt,
Kapazitat <120pF/m

Analogsignale

0,25 mm?, paarweise verseilt, abgeschirmt

Steuersignale, BTB, DGND

0,5 mm?

Haltebremse (Motor)

0,75 mm?, abgeschirmt,
Spannungsverlust beachten!

+24 V| DGND

max. 2,5 mm?,
Summenstrom & Spannungsverlust beachten!

Max. Langen nur bei strikter Einhaltung der Materialanforderungen => S.41.

LED-Display

Ein dreistelliges LED-Display meldet nach dem Einschalten der 24V-Versorgung den

Verstarkerstatus (= S.89).

20
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6.4

WARNUNG !

Ansteuerung Motorhaltebremse

Eine Haltebremse im Motor (24V, max.1,5A) kann direkt vom Servoverstarker angesteu-
ert werden.

Beachten Sie den Spannungsverlust, messen Sie die Spannung am
Bremseneingang und priifen Sie die Bremsenfunktion (L6sen und Bremsen).
Diese Funktion ist nicht personell sicher!

Die Bremsfunktion missen Sie Uber den Parameter BREMSE (Bildschirmseite Motor)
freigeben: Einstellung MIT.

Im unten dargestellten Diagramm sehen Sie den zeitlichen und funktionellen Zusammen-
hang zwischen Freigabesignal (ENABLE), Drehzahlsollwert, Drehzahl und Bremskraft.

froai 7///////////// 0
Ca ) 007
dynllll7////// 007

Bremskraft

AN

tbrH tbrl

Wahrend der internen Freigabeverzégerung von 100ms (DECDIS) wird der Drehzahlsoll-
wert des Servoverstarkers intern mit einer Rampe von 10ms gegen 0 gefahren. Bei Errei-
chen von 5 U/min (VELO) Drehzahl oder spatestens nach 5s (EMRGTO) schaltet der
Bremsenausgang. Die Anstiegszeiten (fori) und Abfallzeiten (fyr) der im Motor eingebau-
ten Haltebremse sind flr die einzelnen Motortypen unterschiedlich (siehe Motorhand-
buch). Eine Beschreibung der Schnittstelle finden Sie auf Seite 48.

Eine personell sichere Betatigung der Haltebremse erfordert zusatzlich einen Schlieler
im Bremskreis und dann auch eine Léschvorrichtung (z.B. Varistor) fir die Bremse.

Schaltungsvorschlag

AX2500 * *
e 1 ’I\ Brak ’I‘
= | XGN _ 0 raké— | | .
A TR I A
! Y 2 I | Brake+ I |
20 = F o] >—°—/|I' O o

Externer Sicherheitskreis
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6.5

6.6

Masse-System

AGND — Bezug fir analoge Signale, interne Analog-Masse

DGND — Bezug fiir digitale Signale und Hilfsspannungsversorgung, optisch entkoppelt
PGND — Bezug flr Positionsausgabe

Im Blockschaltbild sind die Potentialtrennungen dargestellt (= S.43).

Bremsschaltung

Beim Bremsen mit Hilfe des Motors wird Energie zum Servoverstarker zurtickgespeist.
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 fur Ihre Anlage hilft Ihnen unsere
Applikationsabteilung. Eine Beschreibung der Schnittstelle finden Sie auf Seite 48.

Bremswiderstand intern: 330
Bremswiderstand extern: 33Q

Funktionsbeschreibung

Die Schaltung beginnt bei der gewahlten Zwischenkreisspannung anzusprechen. Ist die
vom Motor rlickgespeiste Leistung im zeitlichen Mittel oder als Spitzenwert héher als die
eingestellte Bremsleistung, meldet der Servoverstarker den Status “Bremsleistung” Gber-
schritten, die Bremsschaltung schaltet sich ab.

Bei der nachsten internen Priifung der Zwischenkreisspannung (nach wenigen ms) wird
eine Uberspannung erkannt und der Servoverstarker wird mit der Fehlermeldung “Uber-
spannung” abgeschaltet (= S.90).

Der BTB-Kontakt (Klemmen X1/1,2) wird gleichzeitig gedffnet (= S.66)

Technische Daten

Netzspannung |Nenndaten DIM | Wert
Obere Einschaltschwelle Bremsschaltung \ 400
Abschaltschwelle Bremsschaltung V 380
Dauerleistung Bremsschaltung (Raint) w 55

3x230V Dauerleistung Bremsschaltung (Rgext) max. kW 04
Impulsleistung Bremsschaltung (Rt max. 1s) kW 4,8
Impulsleistung Bremsschaltung (Rgext max. 1s) kW 4,8
Externer Bremswiderstand Q 33
Obere Einschaltschwelle Bremsschaltung V 720
Abschaltschwelle Bremsschaltung \ 680
Dauerleistung Bremsschaltung (Rgint) w 80

3x400V Dauerleistung Bremsschaltung (Rgex) max. kW 0,6
Impulsleistung Bremsschaltung (Rgint max. 1s) kW 16
Impulsleistung Bremsschaltung (Rgexx max. 1s) kW 16
Externer Bremswiderstand Q 33

22
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6.7

WARNUNG !

Ein- und Ausschaltverhalten

Dieses Kapitel beschreibt das Verhalten des AX2500 beim Ein-/Ausschalten und die
erforderlichen Mal3nahmen zum Erreichen normgemafien Verhaltens beim betriebsmafi-
gen Stopp oder bei Not-Aus.

Fiir diese Funktionalitat muss die 24V-Versorgung des Servoverstarkers erhalten
bleiben. Mit den ASCII Befehlen ACTFAULT (Reaktion auf Fehler) und STOPMODE
(Reaktion auf Enable-Signal) wird festgelegt, wie der Antrieb sich verhalt.

Verhalten (siehe auch ASCII Referenz in der Online Hilfe
der Inbetriebnahmesoftware)
0 (default) 0 Motor trudelt ungeregelt aus

1 1 (default) |Motor wird geflhrt gebremst

STOPMODE | ACTFAULT

Verhalten bei Netzausfall

Die Servoverstarker erkennen den Ausfall von einer oder mehreren Netzphasen (Lei-
stungseinspeisung) Uber eine integrierte Schaltung.

Das Verhalten des Servoverstarkers wird mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware einge-
stellt: auf der Bildschirmseite Basiseinstellungen wahlen Sie bei

"Aktionen bei Verlust einer Netzphase":

@® Warnung, wenn die Ubergeordnete Steuerung den Antrieb stillsetzen soll:
Das Fehlen einer Netzphase wird als Warnung gemeldet (Display, n05). Der Servo-
verstarker wird nicht disabled. Die Ubergeordnete Steuerung kann den aktuellen Zyk-
lus gezielt beenden oder die Stillsetzung des Antriebs einleiten. Dazu wird die Feh-
lermeldungen ,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 (Display, F19). Der Servover-
starker wird disabled, der BTB-Kontakt 6ffnet. Der Motor wird bei unveranderter
werksseitiger Einstellung (ACTFAULT=1) mit der eingestellten "NOTRAMPE" abge-
bremst.

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/STOPMODE ab.

Verhalten mit angesteuerter Haltebremse

Servoverstarker mit freigegebener Haltebremsfunktion verfligen tber einen gesonderten
Ablauf zum Abschalten der Endstufe ( = S. 21). Die Wegnahme des Enable Signals I6st
eine Bremsung aus.

Generell gilt fir die interne Baugruppe ,Haltebremse*, wie fir alle elektronischen Schal-
tungen, dass die Moglichkeit der Fehlfunktion berticksichtigt werden muss. Das personell
sichere Stillsetzen eines Motors mit Haltebremse erfordert zuséatzlich einen elektrome-
chanischen Schliel3er fur die Halteeinrichtung und eine Léschvorrichtung fiir die Bremse.
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6.7.1 Verhalten im Normalbetrieb
Das Verhalten der Servoverstarker hangt immer ab von der aktuellen Einstellung diverser
Parameter (z.B. ACTFAULT, VBUSMIN, VELO, STOPMODE usw., siehe Online Hilfe).
Im unten dargestellten Diagramm ist die funktional richtige Reihenfolge beim Einschalten
und Ausschalten des Servoverstarkers dargestellt.
Ua
24V P
X0
t
: I
BTB/RTO |
X1/1,2 |
: t
('Y K 15s (Boot—time)
L1,L2,L3
X0
U4 | | t
Zwischenkreis | !
x | %’5,—
t
Ua ~ 500ms ~ 5 min
HW—ENABLE
X1/3 &
SW—ENABLE t
n [
|
Motordrehzahl i/ mt"" VELO
U |
Endstufen-
Freigabe (intern)
t
Gerate mit angewahlter Funktion “Bremse” verfiigen Uber einen gesonderten Ablauf zum
Abschalten der Endstufe (= S.21).
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6.7.2 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., siehe Online Hilfe).
Das Diagramm zeigt den Startablauf und den Ablauf der internen Steuerung des Servo-
verstarkers bei Ausfall einer oder mehrerer Phasen der Leistungsversorgung mit Stan-
dardeinstellungen der Parameter.

Start | |

Standard Operation | Netzfehler

BTB/RTO

7

7

Netzspannung

Boot—Time |

| 4

2

Zwischenkreis

e ~500ms |

88
% | ™|VBUSMIN
t

|

////V

F16 / F19

FO5

——— —

ENABLE
extern

ZZA

7

/i

Motordrehzahl

|
|
|
|
|
|
|
|

01 VELO

(F16 / F19 = Fehlermeldungen Netz-BTB / Netzphase, F05 = Fehlermeldung Unterspannung)

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

AX2500 Produkthandbuch
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6.8
6.8.1

WARNUNG !

Stopp-/Not-Aus Funktion nach EN 60204
Stopp: Normen und Vorschriften

Die Stopp-Funktion dient dem Stillsetzen der Maschine im Normalbetrieb.
Die Stopp-Funktionen werden durch die EN 60204 (VDE 0113), Absatz 9.2.2, 9.2.5.3,
definiert.

Kategorie 0: Stillsetzen durch sofortiges Ausschalten der Energiezufuhr zu den
Maschinenantrieben (d.h. ein ungesteuertes Stillsetzen).

Kategorie 1: Ein gesteuertes Stillsetzen, wobei die Energiezufuhr zu den
Maschinenantrieben beibehalten wird, um das Stillsetzen zu erzielen
und die Energiezufuhr erst dann unterbrochen wird, wenn der
Stillstand erreicht ist.

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

Zur Verwirklichung der Stopp-Kategorien miissen die Parameter “STOPMODE” und
"ACTFAULT" auf 1 eingestellt sein. Andern Sie die Parameter gegebenenfalls iiber
das Terminalfenster der Inbetriebnahmesoftware und speichern Sie die Daten im
EEPROM.

Die Stopp-Kategorie muss anhand der Risikobewertung der Maschine festgelegt werden.
Zusatzlich sind geeignete Ma3nahmen vorzusehen, um ein zuverlassiges Stillsetzen
sicherzustellen.

Kategorie-0- und Kategorie-1-Stopps miussen unabhangig von der Betriebsart funktions-
fahig sein und ein Kategorie-0-Stopp muss Vorrang haben. Stopp-Funktionen miissen
durch Trennen des entsprechenden Kreises realisiert werden und haben Vorrang vor
zugeordneten Start-Funktionen.

Falls erforderlich, missen Moglichkeiten vorgesehen werden, um Schutzeinrichtungen
und Verriegelungen anzuschlief3en. Bei Bedarf muss die Stopp-Funktion der Steuerungs-
logik ihren Zustand anzeigen. Das Ricksetzen der Stopp-Funktion darf keinen gefahrli-
chen Zustand auslésen.

26
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6.8.2

WARNUNG !

Not-Aus: Normen und Vorschriften

Die Not-Aus-Funktion dient dem schnellstmoglichen Stillsetzen der Maschine im
Gefahrenfall. Durch die Handlung einer einzelnen Person kann die Not-Aus-Funktion
ausgel6st werden. Sie muss zu jeder Zeit funktionsbereit und verfligbar sein. Dem
Anwender diirfen keine Uberlegungen zur Wirkung dieser Einrichtung abverlangt werden.

Die Not-Aus-Funktion wird durch die EN 60204 (VDE 0113), Absatz 9.2.5.4 definiert.

Zusatzlich zu den Anforderungen fur Stopp gelten fiir Not-Aus folgende Anforderungen:

@® Der Not-Aus muss gegeniber allen anderen Funktionen und Betatigungen in allen
Betriebslagen Vorrang haben.

@® Die Energiezufuhr zu den Maschinenantrieben, die gefahrliche Zustande verursa-
chen kdnnen, muss ohne Erzeugung von weiteren Gefahren so schnell wie moglich
abgeschaltet werden (z. B. durch mechanische Anhaltevorrichtungen, die keine ex-
terne Energiezufuhr benétigen, durch Gegenstrombremsen bei Stopp-Kategorie 1).

® Das Ricksetzen darf keinen Wiederanlauf einleiten.

Falls es erforderlich ist, missen Mdglichkeiten zum zusatzlichen Anschluss von
Not-Aus-Einrichtungen vorgesehen werden (siehe EN 60204, "Anforderungen an
Not-Aus-Einrichtungen"). Der Not-Aus muss entweder als ein Stopp der Kategorie 0 oder
der Kategorie 1 wirken. Die Kategorie des Not-Aus muss anhand der Risikobewertung
der Maschine festgelegt werden.

Kategorie 0

Fur die Not-Aus-Funktion der Kategorie 0 dirfen nur festverdrahtete, elektromechanische
Bauteile verwendet werden. Die Auslésung darf nicht von einer Schaltlogik (Hardware
oder Software) oder von der Ubertragung von Befehlen tiber ein Kommunikationsnetz-
werk oder einer Datenverbindung abhangen. Der Antrieb muss Uber eine elektromechani-
sche Schaltung abgeschaltet werden. Verfligt der angeschlossene Servomotor Uiber eine
eingebaute Bremse, so muss diese ebenfalls Uber eine elektromechanische Schaltung
angesteuert werden.

Kategorie 1

Bei der Not-Aus-Funktion fur die Kategorie 1 muss die endgiltige Abschaltung der Ener-
gieversorgung der Maschinenantriebe durch elektromechanische Bauteile sichergestellt
sein. Zusatzliche Not-Aus-Einrichtungen dirfen gesteckt werden. Stillsetzen des Motors
durch Auftrennen der Netzversorgung und gefiihrtes, elektronisches Bremsen. Die
24V/-Versorgung des Servoverstarkers muss erhalten bleiben. Die zu verwendende
Schaltung richtet sich stark nach den Anforderungen der jeweiligen Applikation.

Ublicherweise erfiillen die Bremsen in Servomotoren nur die Funktion einer Haltebremse.
Um eine Nothaltfunktion sicherzustellen, sind die erforderlichen dynamischen Bremsmo-
mente zu Uberprifen. Bei einer Haltebremse muss, falls sie die dynamischen Anforderun-
gen erflllt, bei diesem Einsatz ein verstarkter Verschleill berlicksichtigt werden.

Zur Verwirklichung der Stopp-Kategorien miissen die Parameter “STOPMODE” und
"ACTFAULT" auf 1 eingestellt sein. Andern Sie die Parameter gegebenenfalls iiber
das Terminalfenster der Inbetriebnahmesoftware und speichern Sie die Daten im
EEPROM.
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6.8.3

Realisierung Stopp-Kategorie 0

Stillsetzen durch sofortiges Ausschalten der Energiezufuhr zum Verstarker (Parameter
STOPMODE&ACTFAULT auf 1). Die Schaltreihenfolge wird durch diese Schaltung ein-
deutig festgelegt, um unerwiinschte Stérmeldungen und Ausfalle der Servoverstarker zu
vermeiden.

Ein Stillsetzen nach Kategorie 0 ist allein mit dem Servoverstarker nicht realisierbar, da
fur diese Abschaltung festverdrahtete elektromechanische Bauteile vorgeschrieben sind.
Eine im Motor eingebaute Bremse muss zusatzlich zur Ansteuerung durch den AX2500
noch Uber eine elektromechanische Schaltung angesteuert werden, da nur so Kategorie
0 erfullt werden kann.

Ublicherweise erfiillen die Bremsen in Servomotoren nur die Funktion einer Haltebremse.
Uberpriifen Sie die erforderlichen dynamischen Bremsmomente, um eine Stoppfunktion
sicherzustellen. Bei einer Haltebremse muss, falls sie die dynamischen Anforderungen
erfillt, bei diesem Einsatz ein verstarkter Verschleil® beriicksichtigt werden.

Schaltungsvorschlag
(mit NOT-AUS Kategorie 0, Steuerungsfunktion mit Hilfsschitzen)

L1
L2
L3
PE——————— e

i
E;‘:}___\__L_X ] H

L1 L2 L3 Enableo—%
AX2500 o~

| ] o K10\
o | L | 1

Br— Br+ U2
ENF-4 K10 K10 Kzo)—-\

- AUS -
BTB

-------- NOT-AUS

\LL—/

|K10|.K20t| |K1 | |K2|

K20~ ——\

* ZS t(K20t)>Disable Brake Time (DECDIS)
Motorleistung Py Bremswiderstinde Ry
N bis 2,5 kW 27Q (20W) 500V
% oder 4 2,5 kW bis 5,0 kW | 8,2Q (50W) 500V
L 5,0 kW bis 10 kW 2,7Q (110W) 500V
Mo * n, Py : Leistung des Motors [kW]
Py = ~g9550 Mg : Stillstandsdrehmoment [Nm]

n, : Nenndrehzahl ['/mn]
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6.8.4

WARNUNG !

