Traffa RT

CardMotor TRAF FA

Innovative Antriebslésungen

Der optimale Antrieb individuell fur Ihre Anforderung



Card Motor

Anlagen zum Transportieren, Schieben, Positionieren und Messen konnen
durch die Verwendung eines Linearmotors erheblich kleiner: gebaut werden:
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Schieben einer kleinen Last —

Positionier-Wiederholgenauigkeit
£5) Hm) il

Positionierung eines Werkstl’Jcks\

o Einfache Programmierung (Zykluszeiteingabe)
Nur 3 ol
Parameter notwendig:- '

t

S

O

Beispiel: Linsenfokussierung

Messgenauigkeit bei Schubvorgangen:

+10) um)
Werkstiickmessung

Nutzlast 100 g, Hub 5 mm

Maximale Betriebsfrequenz

s00Zyjenmingy g

Serie LAT3

® max. Hub 50 mm

® Maximale Nutzlast verdoppelt
0,5kg = 1 kg

® Serielle Kommunikation
Modbus-kompatibel

CAT.EUS100-96Cc-DE



Card Motor Serie LAT3

Kompakt bei geringem
Gewicht

Kabelanschluss
ModeII W [mm] L [mm] H[mm] Gewicht[g]

m Der flache Stecker ragt nicht iiber dem Antrieb hinaus.
LAT3'20 1 90 Schlitten Stecker Antriebskabel
LAT3 30 120 \ |

LAT3-50 | - -

Passhohrungen vier Gewindebohrungen Passboh
fiir das Zentrieren fir den Anbau f"a sds ozrurlgen d
sl dos Werketlos Ur das Zentrieren des

Antriebsgehduses

SSVC LAT3-10

vier Gewindebohrungen
fur die Montage des
Antriebsgehduses

i -

Anschlag (verhindert, dass sich der
Schlitten vom Antrieb |6st)

Werkstiickanbau Gehdusemontage

Der Schlitten ist standardméaBig mit Passbohrungen 2 Gehdusemontageoptionen
fiir das Zentrieren des Werkstiicks ausgestattet.

(Gewind fir das Zentrieren des Werkstticks
ewinde-

bohrungen) Montage unten (Gewindebohrungen)

zwei Passbohrungen
fur das Zentrieren des

Montage oben (Durchgangsbohrung)

Hub Sensor

Positionier- max.
Modell (optischer Lineargeber)

genauigkeit Schubmessung max. Nutzlast Geschwindig-

10 | 20 30 50 Auflésung momentaas: Schub Genawgkelt Genaulgken honzontal vertikal keit

m.IIIm

:’\:’\:’E" 5 um Linearmgtor mit Llinean‘Uhrung bis 6 N +20 um 1000 g bis zu 400 mm/s
| beweglichen mit Kugelumlauf 100 g

LAT3 | DDD 30 um Magneten £90 um | +100 um

+ Die Schubkraft und max. Nutzlast sind je nach Hub unterschiedlich. Fir néhere Angaben siehe technische Daten auf Seite 14.

Aufbau und Funktionsprinzip )
Sensorkopf des Lineargebers

(befestigte Seite) Der Permanentmagnet ist auf der Unter- Schiitten
Skala des Lineargebers seite des Schlittens und die Spule ist auf Bewegung
der Oberseite des Gehduses montiert. nach rechts
Wenn der Spule Strom zugefiihrt wird,
wird ein Nordpol (N) in der Mitte der Ober-
Permanentmagnet seite der Spule erzeugt. Dieser Nordpol
(o zieht den Stidpol (S) des Permanentmag-
neten auf der linken Seite an und stéBt
den Nordpol auf der rechten Seite an.
Diese anziehenden und abstoenden
Krafte erzeugen die Schubkraft. Somit
wirkt die Schubkraft nach rechts auf den
Schlitten und der Schlitten bewegt sich

nach rechts. { Bewegung nach links
aft

Linearmotor Fuhrung Schub*

Ausfiihrung Ausfliihrung

Permanentmagnet

Linearfiihrung (bewegliche Seite)

Schiene Spule

Wenn der Spule Strom in entgegenge-
setzter Richtung zugefhrt wird, wird ein
Stdpol in der Mitte der Oberseite der
Spule erzeugt. Demzufolge wirkt die
Schubkraft nach links auf den Schlitten

und der Schlitten bewegt sich nach links.



Serie LAT3

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

Wesentlich verringerte Rustzeit dank eines Systems, das
sofort einsatzbereit ist und sich einfach einstellen lasst.

Die nachstehend beschriebenen Funktionen sorgen fir ein schnelles und einfaches Inbetriebnehmen.

Status-Uberpriifungsfunktion fiir parallelen Eingang/Ausgang

Der Status der parallelen Eingangssignale kann tberprift werden oder die
parallelen Ausgangssignale kénnen manuell mithilfe eines PCs aktiviert werden.

=
[smex ] 1203mm @mae:
[Fems]__ 200 mis 734

€ s
Controller

OHinterlegte Verfahrprofile OZykluszeit-Eingabe

Nur die Zielposition und die Positionierzeit mlssen eingegeben
werden, die Eingabe der Geschwindigkeit, Beschleunigung und

_________ \/ Geschwindigkeits-Eingabe Verzdgerung ist nicht nétig.
AY

Positionierbetrieb (absolut ¢ relativ)

Zykluszeit-Eingabe (Bei der Geschwindigkeits-Eingabe kann die Geschwindigkeit
eingegeben werden).

Geschwindigkeit

aktuelle Position ,’I K Zielposition . .
g \ : OSchrittdaten-Eingang

Die Betriebsart und -bedingung des Card Motors sind in den
Schrittdaten voreingestellt. Der Card Motor wird entsprechend den
Inhalten der gewahlten, voreingestellten Schrittdatenzahl betrieben.

Positionierzeit

Absolut: Der Schlitten verfahrt von der Ausgangsposition zur
Zielposition und stoppt dort. Fiades == -
Relativ: Der Schiitten verfahrt um den eingetragenen Wert, PR e S e e R

unabhéngig der Position. . s e 0 i
{ [oe0 |

Puzhing Relative

Schubbetrieb (absolut ¢ relativ)

B\Nta.hlbdert hbsolute distance fro BetrlebSbedmgungen ition where the table is
5 Geschwindigkeits-Eingabe f SR _ it
X . i Setfting range: 0ta 30 mim {0.001 mm increrments) The connector side is considered as absolute 0
2 Zykluszeit-Eingabe Positioning repeatabiliy: LAT3*: + 0.00mm, LAT3F* + 0.005mm
£ i M | Position T Time | Speed | Accel | Decel | Thrust
= Langsamlauf ; T
< ,
3 i 0
3 Schub : 0
G : i !
Push ABS 5000 070 i i 20 0
Positionierzeit . — Fush ABS 5000 o 0 0 10 0
Zielposition 8 Pos REL AR Schrittdaten a a 10 0
9 Fos ABS 5000 o : i 0 10 0
. S e . 10 Fos REL 5000 100 i i i 0 i
Der Schlitten bewegt sich in eine Position in der N&he der 1 Pos AES 5000 100 0 0 0 i 0
) " .. R S 12 Pos REL 5000 100 a a 0 10 0
Zielposition, verzégert auf niedrige Geschwindigkeit und startet 13 Pos ABS 5000 100 0 0 0 10 0
den Schubbetrieb, sobald der Schlitten das Werkstiick berihrt. W fee | REL SR i g

Funktion zur Messung und Differenzierung von Werkstlcken

Die WerkstiickgroBe kann anhand der Schlitten-

Stopp-Position gemessen werden, indem der Schlitten

verfahren wird, bis er das Werkstiick berihrt.

Die Werkstiicke kdnnen differenziert oder auf inre Qualitét P
geprift werden, indem parallele 2 <
Ausgangssignale verwendet werden, die =
voreingestellten Schlitten-Positionsbereichen -
entsprechen.

AuBerdem kénnen mithilfe des A
Multi-Counters (optionales Zubehér; siehe B
Seite 32) die Schlittenposition angezeigt und

bis zu 21 voreingestellte Positionen ausgegeben werden.




Card Motor

Anwendungsbeispiele fur den Card Motor

Die unten beschriebenen Anwendungen sind nur einige Beispiele.
Wenn Sie einen Card Motor verwenden, lesen Sie aufmerksam die technischen Daten, um das geeignete Modell auszuwahlen.

Beispiele fur Positionierungsanwendungen

Bewegung und Positionierung eines Sensorkopfes Bewegen und Positionieren von Komponenten  Elektronisches Pick-and-Place von Komponenten

Trennung von Komponenten (Vereinzelung)

Messen des KabelauBendurchmessers Messen der Banddicke




Serie LAT3

Beispiele fur Ablaufe mit hoher Frequenz

Einsortierung auf Palette durch Vibration  Verteilung von Werkstiicken

Beispiele fir Schubanwendungen

Schieben von Werkstlicken (,soft Touch®)  Positionierung von Werkstiicken Schnitt von Formkomponenten

\/-

Ausrichtung von Bandern Tastenpriifung

N =




Serie LAT3
Modellauswahl 1

Auswahlverfahren fir den Positionierbetrieb (Siehe Seiten 7 bis 9 fiir [FLNFFENAE und IFFREERE)

Auswahlverfahren Formeln/Daten

|
i

Betriebsbedingungen

Auswahlbeispiel

Die Betriebsbedingungen
unter Berlcksichtigung der
Einbaulage und der Form
des Werkstucks auflisten.

 Hub St [mm]
* bewegte Masse W [g]
* Einbaulage

* Einbauwinkel 6 [°] [TT3A]
e Uberhang Ln [mm]

» Korrekturwerte flr den Abstand
Schlitten-Lastdrehpunkt An [mm]

[ Abb. 1] Tabelle 1

* Positionierzeit Tp [ms]
* Positioniergenauigkeit [um]

15 mm
300 g
horizontale Schlitenmontage
6=0°
L1=-10 mm
L2 =30 mm
L3=35mm
Tp =200 ms
100 pm

9 Vorlaufig einen Antrieb auswéhlen.

Ein vorlaufiges Modell auf der
Grundlage der erforderlichen
Positioniergenauigkeit
dem Hub auswahlen.

und

Die bewegte Masse und den
Belastungsfaktor priifen.

Aus Tabelle 2 vorlaufig die Ausfilhrung LAT3-20
auswahlen, die die Positioniergenauigkeit von
100 um und den min. Hub = 15 erfullt.

Modell LAT3-10 [LAT3F-10| LAT3-20 |LAT3F-20| LAT3-30 |LAT3F-30 | LAT3M-50 | LAT3F-50

Hub [mm] 10 20 30 50

Positioniergenauigkeit [um] | +90 +5 +90 15 +90 +5 +20 +5

Messgenauigkeit [um] 30 1,25 30 1,25 30 1,25 5 1,25

Schlittengewicht [g] 50 70 90 110

Aus der Grafik die zulassige Wmax (YT Aus Abb. 2: 6 = 0 Wmax = 1000 ermitteln.
Nutzlast Wmax [g] ermitteln. Da W = 300 < Wmax = 1000, kann das
«Bestétigen, dass die angewandte W <Wmax gewahite Modell verwendet werden. :
Nutzlast W [g] die zuldssige S 0 | | [ |Card Motor Nutzlast
icht i i 1000 B
Nutzlast W [g] nicht (iberschreitet. ﬁ o LAT3-10, -20 ngr\m’:sggngs
S =
S5 600 W\ | | ‘
OE \ \Y LAT3-30 . i
a= 400 \ Befestigungswinkel 0
% 200
0
_ 0 15 30 45 60 75 90
f\u?"‘ragelle '1A SI? Kgrrgkﬁrt\iver- (horizontal)  Befestigungswinkel 0[] (vertikal)
e lur den Fibstanc schifien- Aus Tabelle 1, A1 = 32,5
Lastdrehpunkt ermitteln. Das An RENEIER]
statische Moment M [N-m]
ermitteln. o M =W/1000 - 9,8 (Ln + An)/1000 Mp = 300/1000 x 9,8 (-10 + 32,5)/1000
Aus Tabelle 3 das zuldssige = 0,066
Moment Mmax [N-m] ermit- Mmax EEErE Aus Tabelle 3, Mpmax = 0,3
teln. Den Belastungsfaktor Olp = 0,066/0,3 = 0,22
Oln fur die statischen Mo- Ol = M/Mmax
mente berechnen. Mr = 300/1000 x 9,8 x 35/1000
* Bestatigen, dass die Summe  X0lp + Oly + Olr<1 Aus Tabelle 3, Mrmax — 8:;03
aller Belastungsfaktoren der Olr = 0,103/0,2
Flihrung fur die statischen =0,52
Momente max. 1 betragt. 20in =0,22 + 0,52
=0,74 =<1, somit kann das
Die Positionierzeit gewahlte Modell verwendet werden.
e tiberpriifen.
Die kurzeste Positionierzeit Tmin Tmin [TTH Aus Abb. 3: St = 15 und W = 300 den Wert Tmin = 150 ermitteln
[ms] aus dem Diagramm ermitteln. Da Tp =200 = Tmin = 150, kann das gewéahlte Modell
« Bestatigen, dass die Positio- Tp=Tmin verwendet werden.

nierzeit Tp [ms] langer ist als
die kiirzeste Positionierzeit.

T 350 I I

N 300

2 S [w =300] | — 1T —]

g2 <

= E 200 1 —

&£ £ [150

P E 100 /;J L —T —1

§ 50 ;/

:S 0

=~ 0 5 10 [15] 20 25 30
Hub (Positionierabstand) St [mm]




Auswahlverfahren fiir den Schubbetrieb

Auswahlverfahren Formeln/Daten

Betriebsbedingungen

Modellauswahl Serie LAT3

Auswahlbeispiel

Die Betriebsbedingungen un-
ter Berucksichtigung der Ein-
baulage und der Form des
Werkstlicks auflisten.

