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A Serie LECP1/Controller
Sicherheitshinweise

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

In den Sicherheitshinweisen wird die Gewichtung der potenziellen Gefahren durch die Warnhinweise

»Achtung®, ,Warnung“ oder ,,Gefahr” bezeichnet.

Diese wichtigen Sicherheitshinweise missen zusammen mit internationalen Sicherheitsstandards (ISO/IEC),

den japanischen Industriestandards (JIS)*1) und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden*2).

*1) ISO 4414: Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und sicherheitstechnische Anforderungen an Pneumatikanlagen und deren Bauteile
ISO 4413: Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und sicherheitstechnische Anforderungen an Hydraulikanlagen und deren Bauteile
IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistung von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

ISO 10218-1992: Industrieroboter —Sicherheitsanforderungen
JIS B 8370: Grundsétze fur pneumatische Systeme
JIS B 8361: Grundsatze fur hydraulische Systeme
JIS B 9960-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
JIS B 8433-1993: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen usw.
*2) Gesetze zur Gesundheit und Sicherheit am Arbeitsplatz usw.

A AChtung Bedienungsfehler knnen zu Verletzungen und Sachschéaden fihren.

A Warnung Ein Bedienungsfehler kann schwere Verletzungen oder Tod hervorrufen.

G f h Unter auBergewdhnlichen Bedingungen besteht die Gefahr schwerer oder gar lebensgefahrlicher
eranr Verletzungen.

& Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat bzw. Eignu ng des Produkts ist die Person, die das System
erstellt oder dessen technische Daten festlegt.
Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die
Entscheidung Uber dessen Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder
Tests erfolgen, mit denen die Erfillung der spezifischen Anforderungen Gberprift wird.
Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit liegen in der
Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt hat.
Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation sténdig die Eignung aller Produktdaten tberprifen und
dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend berticksichtigen.

2. Maschinen und Anlagen durfen nur von entsprechen d geschultem Personal betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemafer Handhabung gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und Anlagen, einschliel3lich der Produkte
von SMC, dirfen nur von entsprechend geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen werden.

3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder d  er Ausbau einzelner Komponenten diirfen
erst dann vorgenommen werden, wenn die Sicherheit g ewahrleistet ist.
Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst dann ausgefuhrt werden, wenn alle
MaRnahmen dberpruft wurden, die ein Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des
angetriebenen Objekts verhindern.
Vor dem Ausbau des Produkts missen vorher alle oben genannten Sicherheitsmal3nahmen ausgefiihrt und
die Stromversorgung abgetrennt werden. AufRerdem missen die speziellen Sicherheitshinweise fir alle
entsprechenden Teile sorgféltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MalBhahmen zu treffen, um unvorhergesehene
Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu verhindern.

4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie gee ignete Sicherheitsvorkehrungen, wenn das
Produkt unter einer der folgenden Bedingungen einge setzt werden soll:

1) Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen Daten abweichen, oder

Nutzung des Produkts im Freien oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2) Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und

Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militdrischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen, medizinischen
Geraten oder Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getrdnken, Notausschaltkreisen,

Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen, Sicherheitsausriistungen oder anderen

Anwendungen in Kontakt kommen, die nicht fur die in diesem Katalog aufgefiuhrten technischen Daten geeignet sind.
3) Anwendungen, bei denen die Méglichkeit von Schaden an Personen, Sachwerten oder Tieren besteht und
die eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4) Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein doppeltes Verriegelungssystem mit mechanischer Schutzfunktion zum

Schutz vor Ausfallen und eine regelméflige Funktionspriifung erfordern.




Serie LECP1 / Controller
Sicherheitshinweise

/\ Achtung

Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der herstel lenden Industrie konzipiert.

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

Wenden Sie sich bei Fragen bitte an SMC.

Beschrankungen der Gewahrleistung und Haftungsaussc hluss/

Bestimmungserfillung

Das vorliegende Produkt unterliegt den folgenden Vorschriften ,Beschrankungen der Gewahrleistung
und Haftungsausschluss” und ,Bestimmungserfillung".
Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie lhr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Beschrdnkungen der Gewdahrleistung und Haftungsaussc hluss

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

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

Wenn innerhalb der Gewahrleistungsfrist ein Fehler oder Funktionsausfall auftritt, der eindeutig von
uns zu verantworten ist, stellen wir Ihnen ein Ersatzprodukt oder die entsprechenden Ersatzteile zur
Verfligung.

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

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

*3) Diese 1-Jahres-Gewéhrleistung gilt nicht fiir Vakuumsauger.
Vakuumsauger sind Verschleil3teile, fir die eine Gewahrleistung von 1 Jahr ab der Auslieferung gilt.
Diese Gewahrleistung wird auch nicht wirksam, wenn ein Produkt innerhalb der Gewahrleistungsfrist durch
die Verwendung eines Vakuumsaugers verschleif3t oder aufgrund einer Zersetzung des Gummimaterials
ausfallt.

Einhaltung von Vorschriften

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




2. Uberblick tiber das Produkt

2.1 Merkmale
Merkmale des Controllers:

® Antriebssteuerung

Der Controller ermdglicht das Positionieren und den Betrieb mit einer
spezifischen Antriebskraft.

® Controller mit verschiedenen Funktionen und Einstellungen

Die Einstellungen konnen geé&ndert und der Antrieb kann tber den Controller gesteuert
werden. Einstellung von Position, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Testlaufen ist ohne
die Hilfe einer Teaching Box, eines PC oder einer SPS maglich.

® Betrieb mit spezifischer Schubkraft

Die Haltekraft und die Schubkraft des Antriebs kdnnen in drei Schritten eingestellt werden.

® Getrennte Spannungsversorgung

Getrennter Spannungsversorgungseingang fur Motor-Spannungsversorgung und Controller-
Spannungsversorgung. Selbst wenn die Spannungsversorgung fir den Motor ausgeschaltet ist,
geht die Information Uber die Encoderposition nicht verloren, wahrend die Steuerungs-
Spannungsversorgung eingeschaltet ist.

® Riickkehr zur Referenzposition

Die Ruckkehr zur Referenzposition ist per 1/0-Signal-Kombination méglich.

® Alarmerfassung

Storungen werden automatisch erfasst. Alarme werden Uber LEDs am Controller
angezeigt und Stérungen werden Uber das Parallel-1/O-Terminal ausgegeben.

® Positionieren / Schubbetrieb mit 14 Positionen mdéglich

Die Kombination aus Parallel-I/O-Eingaben ermdglicht 14 Positionen (Positions-Nr. 1 bis
14(E)) fur das Positionieren/den Schubbetrieb. Geschwindigkeit und Beschleunigung des
Positionierbetriebs kdnnen in jede Bewegungsrichtung des Antriebes eingestellt werden.

® Dateneingabe-Methode

Der Controller kann Parametereinstellungen, Testlaufe und Alarm-Resets durchfihren.

/!\Achtung

Zum Einstellen dieses Geréats oder bei Stérungen die Bedienungsanleitung des Antriebs und die
vorliegende Bedienungsanleitung beachten.
* Die Bedienungsanleitung so aufbewahren, dass jederzeit Einsicht genommen werden kann.




2.2 Bestellschlissel

LECP 1 NOO—-O

|—cAntriebsmodeII
Controller

Verwendbarer Motor
| P | Schrittmotor |

(Eintrag ab Antriebsmodell ,LE" bis ,Hub")
Beispiel: LEHZ10LK2-4AF-R11P1
Einzutragende Bestell-Nr.: ,LEHZ10LK2-4"

Schrittdaten ¢—

L@ DIN-Schiene

| 1 | 14 Positionen (programmierfrei) |

- nicht verwendbar

Ausfiihrung mit parallelem &——

D Montage moglich

N NPN ¢ I[/O-Kabellange

P PNP - ohne Kabel
1 1,5m
3 3m
5 5m

* _Anschlusskabel

mit 1.5 m

Antrieb + Controlle

LEHZ1O0OLK2—-—4AF—R11P1[0O

Antriebsausfilhrung e

Die Bestellung unter Bertcksichtigung des Bestellschliissels

im Antriebskatalog eintragen.

Siehe unten stehende Tabelle fur das verwendbare Antriebe.
Beispiel : LEHZ10LK2-4AF-R11N1

Verwendbare Antriebserien
elektrischer Greifer Serie LEH
elektrischer Kompaktschlitten Serie LES
elektrischer Antrieb / mit Kolbenstange Serie LEY

—|;DIN-Schiene

nicht verwendbar

D

Montage mdglich

_e E/A-Kabellange*

- ohne Kabel
1 15m
3 3m
5 5m

ohne Controller*

mit programmierfreiem Controller (NPN)

mit programmierfreiem Controller (PNP)

elektrischer Antrieb/Miniaturausfuhrung Serie LEP

elektrischer Antrieb/mit Kugelumlauffithrung Controller ¢
Serie LEF 3

elektrischer Schwenkantrieb Serie LER 1IN

elektrischer Antrieb/mit Fihrungsstangen Serie

LEL 1P

* Bei Bestellung des Antriebs ohne Controller ist die Ausfuhrung mit

I/O-Kabelnicht erhaltlich.

Die I/0-Kabel der Serie LECP6 kdnnen aufgrund unterschiedlicher
Spezifikationen nicht verwendet werden nicht verwendet werden.

/N Achtung

Einzelne Controller werden ebenfalls mit eingestell  ten antriebsspezifischen Parametern geliefert.
Sicherstellen, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist.

-6 -
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2.3 System Aufbau
Aufbau des Controllers.

* le1/O-Kabel
Bestell-Nr.:  LEC-CK4- D

*

e Elektrischer Antrieb

v

Spannungsversorgung
Eingangs-/Ausgangssignal
DC 24V

*

{ @ Antriebskabel
. Robotikkabel 5
. Bestell-Nr.: LE-CP-0-0
. _Standardkabel
. Bestell-Nr. :LE-CP-0-0-S ;

b

L~

eController

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

zu
CN1

. o Anschlusskabel

Controller-Eingangs- 1! goge|l-Nr.: LEC-CK1-1 |
spannungsversorgung | :

24V DC

* Diese Positionen sind unter der Bestell-Nr. flir ein Antriebsset enthalten.

/!\Warnung

Siehe 4. Externer Anschluss (S.15) flr die Verdrahtung.
Siehe 13. Kabelverdrahtung/ _Allgemeine Sicherheitshinweise S.67 fir die Handhabung der Drahte
und Kabel.

-7-

O
.



2.4 Inbetriebnahme  (Starten des Antriebs)

Den Antrieb bei der erstmaligen Nutzung wie unten beschrieben installieren, verdrahten, einstellen
und betreiben.

(1) Verpackungsinhalt prifen
Den Inhalt aus der Verpackung nehmen und die Beschreibung auf dem Schild prufen, um den

Controller und die Anzahl der Zubehorteile zu identifizieren.

Spannungsversorgungskabel

Bezeichnung Anzahl =
Ee= Tee——

Controller (LECP1loo-o) 1 Stk.

Anschlusskabel (LEC-CK1-1) 1 Stk.

I/O-Kabel*(LEC-CK4-0) 1 Stk.
Antrieb * 1 Stk.
Antriebskabel * 1 Stk.
Robotikkabel: LE-CP-o-oO Controller
oder

Standardkabel: LE-CP-o-0-S

* Diese Positionen sind unter der Bestell-Nr. flir ein Antriebsset enthalten.

Bei fehlenden oder beschadigten Teilen setzen Sie sich bitte mit unserem Vertriebshéndler in Verbindung.

(2) Montage des Controllers
Siehe 3.4 Montage (S. 13) fir die Controller-Montage.

(3) Verdrahtung/Anschluss des Controllers
Die Kabel an die Controller-Stecker anschlieBen (CN1 bis CN4). Siehe 4. Externer Anschluss

(S.15) fur die Verdrahtung der Kabel.

Stecker

-8-
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(4) Alarm ,Power ON"
Versorgungsspannung 24 V DC

Beschreibung LED leuchtet. Bedingung
L~ PWR grine LED leuchtet Servo ON
griine LED blinkt Servo OFF

[~ ALARM rot Alarm wird erzeugt

Controller

Unter normalen Bedingungen schaltet die LED [PWR] auf der Controller-Vorderseite von blinkend
auf leuchtend um. Der Motor wird unter normalen Bedingungen eingeschaltet. Wenn die LED [ALM]

auf der Controller-Vorderseite rot leuchtet, ist ein Alarm aktiviert.

& Achtung

Wenn ein Alarm erzeugt wird:
Der Alarm kann anhand der 7-Segment-LED des Controllers oder der I/O-Ausgabe gepriift werden.

Die Ursache beheben, siehe 12. Alarmerfassung (P.62) .

(5) Einstellen der Daten (Betriebsmuster)
Die Position, die Geschwindigkeit, die Beschleunigung und die Verzoégerung fir die Verfahrrichtung

mit den Tasten und Schaltern am Controller einstellen. Andere Funktionen aul3er der
Positionseinstellung, dem Verfahren im Handbetrieb/Tippbetrieb konnen nach der Ausgangsposition

ausgefuhrt werden. Siehe 7. Einstellmethode (S.23) fir nahere Angaben zur Einstellung.

(6) Testlauf

Referenzierung mithilfe der Tasten und Schalter am Controller oder per 1/O-Signal ausgefihrt
werden. Siehe 7.1 Einstellvorgang (S.24) und 6.3 Eingangs-/Ausgangssignal (S.20)  fur nahere
Angaben.
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3. Technische Daten

3.1 Technische Daten

Grundlegende technische Daten des Produkts:

Position Technische Daten

Motor 2-Phasen HB-Schrittmotor mit unipolarer Einspeisung

Versorgungsspannung: 24 V DC £ 10 %([R)
On Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische

Spezifikation der

gg?nnungsversorgung Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

Paralleleingang Eingabe 6 Positionen (Optokopplerisolierung)

Parallelausgang Ausgabe 6 Positionen (Optokopplerisolierung)

Haltepunkte 14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E))

Encoder inkrementale A/B-Phase Impulszahl: 800 Imp./U

Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED (grun/rot) jeweils

1-stellig, 7-Segment-Anzeige (rot)
Die Werte werden hexadezimal angezeigt

Motorbremse mit Entriegelungsklemme
I/O-Kabel:max. 5 m

7-Segment-Anzeige

Kabellange Antriebskabel: max. 20 m
Kihlmethode luftgekihlt
Es:gitr)]stemperatur- 0 bis 40 C (keine Kondensation, kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich | max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Temperaturbereich/Lager
ung

Luftfeuchtigkeit / Lagerung | max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

-10 bis 60 T (keine Kondensation, kein Gefrieren)

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

130 g (Ausfuhrung mit Befestigungsschraube), 150 g (Ausfiihrung mit

DIN-Schienenhaltere)

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

*2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe Bedienungsanleitung der
Antriebe Angaben.

*3) ,10“ bis ,15“ in Dezimalzahlen werden in der 7-Segment-LED wie folgt angezeigt:

Gewicht

o o o o o o
Dezimalanzeige 10 11 12 13 14 15
Hexadezimalanzeige A B C D E F
-10 -



3.2 Controller-Details

CN4

Nr. | Anzeige | Beschreibung Details
@ Spannungsversorgung ON.~ohne Alarm : leuchtet griin
Spannungs- . .
PWR Spannungsversorgung ON.~Sernvo OFF : blinkt griin
versorgungs-LED
Spannungsversorgung ON.~mit Alarm : leuchtet rot
@ ALM Alarm-LED P g gung ) )
Spannungsversorgung ON.~Parametereinstelung :  blinkt rot
@ — Abdeckung Andern und Schutz des Modusschalters
@ — FG Funktionserde
Moduswechsel (manueller Modus<->automatischer
@ — Modus-Schalter
Modus)
@ _ 7-Segment- Die Stopp-Position, der per @ eingestellte Wert
Anzeige und die Alarminformation werden angezeigt.
Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im
@ SET Einstelltaste 9 )
manuellen Modus wéhlen.
@ Positions- Die Verfahrposition (1 bis 14) und die
schalter Ausgangsposition zuordnen.
. Im JOG-Betrieb vorwaérts verfahren und
@ Vorwarts-Taste | __ . .
Tippbetrieb durchfiihren.
@ Rickwarts- Im JOG-Betrieb riickwarts verfahren und
Taste Tippbetrieb durchfiihren.
Vorwartsge-
® schwindigkeits- | 16 Vorwartsgeschwindigkeiten. *1)
SPEED Schalter
Rickwartsge-
@ schwindigkeits- | 16 Riickwartsgeschwindigkeiten *1)
Schalter
16 Beschleunigungs- und Verzégerungs-
@ Vorwarts . gung g g
schritte. *1)
ACCEL
o 16 Beschleunigungs- und Verzégerungs-
@ Rickwarts .
schritte. *1)
Spannungs-
@ CN1 versorgungs- Das Anschlusskabel anschlieRen.
stecker
Motor-
@ CN2 Den Motorstecker anschlieRen.
Stecker
Encoder-
@ CN3 Den Encoderstecker anschlieRRen.
Stecker
@ CN4 I/O-Stecker | Das E/A-Kabel anschlieRen.

*1) Die Geschwindigkeit und Beschleunigung wird fuir die Rickwarts- und Vorwartsrichtung eingestellt.
Diese betrifft alle Positionen.




/!\ Achtung

und des Geschwindigkeits/Beschleunigungs-Schalters verwenden

® auf @ verwenden.

Grole
Breite L : 2.0 bis 2.4 [mm]
Starke L : 0.5 bis 0.6 [mm]

, hES
. ~o
’
, <o
. < ~
’ , ~ D
. ~o
. . ~
. ~o
. ~
.
,

vergroRerte Ansicht des Feinschraubendreher-Endes

Einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréRe zum Andern des Positionsschalters @

3.3 Abmessungen
Nachstehend werden die Abmafie des Produkts gezeigt:

(1) Schraubbefestigung
fir (LECP1oo=—n)

Gehause- _ 3¢
montage g 36.2 N ~ AR

(2) DIN-Schienenmontage

(LECP1ooD—n)

!

ﬁjr-Gehausemontage
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DEN. %
JIBIE
?
nl |z
' N 30
2o
o
g
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5
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3.4 Montage
(1) Montage
Controller-Details:
Schraubbefestigung LECP1 O0O-—0) » DIN-Schienenmontage (LECP10D—[1)
(Montage mit zwei M4-Schrauben)
Erdungskabel DIN-Schiene

- a
[ {
Einbaulage |:> \Bl

1
1
r

=
T 7
U

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

Einbaulage

N

—_

(2) Erdung
Die Schraube bei Montage des Erdungskabels wie unten gezeigt mit der Mutter festziehen.

& M4-Schraube

Qg

i~ Kabel mit Quetschkabelschuh
@ Zahnscheibe

@sic

i

Controller

/\ Achtung

e M4-Schrauben, Kabel mit Quetschkabelschuh und Zahnscheibe werden kundenseitig bereitgestellit.

e Den Controller erden, um elektromagnetische Storsignale zu reduzieren.

e Controller-Befestigungsbohrung (Installationsposition des Erdungskabels) und SG (Signalmasse)
werden im Controller angeschlossen. Den Controller bei Verwendung in Plus-Erde-Umgebung
nicht erden.




/!\ Achtung

(1) Die Erdung mit einem spezifischen Kabel vornehmen. Bei der Erdung einen Erdungswiderstand von
max. 100Q beachten.

(2) Das Erdungskabel muss einen Querschnitt von min. 2 mm? haben.
Die Erdung in der Nahe des Controllers vornehmen. Das Erdungskabel so kurz wie moglich halten.

dere
Controller andere Controller ander
Ausriistung Ausrustung

_ O O O
Erdungswider-
stand max.
100 0hm  _L 1 .

empfohlene Funktionserdung nicht empfohlene Funktionserdung

(3) Einbauposition

Der Abstand und die Installationsart so auswahlen, dass die Umgebungstemperatur des Controllers max. 40 °C betrégt.
Den Controller vertikal an der Wand montieren. Dabei auf der Unterseite des Controllers einen Freiraum von

min. 60 mm zum AnschlieRen und Entfernen der Kabel vorsehen.

Zwischen der Vorderseite des Controllers und der Abdeckung (Geh&ause) einen Freiraum von min. 60 mm

vorsehen, um die Tasten und Schalter betatigen zu kénnen.

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

Controllers innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.

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

oder Leistungsschalter) montiert sind.

0 mm: Baugrof3e bis 16 * Alle Baugrt3en bei Serie LEH

min. 10 mm: BaugréRe 25 oder groRRer

W/////////f I 2
P min. 30 mm ehause

___________ / Controlle é

é

Controller é

%

! 7

___________________________ «—> é

min. 60 mm min. 60 mm é

e s o o™ 2 7

I oot

LI vorsehen) /7

/!\ Achtung

Bei Dellen, Beulen oder Krimmungen der Montageflache des Controllers wirkt moglicherweise
eine UbermaRige Kraft auf das Gehause, was Fehlfunktionen verursachen kann. Das Produkt
auf einer flachen Oberflache montieren.




4. Externer Anschluss

4.1 CN1: Spannungsversorgung
Das Beispiel der Standardverdrahtung des Controllers wird pro Stecker (CN1 bis 4) dargestellt.

Controller Controller-Spannungs-

versorgung 24 V DC

Anschlusskabel

CN1

(Die Controller-Spannungsversorgung von 24 V DC wird
kundenseitig bereitgestellt.)

Siehe 5. CN1: Anschlusskabel (S.16) fir die Verdrahtung.

VAN Achtung

Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.

4. 2 CN2: Motorstecker, CN3: Encoder-Stecker
Den Controller und den Antrieb mit dem Antriebskabel (LE-CP-o-o oder LE-CP-o-o-S) anschliel3en.