Realisierung Stopp-Kategorie 1

Stillsetzen des Motors durch Auftrennen der Netzversorgung und gefihrtes, elektroni-
sches Bremsen (Parameter STOPMODE&ACTFAULT auf 1). Die 24V-Versorgung des
AX2500 muss erhalten bleiben.

Der Antrieb wird beim Stoppen (Disablen) geregelt gebremst. Wenn die Drehzahl VELO
(siehe Ablaufdiagramm in Kapitel 6.4) unterschritten wird, fallt die Haltebremse ein und
die Endstufe wird abgeschaltet.

Nach an den Zeitrelais getrennt einstellbaren Zeiten wird die Netzversorgung getrennt
und die Haltebremse angesteuert.

Im Fall einer internen Stérung des AX2500 wird der Motor nach Abfall von K20
zwangsgebremst.

Schaltungsvorschlag
(mit NOT-AUS Kategorie 1, Steuerungsfunktion mit Hilfsschitzen)

L1
L2
L3
PE—— —— = —— R it e
(IR
EHEREE 1
L1 L2 L3 Enablefo—<——
p AX2500 A K1°\
L BTB .
Br— Br+ U2 V2 W2 o—> | I

ENF-4 k10 Kao)——\
R
R

AUS |-
R BTB

"""" NOT—AUS

I_
M
M
M

|K10| .K20t|.K30t| |K1 | |K2 |

K20)- ——3\

* ZS t(K20t)>Disable Brake Time (DECDIS)
t(K30t)>500ms
Motorleistung Py Bremswiderstdnde Ry
N bis 2,5 kW 27Q (20W) 500V
* oder ’ 2,5 kW bis 5,0 kW | 8,2Q (50W) 500V
L 5,0 kW bis 10 kW 2,7Q (110W) 500V
Mg * n, Py : Leistung des Motors [kW]
Pu = ~9550 Mg : Stillstandsdrehmoment [Nm]

nn : Nenndrehzahl [/l
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6.8.5

Realisierung Stopp-Kategorie 2

Die Maschine erhalt den betriebsmafligen Stopp-Befehl (Disable) und bremst den Antrieb
mit der eingestellten Bremsrampe ab (Parameter STOPMODE&ACTFAULT auf 1).

Der Antrieb wird beim Stoppen (Disablen) geregelt gebremst. Wenn die Drehzahl VELO
(siehe Ablaufdiagramm in Kapitel 6.4) unterschritten wird, fallt die Haltebremse ein und
die Endstufe wird abgeschaltet. Die Leistungsversorgung bleibt in diesem Falle bestehen.

Wird die Leistungsversorgung abgeschaltet, so wird zusatzlich zum geregelten Bremsen
nach einer am Zeitschiitz einstellbaren Zeit die Netzversorgung und die Haltebremse gal-

vanisch getrennt.

Schaltungsvorschlag
(mit NOT-AUS Kategorie 1, Steuerungsfunktion mit Hilfsschitzen)

L1
L2
L3
PE—— —— = —— e i

I

N W W . H

L1213 Enable
| AX2500 I K:':O\
L BTB .
Br— Br+ U2 v2 w2 [0 Power I
On [——~\ K10\ Kzo)—-\
Power T |
Off E—f Enable
on E-4 k30
BTB Disable
off |-
NOT-AUS (~~
Kzo)———\ | ko | . kot| [k | [k |
I\ t(K20t)>500ms

Motorleistung Py

Bremswiderstdnde Ry

bis 2,5 kW

270 (20W) 500V

2,5 kW bis 5,0 kW

8,20 (50W) 500V

5,0 kW bis 10 kW

2,70 (110W) 500V

PM=

MQ * Np Pu

9550 Mo :

N

: Leistung des Motors [kW]

Stillstandsdrehmoment [Nm]
Nenndrehzahl ['/min]

30

AX2500 Produkthandbuch



BECKHOFF

06/2007 Technische Beschreibung

6.9
6.9.1

6.9.2

Beriihrungsschutz
Ableitstrom

Der Ableitstrom Uber den Schutzleiter PE entsteht aus der Summe der Gerate-und Kabel-
ableitstrome. Der Frequenzverlauf des Ableitstromes setzt sich aus einer Vielzahl von
Frequenzen zusammen, wobei die Fehlerstromschutzschalter mafRgeblich den 50Hz
Strom bewerten. Messungen des Ableitstromes mit einem handelstblichen Multimeter
sind aus diesem Grunde nicht moglich.

Mit unseren kapazitatsarmen Leitungen kann als Faustformel bei 400V Netzspannung
abhangig von der Taktfrequenz der Endstufe der Ableitstrom angenommen werden zu:
labi = n x 20mA + L x 1mA/m bei 8kHz Taktfrequenz der Endstufe
labi = 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 x 20mA + 25m x 1mA/m = 65mA Ableitstrom.

Da der Ableitstrom gegen PE mehr als 3,5 mA betragt, muss gem. EN50178 der
PE-Anschluss entweder doppelt ausgefiihrt werden oder eine Anschlussleitung mit
>10mm? Querschnitt verwendet werden. Benutzen Sie die PE Klemme X0/3 und den
PE Bolzen, um diese Forderung zu erfiillen.

Durch folgende MalRnahmen kdnnen Ableitstrome minimiert werden.

— Verringerung der Motorleitungslange

— Leitungen mit niedriger Kapazitat verwenden (siehe S.41)

— Externe EMV Filter entfernen (Funkentstérmalinahmen sind integriert)

Fehlerstromschutzschalter (FI)

Nach DIN IEC 60364-4-41 - Errichtungsbestimmung und EN 60204 - Elektrische Ausri-
stung von Maschinen ist der Einsatz von Fehlerstromschutzschaltern (im folgenden als Fl
bezeichnet) méglich, wenn die notwendigen Bestimmungen eingehalten werden.

Beim AX2500 handelt es sich um ein 3 Phasen System mit B6 Briicke. Daher missen
allstromsensitive Fl verwendet werden, um einen moglichen Gleichfehlerstrom ebenfalls
erkennen zu kénnen. Faustformel fiir die Bestimmung des Ableitstromes siehe Kapitel
6.9.1.

Bemessungsfehlerstrome beim Fl

Schutz bei “indirektem Beriihren” (Personen Brandschutz) fur ortsfeste
10 -30 mA |und ortveranderliche elektrische Betriebsmittel und zusatzlich bei “direk-
tem Beruhren”.

Schutz bei “indirektem Beriihren” (Personen-Brandschutz) fur ortsfeste
elektrische Betriebsmittel

50 -300 mA

Fiir einen Schutz vor direkter Beriihrung empfehlen wir (Motorleitungslange < 5m),
jeden Servoverstarker einzeln durch einen allstromsensitiven 30mA Fehlerstrom-
schutzschalter abzusichern.

Die Verwendung eines selektiven FI -Schutzschalters verhindert durch die intelligentere
Auswertung Fehlauslésen der Schutzeinrichtung.
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6.9.3 Schutztrenntransformatoren

Wenn ein Schutz gegen indirektes Berlihren trotz hdherem Ableitstrom zwingend erfor-
derlich ist oder ein alternativer Beriihrungsschutz gesucht wird, kann der AX2500 auch
Uber einen Schutztrenntransformator betrieben werden.

Zur Kurzschlussiberwachung kann ein Isolationswéachter eingesetzt werden.

@ Wir empfehlen eine méglichst kurze Verdrahtung zwischen Transformator und
Servoverstarker.
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7

71

WARNUNG !

7.2

Mechanische Installation

Wichtige Hinweise

Schutzen Sie die Servoverstarker vor unzulassiger Beanspruchung. Insbesondere
dirfen bei Transport und Handhabung keine Bauelemente verbogen und / oder
Isolationsabstande verandert werden. Vermeiden Sie die Bertihrung elektronischer
Bauelemente und Kontakte.

Sorgen Sie fir ausreichende, gefilterte Kaltluftzufuhr von unten im Schaltschrank
oder verwenden Sie einen Warmetauscher. Beachten Sie hierzu Seite 20.

Achten Sie auf einwandfreie Erdung von Servoverstarker und Motor. Verwenden Sie
keine lackierten (nichtleitenden) Montageplatten.

Komponenten, die Magnetfelder erzeugen, nicht direkt neben dem Servoverstarker
montieren. Starke Magnetfelder kdnnten interne Bauteile direkt beeinflussen.
Montieren Sie magnetfelderzeugende Gerate mit Abstand zu den Servoverstarkern
oder/und schirmen Sie die Magnetfelder ab.

Maximal 7 Achsmodule dirfen an ein Mastermodul angebaut werden.

Leitfaden zur mechanischen Installation

Die folgenden Hinweise sollen Ihnen helfen, bei der mechanischen Installation in einer
sinnvollen Reihenfolge vorzugehen, ohne etwas Wichtiges zu vergessen.

Im geschlossenen Schaltschrank. Beachten Sie Seite 20.
Einbauort Der Einbauort muss frei von leitfahigen und aggressiven Stoffen
sein. Einbausituation im Schaltschrank = S.34

Stellen Sie die ungehinderte Beluftung der Servoverstarker
sicher und beachten Sie die zulassige Umgebungstemperatur,
= S.20. Beachten Sie die erforderlichen Freirdume ober- und
unterhalb der Servoverstarker, = S.34.

Beliiftung

Montieren Sie Servoverstarker auf DIN-Hutschienen auf der
Montage leitenden, geerdeten Montageplatte im Schaltschrank und
montieren Sie eventuell erforderliche Anbaulifter (= S.36)

EMV-gerechte Abschirmung und Erdung (= S.45) Erden Sie
Montageplatte, Motorgehause und CNC-GND der Steuerung.
Hinweise zur Anschlusstechnik finden Sie auf Seite 40

Erdung /
Abschirmung
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7.3 Montage

Montagematerial: 2 Hutschienen nach EN60715, Mindestlange = Systembreite + 40mm,
leitende Verbindung mit Montageplatte sicherstellen

Schutzabdeckung (7mm) links aufen montieren

Erforderliches Werkzeug : Schlitzschraubendreher, Klingenbreite ca. 5mm
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7.4 Abmessungen
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7.5 Anbauliifter

Elektrischer Anbaulifter fir zwei Achsen zur Gewahrleistung der Nennleistungsausbeute

auch bei schwierigen Umgebungsbedingungen, erforderlich fiir AX25x6.

Zum Anbau an den bereits im Schaltschrank montierten Servoverstarker die hinteren
Haken in die dafir vorgesehenen Schlitze an der Unterseite des AX2500 einhangen und
den Lufter vorne mit der Schraube im Gehause befestigen. Der elektrische Anschluss fin-
det beim Anbau automatisch statt.

Beachten Sie, dass ein angebauter Liifter den erforderlichen Freiraum unterhalb
[@ des Gerates vergrossert (= S. 34)!

Die Zeichnung unten verdeutlicht, wie der Lifter zu montieren ist.
Bei einer ungeraden Anzahl von Achsen (inklusive der Master-Achse) muss der Lufter

auch das Netzteil am Master Uberdecken.

D]]OO

I

|

Master allein

00 D]] 00

— T

Master mit 1 Achsmodul

00

00

(Lo

00

I

|

T 7T ou'

Master mit 2 Achsmodulen
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8 Elektrische Installation

8.1 Wichtige Hinweise

WARNUNG !

Maximal 7 Achsmodule dirfen an ein Mastermodul gesteckt werden.

Prufen Sie die Zuordnung von Servoverstarker und Motor.
Vergleichen Sie die eingestellte Nennspannung und Nennstrom der Gerate. Fihren
Sie die Verdrahtung nach den Vorgaben auf Seite 39 aus.

Stellen Sie sicher, dass die maximal zuldssige Nennspannung an den Anschlissen
L1, L2, L3 bzw. +Rgext, —DC auch im unguinstigsten Fall um nicht mehr als 10%
Uberschritten wird (siehe EN 60204-1 Abschnitt 4.3.1). Eine zu hohe Spannung an
diesen Anschlissen kann zu Zerstdrungen an der Bremsschaltung und dem Servo-
verstarker fuhren.

Verwenden Sie den AX251x nur am dreiphasigen, geerdeten Netz.

Verwenden Sie die Servoverstarker nur fir den Betrieb eines Synchron-Servomo-
tors.

Die Absicherung der AC-seitigen Einspeisung und der 24V-Versorgung erfolgt durch
den Anwender (= S.19).

Verlegen Sie Leistungs- und Steuerkabel getrennt. Wir empfehlen einen Abstand
gréRer als 20 cm. Dadurch wird die vom EMV-Gesetz geforderte Storfestigkeit
verbessert. Bei Verwendung eines Motorleistungskabels mit integrierten Brems-
steueradern miissen die Bremssteueradern separat abgeschirmt sein.
Legen Sie den Schirm beidseitig auf (= S.45).

Verlegen Sie samtliche starkstromflihrenden Leitungen in ausreichendem Quer-
schnitt nach EN 60204-1. (= S.20) und verwenden Sie Kabelmaterial mit der auf
Seite 41 geforderten Qualitat, um die max. Kabellange zu erreichen.

Schleifen Sie den BTB-Kontakt in den Sicherheitskreis der Anlage ein. Nur so stellen
Sie eine Uberwachung der Servoverstarker sicher.

Legen Sie Abschirmungen grof¥flachig (niederohmig) auf, moglichst Giber metallisier-
te Steckergehause oder Schirmklemmen. Hinweise zur Anschlusstechnik finden Sie
auf Seite 40.

Veranderung der Servoverstarker-Einstellung mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware
sind gestattet.
Weitere Eingriffe filhren zum Verlust des Gewahrleistungsanspruchs.

Vorsicht

Losen Sie die elektrischen Anschliisse der Servoverstarker nie unter Spannung.
GEFAFR | Restladungen in den Kondensatoren kénnen auch bis zu 300 Sekunden nach

Abschalten der Netzspannung gefiahrliche Werte aufweisen. Messen Sie die

Spannung am Zwischenkreis (+Rpext/-DC) und warten Sie, bis die Spannung unter

40V abgesunken ist. Steuer- und Leistungsanschliisse kénnen Spannung fiihren,

auch wenn sich der Motor nicht dreht.
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8.2 Leitfaden zur elektrischen Installation

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

‘ Leitungswahl ‘ Wahlen Sie Leitungen gemall EN 60204 aus, = S.20

EMV-gerechte Abschirmung und Erdung (= S.45) Erden Sie
Montageplatte, Motorgehause und CNC-GND der Steuerung.
Hinweise zur Anschlusstechnik finden Sie auf Seite 40

Erdung /
Abschirmung

Verdrahtung — Leistungs- und Steuerkabel getrennt verlegen
— BTB-Kontakt in den Sicherheitskreis der Anlage
WARNUNG ! einschleifen

— Digitale Steuereingange des Servoverstarkers anschliefen

— AGND anschlieRRen

— Sofern benétigt, analogen Eingang anschlief3en

— Ruckfuhreinheit (Resolver bzw. Encoder) anschliel3en

— Sofern benétigt, Encoder-Emulation anschlieRen

— Sofern bendtigt, Feldbus anschlieen

— Motorleitung anschliel®en. Abschirmung motorseitig auf
EMV-Stecker und verstarkerseitig auf Schirmlasche legen

— Motor-Haltebremse anschliefden, Schirm motorseitig auf
EMV-Stecker und verstarkerseitig auf Schirmlasche legen

— Bei Bedarf externen Bremswiderstand anschlief3en
(mit Absicherung)

— Hilfsspannung anschlielen (maximal zulassige
Spannungswerte = S.20)

— Leistungsspannung anschliefsen (maximal zulassige
Spannungswerte = S.20)

— PC anschlieRen (= S.67).

End-Uberpriifen der ausgefiihrten Verdrahtung anhand der
verwendeten Anschlussplane

Uberpriifung
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8.3
8.3.1

WARNUNG !

A\

GEFAHR!

2

2

Verdrahtung
Wichtige Hinweise

Nur Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung diirfen den Servoverstarker
installieren.

Das Vorgehen bei einer Installation wird exemplarisch beschrieben. Je nach Einsatz der
Gerate kann ein anderes Vorgehen sinnvoll oder erforderlich sein.

Weiterfihrendes Wissen vermitteln wir lhnen in Schulungskursen (auf Anfrage).

Vorsicht !

Verdrahten Sie die Gerate immer im spannungsfreien Zustand, d.h. weder die
Leistungsversorgung noch die 24 V Hilfsspannung noch die Betriebsspannung
eines anderen anzuschlieBenden Gerétes darf eingeschaltet sein.

Sorgen Sie fiir eine sichere Freischaltung des Schaltschrankes (Sperre,
Warnschilder etc.). Erst bei der Inbetriebnahme werden die einzelnen Spannungen
eingeschaltet.

Das Masse-Zeichen ~+7, das Sie in allen Anschlusspladnen finden, deutet an, dass
Sie fiir eine moglichst grofflachige, elektrisch leitende Verbindung zwischen dem
gekennzeichneten Gerat und der Montageplatte in lhrem Schaltschrank sorgen
missen. Diese Verbindung soll die Ableitung von HF-Stérungen ermoéglichen und
ist nicht zu verwechseln mit dem PE-Zeichen < (Schutzmanahme nach EN 60204).