* Hub St [mm]

* bewegte Masse W [g]
e Einbaulage

¢ Einbauwinkel 6 [°]

8 mm
509

horizontale Schlittenmontage
6=0°

[&nger ist als die min. Positionierzeit.

Priifen Sie die Schubkraft.

: * Uberhang (L1, L2, L3) [mm] [ Abb. 1] L1 =30 mm
*Bei Verwendung des Produkts - =
in vertikaler Ric%tung, die Wir- : gg{ﬁgﬁf\ll_v:ggrg: dennkﬁgﬁtamn?n L2 =10 mm
kung des Schlittengewichts : pu [mm] L3=0mm
auf den Card Motor (siehe Ta- oM iakei [ Abb. 1] Tabelle 1 10 um
belle 2) und das Gewicht des essgenauigkeit [um] To=150ms
Werkstiicks beriicksichtigen, * Positionierzeit Tp [ms] 4N 4
um die Schubkraft des Card ~ * gcﬂugk"af_tt]: (N] 4mm 3
i * Schubposition [mm
Motors zu ermitteln. s SchubFr)ichtung[ ] Schubrichtung entgegengesetzt zum Stecker
. . « Positionierzeit + Schubzeit Ta [s] 4s
Vorlaufig einen Antrieb . zykiuszeit Tb [s] 10s
gauswahlen.
Ein vorldufiges Modell auf Tabelle 2 Aus Tabelle 2 vorlaufig die Ausfihrung LAT3F-10
der Grundlage der erforderli- auswahlen, die die Messgenauigkeit von 10 um
chen Messgenauigkeit und und den min. Hub = 8 erfillt.
dem Hub auswahlen. Modell LAT3-10 [LAT3F-10] LAT3-20 | LAT3F-20] LAT3-30 | LAT3F-30] LAT3M-50 ] LAT3F-50
Hub [mm] 10 20 30 50
Positioniergenauigkeit [um]|  +90 15 +90 15 +90 15 +20 15
Messgenauigkeit [um] 30 1,25 30 1,25 30 1,25 5 1,25
Die bewegte Masse und Schlittengewicht [g] 50 70 90 110
edas Moment priifen.
Aus der Grafik die zulassige Nutzlast ~~ Wmax [T Aus Abb. 2: 6 = 0 Wmax = 500 ermitteln.
Wmax [g] ermitteln. Da W = 50 < Wmax = 500, kann das gewahlte
«Bestdtigen, dass die angewandte W <Wmax Modell verwendet werden.
Nutzlast W [g] die zulassige Nutzlast W
[9] nicht tberschreitet. Aus Tabelle 1. A1 = 22.5
Aus Tabelle 1 die Korrekturwerte fir ol Tavelle i
den Abstand Schlitten-Lastdreh-
punkt ermitteln. Das statische M =W/1000-9,8 (Ln + An)/1000
Moment M [N-m] ermitteln. Mp = 50/1000 x 9,8 (30 + 22,5)/1000
4ssi Mmax REIEK] =0,026
Aus Tabelle 3 das zulassige Moment Tabelle 3 Aus Tabelle 3, Mpmax = 0.2
Mmax [N-m] ermitteln. Den Belastungs-
faktor Oln fiir die statischen Momente O = M/Mmax Olp = 0,026/0,2
berechnen. =0,13
+ Bestatigen, dass die Summe aller Z(Xp + Oly + Olr <1
Belastungsfaktoren der Fiihrung fiir die 20in = 0,13 < 1, somit kann das gewahlte Modell
statischen Momente max. 1 betrégt. verwendet werden.
0 Die Positionierzeit liberpriifen.
Die kirzeste Positionierzeit Tmin Tmin m Aus Abb. 3: St =8 und W = 50 den Wert Tmin = 100 ermitteln
[ms] aus dem Diagramm ermitteln. Da Tp = 150 = Tmin = 100, kann das gewahlte
+ Bestétigen, dass die Positionierzeit Tp [ms] Tp=Tmin Modell verwendet werden.

Die Einschaltdauer [%] berechnen.

Aus der Grafik den zuldssigen
Schub-Einstellwert ermitteln.
Aus Abb. 5 die zulassige Schub-
kraft Fmax [N] ermitteln, die an
der erforderlichen Schubposition
und fur den zuldssigen Schub-
Einstellwert erzeugt wird.
Bestétigen, dass die Schubkraft
F [N] nicht die zuléssige Schub-
kraft Ubersteigt.

Einschaltdauer = Ta/Tb x 100

F =< Fmax

Zeit, in der die Schubkraft angewandt wird

Position

Zeit

Ta
Tb

Einschaltdauer = 4/10 x 100 = 40 %
Aus Abb. 4: LAT3[J-10 und bei einer Einschaltdauer von
40 % den zuldssigen Schub-Einstellwert = 4,2 ermitteln.

= 6

5 5 o

= 4 ‘_e -------

[} D e Stk T T
£ gHa2] . S — :
w Umgebungstemperatur T
=] N o p— 5°CK

S 1 20“0%

@D e 40°CR

D

% 0 20 60 80 100
= Einschaltdauer [%]

Aus Abb. 5: LAT3[1-10, bei Schubrichtung
entgegengesetzt zum Stecker und der
Schubposition 4 mm, Fmax = 4,5 ermitteln.

Da F = 4= Fmax =45, kann das gewéhite Modell verwendet werden.

6



Serie LAT3
Modellauswahl 2

|

Auswahl

A\ Achtung

1. Der Temperaturanstieg des Card Motors variiert je nach der Einschaltdauer und der Warmeableitung seiner
Montageflache. Bei einer hohen Temperatur des Card Motors die Einschaltdauer durch Erhéhen der Zykluszeit
reduzieren oder fiir eine verbesserte Warmeableitung der Montageflache und der Umgebung sorgen.

2. Die vom Card Motors erzeugte Schubkraft variiert in Bezug auf den Schub-Einstellwert je nach Schubposition und
Schubrichtung. Siehe Abb. 5 fiir detaillierte Angaben.

Uberhang: Ln [mm], Korrekturwerte fiir den Abstand Schlitten-Lastdrehpunkt: An [mm]

LELEIER| Korrekturwerte fiir den

Einbaulage Mp: seitlich My: quer Mr: 1angs Abstand Schlitten-
Lastdrehpunkt:
LAl An [mm]
Modell A1 A2
_ LAT3-10 22,5 2,2
horizontal LAT3020 | 325 | 22
LAT3[-30 42,5 2,2
LAT3[-50 35 2,4
vertikal e

[YT¥] Zulissige Nutzlast: Wmax [g]

1200
> Card Motor  Nutzlast
Bewegungs-
g 1000 richtug ’
E LAT3-10, -20 9
= 800
w .
o} \ \ Befestigungs-
N 600 winkel
3 \ \< LAT3-30 0
o 400
A=)
3 200
E
=1
Nooo
0 15 30 45 60 75 90
(horizontal) Befestigungswinkel 6 [°] (vertikal)

'™ Kiirzeste Positionierzeit (Richtwert): Tmin [ms]

* LAT3 [J-50 darf nur bei einem Befestigungswinkel
von 0° (horizontal) verwendet werden.

LAT3-(] LAT3M-J LAT3F-J

350 < 600 ‘ ‘ < 700 T T T
@ £ £ Nutzlast 1000 g
é 300 —— Nutzlast 1000 g o = 500 Nutzlast{1000 9 ‘= 600 f
£ 250 7009 1~ £ 700 g L E s00 s e
= = 400 =
s 500 g /EQ = 5 0 T 5 500 g
N Q@ Q@
£ 150 ] % ( — § % / s S 300 —
5 O I 3 T | 77
% 100l ass ¢ 00— 1 7
8 100 300 g— < ///% 300 g & 200 V7 300 g
c e // 100 g g’ 100 100 g % 100 /// ,(\009
S el 09 | s Z 0g 3 0g

0 5 10 15 20 25 30 0O 10 20 30 40 50 00 10 20 30 40 50
Hub (Positionierabstand) St [mm] Hub (Positionierabstand) St [mm] Hub (Positionierabstand) St [mm]

Betriebsbedingungen

Modell: LAT3-J

Einbaulage: horizontal/vertikal
Schrittdaten-Eingabe: Zykluszeiteingabe
(dreieckiges Bewegungsprofil)

7

Betriebsbedingungen

Modell: LAT3M-J

Einbaulage: horizontal/vertikal
Schrittdaten-Eingabe: Zykluszeiteingabe
(dreieckiges Bewegungsprofil)

Betriebsbedingungen

Modell: LAT3F-[]

Einbaulage: horizontal/vertikal
Schrittdaten-Eingabe: Zykluszeiteingabe
(dreieckiges Bewegungsprofil)



Zuldssiger Schub-Einstellwert
LAT3[-10

_ 6
Z
55
E N
[0} o,
‘g . I B N Ry T
i.? \~\. \ ........
g° D
[ —_—
@ 2
[
R
é 1
>
N
0
0 20 40 60 80 100
Einschaltdauer rel. Einschaltzeit [%]

Modellauswahl Serie LAT3

T Schubkraft: F [N] Kennlinien (Richtwert)
Schubrichtung entgegengesetzt zum Stecker Schubrichtung in Richtung des Steckers

Schubkraft

=—F0m |

Steckerseite

Betriebsbedingungen

Einbaulage: horizontale Schlittenmontage

Schub-Einstellwert: min., kontinuierlich, max.
momentaner Wert fir jedes Modell.

Schlitten-Startposition: Einfahrende (Steckerseite)
Schubrichtung: in entgegengesetzte Richtung des Steckers
Schubposition: Positionierabstand zur Steckerseite,
Einfahrende

LAT3L-10

{3 Schubkraft [ ]

= =—om} |

Steckerseite

Betriebsbedingungen

Einbaulage: horizontale Schlittenmontage

Schub-Einstellwert: min., kontinuierlich, max.
momentaner Wert fir jedes Modell.

Schlitten-Startposition: Ausfahrende (entgegengesetzte
Seite des Steckers)

Schubkraftrichtung: in Richtung des Steckers
Schubposition: Positionierabstand zur Steckerseite, Einfahrende

LAT3L-10

6

— Schub-Einstellwert: 5

I ————

= 5 — 5 H t +
LAT3[-20 z z, Schub-Einstellwert: 5
6 I Schub-Einstellwert: 3 5 N ——
E x 3 - - X 3 "
g 5 » [ ‘]\ ! » Schub-Einstellwert: 3
< T T <
g = 3 | Schub-Einstellwert: 1 3 ] [ 11—
o) S——— 0 I [ 0 Schub-Einstellwert: 1
i Nl e o 2 4 6 8 10 o 2 4 6 8 10
§ 3 ~ Schubposition [mm] Schubposition [mm]
G \'~~-\__
2 2 | Umgebungstemperatur
AR .
< 20°C LAT3-20 LAT3-20
3 —_
0 ! 6
0 20 40 60 80 100 6 [ Schub-Einstellwert: 4,8 | T
Einschaltdauer rel. Einschaltzeit [%] z 5 = i Schub-Einstellwert: 4,8
E 2 ~—| _ Schub-Einstellwert: 2,8 E s l_%
2 8 5 Schub-Einstellwert: 2,8
< <
LAT31-30 5 2 Schub-Einstellwert: 1 s l
(%] (%] |
} 1
=6 :) l T\ 0 Schub-Einstellwert: 1
% . 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20
g Schubposition [mm] Schubposition [mm]
et
oI T A S S
2 3 —
2 i N LAT3(1-30 LAT3(1-30
%] T —-
C 2
N ey ; oo (I I =
§ 1 U 20°C z 5 wnfteum?; 39 1 = 5 — Schub-Einstellwert: 3,9
= —— 40°C = 4 i r 4T — T
N 0 T g 3 Schub-Einstellwert: 26 g 3’Schub-Elnstellwert: 26\ | —|
0 20 40 60 80 100 § ) § =
Einschaltdauer rel. Einschaltzeit [%)] 3 ) ~__Schub-Einstellwert: 1 3 1 SchLTb-EinsteIIwert: 1 |_—1
0 T sl
0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30
LAT3D-50 Schubposition [mm] Schubposition [mm]
3
z
bl
(9]
E LAT3[1-50 LAT3(C]-50
Q
® 2
c T T T 3 3 ‘ ‘
i.l? _____ L \\-' --------- ] . /
E ~ T 5 | | soubEsteiver:2 z | SchupEnsielver:2l
3] —rT—— s 2 — e 2 -
3 s — Schub-Einstellwert: 1,5 @ |
5 1 [ Umgebungstemperatur X —| SchabEnstalinert: 1 = /— __7._—/ /
= P g Wil
& ||—— 20°C @ @
R —-— 40°C Schub-Einstellwert: 1,5 Schub-Einstellwert: 1
0 T 0 0 1 1 1 1
0 20 40 60 80 100 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Einschaltdauer rel. Einschaltzeit [%] Schubposition [mm] Schubposition [mm]

8



Serie LAT3

DurChbiegung (Referenzwerte) Abweichung tber den gesamten Hub, wenn eine Last auf den Punkt mit der Pfeilmarkierung einwirkt

Schlittenabweichung durch Langsbelastung

Schlittenabweichung durch Querbelastung

I—m’

40

Schlitenabweichung durch Seitenbelastung

99 ¥
Al EL»
i | (S——
|
LAT3(-10, -20, -30, -50 LAT3(-10, -20, -30, -50 LAT3(-10, -20, -30, -50
T 0,05 T 0,08 T 008
£ £ £
o 0,04 = E
go 2 006 > 0,06 L
5 003 // 5 LAT3-50 / 2 /
[ 002 2 0,04 P 2 004 e
g0 v 3 Z
£ 001 g 002 = g 0,02 ‘
£ £ = LAT3-10, 20, -30 z
& 0,00 & 0,00 ‘ ‘ S 0,00
0 2 4 6 0 2 4 6 0 2 4 6
Last [N] Last [N] Last [N]

Hub [mm], Positionierwiederholgenauigkeit [Lm], Messgenauigkeit [um], Schlittengewicht [g]

Modell LAT3-10 | LAT3F-10 | LAT3-20 | LAT3F-20 | LAT3-30 | LAT3F-30 | LAT3M-50 | LAT3F-50
Hub [mm] 10 20 30 50
Positionierwiederholgenauigkeit [um] +90 15 +90 +5 +90 15 +20 15
Messgenauigkeit [um] 30 1,25 30 1,25 30 1,25 5 1,25
Schlittengewicht [g] 50 70 90 110

Zulassiges Moment: Mmax [N-m]

M Langsbelastung/Querbelastung Seitenbelastung
odell

Mpmax, Mymax Mrmax
LAT3C-10 0,2 0,2
LAT30-20 0,3 0,2
LAT3C-30 0,4 0,2
LAT3C-50 0,2 0,2




Card Motor-Controller Serie LATCA

System-Aufbau/Parallel-1/O

vom Kunden zu stellen

SPS

Spannungsversorgung
fiir I/0-Signale
24V DC Anm.)