Controller

N I | Antrieb
CN3 I Antriebskabel

Motor

CN2 I

4. 3 CN4: Parallel-1/O-Stecker

Controller
SPS usw.

CN4 1/0-Kabel

(Die SPS wird kundenseitig bereitgestellt)

Siehe 6.4 Verdrahtung Parallel-1/0-Stecker (Beispiel) (S.  22) fur die Verdrahtung.
Siehe 6.3 Eingangs-/Ausgangssignal (S.20)  fur ndhere Angaben.




5. CN1: Spannungsversorgung

5. 1 Technische Daten Anschlusskabel
Die technischen Daten des inbegriffenen Anschlusskabels werden unten angegeben.

Anschlusskabel (LEC-CK1-1) (06,0)
a o — ; ;—E
(10,50 (13,3) L) >
Position Technische Daten

Hersteller: J.S.T. Mfg. Co.,Ltd.
Produkt-Nr.: VHR-4N

Kabel-Querschnitt | AWG20

Stecker

Lange (L) LEC-CK1-1: nurl5m
Klemme Farbe Funktion Beschreibung der Funktion
Kabelmantel
Gemeinsam flur Motor-Spannungsversorgung,
ov blau gemeinsame Masse (-) Controller-Spannungsversorgung und
Bremslosung.
M 24 V weiR Spannungsversorgung des Spannungsversorgung des Motors, die Uber
Motors (+) den Controller zugefuhrt wird.
Spannungsversorgung (+)
c24V braun des Controllers. Spannungsversorgung des Controllers
BK RLS schwarz Entriegelung (+) Lost die Bremse zu Wartungszwecken




5. 2 Technische Daten Anschlusskabel

Das Spannungsversorgungskabel (als Zubehor enthalten) an die Spannungsversorgung 24 V DC
anschlielen und an CN1 anschlie3en (siehe (1) bis (4)).

(1) Anschluss der Spannungsversorgung

Den Pluspol (+) der Controller-Eingangsspannungsversorgung 24 V DC an die C 24 V-Klemme des
Anschlusskabels anschlieRen und Minus (-) an die OV-Klemme anschlie3en.

ov ov
M 24V ¢ Spannungs-
| versorgung
Controller BK RLS 24V
c24v
/\ Achtung

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

(2) Verdrahtung des Schalters zur Entriegelung der Bremse
* Der Schalter (24 V DC, Kontaktbelastbarkeit min. 0,5 A) wird kundenseitig bereitgestellt.

Den Schalter zwischen der Spannungsversorgung und BK RLS-Klemme anschlieen. Der wird
durch Schlie3en des Schalters deaktiviert.

ov ov
M 24 V Spannungsversorgung
Controller ERLS 24 \/
c24v

\Schalter zur Entriegelung der Bremse

&Achtung

Es ist nicht nétig, BK RLS anzuschlieRen, wenn der Antrieb nicht Giber einen Bremse verflgt.
Die BK RLS-Klemme nur dann anschliel3en, wenn die Motorbremse bei ausgeschaltetem Motor
oder eingeschaltetem STOP (Signal ist ON) geltst werden soll.

(3) Verdrahtung zur Abschaltung des Motors
Fur das Abschalten des Motors muss ein Schalter vorgesehen werden.

oV oV
M 24V Schalter zum Abschalten des Motors Spannungs-
Controller -~ versorgung
c24v 24V
BK RLS

Der Antrieb stoppt, wenn M 24 V ausgeschaltet wird. Wenn M 24 V wahrend des Betriebs des Antriebs
ausgeschaltet wird, wird ein Alarm erzeugt.

Wenn das STOP-Signal aktiviert wird, halt der Antrieb. An diesem Punkt wird der Alarm nicht erfasst.



(4) Unterbrechung der Motor-Spannungsversorgung

Wenn es erforderlich ist, die Motor-Spannungsversorgung extern zu unterbrechen, das Relais zwischen
der Spannungsversorgung 24 V DC und dem Spannungsversorgungsstecker M 24 V anschlie3en.

[Schaltkreisbeispiel] *Die nachfolgende Abb. zeigt den Stop-Zustand.

24 VDC Reset-Schalter fur Stopp ov
N o 1o
STOP- ~

Schalter
Ry Funkenléschung

ov Ry

ov
Controller 1 M24V
c24V _
BK RLS i 24V
ov
M 24 V - Ry oV
Controller 2 BKRLS 24\
c24V
ov ov
R
Controller 3 M24V )
C24V 24V
BK RLS

Spannungsversorgung

Spannungsversorgung

Spannungsversorgung

/!\ Warnung

e Die Referenzfahrt und den Verfahrbetrieb nicht ausfiihren, wenn die

Motor-Spannungsversorgung (M 24 V) unterbrochen ist, da ansonsten ein Alarm erzeugt wird.
e Der Controller erkennt die korrekte Ausgangsposition nicht, wenn der Befehl fir die Referenzfahrt

zum Zeitpunkt der Unterbrechung der Motor-Spannungsversorgung (M 24 V) ausgegeben wird.




6. CN4: Parallel-1/0O-Kabel

6.1 Paralleler Eingang/Ausgang

B Eingangsspezifikationen B Ausgangsspezifikationen
NR. Position Technische Daten NR. Position Technische Daten
1 Eingangs- interner Sch.altk.rels und 1 Ausgangsschaltireis interner Sghalltkrels und
schaltkreis Optokopplerisolierung Optokopplerisolierung
2 | Anzahl Eingénge | 6 Positionen 2 | Anz. Ausgange 6 Punkte
Spannung DC24V+10% max. Spannung
Eingangsstrom _ 3 ischen Kl DC 30 V
bei ON 3.5 mA+20 %(bei DC 24 V) Zwischen Rlemmen
el . 4 max. Ausgangsstrom | 10 mA
Eingangsstrom/- 1.5 mA oder weniger des max
. | Stromwerts N
S | spannung  bei | 19y oder weniger des 5 | Séttigungsspannung | 2.0 V (max.)
OFF Spannungswerts zwischen Klemmen

6.2 Parallel-Eingangs-/Ausgangsschaltkreis (NPN, PN  P)
Es gibt zwei parallele Eingangs-/Ausgangsarten fur diesen Controller.
NPN (LECP1Noo—no)

PNP (LECP1Poo—n)

(1) Parallel-1/O-Eingangsschaltkreis (NPN, PNP COM)

B NPN .
@ | TCOM+1 <L) i AnschluBseite Controller -Innenseite
(b) | INO (@) ~STOP (14) : |
(2)|O T
= PNP 1.0kQ ( 3 )
(@ | TCOM-J (2) (b) | O L -
(b) | INO (9) ~STOP (14 : 6.8k €2
(2) Parallel-1/O-Ausgangsschaltkreis
NPN
. Controller -Innenseite _i Anschlusseite
= ? O| ouro (3)
@; ) ~ALARM (8)
! 1
: - — O [COM-]
109 T (2
PNP
; Controller -Innenseite ___ Anschlusseite
B .
5 (S rCom+)
§$ ) 10Q (1)
O| ouTo (3)
i —— ~ALARM (8)
-19 -



6.3 Eingangs-/Ausgangssignal
I/0-Kabel (LEC-CK4-0)

.// T = 1

g E% 7 ] :
(10)
> «(11) | (30) 60 |
» - » “ »
Controller-Séit < (L) SPS-Seite >
Position Technische Daten
Hersteller: J.S.T. Mfg. Co.
Stecker Produkt-Nr.: PADP-14V-1-S
Kabel-Querschnitt | AWG26
Der Platzhalter (1,3,5) steht fur die Lange.
R LEC-CK4-1: 1,5m
Lange (L) LEC-CK4-3: 3'm
LEC-CK4-5: 5m
Klemme |Isolierungs- | Mar- | Farbe | Funktion Inhalt
Nr. farbe kierung
1 hellbraun m |schwarz | COM+ | Klemme fiir 24 V der I/O-Signalspannung.
2 hellbraun [ rot COM— | Klemme fiir 0 V der I/O-Signalspannung.
3 gelb m |schwarz| OUTO | Ausgabe der einzelnen Positionen (OUTO bis 3)
4 gelb [ rot ouT1 OuUT3 | OUT2 | OUT1 | OUTO
5 hellgriin m |schwarz| OUT2 OFF OFF ON ON
6 hellgriin [ rot OouT3
7 grau m [schwarz| BUSY | BUSY-Signal (Ausgabe wahrend des Betriebs)
8 grau m rot | ALARM | Al ARM-Signal N.C.
(Bei aktivem oder ausgeschaltetem Servo ausgeschaltet)
9 weil3 m [schwarz INO - Eingabe Betriebsbefehl
10 weild n rot IN1 (Eingabe mit der Kombination aus INO bis IN3)
11 hellbraun am |schwarz IN2 - Eingabe Befehl Rickkehr zur Ausgangsposition
12 | hellbraun | mm rot IN3 ~ (INO bis 3 sind ON)
Beispiel (Anfahrt Position 5)
IN3 | IN2 | IN1 | INO
OFF | ON | OFF | ON
13 gelb mm |schwarz | RESET | Unterbrechung oder Alarm-Reset
Wahrend des Betriebs: Die Verzogerung starkt ab dem
Punkt, an dem das Signal gesetzt
wird.
Alarm wird gesetzt: Zurticksetzen des Alarms
14 gelb L1 rot STOP | STOP-Befehl (Verzogerung zum Ausschalten des Servo)

* Das Parallel-1/0O-Signal ist im automatischen Modus guiltig. Das STOP-Signal ist im automatischen und
im manuellen Modus gliltig.



Im manuellem Modus sind Eingangssignale auf3er STOP ungultig. Alle Ausgangssignale sind OFF.
Beim Testlauf im manuellen Modus sind Ausgangssignale gultig (alle Eingangssignale auf3er STOP
sind ungultig).

Anderung des 1/0-Ausgangssignals unter der Bedingung des Controllers im automatischen Modus.

. Ausgangssignal
LI ST S OUTO | OUTL | OUT2 | OUT3 | BUSY | ALARM
Spannungszufuhr OFF OFF OFF OFF OFF OFF

Nach der Spannungszufuhr und
vor der Referenzfahrt.
Wahrend der Referenzfahrt, dem

OFF | OFF | OFF | OFF | OFF ON

Positionieren und des OFF OFF OFF OFF ON ON
Schubbetriebs.

Bei Abschluss der Referenzfahrt. ON ON ON ON OFF ON
Wahrend der Referenzfahrt, dem N N N N

Posttionieren und des Schubbetriebs. ! 1 1 1 OFF ON
Stop durch RESET-Befehl OFF OFF OFF OFF OFF ON
Stop durch STOP-Befehl *2 *2 *2 *2 OFF OFF
Wenn ein Alarm erzeugt wird OFF *3 *3 *3 OFF OFF

*1  ON/OFF von OUTO bis 3 ist abhangig von der Zielposition.
*2 Der Wert ist nicht festgelegt. (Dieser Wert ist vom Zustand des Controllers abhangig.)
*3  ON/OFF von OUTO bis 3 ist abhangig von der Alarmgruppe.

Es gibt kein Servo-ON-Signal bei diesem Controller. Der Motor schaltet sich aus, wenn die
Bedingungen zum Ausschalten des Motors erfillt sind. Siehe 8.5 Servo ON (S.44) fur nahere
Angaben.

/!\ Achtung

Die Eingabe von INO bis IN3 ist wahrend des manuellen Modus ungultig. INO bis IN3 sind gdltig,

nachdem der automatische Modus eingestellt wurde.

Ausgangssignale werden direkt nach dem Umschalten aus dem manuellen in den
automatischen Modus nicht ausgegeben.

Das Ausgangssignal wird erst nach Eingabe des nachsten Befehls ausgegeben.

Die Ausgabe von I/O-Signalen erfolgt nicht bei Wechsel aus dem automatischen in den manuellen
Modus.




6.4 Verdrahtung Parallel-1/O-Stecker (Beispiel)

Das 1/0-Kabel (LEC-CK4-0) bei Anschluss an die SPS verwenden.

Die Verdrahtung ist abhangig vom Controller (NPN, PNP).

Die Verdrahtung unter Berlcksichtigung des nachfolgenden Diagramms vornehmen:

HPNP Spannungsversorgung
fur 1/0-Signal 24 V DC fur I/O-Signal 24 V DC

COM + .—|: COM + I_“
COM - l

COM -

INO — i INO }—
IN1 — i INL }—
IN2 — i IN2  —
IN3 — | IN3 |—
RESET—/ i RESET |—
STOP — | STOP |—

ENPN Spannungsversorgung

OouTO OuTo
OuT1 OuT1
ouT2 OouT2
OuUT3 OuT3
BUSY BUSY
ALARM ALARM

/!\ Achtung

Separate Spannungsversorgungen fiir CN1 und CN4 vorsehen.




7. Einstellmethode

Um den Antrieb auf die gewiinschte Position zu bewegen, mussen die Positionen und die Betriebsart
mithilfe des Controllers eingestellt werden. Die Einstelldaten werden im Speicher des Controllers
hinterlegt.

Bis zu 14 Positionen kénnen eingestellt werden. ,1" bis ,14“ mit dem Positionsschalter @ einstellen.
(,1" bis ,,9%, ,A" bis ,E) wird hexadezimal auf der 7-Segment-Anzeige @ angezeigt.

Der Controller kann in 2 Modi betrieben werden: manuell oder automatisch.
Einstellung und Betrieb sind unterschiedlich. Zum Umschalten zwischen
den Modi den Modus-Schalter @ verwenden.
Schalter ist oben (M) : manueller Modus @ F-s
Schalter ist unten (A) . automatischer Modus ]

/!\ Achtung
Die Abdeckung @ nach dem Umschalten des Modus schliel3en,

um eine ungewollte Modusénderung zu vermeiden.

manueller Modus (M) automatischer Modus (A)
Einstellen der Position 0 X
(Schrittdaten)
Einstellen von Geschwindigkeit 0 A (nur bei
und Beschleunigung Geschwindigkeitseinstellung)*2
Einstellen der Betriebsart O X
Einstellparameter O] X
Controller-Betrieb tiber Tasten O X
Betrieb Parallel-1/0O X 6]
Positionierbetrieb O O]
Schubbetrieb A(nur Testfunktion)*1 6]
Ausgang zu Parallel-1/0 A(nur Testfunktion)*1 ®)
Prufen, ob Alarm vorhanden ist O ©)
Alarminhalt prifen O] O]
Alarm zuriicksetzen Die Taste @ driicken RESET einschalten oder die

Taste @ dricken

Servo ausschalten
Vorwarts-Taste (D und
Servo-OFF Rickwarts-Taste (D STOP schalten
gleichzeitig 3 s lang
gedriickt halten.

*1 Siehe 7.4 Testfunktion (S.39) fir ndhere Angaben zur Testfunktion.
*2 Siehe 7.3 Controller-Modi (S.35) fur nahere Angaben zur Einstellung der Geschwindigkeit.




7.1 Einstellvorgang
Die Einstellungen werden wie folgt vorgenommen.

|(1) Spannung anlegen |

[(2) Wechsel in den manuellen Modus|

[(3) Referenzposition anfahren |

[(4) Einstellen der Position Diesen Vorgang @\
fur alle
. . erforderlichen
[(5) Einstellen der Betriebsart Positionen
wiederholen.

(6) Testlauf |

;

(7) Einstellen der Geschwindigkeit
Beschleunigung

[(8) Einstellvorgang abgeschlossen |

(1) Spannung anlegen

Die Spannung 24 V DC fur die Spannungsversorgung- und die Signale anlegen (*). Nach dem Zufuhren
der Spannung sicherstellen, dass die Spannungsversorgungs-LED @ grun leuchtet (= Servo ON).
Siehe 8.5 _Servo ON (S.44), wenn die Spannungsversorgungs-LED @ grun blinkt.

Wenn die Alarm-LED (b) leuchtet, siehe Abschnitt 12. Details der Alarmerfassung
(*) Zwischen dem Einschalten der Spannungsversorgung und der ALARM-Ausgabe kénnen ca. zehn Sekunden
verstreichen.

(2) Wechsel in den manuellen Modus
Den Controller-Modusschalter @ in den manuellen Modus (M) stellen. Im manuellen Modus zeigt
die 7-Segment-Anzeige @ den Wert des Positionsschalters @ mit schnell blinkender Anzeige an.

(3) Referenzposition anfahren

Sicherstellen, dass die 7-Segment-Anzeige @ auf ,F* gewechselt ist. Hierzu den Positionsschalter
auf ,15“ setzen und anschlieRend die Einstelltaste @ dricken, um die Referenzfahrt zu starten.

Bei Abschluss der Rickkehr zur Ausgangsposition wechselt die 7-Segment-Anzeige @ von

blinkend zu durchgehend leuchtend.

/!\ Achtung

eBei  Durchfihrung der Referenzfahrt, bevor der Motor eingeschaltet  wird
(Spannungsversorgungs-LED @ leuchtet gruin), wird ein Alarm erzeugt. Die Referenzfahrt
erst durchfiihren, nachdem sichergestellt wurde, dass der Motor eingeschaltet ist.

e Siehe 8.1 Ruckkehr zur Ausgangsposition_(S.40) fir nahere Angaben.

e Die Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition ist vom Antrieb abhéngig. Siehe
10. Anfangseinstellung der einzelnen Antriebe (S.49)




(4), (5) Einstellen der Position und der Betriebsart
Die Position kann im manuellen Modus nach der
Referenzfahrt per (A) JOG-Betrieb/Tippbetrieb (B) oder
direktes Teaching eingestellt werden. Beispiel:
Einstellen der Position Nummer 3

(A) Einstellen per JOG-Betrieb/Tippbetrieb

[1] Den Positionsschalter @ auf die gewinschte
Position stellen (hier: ,3"). Der Wert des
Positionsschalters @ wird schnell blinkend Uber
die 7-Segment-Anzeige @ angezeigt.

* Die Werte ,0" und ,F(15)" nicht einstellen, da sie nicht
fur Positionsnummern zur Verfligung stehen.

[2] Sicherstellen, dass die Spannungsversorgungs- LED
@. AnschlieRend die Einstelltaste @ driicken, der
Antrieb fahrt auf die voreingestellte Position.
7-Segment-Anzeige @ zeigt die Positionsnummer,
sobald die Einstellposition erreicht wird.

Die Einstelltaste @ dann so lange gedriickt halten,
bis die Anzeige der 7-Segment-LED @ langsam
blinkt.

X Wird die Einstelltaste @ wahrend des
Bewegungsvorgangs erneut gedrickt, wird die
Bewegung auf die Position unterbrochen.

Die Bewegung auf die eingestellte Position kann
durch erneutes Driicken der Einstelltaste @
wieder gestartet werden.

7-Segment-
Anzeige

7-Segment-
LED

Einstelltaste |

—1

r Positionsschalter

®

Spannungs-
versorgungs-
LED @

—Alarm-
LeED ®

— Positionsschalter

®

A
,M RE'JISE
FOWHI

/!\ Achtung

drucken. Anschlie3end den Vorgang [2] durchfiihren.

durch (B) direktes Teaching einstellen.

e Bei Durchfihrung des Vorgangs [2] vor der Referenzfahrt wird ein Alarm erzeugt (die
7-Segment-Anzeige @ zeigt ,C* an und die Alarm-LED @ leuchtet). Wenn dies
geschieht, den Alarm durch Dricken der Einstelltaste @ zurlicksetzen. Den

Positionsschalter @ auf ,F(15)" stellen und die Einstelltaste @ fur die Referenzfahrt

e Wenn die Referenzfahrt aufgrund mechanischer Interferenzen nicht moglich ist, die Position




Im [3] JOG-Betrieb/Tippbetrieb durch Betatigung der
Vorwarts-Taste @/ Ruckwarts-Taste (D auf
die gewunschte Position bewegen.

* Der JOG-Betrieb startet, indem die Vorwarts-
Taste @ oder die RuUckwarts-Taste (D
gedrickt gehalten wird. Siehe 84
JOG-Betrieb/Tippbetrieb  (S.43)  fur n&here
Angaben.

[4] Durch Driicken der Einstelltaste @ die Position
fixieren. An diesem Punkt wird der Wert nicht
gespeichert, wenn die Spannungsversorgung
unterbrochen wird. In einem solchen Fall muss der
Vorgang ab Schritt [1] wiederholt werden.

[5] Die Betriebsart fur diese Position durch Driicken
der Vorwarts-Taste (D oder der
Ruckwarts-Taste (D einstellen, dabei die
7-Segment-Anzeige @ beachten.

* Die tatsachliche Schubkraft ist vom Antrieb
abhangig. Siehe 10. Anfangseinstellung der
einzelnen Antriebe (S.49) . Der Schubbetrieb ist
u. U. je nach Antrieb nicht mdglich.

Anzeige der 7-Segment-Anzeige (Betriebsart einstellen)

Vorwarts- Vorwarts-

Vorwarts-

Taste G}

Einstelltaste

e ||

7-Segment-
Anzeige ~ i

®

Vorwarts-

Taste (D—

Vorwarts-

Taste (D ——1 Taste D

\4

Taste (D

:

o| Ruckwarts- O] Rickwarts- o| Rickwarts- | — o
Positionieren 12St€ @ Schubkraft Taste @ Schub-  1aste @ Schub-
niedrig kraft mittel kraft hoch
26 -

—Ruckwarts-

Taste (D

_ Ruckwarts-

Taste @




[6] Die Taste (@ 2 s lang gedriickt halten, um die
Betriebsart einzustellen. Bei Abschluss dieses
Vorgangs wird die eingestellte Position auf der
7-Segment LED @ angezeigt.