Verwenden Sie folgende Anschlussplane:

Ubersicht:
Mastermodul : Seite 45
Achsmodul : Seite 46
Netz : Seite 47
Motor : Seite 48
Feedback : Seite 49ff
Elektronisches Getriebe / Master-Slave:
Master-Slave : Seite 56
Puls-Richtungs : Seite 59
Encoder Emulation:
ROD (A quad B) : Seite 61
SSI : Seite 62
Digitale&Analoge Ein-/Ausgénge : Seite 63ff
RS232 / PC-Schnittstelle : Seite 67
Feldbus:
CAN-Schnittstelle : Seite 68
PROFIBUS Schnittstelle : Seite 69
SERCOS Schnittstelle : Seite 70
EtherCat Schnittstelle : Seite 71
Mehrachssysteme : Seite 87
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8.3.2 Schirmanschluss an der Frontplatte

Die vorkonfektionierten Kabel flr
den AX2500 sind am
verstarkerseitigen Ende mit einer
Metallhllse versehen, die elektrisch
leitend mit der Abschirmung
verbunden ist.

Ziehen Sie je einen Kabelbinder
durch die Schlitze in der Schirm-
schiene (Frontplatte) des Servo-
verstarkers.

Pressen Sie die Schirmhilse und
den Mantel des Kabels mit den
Kabelbindern fest gegen die
Schirmschiene.
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8.3.3 Anforderungen an die Anschlussleitungen

Weitere Informationen Uber chemische, mechanische und elektrische Eigenschaften der
Leitungen erhalten Sie von unserer Applikationsabteilung.

Beachten Sie die Vorschriften im Kapitel "Leiterquerschnitte" auf Seite 20. Um den
Verstarker mit der max. erlaubten Kabelldnge sicher zu betreiben, miissen Sie
VT Kabelmaterial verwenden, das den u.a. Anforderungen an die Kapazitit geniigt.

Isolationsmaterial

Mantel PUR (Polyurethan, Kurzzeichen 11Y)
Aderisolation PETP (Polyesteraphtalat, Kurzzeichen 12Y)
Kapazitat

Motorleitung kleiner als 150 pF/m

RES-/Encoder-Leitung  kleiner als 120 pF/m
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8.4 Komponenten eines Servosystems

Steuerung
SPS

Klemmen
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8.5

./‘.

Blockschaltbild

Das unten dargestellte Blockschaltbild dient nur der Ubersicht.

nur Master

e

./‘

nur Master

! X1 X0
i
i BTB/RTO — l L1
i L2
i BTB/RTO I [ L
i 5— PE
| P jm(' EMV |
i
! DGND-_I J : @
. 7
X3 — ll Gleichrichter
DIGITAL=IN1=—]
DIGITAL—IN2=— SIZ%I< .
PSTOP=—oI I EMV I
NSTOP=—"
DIGITAL—OUTT Ladeschaltung
,I= ¥
DIGITAL—OUT2! >| S‘Z Ablauf—
steuerung
X0
20K
Andlog—In + — A *+Rant
Analog—In — + D -+
A— FaN Re
+Reext
Zwischenkreis
t -bc !
X4 —| . e
ROD/SSI RSOS?
X8 —|
RS <
RS232 239 A
X7 —.
Feldbus Bus SIZM< )
J
0 Endstufe
— A %
Vw2
o 1 R X
\%
Resolver
X :
SinCo
Sinus—Cosinus
Encoder
BRAKE+], I BRAKE—
< —I T x8
E
X0 EMV A
— = | —
ad " I - —Interne Spannungs—
DGND & = versorgung
| Se—
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8.6 Steckerbelegungen

X3 1/0
AGND 1] ©
Analog—in — 2| ©
Andlog—in + 3| ©
Digital—In 1 4| ©
Digital—in 2 5| ©
PSTOP 6| ©
NSTOP 7| ©
Digital—out 1 8| ©

Digital—Out 2 9| © Sercos out
Sercos in
X4 ROD/SSI

Pulse—Richtung
Master—Slave

X7 Feldbus

A+ (/CLK) 5

o
A= (CLK) 4|[| © 2 [|[EN-C:
e 8N.C.
Nealll oo |||z (oata)
penmalll o © J)jeB+ ©ATA)

SNUAEO

N oo0o0o0oO N
o0 o0 o0
DN DO

X8 PC X5 RESOLVER
AGND o
N.C.f o ° |[|9N-C SHIELr[a); 80 69
10 3| o ° |18 ] sa 3| 69 |7 s2
RxD 2[| o ° |[|7 s3 4| [[02f B 3
ne 1lll o e ]l|e N r2 sl [[oC) o R q
X6 Motor Zusatzliifter
BRAKE- 1] © £
BRAKE+ 2| © X0 Spannungsversorgung %oo'o'E
(L] i}
PE 3| o xXZZ=Z+
+24V 4 [: 0 c DM N~
Uz 4|0 BTB/RTO 1[0
v2 s|o oono 2|f 1 ] BTB/RTO 2 ©)
v oo sl 1] e 3|
d
+RBint 4 [:I”: DeND 5{°)
v sff 0]
Draufsicht auf die sreext 6 1 ]
eingebauten Stecker —oc 7|l 0 ][]
osff L]
2 off_0 ]
L3 101 0 I:
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8.7

Beachten Sie die Sicherheitshinweise
(= S.9) und die bestimmungsgemaRe

Anschlussplan AX250x und AX251x (Ubersicht)

Verwendung (= S.10) ! St
AX250x/AX251x euerung
inkl. Thermo— 1
schutzkontakt X2 X3 AGND -—D—Oﬂ—ﬂ— CNC—GND
3
15 = S.51ff Andlog—in + fe== sollwertt +/~10v
Encoder >{hochaufidsend E:)A?rigl:%)g—ln 1.2 | gegen CNC—GND
single/multiturn
T /] ¢ CNC—GND
\') 4 +24V gegen
DIGITAL=INT fem>o0— /0-GND__+
5
inkl. Thermo— X5 DIGITAL=IN2 j=m=Do -
schutzkontakt = S.63 PSTOP -—63¢ 4
= S.50
8 NSTOP |=m>o— —
Resolver H Resolver 8
7 DIGITAL—OUT! jwmmd>-0——»——@1——> Digitall
\') = S.65 9
DIGITAL—OUT2 j=mDo > Digital2
Slwe X6 | Ix1 o
——F+—O0C =] r | > . N
- 5 Sicherheits—
2 O-CT V2 o 548 BTB/RTO\ _2: kreis
D O—C?- U2 = S.66 3
D I o O—C—-.j PEQD ENABLE -—43—0 —
- 2 DGND 1/0-6ND @D
D =={ BRAKE+ 5 @
5 o-C ] BRAKE— DGND
1 L 1
Encoder— 1
Auswertung = S.56 X4 oS 2'724\/'5_'_}';
Schrittmotor— ———————C - Position " DGND —-2—3—c
5 St;merutng > IN/OUT 5
ave /Master
Verstdrker D PE [=>0 - -
4 |
+R int -
ot * Fa T 1
EtherCat—Master -R -i o iy 4 i
y 5 EtherCat = S.48 B S | ]L | g Solost
oder £\ oder +R | Sy 0 —L_LFZ2] | 1 Widerstand
PROFIBUS—Master g PROFIBUS Bt -l WA |
7 Fa2 1
oder ) oderE:)S 68 —DC }-um /;L !
CAN—Master CAN T F | Lece——ed
oder oder L1 -B—D-O—Em— él
SERCOS—Master SERCOS L2 |y ot
= S.47 e
: 10 Fs
3 L3 ===
O (mm] =S67 X8 ég—_‘f 9
COM1,/COM2 !
> RS232 E‘J | Netzteil
24V DC
Antriebs— !
. schiitz | +
* Bei externem 1
Ballastwiderstand — Fr
Briicke entfernen |—'FH2
| S—
@ PE—Anschluss (Schutzerdung) @ Fh3
”Jw Masseverbindung (Montageplatte) L3 L2 L1 PE”J77
@Schirmanschluss im Stecker
Iﬂ Schirmanschluss an der Frontplatte
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8.8 Anschlussplan AX252x (Ubersicht)
Beachten Sie die Sicherheitshinweise
(= 8.9) und die bestimmungsgemaRe
Verwendung (= S.10) !
AX252x Steuerung
inkl. Thermo— 1
schutzkontakt X2 [|X3 AGND -—D-Oﬁ—ﬁ— CNC—GND
3
M 15 A ﬁhs'i:_ﬁ g g”é’:lsog—'” + -;‘Dl OOCE” *Solwertt +/-10V
Encoder B 1 si%?glg multiturn Analog—In — 2 _9egen CNC—GND
OH—U—U—QCNC—GND
T (') |: 4 +24V gegen
DIGITAL—IN1 jemmdo0— I/0-GND__ +
5
inkl. Thermo— X5 DIGITAL=IN2 f=m>0—<——F— —¢
schutzkontakt = S.63 PSTOP 6
8 = S.50 NsTop |z
o) Q————a—————————
Resolver H Resolver 8
] DIGITAL—OUT1 j=m>-o > Digitall
<)) = S.65 9
DIGITAL—OUT2 j=mDo > Digital2
:)—(—\—o—ci- w2 X6
' 5
O—CT V2
o—c?- u2 = S.48
D>——F+—e0C
D O—Ci BRAKE+
> o-Cmm| BRAKE- T
1 P .l
A &
Encoder—
Auswertung = .56 X4
Schrittmotor— ———— - C ] Position
Steuerung
Slave/Master ) IN/OUT
Verstdrker
EtherCat—Master EtherCat
oder S - oder
PROFIBUS—Master % C-> PROFIBUS
oder ? I (. oder
CAN—Master CARY S.68
oder oder
SERCOS—Master SERCOS

+

@ PE—Anschluss (Schutzerdung)

nJ_” Masseverbindung (Montageplatte)

@Schirmanschluss im Stecker

|1| Schirmanschluss an der Frontplatte

46

AX2500 Produkthandbuch



BECKHOFF

06/2007

Elektrische Installation

8.9
8.9.1

8.9.2

Spannungsversorgung, nur Master

Netzanschluss (X0)

Dreiphasiger Betrieb

Direkt am geerdeten dreiphasigen Netz, Filter integriert, Absicherung (z.B. Schmelz-
sicherung) durch den Anwender (= S.19).

AX2500 "
8 Fn
_ T )—& E=—— u
VAR T e
I w)—& — _— L3
)i 5o

Einphasiger Betrieb

-— PE

3/PE~

50/60 Hz fijr AX250x
115...230V

3/PE~

50/60 Hz f{jr AX251x
230...400V

Direkt am geerdeten einphasigen Netz, Filter integriert, Absicherung (z.B. Schmelz-
sicherung) durch den Anwender (= S.19).

AX2500

LW

- 1

~Y pu

i RN

s Y [

My
10
L3

24V-Hilfsspannung (X0)

S

Potentialgetrennt aus einem externen 24V DC-Netzteil, z.B. mit Trenntransformator
Erforderliche Stromstarke (= S.19)

-— PE

50/60 Hz .
115...230v fUr AX250x

Summenstrom und Spannungsverlust beachten!

Enstorfilter fur die 24V-Hilfsspannungsversorgung integriert

XGND

AX2500 o
24v int.— R I — ] )i%;"v _— T = /—t=—=u
T“ Rsav e — 2
—ft——= L3
2 DGND —
l - ~Nb——— PE
1

2]

D
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8.10

WARNUNG !

8.1

8.12

Zwischenkreis (X0)
Parallelschaltfahig mit weiteren Mastern (iiber Klemmen -DC und RBext).

Nur Servoverstirker mit Spannungsversorgung aus demselben Netz (identische
Leistungs-Versorgungsspannung) diirfen am Zwischenkreis verbunden werden.

Die Summe der Nennstrome aller zu einem AX2500 Master liber externe
Verdrahtung parallelgeschalteten Servoverstarker darf 24A nicht liberschreiten.

Verwenden Sie ungeschirmte Einzeladern (2,5mm?) bis max. 200mm Lange. Bei
groReren Langen abgeschirmte Leitungen verwenden.

Motoranschluss mit Bremse (X6)

Die Lange der Motorleitung darf maximal 25m betragen.

AX2500
X6
XGND _1_ !f’\\“ Brake— (//\\“ o
1 :i I :i !
2 | I Brake+ | I
_%r% _/r_ D_C i\ 1r’: i\ w'i e
' 3 > L1 pE L]
y -— T | T I
Z : | } |
oLl V2
> | |
5 D—o—| ! V2 ]
[ ]
6_) o—oI ! W2 | !
\41/ \~0/

Externer Bremswiderstand (X0), nur Master

Entfernen Sie die Steckbriicke zwischen den Klemmen X0/5 (-Rg) und X0/4 (+Rypint).

Briicke
entfernen!

AX2500 /" ]

ZON -R F
-DC S B~ B S
¢ )—O

I }
+DC Bint 4 Bint | |
¢ CH{=D—0" | &———¢ |||
|| I !
6 DiRcsext ! I Fe2 | I L1——
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8.13

Feedback

In jedem geschlossenen Servosystem ist im Normalfall mindestens ein Riickkopplungs-
gerat erforderlich, das Istwerte vom Motor an den Servoantrieb sendet. Abhangig vom
Typ des Rickkopplungsgerates (Feedback) wird die Riickmeldung zum Servoverstarker
digital oder analog Ubertragen.

AX2500 unterstitzt alle gangigen Arten von Feedback-Geraten, deren Funktionen mit
den Parametern

FBTYPE (Bildschirmseite FEEDBACK), primares Feedback

EXTPOS (Bildschirmseite LAGEREGLER), sekundares Feedback

GEARMODE (Bildschirmseite LAGEREGLER / EL. GETRIEBE), sekundares Feedback
in der Inbetriebnahme-Software zugewiesen werden missen. Skalierung und weitere
Einstellungen mussen ebenfalls dort vorgenommen werden.

o ASCII Kommu | Dreh- " e | elektr.

Konfiguration Ort - zahl- .

Parameter . regler |Getriebe
tierung | regler
Ein Feedback im Motor |FBTYPE X X X
im Motor |FBTYPE X X

Zwei Feedbacks extern EXTPOS X

GEARMODE X

Eine detaillierte Beschreibung der ASCII Parameter finden Sie in der Online-Hilfe der
Inbetriebnahme-Software.

Die folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht der unterstiitzten Feedback-Typen, zugehérige
Parameter und einen Verweis auf den jeweiligen Anschlussplan. Die dort angegebene
Pinbelegung auf der Geberseite bezieht sich jeweils auf BECKHOFF Motoren.

Primarer Feedback-Typ Stecker | Anschlussplan FBTYPE
Resolver X5 = S.50 0,3
SinCos Encoder BISS X2 = S.51 20*
SinCos Encoder ENDAT X2 = S.52 3,4
SinCos Encoder HIPERFACE X2 = S.52 2,3
SinCos Encoder ohne Datenspur X2 = 8.53 6,7 (16%)
SinCos Encoder + Hallgeber X2 = 8.54 11*
RS422 5V X4 = S.55 8*, 9*
Sensorlos (ohne Feedback) - - 10*

* einstellbar nur im Terminalfenster der Inbetriebnahme-Software
** R8422 ist ein Kurzel fur Inkrementalgeber

Die Kombinationsmoglichkeiten mit sekunddren Feedbacksystemen fiir die
Lageregelung/el.Getriebe finden Sie ab Seite 56.
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8.13.1 Resolver (X5)

Anschluss eines Resolvers (2 bis 36-polig) als Rickfihrsystem. Der Thermoschutzkon-
takt im Motor wird Uber die Resolverleitung am AX2500 angeschlossen und dort ausge-
wertet.

Bei geplanter Leitungslange tber 25m sprechen Sie bitte mit unserer Applikationsabtei-

lung.
FBTYPE: 0, 3
- AX2500 SubD9 12pol.rund Resolver
X5
47k 470R 7 7
( - - f_ —
7 5 | |XXXX | \3 Sinus / Cosinus
47k 470R | | je nach Einbaulage
S I I I
33k
|l |l
II || ||
33k | | | |
|l |l
47k 470R 4 1 1 r4
- CB | |XXXX | \6 Cosinus / Sinus
47k 470R je nach Einbaulage
4 || N } 9
33k
I 1
I I
10R 5 | | 5
> = o
9 | | | | rQ Referenz
A G & i R Gt el
| : | : Motor
S 2 } | } 2
T ey g
r6 I |XXXX I | r6 Thermoschutzkontakt
—
1 — T
1 | | | | min 15VDC/5mA
I I
|l |l
o o
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8.13.2 Sinus Encoder 5V mit BISS (X2)

Anschluss von single- oder multiturn sinus-cosinus Encodern (5V) mit BISS Interface als
Ruckfuhrsystem (ab Firmware-Version 6.68). Beim Einschalten des Servoverstarkers
werden im Encoder EEPROM gespeicherte Parameter ausgelesen, danach werden nur
noch die sinus- und cosinus-Signale verwendet.

Der Thermoschutzkontakt im Motor wird an X2 angeschlossen und dort ausgewertet. Mit
unserem konfektionierten Encoder-Anschlusskabel sind alle Signale verbunden.

Bei geplanter Leitungslange tiber 50m sprechen Sie bitte mit unserer Applikationsabtei-
lung.

Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz

FBTYPE: 20
AX2500 X2 A A Encoder
'_I1Ok f1 11 11 f1
¥ — G T 7 (m=t—e-B-—
R 10k I:] 9 | |XXXX | | 9 Cosinus
—— c (=l
—% 1K| K | | | |
] N [
1] |10k 1 Cs | | | | C3_-—<—A_
_< 10k I:] FH | |XXXX | | f“ Sinus
’ + t e —
1 S i TV At
1K Qm | | | |
—
A > ! ! ! ! >
[<>l C . .XXXX H— (= {e>-DATA
- SER 11 T ECN —
8 8
> —2 G H L (e} =—cLOCK
B = | lxm 1 fi———CLOCK
~ N T
12 12
Up _,__C | | | | C - Up
Sense _Cm | |XXXX | | r1o Sense
QV —»— > QV
[ I~
y S | e | I
5V +/-5% -P _’__C | | { = Up
max. 250mA 2 | XXXX | f2 Spannungsversorgung
ov =1 HY W A —(= o |
% N [
Motor
14 | | | | 14
C H H—— (=0
f7 | |XXXX | | f7 Thermoschutzkontakt
~ | | | | N min. 5VDC/5mA
| |
\a \m/
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8.13.3 Sinus Encoder mit EnDat 2.1 oder HIPERFACE (X2)
Anschluss von single- oder multiturn sinus-cosinus-Encoder als Rickfiihrsystem. Vor-
zugstypen sind die Geber ECN1313 und EQN1325.
Der Thermoschutzkontakt im Motor wird Uber die Encoderleitung am AX2500 ange-
schlossen und dort ausgewertet.
Bei geplanter Leitungslange tber 25m sprechen Sie bitte mit unserer Applikationsabtei-
lung.
Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz
Encoder mit EnDat: FBTYPE 3, 4
Encoder mit HIPERFACE: FBTYPE 2, 3
AX2500 SubD15 17pol.rund Encoder
X2 | ®
10K rI - . rI EnDat IHIPERFACE
4] L G I I (B —=— REFSIN
- ] 10k g 9 ! |XXXX | | 9 Cosinus
4 G : I : | (mml—-B+ :_<_+ SIN
"% 1K|:I|:| Q’IK | | | | I
— | | I
10k 3 | | |l 3
I — C r H——(=f—=-A- | REFCOS
— 10k " | | " Sinus
J—+— ] (s I I (s |« + cos
1K Qm | | |
— |l |l I
|| || [
< - L @ DATA | o 4
> EI 13 I IXXXX | 13 I | D> =&
G ! : ! : G DATA :
I I
|| || I
8 8
G || LI e} = cLockl
> e T !
G H I (emt»—croCKI
|l |l I
| | |
12 [ I [ I 12 |
Up ——— 1 1 % |
Sense 10 | | | | ro Sense I
ov — T T G |
4 i i A 5V +/-5% 7.5V .11V
Up —D——C || || G - Up —— US
max. 250mA 2 |XXXX | | 2 Spannungsversorgung
ov —— : | —C —0V —— OV
| I I
: | : | Motor
+15VL___}— I I
— — f14 I l I l fi_ ol
LI I G = = U :7
_I_ 7 | IW | | 7 Thermoschutzkontakt
I 1 I | I | min 15VDC/5mA
| |
@ o (W
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8.13.4

WARNUNG !

Sinus Encoder ohne Datenspur (X2)

Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz

Anschluss eines Sinus-Cosinus Encoders ohne Datenspur als Ruckflihrsystem. Der Ver-
starker bendtigt bei jedem Einschalten der 24V-Versorgung die Startinformationen fir
den Lageregler (Parameterwert MPHASE). Je nach Feedbacktyp wird ein Wake&Shake
durchgefihrt oder der Wert fir MPHASE wird aus dem EEPROM des Servoverstarkers
entnommen.

Der Thermoschutzkontakt im Motor wird Uber die Encoderleitung an X2 angeschlossen.

Bei geplanter Leitungslange tiber 50m sprechen Sie bitte mit unserer Applikationsabtei-

Gebertyp FBTYPE Bemerkung
SinCos 5V 6 MPHASE aus EEPROM
SinCos 5V 7 MPHASE mit wake & shake

Resolver+SinCos5V

16

Kommutierung Uber Resolver,
Drehzahl&Lage Uber Encoder

Verwenden Sie dieses Riickfiihrsystem nicht bei vertikalen, hdangenden Lasten.

AX2500 xg SUPD 15 Encoder
1
S =N (B
10k I::] 9 | XXXX | Cosinus
F_% 1K]| 1K} | | | |
—
10k 3 | | | |
et L C H H (A
O DN
\—e — } C } } C—-—<—A+
—% 1K 1 | | | |
] . | ||
4 . € H 1 C < [Null
— <0 s o i
i i ~ [ [ ~ A
12
Up ——t-=—HinH—C
Sense _C1o | |XXXX | | - Sense
oV —=— "
\ N |
u < | | | | (= U
5V +/-5% ’ _Cz | | | | ~ Spun:ungsversorgung
max. 250mAOV _C | | C — 0V
| |
| | | | Motor
— w
T C =ty H—C=*
7 | |XXXX | | ~ Thermoschutzkontakt
—1 1
I 1 RS ] ] N min. 15VDC/5mA
N |
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8.13.5 Inkrementalgeber / Sinus Encoder mit Hall (X2)
Gebertypen (inkrementell oder sinus/cosinus), die keine absolute Information zur
Kommutierung bereitstellen, kénnen mit einem zusatzlichen Hall-Geber als vollstandiges
Ruckfuhrungssystem ausgewertet werden. Alle Signale werden zusammengefuhrt und
an X2 angeschlossen.
Bei geplanter Leitungslange tber 25m sprechen Sie bitte mit unserer Applikationsabtei-
lung.
Grenzfrequenz (A, B): 350 kHz
RS422 mit Hall: FBTYPE 12
Encoder mit Hall: FBTYPE 11
AX2500 fzubD“} RS422 l Encoder
% G TN o I VI B | B-
< 10k I:] 9 | | cosinus
- G | | p— | B+
1K 1K | | | | | | | | |
— ﬂ Q | | | | | | | | I
I O PR |
10k I::] 1o | | sinus
J (=] —1A A+
G | |
1K 1K] | | | | | | | | I
5
G | | ! | —7 | NI+
< E] (- l | | . | Zero
el I |
Up —>——C
Sense 10 | | Sense
oV —»—
) e L
5V +/-5% © — | | v -P
max. 250mA 2
_>__C = 0OV
| | &—< ¢
T R
il o R P
(i : | m—t—Hall-U
8
< C : i 1T : | m—=r——Hall-V
15
C | | | — —(m—t——Hall-W
| | | | e
— Wil A |MOTOR
I :|__C — ()
_L 7 | Thermoschutzkontakt
I _'_—:l——C | | | RN 1 | min. 15vDC/5mA
| |
| b '
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8.13.6

WARNUNG !

Inkrementalgeber (X4)

Als Standard Ruckflihrsystem kann ein Inkrementalgeber verwendet werden. Der Ver-
starker bendtigt bei jedem Einschalten der 24V-Versorgung die Startinformationen fir
den Lageregler (Parameterwert MPHASE). Je nach Feedbacktyp wird ein Wake&Shake
durchgefihrt oder der Wert fir MPHASE wird aus dem EEPROM des Servoverstarkers
entnommen.

Der Thermoschutzkontakt des Motors wird Uber X2 (siehe S.52) oder X5 (siehe S.50) am
Verstarker angeschlossen.

Fir Fragen zur Spannungsversorgung des Encoders und bei geplanter Leitungslange
Uber 50m sprechen Sie bitte mit unserer Applikationsabteilung.

Grenzfrequenz (A, B): 1.5 MHz

Gebertyp FBTYPE |Bemerkung
RS422 5V 9 MPHASE aus EEPROM
RS422 5V 8 MPHASE mit wake & shake

Verwenden Sie dieses Riickfiihrsystem nicht bei vertikalen, hdangenden Lasten.

AX2500 SubD 9 Inkrementalgeber
X4
< e : : : : <l |Spur A
RE— e— I
150\0* I Lo RS 485
<0 A- I
[ [
[ [
2 I NI+ (.
< ") — — < [Null |
JE— <Gmm——— I
350\0*|:| | L RS 485
T NI— T—1
8 [ [
2 —an o Lol
1 /= 1 [ [
S GND — o] oND
[ [
s [ B+ [
< ) : : : : < Spur B
Em— }50\0* ! I — ! I RS 485
<) B— )
N "\ Motor
X2/X5 | | 1o
[ [
_C —t — C- ¥
Il I Thermoschutzkontakt
_C [ [ e
I L b min. 15VDC/5mA
\T/ \I/
@ * entsprechend der Leitungsimpedanz
(nur 1 mal am Busende)
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8.14 Elektronisches Getriebe, Master-Slave Betrieb
Mit der Funktionalitat "Elektronisches Getriebe" (siehe Inbetriebnahme-Software und
Parameterbeschreibung GEARMODE) wird der Servoverstarker von einem sekundaren
Feedback als "Folger" gesteuert. Sie kdnnen Master-Slave Systeme aufbauen, einen
externen Encoder als Sollwertgeber benutzen oder den Verstarker an eine Schrittmo-
tor-Steuerung anschlieen. Der Verstarker wird mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware
parametriert.
Primares Feedback: Einstellen auf Bildschirmseite "Feedback" (FBTYPE)
Sekundares Feedback: Einstellen auf Bildschirmseite "Lageregler" und "El. Getriebe"
(EXTPOS, GEARMODE)
Master-/Slaveeinstellung
Master: Encoderemulation auf Bildschirmseite "ROD/SSI/Encoder" wahlen (ENCMODE)
Slave: einstellen auf Seite "Lageregler" und "El. Getriebe" (EXTPOS, GEARMODE)
Als externe Geber kdnnen folgende Typen verwendet werden:
Sekundarer Feedback-Typ Stecker Anschlussplan GEARMODE
ROD** Encoder 5V X4 = 8.57 3, 5%, 13% 15*
ROD Encoder 24V X3 = 8.57 0, 2%, 10%, 12*
Sinus/Cosinus Encoder X2 = S.58 6, 8%, 9%, 16*
SSI Encoder X4 = S.59 7,17
Puls/Richtung 5V X4 = S.60 4, 14>
Puls/Richtung 24V X3 = S.60 1, 11*
* einstellbar nur im Terminalfenster der Inbetriebnahme-Software / ** ROD ist ein Kirzel fir Inkrementalgeber
Die folgende Tabelle zeigt erlaubte Feedback-Kombinationen:
Sekundares Feedback fiir Lageregelung/Fiihrung
Primares Sinus Encoder |ROD Encoder Puls/Richtung |SSI Encoder
Feedback (X2) 5V/24V (X4/X3) 5V/24V (X4/X3) |(X4)
EXTPOS=1,2,3 |[EXTPOS=1,2,3 EXTPOS= 1,2,3|EXTPOS=1,2,3
Resolver (X5) |GEARMODE= |GEARMODE= GEARMODE= |GEARMODE=
FBTYPE=0 6,8,9,16 0,2,3,5,10,12,13,15/1,4,11,14 717
FPGA=0 FPGA=0 FPGA=0 FPGA=1
ENCMODE=0 |ENCMODE=0 ENCMODE=0 |ENCMODE-= 2
si Encod EXTPOS=1,2,3 EXTPOS= 1,2,3|EXTPOS=1,2,3
&2;‘5 neoder GEARMODE=  |GEARMODE= |GEARMODE=
FBTYPE= - 0,2,3,5,10,12,13,15|1,4,11,14 717
246720 FPGA=1 FPGA=1 FPGA=1
U ENCMODE= 0 ENCMODE=0 |ENCMODE-= 2
EXTPOS=1,2,3 EXTPOS=1,2,3
iy
FBTYPE= 11,12 FPGA= 1 FPGA= 1
ENCMODE=0 ENCMODE=0
RS422 Enco-
der (X4) - - - -
FBTYPE= 8,9
EXTPOS=1,2,3 EXTPOS=1,2,3 EXTPOS=1,2,3
Sensorless GEARMODE= GEARMODE= |GEARMODE=
FBTYPE= 10 - 0,2,3,5,10,12,13,15/1,4,11,14 717
FPGA=0 FPGA=0 FPGA= 1
ENCMODE=0 ENCMODE=0 |[ENCMODE=2
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8.14.1

8.14.2

Anschluss an AX25-Master, 5V-Pegel (X4)

Sie kdnnen mehrere AX2500 Verstarker zusammenschalten (Master-Slave Betrieb).

Bis zu 16 Slave-Verstarker werden dabei vom Master Gber den Encoder-Ausgang ange-
steuert. Verwendet wird hierfur der SubD-Stecker X4.

Grenzfrequenz: 1 MHz, Flankensteilheit tv < 0,1us

AGND (Klemme X3/1) muss mit der Masse der Steuerung verbunden werden!

Slave Master
AX2500 AX25
X4 - Ar o X4
RS 485 415% — 4 RS 485 Spur A
o A— 1\
B+
RS 485 715&"[:' C— 7 RS 485 Spur B
J B— .
1 Y PGND ’ 1
PGND ) T (=

* entsprechend der Leitungsimpedanz
(nur 1 mal am Busende)

AGND (X3) mit CNC—GND verbinden

Anschluss an ROD-Encoder mit 24V Signalpegel (X3)

Sie kdnnen den AX2500 als Slave von einem Inkrementalgeber mit 24V Signalpegel fuh-
ren lassen (Master-Slave Betrieb). Verwendet werden hierfiir die digitalen Eingange
DIGITAL-IN 1 und 2 an Stecker X3.

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

AGND (Klemme X3/1) muss mit der Masse der Steuerung verbunden werden!

AX2500 Encoder
X3
_ DIGITAL=IN1] 4 “~Richtung /™ :I
bl.gi 3K3 6V6 ) —O : :\. <] >|,gjz Spur A
’_l!l_' ; 5 ] Puls i i :I \
] > DIGITAL—=IN2 ,\ l, <] >|#jz Spur B
b b
1 +24V gegen GND
AGND |-
4_X1 (Master)
DGND ) o GND

@
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8.14.3

Anschluss an Sinus/Cosinus-Encoder-Master (X2)

Sie konnen den AX2500 als Slave von einem Sinus/Cosinus-Encoder flihren lassen
(Master-Slave Betrieb). Verwendet wird hierflr der SubD-Stecker X2.

Bei geplanter Leitungslange tiber 50m sprechen Sie bitte mit unserer Applikationsabtei-

lung.

Grenzfrequenz (sin, cos): 350 kHz

AGND (Klemme X3/1) muss mit der Masse der Steuerung verbunden werden!

AX2500 Encoder
X2
S N p g
—+H | S | Ny | | | | \—- B_
] _ 10k I;I 9 [ | i 9 Cosinus
7 |' || C | | | | C—-—<—B+
'-I% 1K 1K | |
— || ||
10k S | I A
g e HEDR G - - (e A
] 10k Q " | | | | " Sinus
Ny I C -l A4
—% || |l Il
— || ||
P
d y (m——o, H—C DATA -
> [;l 13 || XXXX || - L D [Rstes
(] H—C DATA
|| ||
8 | l | l 8
(u | | (=
> =" T (mt—— CLOCK
—] 15 | | 15
(] H—(mm{—>—CLOCK
12 | ! | | 12
Up <——C |l L C > Up
Sense 10 | | XXXX | | 10 Sense
0V <+———(——i : ! : G — 0V
| |
. ! e,
Up (oL L s —U
5V +/-5% P I I & > Up
max. 250mA 2 | | 2 Spannungsversorgung
ve—TC : | : —C — OV
" o ¢
@ AGND (X3) mit CNC—GND verbinden
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8.14.4

8.14.5

Anschluss an SSI Encoder (X4)

Sie kdnnen den AX2500 als Slave von einem synchron serielle Absolutgeber (SSI-Enco-
der) flhren lassen (Master-Slave Betrieb). Verwendet wird hierflr der SubD-Stecker X4.
Fir Fragen zur Spannungsversorgung des Encoders und bei geplanter Leitungslange
Uber 50m sprechen Sie bitte mit unserer Applikationsabteilung.

Grenzfrequenz: 1 MHz

AGND (Klemme X3/1) muss mit der Masse der Steuerung verbunden werden!

AX2500 . SSI Encoder \
4 6 D a DATA a <

RS 485 71530"1:' C— . RS 485  DATA

DATA
= 1 18
- D PGND ol oo

> i\ CLOCK . >

RS 485 5 — Dﬁom . Rs 485 | CLOCK

7 v CLOCK v

* entsprechend der Leitungsimpedanz

Anschluss an Schrittmotor-Steuerungen (Puls-Richtung)

Sie kdnnen den Servoverstarker an eine herstellerneutrale Schrittmotor-Steuerung
anschlielRen. Der Servoverstarker wird mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware parametriert
(elektrisches Getriebe). Die Schrittzahl ist einstellbar, damit kann der Servoverstarker an
die Puls-Richtungs-Signale jeder Schrittmotor-Steuerung angepasst werden. Diverse
Meldungen kénnen ausgegeben werden.

Beachten Sie die Grenzfrequenz! Der Anschluss eines Inkrementalgebers bietet
eine hohere EMV-Storfestigkeit!

Geschwindigkeitsprofil mit Signaldiagramm

+v1

s e o o

Pulszahl
—— Pulsfrequenz
—— Pulsfrequenz—Anderung

zuriickgelegter Weg s
Geschwindigkeit v
Beschleunigung a
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8.14.5.1

IS

8.14.5.2

Puls/Richtungsgeber mit 5V Signalpegel (X4)

Anschluss des Servoverstarkers an eine Schrittmotorsteuerung mit 5V Signalpegel. Ver-
wendet wird hierfir der SubD-Stecker X4.
Grenzfrequenz: 1 MHz

AGND (Klemme X3/1) muss mit der Masse der Steuerung verbunden werden!