@Card Motor
Serie LAT3

---------- @I1/0-Kabel (Option)

@Card Motor- LATH5-]
Controller (Option) LATH2-OO
Antriebskabel (Option)@----
LATH1-O
zu CN4

Counter-Stecker
(Zubehor)
Il

vom Kunden zu stellen

Controller-Spannungsversorgung
24V DCAm)

Anm.) In Féllen, in denen UL-
Konformitét gefordert wird,
sind elektrische Antriebe
und Controller mit einer

@Spannungsversorgungsstecker
(Zubehor)
Verwendbare KabelgréBe
AWG20 (0,5 mm?)

Spannungsversorgung
Klasse 2 UL1310 zu
verwenden.
Separat erhéltliche Produkte
Controller- Kommunikationskabel@---------- W= @Counter-Kabel*
Software [ LATH3-UJ
R
1 10g : A0H | = " ) )
PC @USB-Kabel o k==
A-mini, Ausfihrung B - .
(vom Kunden zu stellen) ( gB) @Multi-Counter
@Controller-Einstellset Inhalt CEUS
LATC-W2 (DController-Software
(2Controller-Kabel "
(Kommunikationskabel, Umsetzer, Spannungsvgrsorgung fiir
USB-Kabel) den Multi-Counter
24VDC/100V AC

* Option: Kann in den Bestellschllssel fur den Card-Motor aufgenommen werden.
= Zubehor: Der Lieferung beiliegend.
= Separat erhaltliche Produkte: Getrennt zu bestellen. Nahere Angaben finden Sie auf den Seiten 31 bis 33.
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Card Motor-Controller Serie LATCA

System-Aufbau/lmpulssignal

@Card Motor
Serie LAT3

Antriebskabel (Option)@----
LATH1-]

vom Kunden zu stellen

Controller-Spannungsversorgung
24V DCAmm)

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

(Zubehor)

AWG20 (0,5 mm?)

@Card Motor-Controller
(Option)

@Spannungsversorgungsstecker

Verwendbare KabelgréBe

Separat erhéltliche Produkte

Controller-
Software

=
[mzax | 120.3mm Qs
200mmis @755

PC

(vom Kunden zu stellen)

@Controller-Einstellset
LATC-W2

Kommunikationskabel@----------

@USB-Kabel
(A-mini, Ausfihrung B)

Inhalt

(DController-Software

(2)Controller-Kabel
(Kommunikationskabel, Umsetzer,
USB-Kabel) Anm.)

* Option: Kann in den Bestellschlissel fur den Card-Motor aufgenommen werden.

= Zubehor: Der Lieferung beiliegend.

= Separat erhaltliche Produkte: Getrennt zu bestellen. Nahere Angaben finden Sie auf den Seiten 31 bis 33.

vom Kunden zu stellen

SPS

Spannungsversorgung
fiir 1/0-Signale
24V DC Anm)

---@1/0-Kabel (Option)
LATH5-]

Counter-Stecker
(Zubehor)

------ @®Counter-Kabel*
LATH3-UJ

@Multi-Counter
CEU5

Spannungsversorgung
fiir den Multi-Counter
24V DC/100V AC

11




Card Motor-Controller serie LATCA
System-Aufbau/Serielle Kommunikation (1 Controller)

Vom Kunden zu stellen Separat erhéltliche Produkte

‘ Master-Ausstattung (SPS usw.) ‘

Cs)ogtroller- @USB-Kabel
oftware i (A-mini, Ausfiihrung B)

=
[mzax | 120.3mm Qx+e
200mmss @755
-n:--r;-‘
<00
ezl

e 100
200 100

i b
£

RS485

&(ﬁ"h‘n%a:;;esl_ (vom Kunden zu stellen) Kommunikationskabel@-----------
Protokoll) @®Controller-Einstellset Inhalt
LATC-W2 (DController-Software

(2Controller-Kabel
(Kommunikationskabel,
Umsetzer, USB-Kabel)

@Card Motor-Controller

------- -@Kommunikationskabel (Option)
(Separat erhéltlich)
LATH6-O -
oscy:
LLAT

Counter-Stecker
(Zubehor)

N

,—::,
~ e iE

zu CN3

vom Kunden zu stellen B~ 0 R -@Antriebskabel (Option)
Controller-Spannungsversorgung LATH1-J
24V DC Anm)
@Spannungsversorgungsstecker

Anm.) In Féllen, in denen (Zubehor)
UL-Konformitat gefordert Verwendbare KabelgréBe
wird, sind elektrische AWG20 (0,5 mm?)

Antriebe und Controller
mit einer Spannungs-
versorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

@Card Motor
Serie LAT3

* Option: Kann in den Bestellschlissel fur den Card-Motor aufgenommen werden.
= Zubehor: Der Lieferung beiliegend.
= Separat erhaltliche Produkte: Getrennt zu bestellen. Nahere Angaben finden Sie auf den Seiten 31 bis 33.
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Card Motor-Controller serie LATCA
System-Aufbau/Serielle Kommunikation (2 bis 16 Controller)

Vom Kunden zu stellen

Master-Ausstattung
(SPS usw.)

RS485 (kom-
patibel mit
Modbus-
Protokoll)

SPS
®Kabel zwischen @®Abzweiganschluss
Kommunikationskabel fiir i Verzweigungen (Separat (Separat erhaltlich)
Mehrcontrolleranwendungen@:----- i erhaltlich) LEC-CGD
(Separat erhéltlich) LEC-CG2-[]
LATH7-U @ Abschlusswiderstand
i (Separat erhaltlich)

i LEC-CGR

@Card Motor
Controller (Option)
LATCA o Cl )
Kommunikationskabel|@-----
(Separat erhaltlich)

LEC-CG1-O] Counter-Stecker |
(Zubehor)

‘ zu CN4

g

zu CN :
8

vom Kunden zu stellen J_.k.,
zuCN1 + =

Controller-Spannungsversorgung
24V DCAm)

Anm.) In Féllen, in denen

Bis zu 16 Controller

dnnen angeschlossen werden

. =

zu CN2 zu CN3

@Spannungsversorgungsstecker | @Spannungsversorgungsstecker | @Spannungsversorgungsstecker

UL-Konformitat gefordert (Zubehor) (Zubehor) (Zubehor)
wird, sind elektrische Verwendbare Kabelgré3e Verwendbare KabelgroBe Verwendbare KabelgroBe
Antriebe und Controller AWG20 (0,5 mm?) AWG20 (0,5 mm?) AWG20 (0,5 mm?)

mit einer Spannungs-

versorgung Klasse 2 ) .
UL1310 zu verwenden.  Antriebskabel (Option)@-------1

LATH1-OI

@®Card Motor
Serie LAT3

* Option: Kann in den Bestellschlussel fur den Card-Motor aufgenommen werden.
= Zubehor: Der Lieferung beiliegend.
= Separat erhaltliche Produkte: Getrennt zu bestellen. Nahere Angaben finden Sie auf den Seiten 31 bis 33.
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Card Motor
Serie LAT3

Bestel

Ischlussel

LAT3

F

10

AP

1D

Card Motorl l l
Sensorauflésung Ausfiihrung des 1/0-Kabels
— 30 um = Standard LATH5
M 5um X152 | ohne Abschirmung LATH2 Anm.4)
F | 1,25um Controller-Montage
Hub = Schraubenmontage
Modell altE DAm.3)  DIN-Schienenmontage
10 mm | 20 mm | 30 mm | 50 mm
LAT3 o o o — ®|/0-Kabellange A2
LAT3M | — _ _ 0O — ohne Kabel
LATSF | 0 | o | o | © 1 1m
O: kompatibel —: nicht kompatibel 3 3m
Antriebskabelldnge ® 2 5m
— ohne Kabel ® Controller A" "
1 im — ohne Controller
3 3m AN mit Controller LATCA (NPN)
5 5m AP mit Controller LATCA (PNP)

Anm. 1) Detaillierte technische Daten des Controllers (LATCA) finden Sie auf Seite 17.

Anm. 2) Wenn ,Ohne Controller” gewahlt wird, ist auch das 1/0-Kabel nicht im Lieferumfang enthalten.
Daher kann das 1/0-Kabel nicht fiir diese Option gewahlt werden. Wenn Sie ein I/0-Kabel benétigen, bestellen Sie es bitte separat. (Siehe Seite 30, ,[I/0-Kabel]* fir ndhere Angaben)

Anm. 3) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Wenn Sie eine DIN-Scheine bendtigen, bestellen Sie diese bitte separat. (Siehe Seite 18, ,DIN-Schiene” und ,DIN-Schienen-Anbausatz* fir nahere Angaben)

Anm. 4) Das inbegriffene 1/0-Kabel wird von LATH5 zu LATH2 geédndert (Standard LATHS5).

Technische Daten

Modell LAT3-10 |LAT3F-1O LAT3-20 |LAT3F-20 LAT3-30 ] LAT3F-30| LAT3M-50 ] LAT3F-50
Hub [mm] 10 20 30 50
Ausfiihrung Linearmotor mit beweglichen Magneten
Motor max. momentaner Schub [N] Am.1)2)3) 5,2 6 5,5 2,5
kontinuierlicher Schub [N] Anm-1)2) 3) 3 2.8 2,6 1,5
Fiihrung Ausfiihrung Linearflihrung mit Kugelumlauf
max. bewegte Masse [g] horizontal: 1000, vertikal: 100 horizontal: 1000, vertikal: 50| horizontal: 1000, vertikal: nicht mdglich
Ausfiihrung optischer Lineargeber (inkremental)
Sensor | Auflésung [um] 30 1,25 30 1,25 30 1,25 5 1,25
Ausgangspositions-Signal ohne vorhanden ohne |vorhanden ohne vorhanden vorhanden
Schubbe- | Schubgeschwindigkeit [mm/s] 6
trieb Schub-Einstellwert A1) 2) 3) 1 bis 5 1 bis 4,8 1 bis 3,9 1 bis 2
.. . | Positionierauflésung [um] 30 1,25 30 1,25 30 1,25 5 1,25
Positionier- Positionier
betrieb genauigkeit [um] A™™ 49 +90 5 +90 5 +90 5 +20 5
Messungen | Genauigkeit [um] Anm. 4) 5) +100 +10 +100 +10 +100 +10 +40 +10
Maximalgeschwindigkeit [mm/s] Anm.6) 400
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 (keine Kondensation)
Luftfeuchtigkeit [%] 35 bis 85 (keine Kondensation)
Gewicht [g] Anm-7) 130 190 250 360
Schlittengewicht [g] 50 70 90 110

Anm. 1) Der kontinuierliche Schub kann erzeugt und ununterbrochen aufrechterhalten werden. Der Anm. 4) Bei einer Temperatur des Card Motors von 20 °C.

maximale momentane Schub ist der maximale generierbare Spitzen-Schub. Siehe L1
Zuléssige Schub-Einstellwerte (Seite 8) und eI Schubkraft-Kennlinien (Seite 8).

Anm. 2) Bei Montage auf einer Montageflache mit guter Warmeableitung bei 20 °C Umgebungstemperatur.

Anm. 3) Die Schubkraft variiert je nach Betriebsumgebung, Schubrichtung und Schiittenposition.

Sieh

e [TTH Schubkraft-Kennlinie (Seite 8).

Anm. 5) Nach seiner Montage variiert die Prézision des Card Motors je nach den Montagebedingun-
gen, den Betriebsbedingungen und der Umgebung. Daher muss er mit der Ihrer Anwendung
entsprechenden Ausriistung kalibriert werden.

abstand).

Anm. 7) Das Gewicht des Card Motors. Controller und Kabel sind nicht inbegriffen.