* Wenn die Position erfasst ist und die
Einstelltaste @ gelost wird, blinkt die
7-Segment LED @ schnell.

Positionieren per JOG-Betriebs/Tippbetrieb abgeschlossen.
Den Vorgang fir die weiteren Positionsnummern
wiederholen, die eingestellt werden sollen.

7-Segment-
Lep ()~

Einstelltaste

4 1

/!\ Achtung

e Bei Durchfiihrung des Handbetriebs/Tippbetriebs, bevor der Motor eingeschaltet wird

(Spannungsversorgungs-LED @ leuchtet griin),

Handbetrieb/Tippbetrieb erst durchfiihren, nachdem sichergestellt wurde, dass der Motor

eingeschaltet ist.

e Die Betriebsart fur jede einzelne Positionsnummer einstellen. Siehe 8. Vorgange (S.40) .

wird ein Alarm erzeugt. Den

(B) Einstellen durch direktes Teaching (Beispiel: Anfangswert Positionsschalter ,4%)

[1] Wenn die Vorwarts-Taste @ und die 7-Segment-
Ruckwarts- Taste (D gleichzeitig 3 s lang Anzeige (£)

gedrtickt gehalten werden, wechselt die LED von
leuchtend zu blinkend und die

zu leuchtend.

* Eine blinkende Spannungsversorgungs-
LED @ zeigt an, dass der Motor
ausgeschaltet ist.

Vorwarts-
7-Segment-Anzeige @ wechselt von blinkend  1a5te @

B, - Spannungs-

versorgungs-

LED @)

| Rickwarts-

Taste G)




[2]Den Positionsschalter @ auf die gewilnschte
Position stellen (hier: ,3"). Die LED @ zeigt die

Positionsnummer an. —T &%
7-Segment- | %

Anzeige @ ~ Positionsschalter

®

* Die Werte ,,0“ und ,F(15)" nicht einstellen, da diese
keine Positionsnummern sind.

=
A \@4
EVERSE
8

7-Segment-

[3] Die Einstelltaste @ gedrickt halten, bis die Anzeige
7-Segment-Anzeige @ von leuchtend zu ~
langsam blinkend wechselt.

Einstelltaste

Craciass

[4] Den Antrieb mit manuell auf die gewinschte
Position bewegen. Durch Dricken der

Einstelltaste @ in der Position fixieren. _
Einstelltaste

* Wird die Spannungsversorgung unterbrochen, wird
die Position nicht gespeichert. In einem solchen
Fall muss der Vorgang ab Schritt [1] wiederholt
werden.

* Bei kleinen Antriebsspindeln kann der Antrieb
moglicherweise manuell bei ausgeschaltetem
Motor nicht bewegt werden. Das Positionieren per
(A) JOG-Betrieb/Tippbetrieb durchfiihren.



7-Segment-

[5] Die Betriebsart fur diese Position durch Driicken der Anze|ge\/ )
Vorwaérts-Taste @ oder der Ruckwarts-Taste (D
einstellen. Die 7-Segment-Anzeige @ zeigt die
Betriebsart.
* Die tatsachliche Schubkraft ist vom Antrieb
Vorwarts-

abhangig. Siehe 10. Anfangseinstellung der

. . . . Taste @
einzelnen Antriebe (S.49) . Ein Schubbetrieb ist

u. U. je nach Antrieb nicht mdglich.

Anzeige der 7-Segment-Anzeige (Betriebsart einstellen)

Vorwarts- Vorwarts- Vorwarts-
Taste (D — 1 Taste (D Taste (D
> — = >
I 1]
. i il
0| Ruckwarts- O Rickwarts- o| Rickwarts- | —ao
Positionieren 1aSte 0) Schubkraft Taste @  schup-  12ste @ Schub-
niedrig kraft mittel kraft hoch
7-Segment-

[6] Die Taste (@ 2 s lang gedriickt halten, um die Anzeiges |
Betriebsart einzustellen. Nach Abschluss dieses
Vorgangs werden die Position und die
Betriebsart im Controller gespeichert und die Einstelltaste
7-Segment- Anzeige @ blinkt schnell. @ |

Vorwarts-
Taste
Damit ist die Einstellung durch direktes Teaching

abgeschlossen. Zum Einstellen einer weiteren
Position, den Vorgang ab Schritt [2] wiederholen.
Bei der Einstellung per JOG-Betrieb/Tippbetrieb
die Vorwarts-Taste @ und die Rlckwarts-Taste
(D gleichzeitig 3 s gedruckt halten. Die
Spannungsversorgungs-LED @ wechselt von

blinkend zu leuchtend.

L+— Spannungs-

versorgungs-

LED @

— Ruckwarts-

Taste (D




/\ Achtung

Wenn der Vorgang [2] vor der Referenzfahrt durchgeftihrt wird, wird ein Alarm erzeugt (die
7-Segment-LED @ zeigt [A] an und die Alarm-Anzeige @ leuchtet). Wenn dieser Fall
eintritt, den Alarm zurticksetzen, indem zun&chst die Einstelltaste @ und dann die
Vorwaérts-Taste @ und Rickwarts-Taste (D gleichzeitig 3 Sekunden lang gedrtickt
gehalten wird, so dass die blinkende Spannungsversorgungs-LED @ eingeschaltet bleibt.
Anschlie3end den Positionsschalter @ auf ,F(15)" stellen und die Einstelltaste @ fur die
Referenzfahrt driicken. Danach den Vorgang [1] durchfihren.

Antriebe mit kleiner Antriebsspindel kénnen moglicherweise nicht manuell bewegt werden.

Das Positionieren per (A) JOG-Betrieb/Tippbetrieb durchfiihren (siehe vorherige Seite).




(6) Testlauf
Mithilfe der Controller-Tasten und -Schalter die Betriebsart und die Position prifen.

1) Den Positionsschalter @ auf die gewtinschte Positionsnummer stellen.

2)  Sicherstellen, dass die  Positionsnummer  auf  der
7-Segment-Anzeige @ blinkt.

3) Die Einstelltaste @ dricken, um die Bewegung zu
starten. Die 7-Segment - Anzeige @ blinkt wahrend des Vorgangs
langsam. Bei Erreichen der Position wechselt die langsam blinkende
Anzeige zu durchgehend leuchtend. Mit diesem Vorgang wird die
Position und die Betriebsart bestatigt.

4) Zur Bestatigung einer anderen Position den Vorgang erneut
durchfuhren.

* Fur den Schubbetrieb mithilfe der Testfunktion des manuellen oder
automatischen Modus prufen. Siehe 7.4 Testfunktion (S.39) fur
nahere Angaben zum normalen Betrieb und zur Testfunktion.

(7) Einstellen von Geschwindigkeit und Beschleunigu ng

Ein Geschwindigkeits- und Beschleunigungswert kann pro Richtung (vorwarts und rickwarts)
eingestellt werden. Die Einstellung gilt fir den Betrieb aller Positionen.

Die Geschwindigkeit und Beschleunigung mit der Taste ® bis @ pro Antriebsrichtung einstellen.
Der Schalter kann in 16 Schritten eingestellt werden. Der Ist-Wert ist vom Antrieb abhangig. Siehe 10.
Anfangseinstellung der einzelnen Antriebe (S.49). Der Ablauf ist derselbe wie unter (6) Testlauf.

* Die individuelle Einstellung unterschiedlicher Geschwindigkeits- und Beschleunigungswerte fur das

Positionieren der einzelnen Positionsnummern ist nicht moglich.

(8) Abschluss der Einstellung
Nach der Einstellung kann der Betrieb durch Umschalten in den automatischen Modus mit dem

Modusschalter @ gesteuert werden. Siehe 9. _Betrieb (Beispiel) (S.45) fir den Betrieb der SPS.

A Achtung

Die Abdeckung @ schlie3en, um eine ungewollte Modusanderung zu vermeiden.




7.2 Parameter
Die Parameter konnen im manuellen Modus bei Bedarf ge&dndert werden.

Beispiel: Die Geschwindigkeit im JOG-Betrieb von ,1“ (werkseitige Einstellung) auf ,3“ wechseln.

(1) Den Controller-Modusschalter @ in den manuellen Modus
(M) stellen.
Beispiel: ,4“ (werkseitige Einstellung des Positionsschalters)

(2) Die Vorwarts-Taste (D und die Ruckwarts-Taste
CD gleichzeitig 3 s lang gedrickt halten. Die
Spannungsversorgungs-LED @ beginnt zu
blinken.

Vorwarts-
Taste @

7-Segment-

Anzeige
(3) Wenn der Positionsschalter @ auf ,0“ gestellt @ A

ist und die Einstelltaste @ 3 s gedrickt
gehalten wird, erscheint ,0“ mit einem Punkt in
der Ecke der 7-Segment-LED @ und die
Alarm-LED ® blinkt.

~Spannungs-
versorgung
LED @

— Rickwarts-

Taste (D

schalter @




7-Segment-

Anzeige

(4) Wenn der Positionsschalter nun @ auf die @ ﬁ

gewinschte Parameter-Nr. gestellt wird (hier:
»2"), wird der Wert des Positionsschalters @
mit einem Punkt in der Ecke der
7-Segment-Anzeige @ angezeigt.

* Siehe nachste Seite fur Einzelheiten zu den Parametern.

Parameter- Beschreibung Funktion
nummer.
1 Referenzrichtung | Wechsel der Referenzrichtung

(eingefahren/ausgefahren)
oder Wechsel vorwarts / rickwarts

2 Handbetrieb- | Einstellen der
JOG-Geschwindigkeit
3 Tippbetrieb Einstellen der Tippbetrieb-Stufe

— Positions-

schalter @

7-Segment-

(5) Die 7-Segment-Anzeige @ wird durch Driicken  Anzeige
der Einstelltaste (g) ausgeschaltet und der @ ™
aktuelle Parameter inhalt erscheint (hier: ,1").

SET-

* Wird der Wert des Positionsschalters @

geédndert, kehrt der Controller zu Schritt (4)
zurick.

7-Segment-
(6) Wird die Einstelltaste (@ 2 s lang gedriickt ~Anzeige
gehalten, wechselt die 7-Segment-Anzeige
@ zu langsam blinkend.
SET-

s
Taste @)L

-
~

) Positions-
schalter @

Taste @

gy
ﬁ!\! F{EVER:E
FQR’WID




(7) Die Vorwarts-Taste @ und die Ruckwarts-Taste
(D dricken, um den Parameterinhalt auf den
gewunschten Wert einzustellen (hier: ,3). Die Einst
Einstelltaste @ 2 s lang gedruckt halten, um die ~+{

Einstellung zu bestatigen.

Bei Abschluss dieses Vorgangs wechselt die

Anzeige der 7-Segment-LED @ von langsam taste ®
blinkend zu durchgehend
Einstellwert wird gespeichert. Die Anderungen

werden erst Ubernommen,

Spannung zugeflhrt wird.

Hiermit ist
abgeschlossen.

die
Zum

leuchtend und der

.1. —~Modus-

schalter @

ell-

taste (@)

— Rickwarts-

taste

Vorwarts-|

wenn  wieder

Parametereinstellung
Einstellen  weiterer

Parameter den Vorgang ab Schritt (4) bis Schritt
(7) wiederholen. Wenn der Betrieb nach einer
Anderung der Einstellungen im manuellen Modus
gestartet wird, den Modusschalter einmal auf
automatischen Modus und dann wieder in den
manuellen Modus stellen.

Beschreibung der Nr. der Wert und Inhalt der Parameter
Parameter Parameter
Andert die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition
Referenz fur 1 und vorwarts/rickwarts.(*)
Drehrichtung 1: im Uhrzeigersinn (CW)
2: gegen den Uhrzeigersinn (CCW)
Einstellen der Handbetrieb-Geschwindigkeit
Handbetrieb- 1: Multiplikator=1 (werkseitige Einstellung bei Auslieferung)
Geschwindigkeits- 2 2: Multiplikator=2
stufe 3: Multiplikator=4 Handbetrieb-Geschwindigkeit
4: Multiplikator=8 =(Richtwert pro Antrieb)x(Multiplikator)
Einstellen des Tippbetrieb-Werts
1: Multiplikator=1 (werkseitige Einstellung bei Auslieferung)
Tippbetrieb-Stufe 3 2: Multiplikator=2

3: Multiplikator=4 Tippbetrieb-Stufe
4: Multiplikator=8 =(Richtwert pro Antrieb)x(Multiplikator)

(*) Der werkseitig eingestellte Wert ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe
Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs fir weitere Informationen.

/N Achtung

eParameterénderungen werden wirksam, wenn die Spannungsversorgung aus- und wieder

eingeschaltet wird.

eFUr ndhere Angaben zum werkseitig eingestellten Wert der Ruckkehr zur Ausgangsposition
und dem Richtwert der Handbetrieb-Geschwindigkeit und des Tippbetrieb-Werts siehe
10. Anfangseinstellung der einzelnen Antriebe (S.49)

eBei Anderung der Drehrichtung muss auch die Einstellung der Position und Geschwindigkeit
sowie der Beschleunigung in jede Richtung ge&ndert werden.




7.3 Controller-Modi
Der Controller kann in zwei Modi betrieben werden: automatischer Modus und manueller Modus. Pro
Modus gibt es verschied ene Statusarten. Die nachfolgende Abbildung zeigt die Status&nderungen:

Spannungsversorgung
o automatischer Modus manueller Modus
C ST TTTTEEEEEE EN
S Moduswechsel-Schalter i
g : v v :
§ 1 [Wartezustand Wartezustand JOG-betrieh /) 1
T & ] <+—|Tippbetrieb !
g g N A [ P ’
A 2R SRk S =S,
! ! Einstellung von |3
Pt ||Wartezustand ~ [[Posttion, ~ |}
! 1 Geschwindigkett|
B x i ! und ] ]
21 ' ! Beschleunigung | 1
S, 1 [Positionier- <_I_:>: !
“ 51 ! \
E Q 1 Oder ] | - . . 1
g E I | Schubbetrieb :I\S/Ié)r(]ialjjtsevrvechseli JOG-betrl_eb/ Positionieren !
< qg‘-’_) i | per SPS ] .‘ Tippbetrieb per Tasten !
g & ‘\\ ,l' \\.Ci __________________ _,’
automatischer Modus manueller Modus

Es folgt die Beschreibung von (A)(B)(C) in den gestrichelten Linien.
(A) Vor dem Referenzvorgang
(B) Automatischer Modus nach dem Referenzvorgang
(C) Manueller Modus nach Referenzvorgang

/!\ Achtung

Sicherheitshinweise

e Die Signale werden direkt nach dem Umschalten aus dem manuellen in den automatischen
Modus nicht Gber die /0 ausgegeben. Die Ausgabe erfolgt erst nach der nachsten Eingabe
eines Betriebsbefehls.

e Die Ausgabe der I/O erfolgt nicht bei Wechsel aus dem automatischen in den manuellen

Modus (auf3er Testfunktion).




(A) Vor der Ruckkehr zur Ausgangsposition
Der Ubergang aus dem Status vor dem Referenzvorgang zur Ausgangsposition wird unten

dargestellt. Nach dem Einschalten der Spannungsversorgung befindet sich der Controller-Status im
Wartemodus, der tber den Modus-Schalter @ eingestellt wird. Der JOG-Betrieb / Tippbetrieb im

manuellen Modus ist vor dem Referenzvorgang moglich.

automatischer Modus| [Spannungszufuhr| manueller Modus
|

Modus-Schalter e | Modus-Schalter @ auf manuell

auf automatisch

Modus-Schalter . ..
Die manuelle Vorwarts-Taste oder manuelle

@ geschaltet A 4 Rickwarts-Taste (@ (D) driicken.
vor dem Wartezustand ~ vor : | : Wartezustand  vor :
Referenzvorgang dem dem »JOG-Betrieb/

Referenzvorgang Referenzvorgang < Tippbetrieb
Gedriickte Taste losen.
SPS befiehlt dem Befehl aus dem Controller zum
Referenzvorgang. N @
Referenzvorgang (Positionsschalter auf
nach dem . @ )
Referenzvorgang ",15 , Einstelltaste drucken)
Wartezustand Wartezustand
nach dem nach dem
Referenzvorgang Referenzvorgang
automatischer Modus manueller Modus

Siehe 8.1 Riickkehr zur Ausgangsposition_(S.40) fir ndhere Angaben.
Siehe 8.4 JOG-Betrieb/Tippbetrieb (S.43) fir nahere Angaben.

,,
(D_




(B) Automatischer Modus nach dem Referenzvorgang
Der Status des automatischen Modus nach dem Referenzvorgang wird nachfolgend dargestellt. Im
automatischen Modus sind nur die 1/O der SPS giiltig. Somit kénnen Position, Betriebsart,
Geschwindigkeit und Beschleunigung nicht im automatischen Modus eingestellt werden.

| Warten |

vor dem Referenzvorgang

SPS befiehlt

dem Referenz-

vorgang.

nach dem Referenzvorgang

Modus-Schalter

geschaltet

e

Stoppt auf
Position
A
Vorgang SPS befiehlt
abgeschiossen | ¢ Betrieb
Positionier- oder
Schubbetrieb
A
SPS befiehlt SPS befiehlt
Betri St
L etrieb opP Modus-Schalter
v
geschaltet @
Warten

, A
3 min. lang kein
Betrieb der Tasten /

Schalter.

;befiehlt
i Betrieb

A\ 4

Manuelle Vorwarts- und Rickwarts-
Taste gleichzeitig 3 s lang gedriickt

halten.
..... el R Rt RE RL LY

Warten auf Einstellung
der Geschwindigkeit

4

Positionier- oder
Schubbetrieb

A
SPS befiehlt Stopp

Stoppt auf
Position

Vorgang abgeschlossen“

»

Betrieb

Geschwindigkeitseinstellung

| automatischer Modus |

i
1
i
i
i
i
SPS  befiehlt :
i
i
i
i

\ 4

Warten auf
Einstellung der
Geschwindigkeit

Modus-Schalter @

geschaltet

®

Q999

[ manueller Modus |

Im automatischen Modus gelten die Befehle der SPS. Werden andere Tasten oder
Schalter als die Einstelltaste @ fur das Zuriicksetzen des Alarms verwendet, zeigt

die 7-Segment-Anzeige @ ,L" an.

Wenn der Status zur Geschwindigkeitseinstellung gewechselt wird, weichen
folgende Positionen vom Normalbetrieb ab:

(1) Mehr Punkte auf der Anzeige der 7-Segment-Anzeige @ als im Normalbetrieb.

(2) Einstellung der Geschwindigkeit und Beschleunigung zeitweise mdaglich.

©® ©

o
L-Anzeige

(3) Wenn 3 min lang keine Taste/kein Schalter betatigt wurde, kehrt der Betrieb in den normalen

Modus zuriick.

A Achtung

e Im automatischen Modus werden geanderte Werte flr Geschwindigkeit und Beschleunigung,

die mit ® bis @ eingestellt werden, nur im Status ,,Geschwindigkeitseinstellung” wirksam.
Wenn nach dem Wechsel in den manuellen Modus wieder in den automatischen Modus
zurlckgekehrt wird, wirkt sich der Wert des Schalters auf den Betrieb aus.
e Die Abdeckung nach dem Umschalten des Modus schlieRen, um eine ungewollte
Modusanderung zu vermeiden.




(C) Manueller Modus nach dem Referenzvorgang

Der Status des manuellen Modus nach dem Referenzvorgang wird nachfolgend dargestellt. Im
manuellen Modus wird der Referenzvorgang tber die Controller-Tasten und -Schalter gesteuert. Die
Geschwindigkeit und Beschleunigung kénnen jederzeit eingestellt werden. Auch die Positions- und
Betriebsmethode kdnnen eingestellt werden. Der Schubbetrieb ist wahrend der Testfunktion mdglich.