AX2500 . Master \\
-~ Pulst -~
4 5 D uls 4
RS 485 R ‘jso\n-lj — Rsass  Fuls
4 Puls—
4 6 ) Richtung+ g
RS 485 - 950\“‘[:] C— RS 485 Richtung
< Richtung—
PGND -1—> PGND ol— 1/0-6ND

* entsprechend der Leitungsimpedanz
AGND (X3) mit CNC—GND verbinden

Puls/Richtungsgeber mit 24V Signalpegel (X3)

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

AGND (Klemme X3/1) muss mit der Masse der Steuerung verbunden werden!

AX2500 Master
X3
—IN1| 4 D ~“\Richtung (™ .
_| I DIGITAL—IN1 ichtung < @ Richtung
bl e ) —
| — DIGITAL—IN2| 3 D Puls q @ Puls
hd T

+24V gegen GND

1
AGND |-
4)(1 (Master)
DGND ) 0 GND

@
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8.15
8.15.1

N—I

Encoder-Emulationen
Inkrementalgeber-Ausgabe (X4)

Die Inkrementalgeber-Schnittstelle gehort zum Lieferumfang. Wahlen Sie die Enco-
der-Funktion ROD (Bildschirmseite “Encoder”, Funktion ENCMODE). Aus den zyk-
lisch-absoluten Signalen des Resolvers bzw. Encoders wird im Servoverstarker die Posi-
tion der Motorwelle berechnet. Aus dieser Information werden Inkrementalgeber-
kompatible Impulse erzeugt. Es werden Impulse in zwei um 90° elektrisch versetzten Sig-
nalen A und B und ein Nullimpuls ausgegeben. Die Auflésung (vor Vervielfachung) ist mit
dem Parameter AUFLOSUNG einstellbar:

Encoderfunktion Feedbacksystem |Auflésung Nullimpuls
Resolver 256...4096 einer pro Umdrehung

ROD (1) (bei A=B=1)
Encoder 256...524288 einer pro Umdrehung

(28...2") (bei A=B=1)

Weitergabe des
Gebersignals von X2
zu X4

Sie kénnen die Lage des Nullimpulses innerhalb einer mechanischen Umdrehung einstel-
len und speichern (Parameter NI-OFFSET). Die Versorgung der Treiber erfolgt durch
eine interne Spannung. Die Bezugsmasse der Schnittstelle ist PGND (X4/1).

22...2" (TTL Striche *

ROD interpolation (3) |Encoder Geberaufldsung

PGND muss immer mit der Steuerung verbunden werden. Die maximal zuldssige
Leitungslange betragt 10 m.

Anschluss- und Signalbeschreibung Inkrementalgeber-Schnittstelle :
Die Zahlrichtung ist mit Blick auf die Motorachse bei Rechtsdrehung aufwartszahlend.

AX2500 " CNC
5 N A+ 77N
> ") >
RS 485 4~ > |:|150(r RS ags | SPUr A
o =) - q
2 NI+
> ") >
= I N FIEN — [:]1500« d % \nuni
Y
NI—
6 B+
> ") >
RS 485 7~ — I:I15°Q' RS 485
o =) q
B- Spur B
POND | FoND o}— 1/0-6ND
[H— _— )—
- b e b
* entsprechend der Leitungsimpedanz
AGND (X3) mit CNC—GND verbinden
tv tv
e ——
a a a a Flankenabstand a > 0,25us
5V ] \ Flankensteilheit tv < 0,1us
Verzégerung N—I—td < 0,1us
5v ," ..... ..“
| /] \
I
|
5V |
td td
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8.15.2

SSI-Ausgabe (X4)

Die SSI-Schnittstelle (synchron serielle Absolutgeberemulation) gehoért zum Lieferum-
fang. Wahlen Sie die Encoder-Funktion SSI (Bildschirmseite “Encoder”).

Aus den zyklisch-absoluten Signalen des Resolvers bzw. Encoders wird im Servover-
starker die Position der Motorwelle berechnet. Aus dieser Information wird ein SSI-Datum
(nach Stegmann Patentschrift DE 3445617C2) erstellt.

Es werden 28 Bit Ubertragen. Die fuhrenden 12 Datenbit bilden die Anzahl der Umdre-
hungen ab. Die darauf folgenden max. 16 Bit bilden die Auflosung ab.

Die folgende Tabelle zeigt die Aufteilung des SSI-Datums:

Umdrehung Auflésung
1110/ 9/8[7]6/5/4]3[2/1][0][15/14/13[12[11]10/9]8]7][6]/5[4]/3]2]1]0

Die Signalfolge kann im Binarformat (Standard) oder im Grayformat ausgegeben werden
(Parameter SSI-CODE). Sie kdnnen den Servoverstarker an die Taktfrequenz lhrer
SSI-Auswertung mit dem Parameter SSI-Timeout anpassen (Zykluszeit 1,3 ps / 10 ps).

Die Versorgung der Treiber erfolgt durch eine interne Spannung. Bezugsmasse ist
PGND (X4/1). PGND muss immer mit der Steuerung verbunden werden.

Anschluss- und Signalbeschreibung SSI-Schnittstelle:
Die Zahlrichtung ist mit Blick auf die Motorachse bei Rechtsdrehung aufwartszahlend.

AX2500 4 Steuerung \
> 6 ) ’\ DATA - >
S I N E2 ? |:|1sorr Rs a5 DATA
- oo -
Y= . ) PCND o] enp
ey, CLOCK 4
Rl = X £5§”D — = |cLock
7 v CLOCK v

* entsprechend der Leitungsimpedanz

1.2 3 4 5 6 7 8 9 10 1 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29

Clock -IH
Monoflop Pl‘l L

t Y

s EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE I
N T . 0 (@ (2 () 2D 2D, D (2D ) T D) &) B (&P &0 2B O 0 3. O 0 O 6 O ©) O

Umschaltzeit Daten t, < 300ns Ausgang AUl = 2V/20mA
min. Periodendauer T = 600 ns Eingang [|AJI > 0.3V

Time Out t, = 1.3us/10us (SSITOUT)
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8.16
8.16.1

Digitale und analoge Ein- und Ausgéange
Analoger Eingang (X3)

Der Servoverstarker besitzt einen programmierbaren Eingang fiir analoge Sollwerte.
Als Potentialbezug muss AGND (X3/1) immer mit CNC-GND der Steuerung verbunden
werden.

Technische Eigenschaften

— Eingangsspannung max. £ 10 V

— Auflésung 1,25 mV

— Bezugsmasse AGND, Klemme X3/1

— Eingangswiderstand 20 kQ2

— Gleichtaktspannungsbereich fur beide Eingange zusatzlich £ 10 V
—  Abtastrate: 62,5 us

AX2500 Steuerung

- +
[-—
| | Sollwert1 +/-10V
2 | | gegen CNC—GND
- -

10 10n acno |t I
Q 1T I e
|

10k 10k

Analog In+

Analog In—

3

J CNC—GND

Eingang Analog-In (Klemmen X3/2-3)
Eingangsspannung von max. £ 10 V, Auflésung 14bit, skalierbar.
Standardeinstellung: Drehzahlsollwert

Drehrichtungszuordnung
Standardeinstellung: Rechtsdrehung der Motorwelle (Blick auf die Welle) bei
positiver Spannung an Klemme X3/3 (+ ) gegen Klemme X3/2 ( -)

Zur Umkehr des Drehsinns kénnen Sie die Belegung der Klemmen X3/2-3 vertauschen
oder auf der Bildschirmseite “Drehzahlregler” den Parameter DREHRICHTUNG veran-
dern.
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8.16.2

Digitale Eingdange (X3)

Alle digitalen Eingange sind Uber Optokoppler potentialfrei gekoppelt.
Technische Eigenschaften

—  Bezugsmasse ist Digital-GND (DGND, Klemme X1/4,5 am Master)
— Die Logik ist fur +24V / 7TmA ausgelegt (SPS-Kompatibel)

— H-Pegel von +12...36V / 7TmA, L-Pegel von 0...7V / OmA

— Abtastrate: Software 250 us / Hardware 2us

AX2500 Steuerung

DIGITAL—IN1| 4

DIGITAL—IN2| 5

-

NSTOP |7 +~ NSTOP

X1 (Master) L— +24V gegen CNC—GND

DGNDJ 2 »)—o /77177 CNC—GND
@n)

Sie kénnen die digitalen Eingange PSTOP / NSTOP / DIGITAL-IN1 und DIGITAL-IN2
dazu verwenden, im Servoverstarker abgespeicherte, vorprogrammierte Funktionen aus-
zuldsen.

Eine Liste der vorprogrammierten Funktionen finden Sie in der Online-Hilfe.

Wenn einem Eingang eine vorprogrammierte Funktion neu zugewiesen wird, muss der
Datensatz im EEPROM des Servoverstarkers gespeichert und die 24V Hilfsspannungs-
versorgung des Servoverstarkers aus- und wieder eingeschaltet werden (Reset des Ver-
starkers).

Endschalter PSTOP / NSTOP

")—o
"o
_Hbst HH&% PSTOP | 6 Do +—_| PsTOP
Bt
)0

Die Klemmen X3/6 und X3/7 sind flr den Anschluss von Endschaltern vorgesehen. Im
Auslieferzustand sind sie deaktiviert. Wenn diese Eingange nicht fur den Anschluss von
Endschaltern bendtigt werden, kdnnen Sie sie flr andere Eingangs-Funktionen nutzen.

Endschalter positiv/inegativ (PSTOP / NSTOP, Klemmen X3/6 und X3/7), High-Pegel im
Normalbetrieb (leitungsbruchsicher). Ein Low-Signal (offen) sperrt die zugehdrige Dreh-
richtung.

DIGITAL-IN 1/ DIGITAL-IN 2

Sie kdnnen die digitalen Eingédnge Klemme X3/4 (DIGITAL-IN 1) bzw. Klemme X3/5
(DIGITAL-IN 2) mit einer vorprogrammierten Funktion verknipfen.
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8.16.3

Digitale Ausgange (X3)

Technische Eigenschaften

— Bezugsmasse ist Digital-GND (DGND, Klemme X1/4,5 am Master)
— Alle digitalen Ausgange sind potentialfrei

— DIGITAL-OUT1 und 2 : Open-Emitter, max. 30V DC, 10mA

— Update rate: 250 ys

24V
AX2500
%% )
240 i
jZ\\I< J_ X3 Steuerung
ZST DIGITAL—OUT!| 8 ) o g Digital 1
K 1
ZST DIGITAL—OUT2 9_) o d Digital 2
X1 (Master)
DGND 4_) o 1/0—GND

Programmierbare digitale Ausgidnge DIGITAL-OUT 1/ 2:

Sie konnen die digitalen Ausgange DIGITAL-OUT1 (Klemme X3/8) und DIGITAL-OUT2
(Klemme X3/9) dazu verwenden, Meldungen von im Servoverstarker abgespeicherten,
vorprogrammierten Funktionen auszugeben.

Eine Liste der vorprogrammierten Funktionen finden Sie in der Online-Hilfe der Inbetrieb-
nahme-Software.

Wenn einem Ausgang die Meldung einer vorprogrammierten Funktion neu zugewiesen
wird, muss der Datensatz im EEPROM des Servoverstarkers gespeichert und die 24V
Hilfsspannungsversorgung des Servoverstarkers aus- und wieder eingeschaltet werden
(Reset der Verstarkersoftware).
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8.16.4

Digitale /0 am Master (X1)

Technische Eigenschaften

— Bezugsmasse ist Digital-GND (DGND, Klemme X1/4,5)

— Die Logik ist fiir +24V / 7TmA ausgelegt (SPS-Kompatibel)

— H-Pegel von +12...36V / 7TmA, L-Pegel von 0...7V / OmA
BTB/RTO: Relais-Ausgang, max. 30V DC oder 42V AC, 0.5A

AX2500 X1 Steuerung

| T Q BTB/RTO 1_) 5
1k

o)

O

T 1000 BTB/RTO| 2

(@)

bl e N eveLel S oy | ENaBLE

DGND 4—)—0 /77177 g 1/0—GND
DGND| 3 _- )—o @

Eingang Freigabe ENABLE

Sie geben die Endstufen aller Servoverstarker des Systems mit dem Freigabesignal frei
(Klemme X1/3, Eingang 24V, High-aktiv).
Im gesperrten Zustand (Low signal) sind die angeschlossenen Motoren drehmomentfrei.

Betriebsbereit-Kontakt BTB/RTO

Betriebsbereitschaft (Klemmen X1/1 und X1/2 ) wird Uber einen potentialfreien Relais-
kontakt gemeldet.

Der Kontakt ist geschlossen, wenn alle Servoverstarker des Systems betriebsbereit
sind, die Meldung wird vom Freigabesignal, von der I?t- Begrenzung und von der Brems-
schwelle nicht beeinflusst.

Alle Fehler fihren zum Abfallen des BTB-Kontaktes und Abschalten der Endstufe
(bei offenem BTB Kontakt ist die Endstufe gesperrt -> keine Leistung). Eine Liste
der Fehlermeldungen finden Sie auf Seite 90.
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8.17

RS232-Schnittstelle, PC-Anschluss (X8), nur Master

Das Einstellen der Betriebs-, Lageregelungs- und Fahrsatzparameter kénnen Sie mit der
Inbetriebnahmesoftware auf einem handelsublichen Personal Computer (PC) erledigen.

Verbinden Sie die PC-Schnittstelle (X8) des Servoverstarkers bei abgeschalteten
Versorgungsspannungen Uber eine Nullmodem-Leitung mit einer seriellen Schnittstelle
des PC.

Verwenden Sie keine Nullmodem-Link Leitung !

Die Schnittstelle liegt auf dem gleichen Potential wie die interne Logik und hat AGND als
Bezugsmasse.

Die Schnittstelle wird in der Inbetriebnahmesoftware angewahlt und eingestellt.
Weitere Hinweise finden Sie auf Seite 74 .

AX2500 PC
X8
< RxD |2~ e TxD <
RS 232 P4 I I — I I - RS 232
5 ~ | | AGND R
L2 B
> TxD |3\ | | L ! ] RXD >
RS 232 P4 \T’ ——— ‘Y’ - RS 232

Ubertragungsleitung zwischen PC und Servoverstirker der Serie AX2500:

(Ansicht: Draufsicht auf die Lotseite der SubD-Buchsen an der Leitung)

PC PC
X6 RS232 X6 RS232
Sub—D 9—Pol. Sub—D 25-Pol. Sub—D 9—Pol. Sub—D 9-Pol.

1)

RxD
TxD

™ RxD
RxD TxD

RxD
™D

GND GND

GND

GND

Buchse Buchse

000000000 OOO
000000000000

F

o

Buchse
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8.18
8.18.1

Feldbusanschluss
CANopen Schnittstelle (X7)

Schnittstelle zum Anschluss an den CAN Bus (default : 500 kBaud).

Am Master befindet sich ein CAN-Eingang. Alle Achsmodule des Systems sind Uber den
internen Bus hieran angeschlossen. Am letzten Achsmodul ist ein CAN-Ausgang, wo der
CAN-Bus entweder zu weiteren Teilnehmern gefuhrt, oder durch einen Abschlusswider-
stand terminiert werden kann.

Das integrierte Profil basiert auf dem Kommunikationsprofil CANopen DS301 und dem
Antriebsprofil DS402. Im Zusammenhang mit dem Lageregler werden u.a. folgende
Funktionen bereitgestellt: Tippen mit variabler Geschwindigkeit, Referenzfahren, Fahrauf-
trag 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 interne Logik und hat AGND als
Bezugsmasse.

Zum Potentialausgleich muss AGND mit der Steuerung verbunden werden!

CAN—Server /Client
AX2500
X CANH
7 -~ ~~
N ) —— ) N
> 1200*[] I:]uorr [
2 ~ CANL CAN
CAN 7 — ”
3 ) AGND ol
J_ T T
AGND *entsprechend der Leitungsimpedanz

CAN nach I1SO 11898
AGND (X3) mit CNC—GND verbinden

CAN Buskabel
Nach ISO 11898 sollten Sie eine Busleitung mit einem Wellenwiderstand von 120 Q ver-
wenden. Die verwendbare Leitungslange fur eine sichere Kommunikation nimmt mit
zunehmender Ubertragungsrate ab. Als Anhaltspunkte kdnnen folgende bei uns gemes-
sene Werte dienen, sie sind allerdings nicht als Grenzwerte zu verstehen:
Leitungsdaten: Wellenwiderstand 100-120 O

Betriebskapazitat max. 60 nF/km

Leiterwiderstand (Schleife) 159,8 O/km

Leitungslingen in Abhingigkeit von der Ubertragungsraten

Ubertragungsrate / kBaud | max. Leitungslinge / m
1000 20
500 70
250 115

Mit geringerer Betriebskapazitat (max. 30 nF/km) und geringerem Leiterwiderstand
(Schleife, 115 Q/km) kdnnen gréBere 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, grof3flachige Verbindung
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8.18.2

PROFIBUS Schnittstelle (X7), Option

Dieser Abschnitt beschreibt die PROFIBUS-Schnittstelle des AX2500.
Informationen Gber den Funktionsumfang und das Softwareprotokoll finden Sie im Hand-
buch "Kommunikationsprofil PROFIBUS DP".
Leitungsauswahl, Leitungsfiihrung, Schirmung, Busanschlussstecker, Busabschluss und
Laufzeiten werden in den “Aufbaurichtlinien PROFIBUS-DP/FMS” der PROFIBUS-Nut-

zerorganisation PNO beschrieben.