Anm. 6) Die maximale Geschwindigkeit variiert je nach Betriebsbedingungen (Nutzlast, Positionier-
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Serie LAT3

Abmessungen
-
LAT3-U]
6,5 F Anm. 1)
4 x M3 x 0,5 Tiefe 2
Montagebefestigung
(0}
© & i
0] ° A~ ’(i{* i
<| ~ = —B _ _ Ll I
A ! I
N | &
St e
(0} (0] (0]
Anm. 2)
2 30" Tiefe 2 35 9
Passbohrung 16 32 40.1 i“:>
)
o [*=
E 23 68
20
. Anm. 2 |
Hub: A o3 *ém-nefe 15 (festerTeil des Kabels) (\J
G |20+01 /o Pl
Passbohrung :
Passbohrung 35
o | \Fh 0] ° © ° o
2 t
© ON
g 3
3 § S o - -
<
[
1%}
2 ©, S
< 0] © res
AP L Toe ° Anm.2) S}
Gora ~ 3% Tiefe 1,5 Antriebskabel
aenause 95 25 Anm. 1)
Schlitten 2 C x M3 x 0,5 Tiefe 2,5
H B Werkstlick Befestigung
Anm. 1) Siehe Seite 35 fur produktspezifische Sicherheitshinweise fiir die Montageschrauben.
Anm. 2) Die Lange des Passstiftes muss kirzer als die Tiefe der Passbohrung sein.
Anm. 3) Dieses Diagramm zeigt die Referenzposition.
Anm. 4) Die Positionen G und H sind Referenzabmessungen (Richtwert). Siehe Seite 29 fur
detaillierte Angaben zur Referenzposition.
[mm]
Modell Hub Schlittenabmessungen Gehauseabmessungen | Referenzposition Anm. 4)
A B C D E F G H
LAT30-10 10 49 4 — 60 50 4 10,5
LAT3[]-20 20 69 6 25 90 80 14 20,5
LAT3[-30 30 89 6 25 120 110 24 30,5
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Card Motor Serie LA T3

Abmessungen
—
LAT3[1-50
Anm. 1)
6,5 F 4 x M3 x 0,5 Tiefe 2
Montagebefestigung
g o ‘o 4.
© © :
< 2P AL
I T R T
H -
& & it
© @ (]
Anm. 2)
2 3 0% Tiete 2 35 ~
Passbohrung 25 100£0,1 <
2
w8
£g°
<o
N SSiT
E 22 68
20
G (fixierter des Kabels)
Passbohrung Hub: A 20 +0,1 Anm. 2)
35 o 3% Tiefe 1,5
Passbohrung
o o °
£
5 ©® Q- :
ol | o v, = & _ - S— - o
W El O 2 TV N —— N MW\ b [ N
<
3 > |-
2 5 5
r W 2 © Antriebskabel S
Gehause Schlitten /|9,5 25 D Anm. 2)
30 Tiefe 1.5
Anm. 1)

C x M3 x 0,5 Tiefe 2,5
Werkstlck Befestigung

Anm. 1) Siehe Seite 35 fur produktspezifische Sicherheitshinweise fir die Montageschrauben.

Anm. 3

Dieses Diagramm zeigt die Referenzposition.

)

Anm. 2) Die Lange des Passstiftes muss kirzer als die Tiefe der Passbohrung sein.
)
)

Anm. 4) Die Positionen G und H sind Referenzabmessungen (Richtwert). Siehe Seite 29 fur
detaillierte Angaben zur Referenzposition.

[mm]
Modell Hub Schlittenabmessungen Gehduseabmessungen | Referenzposition Anm- 4)
A B C D E F G H
LAT3[-50 50 75 6 25 150 140 54,5 70
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Card Motor-Controller
(Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/Impulseingang)

serie LATCA C€

)
' s
Bestellschlussel wl
Controllerl lAusﬁ]hrung des I/0-Kabels
— Standard LATH5 ml!
X152 | ohne Abschirmung LATH2 Anm.3) B
Parallel-/O i
N | NPN )
P| PNP ¢ Option
— Schraubenmontage
Anm. 2 -Schi
Anm. 1) 1/0-Kabel LATHS-C] wird mitgeliefert. D#Anm:2] DIN-Schienenmontage
Das Antriebskabel, das Counter-Kabel und das Controller-
) 5 P 7 Anm. 1
Einstellkabel sind nicht im Lieferumfang des Controllers enthalten. ¢1/0-Kabellange (mit Abschirmung) A" )
Optionen finden Sie auf den Seiten 30 bis 33. —_ ohne Kabel
Anm. 2) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Wenn Sie eine DIN-Scheine 1 1m
benétigen, bestellen Sie diese bitte separat. (siehe Seite 18) 3 am
Anm. 3) Das inbegriffene 1/0-Kabel wird von LATH5 zu LATH2 geédndert
(Standard LATHS5). 5 5m
Technische Daten
Modell LATCA
Ausfithrung Anm. 1) Ausflihrung mit Schrittdaten-Eingang | Impulseingang-Ausflihrung
Kompatibler Antrieb Card Motor Serie LAT3
Anzahl der Achsen 1 Achse

Spannungsversorgung Anm-2)

Versorgungsspannung: 24 V DC £10 %, Stromaufnahme Anm-3) : 2 A (Spitze 3 A), Leistungsaufnahme Anm-3) : 48 W (max. 72 W)

Regelsystem

geschlossener Regelkreis

Bewegungsmodus

Positionierbetrieb, Schubbetrieb

Zahl der Schrittdaten

15 Positionen | 4 Positionen

Paralleleingang

6 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

4 Ausgénge (Optokoppler, Open Collector)

Impulseingangs-Mode

Puls/Richtung-Mode
CW (Uhrzeigersinn)/
CCW (gegen den Uhrzeigersinn)-Mode
Quadraturregelungs-Mode

max. Frequenz Impulssignal-
Eingang

100 kHz (Open Collector)
200 kHz (Differenzial)

Positionsanzeige-Ausgang Anm-4)

A-Phase- und B-Phase-Impulssignale, RESET-Signal (NPN Open Collector)

Serielle Kommunikation

Modbus RTU, RS485 (ASCII (fiir LATCA))

LED-Anzeige

2 LEDs (griin und rot)

Kiihlung

Luftkhlung

Betriebstemperaturbereich

0 bis 40 °C (keine Kondensation)

Luftfeuchtigkeitsbereich

90 % oder weniger (keine Kondensation)

Isolationswiderstand

Zwischen Gehause und Masse-Anschluss: 50 MQ (500 V DC)

Gewicht Anm.5)

Schraubenmontage: 130 g, DIN-Schienenmontage: 150 g

Controller-Einstellset Anm-6)

LATC-W2

Einstellkabel Anm.7)

LEC-W2-C, LEC-W2-U (gleich zu LEC-W2)

Anm. 1) Die Ausflihrung mit Schrittdaten-Eingang oder der Impulseingang kann bei der Erst-Inbetriebnahme gewahlt werden.

Anm. 2
Anm. 3
Anm. 4
Anm.5
Anm. 6
Anm.7

Ohne Kabel.

—_—_—— 2

17

Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.
Nennstrom: Stromaufnahme, wenn kontinuierlicher Schub erzeugt wird. Spitzenstrom: Stromaufnahme, wenn max. momentaner Schub erzeugt wird.
Spezifizierung fur den Anschluss des getrennt erhéltlichen Multi-Counters (CEU5).

Die Software wird nicht mit dem Controller geliefert. Getrennt zu bestellen (siehe Seite 33 fiir ndhere Angaben).
Programmierkabel ist im Controller-Einstellset enthalten.



Controller Serie LA TCA

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LATCA-[1]) b) DIN-Schienenmontage (LATCA-LILID)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

Halter ist entriegelt. Erdungskabel Halter ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungs-

; kabel

Einbaulage ::> :

DIN-Schigne

P
=

—

=

/

Einbaulage ::> A .
DIN-Schienen-Anbausatz

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und zur
Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

L
. 7,5 12,5 5,25
DIN-Schiene ' (Abstand)
AXT100-DR- _f
ol - e e N e e
2l R i A o
«Far [, die ,Nr.“ aus der nachstehenden Tabelle eingeben. 0
Siehe Abmessungen auf Seite 19 fir Montageabmessungen. (1.5) 0
S, 8
L-Abmessungen
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855| 98 |110,5| 123 | 1355 | 148 | 1605 | 173 | 1855 | 198 | 210,5| 223 | 2355 | 248 | 260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310,5| 323 | 3355 | 348 | 3605 | 373 | 3855 | 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 | 4605 | 473 | 4855 | 498 | 510,5

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage angebaut werden.

18



Serie LATCA

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LATCA-1])
81,7
66
LI .
( ©
H \ ©

Spannungsversorgungs-LED (griin)

(Wenn die LED leuchtet: Spannungsversorgung EIN 35

Wenn die LED blinkt: Alarm 31 045
fir Gehdusemontage

Alarm-LED (rot)

(Wenn die LED leuchtet oder blinkt: Alarm) {:3/

CNS5: Parallele I/O-Stecker

CN83: Serieller I/O-Stecker

LAT
s
CN4: Counter-Stecker arlB g

CN1: Spannungsversorgungsstecker

CN2: Motorstecker

150
141

b) DIN-Schienenmontage (LATCA-LILID)

19

(81,7) (11,5)
66
1 -
—T
( ©
N
3
3

—

91,7)

4,6
fur Gehdusemontage

Siehe Seite 18 fiir Abmessung und Bestell-Nr. der DIN-Schiene

173,2 (entriegelt)

167,3 (verriegelt)

150

132

Anm.) Wenn zwei oder mehr Controller verwendet werden,
halten Sie einen Abstand von min. 10 mm ein.



Controller Serie LA TCA

Verdrahtungsbeispiel

#Der Anschlussstecker ist ein Zubehér (im Lieferumfang des Controllers enthalten).
Verwenden Sie ein AWG20 (0,5 mm?) fiir den Anschluss des Steckers an eine
Spannungsversorgung von 24 V DC.

] Spannungsversorgungsanschluss: CN1

Spannungsversorgung
Anschiussbezeichnung|  Funktion Details

Spannungs-| negative (-) Spannungsversorgung zum Controller.

DC1 (=) | versorgung | Der Card Motor wird {iber den internen Schaltkreis des
) Controllers mit Spannung (-) versorgt.

Spannungs-| positive (+) Spannungsversorgung zum Controller.

DC1 (+) versorgung | Der Card Motor wird Uber den internen Schaltkreis des
(+) Controllers mit Spannung (+) versorgt.

. #Der Counter-Stecker ist ein Zubehor (im
Counter-Stecker: CN4 Lieferumfang des Controllers enthalten).

«Verwenden Sie das Counter-Kabel
(LATH3-0J) zum AnschlieBen des Counters
an den Counter-Stecker.

Spannungsversorgungsstecker Counter-Stecker

Counter-Buchse T3
Bezeichnung Details Kabelfarbe 8 O
PhaseB Anschluss an den Phase-B-Draht des Counter-Kabels. weil3 o
PhaseA Anschluss an den Phase-A-Draht des Counter-Kabels. rot
GND Anschluss an den GND-Draht des Counter-Kabels. hellgrau
RESET Anschluss an den Reset-Draht des Counter-Kabels. gelb
FG Anschluss an den FG-Draht des Counter-Kabels. grin

. *\lerwenden Sie das I/0-Kabel (LATH5-CJ) zum AnschlieBen an einer SPS o. A. an den parallelen I/O-Stecker CN5.
Parallel-l/O-Anschluss: CN5 #Die Verdrahtung erfolgt je nach Art des Parallel-I/O (NPN oder PNP). Bitte ziehen Sie untenstehendes Verdrahtungsschema zur
korrekten Verdrahtung der NPN- und PNP-Controller zurate.

ENPN HPNP
CN5 §24 V DC-Spannungsversorgung CN5 §24 V DC-Spannungsversorgung
T A1 fur die Eingangssignale T A1 fur die Eingangssignale
I e S o oA —T
| 3 A3 —— T i | 3 A3 —— T
3 11 A4 * Die Spannungs- 1 3 A4 — # Die
3 versorgung kann 3 Spannungs-
: — i 5 : —
1 AS beide Polaritaten : A5 | — versorgung
3 H—{__ +— A6 haben. 3 H—{__ }+— A6 L kann beide
: : Polaritaten
: — —L
; A7 AT haben.
|| , | interner A8 || , | interner A8
{| '© | Widerstand [ ag {| '@ | Widerstand | pg
% 10 [ke] A10 24 V/ DC-Spannungsversorgung % 10 [kQ] A10 24 V DC Spannungsversorgung
s fur die Ausgangssignale s fur die Ausgangssignale
g B1 -1 ‘g B1 ]
e B2 - IE B2
K B3 - 1-e B3
(L B4 {1 —+ B4
1 B ; e <G # Max.
“7 A G g E— A . 3 ° Ausgangsstrom
B6 * max. Ausgangsstrom ; —| B6 10 mA
e T foma 1 I ‘
3 5 H B7 e : 3 R HoB7 e :
; L interner | Bs : 3 ; Lt intemer 1 Bs ; j
+ Impuls- ! % Impulseingangs- + Impuls- A % Impulseingangs- !
[eingangs- i B9 3 Schaltung : {| [leingangs- i B9 3 Schaltung
| Schaltkreis I g4q I 3 | Schattkrels i gyg —t

Anm.) Bei der Verwendung der Controller-Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang die Impulseingangsschaltung nicht verdrahten.
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Serie LATCA

Verdrahtungsbeispiel

| Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang |

Eingangs-/Ausgangssignal

Optionale Ausgangsfunktionen OUTO und OUT{ Anm)

Klemmen-Nr.| Eingang/Ausgang| Funktion Details
A1 COM e Baaa eonany *°
22 :E? Aus_\{va_\hl Schrittde_lten-Nr.,
A4 N2 speZ|f!2|er't durch eine Blt-Nr.
A5 Eingan N3 (Kombination von INO bis IN3)
A6 gang DRIVE Befehl zum Verfahren
A7 SVON Befehl Servo ON
A8 NC nicht angeschlossen
A9 NC nicht angeschlossen
A10 NC nicht angeschlossen
B1 DC2 (+) | 24 V-Spannungsversorgungsklemme
B2 DC2 (-) 0 V-Spannungsversorgungsklemme
B3 Ausgang BUSY ON, wenn Antrieb in Bewegung ist A" 1)
B4 ALARM | OFF, wenn ein Alarm ausgeldst wurde Anm-2)

B5 OUTO  [Wahlen Sie unter BUSY, INP, INFP, INF, AREA

B6 OUT1 | Aund AREA B eine Ausgangsfunktion. Anm-3)
B7 NC nicht angeschlossen
B8 Eingang NC nicht angeschlossen
B9 NC nicht angeschlossen

B10 NC nicht angeschlossen

Anm. 1) Dem BUSY-Ausgang kénnen andere Ausgangsfunktionen zugeordnet werden.