Warten
|:| vor dem Referenzvorgang
Den Positionsschalter
® auf 15 stellen nach dem Referenzvorgang
Q und die Einstelltaste @ mrmrmim it mim i m it m it mm . ———————— -
c @ driicken Die Einstelltaste 2 s1Positionseinstellung JOG-Betrieb/Tippbetrieb ) !
S gedriickt halten : Warten auf ] Einstellen _durch [Naren auf :
Srmrmrmemrmememrmme s Abschluss | Driicken der B o -
= ! e Normaler ! 1 |gerEinstellung] manuellen Taste der :
D i Betrieh ! | : i
— 1 A etrie 1o (D , @ Betriebsart| ;
0 . |Die Position mit dem i Die manuelle : 'Y :
e ! |Positionsschalter Vorgang ; iTaste >Handbetrieb / Die :
g : @ einstellen und | @bgeschlossen ; i® oder @| | Die manuelle Taste El@nstelltastei
= ; |die Einstelltaste | Die Einstelitaste j 1 drticken ® oder @ 16sen. Ak 1
. .o riicken.
< 1 @ gedriickt halten. 2s 1! v :
@) ! [ | Stoppauf |gedrickt halten ! : R Stopp vor | Positionseinstellung »| Stopp nach | ;
o ! Position —. > dem abgeschlossen dem ;
c ] Die 1 ! [ Einstellen Einstellen | .
2 [T .={gedrickte = : Die manuellen Tasten ;
Die manuelle aste losen.  =rmes "D, @ gleichzeitig 3™~ 7T
Taste »| JOGBetieb/Tippbetieb |- - fgedriickt halten.  .ci;icimememea. a
© oer @ Die gedriickte ! Einstellen der |
vy driicken. Taste l6sen. ! » Parameter i
\Warten —’l_ Warten |i Die mantellen ! Den Positionsschalter @ an,,O“ i
Modus-Schalier _}Den  Positionsschalter Tasten () | QD : stellen und die Einstelltaste ~ 3's
® geschaltet ® auf,0* stellen und gleichzeitg 3 s; gedrlckt halten. !
die Einstelltaste 3 s gedriickt halten. | vy Y_ _Die Einstelltaste [Warten auf :
gedriickt halten. ' Warten ‘@ Abschluss der |+
i- ..... d ; ................................. - 1 Servo OFF . HZK? halt Einstellung ;
- edriickt halten. &
i Die manuelle 1 9 Einstellen derd .
! Waflfentan — i Den Positionsschalter Betriebsart|
! &5 < y » H @ ) . durch Drucken der '
H A Gedriickte Taste losen. s s einstellen und die manuellen Taste !
! Die Position mit dem i vPosmon justieren. ONO) :
V(;rgang Positionsschatter @ L ! ! [Stopp nach |Die Wartfleln agf i
. - A 1 - »| Einstellen der .
abgeschlossen| |einstellen und degstelltaste Handbetrieb/Ti| ; Eindsetglllen E©nstelltaste e M !
edriickt halten. betrieb | ; i !
: "g pp : drucken. Servo OFF;
i Positionier- oder _ ; dlrektes_ Teaching _i
i Schubbetrieb Testfunktion ; Parametereinstellung !
I I rrxr I o fEn cEn s s ER R FER CERN FER CERN CER CERN CER CER S ER CER S EN C ER O Em 0 Em o Em o L

| _manueller Modus |

® e 6
Siehe 7.4 Testfunktion (S.39) _fir ndhere Angaben zum normalen Betrieb und zur Testfunktion?
Siehe 8.5 _Servo ON (S.44) fur nahere Angaben zum Ausschalten des Servo.

Siehe 7.2 Parameter (S.32) flr ndhere Angaben.
Siehe 8.4 JOG-Betrieb/Tippbetrieb (S.43) fir Handbetrieb und Tippbetrieb. fola
@\ - ¢ —-—@
/!\ Achtung CRSA
: O—EO&+O
Die Abdeckung © nach dem Umschalten des Modus R SV 19
schlieRen, um eine ungewollte Modusanderung zu vermeiden. ::f X ®



7.4 Testfunktion
Die nachfolgende Tabelle zeigt den Unterschied zwischen dem Normalbetrieb und der Testfunktion im

manuellen Modus. Zum Starten der Testfunktion den Positionsschalter @ auf ,0“ stellen, wahrend
die Spannungsversorgungs-LED @ im manuellen Modus eingeschaltet ist (= Servo ON) und der
Antrieb stoppt. Die Einstelltaste @ 3 s gedruckt halten. Wenn die Testfunktion startet, leuchtet der

Punkt unten rechts auf der 7-Segment -LED

Normaler Betrieb Testfunktion
Verfugbarkeit Schubbetrieb X 0
Betrieb per Parallel-E/A X X
Ausgang zu Parallel-E/A X ®)
ohne Punkt mit Punkt
Einstellen der Zielposition: Einstellen der Zielposition:
blinkt schnell blinkt schnell
7-Segment-LED-Anzeige @ Wahrend des Betriebs: blinkt | Wahrend des Betriebs: blinkt
langsam langsam
Erreichte Zielposition: Erreichte Zielposition: leuchtet
leuchtet
Einstellen der o o
Geschwindigkeit/Beschleunigung
Bewegung zur Zielposition nur,
Bewegung zur Zielposition | wenn die Einstelltaste @
Betriebsart mit Verwendung der _— . :
Tasten nur, so lange die Einstelltaste | gedriickt wird. (Taste muss
@ gedruckt wird. nicht gedrickt gehalten
werden)
® e 0
&
AdEH @
DA/
i,
O—E5ak—®
O—HETL IO
O—ELE—O
R0 D)
® @




8. Vorgange

8.1 Ruckkehr zur Ausgangsposition
Wenn Spannung zugefihrt wird, muss fur den Positionier-/Schubbetrieb des Antriebs die Riickkehr zur
Ausgangsposition erfolgen. (Dadurch wird die Ausgangsposition bestatigt)

mEingabe der Riuckkehr zur Ausgangsposition
Es gibt 2 Arten der Ruckkehr zur Ausgangsposition;

manueller Modus: Den Positionsschalter @ auf ,15" stellen und die Einstelltaste @ dricken.
automatischer Modus: E/A INO bis IN3 gleichzeitig einschalten.

B Ruckkehr zur Ausgangsposition

Der Antrieb bewegt sich von seiner urspriinglichen Position aus zuriick zur Ausgangsposition, wenn
Spannung zugefihrt wird. (Die Ausgangsposition ist je nach Antrieb unterschiedlich.) (1) in der Abb.
unten.

Der Controller erkennt das Antriebsende, wenn der Schlitten zum Antriebsende verfahren wird und
eine bestimmte Zeit stoppt. Der Antrieb wird dann langsam in entgegengesetzte Richtung zur
Ausgangsposition verfahren. Die Position nach dem Verfahren (,(2)" in der Abb. unten) wird zur
Ausgangsposition.

Eingabe Riickkehr zur Ausgangsposition—wird zur Ausgangsposition verfahren
— Stoppt Verfahrvorgang—entgegengesetzte Richtung—Ausgangsposition

Beispiel: Riickkehr zur Ausgangsposition LSt Zviinder
Motor ™ /v
—_
I T ol e P
1(2) 4 :
] U :
:Ausgangsposiljon:
' 1 '
Antriebsende urspringliche Position

/!\ Achtung

Die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition ist vom Antrieb abhéngig. Siehe

10. Anfangseinstellung der einzelnen Antriebe (S.49) fur die werkseitige Einstellung der

Ruckkehr zur Ausgangsposition.




8.2 Positionieren

Der Antrieb wird mit der fir jede Verfahrrichtung
eingestellten Geschwindigkeit und Beschleunigung
auf die Position verfahren.

Ein Signal fur abgeschlossenen Vorgang (OUTO bis  Eingestellte [ - .
OUT3) wird ausgegeben, wenn der Antrieb den Geschwindigkeit / \
Positionierbereich der Zielposition erreicht. i

Beispiel Positionier-Anwendungen
GﬁSChW'nd'gke't Positionierbereich

]

]

1

]

] .
—p Position
1

]

1

1

]

) U
i HIH
] 1 !
] 1 !
i i .
Motor LaSt\P—l E'—:-l Z)/Ilnder
M| ! L 4]
1

Start-Position  Zielposition

* Die Geschwindigkeitskurve in der obigen
Zeichnung ist vereinfacht.

8.3 Schubbetrieb

Bevor der Antrieb in den Schubbetrieb wechselt, verfahrt er zundchst gleich wie beim
Positioniervorgang. Der Schubbetrieb bezeichnet den Vorgang, bei dem der Antrieb mit geringer
Schubgeschwindigkeit und mit der eingestellten Schubkraft von der Startposition zum Antriebsende
verfahren wird.

/!\ Achtung

e Im manuellen Modus wird das Positionieren auch durchgefuhrt, wenn der Schubbetrieb

eingestellt ist (auBer wahrend der Testfunktion).

e Der Schubbetrieb ist u. U. je nach Antrieb nicht mdglich. Siehe 10. Anfangseinstellung der

einzelnen Antriebe (S.49) .

(1) Erfolgreicher Schubbetrieb

Das Signal, das den Abschluss des Vorgangs angibt, wird ausgegeben, wenn der Schub die
eingestellte Kraft Uber einen bestimmten Zeitraum Uberschreitet. Der eingestellte Schub wird
aufrechterhalten, nachdem der Schubvorgang abgeschlossen ist.

Geschwindigkeit
A

eingestellte
Geschwindigkeit =~ s
Schubge- / \
schwindigkeit L H ] » Position
] ] ]
E E ESCh:Ubkraft * Die Geschwindigkeitskurve
Last ! ] ] Antrieb in der Zeichnung links ist
Motor ] ' vereinfacht.
L L) L
M| ! P!
] ] ]
—_— L.
] 1 ’:
Start-Position  SChub- 5 civion
vorgang Schubende
4] -



(2) Nicht erfolgreicher Schubbetrieb (Leerlauf)
Wenn der Schubvorgang beim Verfahren des Antriebs von der Startposition an das Antriebsende nicht
abgeschlossen wird, dann wird und stof3t an das Hubende, dann wird  das Abschluss-Signal ausgegeben.

Geschwindigkeit
4

Einstellgeschwindigkeit

\
Schubgeschwindigkeit / \

4 H ] » Position
] ] ]
' ! I Schubkraft
: I

Motor LaSt\m ' * Die Geschwindigkeitskurve

\l'MJ)’ v v in der Zeichnung links ist
1 L L vereinfacht.
: —_— .-
Zylinder h — >
Stopp- Position  aAntriebsende

Position Schub-
start

(3) Werkstlck bewegt sich, wenn Schubvorgang abgesc hlossen ist
& Geschwindigkeit
(1) Wenn sich der Antrieb in einem e [
Schubvorgang befindet und die Schubkraft ggdmﬂ . / \
héher als die Reaktionskraft ist, fahrt die v/
Antriebsbewegung fort bis zum Hubende, wo Stopp- i

]
' !
ein Signal ausgegeben wird. Position ! erneuter Schubvorgang
oor Last\\i._lr\"’r" : Zylinder

\|~ : T
[} ]
1 [}
1

]
1
! » Position
]
r

1
——l e
>

Start-Position ~ Schub- Position
anwendung  Schubende

(2) Das Werkstiick bewegt sich in die entgegengesetzte Schubrichtung (die Reaktionskraft des
Werkstlicks ist zu hoch und der Antrieb wird zurtickgeschoben).

Wenn der Antrieb nach Abschluss der Schubbewegung zuriickgeschoben wird, wird er so lange in die
Richtung zurtuckgeschoben, in der der Schubvorgang begonnen hat, bis die Reaktionskraft und die in
ausgeglichen sind (Abschlusssignal bleibt ON) Ein Alarm wird erzeugt, wenn der Antrieb Gber die
Startposition des Schubvorgangs hinaus bewegt wird) (Schubfehler)

Geschwindigkeit
a

Einstellge- I—
schwindigkeit / \
Schubge-

schwindigkeit

$ Position

1
1 ]

: erneuter Schubvorgang
]

* Die Geschwindigkeitskurve

Zylinder in der Zeichnung links ist
vereinfacht.

1 H

:—’l. - -:- -DgPosition Schubende

Start-Position ! -
Schub-
vorgang

Last

Motor \"o_| i
i —

1

]
Position
Zurlickschieben



8.4 JOG-Betrieb/Tippbetrieb
Der JOG-Betrieb/Tippbetrieb wird durch Driicken der Vorwarts-Taste @ oder Ruckwarts-Taste (D

im manuellen Modus aktiviert. Der JOG-Betrieb/Tippbetrieb kann vor der Rickkehr zur
Ausgangsposition durchgefiihrt werden.

Funktionsweise
Der Tippbetrieb wird durch Dricken der Vorwarts-Taste @ oder Ruckwarts-Taste G)

gestartet/gestoppt. Wenn die Taste nach dem Tippbetrieb 1 s oder langer gedruckt gehalten wird,
startet der JOG-Betrieb. Der JOG-Betrieb stoppt, wenn die Taste nicht mehr gedriickt wird.

F’OSition Riickwarts-

Vorwérts-Taste driicken Taste Ruckwarts-Taste driicken
driicken

! JOG-

:

]

| Stopp ! Betrieby  Stopp
Iy

]

—~ o s e e e - - en e o
R W Y

n
o
°
©

D i
7 : l eit
Tippbetrieb 1 1 g ' Tippbetrieb max 15' f 1s '

A Achtung

e Der Verfahrweg im Tippbetrieb und die Geschwindigkeit im
Handbetrieb sind je nhach Antrieb unterschiedlich. Siehe

10. Anfangseinstellung der einzelnen Antriebe (S.49)

e Der Verfahrweg im Tippbetrieb und die Geschwindigkeit im

Handbetrieb kbnnen geéandert werden. Siehe 7.2 Parameter (S.32) fur

nahere Angaben.




8.5 Servo ON
Das Signal fur Servo ON st nicht den Parallel-l/O dieses Controllers zugeordnet. Die
Spannungsversorgungs-LED @ wechselt nach einer bestimmten Zeit von blinkend zu durchgehend

leuchtend, nachdem die Spannungsversorgung und der Motor eingeschaltet wurden. (*)

Die nachstehende Tabelle zeigt die Bedingungen fur Servo OFF g
Bedingungen fir Servo OFF Anzeige von Servo OFF — =
manueller Ein Alarm wird erzeugt / Servo | Spannungsversorgungs- - u"\@
Modus OFF, indem die Vorwéirs- Taste | LED @ blinkend —
@ und Ruckwarts-Taste @ | Alarm: OFF O— "'@?
gleichzeitig 3 s gedruckt gehalten =7 VS _(D
werden. =
automatischer | Ein Alarm wird erzeugt / Servo | Spannungsversorgungs- =
Modus OFF per Eingabe eines | | gp @: blinken —
E/A-STOPP-Signals. :

(*) Zwischen dem Einschalten der Spannungsversorgung und der ALARM-Ausgabe kdnnen ca. zehn Sekunden
verstreichen.

8.6 Ansprechzeit des Controller-Eingangssignals

Folgende Faktoren fuhren zu einer verzégerten Ansprechzeit der Controller-Eingangssignale:
(1) Verzdgerung durch Eingangssignal-Scan
(2) Verzogerung durch Eingangssignal-Analyse
(3) Verzdgerung durch Befehlsanalyse

Es kann eine Signalverzogerung durch die SPS oder intern im Controller auftreten. Aus diesem Grund
die Eingangssignale mind. 15 ms (Empfehlung 30 ms) anstehen lassen.

Wenn der Befehl durch gleichzeitige Eingabe mehrerer Eingédnge gegeben wird, darf der zeitliche
Abstand zwischen den Signalen max. 3 ms betragen. Bei einem zeitlichen Abstand von Gber 3 ms wird
es als ein anderes Signal erfasst und der Betrieb startet. Wenn z. B. INO und IN1 den Befehl zur
gleichzeitigen Bewegung auf Position Nr. 3 ON sind und zwischen diesen Befehlen ein groRRer
zeitlicher Abstand liegt, wird nur der erste Befehl INO erkannt.

iNo N _I
OF
ON
IN1

OF —

1

L > Zeit
1

—_—— t——

Wenn der zeitliche Abstand grof ist, wird nur das INO-Signal
erfasst.



9. Betrieb (Beispiel)

9.1 Positionieren/Referenzfahrt
Beispiel: Wenn das Betriebsmuster wie folgt ist: Ruckkehr zur Ausgangsposition --> Position 1 -->
Position 2 --> Position 1,
Vorwarts: Geschwindigkeit 5, Beschleunigung 3
Ruckwarts: Geschwindigkeit 9, Beschleunigung 7

@ ¢ Ausgangsposition
“ @ < Antriebsende
o /\ O urspriingliche Position
Ruckwarts, . A Vorwarts- | - A~ Position-Nr. 1
richtung — = richtung . '
\/ /\ Position-Nr. 2
Startposition | Endposition®®) Bewegungs- | Geschwin- | Beschleu- | Funktionsweise
richtung digkeit nigung
(1) | nicht fest Referenz- - | vorwarts fest fest Ruckkehr zur
position Ausgangsposition
(2) Ref_e_renz- position 1 riackwarts 9 7 Positionieren
position
(3) | position 1 position 2 ruckwarts 9 7 Positionieren
(4) | position 2 position 1 vorwarts 5 3 Positionieren

* FOr ein und dieselbe Positions-Nr. 1 kénnen die Verfahrgeschwindigkeit und die

Beschleunigung aufgrund der Verfahrrichtung unterschiedlich sein.

Beispiel: I/O Signal-Ablaufdiagramm wenn der Antrieb per SPS betrieben wird.

@ Vorgehensweise
SR zu Po(gi)tion 1{]zu Po(gi)tion 2| |zu Po(gi)tion 1 [1] Eer hsﬁrvod s;haltEt SiChf hnac.h
. L : : 1L . inschalten der Spannungszufuhr ein
ON ' ' ' " i und der ALARM schaltet sich ein.
OFF_!_l /_} ]_Il [2] Bestitigen, dass der ALARM
ON , , ' ' eingeschaltet ist, anschlieRend INO
bli:ul OFF—!_l _l bis 3 einschalten, um die (1)
- 0N$ / / / ] / ! / Referenzfahrt Ausgangsposition
oz OFF — T — T durchzufiihren.
—oN / / / / / I [3] Beim Start des Referenzvorganges
N3 ] o ' ! v ' " 8
b3 OFF 1 ; ; ; ; ; ; ; zur Ausgangsposition schaltet sich
— o I / / / / /l BUSY ein.
RESET OFF —— " " —— , [4] INO bis 3 ausschalten, nachdem
l / / / / / bestatigt wurde, dass BUSY
STOP ZEF ' eingeschaltet ist.
{ oo [5] BUSY schaltet sich aus, sobald die
[ouo [N |i — Referenzfahrt  abgeschlossen ist.
bio O [0 Lo ! T OUTO bis 3 schaltet sich ein.
WON l |—"| [6] Wenn sich OUTO bis 3 einschalten,
b1 O | L : : N : INO einschalten und den Betrieb zu
outz |ON I |—“| Position-Nr. 1 starten.
bit 2 OFF [T ! ! T T T T T [7] BUSY schaltet sich ein, wenn der
IO—_3|ON |—L| Betrieb startet und OUTO bis 3
or 3 OFF T o ; ; — ; schalten sich aus.
= |ON ! |: :| |: :| : :| |: [8] Wenn sich BUSY einschaltet, INO
OFF ausschalten.
oN : : : . . . . . [9] BUSY schaltet sich aus, sobald
MOFF : b : : b ' der Vorgang abgeschlossen ist
und OUTO schaltet sich ein.
Speed o — /x [10] Die Schritte fiir den Verfahrvorgang
) VAT WA fiir Position-Nr. 2 und Position-Nr. 1




9.2 Schubbetrieb
Beispiel: Wenn das Betriebsmuster wie folgt ist: Position 3 --> Position 4 --> Position 3 --> Position 5.

Vorwarts: Geschwindigkeit 5, Beschleunigung 3

Ruckwarts: Geschwindigkeit 9, Beschleunigung 7

QAntriebsende
[ Position Nr.3
APosition Nr.4

2 ) A\ Position, auf der der
o Schubvorgang in die
Ruickwérts- " P 2N Vorwartsrichtung Riickwartsrichtung ab Position
richtung ~ +O—PT ﬂrw Nr. 4 abgeschlossen ist.
3 gn Position Nr.5
@) I1],Position, auf der der
Schubvorgang in die
Riickwartsrichtung ab Position
Nr. hl n ist.
Startposition | Endposition | Bewegungsrichtung | Geschwindigkeit | Beschleunigung | Funktionsweise
(1) |Position 3 |Position 4 |rickwarts 9 7 Schub
(2) |Position 4 |Position 3 | vorwarts 5 3 Positionieren
(3) |Position 3 |Position 5 | rickwarts 9 7 Schub

Beispiel: I/O-Ablaufdiagramm, wenn der Antrieb per SPS betrieben wird.

@)

zu Position 3

zu Position 4

@

(©)

zu Position 5

(1]

No |ON

1

bt o OFF

Nz |ON

N
m

bt 1 OFF

N2 |ON

—

(2]

bit_2

OFF—]
"l

(3]

py)

bit_3

o
z

OFF /

ES

g

[4]

OFF

stop |ON

\\

(5]

| ©
|
=
o
=

EgeRe

OFF

———

|

1.

OFF

=8
=
o

|

OFF

=N
=
N

| ©
N
o
P4

]

|

Vorgehensweise

Wenn sich OUTO und 1
einschalten, IN2 einschalten und
den Betrieb (1) zu Position-Nr. 4
starten.

BUSY schaltet sich ein, wenn der
Betrieb startet und OUTO und 1
schalten sich aus.

Wenn sich BUSY einschaltet,
IN2 ausschalten.

BUSY schaltet sich aus, sobald
der Vorgang abgeschlossen ist
und OUT2 schaltet sich ein.

Die Schritte far den
Verfahrvorgang fur Position-Nr. 3
und Position-Nr. 5 wiederholen.

|

OFF

=8
=
N

OFF

=3
=
w

E
gl
g

OFF

ALARM

Speed

@
c
0
<
o
P4

OFF




9.3 Stop wahrend des Betriebs
Beispiel: Position Nr. 6 -> Stopp durch Eingabe des RESET-Signals, wéahrend sich der Antrieb zu
Position Nr. 7 bewegt -> Position Nr. 8 -> Stop durch Eingabe des STOP-Signals, wahrend

sich der Antrieb zu Position Nr. 7 bewegt -> Position Nr. 9 & Antriebsende
Vorwarts: Geschwindigkeit 5, Beschleunigung 3 0 Position Nr.6
Ruckwarts: Geschwindigkeit 9, Beschleunigung 7 A Position Nr'7
& Position, auf der der
Ruckwarts- } 4.5 Schubvorgang in die
fichtung Vorwarts- Riickwartsrichtung ab Position
richtung Nr. 4 abgeschlossen ist.
A Position Nr.8
A Position Nr.7
Startposition |Endposition|Bewegungsrichtung |Geschwindigkeit |Beschleunigung |Funktionsweise
(1) [Nr.6 Nr. 7 rickwarts 9 7 Positionieren
(2 - Nr. 8 rackwarts 9 7 Positionieren
(3) |Nr.8 Nr. 7 vorwarts 5 3 Positionieren
(4) |Nr.7 Nr. 9 riackwarts 9 7 Positionieren

* FUr Positions-Nr. 7 kénnen die Verfahrgeschwindigkeit und die Beschleunigung aufgrund der
Betriebsrichtung unterschiedlich sein.