AX2500 Steuerung
X7
e p
5 5
l——C—ﬁ ------------ ﬁ—)— GND1
8 3900Li o~ —~ L‘iSQOQ 8
— [§] (——rcfI O-mm)—{ RS485—A
52200 | !”!2200 5
L
— C % \ 6——)— RS485-B
¢ 3900 | ! 13900 ¢
+5V P i 5v
1=/ (-3 S-mm)— +
1 4 4
AGND e pu

Empfehlungen fiir 1.5 MBit/s und 3 MBit/s

1.5 MBit/s

max. 32 Achsen pro Segment

3 MBit/s

max. 32 Achsen pro Segment

Empfehlungen fiir 6 MBit/s und 12 MBit/s

Verwenden Sie immer identische Leitungstypen desselben Herstellers.

8 x AX2500
Um die langfristige Zuverlassigkeit SPS
Ug der Anlage zu erhohen, empfehlen 5
wir, bei 6 MBit/s und 12 MBit/s Uber- @
tragungsrate die Segmente liber =
Repeater zu verbinden und je
Segment nur einen AX2500-Master | Repeaterl 6 x AX2500
einzusetzen (siehe Beispiel). X
o}
6 MBit/s max. 8 Achsen (1 Master) @
pro Segment s
12 MBit/s gﬂrzca)xézg/-r\;:grs:fn (1 Master)
I
(2]
©
remmemnemnennn =
¥
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8.18.3

8.18.3.1

8.18.3.2

SERCOS Schnittstelle (X7), Option

Dieser Abschnitt beschreibt die SERCOS Schnittstelle des AX2500.
Informationen Uber der Funktionsumfang und das Softwareprotokoll finden Sie im Hand-
buch "IDN Reference Guide SERCOS".

Verwenden Sie fur den Lichtwellenleiter (LWL) - Anschluss ausschlieRlich SERCOS
Komponenten gemal® SERCOS Standard IEC 61491.

Leuchtdioden

RT

Zeigt an, ob SERCOS Telegramme korrekt empfangen werden. In der finalen
Kommunikationsphase 4 sollte diese LED glimmen, da zyklisch Telegramme emp-
fangen werden.

T

Zeigt an ob SERCOS Telegramme gesendet werden. In der finalen Kommunika-
tionsphase 4 sollte diese LED glimmen, da zyklisch Telegramme gesendet wer-
den. Uberpriifen Sie die Stationsadressen in der Steuerung und im Servoverstar-
ker, wenn:

- die LED in SERCOS Phase 1 nie leuchtet

- die Achse nicht in Betrieb genommen werden kann, obwohl RT zyklisch leuchtet.

ERR

Zeigt eine fehlerhafte bzw. gestérte SERCOS Kommunikation an.

Leuchtet diese LED stark, ist die Kommunikation stark gestért bzw. gar nicht vor-
handen. Uberpriifen Sie die SERCOS Ubertragungsgeschwindigkeit auf der
Steuerung und im Servoverstarker (BAUDRATE) und den Anschluss der LWL.

Glimmt diese LED, zeigt dies eine leicht gestérte SERCOS Kommunikation an, die
optische Sendeleistung ist nicht korrekt der Leitungsléange angepasst. Uberpriifen
Sie die Sendeleistung der physikalisch vorherigen SERCOS Station. Die Sendelei-
stung der Servoverstarker konnen Sie auf der Bildschirmseite SERCOS der Inbe-
triebnahmesoftware DRIVE.EXE Uber die Anpassung an die Leitungslange mit
dem Parameter LWL-Lange einstellen.

Anschlussbild

Aufbau des ringférmigen SERCOS Bussystems mit Lichtwellenleiter (Prinzipdarstellung).

Lichtwellenleiter (LWL)
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8.18.4 EtherCat Schnittstelle (X7), Option

Dieser Abschnitt beschreibt die EtherCat Schnittstelle des AX2500.

Informationen zu Funktionsumfang und Softwareprotokoll finden Sie in der Ethercat
Dokumentation (zur Zeit in Vorbereitung). Diese Schnittstelle ermdglicht den Anschluss
des Servoverstarkers an ein EtherCat Netzwerk.

8.18.4.1 EtherCat Anschluss, Stecker X7A/B (RJ-45)

Anschluss an das EtherCat Netzwerk Uber RJ-45 Stecker (IN und OUT Schnittstellen).

8.18.4.2 Anschlussbild
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Diese Seite wurde bewusst leer gelassen
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9
9.1

WARNUNG !

A\

GEFAHR!

2

2

Inbetriebnahme

Wichtige Hinweise

Nur Fachleute mit weitreichenden Kenntnissen in den Bereichen Elektrotechnik
und Antriebstechnik diirfen den Servoverstarker in Betrieb nehmen.

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 Gefahrenanalyse fiir
die Maschine erstellen und geeignete MaBnahmen treffen, dass unvorhergesehene
Bewegungen nicht zu Schaden an Personen oder Sachen filhren kénnen.

Priifen Sie, ob alle spannungsfiihrenden Anschlussteile gegen Beriihrung sicher
geschiitzt sind. Es treten lebensgefahrliche Spannungen bis zu 800V auf.

Losen Sie die elektrischen Anschliisse der Servoverstarker nie unter Spannung.
Restladungen in Kondensatoren kénnen bis zu 300 Sekunden nach Abschalten der
Netzspannung gefahrliche Werte aufweisen.

Die Kiihlkorper- und Frontplatten-Temperatur am Verstarker kann im Betrieb 80°C
erreichen. Priifen (messen) Sie die Temperatur des Kiihlkérpers. Warten Sie, bis
der Kiihlkorper auf 40°C abgekiihlt ist, bevor Sie ihn beriihren.

Wenn der Servoverstarker langer als 1 Jahr gelagert wurde, miissen die
Zwischenkreiskondensatoren neu formiert werden.

Losen Sie hierzu alle elektrischen Anschliisse.

Versorgen Sie den Servoverstarker etwa 30min einphasig mit 230V AC an den
Klemmen L1/ L2. Dadurch werden die Kondensatoren neu formiert.

Weiterfiihrende Informationen zur Inbetriebnahme:

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

Die Inbetriebnahme der Feldbus-Schnittstelle wird im entsprechenden Handbuch
beschrieben.

Weiterfiihrendes Wissen vermitteln wir lhnen in Schulungskursen (auf Anfrage).
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9.2
9.21

9.2.1.1

WARNUNG !

9.2.1.2

Inbetriebnahmesoftware
Allgemeines

Dieses Kapitel erlautert die Installation der Inbetriebnahmesoftware DRIVE.EXE fiir den
digitalen Servoverstarker AX2500.

Wir bieten auf Anfrage Schulungs- und Einarbeitungskurse an.

BestimmungsgeméaRe Verwendung

Die Inbetriebnahmesoftware ist dazu bestimmt, die Betriebsparameter der Servoverstar-
ker der Serie AX2500 zu andern und zu speichern. Der angeschlossene Servoverstarker
wird mit Hilfe der Software in Betrieb genommen - dabei kann der Antrieb mit den Ser-
vice-Funktionen direkt gesteuert werden.

Das Online Parametrieren eines laufenden Antriebs ist ausschlieBlich
Fachpersonal mit den auf Seite 7 beschriebenen Fachkenntnissen erlaubt.

Auf Datentrdger gespeicherte Datensatze sind nicht gesichert gegen ungewolite
Veranderung durch Dritte. Nach Laden eines Datensatzes miissen Sie daher
grundsatzlich alle Parameter priifen, bevor Sie den Servoverstarker freigeben.

Software-Beschreibung

Die Servoverstarker missen an die Gegebenheiten Ihrer 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, siehe S.67) mit dem Servoverstarker verbunden. Die
Inbetriebnahmesoftware stellt die Kommunikation zwischen PC und AX2500 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
erkennen, da eine standige Verbindung (online Verbindung) zum Verstarker besteht.
Gleichzeitig werden wichtige Istwerte aus dem Verstarker eingelesen und am Bildschirm
angezeigt (Monitor-Funktion).

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

Sie kdnnen Datensatze auf einem Datentrager speichern (archivieren) und wieder laden.
Die Datensatze kénnen Sie ausdrucken.

Wir liefern Ihnen motorbezogene Default-Datensatze fur alle sinnvollen Servoverstar-
ker-Motor-Kombinationen. In den meisten Anwendungsfallen werden Sie mit diesen
Defaultwerten lhren Antrieb problemlos in Betrieb nehmen kénnen.

Eine umfangreiche Online-Hilfe mit integrierter Beschreibung aller Variablen und Funktio-
nen unterstitzt Sie in jeder Situation.
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9.21.3 Hardware-Voraussetzungen
Die PC-Schnittstelle (X8, RS232) am Master wird Uber eine Nullmodem-Leitung (keine
Nullmodem-Link Leitung !) mit einer seriellen Schnittstelle des PC verbunden (= S.67).
Ziehen und stecken Sie die Verbindungsleitung nur bei abgeschalteten
Versorgungsspannungen (Verstarker und PC).
WARNUNG !
Die Schnittstelle im Servoverstarker ist iber Optokoppler galvanisch getrennt und liegt
auf gleichem Potential wie das CANopen-Schnittstelle.
Minimale Anforderungen an den PC
Prozessor : mindestens Pentium | oder vergleichbar
Betriebssystem WINDOWS 98 /2000 / ME / NT4.0 / XP
Grafikkarte : Windows kompatibel, color
Laufwerke : Festplatte (10 MB frei)
CD-ROM Laufwerk
Arbeitsspeicher mindestens 8MB
Schnittstelle : eine freie serielle Schnittstelle (COM1...10)
9.2.1.4 Betriebssysteme
WINDOWS 98 /2000 / ME / NT / XP
DRIVE.EXE ist lauffahig unter WINDOWS 98 / 2000 / ME / XP und WINDOWS NT 4.0.
Eine Notbedienung ist mit einer ASCII-Terminal-Emulation (ohne Oberflache) mdglich.
Schnittstelle-Einstellung : 9600 Baud, 8 Databit, 1 Stopbit, kein Parity, kein Handshake
Unix, Linux
DRIVE.EXE ist nicht lauffahig unter Unix und Linux.
9.2.2 Installation unter WINDOWS 98 / 2000 / ME / NT / XP

Auf der CD-ROM befindet sich das Installationsprogramm fir die Setup Software.
Installieren

Autostartfunktion ist aktiviert:

Legen Sie die CD-ROM in ein freies Laufwerk ein. Es 6ffnet sich ein Fenster mit dem
Startbildschirm der CD. Dort finden Sie eine Verknipfung zur Setup Software. Klicken
Sie darauf und folgen Sie den Anweisungen.

Autostartfunktion ist deaktiviert:

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

Klicken Sie OK und gehen Sie dann wie oben beschrieben vor.

Anschluss an serielle Schnittstelle des PC
SchlieRen Sie die Ubertragungsleitung an eine serielle Schnittstelle Inres PC und an die
PC Schnittstelle (X8) des AX2500 an (=> S.67).
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9.3
9.3.1

9.3.1.1

9.3.1.2

Quickstart, Schnelltest des Antriebs
Vorbereitung
Auspacken, Montieren und Verdrahten des Servoverstarkers

1. Servoverstarker und Zubehor aus der Verpackung nehmen.
2. Warnhinweise in den Handbiichern beachten.
3. Servoverstarker wie in Kapitel 7.3 beschrieben montieren.

4. Servoverstarker wie in Kapitel 8.3 beschrieben verdrahten oder verwenden Sie die
Minimalverdrahtung fur den Schnelltest aus Kapitel 9.3.1.3.

5. Installieren Sie die Software wie in Kapitel 9.2 beschrieben.

Dokumentationen

Sie bendotigen folgende Dokumentationen (im PDF Format auf der Produkt-CDROM, Sie
kodnnen die jeweils aktuellste Version eines Handbuchs von unserer Website herunterla-
den):

@® Produkthandbuch (vorliegendes Handbuch)

Abhangig vom eingebauten Feldbusinterface bendtigen Sie eine der folgenden Doku-
mentationen:

® Handbuch CANopen Kommunikationsprofil

@® Handbuch PROFIBUS DP Kommunikationsprofil

@® Handbuch SERCOS Kommunikationsprofil

@® Handbuch EtherCat Kommunikationsprofil (in Vorbereitung)

Sie benotigen den Acrobat Reader um die PDF Dateien zu lesen. Einen Installationslink
finden Sie auf jeder Bildschirmseite der Produkt-CDROM.
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9.3.1.3 Minimal erforderliche Verdrahtung fiir den Schnelltest

Diese Verdrahtung erfiillt keinerlei Anforderungen an die Sicherheit oder
Funktionstiichtigkeit Ihrer Anwendung. Sie zeigt lediglich die fiir den Schnelltest
T erforderliche Mindestverdrahtung.

X7 RS

TF24V ON
~1_ +
@

24V DC

n

Power ON

-

A

MotorRower, » y o

Feedback |

Power
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9.3.2 Verbinden

@ SchlieRen Sie die serielle Ubertragungsleitung an eine serielle Schnittstelle Ihres PC
und an die serielle Schnittstelle X8 des Servoverstarkers an. Optional ist der Einsatz
eines USB - Seriell Konverters moglich.

@® Schalten Sie die 24 V-Spannungsversorgung des Servoverstarkers ein.

@® Warten Sie etwa 30s, bis die Anzeige in der Frontplatte des Servoverstarker die
Stromtype (z.B.E 8 Bfiir 3 A) anzeigt. Ist die Leistungsversorgung ebenfalls zu ge-
schaltet, wird ein fiihrendes P (z.B.2 8 B fiir Power, 3 A) angezeigt.

[@ Wird ein Fehlercode (&,%ﬂ%ﬂ) oder eine Warnung (S B %,) oder ein Hinweis (./_/ EIS)
angezeigt, finden Sie die entsprechende Beschreibung in diesem Handbuch (siehe
S. 90ff). Bei Fehlercode: beseitigen Sie die Ursache.

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

o] |
| |

. Schnittztelen

Dffline ‘ deaktivieren‘

Im Menii "Kommunikation" muss DRIVE.EXE bietet die Moglichkeit, offline oder
"Multidrive" aktiviert sein! online zu arbeiten.
Wir arbeiten online. Wahlen Sie dazu die
Schnittstelle, an die der Servoverstarker ange-
schlossen ist.

Die Software versucht nun, eine Ver-

A tefis Y Blalie s VEE e | bindung zum Servoverstarker aufzu-
. Werstarker nicht angeschlossen oder fehlerhaftes Kabel! bauen. Wenn keine Kommunikation
zustande kommt, erhalten Sie diese

@ Fehlermeldung:

- Falsche Schnittstelle gewahlt

- Falsche Stecker am Verstarker gewahit

- Schnittstelle von anderer Software belegt

- 24V Hilfsspannungsversorgung ausgeschaltet

- Ubertragungsleitung defekt oder falsch konfektioniert

Haufige Ursachen
sind:

Bestatigen Sie die Fehlermeldung. Suchen und beseitigen Sie den Fehler, der die Kom-
munikation verhindert. Starten Sie die Software erneut.
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WARNUNG !

9.3.3

Wenn eine Kommunikation zustande kommt, erscheint die Verstarkerauswahl:

.
Dargestellt werden die im System erkannten Master-

9 DRIVED. Master und Achsmodule mit ihrer Stationsadresse und Na-

men. Das Mastermodul ist gesondert gekennzeichnet.
Doppelklicken Sie auf den Verstarker, den Sie in Be-
trieb nehmen mochten.

Sie konnen spater andere Achsmodule hinzu wahlen
und parallel am Bildschirm darstellen und parametrie-
ren (Multidrive Funktion).

Nun werden die Parameter aus dem angewahlten Servoverstarker ausgelesen. Danach
sehen Sie den Startbildschirm.

Vergewissern Sie sich, dass das System gesperrt ist (Eingang HW-Enable Klemme
X1/3 am Master 0V oder offen)!

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
Mendiileiste ? oder
Online HTML Help

startet die Online-Hilfe mit Inhaltsverzeichnis

Symbolleiste

Ll =

@z Im EEPROM speichern,
shve wird bendtigt, wenn Sie Parameter gedndert haben

X!

CLEAR

MORITOR

ﬁz

B asiz-
einztellungen

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

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

S . Sperren (Disable) und Freigeben (Enable) der Verstarker
Disable (F12) | Enable (Shit+F12) | Endstufe iiber die Software.

Statusleiste

IOnIine erhindung Ol I
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9.3.4

WARNUNG !

Basiseinstellungen

Wabhlen Sie im Startbildschirm die Schaltfliche "Basiseinstellungen”.

S | Basiseinstellungen 8 f FB 8 “"DRIVED™

Software PC Werstarker

W5 53 K5283 Hardware

|Drive 34 Hardware Version 10.04

Metztei Firrnware
lac""astﬂffl”d W6 76 DRIVE Rev create.d Jun 06 12.00:16 2003
Intem -
S efiennummer Adresse Feldbuz-&dresse B audrate CAM Bus
Ballastleistung 200203438 a il -
Cm— | . | | |50 KBaud  ~ ]
Betriebsstunden  ame tuto Enable  Ext WD
max. Netzspannung || [g6:0 h |DRIVED [Ein ~| |100
230 hd
Einheiten
Eine Metzphase fehlt Beschleunigung Geschw. Drehzahl Lage

|Keine tdeldung ﬂ |ms->\-"LIM

ﬂ |Kompatibilitétsmodusj |counts ﬂ

Ubemehmen |

ak Abbrechen
N

Ballastwiderstand: Nur andern, wenn ein externer Bremswiderstand verwendet wird.
Die meisten Applikationen bendtigen keinen zusatzlichen Bremswiderstand.

max. Netzspannung: Vorhandene Netznennspannung einstellen

Eine Netzphase fehlt: Sie konnen entscheiden, ob bei Fehlen einer Netzphase die War-
nung "n05" oder der Fehler "F19" erzeugt wird. "F19" fihrt zum Abschalten der Endstufe,

"n05" wird als Meldung behandelt.