Anm. 2) Dieses Ausgangssignal schaltet sich ein (ON), wenn der Controller mit Spannung versorgt wird, und aus
(OFF), wenn ein Alarm erzeugt wird (N.C.).

Anm. 3) INP ist standardmaBig fur OUTO und INF fir OUT1 eingestellt.

] Impulseingang-Ausfiihrung \
Eingangs-/Ausgangssignal

Klemmen-Nr| Eingang/Ausgang| Funktion Details
A COM Anschluss einer 24V DQ-Spannlugglsversorgung fir die Eingangssignale
(Die Polaritt ist umkehrbar)

A2 INO Auswahl der Schrittdatennummer spezifiziert durch eine Bit-Nr.
A3 IN1 (Kombination INO und IN1)
A4 SETUP | Befehl fir Ruickkehr zur Ausgangsposition
A5 Eingang CLR Abweichungs-Reset
A6 TL Befehl fir Schubbetrieb
A7 SVON Befehl Servo ON
A8 NC nicht angeschlossen
A9 NC nicht angeschlossen

A10 NC nicht angeschlossen
B1 DC2 (+) | 24 V-Spannungsversorgungsklemme
B2 DC2 (-) 0 V-Spannungsversorgungsklemme
B3 Ausgang BUSY ON, wenn Antrieb in Bewegung A™- 1)
B4 ALARM OFF, wenn ein Alarm ausgelést wurde Amm-2)
B5 OUTO0 Eine Ausgangsfunktion aus BUSY, INP,
B6 OUT1  |INFP, INF, AREA A und AREA B wahlen.Anm-3)
B7 PP+
B8 . PP- Impulseingangssignal
B9 Eingang NP+ anschlieBen Anm-4)

B10 NP-

Anm. 1) Dem BUSY-Ausgang kénnen andere Ausgangsfunktionen zugeordnet werden.

Anm. 2) Dieses Ausgangssignal schaltet sich ein (ON), wenn der Controller mit Spannung versorgt wird,
und aus (OFF), wenn ein Alarm erzeugt wird (N.C.).

Anm. 3) INP ist standardmé&Big fiir OUTO und INF fiir OUT1 eingestellt.

Anm. 4) Die Funktionszuweisung verandert sich gemas dem Impulseingangs-Modus.

Beispiel Impulseingangs-Schaltkreis

Positioniereinheit mit Open Collector

Spannungsversorgung Impulssignal (24 V DC oder 5V )

——

PP+ | B7
PP- | B8
NP+ | B9 -

NP- B10
NPN E

Positioniereinheit mit Differenzialausgang
PP+ B7 Zj

PP— B8

NP+ B9 E

NP-— B10

21

Bezeichnung Details
BUSY ON, wenn Antrieb in Bewegung Anm-1)

INP Eingeschaltet, wenn der Schlitten sich im ,INP*-
Bereich der aktuellen ,Zielposition” befindet.
Eingeschaltet, wenn der Schlitten sich im Bereich
INFP der Positionierwiederholgenauigkeit der aktuellen
,Zielposition“ befindet.

INF Eingeschaltet, wenn die Schubkraft im innerhalb vom
,1reshold Force Value” liegt.

AREA A, AREA B |Eingeschattet, wenn der Schiitien sich innerhalb der eingestellten , Zonenbereiche" befindet.

Anm.) Eine Ausgangsfunktion kann jeweils fiir OUTO und OUT1

ausgewahlt werden.

Interner Impulseingangs-Schaltkreis

B7
R1 <No. 1>
B8
® R2  <No.2>
© B9
= R3  <No.3>| 5
I = — B10
] R1 <No.4>| &
= 7]
2 R2  <No.5>
* R3  <No. 6>
Impulseingangs- | Impulseingangs-Signal | Technische Daten
Signaleingang Signal Eingabe Strombegrenzungs-
Versorgungsspannung|  Schaltereinstellung widerstand R
(a) offener 24V DC £10 % |Nr.2 & Nr. 5: ON, weitere: OFF | R2 = 1,5 kQ
(b) |Kollektoreingang| 5V DC +5 % |Nr.1& Nr.4: ON, weitere: OFF | R1 =220 Q
(c) |Differentialeingang - Nr. 3 & Nr. 6: ON, weitere: OFF | R3 = 120 Q

iy

(c leferenhalelngang (24 V)

Ay g

(a) Offener Kollektoreingang (24 V)  (b) Offener Kollektoreingang (5 V)

Controller-Schalter entsprechend der Spannungsversorgung des Impulssignals umstellen.
Firr den Differenzialeingang die Positioniereinheit mit dem Leitungsantrieb entsprechend
DS26C31T anschlieBen.

Impulseingangs-Mode
Schlitten fahrt auf die dem Stecker entgegengesetzte Seite : Schitten fahrt auf die Seite des Steckers

Puls-/Richtungsregelungs-Mode
H




ﬂjnal-Timing (Bei ImpuIseingang-Ausfijhrung)

Controller Serie LA TCA

ESVON schaltet sich ein,

E iDer Controller
Inachdem sich der ALARM- i
:

Zuriick zur iscannt die |
Referenzposition 'Ausgang eingeschaltet hat. 'Schnttdaten Nummer.
_____________ , mmmmmd PR |
Spannungsversorgung /S L 24V
— s ov
. ll:'l H “:’ ON
INO bis 3 Vs OFF
'0
Eingang SVON
4
DRIVE H
BUSY i | ON
H OFF
Ausgang OouTo ,‘ ri-
(INP) H
ALARM i
Geschwindigkeit —H—'\_I—/_I-H- 0 mm/s
," IIRi]ckkehr zur Referenzposition;' E

E Der Alarmausgang schaltet E i
i sich ein, nachdem der | ! sobald die Ruickkehr zurAusgangs
: i

Controller gestartet wurde. i

i Der Controller

! Schrittdaten- i 1 scannt die
Positionierbetrieb | Nummer festiegen. | Schitdaten-Nummer}
Spannungsversorgung .': = i 24V

| oV

. = ON
INO bis 3 OFF
-
Eingang SVON "‘
DRIVE )
BUSY 8’:':
Ausgang i
ouTo H
(INP) i
Geschwindigkeit _/\ e 0 mm/s
Positionierbetrieb ! |}

E Der INP-Ausgang schaltet sich ein, wenn der Card-Motor-Schiitten sich innerhalb E
1 des INP-Ausgangsbereichs der ,Zielposition“ befindet. Das INP-Signal schaltet sich i
E wieder aus, wenn der Schiitten sich auBerhalb des INP-Ausgangsbereichs bewegt.

Der INP-Ausgang schaltet auf ON,E

A\ Achtung

o Ein Intervall von min. 2 ms zwischen Eingangssignalen vorsehen
und den Signalstatus mindestens 2 ms lang aufrechterhalten.

®Nach dem Einschalten (ON) des ALARM-Signals und nachdem die
Spannungsversorgung des Controllers hergestellt wurde, zuerst das
SVON-Signal einschalten. Wenn das SVON-Signal bereits einge-
schaltet ist, wird der Betrieb aus Sicherheitsgriinden nicht gestartet.

®Belassen Sie das DRIVE-Signal auf ON, bis die nachste Betriebsan-
weisung erscheint, es sei denn, der Vorgang wird wahrend des Be-
triebs gestoppt.

*\Wenn das DRIVE-Signal wahrend des Schubbetriebs auf OFF steht,
stoppt der Card Motor-Schlitten und halt die Position.

*\Wenn das DRIVE-Signal wahrend des Schubbetriebs auf OFF steht,
wird der Schubbetrieb abgeschlossen und die Position wird beibe-
halten.

AREA-Signal
AREA B (Position 2)
AREA B (Position 1)
Schiitten | AREA A (Position 2)
Position | AREA A (Position 1)
AREA A ON
OFF
Ausgang
AREAB 8’;‘F

+* Das AREA-Signal fir den parallelen Ausgang wéhlen (OUTO oder OUT1).

i Der Controller

] 1 Schrittdaten- i i i scannt die
Schubbetrieb | NPIUT’?[I’??U?S?_”_J ; 1 Schrittdaten-Nummer.
Spannungsversorgung == - s 24V
'\ ov
. ON
INO bis 3 OFF
Eingang | SVON
DRIVE
BUSY 8’:F
Ausgang [ .
OUT1 | ¥ |
(INF) 0
Geschwindigkeit _/¥ L 0 mm/s
Schubbetrieb it

E Der INF-Ausgang schaltet sich ein, wenn die Schubkraft den eingestell
i ,Schwellenwert” der Schubkraft ibersteigt.
1 Das INF-Signal schaltet sich aus, wenn das DRIVE-Signal ausgeschaltet w

Eingang 8’:':
Ausgang 8’:':

+ ,ALARM" wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

ten 1
1

id. |
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ﬂjnal-Timing (Bei ImpuIseingang-Ausfijhrung)

Zuriick zur Ausgangsposition

' SVON-Signaleingang ON

sobald ALARM- Ausgang ON i

' SETUP-Signaleingang OFF i
- sobald INP- Ausgang ON

i 'Ausgang OUTO (INP) und BUSY auf ON, sobald :

K- 24V
Spannungsversorgung _| Y oV
Y1 |ON
S——i OFF
Eingang W .
k
! | ON
L oFr
Ausgang .
a
i
i
Geschwindigkeit LI—/-,.'L!— 0 mm/s
I 1}
1 1
\ zuriick zur Ausgangsposmon ,' E
T

*  ALARM" W|rd als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

Positionierbetrieb

1 T
' 1 Schrittdaten- i { Der Controller scannt i1 Start i
:Nummerfestlegen E 1die Schnttdaten Nummer | : Impulselngang i
- N T e 24V
Spannungsversorgung A e oV
INO bis 1 paa ON
Tt OFF
) SVON 0
Eingan e
91 ee- _nnnnnnr_
NP- i :
BUSY ON
— = OFF
Ausgang | QUTQ == .
(INP) %
i
i
ﬁ "
. . . / 1
Geschwindigkeit Positionierbetriebl,’ ! 0 mm/s
1
T

' der Positionierungsbreite oder einem niedrigeren Wert annéhert.

: Ausgang OUTO schaltet auf ON, wenn der Umstand gegeben ist, dass das Impulseingangs-
i 1 Signal nicht 10 ms oder l&nger eingegeben wird und die Abweichung vom Zielwert sich

A\ Achtung

Betrieb aus Sicherheitsgriinden nicht gestartet.

LAT3— 3 Counts, LAT3F— ¢ : 4 Counts

*Wahrend der Referenzfahrt so lange kein Impulseingangssignal eingeben, bis das SETUP-Signal auf OFF geschaltet hat. Die Eingabe eines Impulseingangssignals bei auf ON stehendem SETUP-Signal wird zuriickgesetzt.
*Die Impulseingangssignale PP und NP nicht gleichzeitig im CW/CCW-Mode eingeben.

*Wenn Sie die Bewegungsrichtung des Antriebs wechseln, vergewissern Sie sich, ein Intervall von mindestens 10 [msec] zu beachten und geben Sie dann ein Impulssignal fiir die umgekehrte Richtung ein.
oNach der Veranderung der Signale INO und IN1 ein Intervall von mindestens 10 ms beachten und erst dann ein Impulseingangssignal eingeben.
*Es muss mindestens folgende Anzahl an Pulsen eingegeben werden.

*Nach dem Einschalten (ON) des ALARM-Signals und nachdem die Spannungsversorgung des Controllers hergestellt wurde, zuerst das SVON-Signal einschalten. Wenn das SVON-Signal bereits eingeschaltet ist, wird der

Schubbetrieb

! Schritdaten- i
- Nummer festlegen.}

INO bis 1

SVON i
Eingang PP-

TL

|

BUSY ?

OouTo
Ausgang

ON
L orFF

(INP)
OUT1 ol

(NP T

\y
I\
“\

Ly 6 mm/s
0 mm/s

AREA-Signal

= =
Z
]
3
]
=
3
o
[
=
=
=
P
a8
=3
=N
=1
=
2
> S
=
=
3
=
3
f=1
S
@
I
B
]
L=1
=

AREA B (Position 2)

AREA B (Position 1)

Schlitten- | AREA A (Position 2)

position | AREA A (Position 1)

AREA A

ON

Ausgang AREA B

OFF
ON

OFF

+ Das AREA-Signal fir den parallelen Ausgang wéhlen (OUTO oder OUT1).
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Betédtigung nach Schubbetrieb

'Schrlttdaten- i ' Der Controller scannt
-Numn:ngr_fgﬁlg_g_e:-_rl_: -_ql_e_§9_hr|ttdaten Nummerl
NS P
Spannungsversorgung === = 24V
* = oV
. ON
INO bis 1 OFF
SVON .
Eingang PP-
NP- LML
TL
ouTo ' .
Ausgang (INP) -
1
OUTH i
(INF) Fi "
e !
,"',"Schubbetrleb': “"Positionierbetrieb
l 1
Geschwindigkeit / / -'_:\'-'_/— 0 mm/s
1

S~

I
1
1
7
1
1

! Wenn Eingang TL auf OFF i
: schaltet, schaltet Signal '
! OUTH (INF) auf OFF. :

aktuellen Position entspricht, endet der Schubbetrieb
und es beginnt der Positionierbetrieb.

Eingang

ON
OFF

Ausgang

ON
OFF

+ ,ALARM" wird als negativ—loglscher Schaltkreis dargestellt.