Beispiel: I/O-Ablaufdiagramm wenn der Antrieb per SPS betrieben wird.

bit_0

INL
bit_1

IN2
bit_2

IN3

Ol
Ol

Ol
Ol

ON
OFF—

ON

N
FI
N
F

(1)
ahrend Position 7|
angefahren wird

zu Position 8

@

(3) STOPP
wahrend Position 7
angefahren wird

4

zu Position 9

—

—

1
-

m

>

bit_3

py)
0
g

OFF

o
z

STOP

OFF

o
z

-

ERERE

OFF

|
|
|

—

g
=
o

E
gl

OFF

o
z

—

g g
= =
N =

E
%I

g
=
w

£
|g|

BUSY

OFF

OFF

]

|

OFF

o
z

o
z

—|

S
—
—
—_—

— |

-

OFF

Speed

>
I
>
py)
<
o

o+

, o
m =2

i

(1]

(2]

(3]

[4]
5]

(6]
[7]
(8]
(9]

[10]

[11]

[12]

[13]

[14]

Vorgehensweise

Wenn sich OUT2 und 3 einschalten,
INO bis 2 einschalten und den Betrieb
(1) zu Position-Nr. 7 starten.

BUSY schaltet sich ein, wenn der
Betrieb startet und OUTO und 1
schalten sich aus.

Wenn sich BUSY einschaltet,
ausschalten.

Waéhrend des Betriebs RESET eingeben.
Stopp durch Reduzierung der
Geschwindigkeit. BUSY schaltet sich aus.
Wenn sich BUSY ausschaltet, RESET
ausschalten.

IN3 einschalten, um die Bewegung zu
Position Nr. 8 zu starten.

Bei Betriebsstart schaltet sich BUSY
ein.

Wenn sich BUSY einschaltet,
ausschalten.

BUSY schaltet sich aus, sobald der
Vorgang abgeschlossen ist und OUT3
schaltet sich ein.

Wenn sich OUT3 einschaltet, INO bis 2
einschalten und den Betrieb (3) zu
Position-Nr. 7 starten.

BUSY schaltet sich ein, wenn der
Betrieb startet und OUT3 schaltet sich
aus.
Wahrend
eingeben.
Reduzierung der Geschwindigkeit bis
zum Stop. Servo OFF. BUSY und
ALARM OFF.

IN2

IN3

STOPP

des Betriebs




9.4 Alarm-Erzeugung und -Deaktivierung
Beispiel: Position Nr. 10—Alarm wird bei Bewegung zu Position Nr. 11 erzeugt—Fehlersuche, Alarm
deaktivieren—Bewegung zu Position Nr. 11—-Bewegung zu Position Nr. 10
Vorwarts: Geschwindigkeit 5, Beschleunigung 3

Ruckwarts: Geschwindigkeit 9, Beschleunigung 7

< Actuator end
O Position No.10
/\ Position No.11

Ruckwarts- (1) Vorwarts- .
richtung Tt richtung 4, Position, auf der Alarm
“* wahrend der
Bewegung zu Position
(3) Nr. 11 erzeugt wurde
Startposition |Endposition [Bewegungsrichtung |Geschwindigkeit |Beschleunigung |Funktionsweise
(1) [Nr. 10 Nr. 11 rackwarts 9 7 Positionieren
(2) |- Nr. 11 rackwarts 9 7 Positionieren
(3) [Nr.11 Nr. 10 vorwarts 5 3 Positionieren

Beispiel: I/O-Ablaufdiagramm, wenn der Antrieb per SPS betrieben wird.

bit_0
0
OF

IN:
bit_1

IN2

ON
OF|
N

ON

1)

Alarm wird wahrend
Anfahrt Position 11
erzeugt, dann
deaktiviert

2
zu Position 11

©)

zu Position 10

(1]

-

(2]

1
1

(3]

b 2 OF

IN3

b3 OF

ES

g

ON

o
z

=

[4]

F—

S

OF|

STOP

ON

=

~—
\

(5]
(6]

OF|

ERERE

o
z

=

— ]
T

N

[7]

OF

=)
=
o

f
gl

OF

g
=
[N

o
z

|

o
z

=

]

(8]

E

9]

g
=

[
gl

N

OF

o
z

|

o
z

[10]

E

[11]

OF

=

[12]

OF

+

> Jos}
C =4 No]
2 <| «“l®

Speed | 0

o
z

E

Lo

[13]

[14]

[15]

Vorgehensweise

Wenn sich OUT1 und 3 einschalten,
INO, 1, 3 einschalten und den Betrieb
(1) zu Position-Nr. 11 starten.

BUSY schaltet sich ein, wenn der
Betrieb startet und OUT1 und 3
schalten sich aus.

Wenn sich BUSY einschaltet,
ausschalten.

Der Alarm wird wéhrend des Betriebs
erzeugt und ALARM und BUSY schalten
sich aus und stoppen im Anschluss.

IN3

Nach der Fehlersuche des Alarms
RESET einschalten.

Alarm wird deaktiviert. ALARM wird
ausgeschaltet.

Wenn sich der ALARM ausschaltet,
RESET ausschalten.

INO, 1, 3 einschalten. Dann den Betrieb
(2) zu Position Nr. 11 starten.

Bei Betriebsstart schaltet sich BUSY ein.
Wenn sich BUSY einschaltet, IN3
ausschalten.

BUSY schaltet sich aus, sobald der
Vorgang abgeschlossen ist und OUTO,
1, 3 schalten sich ein.

Wenn sich OUTO, 1, 3 einschalten, IN1,
3 einschalten und den Betrieb zu
Position-Nr. 1 starten.

BUSY schaltet sich ein, wenn der
Betrieb startet und OUTO, 1 und 3
schalten sich aus.

Wenn sich BUSY einschaltet, IN1, 3
ausschalten.

BUSY schaltet sich aus, sobald der

Vorgang abgeschlossen ist und OUT1
und 3 schalten sich ein.




10. Anfangseinstellung der einzelnen Antriebe

10.1 Anfangseinstellung der Serie LEF
Anfangseinstellung der Serie LEF

Siehe nachstehende Tabelle fur die Anfangseinstellung der Ruckkehr zur Referenzposition, des
Handbetriebs und des Tippbetriebs:

LEFB LEFS
16,25,32 16A | 16B | 25H | 25A | 25B
. Richtung Motorseite
Ruc;l;l;ehr Geschwindigkeit 60 30
Referenz- [mm/s] -
position Beschleunigung 1.000
[mm/s?] '
ﬁne;‘;gw'”d'gke't 48 10 5 20 12 6
JOG-Betrieb -
Beschleunigung 1.000
[mm/s?] '
Tippbetrieb | Distanz [mm] 5 | 1
LEFS
32H | 32A | 32B | 40H | 40A | 40B
. Richtung Motorseite
R“‘;‘fﬁehr Geschwindigkeit 0
Referenz- [mm/s] -
position Beschleunigung 1.000
[mm/s?] '
Efnsq‘/::]""'”d'gke't 24 16 8 30 20 10
JOG-Betrieb -
Beschleunigung
2 1.000
[mm/s7]
Tippbetrieb | Distanz [mm] 1
Schubbetrieb bel Serie LEF nicht méglich. Auch wenn der Schubbetrieb auf der 7-Segment-Anzeige

(® des Controllers eingestellt ist, bedeutet dies Positionieren.

Siehe nachstehende Tabelle fir die Geschwindigkeit und Beschleunigung der Serie LEFB.

LEFB16 LEFB25 LEFB32
Geschwindigkeit | Beschleunigung |Geschwindigkeit| Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung
[mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?]
0 48 200 48 200 48 200
1 60 300 60 300 60 300
2 70 400 70 400 70 400
3 80 500 80 500 80 500
4 100 600 100 600 100 600
5 150 700 200 700 200 700
6 200 800 300 800 300 800
7 300 900 400 900 400 900
8 400 1.000 500 1.000 500 1.000
9 500 1.200 600 1.200 600 1.200
10 600 1.400 700 1.400 700 1.400
11 700 1.600 800 1.600 800 1.600
12 800 1.800 900 1.800 900 1.800
13 900 2.000 1.000 2.000 1.000 2.000
14 1.000 2.500 1.200 2.500 1.200 2.500
15 1100 3000 1400 3000 1500 3000
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Siehe nachstehende Tabelle fir die Geschwindigkeit und Beschleunigung der Serie LEFS.

LEFS16A LEFS16B LEFS25H LEFS25A LEFS25B
Geschwin-| Beschleu- | Geschwin-| Beschleu- | Geschwin-| Beschleu- | Geschwin-| Beschleu- | Geschwin-| Beschleu-
digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung
[mm/s] [mm/s2] [mm/s] [mm/s2] [mm/s] [mm/s2] [mm/s] [mm/s2] [mm/s] [mm/s2]
0 10 200 5 200 20 200 12 200 6 200
1 20 300 10 300 30 300 20 300 10 300
2 30 400 15 400 40 400 30 400 15 400
3 40 500 20 500 50 500 40 500 20 500
4 50 600 25 600 60 600 50 600 25 600
5 60 700 30 700 80 700 60 700 30 700
6 80 800 40 800 100 800 80 800 40 800
7 100 900 50 900 200 900 100 900 50 900
8 150 1.000 75 1.000 300 1.000 200 1.000 75 1.000
9 200 1.200 100 1.200 400 1.200 250 1.200 100 1.200
10 250 1.400 125 1.400 500 1.400 300 1.400 125 1.400
11 300 1.600 150 1.600 600 1.600 400 1.600 150 1.600
12 350 1.800 175 1.800 700 1.800 500 1.800 175 1.800
13 400 2.000 200 2.000 800 2.000 540 2.000 200 2.000
14 450 2.500 225 2.500 900 2.500 600 2.500 225 2.500
15 500 3.000 250 3.000 1000 3.000 700 3.000 250 3.000
LEFS32H LEFS32A LEFS32B LEFS40H LEFS40A LEFS40B
Geschwin-| Beschleu- | Geschwin-| Beschleu- | Geschwin-| Beschleu- | Geschwin-| Beschleu- | Geschwin- | Beschleu- | Geschwin-| Beschleu-
digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung
mmis] | [mmis? | [mmis] | [mmis? | [mmvs] | [mmys?] | [mmis] | [mmis? | [mmis] | [mmvs? | [mmis] | [mmis?]
0 24 200 16 200 8 200 30 200 20 200 10 200
1 30 300 20 300 10 300 40 300 30 300 12 300
2 40 400 30 400 15 400 50 400 40 400 15 400
3 50 500 40 500 20 500 60 500 50 500 20 500
4 60 600 50 600 25 600 80 600 60 600 25 600
5 80 700 60 700 30 700 100 700 80 700 30 700
6| 100 800 80 800 40 800 200 800 100 800 40 800
71 200 900 100 900 50 900 300 900 200 900 50 900
8 | 300 1.000 200 1.000 75 1.000 500 1.000 300 1.000 75 1.000
9| 400 1.200 | 300 1.200 100 1.200 600 1.200 400 1.200 100 | 1.200
10| 500 | 1.400 | 400 | 1.400 | 125 1.400 700 1.400 500 1.400 | 125 | 1.400
11| 600 | 1.600 | 500 | 1.600 | 150 1.600 780 1.600 520 1.600 | 150 | 1.600
12] 750 | 1.800 | 600 | 1.800 | 175 1.800 930 1.800 620 1.800 | 175 | 1.800
13| 930 | 2.000 620 2.000 200 2.000 | 1.000 | 2.000 760 2.000 | 200 | 2.000
14| 1.000 | 2.500 700 2.500 225 2.500 | 1.140 | 2.500 800 2.500 | 225 | 2.500
15| 1.200 | 3.000 | 800 | 3.000 | 250 | 3.000 | 1.200 | 3.000 900 3.000 | 250 | 3.000
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10.2 Anfangseinstellung der Serie LEH
Anfangseinstellung der Serie LEF

Siehe nachstehende Tabelle fur die Anfangseinstellung der Ruckkehr zur Referenzposition, des
JOG-Betriebs und des Tippbetriebs:

wie bei Serie LEHF | wie bei Serie LEH(S, 2)
. Richtung zu schlieBende Seite (gespannte Seite)
Ruckkehr Geschwindigkeit
zur [mm/s] 10
Referenz- g - chleunigun
position 2 gung 2.000
[mm/s?]
Geschwindigkeit 5 (Grundausfiihrung) 5
JOG-Betriebs [mm/s] _ 10 (lange Ausfiihrung)
Beschleunigung 1.000
[mm/s?] '
Tippbetrieb | Abstand [mm] 1 | 1

Siehe nachstehende Tabelle fir den Schaltpunkt fir 3 Stufen der Schubkraft der Serie LEHF. Die

Schubkraft ist fest auf 5 mm/s eingestellt.

LEHF10 LEHF20 LEHF32 LEHF40
niedrig 3 11 48 72
Schubkraft [N] mittel 5 19,5 84 126
hoch 7 28 120 180

*Schubkraftgenauigkeit --> LEHS10: + 30 % vom Endwert, LEHS20: £ 25 % vom Endwert,
LEHS32,40: £20% vom Endwert Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs fir nahere Angaben.

Siehe nachstehende Tabelle fir den Schaltpunkt fur 3 Stufen der Schubkraft der Serie LEHZ. Die
Schubkraft ist fest auf 5 mm/s eingestellt.

LEHS10 LEHS20 LEHS | LEHS
Standard | kompakt | Standard | kompakt 32 40
niedrig 2,2 1.4 9 7 36 52
Schubkraft [N] | mittel 3,9 2,5 15,5 12 63 91
hoch 55 3,5 22 17 90 130

*Schubkraftgenauigkeit --> LEHS10: £ 30 % vom Endwert, LEHS20: + 25 % vom Endwert,
LEHS32,40: + 20 % vom Endwert Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs fir ndhere Angaben.

Siehe nachstehende Tabelle fiir den Schaltpunkt fir 3 Stufen der Schubkraft der Serie LEHZ. Die
Schubkraft ist fest auf 5 mm/s eingestellt.

LEHZ10 LEHZ16 LEHZ20, 25
. LEHZ | LEHZ
Stan- | kompakt | Stan- | kompakt | Stan- | kompakt 32 40
dard dard dard
niedrig 6 2(3) 6 3(4) 16 11 52 84
SCTUeraf mittel 10 4 10 55 28 19,5 91 147
N] hoch 14 6 14 8 40 28 130 210

*Schubkraftgenauigkeit --> LEHZ10, 16: + 30 % vom Endwert, LEHZ20, 25: + 25 % vom Endwert,
LEHZ32,40: £ 2 0% vom Endwert Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs flr nahere Angaben.

*Der Wert in () steht fur die Ausfuhrung mit Staubschutzabdeckung (Serie LEHZJ). Der Wert
aul3erhalb der () ist der Standardwert.



Siehe nachstehende Tabelle fir die Geschwindigkeit / Beschleunigung der Serie LEHF:
LEHF10 LEHF20 LEHF32 LEHF40
Geschwin- | Beschleu- | Geschwin- | Beschleu- | Geschwin- | Beschleu- | Geschwin- | Beschleu-
digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung
[mm/s] [mm/sz] [mm/s] [mm/sz] [mm/s] [mm/sz] [mm/s] [mm/sz]

0 5 100 5 100 5 100 5 100
1 10 150 10 150 10 150 10 150
2 15 200 15 200 15 200 15 200
3 20 300 20 300 20 300 20 300
4 25 400 25 400 25 400 25 400
5 30 500 30 500 30 500 30 500
6 35 600 35 600 35 600 35 600
7 40 700 40 700 40 700 40 700
8 45 800 45 800 45 800 45 800
9 50 900 50 900 50 900 50 900
10 55 1.000 55 1.000 55 1.000 55 1.000
11 60 1.200 60 1.200 60 1.200 60 1.200
12 65 1.400 70 1.400 70 1.400 70 1.400
13 70 1.600 80 1.600 80 1.600 80 1.600
14 75 1.800 90 1.800 90 1.800 90 1.800
15 80 2.000 100 2.000 100 2.000 100 2.000

Siehe nachstehende Tabelle fiir die Geschwindigkeit/Beschleunigung der Serie LEHS.

LEHS10 LEHS20 LEHS32 LEHS40
Geschwin- Beschleu- | Geschwin- Beschleu- Geschwin- | Beschleu- | Geschwin- | Beschleu-
digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung
[mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?]
0 5 100 5 100 5 100 5 100
1 7 150 10 150 10 150 10 150
2 10 200 15 200 15 200 15 200
3 12 300 20 300 20 300 20 300
4 15 400 25 400 25 400 25 400
5 20 500 30 500 30 500 30 500
6 25 600 35 600 35 600 35 600
I 30 700 40 700 40 700 40 700
8 35 800 45 800 45 800 50 800
9 40 900 50 900 50 900 60 900
10 45 1.000 55 1.000 55 1.000 70 1.000
11 50 1.200 60 1.200 60 1.200 80 1.200
12 55 1.400 65 1.400 70 1.400 90 1.400
13 60 1.600 70 1.600 80 1.600 100 1.600
14 65 1.800 75 1.800 90 1.800 110 1.800
15 70 2.000 80 2.000 100 2.000 120 2.000
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Siehe nachstehende Tabelle fir die Geschwindigkeit/Beschleunigung der Serie LEHZ.

LEHZ10 LEHZ16 LEHZ20 LEHZ25
Geschwin- | Beschleu- Geschwin- | Beschleu- | Geschwin- | Beschleu- Geschwin- Beschleu-
digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung
[mm/s] [mm/sz] [mm/s] [mm/sz] [mm/s] [mm/sz] [mm/s] [mm/sz]
0 5 100 5 100 5 100 5 100
1 10 150 10 150 10 150 10 150
2 15 200 15 200 15 200 15 200
3 20 300 20 300 20 300 20 300
4 25 400 25 400 25 400 25 400
5 30 500 30 500 30 500 30 500
6 35 600 35 600 35 600 35 600
7 40 700 40 700 40 700 40 700
8 45 800 45 800 45 800 45 800
9 50 900 50 900 50 900 50 900
10 55 1.000 55 1.000 55 1.000 55 1.000
11 60 1.200 60 1.200 60 1.200 60 1.200
12 65 1.400 65 1.400 70 1.400 70 1.400
13 70 1.600 70 1.600 80 1.600 80 1.600
14 75 1.800 75 1.800 90 1.800 90 1.800
15 80 2.000 80 2.000 100 2.000 100 2.000
LEHZ32 LEHZ40
Geschwindigkeit | Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung
[mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?]

0 5 100 5 100

1 10 150 10 150

2 15 200 15 200

3 20 300 20 300

4 25 400 25 400

5 30 500 30 500

6 35 600 35 600

7 40 700 40 700

8 50 800 50 800

9 60 900 60 900

10 70 1.000 70 1.000

11 80 1.200 80 1.200

12 90 1.400 90 1.400

13 100 1.600 100 1.600

14 110 1.800 110 1.800

15 120 2.000 120 2.000
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10.3 Anfangseinstellung der Serie LES
Anfangseinstellung der Serie LES

Siehe nachstehende Tabelle fur die Anfangseinstellung der Ruckkehr zur Referenzposition, des
JOG-Betriebs und des Tippbetriebs.

gleich bei allen Serien LES
. Richtung Einfahrseite
Resz(r:eiz(rl?zah{)sZiE[Ji;n Geschwindigkeit [mm/s] 20
P Beschleunigung [mm/s’] 100
i . Geschwindigkeit [mm/s] 20
JOG-Betrieb Beschleunigung [mm/s?] 500
Tippbetrieb Abstand [mm] 1

Siehe nachstehende Tabelle fir den Schaltpunkt der 3 Stufen der Schubkraft. Die
Schubgeschwindigkeit ist fest auf 20 mm/s bei der Ausfihrung LESHoo und 10 mm/s bei der
Ausfuhrung LESHo eingestellt

LESHER LESHI6R LESHZ5R
3 K 3 K 3 K
niedrig | 4 6 15 235 43 77
SChE‘Nb]kraﬂ mittel 7 105 25 39 715 1285
hoch 10 15 35 55 100 180

*Schubkraftgenauigkeit + 20 % vom Endwert Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs fir néhere
Angaben.

Siehe nachstehende Tabelle fiir die Geschwindigkeit und die Beschleunigung der Serie LES.