Einheiten: Beschleunigung, Geschw./Drehzahl, Lage
Wahlen Sie sinnvolle Einheiten fur lhre Anwendung bezogen auf die bewegte Last.

Adresse:

Nur beim Master einstellen (= hdchste Adresse des Verstarker-Systems, siehe S. 86)

Alle anderen Einstellungen lassen Sie unverédndert.

Klicken Sie auf OK. Klicken Sie im Startbildschirm auf die Schaltflaiche "Motor".
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9.3.5 Motor (synchron)

Bl Motor, B / FB 8 "DRIVED™

Motar-Typ | Synchronmotor - Motar-Einheit |1/min -
— '_( ) . o
I o Strom-oreilung [ “eleklr. ]
[ — -
o Folzahl Y
0.67 A 3 -
lo max L
3 A 828 mH 1o s
Grenzdrehzahl [n max] Endwert Phi [ Delektr. 1
] 1/min Pn —/20 7'
Murnmer - Marne Bremse
<] Jowe =] [2000 n max

Einzatz [1/min]

| Dw Abbrechen
1N

Driicken Sie Funktionstaste F12 (SW disable) bevor Sie Motor Parameter @ndern.

Obermehmen |

Motor-Typ: Wahlen Sie "Synchronmotor". Wenn Sie einen Linearmotor oder einen Asyn-
chronmotor verwenden, wenden Sie sich bitte an unseren Kundendienst.

Nummer - Name: Klicken Sie auf das Listenfeld, die im Servoverstarker gespeicherte
Motortabelle wird geladen. Suchen Sie den angeschlossenen Motor in der Liste und wah-
len Sie ihn aus. Wenn lhr Motor nicht gelistet ist, wenden Sie sich an unseren Kunden-
dienst.

Lassen Sie fiir den Schnelltest alle anderen Felder unverandert.

WARNUNG !

Klicken Sie die OK Schaltflache.

'.f Mator mit Bremse? Wenn Ihr Motor eine eingebaute Bremse
L

-

hat, wahlen Sie "Ja", ansonsten "Nein".

Wenn Software Enable aktiv ist, er-
scheint eine Warnung. Sie kénnen fort-

1 Fefiler beim Befefil Bramss: fahren, aber nachdem der Verstarker neu
. ERR clear software enable first . . .
gestartet wurde, missen Sie prufen, ob
| die Haltebremse korrekt konfiguriert ist.
Klicken Sie "OK".
A — X Die Parameter werden nun ins RAM des
o . Servoverstarkers geladen (dauert einige
Die Konfiuration dez Reglers wurde geandert. . ) R
D amit alle Anderungen wirksam werden, mu die Konfiguration Sekunden)' DanaCh mussen Sle dle An-
e e Moo auchgeiit. 1 | derung der Konfiguration noch einmal be-
werden? oy
[Fallz die Andemingen venworfen werden zollen, wird ein Meustart Statlgen (Oder VerWerfen).
des Reglers ohne worherige S peicherung der Parameter Wenn Sie "Ja" wahlen, werden die Para-
durchgefuhrt.] . ’ .
_ , meter im EEPROM des Servoverstarkers
Ja Mein | Anderungen venwerfen | i i . .
N gespeichert und ein Reset wird ausgelost

(Kaltstart), dies dauert einige Sekunden.

Klicken Sie im Startbildschirm auf die Schaltflaiche "Feedback".
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9.3.6

Feedback

BN Feedback B / FB B "DRIVEQ”

Riickfihmng Palzahl
= ’—_|2 S
Offset Bandbreite
B00

= Drehzahlbeobachter
Die Anderungen werden ’—_l
beim Meustart Ubermommen! EIN 16 kHz Vi
Beschl Worsteusnung

1
DM Abbrechen Ubemehmen |

L] Fehler beim Befehl Rickfihrungstyp:
. ERR clear software enable First

]

Neue Konfiguration Pz|

Die Konfiuration des Reglers wurde geandert.

Damit alle Anderungen wikzam werden, mulb die Konfiguration
gespeichert und der Regler neu gestartet werden,

Soll die Konfiguration gespeichert und ein Meustart durchgefiihrt .
werden’?

[Falls die Anderungen verworen werden sallen, wird ein Neustart
des Reglers ohne vorherige Speicherung der Parameter
durchgefiibit. ]

m Mein Andemngen venwerfen |

Driicken Sie Funktionstaste F12
(SW Disable) bevor Sie Feedback
Parameter dndern.

Riickfiihrung:

Wahlen Sie das verwendete Rickfluhrsys-
tem aus.

Lassen Sie alle anderen Felder unveran-
dert.

Wenn Software Enable aktiv ist, erscheint
eine Warnung. Die Anderung der Konfigura-
tion kann nicht durchgefihrt werden.
Quittieren Sie die Meldungen, drucken Sie
F12 (SW Disable) und beginnen Sie die
Feedback-Auswahl erneut.

Ist alles in Ordnung, startet der Paramater-
Upload (bereits fur die Motorauswahl be-
schrieben).

Wenn Sie "Ja" wahlen, werden die Parame-
ter im EEPROM des Servoverstarkers ge-
speichert und ein Reset wird ausgelost
(Kaltstart), dies dauert einige Sekunden.
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9.3.7

Parameter speichern und Neustart

Sie sind dabei, die Basisinstallation zu beenden und Sie haben Parameter geandert/ein-
gestellt. Abhangig davon, welche Parameter Sie gedndert haben, gibt es nun zwei mogli-
che Reaktionen des Systems:

Wichtige Konfigurations-Parameter wurden geédndert

Neue Konfiguration EI

Die Konfiuration des Reglers wurde gedndert,

Damit alle Anderungen wirksam werden, mul die Konfiguration
gezpeichert und der Beqler new gestartet werden. (]
Soll die Konfiguration gespeichert und ein Meustart durchgefiibit .
werden?

[Fallz die Anderungen vemnsorfen werden zollen, wird ein Meustart

dez Reglers ohne vorhenige Speicherung der Parameter

durchgefiibirt.]

Ja Mein Anderungen venwerfen

N

Eine Warnung erscheint, dass Sie den Verstarker neu starten missen (Kaltstart). Klicken
Sie auf JA. Die Parameter werden nun automatisch im EEPROM des Servoverstarkers
gespeichert und ein Reset Kommando startet den Verstarker neu (dauert einige Sekun-
den). Dies geschah z.B. nach Anderung des Motortyps bzw. des Feedbacks.

Weniger wichtige Parameter wurden geéandert

Es erscheint keine Warnung. Sichern Sie die Parameter manuell im EEPROM des Servo-

verstarkers. Klicken Sie dazu auf das Symbol g;,_Ef in der Symbolleiste. Ein Neustart
des Verstarkers ist nicht notwendig.

Servoverstarker zuriicksetzen (Reset)

Sie kénnen den Verstarker manuell zuriicksetzen (Reset, z.B. im Fehlerfall).

Klicken Sie auf das Symbol @
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9.3.8 Tippbetrieb (Konstante Drehzahl)

Sorgen Sie dafiir, dass die aktuelle Position der Last die nachfolgenden
Bewegungen zulasst. Die Achse fahrt sonst auf die Hardware-Endschalter oder
den mechanischen Anschlag. Stellen Sie sicher, dass ein Ruck oder eine schnelle

WARNUNG !
Beschleunigung der Last keinen Schaden verursachen kann.

@® Schalten Sie die Leistungsversorgung des Antriebs ein.
@® Hardware-Enable: +24 V an Enable [X1/3].

@® Software-Enable: Klicken Sie auf  Enablz(Shit+F12] | guf dem Startbildschirm oder be-
nutzen Sie die Tastenkombination Shift+F12. Die Anzeige in der Frontplatte meldet

nun E und die Stromstarke (z.B. 8 B 8 fur Enable, 3A).

® Kilicken Sie auf das Symbol Oszilloskop‘, die Seite 6ffnet sich:

3 Oszilloskop B 1 FB B "DRIVED” [N =T

[H 0.004 0006 0008

Aufzeichnung

Aufldsung Kanal Auto minmax min. max. Trigger Signal Tigger Level
B nomal | I | v | I [n_soll ~o
] _Spehen | iy 2 e B [ Trigger Position  Trigaer
Lackn |10 =] ™ g i - | [ [ [s0% =] [steigend |

faslieen | ot | Schieen

@® \Wahlen Sie Service-Modus "Drehzahl F6" , klicken Sie dann auf Parameter

Bitte Service-Parameter eingeben EJ
onst. Dred Resversishetrich
/i w [17min)
Direhmome
0 A a tims)

V2
Konst. Gleichstrom —_—
o2

Sollwert
v [100 1min v2 [1m 1/10in

elekir. Winkel
0 ® v [0 ms w2 [1000 ms

Fahiaultrag

T i) abtrechen | [ Ubernemen|

@® Geben Sie die gewlinschte, sichere Geschwindigkeit bei "Konst. Drehzahl" ein. Das
Vorzeichen definiert die Bewegungsrichtung.

Beachten Sie die Anforderungen an "sichere reduzierte Geschwindigkeit" fiir lhre

Anwendung!
WARNUNG !

® Kiicken Sie auf OK.
@ Starten Sie die Servicefunktion (Schaltflache Start oder F6).

Dichzahl  FE w Sw . Stop F3)

Quittieren Sie die Sicherheitsabfrage.
Der Opmode wird auf 0 geschaltet und die Endstufe wird automatisch freigegeben.
Das Funktionssymbol wechselt die Farbe nach grin, solange die Funktion aktiv ist.

@® Die Funktion ist solange aktiv, bis Sie die Schaltflache Stop betédtigen oder die
Funktionstaste F9 driicken.

@® Die Endstufe kann mit der Funktionstaste F12 gesperrt (disable) werden.

Service
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9.3.9 Status
Aktuelle Warnungen und Fehler werden auf der Bildschirmseite Status gelistet, die Sie
im Startbildschirm Uber die Schaltflache "Status" aufrufen kdnnen. Diese Schaltflache
meldet den aktuellen Status des Servoverstarkers und erscheint daher mit unterschiedli-
chen Beschriftungen.
S Verstirker 8/ FB B "DRIVED" _
IRl ST AR -
DPMDDE
| Direhmoment 0: Drehzahl dlglta\ -
&3 |/0 analog Lageregler |'°| Stromreglel
Drshzahlrsgler
€3 |0 digital
ROD/S51/Encoder Feedback
o ROD L Resolver Motor
BB CARIGH 367
Servo Drive Achse Sw
Konfiguration WAF‘ﬁ\NG NOHAWEN | Disable (F12) | Enable (ShilsF12) | Beenden
ElStatus 8/ FB 8 "DRIVEQ" [g |
Betriebsstunden 1556:38
die letzten 10 Fehler H:MIN Haufigkeit
Fleé Netz BETE 1E850: 51 (FOl1 FRihlkdrpertemperatuar 25 A
FOE Unterspannung LEEQ:E1l |FOZ Uberspannung 1
Fl& HNetz BTE 1550:-57 FO03 Schleppfehler 37
FOS Tntersparmag 1E550: 52 |FO4 Feedback Werlust 14z
Fl& Netz ETE 1EE0:12 |FOE Unterspannung 154
FOE Unterspannung 1550:18 |FOE Motortemperatur 33
Flg Netz ETE 1550:18 |FO8 Uberdrehzahl 115
FO& Motortemperatur 1£47:E51 |Fl0 Flash EPROM 1
FO04 Feedback Verlust 1547:51 |F11 Bremse z
FO08 Therdrehzahl 1546:14 |FlZz Motorphase 1z ¥
Aktuelle Fehler Aktuelle Warnungen
Hein nis Netzphase fehlt
Die Reset Schaltflache kann verwendet werden, um einige Fehler zurlickzusetzen. Eine
Beschreibung der Fehler-/Warnmeldungen finden Sie auf Seite 90.
Nun haben Sie die Grundfunktionen des Antriebs in Betrieb genommen und getestet.
9.3.10 Monitor
B Istwerte B / EB B "DRIVEO™
Analog Input 1 3w Direhwirkel 3337 “mech Klicken Sie auf das
Analog Input 2 26 my 3796 (B8] counts
_ ) Drehzahl Istwert 100 1/min Symbol "Monitor" M%%
[2t [Mittelwert]) 2 % Drehzahi T | e
Strom [Effektiviwert] 0023 A ..
Pasition 16859985 t . .
Strom D-Antel T S o Der Monitor zeigt alle
) chleppfehler 0 counts ) ) .
Strom Q-Antei 0015 A enmunkt [ et wichtigen mechanischen
Zwizchenkreisspannung 33 W d | kt . h | t rt
Ballastleiztung 0w 0 und elektrischen Istwerte
Kiihlkirpertemperatur 28 DE o o 180 deS Antl’lebS.
Innentemperatur 44 DE 70
9.3.11 Weitere Einstellmoglichkeiten

Fir alle weiteren Einstellmdglichkeiten finden Sie ausfuhrliche Hinweise in der
Online-Hilfe und in der dort integrierten ASCII Objekt Referenz.
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9.4

9.4.1

Mehrachssysteme

Uber die RS232-Schnittstelle im Master kénnen alle Achsen eines Systems parametriert
werden. Hierzu besteht eine interne Verbindung zwischen dem Master und den Achsmo-
dulen. Das PC-Kabel muss nur an den Master angeschlossen werden. Die interne Adres-

senvergabe wird automatisch vollzogen, so dass nur die Masteradresse eingestellt wer-
den muss.

Achsmodul 1

Achsmodul 2

Achsmodul 3
N

\/\ g
©
/\/ 2
N COMx
X8/PC N\ RS232

Stationsadresse

Sie stellen mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware die Adresse des Masters ein. Die Adres-
sen der Achsmodule werden dann automatisch zugewiesen.

Nach Verandern der Masteradresse miissen Sie die 24V-Hilfsspannungs-Versor-
gung der Servoverstarker aus- und wieder einschalten.

Den Achsmodulen werden, vom Master aus betrachtet, automatisch absteigende Adres-
sen zugewiesen. Die Tabelle zeigt ein Beispiel mit einem Master und drei Achsmodulen
(analog zur obigen Grafik):

Achse Adresse |Bemerkung

Master 10 Masteradresse, Vom Benutzer eingestellt
Achsmodul 3 9

Achsmodul 2 8 automatisch zugewiesen

Achsmodul 1 7

Die hochstmogliche Masteradresse ist 128. Die Masteradresse muss so gewahlt
werden, dass das letzte (linke) Achsmodul mindestens die Adresse 1 zugewiesen
bekommt.

In CAN und PROFIBUS-Netzwerken miissen Sie darauf achten, dass die

automatisch zugewiesenen Adressen nicht mit denen anderer Knoten
tibereinstimmen diirfen.
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Anschlussbeispiel Mehrachsensystem

9.4.2

Beachten Sie die Sicherheitshinweise
(= S.9) und die bestimmungsgemaRe

Verwendung (= S.10) !

— 1

Interner Bus

19}|pyos}dnoH

~ [ II8IZ38N

zynyos
3d —sbunyia
o
z10
[e

11

IIIIII - e -7 e - -
- . T - . -
_ BDEE _ BDEEN _
I\ = | I = = !
x| | | | |
o | zn | | zn | |
m | T | v A vo Aol rea G- P |
= N
= [] | +ivae] =< | _ +ivaa! _
< | $EZ=23Y S _ lox
3 -Divag; © -Bivag; N
—— N — = Yo}
o | | ox < | ox ~ |
| | < | | x|
= <
| | | | |
| | | | |
| | | | |
L (I ey | J | — 7 |
l LJLoe J | Mc- _ _
@ | [ L | | s _ |
~ | | | | |
Q) ! _ | | |
1 (e e £ |
! + T - t oy | _
aNSX anox
| L Ll | J | M _ _
_ _ _ L Akt | _ _ Avet | _
| Oz A o ¢l . =0 eg | _
' aNSa anoa
_ i | == _ | L== _
_ [ _ _ _ _
_ _ _ —— _ _ ——q _
_ _ | QaomsN | _ | QdorsN | _
| Ydoisd | _ | Ydolsd | _ . | Ydoisd | _
1V9LXS “XDw | anoy | [ [ aNOVY | _\I/ [ aNOVY | _\I/
| —Lul uy | | —Lu| ‘uy) il | T il
BTy —1- EITITY T - FI0) oy )
"Inx Y| LruA(Hu ) "Inx I L?..-l«(ﬁu ) “Inx i eruﬂ D
IIIIII BABAI - v -
19}SDW O+ 100 @mmmu | 8syay o+ 1 o0oaa T asyoy o+ |
57522 h0bhba 85586280 557
! g2 z ! <22 !
o & o o
4 4 =z
_ o (8] o
= T

PSTOP <

NSTOP ¢——
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9.5 Tastenbedienung / Statusanzeigen

Am Master befindet sich ein Bedienfeld mit zwei Tasten. Hier kann man die Master-
adresse des Systems eingeben und Statusinformationen aller angeschlossenen Achsen

abrufen.