-
1 Wenn der Zlelwert des Impulseingangssignals der
1
1
1




Controller Serie LA TCA

Serielle Kommunikation

Technische Daten Kommunikation

Position Details
Kommunikationsschnittstelle A™™ " RS-485 fiir LATCA, Modbus
Kommunikationsdaten ASCII, RTU Anm-2) 3)
Teilnehmertyp Slave (Controller)
Fehlerprifung ohne
RahmengréBe variable Lange: max. 128 Byte

RS485, asynchrones System

Kommunikationsgeschwindigkeit 19.200 Bit/s

Datenbits 8 Bit
Kommunikation -

Paritat gerade

Stoppbit 1 Bit

Flusssteuerung keine

Anm. 1) Das Protokoll wird automatisch erkannt.
Anm. 2) RTU ist nur mit Modbus kompatibel.
Anm. 3) Der Controller erkennt sowohl ASCII als auch RTU automatisch.

(DEinstellung der Schrittdaten
Die Inhalte der Schrittdaten wie etwa die Zielposition und Positionierzeit kénnen eingestellt werden.

(2)Lesen von Betriebsdaten
Daten wie der Status eines parallelen 1/0-Signals oder die Schlittenpositionen kdnnen herausgelesen werden.

(3)Schrittdaten-Betrieb
Die Schrittdaten-Nummer kann direkt per serieller Kommunikation ausgewéhlt werden.

(4)Direktbetitigung
Der Vorgang kann durchgefiihrt werden, indem jedes Mal Zielposition, Positionierzeit usw. eingegeben werden.

A Achtung

Verwenden Sie fiir die Grundeinstellungen des Controllers (siehe nachfolgender Punkt) die Controller-Software. :
. Auswahl Impulseingang oder Positionierbetrieb A"™) I
. Artikelnummer Card Motor 1
. Referenzposition 1
. Schrittdaten-Eingabe 1
. Einbaulage des Card Motors 1
. Controller-ID festlegen (Standard ,,1%) 1
. Ausgangssignal wahlen :

o

- wm Em Em oEm o
NOGRWN =

Anm.) Eine spitere Anderung kann iiber die Software (Datei -> About -> Initialize) erfolgen.
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Schrittdaten-Einstellung und Bewegungsprofile

Wie unten beschrieben gibt es zwei Arten fiir das Einstellen der Schrittdaten im Card Motor-Controller.

Zykluszeit- Zum einen kann der Schiitten auf der Grundlage der Position und der Positionierzeit betrieben werden und zum anderen mit einer hohen Frequenz.

Sind die erforderliche Position und Positionierzeit eingestellt, werden Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdégerung automatisch berechnet.

Geschwindigkeits- | Fur den Betrieb des Schlittens bei konstanter Geschwindigkeit.
Eingabe Der Schlitten bewegt sich auf der Grundlage der Einstellgeschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung auf die Zielposition.

Zykluszeit-Eingabe (Positionierbetrieb)

Einstellungen:[ Zielposition [mm] }[ Positionierzeit [s] ][ Nutzlast [g] }

Den Positionierabstand S [mm] zwischen der Startposition und der Geschwindigkeit Ve
Zielposition berechnen. Der Schlitten bewegt sich gemafn einem
dreieckigen Bewegungsprofil (siehe Graphik rechts) auf der Grund-

lage der eingestellten Positionierzeit tp [s] in die Zielposition.

Beschleunigung Aa

Positionierabstand S

Die Positionierzeit muss unter Berlcksichtigung der Nutzlast
wéhrend des Betriebs langer als die kirzeste Positionierzeit
eingestellt werden, die unter auf der Seite 7 angegeben ist. Positionierzeit tp Zeit [s]
Bei einem Uberfahren der Zielposition oder Vibrationen, die Posi- ‘ ‘
tionierzeit langer einstellen.

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeits-Eingabe (Positionierbetrieb)

Einstellungen: [ Zielposition [mm] ][Geschwindigkeit[mmlsﬂ[Beschleunigung [mm/sz]}[Verzégerung [mm/s2]][ Nutzlast [g] ]

Den Positionierabstand S [mm] zwischen der Startposition und
der Zielposition berechnen. Der Schlitten bewegt sich in die
Zielposition, und zwar gemaB einem trapezférmigen
Bewegungsprofil (siehe Diagramm rechts) auf der Grundlage der
eingestellten Geschwindigkeit Vc [mm/s], Beschleunigung Aa
[mm/s2] und Verzégerung Ad [mm/s2].

Beschleunigung Aa Geschwindigkeit Ve
Positionierabstand S

Verzégerung Ad

Zur Berechnung der Beschleunigungszeit, Zeit bei konstanter Geschwindigkeit,
Verzdgerungszeit und Verfahrweg, siehe nachstehende Berechnungen.

Beschleunigungszeit: ta = Vc / Aa [s] tp
Verzégerungszeit: td = Vc / Ad [s]
Beschleunigungsweg: Sa = 0,5 x Aa x ta2 [mm]
Verzégerungsweg: Sd = 0,5 x Ad x td2 [mm)]

ta | tc | td | Zeit [s]

Geschwindigkeit [mm/s]

. - . 70000
Verfahrweg bei konstanter Geschwindigkeit: Sc = S - Sa - Sd [mm] &
Zeit bei konstanter Geschwindigkeit: tc = Sc / Ve [s] E 50000
Positionierzeit: tp = ta + tc + td [s] 2 LAT3DI1°
(Zur Ermittlung der Zykluszeit die Einschwingzeit zur Positionierzeit addieren) g 50000 - 1
* Die Einschwingzeit variiert je nach dem Positionierabstand und T 40000 LATS -120
der Nutzlast. Max. 0,15 Sekunden (0,25 bei einer Nutzlast von § LAT3C] ‘30
500 g oder mehr) kdnnen als Richtwert verwendet werden. 2 ]
3 30000 y
Die Beschleunigung und Verzégerung muss kleiner sein als die max. s \ LAT3L1-50
Beschleunigung/Verzégerung unter Beriicksichtigung der Nutzlast 5 20000
wahrend des Betriebs (wie im Diagramm rechts spezifiziert). § \ \%\
: 10000
/\ Achtung 5 N T
Bei einer niedrigen Beschleunigung/Verzdgerung erreicht der Schlitten aufgrund des 0
dreieckigen Bewegungsprofils méglicherweise die Einstellgeschwindigkeit nicht. 0 250 500 750 1000

Nutzlast [g]
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Zykluszeiteingabe

Controller Serie LA TCA

Der Controller berechnet automatisch die Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzogerung, nachdem der Bediener eingegeben hat, wie viele Sekunden der Card
Motor brauchen soll, um sich auf die Zielposition zu bewegen. Somit miissen die Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdgerung nicht eingegeben werden.

Zykluszeit-Eingabe

€X1) Grundeinstellungen

Die einzelnen Positionen (siehe unten) einstellen und durch Klicken auf
[Setup] im Controller speichern.
@ |[Card Motor Product Number]: Die Artikelnummer des angeschlossenen Card Motors auswahlen.
@ |[Card Motor Mounting Orientation]: Die Einbaulage des Motors whlen (horizontal oder vertikal).
@ [Method a Return a Origin]: Auswahl der Referenzierung.
@ |Step Data Input Version]: Als Eingabeart der Schritidaten die Zykluszeit wahlen.

Card Motor Controller Setting Software <<COM4>> ]SS

/O Setup  Basic Parameter Setup | Step Data Setup | Monitor/Test |

[ Glick the [etup] button after all parameters have been set, *

- Eag« acted £ P) mst.a.llat.wn
2 angle range

Extended End Position
g (ODDDSHE SIdE of the
s
 Sonsor i @

| 5 Caling imstallation. | Heeieontel
" The table moves at low SL)EEd tomards the i3 “‘%“
connector side and the 0" pnsmnr\ is s2t 0.3 mm P mstallatmn
sy from the mechanical snd o g
£
- 5t B T — E
5 W slofe installation oo
E =
& W’W
& installation
H

 Speed Entry Method ‘

@€ 2) Einstellen der Betriebsbedingungen
-Wahl der Betriebsart-

@ Den Reiter [Step Data Setup] fiir die Schrittdateneinstellungen wahlen.

@ Auswahl ,,Operation*.

Fiir den Transport eines Werksticks in eine Position
Zum Anwenden von Kraft auf ein Werkstiick oder zum Messen der GrdBe eines Werkstlicks

Card Motor Controller Setti- 2 <<COM4>>

Step Data Setup Jhonitor/Test |

V0 Setup | Basic Pavame(e

- Editing step

_l

lp/Donnlaad ta Contraller

T

|aFositioning Time & Distance &

movement profie) is

n o various tstances.
load | e oo e o
Mags | fthan the shortest pnsmnmng

lel ‘ fime in
=)

Psition
[

[s]

No_ [ Thust [ Mess | |2
oS —

2 ABS ] 10 i i0e
3 ABS 0000 000 U 0 i 0

4 ABS 0000 000 0 0 1] 100
5 ABS 0000 000 0

6 ABS 0000 000 0

b ABS. 0000 000 o

s hes oo om 0

H hes wo 0w 0

o Pos ABS 0000 000 o

il Pos. ABS. 0000 000 0

12 Poz. ABS 0000 000 0

13 Pos ABS 0000 000 0

BE Pas. ABS 0000 000 0

16 Pe ABS 0000 000 0

@I 3) Einstellen der Betriebshedingungen
-Eingabe der Betriebswerte-

Positionierbetrieb
Einstellpositionen

© | Target Position [mm] ]

Abstand zwischen der Ausgangsposition
(bzw. der aktuellen Position) zur Zielposition

@[Positioning Time [s] ] Erforderliche Zeit bis zum Erreichen der Zielposition

] Das ungefahre Gewicht der Haltevorrichtungen oder
Werkstiicke eingeben, die auf dem Schiitten des Card Motors
montiert werden.

O Load Mass [g]

Schubbetrieb
Einstellpositionen

© | Target Position [mm] ]
®Positioning Time [s] ]  +
O Load Mass [g] )

Card Motor, Controller Setting Software <<COM4>> EO®

1/ Setup | Basic Parameter Setup  Step Data Setup | Menitor/Test |

O Thrust Setting Value
anzuwendende Kraft

—Editing of step data —

{8

& Distance A
e Ertryhigthad

Step Dat
ey Mousment  Tarst Positning 5=
Operationff ~ MOD  Position  Tiny
[mm] [s]
eset
0
= ados
£ 3008
o
£ ET
[ Move M | Fostion | _Time | Speed | Accel | Decel | Tust | Mass | |2
S -ﬂm-ﬂm-ﬂ-ﬂ-ﬂ__ﬂ (¥
0000 000 ] i . |z 2o
0000 000 ol £ i
0000 000 o |2 7008
000 000 Sl
0000 000 q =
000 000 i L
0000 000 i o s 1oE 20 25 a0
0000 000 0 fcoutiony  Distencefmm
0000 000 @ |The shortest postioninatime is a
0000 o0 0 |ouiteine. Determine the actual
o0 008 8 |cerettons orthe squipmet ana
oo 000 0 [corabay.
0000 000 0
0000 000 a

Download der kompletten Einstellungen

Nach Abschluss der Einstellung der Betriebsbedingungen
Qdie Taste [Download] anklicken, um die Einstellung
an den Controller zu libertragen.

Card Motor, Controller Setting Software <<COM4>> EO®

140 Setup | Basic Parameter Setup  Step Data Setup | Monitar/Test |

 Editing of step date Ge Pasn (- File Ovevaﬂwy Up/ DanncglB o0
IR N

Ll =~ A

oo

Step Dat

No. 11 Mosenent  Tarest Pogtiming Spies  fecel  Desol losd | S
Operstion  MOD  Pesition = Maze | e

[ m] T [mm/ed [mm/ [l

Position | Absolute s e i m

| e o
Download: Dawnloads the data set using the Card Motor Gantroller Seting Saftware and soresitin & °°° T
he canfroller (PC -» Controller e +
gt
IEE
o, | Operation | Move M | Position | Time | Speed | Accel | Decel | Thust | Mass | £
1 A oo 010 ] ] ] ] o B
2 P ABS 1.000 010 o g 2bo
3 P ABS 200 010 | FAP
4 A s om0 olll 5 Tooe
5 P ABs won om0 o LIPS
i P ABS S0 070 0 =
i P ABS G0 070 i
Pos ABS 7000 010 0 08 WEIZD 2530

9 Fos  ABS g0 070 0 Coutin,  Distanc

nES an o T ot pnsmurmg wcv\‘e Ba

452 %5 guidelne. Determine the
2 1 T ol
B P ABS omn 000 0 oy
4 P ABS ome o0 o o o 1 0
B P ABS oo 0o ) ) i 10 0

* Siehe Betriebsanleitung flr Details.
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Serie LATCA

Betriebsarten

Der Card Motor-Controller hat, wie unten beschrieben, zwei Betriebsarten.

Fur den Transport eines Werkstiicks in eine spezifische Position

Zum Anwenden von Kraft auf ein Werkstiick oder zum Messen der Gro3e eines Werkstlicks.