LESHS8,16RJ LESHS8,16RK LESH25RJ LESH25RK
Geschwin- Beschleu- | Geschwin- Beschleu- Geschwin- Beschleu- | Geschwin- Beschleu-
digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung
[mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?]
0 20 300 10 300 20 300 10 300
1 25 400 13 400 25 400 15 400
2 30 500 15 500 30 500 20 500
3 40 600 20 600 40 600 30 600
4 50 700 25 700 50 700 40 700
5 60 800 30 800 60 800 50 800
6 70 900 35 900 70 900 60 900
I 80 1.000 40 1.000 80 1.000 70 1.000
8 90 1.500 45 1.500 90 1.500 80 1.500
9 100 2.000 50 2.000 100 2.000 90 2.000
10 150 2.500 75 2.500 150 2.500 100 2.500
11 200 3.000 100 3.000 200 3.000 110 3.000
12 250 3.500 125 3.500 250 3.500 120 3.500
13 300 4.000 150 4.000 300 4.000 130 4.000
14 350 4.500 175 4.500 350 4.500 140 4.500
15 400 5.000 200 5.000 400 5.000 150 5.000
-54 -




10.4 Anfangseinstellung der Serien LEY und LEYG

Anfangseinstellung der Serien LEY und LEYG

Siehe nachstehende Tabelle fur die Anfangseinstellung der Ruickkehr zur Referenzposition, des
JOG-Betriebs und des Tippbetriebs:

gleich bei allen Serien LEY und LEYG

Ruckkehr zur

Richtung

Einfahrseite

Geschwindigkeit [mm/s]

20

Referenzposition Beschleunigung [mm/s?] 1.000
) . Geschwindigkeit [mm/s] 10

JOG-Betrieb Beschleunigung [mm/s?] 1.000
Tippbetrieb Abstand [mm] 1

Siehe nachstehende Tabelle fir

den Schaltpunkt fur

3 Stufen der

Schubgeschwindigkeit. Die Schubgeschwindigkeit ist fest eingestellt.

Schubkraft und der

LEY16/LEYG16 LEY25/LEYG25 LEY32/LEYG32 LEY40/LEYG40
A B C A B C A B C A B C
niedrig 14 27 51 63 | 126 | 232 80 156 | 296 156 298 570
Sehubxrat [ mittel | 26 | 505 | 96 | 925 | 182 | 342 | 1345 | 263 | 5015 | 218 | 425 | 814
[N] hoch 38 74 | 141 | 122 | 238 | 452 | 189 | 370 | 707 283 553 1058
Schubgeschwindigkeit | 15 8 4 18 9 5 24 12 6 24 12 6
[mm/s]
*Schubkraftgenauigkeit +20% vom Endwert. Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs fir n&here
Angaben.
Siehe nachstehende Tabelle fur die Geschwindigkeit und die Beschleunigung der Serien LEY und
LEYG.
LEY16A/LEYG16A LEY16B/LEYG16B LEY16C/LEYG16C
Geschwindigkeit | Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung
[mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?]
0 15 200 8 200 4 200
1 20 300 10 300 6 300
2 30 400 15 400 8 400
3 40 500 20 500 10 500
4 50 600 25 600 13 600
5 60 700 30 700 15 700
6 80 800 40 800 20 800
7 100 900 50 900 25 900
8 150 1.000 75 1.000 38 1.000
9 200 1.200 100 1.200 50 1.200
10 250 1.400 125 1.400 63 1.400
11 300 1.600 150 1.600 75 1.600
12 350 1.800 175 1.800 88 1.800
13 400 2.000 200 2.000 100 2.000
14 450 2.500 225 2.500 113 2.500
15 500 3.000 250 3.000 125 3.000
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LEY25A/LEYG25A LEY25B/LEYG25B LEY25C/LEYG25C
Geschwindigkeit| Beschleunigung | Geschwindigkeit| Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung
[mm/s] [mm/s7] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s7]
0 18 200 9 200 5 200
1 24 300 12 300 7 300
2 36 400 18 400 9 400
3 48 500 24 500 12 500
4 60 600 30 600 15 600
5 72 700 36 700 18 700
6 84 800 42 800 21 800
7 100 900 50 900 25 900
8 150 1.000 75 1.000 38 1.000
9 200 1.200 100 1.200 50 1.200
10 250 1.400 125 1.400 63 1.400
11 300 1.600 150 1.600 75 1.600
12 350 1.800 175 1.800 88 1.800
13 400 2.000 200 2.000 100 2.000
14 450 2.500 225 2.500 113 2.500
15 500 3.000 250 3.000 125 3.000
LEY32A/LEYG32A LEY32B/LEYG32B LEY32C/LEYG32C
Geschwindigkeit | Beschleunigung | Geschwindigkeit| Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung
[mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?]
0 24 200 12 200 6 200
1 32 300 16 300 8 300
2 40 400 20 400 10 400
3 48 500 24 500 12 500
4 56 600 28 600 14 600
5 64 700 32 700 16 700
6 80 800 40 800 20 800
7 100 900 50 900 25 900
8 150 1.000 75 1.000 38 1.000
9 200 1.200 100 1.200 50 1.200
10 250 1.400 125 1.400 63 1.400
11 300 1.600 150 1.600 75 1.600
12 350 1.800 175 1.800 88 1.800
13 400 2.000 200 2.000 100 2.000
14 450 2.500 225 2.500 113 2.500
15 500 3.000 250 3.000 125 3.000
LEY40A/LEYG40A LEY40B/LEYG40B LEY40C/LEYG40C
Geschwindigkeit | Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung
[mm/s] [mm/sz] [mm/s] [mm/sz] [mm/s] [mm/sz]
0 24 200 12 200 6 200
1 30 300 15 300 8 300
2 40 400 20 400 10 400
3 60 500 30 500 15 500
4 80 600 40 600 20 600
5 100 700 50 700 25 700
6 120 800 60 800 30 800
I 140 900 70 900 35 900
8 160 1.000 80 1.000 40 1.000
9 180 1.200 90 1.200 45 1.200
10 200 1.400 100 1.400 50 1.400
11 220 1.600 110 1.600 55 1.600
12 240 1.800 120 1.800 60 1.800
13 260 2.000 130 2.000 65 2.000
14 280 2500 140 2500 70 2500
15 300 3000 150 3000 75 3000
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10.5 Anfangseinstellung der Serie LER
Anfangseinstellung der Serie LER

Siehe nachstehende Tabelle fur die Anfangseinstellung der Ruckkehr zur Referenzposition, des
JOG-Betriebs und des Tippbetriebs:

Serie LERoooK Serie LERoooJ
Richtung gegen den gegen den Uhrzeigersinn

Ruckkehr zur Uhrzeigersinn (CCW) (CCW)
Referenzposition | Geschwindigkeit [7s] 20 30

Beschleunigung [7s “] 1.000 1.000
. Geschwindigkeit [7s] 20 30

JOG-Betrieb Beschleunigung [7s °] 1.000 1.000
Tippbetrieb Abstand [ 1 1

Wahrend des Schubbetriebs der Serie LER variiert die Anzeige der 7-Segment-LED des Controllers.
Die Werte sind jedoch unabh&ngig von den 3 Stufen dieselben wie die unten genannten.

Schubgeschwindigkeit: LERoooK ist auf 20 [7s] fixiert, LER oood ist auf 30 [7s] fixiert.
LER10 LER30 LER50
K J K J K J
Schubmoment [N - m] 0,16 0,11 0,6 0,4 50 3,3
*Schubmomentgenauigkeit--> LER10o: + 30 % vom Endwert, LER30a0: £ 25 % vom Endwert,
LER500: £ 20 % vom Endwert
*Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs fur nahere Angaben.

Siehe nachstehende Tabelle fir die Geschwindigkeit und die Beschleunigung.

LERoooK LERoooJ
Winkelgeschwindigkeit| Winkelbeschleunigung|Winkelgeschwindigkeit| Winkelbeschleunigung
[7s] [7s7] [7s] [7s7]
0 20 200 30 200
1 30 300 50 300
2 40 400 60 400
3 50 500 80 500
4 60 600 100 600
5 70 700 120 700
6 80 800 140 800
7 90 900 160 900
8 100 1.000 180 1.000
9 110 1.200 200 1.200
10 130 1.400 220 1.400
11 150 1.600 260 1.600
12 170 1.800 300 1.800
13 200 2.000 340 2.000
14 230 2.500 380 2.500
15 280 3.000 420 3.000
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10.6 Anfangseinstellung der Serie LEP
Anfangseinstellung der Serie LEP (LEPY/LEPS)

Siehe nachstehende Tabelle fur die Anfangseinstellung der Ruckkehr zur Referenzposition, des
JOG-Betriebs und des Tippbetriebs:

LEPoo-o0J |

LEPoo-oK

Ruckkehr zur

Richtung

Einfahrseite

Geschwindigkeit [mm/s]

20

10

Referenzposition g0 < chleunigung [mmi/s] 1.000 1.000
) . Geschwindigkeit [mm/s] 20 10

JOG-Betrieb Beschleunigung [mm/s?] 1.000 1.000
Tippbetrieb Abstand [mm] 1 1

Siehe nachstehende Tabelle fir

3 Stufen der

Schubkraft und der

den Schaltpunkt fur

Schubgeschwindigkeit. Die Schubgeschwindigkeit ist fest eingestellt.

LEPCD6 LEPo10L LEPo10
(Kompaktausfihrung) (Grundausfihrung)

J K J K J K
niedrig 7 14 12 24 12.5 25

SCh[“,\tl’]kraﬂ mittel 8.5 17 16 32 19 375
hoch 10 20 20 40 25 50
Schubgeschwindigkeit 20 10 20 10 20 10

[mm/s]

*Die Schubkraftgenauigkeit ist £+ 30 % vom Endwert bei der Ausfiihrung LEPo6 und + 25 % vom
Endwert bei der Ausfiihrung LEPo10
Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs fiir ndhere Angaben.

Siehe nachstehende Tabelle fiir die Geschwindigkeit und die Beschleunigung der Serie LEP.

LEPO6-0J LEPO6-o0K LEPo10(L)-0J LEPo10(L)-oK
Geschwin- | Beschleu- | Geschwin- | Beschleu- | Geschwin- | Beschleu- Geschwin- Beschleu-
digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung digkeit nigung
[mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?]
0 20 200 10 200 20 200 10 200
1 30 300 15 300 30 300 15 300
2 40 400 20 400 40 400 20 400
3 50 500 30 500 50 500 30 500
4 60 600 40 600 75 600 40 600
5 70 700 50 700 100 700 50 700
6 80 800 60 800 125 800 60 800
I 100 900 70 900 150 900 70 900
8 125 1.000 80 1.000 175 1.000 80 1.000
9 150 1.200 90 1.200 200 1.200 90 1.200
10 175 1.400 100 1.400 225 1.400 100 1.400
11 200 1.600 110 1600 250 1.600 120 1.600
12 225 1.800 120 1.800 275 1.800 140 1.800
13 250 2.000 130 2.000 300 2.000 160 2.000
14 275 2.500 140 2.500 325 2.500 180 2.500
15 300 3.000 150 3.000 350 3.000 200 3.000




10.7 Anfangsein
Anfangseinstellung

Siehe nachstehende Tabelle fir die Anfangseinstellung der Ruckkehr zur Referenzposition, des

stellung der Serie LEL
der Serie LEL

JOG-Betriebs und des Tippbetriebs:

gleich bei allen Serien LEL
. Richtung Motorseite
R;zfgﬁggg 2u" [ Geschwindigkeit [mms] 80
Beschleunigung [mm/s’] 1.000
. Geschwindigkeit [mm/s] 100
JOG-Betrieb Beschleunigung [mm/s?] 1.000
Tippbetrieb Abstand [mm] 10
Siehe nachstehende Tabelle fir die Geschwindigkeit und die Beschleunigung der Serie LEL.
LEL25M LEL25L
Geschwindigkeit | Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung
[mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?]
0 50 200 50 200
1 60 300 60 300
2 70 400 70 400
3 80 500 80 500
4 100 600 100 600
5 120 700 150 700
6 140 800 200 800
7 160 900 250 900
8 180 1.000 300 1.000
9 200 1.200 400 1.200
10 250 1.400 500 1.400
11 300 1.600 600 1.600
12 350 1.800 700 1.800
13 400 2.000 800 2.000
14 450 2.500 900 2.500
15 500 3.000 1.000 3.000
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10.8 Anfangseinstellung der Serie LEM
Anfangseinstellung der Serie LEM

Siehe nachstehende Tabelle fir die Anfangseinstellung der Ruckkehr zur Referenzposition, des
JOG-Betriebs und des Tippbetriebs:

gleich bei allen Serien
LEM
. Richtung Motorseite

Rsf:f:ﬁghg 20" [ Geschwindigkeit [mms] 60
P Beschleunigung [mm/s?] 500
) . Geschwindigkeit [mm/s] 48

JOG-Betrieb Beschleunigung [mm/s’] 1.000
Tippbetrieb Abstand [mm] 0,12

Siehe nachstehende Tabelle fiir die Geschwindigkeit und die Beschleunigung der Serie LEM:

LEMB25 - LEMB32 LEMH25 - LEMHT32
LEMC25 - LEMC32 LEMH25 - LEMHT32
Geschwindigkeit | Beschleunigung | Geschwindigkeit | Beschleunigung
[mm/s] [mm/s?] [mm/s] [mm/s?]
0 48 250 48 250
1 75 500 75 500
2 100 1.000 100 1.000
3 150 1.500 150 1.500
4 200 2.000 200 2.000
5 250 2.500 300 2.500
6 300 3.000 400 3.000
7 350 4.000 500 4.000
8 400 5.000 600 5.000
9 450 6.000 800 6.000
10 500 7.500 1.000 7.500
11 600 10.000 1.200 10.000
12 700 12.500 1.400 12.500
13 800 15.000 1.600 15.000
14 900 17.500 1.800 17.500
15 1.000 20.000 2.000 20.000
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11. Zubehor
11.1 Antriebskabel [bis 5 m]
LE—CP—-—03 D @ Signal Klemmen-Nr. @ Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
A B-1 e braun 2
Kabellange (L) o——l é g'; e rot é
2 e orange
1 15m B A2 e gelb 5
COM-A/COM B-3 e grin 3
3 3m COMBI- A3 e blau 4
5 5m
) Ab_s?h_'r_”]!lflg Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
Antriebskabel-Ausfiihrung Vee B-4_e 00X braun 12
— GND A4 e — — schwarz 13
- A B-5 e — — rot 7
= RObOtIkkabel é A'5 ° (l I: W |‘I :, SChWaI’Z 6
S Standardkabel B B-6 e T XXXX —t orange 9
B A6 e —F—— VYV — - schwarz 8
L—--—u 3
Antriebsseite Controller- Se|te>
(14,2)
® ® ] @ 2
A1 B1
FPH =% S ~ / ,
His! x -
A6 B6
(30,7 " L
11.2 Antriebskabel [8 bis 20 m]
O @
L E — C P —_— D Signal Klemmen-Nr. Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
A B-1 e braun 2
| A Al e rot 1
Kabellange (L) B B2 e orange 6
B A2 e gelb 5
8 8m* COM-AICOM B3 e grin 3
A 10 m * COM-B/ - A-3 @ blau 4
B 15m* Ab_’%?_h_'_"_r_r_'_lfl_r]g Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
Vce B-4 e braun 12
C 20m* 000
GND A4 o — — schwarz 13
* Bestelloption A B-5 e — XX)O( — rot 7
* Die Ubertragungsleistung wird A A5 e — — schwarz 6
durch den Spannungsabfall B B6 e + 0O orange 9
des Kabels reduziert. B A6 e vt - schwarz 8
* Nur die ,Ausfiihrung mit i 4 3
Robotikkabel* kann gewahlt C ler-Sei
werden. ontroller-Seite
Antriebsseite
< (5.9)
A1l @Bl /
5 ] EI _““wi | &
N ! ] | e
A6  B6 ‘ \
6,3)
“@o.n *




11.3 Antriebskabel (fiir Sensor /Motorbremse) [bis 5 m]

L E - C P - g‘ - B @ Signal Klemmen-Nr. @ Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
A B-1 o braun 2
Kabellange (L) A Al " rot 1
B B-2 e orange 6
1 15m B A2 e gelb 5
3 3m COM-A/COM B-3 e grin 3
COM-B/ - A3 e blau 4
5 5m == _ 3
. . Ab_S_Qh_I_fm_lJn, Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
Antriebskabel-Ausfiihrung vee B-4 e = YO0K = braun 12
‘ GND A4 @ — — schwarz 13
- Robotikkabel A BS er—— T rot 7
= Standardkabel A A5 e — >O<X>( — schwarz 6
tanaarakabe B B-6 e — — orange 9
B A6 o — W — schwarz 8
@ T c """/ 3 —
L rot 4
° XXXX schwarz 5
° >O<X>( braun 1
Antriebsseite ° blau_ 2
A @ ’”814 ®) Controller-SenE\|
— S — / = L .2
HH I — e - —_—r
A === S? G S !
Al e N2
2 r
ot 35 = I Y T s e
@ ) (57)
(30,7) I L :
11.4 Antriebskabel (fir Sensor /Motorbremse ) [8 bis 20 m]
LE—CP-0-—8B @ Signal Klemmen-Nr. @ KT)br(:far:be KIemn;en-Nr.
A Bl o Lt‘ -
” A Al ® o
Kabellange (L) orange 6
8 B-2 e gelb 5
8 8m* B A2 e griin 3
- COM-A/COM B3 e bl 2
A 10m COM-BI- A3 e 3
B |[15m* Abschirmung Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
* e AN — braun 12
C 20m (\B/NC(I:D ij . ‘. ><XX>( :’ “‘ sct:\(/)vtarz 173
* Bestelloption A B> : : XXXX i l schwarz 6
* Die Ubertragungsleistung ‘g Q:Z = YO0 - orange 9
wird durch den B 2 ® — schwarz 8
Spannungsabfall des s gl S 3
Kabel§ redu2|-§rt. . Signal Klemmen-Nr. rot 2
* Nur die ,Ausfiihrung mit Motorbremse |~ B-1 OO(X pr— :
Robotikkabel“ kann (+) braun 1
gewahlt werden. M°‘°(fb_“)9mse Al X0 blau 2
Sensor (+) B-3 -
< Antriebsseite Sensor (=) A3 Controller-Seite
(5.5)
r, D p1 (6.3)
it /,:_ h_
II = &/
) N\, : T4
A6 = e EEE:
Al BL o
. st <5 |
A3 B3 2 X
@ 5.7)
L
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12. Alarmerfassung

Die Alarmdetails kénnen Uber die Anzeige der Controller-LED und die Parallel-I/O-Klemme gepruft
werden. (Wenn der Alarm im manuellen Modus erzeugt wird, wird der Alarm nur auf der
7-Segment-Anzeige angezeigt.)

Wenn ein Alarm erzeugt wird, den Alarm per Fehlersuche deaktivieren, siehe hierzu 12.2
Alarminhalt = Gegenmalinahme (S.64) .

Es gibt zwei Alarmtypen. Der erste kann durch Drucken der Einstelltaste @ oder per Eingabe des
RESET-E/A-Signals zuriickgesetzt werden. Der zweite kann erst zurlickgesetzt werden, wenn die
Spannungsversorgungssteuerung (C 24 V) einmal aus- und wieder ausgeschaltet wird.

12.1 Alarmgruppen

Die Alarme aus diesem Controller werden an die LED ausgegeben und die Signalausgabe erfolgt Giber
den 1/O, so dass der Alarmtyp erkennbar ist. Bei einem Alarm leuchtet die LED @ot und die
Alarmgruppe wird auf der 7-Segment-LED @ angezeigt. Der 1/O gibt das Vorhandensein eines
ALARMS uber OUTO bis 3 an.

Parallel-Signalausgang
Alarm-g | 7-Segment- .
. ALARM Betrieb neu starten
ruppe |LED-Anzeige ¥ 2 OuUTO | OUT1 | OUT2 | OUT3
A A OFF ON OFF OFF OFF
RESET ei
B b OFF | OFF | ON | OFF | OFF SET eingeben oder
die Taste @
C c OFF OFF OFF ON OFF ,
einstellen.
D d OFF OFF OFF OFF ON
Steuerungs-Spannungsver-
E E OFF OFF OFF OFF OFF | sorgung ausgeschaltet -->
Spannung wieder zufiihren

*1) Der ALARM ist ausgeschaltet, wenn ein Alarm 1 erzeugt wird, da die Ausfuhrung drucklos
geschlossen ist.

*2) Wenn der Antriebszustand Servo OFF ist, schaltet sich auch der ALARM aus. Der Alarmstatus
kann nicht nur Gber das ALARM-Ausgangssignal identifiziert werden.
*3) Parallele Ausgangssignale sind im manuellen Betrieb deaktiviert.




12.2 Alarminhalt

« Gegenmal3nahme

Status des
@ | Controllers,
c . Alarm
S wennein | o okeatzen Status/Gegenmaflinahme
® Alarm
erzeugt wird.
<Inhalt>
manueller RESET Ohne Rickkehr zur Referenz die Position per direktem Teaching
A Modus (Die Taste (g) | erfassen.
Servo OFF driicken) <Gegenmalinahme>
Ruckkehr zur Referenzposition durchfihren.
<Status>
Problem mit den Controller-Daten oder -Parametern.
. RESET
B be“eblger (Die Taste (g)
Status driicken) <Gegenmalinahme>
Erneut Spannung zufiilhren. Wenn das Problem dadurch nicht
behoben wird, SMC kontaktieren.
<Status>
Der Antrieb wird wahrend des Schubbetriebs zuriick hinter die
wahrend Startposition des Schubbetriebs geschoben.
oder nach RESET
C dem (Die Taste (g) | <GegenmalRnahme>
Schub- driicken) Eine grolRere Schubkraft einstellen oder die Reaktionskraft der
betrieb Last reduzieren.
Siehe 8.3 Schubbetrieb (S.41) fir nahere Angaben zum
Schubbetrieb.
<Status>
Wird erzeugt, wenn der Befehl fir die Ruickkehr zur
Referenzposition, das Positionieren, den Schubbetrieb oder den
Handbetrieb bei ausgeschaltetem Servo eingegeben wird.
RESET
C | gestoppt (Die Taste (@) | <GegenmaRnahme>
draicken) Prufen, ob der 1/0-Signal-STOP eingegeben wird. Sicherstellen,
dass der Servo im manuellen Modus ausgeschaltet ist. Siehe 8.5
Servo ON (S.44) fur ndhere Angaben zum Ausschalten des
Servo.
<Status>
Wird erzeugt, wenn der Befehl fir den Positionier- oder
Schubbetrieb vor Abschluss der Rickkehr zur Referenzposition
RESET eingegeben wird.
C | gestoppt (Die Taste (g) | <Gegenmalnahme>
driicken) Den Betrieb nach Abschluss der Ruckkehr zur Referenzposition
starten. Die Ruckkehr zur Referenzposition muss durchgefihrt
werden, nachdem ein Alarm der Gruppe D erzeugt und
deaktiviert wurde.
<Status>
RESET Die Motorumdrehung liegt Uber dem spezifizierten Wert.
: . , <Gegenmafinahme>
D | bei Betrieb (D:J::;)(g) Bei externer Krafteinwirkung diese entfernen. Wenn keine

externe Kraft einwirkt und das Problem nach erneuter
Spannungszufuhr fortbesteht, SMC kontaktieren.