9.5.1 Bedienung

Sie kdbnnen

mit den beiden Tasten folgende Funktionen ausfihren:

bol

Tastensym-

Funktionen

A

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

v

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

AV

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

9.5.2 Statusanzeige am Achsmodul

Jedes Achsmodul besitzt 2 Leuchtdioden zum schnellen Uberblick tiber den Gerate-

status.
LED
rot grin_|Bedeutung
leuchtet| aus |Achse ist nicht betriebsbereit (Stérung)
blinkt aus |Warnmeldung liegt vor

aus |leuchtet|Achse ist Betriebsbereit und freigegeben

aus blinkt |Achse ist betriebsbereit aber nicht freigegeben

blinkt | blinkt |Achse ist angewahlt

Eine detaillierte Anzeige der Warnungen und Stérungen kann Uber das Display am Mas-
ter abgerufen werden ( = S.89).
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9.5.3 Statusanzeige am Master

Einschalten

24V

H Reset Eingang aktiv

Einem digitalen Eingang ist die "Reset”—Funktion
zugewiesen und ein High—Pegel liegt dort an

nach 10 sec. Wechsel zu Status 2, 3 oder 4

3 Status 2 : 24V eingeschaltet

Gerit meldet Stromkodierung (hier 3A)
o] blinkender Punkt

Status 3 : 24V eingeschaltet, Leistungsspannung eingeschaltet
Geridt meldet Stromkodierung und Leistungsspannung ein
=l

blinkender Punkt

Status 4 : 24V u. Leistungsspannung eingeschaltet, Gerdt Enabled
Gerdt meldet Stromkodierung, Leistung ein und Enable
=

i 2
Status 1 : 24V eingeschaltet
I I Gerdt meldet Version der Basissoftware

blinkender Punkt
Master
v ____ Masteradresse
1s 1s 1s Fehler— /Warnmeldungen : alle aufgetretenen
l-I I n I Fehler /Warnungen werden nacheinander fiir
= O ol jeweils 4 Blinkzyklen angezeigt

Achsmodul links aquBen

Stationsadresse

s l-l i1 s Fehler— /Warnmeldungen : alle aufgetretenen
Jll

Fehler/Warnungen werden nacheinander fiir
jeweils 4 Blinkzyklen angezeigt

Achsmodul rechts auBen

Stationsadresse

1s 1s 1s 1s Fehler— /Warnmeldungen : dlle aufgetretenen
| l-l | Fehler/Warnungen werden nacheinander fiir
=l =l

=l Cl| jeweils 4 Blinkzyklen angezeigt

Dieses Beispiel stellt 1 Master mit
2 Achsmodulen dar.

D D 5 Einstellung der Masteradress
D D l-I ' A Beachten Sie, dass hier bei auch die

Stationsadressen eventuell vorhandener
D D 3 Achsmodule neu zugewiesen werden.
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9.6

Fehlermeldungen

Auftretende Fehler werden im LED-Display an der Frontplatte tber eine Fehlernummer

kodiert angezeigt. Alle Fehlermeldungen filhren zum Offnen des BTB-Kontaktes und zum
Abschalten der Verstarker-Endstufe (Motor wird drehmomentfrei). Die Motorhaltebremse
wird aktiviert.

Nummer

Bezeichnung

Erklarung

AllIP/E

Status Meldungen

Statusmeldungen, kein Fehler, siehe S.89

Status Meldung

Verstarker aktualisiert die Startkonfiguration

F0O0

kein Fehler kein Fehler im gewahlten Achsmodul
FO1* Kiihlkérpertemperatur Kahlkorpertemperatur zu hoch.
Grenzwert vom Hersteller auf 80°C eingestellt
" - Uberspannung im Zwischenkreis.
Fo2 Uberspannung Grenzwert abhangig von der Netzspannung
F03* Schleppfehler Meldung des Lagereglers
F04 Rickflihrung Kabelbruch, Kurzschluss, Erdschluss
" Unterspannung im Zwischenkreis.
FOS Unterspannung Grenzwert vom Hersteller auf 100V eingestellt
Temperaturflhler defekt oder Motortemperatur zu
Fo6 Motortemperatur hoch. Grenzwert vom Hersteller auf 145°C eingestellt
F07 Spannungen intern interne Versorgungsspannungen fehlerhaft
F08* Uberdrehzahl Motor geht durch, Drehzahl unzuldssig hoch
F09 EEPROM Checksummenfehler
F10 Flash-EPROM Checksummenfehler
F11 Bremse Kabelbruch, Kurzschluss, Erdschluss
F12 Motorphase Motorphase fehlt (Leitungsbruch 0.3.)
F13* Innentemperatur Innentemperatur zu hoch
F14 Endstufe Fehler in der Leistungsendstufe
F15 I’t max. I’t-Maximalwert Uberschritten
F16* Netz-BTB Fehlen von 2 oder 3 Phasen der Einspeisung
Fehler in der analog-digital-Wandlung, oft hervorgeru-
F17 A/D-Konverter fen durch sehr starke elektromagnetische Stérungen
F18 Bremsschaltung Bremsschaltung defekt oder Einstellung fehlerhaft
F19* Netzphase Fehlen von einer Phase der Einspeisung
F20 Slotfehler Slotfehler (Hardwarefehler der Interfacekarte)
F21 Handlingfehler Softwarefehler der Interfacekarte
F22 reserviert reserviert
F23 CAN Bus aus Schwerwiegender CAN Bus Kommunikationsfehler
F24 Warnung Warnungsanzeige wird als Fehler gewertet
F25 Kommutierungsfehler |Kommutierungsfehler
F26 Endschalter Referenzfahrt-Fehler (Hardware-Endschalter erreicht)
F27 reserviert reserviert
. . Sollwertsprung bei Vorgabe der externen Positions-
F28 Externe Trajektorie Trajektorie Uberschreitet den max. zuldssigen Wert.
F29 SERCOS Fehler nur in SERCOS Systemen
F30 Emergency Timeout | Timeout Not-Stopp
F31 Makro Makro Programm Fehler
F32 Systemfehler Systemsoftware reagiert nicht korrekt

* = Diese Fehlermeldungen kdnnen ohne Reset mit dem ASCIl-Kommando CLRFAULT
zurlickgesetzt werden. Wenn nur einer dieser Fehler anliegt und der RESET-Button oder
die 1/0-Funktion RESET verwendet wird, wird CLRFAULT ausgefiihrt.

Weitere Informationen zu den Meldungen finden Sie in der ASCII Objektreferenz
(Online Hilfe), siehe Parameter ERRCODE. Informationen zur Behebung der
Stérungen finden Sie im Abschnitt "Trouble Shooting™ der Online-Hilfe.
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9.7

Warnmeldungen

Auftretende Stérungen, die nicht zum Abschalten der Verstarker-Endstufe flihren
(BTB-Kontakt bleibt geschlossen) , werden im LED-Display an der Frontplatte Uber eine

Warnungsnummer kodiert angezeigt.

Nummer_ |Bezeichnung Erklédrung
AllIPIE Status Meldungen Statusmeldungen, kein Fehler, siehe S.89
... Status Meldung Verstarker aktualisiert die Startkonfiguration
n01 1%t I’t-Meldeschwelle Uberschritten
n02 Bremsleistung Eingestellte Bremsleistung erreicht
n03* S fehl Eingestelltes Schleppfehler-Fenster tGberschritten
n04* Ansprechiiberwachung |Ansprechiberwachung (Feldbus) aktiv
n05 Netzphase Netzphase fehlt
n06* SW-Endschalter 1 Software-Endschalter 1 untererschritten
n07* SW-Endschalter 2 Software-Endschalter 2 Uberschritten
n08 Fahrauftrag Fehler Ein fehlerhafter Fahrauftrag wurde gestartet
n09 Kein Referenzpunkt SB:ti:; Fahrauftrag-Start war kein Referenzpunkt ge-
n10* PSTOP Endschalter PSTOP betatigt
n11* NSTOP Endschalter NSTOP betatigt
Nur ENDAT oder HIPERFACE® : Unterschiedliche
Motordefaultwerte . i .
n12 geladen Motornummern in Encoder und Verstarker gespei-
chert, Motordefaultwerte wurden geladen
n13* Reserve Reserve
SinCos Kommutierung (wake & shake) nicht vollzo-
n14 SinCos-Feedback gen, wird bei freigegebenem Verstarker und aus-
gefluhrtem wake & shake geldscht
n15 Tabellenfehler Geschwindigkeits-Strom Tabelle INXMODE 35
Fehler
n16 Summenwarnung Summenwarnung fiir n17 bis n31
Synchronisation wird generiert wenn der Antrieb
n17 Feldbus Sync auf Synchronisation (SYNCSRC) eingestellt ist
aber nicht synchronisiert ist (z.B. CAN-Sync).
n18 Multiturn Uberlauf Bei Multiturn-Encodfar wurdef die maximale Anzahl
von Umdrehungen Uberschritten
n19 Rampe beim Fahrsatz Wertebereichiberschreitung bei Fahrsatzdaten
wurde begrenzt
n20 GMT Daten Fehlerhafte "Graphical Motion Task" Daten
n21 Warnung durch SPS Bedeutung geht aus Programm hervor
Programm
. Die Warnung gibt dem Anwender Reaktionsmog-
n22 Motoﬁemperatur tber- lichkeiten, bevor der Fehler “Motoribertemperatur”
schritten N
zur Reglerabschaltung fihrt
n23-n31 |Reserve Reserve
n32 Firmware Betaversion |Firmwareversion ist nicht freigegeben

* = Diese Warnmeldungen fiihren zu einem geflhrten Stillsetzen des Antriebs
(Bremsung mit Notrampe)

ISy

Weitere Informationen zu den Meldungen finden Sie in der ASCII Objektreferenz
(Online Hilfe), sieche Parameter STATCODE. Informationen zur Behebung der

Storungen finden Sie im Abschnitt "Trouble Shooting™ der Online-Hilfe.
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ISy

Beseitigung von Stérungen

Abhangig von den Bedingungen in Ihrer Anlage kénnen vielfaltige Ursachen fur die auf-
tretende Storung verantwortlich sein. Bei Mehrachssystemen kénnen weitere versteckte
Fehlerursachen vorliegen.

Detaillierte Beschreibung von Fehlerursachen und Tipps zur Behebung finden Sie
im Abschnitt "Beseitigung von Storungen” in der Online-Hilfe der
Inbetriebnahme-Software.

Unsere Applikationsabteilung hilft Ihnen bei Problemen weiter.

Fehler

mogliche Fehlerursachen

MafRnahmen zur Losung

Fehlermeldung
Kommunika-
tionsstérung

— falsche Leitung verwendet

— Nullmodem-Leitung verwenden

— Leitung auf falschen Steckplatz |— Leitung auf richtige Steckplatze

am Servoverstarker oder PC
gesteckt

— falsche PC-Schnittstelle ge-
wahlt

am Servoverstarker und am
PC stecken
— Schnittstelle korrekt anwahlen

Motor dreht
nicht

— Servoverstarker nicht freigege-
ben

— Sollwertleitung unterbrochen

— Motorphasen vertauscht

— Bremse ist nicht geldst

— Antrieb ist mechanisch blo-
ckiert

— Motorpolzahl nicht korrekt ein-
gestellt

— Rickfihrung falsch eingestellt

— ENABLE-Signal anlegen

— Sollwertleitung prifen

— Motorphasen korrekt auflegen
— Bremsenansteuerung priifen
— Mechanik priifen

— Parameter Motorpolzahl ein-
stellen
— RUckfihrung korrekt einstellen

Motor schwingt

— Verstarkung zu hoch (Dreh-
zahlregler)

— Abschirmung Ruckfluhrleitung
unterbrochen

— AGND nicht verdrahtet

— Kp (Drehzahlregler) verkleinern
— Ruckfuhrleitung erneuern

— AGND mit CNC-GND verbin-
den

Antrieb meldet
Schleppfehler

—_— |rm5 bzw. |peak zu klein einge—
stellt
— Sollwertrampe zu grol3

— lrms bzw. Ipeak vergréfRern (Mo-
tordaten beachten !)
— SW-Rampe +/- verkleinern

Motor wird zu
heil

— Irms/lpeak zu grof} eingestellt

— |rms/|peak verkleinern

Antrieb zu
weich

— Kp (Drehzahlregler) zu klein
— Tn (Drehzahlregler) zu grof3

— PID-T2 zu grof}
— T-Tacho zu grof3

— Kp (Drehzahlregler) vergréfiern

— Tn (Drehzahlregler), Motorde-
faultwert

— PID-T2 verkleinern

— T-Tacho verkleinern

Antrieb lauft
rauh

— Kp (Drehzahlregler) zu grof}
— Tn (Drehzahlregler) zu klein

— PID-T2 zu klein
— T-Tacho zu klein

— Kp (Drehzahlregler) verkleinern

— Tn (Drehzahlregler), Motorde-
faultwert

— PID-T2 vergrofRern

— T-Tacho vergréRern

Achse driftet
bei
Sollwert=0V

— Offset bei analoger Sollwert-
vorgabe schlechtt abgeglichen

— AGND nicht mit CNC-GND der
Steuerung verbunden

— SW-Offset (Analog 1/0) abglei-
chen

— AGND und CNC-GND verbin-
den
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Anhang

Glossar

Bremsschaltung

Clock
CONNECT-Baugruppen

counts

Dauerleistung der Bremsschaltung

Disable
Drehzahlregler

Eingangsdrift

Enable
Enddrehzahl
Endschalter

Erdschluss
Fahrsatz

Feldbusinterface
freie Konvektion
Gleichtaktspannung

GRAY-Format
Haltebremse

I?t-Schwelle
Impulsleistung der Bremsschaltung
Inkrementalgeber-Schnittstelle

Ipeak, Spitzenstrom
Irms, Effektivstrom
Kp, P-Verstarkung
Kurzschluss

wandelt Uberschissige, vom Motor beim Bremsen
rickgespeiste Energie Uber den Bremswiderstand
in Warme um.

Taktsignal

im Servoverstarker eingebaute Baugruppen mit
integrierter Lageregelung, die spezielle Schnitts-
tellen-Varianten fur den Anschluss an die Uber-
geordnete Steuerung zur Verfigung stellen.

interne Zahlimpulse, 1 Impuls=1/22° Umdr’

mittlere Leistung, die in der Bremsschaltung
umgesetzt werden kann

Wegnahme des Freigabesignals (OV oder offen)

regelt die Differenz zwischen Drehzahlsollwert SW
und Drehzahlistwert zu 0 aus.
Ausgang : Stromsollwert

Temperatur- und alterungsbedingte Verander-
ungen eines analogen Eingangs

Freigabesignal fir den Servoverstarker (+24V)
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
freie Luftbewegung zur Kiihlung

Storamplitude, die ein analoger Eingang
(Differenzeingang) ausregeln kann

spezielle Form der bindren Zahlendarstellung

Bremse im Motor, die nur bei Motorstillstand
eingesetzt werden darf

Uberwachung des tatsachlich abgeforderten
Effektivstroms Irms

maximale Leistung, die in der Bremsschaltung
umgesetzt werden kann

Positionsmeldung Gber 2 um 90° versetzte
Signale, keine absolute Positionsausgabe

Effektivwert des Impulsstroms
Effektivwert des Dauerstroms
proportionale Verstarkung eines Regelkreises

hier: elektrisch leitende Verbindung zwischen
zwei Phasen
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L Lageregler regelt die Differenz zwischen Lagesollwert
und Lageistwert zu 0 aus.
Ausgang : Drehzahlsollwert
Leistungsschalter Anlagenschutz mit Phasenausfalliberwachung
M Maschine Gesamtheit miteinander verbundener Teile oder
Vorrichtungen, von denen mindestens eine
beweglich ist
Mehrachssysteme Maschine mit mehreren autarken Antriebsachsen
N NetZzfilter Vorrichtung zur Reduzierung von
Leitungsgebundenen Stérungen.
Nullimpuls wird von Inkrementalgebern einmal pro
Umdrehung ausgegeben, dient der Nullung
der Maschine
(o) Optokoppler optische Verbindung zwischen zwei elektrisch
unabhangigen Systemen
P P-Regler Regelkreis, der rein proportional arbeitet
Phasenverschiebung Kompensation der Nacheilung zwischen elektro-
magnetischem und magnetischem Feld im Motor
Pl-Regler Regelkreis mit proportionalem und integralem
Verhalten
PID-T2 Filterzeitkonstante fur den Drehzahlreglerausgang
Potentialtrennung elektrisch entkoppelt
R Reset Neustart des Mikroprozessors
Resolver-Digital-Converter Umwandlung der analogen Resolversignale in
digitale Informationen
Reversierbetrieb Betrieb mit periodischem Drehrichtungswechsel
ROD-Schnittstelle inkrementelle Positionsausgabe
S Servoverstarker Stellglied zur Regelung von Drehmoment,
Drehzahl und Lage eines Servomotors
Sollwert-Rampen Begrenzung der Anderungsgeschwindigkeit des
Drehzahlsollwertes
SSI-Schnittstelle Zyklisch absolute, serielle Positionsausgabe
Stromregler regelt die Differenz zwischen Stromsollwert
und Stromistwert zu 0 aus.
Ausgang : Leistungsausgangs-Spannung
T T-Tacho, Tacho-Zeitkonstante Filterzeitkonstante in der Drehzahlriickflhrung des
Regelkreises
Tachospannung zum Drehzahl-Istwert proportionale Spannung
Thermoschutzkontakt in die Motorwicklung eingebauter
temperaturempfindlicher Schalter
Tn, I-Nachstellzeit Intergral-Anteil des Regelkreises
Z Zwischenkreis gleichgerichtete und geglattete Leistungsspannung
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