Positionierbetrieb

Zykluszeit-Eingabe: Die Beschleunigung und Verzdgerung werden

automatisch anhand der eingestellten Positionierzeit berechnet. Der g (Dhohe
Schlitten bewegt sich auf der Grundlage eines dreieckigen £E.|  Geschwindigkeit
Bewegungsprofils (D und stoppt in der Zielposition (2). ®
Geschwindigkeits-Eingabe: Der Schlitten bewegt sich auf der 2
Grundlage der eingestellten Beschleunigung, Geschwindigkeit =
und Verzdgerung gemaf einem trapezférmigen Bewegungsprofil % s
( und stoppt in der Zielposition 2. 15 \ topp
Zielposition | Positionierzeit [s] ‘
(Dhohe Geschwindigkeit Bewegungsprofil fiir die Zykluszeit-Eingabe (dreieckig)
——
;}Stoppt an der Zielposition l @ [Beschleunigung
= (Dhohe
[ . \ , 3 Geschwindigkeit onstante Geschwindigkeit
=
. / | : __
E Verzdgerung
Gehause Schlitten Werkstiick § (2Stopp

Bewegungsprofil fiir die Geschwindigkeits-Eingabe (trapezférmig)

Schubbetrieb

Zykluszeit-Eingabe: Die Beschleunigung und Verzdgerung werden
automatisch anhand der eingestellten Positionierzeit berechnet. Der
Schlitten bewegt sich auf der Grundlage eines dreieckigen

0)
Bewegungsprofils in die Nahe der Zielposition (1, und bewegt sich Eez(m/indi keit
mit geringer Geschwindigkeit weiter (6 mm/s), bis er in Kontakt mit g @niedrige
dem Werkstiick kommt (2. Sobald der Schlitten das Werkstiick Geschwindigkeit

bertihrt, driickt der Card Motor das Werkstiick 3.
Geschwindigkeits-Eingabe: Der Schlitten bewegt sich auf der
Grundlage der eingestellten Beschleunigung, Geschwindigkeit und ..
Verzégerung geman einem trapezférmigen Bewegungsprofil in die . - :

Nahe der Zielposition (1) und bewegt sich mit geringer Geschwindig- | Positionierzeit [s] ‘
keit weiter (6 mm/s), bis er in Kontakt kommt mit dem Werkstlck @%

Sobald der Schlitten das Werkstiick bertihrt, klemmt der Card Motor ifoe di i Ei iecki
das Werkstick (3. Bewegungsprofil fiir die Zykluszeit-Eingabe (dreieckig)

Zielposition  |(3Driicken
(Dhohe Geschwindigkeit

Geschwindigkeit [mm/s]

Q

> £

(@niedrige % (Whohe

Geschw?ndi Keit [ Geschwindigkeit @ niedrige

9 2 Geschwindigkeit
: \
\ z
[ N 1 \ 2 * (3)Driicken
(o)
| / // ! 8
Gehause Schlitten Vorrichtuna Werkstiick Bewegungsprofil fiir die Geschwindigkeits-Eingabe (trapezférmig)

A\ Achtung

Fir Schubvorgénge die Zielposition min. 1 mm von der Position entfernt einstellen, an der der Schlitten in Kontakt mit dem Werkstiick
kommt. Andernfalls kann der Schlitten mit einer Geschwindigkeit auf das Werkstiick sto3en, die die spezifizierte Schubgeschwindigkeit
von 6 mm/s Ubersteigt, wodurch das Werkstiick und der Card Motor beschadigt werden kénnen.

Die Schubkraft entspricht je nach Betriebsumgebung, Schubrichtung und Schlittenposition nicht dem Schub-Einstellwert. Bei dem
Schub-Einstellwert handelt es sich um einen Nennwert. Der Schub-Einstellwert muss entsprechend den Anwendungsbedingungen
kalibriert werden.
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Controller Serie LA TCA

Betriebsarten

Langenmessung, Differenzierung und Qualitatsbewertung der Werkstiicke mithilfe eines Multi-Coun-
ters (optionales Zubehér, siehe Seite 32) und der AREA-Ausgéange des Controllers sind moglich.

Lédngenmessung

Der Schlittenverfahrweg wird durch einen Sensor im Card Motor erfasst, zur Messung der WerkstlckgroBe.

(D Die Bezugsebene mit dem

oscz:

Werkstiick anfahren und Bezugsebene 1
den Counter zuriicksetzen. e e
. - - |
7 3
Vorrichtung Werkstick Card Motor Controller Multi-Counter

(Zubehor)

N 4

(2) Das Werkstiick zuriickfahren.
)
M T

Bauteilbreite

(3 Das zu messende Bauteil mit
dem Werkstiick beriihren, um

die GroBe zu messen (Der e
Counter zeigt die Lénge an
und gibt sie aus).
Bauteil
Einstellungen des Multi-Counters CEU5
Modell Card Motor LAT3-[] LAT3F-OJ
Encoderaufldsung [um] 30 5 \ 2,5 | 1,25 Anm) Signalausgang
angeschlossenes Modell MANUAL RS232C oder BCD
Multiplikationsfaktor X4 X1 X2 X4
Wert pro 1 Impuls 00,0300 | 00,0050 | 00,0025 | 0,00125 /A Achtung
Position der Dezimalstelle [P [Py Bei dem Multi-Counter kann es zu einem Impulsverlust
Eingangssignaltyp 2PHASE kommen, wenn ei_n langes Countelr-K_abeI‘ verwgndet o<_:ier
: : - . - " der Card Motor mit hoher Geschwindigkeit betrieben wird.
Anm.) Die Dezimalstellen werden nicht angezeigt, wenn die Auflésung auf ,0,00125*

eingestellt ist, da der CEU5-Multi-Counter iiber eine 6-stellige Anzeige verfligt.

Qualitatsbewertung und Differenzierung von Bauteilen

Der im Controller voreingestellte Zonen-Ausgangsbereich wird mit der Schlittenposition verglichen und die AREA-Ausgangssignale werden durch den Controller aktiviert,
wenn sich der Schlitten innerhalb des Einstellbereichs befindet. Diese Signale werden zur Qualitétsbewertung und Differenzierung von Werkstiicken verwendet.

Schlittenposition |Toleranzbereich Berechnungsergebnisse

Bewertung der : : Berechnung
Werkstiickqualitat ] AREA A ON OK
‘ : Signal bei Stopp
AREA A Signal | | OFF NG
ON
Zeit OFF
STt S 1 Berechnungsergebnisse
Schlittenposition | Bautel A Bereich : :
AREA B
Werkstiick- : ; ; Signal bei Stopp
differenzierung 3 1 § ON ON OFF
AREA A Signal Q I—‘—: OFF AREA A ON Bauteil A —
AREA B Signal | | 8’;": Signal bei Stopp| OFF | BauelB | —

Zeit

Bis zu 31 voreingestellte Positionen kdnnen mithilfe des Multi-Counters ausgegeben werden (optionales Zubehér, siehe Seite 32).
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Serie LATCA

Zuriick zur Referenzposition

Der Card Motor verwendet einen Inkrementalencoder (Lineargeber) zur Erfassung der Schlittenposition.

Daher muss der Schilitten zuriick in seine Referenzposition gefahren werden, nachdem die Spannung eingeschaltet wird.
Es gibt drei Maglichkeiten fiir die [Riickkehr zur Referenzposition], wie unten dargestellt.

Bei allen drei Méglichkeiten ist die Ausgangsposition ( 0 ) die Steckerseite. Wenn der Schlitten in die entgegengesetzte
Richtung des Steckers verfahren wird, nachdem die [Riickkehr zur Ausgangsposition] erfolgt ist, wird die neue Position
des Schlittens in den Controller eingelesen (inkrementale positive Richtung).

e N

®
Einfahrposition
| (Steckerseite) |

( A
(2 Ausfahrposition
(gegeniiberliegend zur

Steckerseite)

®

Sensor-

Referenzposition

Als Defaultwert ist die Steckerseite [Einfahrposition] eingestellt.

Der Schlitten wird in Richtung der Steckerseite verfahren, kehrt 0,3 mm zuriick und die Ausgangsposition (0) wird
auf einer Entfernung von 0,3 mm vom mechanischen Endanschlag des Schlittens auf der Steckerseite eingestellt.
Nach Abschluss der [Riickkehr zur Referenzposition] stoppt der Schlitten in der Referenzposition.

Eine weitere Referenzposition kann auf der gegeniiberliegenden Seite (ausgefahren) festgelegt werden. Der Schlitten wird in die
entgegengesetzte Richtung verfahren, kehrt 0, 3 mm zuriick und die Ausgangsposition wird auf einer Entfernung von 0, 3 mm vom
mechanischen Endanschlag des Schlittens auf der entgegengesetzte Seite des Steckers eingestellt. Nach Abschluss der [Riickkehr zur

) Referenzposition] stoppt der Schlitten am maximalen Hubende (A).

Diese Methode wird verwendet, um eine hohe Positioniergenauigkeit der Referenzposition zu erzielen. Nur die
Ausfihrung LAT 3 F-0J, die mit einem Ausgangspositionssignal (Z-Impuls) im Sensor ausgestattet ist, kann mit dieser
Methode verwendet werden. Die Ausgangsposition wird auf der Grundlage des Z-Impulses aus dem integrierten Sensor
(Lineargeber) eingestellt.

Der Schlitten wird zum Z-Impuls des integrierten Sensors verfahren und die Ausgangsposition des Schlittens wird auf
eine bestimmte Entfernung (J) zum Z-Impuls eingestellt, wenn die [Riickkehr zur Referenzposition] durchgefihrt wird.
Nach Abschluss der [Riickkehr zur Referenzposition] stoppt der Schlitten in der Ausgangs-Signalposition des Sensors.

Der Abstand der Referenzposition zum Festanschlag ist aus folgender Abbildung zu entnehmen.

max. Hubposition

mechanischer Endanschlag

Hub: A

Ausgangsposition

mechanischer Endanschlag

(Ausfahrende)

(Einfahrende)
o,}\ J'/O,S Schlitten

: (. ‘ ) ©
N &) O
entgegengesetzte Seite des Steckers‘ ! : Steckerseite
if ) ) )
, D © ©
Gehéuse. T
J
\ \ (1 Die Stopp-Position des Schlittens bei der Riickkehr
H \ zur Referenzposition auf der Steckerseite
(3 Die Stopp-Position des Schlittens bei der
Riickkehr zur Sensor-Referenzposition Modell A H JAm)
(2 Die Stopp-Position des Schiittens bei der Riickkehr zur LAT30-10 10 10.5 5
Referenzposition auf der entgegengesetzten Seite des Steckers LAT30-20 20 20.5 5
LAT3-30 30 30.5 15
LAT3C-50 50 70 25
Anm.) Nur fir die Ausfihrung LAT3F-0J
A\ Achtung
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- Die Referenzposition variiert je nach Art der Referenzierung. Die Einstellung bitte unter Beriicksichtigung der spezifischen Ausrlistung
vornehmen, die mit diesem Produkt verwendet wird.

- Wird die Referenzposition mithilfe einer externen Vorrichtung oder eines Werkstlicks zum Anhalten des Schlittens durchgefihrt, kann die
Ausgangsposition auBerhalb des Verfahrbereichs eingestellt werden. Die Zielposition der Schrittdaten nicht auBerhalb des zuléssigen
Bewegungsbereichs des Card Motors einstellen. Andernfalls kdnnen die Werkstlicke und der Card Motor beschadigt werden.




Controller Serie LA TCA

3]
1

Optionen :
[Antriebskabel] - "ﬂ
Antriebskabel = | o
LATH1 = Antrieb Controller
Kabellédnge (L) Antriebsseite Controller-Seite
1 im (25,5) L (25.,9)
3 3m
5 5m A S . < R
? — = —Wo%a s
(9) g: erhohter Bereich 7)

Anm.) Das Antriebskabel ist richtungsabhangig.
Sicherstellen, dass die Antriebsseite des Kabels am Card Motor
angeschlossen wird. Auf dem Stecker befindet sich ein kleiner erhéhter
Bereich fir die Controller-Seite.

1/0-Kabel (ohne Abschirmung) Wird verwendet, wenn ein Universal-
1/0-Signal ein-/ausgegeben wird.

LATH2 -

gepolte Kappe

Ansicht C

(S

® 1/0-Kabel
Controller

Kabellénge (L) \
s _ )
3 3m i 7 ] ‘ ‘
5 5m Farbe zur w”””,”””””””””””””,””,”””””””uu”,”u
Identifizierung verklebt verklebt| (10) B1
= Leiterquerschnitt: AWG28 der Polaritat 54 B1 (rot)
(rot)
7 ic A
;. ! E {{ ' B
gepolte Kappe (: —
Belegung verklebt verklebt| (10) | A1l
Klemmen-Nr|Funktion| [Klemmen-Nr] Funktion ) ) (rot)
ller- PS-
Al COM B1 DC2 (+) Controller-Seite SPS-Seite
A2 IN O B2 |[DC2(-) (10) L
A3 IN 1 B3 BUSY Al
A4 IN 2 B4 ALARM T \* (rot)
A5 IN 3 B5 OouT 0 (@ | I
A6 | DRIVE B6 | ouTi | 2 -L 1:
A7 SVON B7 NC = AR
A8 NC B8 NC 6)
A9 NC B9 NC

A10 NC B10 NC

I/0-Kabel (mit Abschirmung) Dieses Kabel ist geschirmt. Wird bei der Eingabe von Impuls-Eingangssignalen verwendet.
Controller-Seite