Status des

@ | Controllers,
c . Alarm
S wennein | okeatzen Status/Gegenmaflinahme
® Alarm
erzeugt wird.
<Status>
Die Versorgungsspannung fir den Motor, die im Controller
erfasst wird, ist auBerhalb des spezifizierten Bereichs. Hoher
regenerativer Strom des Motors bei Verwendung der
Motorbremse.
<Gegenmalinahme>
RESET . .
: . Die Versorgungsspannung der Spannungsversorgung fir den
D | beiBetrieb | (©ieTaste | controller-Motor  priifen (M 24 V). Prifen, ob die
driicken) Betriebsbedingung des Antriebs innerhalb des spezifizierten
Bereichs liegt.
& Achtung
Wenn die Spannungsversorgung einschaltstrombegrenzt ist,
kann es wahrend der Beschleunigung/Verzégerung zu einem
Spannungsabfall kommen, was einen Alarm erzeugt.
<Status>
Hohe Umgebungstemperatur des Leistungsteils im Controller.
L RESET
D beliebiger (Die Taste (g) | <Gegenmalnahme>
Status driicken) Die Umgebungsperipherie des Controllers nach Prifung der
Controller-Installation optimieren. Siehe 3.4 Montage (S.13) fur
die Installationsbedingungen des Controllers.
<Status>
Die Versorgungsspannungs-Steuerung, die im Controller erfasst
wird, ist auBerhalb des spezifizierten Bereichs.
<Gegenmalinahme>
Die Versorgungsspannung der Spannungsversorgung fir den
beliebiger RESET Controller-Motor (24 V) prufen.
D Status (Die Taste ()
drucken) A'A‘Chtung
Bei einer gemeinsamen Spannungsversorgung fiir Motor und
Steuerung und bei einer  einschaltstrombegrenzten
Spannungsversorgung kann es wahrend der
Beschleunigung/Verzogerung zu einem Spannungsabfall
kommen, was einen Alarm erzeugt.
wahrend <Status>
oder nach Wenn die Verzégerung bis zum Erreichen der Zielposition langer
der Unter- RESET | st, als der spezifizierte Verzégerungswert.
D (Die Taste ()
brechung i
des driicken) <G"egenmaf3nahme> _
Betriebs Prifen, ob der Verfahrvorgang des Antriebs unterbrochen wurde.




Status des

@ | Controllers,
c . Alarm
S wennein | okeatzen Status/Gegenmaflinahme
® Alarm
erzeugt wird.
<Status>
Die Positionierung der Polaritat ist nicht korrekt abgeschlossen.
wenn Spannungs- | Wenn Spannung zugefihrt wird, bewegt sich der Antrieb leicht,
£ Spannung | versorgung | UM die Polaritat des Motors zu erfassen. Dieser Alarm wird
zugefiihrt | ausschalten erzeugt, wenn der Antrieb nicht bewegt werden kann.
wird <Gegenmalinahme>
Die Spannung unter Bedingungen zuftihren, in denen der Antrieb
betrieben werden kann.
<Status>
Eine Stérung wird mit den Stromsensoren bestétigt, die bei
wenn Spannungs- | Initialisierung des Controllers erkannt werden.
E Spannung | versorgung
zugefiihrt | ausschalten | <Gegenmalinahme>
wird Sicherstellen, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist
Erneut Spannung zufihren. Wenn das Problem dadurch nicht
behoben wird, SMC kontaktieren.
<Status>
Uberstrom im Positionsabweichungs-Zahler im Controller.
Spannungs-
E | beiBetrieb | Versergung <G"egenma8nahme> _
ausschalten | Prifen, ob der Verfahrvorgang des Antriebs unterbrochen wurde.
Prifen, ob die Antriebslast innerhalb des spezifizierten Bereichs
liegt.
<Status>
Der Ausgangsstrom im  Spannungsversorgungskreis st
Spannungs- | Ubermafig hoch.
g | Peliebiger | versorgung <GegenmalRnahme>
Status ausschalten Prufen, ob ein Kurzschluss im Antriebskabel oder im Stecker
vorliegt.
Sicherstellen, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist
<Status>
EEPROM-Stdrung bestatigt.
Spannungs-
g | beliebiger | versorgung |"cGegenmatnahme>
Status ausschalten | \nenn das Problem dadurch nicht behoben wird, SMC
kontaktieren. (Die Anzahl der EEPROM-Schreibvorgénge ist auf
ca. 100.000 begrenzt.)
<Status>
CPU-Stérung. (Stérung der CPU und der peripheren Schaltkreise
o Spannungs- | qer Fehlfunktionen aufgrund elektromagnetischer Stérsignale)
E beliebiger | versorgung
Status ausschalten

<Gegenmalinahme>
Erneut Spannung zufihren. Wenn das Problem dadurch nicht
behoben wird, SMC kontaktieren.




13. Kabelverdrahtung/ Allgemeine Sicherheitshinweis
AWarnung

1.

Vor dem Einstellen, der Montage oder Veranderungen an der Verdrahtung stets die
Spannungsversorgung des Produkts abschalten.
Andernfalls kann es zu Stromschlag, Fehlfunktionen und Schaden kommen.

2. Das Kabel nicht auseinanderbauen. Ausschliel3lich sp ezifizierte Kabel verwenden.

3. Kabel oder Stecker nicht bei anliegender Spannung a  nschlieRen oder entfernen.

AAchtung

1. Stecker sicher anschlieRen. Den Klemmen keine Sp  annung zufthren, die nicht den in der
Bedienungsanleitung spezifizierten Werten entsprich t.

2. Stecker sicher anschliel3en.

Die korrekte Verdrahtung und Polaritat der Stecker sicherstellen.

3. Geeignete MalRBhahmen gegen elektromagnetische Sté  rsignale treffen.

Elektromagnetische  Storsignale in  Signalleitungen kénnen zu Fehlfunktionen fihren. Als
Gegenmalinahme die Hoch- und Niederspannungsleitungen trennen und die Verdrahtung verkirzen usw.

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

5. Stellen Sie sicher, dass keine Kabel von der Ant  riebsbewegung erfasst werden kénnen.

6. Achten Sie auf eine korrekte Verkabelung. Die Ka bel an der Anschlussstelle in den Zylinder
nicht Gber scharfe Kanten biegen.

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

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

8. Das aus dem Produkt herausragende Motorkabel vor de  r Verwendung in Position fixieren.

Die Motor- und Motorbremsenkabel sind keine Robotikkabel und kénnen beschadigt werden,
wenn sie bewegt werden. Aus diesem Grund die Kabel und Stecker (,A" in Abb. unten) bei der
Installation befestigen.

A

9. Wird das Kabel wiederholt gebogen, ein ,Robotikk abel* wahlen. Kabel nicht in einer flexiblen
Leitung mit einem kleineren Radius als dem spezifiz  ierten verlegen (min. 50 mm).

Wenn  Standardkabel wiederholt gebogen werden, kénnen &
Stromschlag, Kabelbruch, Kontaktfehler und Kontrollverlust tber das
Produkt die Folge sein. = d

10. Die korrekte Verdrahtung des Produkts Gberpriife  n. R —

Durch eine unzureichende Isolierung (Interferenzen mit anderen == ~=aitste)
Schaltkreisen, unzureichende Isolierung zwischen Anschlussklemmen usw.) kann eine zu hohe
Spannung oder ein zu hoher Strom das Produkt beschadigen.

11. Geschwindigkeit / Schubkraft kénnen je nach Kab  ellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren
Bei einer Kabellange von tber 5 m wird die Geschwindigkeit/Schubkraft max.10 % pro 5 m reduziert.
(Bei einer Kabellange von 15 m: max. 20 % reduziert)

[Transport]

AAchtung

1. Das Produkt nicht am Motor oder an den Kabeln ha  Iten oder h&ngen lassen.
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1.

14. Elektrische Antrieb/ Allgemeine Sicherheitshinw  eise
14.1 Konstruktion und Auswahl

AWarnung

Vor der Inbetriebnahme die Bedienungsanleitung lesen.

Eine unsachgemdRe  Handhabung/Bedienung entgegen den  Anweisungen  der
Bedienungsanleitung kann Schaden und einen Betriebsausfall des Produkts zur Folge haben.
Jegliche Schaden, die auf eine derartige unsachgemafRe Verwendung zurtickzufiihren sind,
werden nicht von der Garantie abgedeckt.

Es besteht die Gefahr von gefahrlichen, abrupte n Bewegungen des Produkts, wenn
gleitende Teile der Anlage durch externe Krafte ver  dreht werden o. A,

In solchen Fallen besteht Verletzungsgefahr, z. B. durch ein Mitreil3en der Hande oder FuRRe in die
Anlage, oder die Anlage selbst kann beschadigt werden. Daher ist die Anlage so zu konzipieren,
dass derartigen Risiken vorgebeugt wird.

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

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

Ein mdéglicher Ausfall der Energieversorgung mus s in Betracht gezogen werden.

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

Das Verhalten des gesamten Systems bei einer No  tausschaltung bertcksichtigen.

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

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

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

Demontage und Modifikationen sind untersagt.

Das Produkt nicht ver&ndern oder umbauen (einschl. zusatzliche Bearbeitung). Es besteht
Verletzungsgefahr.

Das parallel Eingangs-STOPP-Signal nicht als No  t-Aus des Systems verwenden.

Das STOPP-Signal dient dazu, den Antrieb zu verzégern und zu stoppen.

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

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

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

AAchtung

1.

Das Gerat innerhalb des maximal zulassigen Hubberei  chs betreiben.

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

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

Andernfalls kann sich die Schmierung abnutzen.

Das Produkt nicht fir Anwendungen verwenden, in den en es Ubermé&Rigen externen
Kraften oder StéRen ausgesetzt ist.

Das Produkt kann beschéadigt werden. Die einzelnen Motorkomponenten sind innerhalb préaziser
Toleranzen gefertigt. Daher kénnen bereits geringflgige Verformungen oder Fehlausrichtungen
einer Komponente zu einem Betriebsausfall des Produkts fuhren.
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Siehe Angaben zu Signalgebern (Best Pneumatics Nr. 2), wenn ein Signalgeber eingebaut
ist und verwendet wird.

Die Ruckkehr zur Ausgangsposition kann wahrend des Betriebs nicht durchgefuhrt werden.

Die Ruckkehr zur Ausgangsposition ist wahrend des Positionierbetriebs und Schubbetriebs
nicht maoglich.

In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und
Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 U L1310 zu verwenden.

14.2 Montage
/\ Warnung

1.

10.

Montage und Betrieb des Produkts dirfen erst e rfolgen, nachdem die
Bedienungsanleitung aufmerksam durchgelesen und ihr Inhalt verstanden wurde. Diese
Anleitung fur spatere Einsichtnahmen an einem siche ren Ort aufbewahren.

Das Anzugsdrehmoment fir Schrauben beachten.

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

Keine Anderungen an diesem Produkt vornehmen.

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

Bei Verwendung einer externen Fihrung muss die Fuhrungsachse parallel zur
Antriebsachse liegen.

Wenn die externe Fihrung nicht parallel liegt, wird die Antriebsspindel beschadigt oder weist
starke Verschlei3erscheinungen auf.

Bei Verwendung einer externen Fihrung, befestig en Sie die beweglichen Teile des
Produkts und die Last derart, dass sich die Last un d die Fihrung wahrend des Hubes nicht
behindern.

Die gleitenden Teile von Produktrohr oder Kolbenstange dirfen nicht durch Schlage oder
Festhalten mit anderen Gegenstanden zerkratzt oder verbeult werden. Die Komponenten sind
innerhalb genauer Toleranzgrenzen gefertigt, so dass bereits eine leichte Verformung
Funktionsstérungen verursachen kann.

Beugen Sie dem Festfahren von drehenden Bautei  len vor.

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

Das Produkt erst verwenden, wenn sichergestellt wurde, dass es korrekt funktion iert.

Nach Montage- oder Reparaturarbeiten die Spannungsversorgung anschlieBen und mithilfe
geeigneter Funktionskontrollen die korrekte Montage Uberprufen.

Am Uberhang montiertes Fliigelrad

Bei Bewegung mit hoher Geschwindigkeit kann die Kraft des Biegemoments den Antrieb
beschadigen.

Die Metallhalterungen zur Unterdriickung der Vibration des Antriebs-Hauptgehduses sind
installiert.

Die Geschwindigkeit so weit reduzieren, dass der Antrieb nicht vibriert.

Beim Lastanbau keine hohen Stof3- oder Momentkrd  fte anwenden.

Eine externe Kraft, die das zulassige Moment Uberschreitet, kann Teile der Flhrungseinheit
lockern, den Gleitwiderstand erhéhen usw.

Freiraum fUr Wartungsarbeiten.

Lassen Sie gentigend Freiraum fir Instandhaltungs- und Inspektionsarbeiten.



14.3 Handhabung
AWarnung

1.

Wahrend des Betriebs den Motor nicht berthren.

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

Die Spannungsversorgung sofort unterbrechen, wenn a m Produkt abnormale Hitze, Rauch
oder Feuer usw. auftritt.

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

Den rotierenden Bereich bzw. bewegliche Teile desM  otors wahrend des Antriebs nicht beriihren.

Vor der Durchfihrung von Einbau-, Einstell-, Inspek  tions- oder Wartungsarbeiten am
Produkt, Controller und an angeschlossenen Anlagen unbedingt die jeweiligen
Spannungsversorgungen abschalten. Anschliel3end den Schalter verriegeln, so dass nur
die mit den Arbeiten beschéftigte Person die Spannu ngsversorgung wieder herstellen kann
oder einen Schutzkontaktstecker o. A. installieren.

Bei der Antriebsausfihrung mit Servomotor (24 V DC) erfolgt der ,Motorphasen-
Erfassungsschritt* durch Eingabe des Servo-On-Signa Is, direkt nachdem der Controller
eingeschaltet wird. Der ,Motorphasen-Erfassungsschr itt“ bewegt den Schlitten bis zur
max. Distanz der Antriebsspindel. (Der Motor dreht sich in umgekehrte Richtung, wenn der
Schlitten auf ein Hindernis wie z.B. die End-Dampfs cheibe trifft.) Den ,Motorphasen-
Erfassungsschritt” bei der Installation und Verwend ung dieses Antriebs berlcksichtigen.

AAchtung

1.

Die fur die Verwendung gelieferte Kombination von C  ontroller und Produkt nicht andern.

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

Das Produkt vor dem Betrieb auf folgende Punkte Ube  rprifen.

a) Schaden an der Spannungsversorgungs- und Signalleitung

b) Uberprifen aller Versorgungs- und Signalleitungen auf lose Anschliisse

¢) Lose Montage von Antrieb/Zylinder und Controller/Endstufe

d) Fehlfunktion

e) Not-Aus des gesamten Systems

Wenn mehrere Personen an den Arbeiten beteiligt sin  d, sind vor Beginn derselben die
Vorgehensweise, Zeichen, Mafhahmen und Ldsungen Dbei aufRergewohnlichen
Bedingungen festzulegen. Aul3erdem muss eine Person bestimmt werden, die die Arbeiten
Uberwacht und nicht an der Ausfihrung derselben bet eiligt ist.

Die tatséchliche Geschwindigkeit des Produkts kann durch die Nutzlast gedndert werden.

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

Wahrend der Ruckkehr zur Ausgangsposition keine Las t, StoReinwirkungen oder
Widerstand zusatzlich zur transportierten Last zula  ssen.

Im Falle der Ruckkehr zur Ausgangsposition durch Schubkraft, verursacht eine zusatzliche Kraft
die Verschiebung der Ursprungsposition, da sie auf dem erfassten Motordrehmoment beruht.
Das Typenschild darf nicht abgenommen werden.

Einen Betriebstest bei langsamer Geschwindigkeit du rchfiihren. Den Betrieb mit der
festgelegten Geschwindigkeit starten, nachdem siche rgestellt wurde, dass keine
Stérungen vorliegen.



[Erdung]

Warnung
1. Sicherstellen, dass das Produkt geerdet ist, um die Storungsfestigkeit zu gewéhrleisten.
2. Die Erdung sollte ausschlielich fir dieses Ger &t sein. (unter 100 Q)
3. Die Erdungskabellange so kurz wie méglich halte  n.

[Auspacken]

AAchtung
1. Sicherstellen, dass das erhaltene Produkt mitd  er Bestellung tibereinstimmt.

Wenn ein anderes als das bestellte Produkt installiert wird, kann dies Verletzungen oder Schéaden
zur Folge haben.

14.4 Betriebsumgebung

/A\Warnung

1. Das Produkt nicht in folgenden Umgebungen einsetzen
a. Orte mit hohem Schwebstoffanteil.
b.Orte, an denen die Umgebungstemperatur auf3erhalb des angegebenen Temperaturbereichs
liegt (siehe technische Daten).

c.Orte, an denen die Luftfeuchtigkeit aul3erhalb des angegebenen Bereichs fir die rel.
Luftfeuchtigkeit liegt (siehe technische Daten).

d.Orte, an denen korrodierende Gase, brennbare Gase, Salzwasser, Wasser und Dampf
vorhanden sind.

e. Orte, an denen starke Magnet- oder Stromfelder entstehen.

f. Orte, an denen direkte Vibrations- oder Stol3krafte auf das Produkt wirken.

g. Staubige Bereiche oder Bereiche, die Wasserspritzern oder Oltropfen ausgesetzt sind.

h. Bereiche, die direkter Sonneneinstrahlung (UV-Strahlen) ausgesetzt sind.

i. Umgebungen auf einer Hohe von 1000 tiber NN oder héher
Die Warmestrahlung und die Prifspannung nehmen ab. Wenden Sie sich fur Details an SMC.

2. Nicht in Umgebungen einsetzen, in denen das Produkt direkt dem Kontakt mit Fllissigkeiten wie
Schneidfliissigkeit ausgesetzt ist.

Eine Kontamination des Produkts durch Schneiddl, Kiihimittel oder Olnebel kann einen
Produktausfall oder einen erhdhten Gleitwiderstand zur Folge haben.

3. Eine Schutzabdeckung installieren, wenn das Produkt in einer Umgebung verwendet wird,
die Fremdkorpern, wie Staub, Schneidspénen und Schw  eil3spritzern ausgesetzt ist.
Spiel oder ein erhohter Gleitwiderstand kann die Folge sein.

4. Wenn das Produkt im direkten Sonnenlicht eingesetzt wird, das Produkt vor der
Sonneneinstrahlung abschirmen.

5. Das Ventil vor der Strahlungswérme in der Nahe befi  ndlicher Hitzequellen abschirmen.
Benachbarte Hitzequellen kdnnten einen Temperaturanstieg des Produkts bewirken, und der
Betriebstemperaturbereich kénnte tiberschritten werden. Eine Schutzabdeckung o. A. vorsehen.

6. Schmier6l kann sich aufgrund der auf’eren Umgebung u nd der Betriebsbedingungen
verringern, wodurch sich die Schmierleistung versch lechtert, was die Lebensdauer des
Produkts verkdirzt.

[Lagerung]

A Warnung

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

2. Das Produkt an einem vor direkter Sonneneinstra  hlung abgeschirmten Ort lagern, an dem
Temperatur und Luftfeuchtigkeit im vorgegebenen Ber eich liegen (-10 °C bis 60 °C, max. 90 %

relative Luftfeuchtigkeit, keine Kondensation/kein Gefrieren).
3. Das Produkt wahrend der Lagerung keinen Vibrati ~ ons- oder StoRReinwirkungen aussetzen.
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14.5 Wartung

AWarnung

1. Dieses Produkt darf nicht auseinandergebaut oder re  pariert werden.
Brandgefahr und Gefahr von Stromschlagen.

2. Uberprifen Sie die Spannung vor einer Anderung oder Uberprufung der Verdrahtung
zunachst mindestens 5 Minuten nach Abschalten der S pannungsversorgung mithilfe eines
Multimeters.

Es besteht Stromschlaggefahr.

AAchtung

1. Die Wartungsarbeiten missen den Angaben der Bedienu  ngsanleitung entsprechen.

Eine unsachgemalie Handhabung kann Verletzungen und Schaden oder Fehlfunktionen der
Geréate und Ausriistungen verursachen.

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

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

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

[Schmierung]

Achtung
Das Produkt wird bei der Herstellung lebensdaue rgeschmiert und erfordert keine

Schmierung im Zuge der Wartungsarbeiten.
Bitte SMC kontaktieren, wenn Schmiermittel aufgetragen werden soll.

14.6 Sicherheitshinweise fur Antriebe mit Motorbre mse

/N\Warnung

1.

Die Motorbremse nicht als Sicherheitsverriegelung o der eine Steuerung verwenden,

die eine Verriegelungskraft erfordert.

Die Motorbremse des Produkts ist konzipiert, um das Herunterfallen von Werkstiicken zu verhindern.
Verwenden Sie bei Anwendungen mit vertikaler Montag e das Produkt mit Motorbremse.
Wenn das Produkt nicht mit einer Motorbremse ausgestattet ist, bewegt sich das Produkt und
das Werkstuck fallt herunter, wenn die Spannungsversorgung unterbrochen wird.

.MalRhahmen zum Schutz gegen das Herunterfallen von Werkstiicken” bedeutet, dass
verhindert wird, dass das Werkstiick aufgrund seines Eigengewichts herunterféllt,

wenn der Betrieb des Produkt angehalten und die Spa  nnungsversorgung

unterbrochen wird.



Das Produkt bei aktivierter Motorbremse weder Stof3l  asten noch starken Vibrationen
aussetzen.

Wenn eine StoRRbelastung von aul3en oder starke Vibrationen auf das Produkt einwirken,
verliert die Verriegelung ihre Haltekraft, und eine Beschadigung des gleitenden Teils der
Verriegelung oder eine verringerte Lebensdauer kénnten die Folge sein. Das Gleiche
geschieht, wenn die Motorbremse, verursacht durch eine Kraft, die Uber der Haltekraft des
Produkts liegt, verrutscht, da dies den Verschleil3 der Motorbremse beschleunigt.

Keine Flussigkeiten, Ol oder Schmierfett auf die Mo torbremse und die umliegenden
Bereiche auftragen.

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

MalRnahmen zum Schutz gegen das Herabfallen von Werk  stuicken treffen. Vor
Montage-, Einstellungs- und Wartungsarbeiten am Pro  dukt sicherstellen, dass alle
Sicherheitsvorkehrungen getroffen wurden.

Wenn die Motorbremse bei vertikal montierten Produkten gel6st wird, kann das Werkstiick

aufgrund seines Eigengewicht herunterfallen.

Wenn der Antrieb manuell betrieben wird (bei Servo OFF), der [BK RLS]-Klemme des
Spannungsversorgungssteckers 24 V DC zuflhren.

Wird das Produkt mit aktivierter Motorbremse betrieben, wird der Verschleil3 der Gleitflache
der Motorbremse beschleunigt. Dies verringert die Haltekraft und die Lebensdauer des
Verriegelungsmechanismus.

Der [BK RLS]-Klemme (Entriegelung der Motorbremse) nicht kontinuierlich 24 vV DC
zufiihren.

Wahrend des normalen Betriebs der [BK RLS]-Klemme (Entriegelung der Motorbremse)
keine 24 V DC-Spannung zufthren. Wenn der [BK RLS]-Klemme kontinuierlich Spannung
zugefihrt wird, wird die Motorbremse gelost und Werksticke konnen bei Servo OFF
herabfallen.



15. Controller und Peripheriegerate/Produktspezifische Sicherheitshinweise
15.1 Konstruktion und Auswabhl

/N\Warnung

1.

Sicherstellen, dass die spezifizierte Spannung zugefihrt wird.

Andernfalls kdnnen Fehlfunktionen und Schaden am Controller die Folge sein.

Ist die zugefiuihrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last moéglicherweise
aufgrund eines internen Spannungsabfalls nicht bewegt. Vor der Verwendung die
Betriebsspannung Gberprifen.

Das Produkt nicht aul3erhalb der angegebenen Bet  riebsbereichsgrenzen betreiben.
Andernfalls kdnnen Brand, Funktionsstérungen oder Beschadigungen des Antriebs die Folge sein.
Vor der Verwendung die technischen Daten Uberprufen.

Einen Not-Aus-Schaltkreis installieren.

Den Not-Aus-Schalter au3erhalb des Gehauses installieren, damit der Anlagenbetrieb
unverzuglich unterbrochen und die Stromversorgung abgeschaltet werden kann.

Um madglicherweise durch einen Ausfall verursach te Schaden und Fehlfunktionen dieses
Produkts zu vermeiden, ist es sinnvoll, vor dem Ein satz ein Sicherheitssystem
(Systembackup) vorzusehen, wie z.B. Multiplexing de  r Bauteile und Anlage, ausfallsicheres

System usw.
Wird bei unerwartet hoher Warme- oder Rauchentw icklung bzw. Feuerfangen usw. des
Produkts die Gefahr von Personenschaden beflrchtet, ist sofort die Spannungszufuhr fur

das Produkt und das System abzuschalten.

15.2 Handhabung
/N\Warnung

1.

2.

10.

Das Innere des Controllers und den Controller-S  tecker nicht bertihren.
Dies kann zu Stromschlag oder Schaden am Controller fiihren.
Das Produkt nicht mit nassen Handen in Betrieb nehmen oder einstellen.
Es besteht die Gefahr eines Stromschlags.
Beschadigte Produkte oder Produkte, die nicht G ber alle Bauteile verfligen, dirfen nicht
verwendet werden.
Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.
Ausschlief3lich die spezifizierte Kombination vo n Controller und elektrischem Antrieb verwenden.
Andernfalls kénnen Antrieb oder Controller beschadigt werden.
Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstick erfa  sst oder geschlagen zu werden, wahrend
sich der Antrieb beweqgt.
Es besteht Verletzungsgefahr.
Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst e inschalten, wenn der Bereich, in dem
sich das Werkstlick bewegt, fur sicher erklart wurde
Die Bewegung des Werkstlicks kann einen Unfall verursachen.
Das Produkt im spannungsgeladenen Zustand und tber einen gewissen Zeitraum nach
dem Ausschalten der Spannungsversorgung nicht bertih ren, da es heil} ist.
Aufgrund der hohen Temperaturen besteht Verbrennungsgefahr.
Die Spannung vor Installations-, Verdrahtungs- und Wartungsarbeiten zunéchst
mindestens 5 Minuten nach Abschalten der Spannungsv ersorgung mithilfe eines
Multimeters prifen.
Andernfalls besteht die Mdglichkeit von Stromschlagen, Verletzungs- und Brandgefahr.
Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in d enen die Luft Staub, Pulverstaub,
Wasser oder Ol enthalt.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréats oder zu Fehlfunktionen kommen.
Nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern ein  setzen.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktionen kommen.
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11.

12.

13.

14,

15.

16.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit entzindlich en, korrodierenden oder explosiven
Gasen einsetzen.

Dies kann zu Bréanden, Explosionen oder Korrosion fuhren.

Strahlungswéarme, die von starken Warmequellenw  ie Ofen, direkter Sonneneinstrahlung
usw. ausgeht, darf nicht auf das Produkt einwirken.

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

Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerdte verursachen.

Nicht in Umgebungen einsetzen, in denen Spannun  gsspitzen auftreten.

Wenn sich Geréte, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B. elektromagnetische Heber,
Hochfrequenz-Induktionsofen, Motoren usw.) in der Nahe des Sensors befinden, kann dessen interner
Schaltkreis beschadigt oder zerstort werden. Keine Erzeuger von Spannungsspitzen verwenden und
auf ordnungsgemalfie Verdrahtung achten.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit Vibrations- und StoReinwirkungen installieren.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréats oder zu Fehlfunktionen kommen.

Bei Verwendung des Produkts mit einem Relais od  er Elektromagnetventil missen diese
mit einer integrierten Funkenldéschung ausgestattet sein.

15.3 Installation

/N\Warnung
1. Den Controller und die Peripheriegeréate auf feu  erfestem Material installieren.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der N&he von entziindlichem Material kann ein Brand entstehen.
2. Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es Vibrations- und StofRkraften
ausgesetzt ist.
Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.
3. Mit den geeigneten Malinahmen sicherstellen, das s die Betriebstemperatur des Controllers
und der Peripheriegeréte innerhalb der Spezifikatio  nen liegen. Den Controller aul3erdem
so installieren, dass an jeder Seite ein Abstand vo  n min. 50 mm zu anderen Konstruktionen
oder Komponenten vorhanden ist.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen oder Brand des Controllers und der Peripheriegerate kommen.
4. Den Controller und die Peripheriegerate nicht m it einem grof3en elektromagnetischen Schiitz
oder sicherungslosen Schalter, der Vibrationen erze  ugt, auf derselben Flache montieren. Auf
verschiedenen Flachen montieren oder den Controller und die Peripheriegerate fern von
solchen Vibrationsquellen halten.
5. Den Controller und die Peripheriegerate auf ein  er ebenen Flache installieren.

Eine verzogene oder unebene Montageflache kann eine UberméRige Krafteinwirkung auf das
Gehéause usw. und somit Probleme verursachen.

15.4 Kabelverdrahtung/Allgemeine Sicherheitshinweis e

/N\Warnung

1. Die Kabel keiner UbermaRigen Belastung durch wi  ederholte Biege- oder Zugbelastungen
oder schwere Gegenstande auf den Kabeln aussetzen.
Es besteht Stromschlag- und Brandgefahr und das Risiko eines Kabelbruchs.

2. Drahte und Kabel korrekt anschliel3en.
Eine fehlerhafte Verdrahtung kann je nach Schweregrad den Controller oder die Peripheriegerate
beschadigen.

3. Keine Anschliisse vornehmen, solange Spannung an  liegt.
Der Controller oder die Peripheriegerate konnen beschadigt werden und Fehlfunktionen kénnen
die Folge sein.

4. Das Produkt nicht an den Kabeln festhalten.

Dies kann zu Verletzungen oder Schaden am Produkt flhren.



5.

6.

Das Anschlusskabel nicht zusammen mit Netzansch  luss- oder Hochspannungskabeln verlegen.
Andernfalls kdnnen elektromagnetische Storsignale oder induzierte Spannungsspitzen von den
Netzanschluss- oder Hochspannungsleitungen auf die Drahte des Controllers oder die
Peripheriegerate tUbertragen werden und Fehlfunktionen verursachen.

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

Die Isolierung der Verdrahtung tberpriifen.

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

15.5 Spannungsversorgung
/N\Achtung

1.

15.

A\

1.
2.

ok

115y

A
L.

oW

o 0

Verwenden Sie eine zwischen den Leitungenund S pannungszufuhr und Masse gerduscharme
Spannungsversorgung.
Sind die Spannungsspitzen hoch, sehen Sie entsprechende Vorkehrungen vor.

Die Spannungsversorgung fur Controller und E/A- Signal sollte getrennt sein und es darf
keine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung v erwendet werden.

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

Geeignete Mal3nahmen zum Schutz vor Spannungsspi  tzen treffen. Fihren Sie die Erdung der
Funkenléschung getrennt von der Erdung des Controll ers und der Peripheriegeréte aus.
6 Erdung
Warnung

Der Controller muss geerdet werden, um elektrom  agnetische Storsignale zu reduzieren.
Die Controller-Befestigungsbohrung (Bereich fiir die Befestigung des Erdungskabels) ist
an SG (Signalerdung) im Controller angeschlossen.

Den Controller nicht erden, wenn der Controller in einer positiven Erdungsumgebung
verwendet wird.

Eine separate Erdung verwenden.

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

Die Erdung sollte nah beim Geréat erfolgen, um d  ie Erdungsdistanz gering zu halten.

Fur den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung Stérungen verursacht, kann sie
entfernt werden.
7 Wartung

Warnung

RegelmaRige Wartungsarbeiten durchfihren.

Sicherstellen, dass sich Kabel und Schrauben nicht gel6st haben.

Lose Schrauben oder Kabel kdnnen zu Funktionsstérungen fuhren.

Nach Beendigung der Wartungsarbeiten einen geei  gneten Funktionstest durchfiihren.

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

Den Controller und die Peripheriegerate nichtd  emontieren, modifizieren oder reparieren.

Das Innere des Controllers fern von leitfahigen oder entzindlichen Stoffen halten.

Andernfalls kdnnen Brande und Explosionen verursacht werden.

Den Isolationswiderstand und die Prufspannunga  n diesem Produkt nicht prifen.
Ausreichend Freiraum flr Wartungsarbeiten vorse hen. Den erforderlichen Platz fur
Wartungsarbeiten einhalten.

Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fur Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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16. Fehlersuche

Siehe nachstehende Tabelle fir die Fehlersuche. Wenn keine der genannten Ursachen gefunden wird
und der normale Betrieb durch Austauschen eines Teils wieder aufgenommen werden kann, ist davon
auszugehen, dass der Fehler im Produkt liegt.
Probleme mit dem Produkt kdnnen durch die Betriebsumgebung (Anwendung) verursacht werden. Fir
Fragen zur Fehlersuche kontaktieren Sie bitte SMC.

16.1 Probleme beim Betrieb

Storung/Problem

Madgliche Ursachen

Suchmethode und
Identifizierung maoglicher
Ursachen

Gegenmalinahme

kein Betrieb

Spannungs-
versorgungsausfall

Controller LED (griin)
leuchtet?

Versorgungsspannung und -strom
des Controllers prifen.
-->4. Externer Anschluss (S.15)

Storung der
externen
Ausrustung

Funktioniert die an den Controller
angeschlossene SPS korrekt?
Betrieb mit einem Testlauf (nur
Controller) prifen.

Siehe Bedienungsanleitung des

Controllers.

--> 6. CN4: Parallel-1/0-Kabel
(S.19)

Verdrahtungsfehler

Prifen, ob die Verdrahtung
korrekt ist.

Siehe Bedienungsanleitung des
Controllers um die Verdrahtung
zu prufen und um festzustellen,
ob Kabelbruch oder Kurzschluss
vorliegt. Verdrahtung korrigieren
und priifen, ob der Eingang/
Ausgang der einzelnen Signale
korrekt ist.

Verdrahtung  korrigieren  und
prifen, ob der Eingang/ Ausgang
der einzelnen Signale korrekt ist.
-->4. Externer Anschluss (S.15)
-->6.4 Verdrahtung

Parallel-1/O- Stecker (Beispiel)

(S.22)

Alarm wird erzeugt

Controller-Alarm erzeugt?
Siehe Bedienungsanleitung des
Controllers. Alarmtyp prifen.

Siehe Bedienungsanleitung des
Controllers.
-->12. Alarmerfassung (S.63)

Entriegelungsfehler

Wenn der
Entriegelungsschalter ein-
oder ausgeschaltet wird,
ertont ein
Entriegelungsgerausch.

Wenn kein Entriegelungs- gerdusch

aus dem zu héren ist, liegt

moglicherweise ein

Entriegelungsfehler vor.

->Wenn das Problem fortbesteht,
bitte SMC kontaktieren.

Spezifikation nicht

Priifen, ob ein Produkt mit der
geeigneten Spezifikation gewahlt
wurde. Erneut prufen, ob die
Kombination aus

Die Kombination anhand der
Antriebs-Bestell-Nr.  fir dem
jeweiligen Controller prufen und

geelgnet Spannungsversorgung und SiCherStellen, dass sie korrekt ist.
Controller und verwendetem > 2.2 Bestellschliissel (S.6)
Antrieb korrekt ist.
Servo OFF wird eingeschaltet und der
Betrieb ist in den u.g. Fallen nicht méglich.
Servo OFF Prifen, ob Servo OFF (Controller |Die Ursache beheben und die

PWR-LED(a) blinkt grtin).

Betriebsanleitung nach Servo ON befolgen,
- STOP-Eingabe ist ON.
- Motor-Spannungsversorgung




Stdrung/Problem

Madgliche Ursachen

Suchmethode und
Identifizierung maoglicher
Ursachen

Gegenmalinahme

Betrieb wird in
Intervallen
unterbrochen

Controller-Alarm erzeugt?
Alarmtyp anhand der

Siehe Bedienungsanleitung des

Alarm W'trd Bedienungsanleitung des Controllers.
erzeug Controllers prifen und -->12. Alarmerfassung (S.63)
Fehlersuche durchfihren.
Prifen, ob die Verdrahtung Verdrahtung  korrigieren  und
korrekt’ ist prufen, ob der Eingang/Ausgang
Siehe Bedienungsanleitung der einzelnen Signale korrekt ist.
Verdrahtungsfehler | des Controllers um die -->4. Externer Anschluss (S.15)

Verdrahtung zu prifen und um
festzustellen, ob Kabelbruch
oder Kurzschluss vorliegt.

-->6.4 Verdrahtung
Parallel-1/0O-Stecker
(Beispiel) (S.22)

Maf3nahmen gegen
elektromagnetische
Storsignale

Korrekte Erdung vornehmen.
Kabel nicht bindeln.

Siehe Bedienungsanleitung des
Controllers.

--> 3.4 Montage (S.13)

Spannungsabfall

Zeitweiser Spannungsabfall in
der Spannungsversorgung.

Mdoglicher momentaner
Spannungsabfall aufgrund einer
falschen  Netzleistung  oder
einschaltstrombegrenzten
Spannungsversorgung.

-->3.1 Technische Daten (S.10)

Schubbetrieb-
Fehler

Versucht Schubbetrieb im
manuellen Modus?

Schubbetrieb im manuellen Modus
nicht mdglich (au3er Testlauf).
Umschalten zu Testfunktion oder
Schubbetrieb im automatischen
Modus durchfiihren.

-->(C) Manueller Modus nach

(S:38)

Spezifikation nicht
geeignet

Prufen, ob ein Produkt mit der
geeigneten Spezifikation
gewahlt wurde. Die
Kombination aus
Spannungsversorgung, Antrieb
und Controller erneut prifen.

Die Kombination anhand der
Antriebs-Bestell-Nr.  fir dem
jeweiligen Controller prifen und
sicherstellen, dass sie korrekt ist.
--> 2.2 BestellschliUssel (S.6)

SVON-Zeit

Kénnen wenn der Motor mit Spannung
versorgt wird (oder STOPP-Eingang
ausgeschaltet wird), Befehle gegeben
werden, nachdem der
ALARM-Ausgang eingeschaltet ist?

Nach Beginn der Spannungszufuhr an
den Motor kann es je nach
Antriebsposition 10 Sekunden dauern,
bis ein ALARM ausgegeben wird.
Befehlsvorgang nach ALARM-Ausgang
eingeschaltet.

Die Positionsnummer

wiederholt befehlen.

Gleiche Position-Nr. spezifiziert?

Kein Betriebsstart, wenn die aktuelle
Stop-Position-Nr. wiederholt spezifiziert wird.
Ebenfalls kein Betriebsstart, wenn die
Position-Nr. spezifiziert wird, auf die die
aktuelle Stop-Position-Nr. registriert wird.




16.2 Stoérungen mit Position/Geschwindigkeit

Stoérung/Problem

Mdogliche Ursachen

Suchmethode und
Identifizierung moglicher
Ursachen

Gegenmal3nahme

Verschiebung

Verschiebung von
der
Ausgangsposition

Kehrt der Antrieb bei Ruickkehr
zur Ausgangsposition im
Schubbetrieb zur
Ausgangsposition zurtick?
Ruckkehr zur
Ausgangsposition wiederholt
durchfihren, um die
Ausgangsposition zu prifen.

Per Antriebsbetrieb priufen, ob
Fremdkérper im Produkt
eingeschlossen sind.

Spezifikation nicht
geeignet

Prifen, ob ein Produkt mit der
geeigneten Spezifikation
gewahlt wurde. Die
Kombination aus
Spannungsversorgung, Antrieb
und Controller erneut priifen.

Die Kombination anhand der
Antriebs-Bestell-Nr.  fir dem
jeweiligen Controller prifen und
sicherstellen, dass sie korrekt
ist.

--> 2.2 Bestellschlissel (S.6)

Verdrahtungsfehler

Prifen, ob die Verdrahtung
korrekt ist.

Siehe Bedienungsanleitung
des Controllers um die

Verdrahtung  korrigieren  und
prifen, ob der Eingang/Ausgang
der einzelnen Signale korrekt ist.

Bewegt sich N -->4. Externer Anschluss (S.15)
nicht auf die Verdrahtung zu prufen und um _>6.4 Verdrahtung
korrekte festzustellen, ob Kabelbruch Parallel-l/O-Stecker (Beispiel)
Position oder Kurzschluss vorliegt. (5.22)
Priifen, ob ein Produkt mit der Die Kombination anhand der
e . geeigneten Spezifikation gewahlt| Antriebs-Bestell-Nr.  fur ~ dem
Spe2|f|ka_1t|on nicht wurde. Die Kombination aus jeweiligen Controller prifen und
geeignet Spannungsversorgung, Antrieb | sicherstellen, dass sie korrekt ist.
und Controller erneut prifen. --> 2.2 Bestellschliissel (S.6)
Dreiecks-Betriebsmuster? Bei
einem Dreiecks-Betriebsmuster | Den Verfahrweg verlangern oder
Betriebsmuster | ist es mdglich, dass der Antrieb | einen hoheren
nicht geeignet | vor Erreichen der max. Beschleunigungswert einstellen.
Geschwindigkeit die -->7.1 Einstellvorgang (S.24)
Verzégerung beginnt.
Gej.crllw.ind- Geschwindiakei Im automatischen Modus in der
gkeit eSChWINCIGREIS | 1o wert der Geschwindigkeit | G&schwindigkeitseinstellung die
erreicht nicht anderung im oder Beschleuniauna im Geschwindigkeit und die
den automatischen X unigu g'__ Beschleunigung andern.
gewtinschten Modus automatischen Modus andern. | __>(B) Automatischer Modus
Wert nach (S.37)

Spezifikation nicht
geeignet

Prufen, ob ein Produkt mit der
geeigneten Spezifikation
gewahlt wurde. Die
Kombination aus
Spannungsversorgung, Antrieb
und Controller erneut priifen.

Die Kombination anhand der
Antriebs-Bestell-Nr.  fir dem
jeweiligen Controller prifen und
sicherstellen, dass sie korrekt ist.
--> 2.2 Bestellschlissel (S.6)
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