LATHS -

SPS-Seite

(10) L
Kabellénge (L) I/0-Kabel
1 1m =
3 3m 2
5 5m
* Leiterquerschnitt: AWG28 Abschirmung
B1
Belegung (Impulseingang-Ausfiihrung)
Klemmen-Nr.|Funktion| Farbe | Markierung | Merkieungsiave | | Klemmen-Nr. | Funktion | Farbe | Markierung | Markienngstarbe
ﬁ; ?Sgﬂ hellbraunf W scr:\?vtarz g; gggtg hellbraun| HE scr:\c/)vtarz Anm. 1) Bei der Verwendung der Controller-Ausfihrung mit
A3 N1 rot B3 BUSY rot Schrittdaten-Eingang die Ausgénge B7 bis B10 nicht
A4 |setup| 9P B hwarz B4 | ALARM | 9P LI pormeppe verdrahten. Dies kann zu Fehlern filhren, da ein interner
A5 CLR __ rot B5 ouTo __ rot Schaltkreis als Impulssignal-Eingangsklemme verwendet wird.
A6 TL (Dellgrin| W7 B6 | oury |hellgrin) WM o arz| Anm.2) Wenn fiir den Controller der Schrittdaten-Eingang gewahit
A7 SVON rau - rot B7A™M. )| PP+ rau - rot wird, weicht die Funktion eines jeden Anschlusses von der
A8 NC 9 schwarz| |B8A™- 1| PP- 9 schwarz links stehenden Tabelle ab. Bei der Verwendung der
A9 NC ) rot B9A™- 1| NP+ . rot Controller-Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang bitte unter
A10 NC weiBl = schwarz| |B10A™- 1| NP— weiB3 s schwarz LATH2 nachschlagen.
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: 1 >
Optionen jo———
| Z -
q ‘ ===
[Counter-Kabel] U Counter-Kabel ~
L ATH 3 Controller Multi-Counter
Controller-Seite @ Multi-Counter-Seite
Kabellénge (L) ) b "
1| im e |
3 3m
5 | 5m Lo @ |
(40) (80)
L
Belegung
Klemmen-Nr| Stromkreis | Kabelfarbe e
1 PhaseB | weil3 V/: : : ‘{)V,g'l? *1:iGibt ein verdrilltes
2 PhaseA rot / - rot Kabelpaar an.
v T schwarz
3 GND | hellgrau bt
A
4 |RESET| gelb - 7 X braun geld
5 FG griin L grun
[Kommunikationskabel fiir Eincontrolleranwendungen] —
LATHG6 — 1 ey ' = 0
. 4
y { W . s
Kabellinge (L) ?? J/ cont ﬁn Kommunikationskabel
. ontroller
1 Il Belegung
Klemmen-Nr.| Funktion | Isolierungsfarbe
1 NC —
2 NC —
3 SD+ weif3
4 SD- schwarz
1--.-8 5 NC —
6 NC —
! NC — @Kabel zwischen Verzweigungen
8 NC — SVStem-AUfbau (Separat erhéltlich)
Anschlussgehduse FG Abschirmung LEC'CG:;\DI)ZW eiganschiup
Kommunikationskabel@---- i (Separat erhaltlich)
Abzweigungen H LEC-CGD
[Kommunikationskabel fiir Mehrcontrolleranwendungen] (Separe o) @hnschluss
B + Abschlusswiderstand

LATH7 - 1 e

-n mmmme= (Separat erhltlich)
LEC-CGR

Counter-Stecker Bis zu 16

\ \
Kabellénge (L T £ - v (Zubehor) Controller kinnen
ge (L) l S ) angeschlossen
Kommunikationskabel@---- ‘m i ierden
(Separat erhéltlich) w'l
Belegung LEC-CG1-CJ Zu CN4 j
" N =
Klemmen-Nr.| Funktion | Isolierungsfarbe 2u N3 -l
1 NC — ‘® “zu CN2
2 SD+ weif3 @Card Motor-Controller
3 FG Abschirmung (Option)
LATCA
4 SD- schwarz
Kabel : AbzweiganschiuB
[Kabel] — [Abzweig ]
A
LEC-CG @— P / LEC-CGD
Kabeltyp Kabelldnge kommunikationskabel T-Stuck
1 | Kommunikationskabel K 0,3m
2 | Kabel zwischen Verzweigungen L 0,5m

1 im J

S [AbschluBwiderstand]

Kabel zwischen Verzweigungen LEC-CGR [
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Optionen 4 ”
P —
. =z -
Multi-Counter - =
Dieser Counter zeigt die Schlittenposition des Card Motors an und fihrt beim Messen ~_
die voreingestellten Ausgénge programmgemafB durch (voreingestellte Daten,
Ausgangsart usw.). Der RS-232C kann verwendet werden, um die Schlittenposition an
eine SPS oder einen PC zu senden oder aber zur Einstellung des Multi-Counters. R
<
C E U 5 | | - o| ©
Yo}
Versorgungsspannung o ——
— | 100 bis 240V AC
D 24V DC 24 x M3 x 0,5
Externer Ausgang S selelclklelclcleleee [
_ RS-232C g gsc .MleTI.C.C)UN'I:EH:C-EUE.; .
B_ | RS-232C+ BCD m ol E eyl
_ | 8|5 Cond ||| 0 | @
e Ausgangstransistor o5 + 5
— [NPN offener Kollektor Ausgang z
P | PNP offener Kollektor Ausgang \ l e
33,5 <
BCD-Ausgangsanschluss 4x045 104
113 40,2
125

Technische Daten

Modell CEU5I01-01
Montageart Gehausemontage (DIN-Schienen- oder Schraubenmontage)
Betriebsmodus Betriebsmodus, Dateneinstellmodus, Funktionseinstellmodus
Display-Typ LCD mit Hintergrundbeleuchtung
angezeigte Stellen 6 Stellen
Zahlgeschwindigkeit 100 kHz

Isolationswiderstand

zwischen Gehause und AC-Kabel: 500 V DC, 50 MQ oder mehr

Umgebungstemperatur 0 bis +50 °C (nicht gefroren)
Luftfeuchtigkeit 35 bis 85 % rel. Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)
Gewicht max. 350 g

= N&heres im WEB-Katalog und in der Bedienungsanleitung.

BVerdrahtungsbeispiel

Multi-Counter CEU5
Klemmenleiste

Controller LATC
Counter-Stecker

Bezeichnung| Kabelfarbe | ~ coemomemeeei Kabelfarbe |Bezeichnung
A rot ; N wei | PhaseB
COM | schwarz £ >( rot PhaseA
B weiB i o heligrau | GND
CcoMm blau = SR geb | RESET
12V DC - ; griin FG.
GND - e
F.G. grin
RESET|  gelb "\ \
HOLD - T " \Counter-Kabel
com - LATH3-C]
BANK1 - vom Kunden zu stellen
BANK2 -
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Optionen

[Controller-Einstellset]
LATC-W2

I Controller-Einstellsoftware

... @Kommunikationskabel

(3 USB-Kabel
_&ﬂ'. b= " T
Controller PC
Inhalt

(D Controller-Software (CD-ROM): LATC-W2-S
(2 Kommunikationskabel: LEC-W2-C
(3 USB-Kabel: LEC-W2-U

Bildschirmbeispiel (Ausfﬁhrung mit Schrittdaten-Eingang)

Kompatible Controller/Endstufen

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/Impulseingang-Ausfiihrung
Serie LATCA

Systemvoraussetzungen Hardware

oS Mit IBM PC/AT kompatibles Geréat
unter Windows®8.1 (32-Bit und 64-
Bit), Windows®7 (32-Bit und 64-Bit).

Kommunikations-
schnittstelle
Display

USB-Anschliisse 1.1 oder USB 2.0
XGA (1024 x 768)

* Windows® 7 und Windows® 8 . 1 sind eingetragene Handelsmarken der
Microsoft Corporation.

= Flr Informationen zu Aktualisierungen der Version sieche SMC-Webseite
unter http://www.smc.eu

Funktion

oStatusanzeige fir parallele Eingangssignale und
manueller Ausgang fiir parallele Ausgangssignale

oEingabe des verwendeten Card Motors

oEingangstyp auswéahlen (Ausfiihrungen Schrittdaten-
Eingang/Impulseingang)

oEinstellen der Betriebsbedingungen der Schrittdaten

oHandbetrieb, Verfahren mit fester Geschwindigkeit und
festen Werten, Testbetrieb

oUberwachung des Betriebsstatus (parallele Eingangs-/
Ausgangssignale, Position, Geschwindigkeit und Schub)

ameter

ol -

®Modellauswahl des am Controller angeschlossenen Card Motors

® Auswahl der Referenzierung

® Auswahl der Eingabemethode
(Zykluszeiteingabe-Methode/Geschwindigkeitseingabe)

Uberwachen/priifen

=)

®Bestatigung der Schrittdaten
®\/erwendbar fiir Handbetrieb und Verfahren mit festen Werten.
®\/organgsbestatigung der Schrittdaten mit PC

e Uberwachung der aktuellen Position, aktuellen Geschwindigkeit
und des Eingangs-/Ausgangsstatus der Parallel-1/Os

33

Einstellung der Schrittdaten

T

10 Sets | B Paranate Seup Step Do Seup | Mot/ Test |

A8 # &l T

APostig Tre & Dstance &

2 pe
i pe
for

eErstellen von Schrittdaten mit 15 Positionen

e Speichern/Offnen der Schrittdaten-Datei

e Auslesen der Schrittdaten aus dem Controller (Upload)

eFEinlesen der Schrittdaten in den Controller (Download)

e Einstellen der Zielposition und der Positionierzeit (Zykluszeiteingabe)

e Einstellen der Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdgerung
(Geschwindigkeits-Eingabe)

I/0-Einstellung

3 Card Motor Contrller Seting Software <<COMS >

[POSER8] Bosic Porameter S | S ot S| Mo Test |

Yosune e
ot
o
P e e P L o
seene [B8 2,© [0 ),

‘‘‘‘‘‘‘ -

®Bestatigung des Eingangsstatus des Parallel-I/O
e®Manuelle Ausgabe des Parallel-I/O
e Auswahl des Ausgangssignals des Parallel-I/O



Serie LAT3

Al

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe ,,Sicherheitshinweise zur Handhabung

von SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

Handhabung |

/A Warnung

1. Berucksichtigen Sie mogliche Bewegungen des
Antriebs bei einem Not-Halt, Alarm oder Stromausfall.
Wenn bei einem Not-Halt keine Spannung zugefihrt wird oder das
SVON-Signal ausgeschaltet ist, wird der Schlitten im Falle eines Alarms
(wenn die Temperatur des Card Motors 70 °C Uberschreitet) oder eines
Stromausfalls nicht in seiner Position gehalten und kann von extern
einwirkenden Kraften bewegt werden. Gestalten Sie den Einsatz des
Card Motors so, dass die Schlittenbewegung keine Verletzungsgefahren
oder Beschadigungsrisiken der Anlage zu Folge hat.

AAchtu ng

. Keine Last auBerhalb der Spezifikationen anwenden.
Der Card Motor muss fiir seinen Einsatz unter Berlcksichtigung der
maximalen Nutzlast und der zuldssigen Momente installiert werden. Wird
das Produkt nicht im Rahmen der spezifizierten Werte eingesetzt, wird die
Fiihrung Ubermé&Big belastet und so kann Spiel entstehen, das die
Genauigkeit und Lebensdauer des Produkts verringert.

2. Das Produkt nicht fir Anwendungen verwenden, in denen es
tiberméBigen externen Kréften oder StoBen ausgesetzt ist.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstérungen kommen.

3. Der Card Motor ist mit einem Anschlag ausgestattet. Dieser
verhindert, dass der Schlitten sich I6st, und schiitzt den
Schilitten zugleich bei der Riickkehr zur Ausgangsposition
oder wahrend des Transports vor leichten StéBen.
UberméaBige externe Krafte oder StoBeinwirkungen kénnen das Produkt
beschédigen. Installieren Sie daher bitte einen separaten, externen
Anschlag, wenn dies aufgrund der Betriebsbedingungen erforderlich ist.

Anschlag
VA
OO
2 O
OX o 9

I
\Card Motor-Gehause (unten)

4. Starker Magnet
Der Card Motor ist mit einem starken Seltenerdmagneten ausgestattet,
dessen Magnetfeld ein Werkstiick beeintréchtigen kann. Befestigen Sie
das Werkstiick in ausreichender Entfernung zum Card Motor, um eine
Beeintrachtigung des Werkstiicks durch das Magnetfeld zu verhindern.

5. Im Schubbetrieb die Schub-Einstellwerte innerhalb der
zulédssigen Grenzen verwenden.
Andernfalls kénnen sich das Werksttick oder die Montagefléche erhitzen.

6. Die Ebenheitsabweichung der Montageflache des
Schlittens und der Schiene darf max. 0,02 mm betragen.
Unebenheiten eines Werkstlicks, an dem der Card Motor eingesetzt
wird, oder der Montageflache des Card Motors kénnen Spiel in der
Flhrung verursachen und die Reibung erhéhen.

7. SMC-Produkte sind nicht fiir den Einsatz als
Instrumente im gesetzlichen Messwesen bestimmt.
Die von SMC gefertigten bzw. vertriebenen Messinstrumente wurden keinen
Prifverfahren zur Typgenehmigung unterzogen, die von den Messvorschriften
der einzelnen Lé&nder vorgegeben werden. Daher dirfen SMC-Produkte nicht
fur diejenigen Arbeiten bzw. Zertifizierungen eingesetzt werden, die geman
den Messvorschriften der einzelnen Lander ausgeschlossen sind.

8. Verhindert die Vibration von am Gehduse angebauten Werkstiicken.
Waéhrend des Positioniervorgangs kann es zu Vibration kommen.

7. Die Positioniergenauigkeit,

/A Warnung

1. Das Produkt im spannungsversorgtem Zustand und

einige Minuten nach der Unterbrechung der
Spannungsversorgung nicht beriihren.

Die Oberflachentemperatur des Card Motors kann je nach
Betriebsbedingungen auf etwa 70 °C ansteigen.

Dieser Temperaturanstieg kann auch durch den
spannungsversorgten Zustand verursacht werden. Den Card Motor
wéahrend des Betriebs oder im spannungsversorgtem Zustand nicht
bertihren. Andernfalls besteht Verbrennungs- und Verletzungsgefahr.

AAchtu ng

. Starker Magnet

Der Card Motor ist mit einem starken Seltenerdemagneten
ausgestattet. Wenn Magnetkarten in die Néahe des Card Motors
geraten, kénnen die Kartendaten beschéadigt oder geldscht
werden. Elemente, die magnetempfindlich sind oder durch
Magneten beeintrachtigt werden, nicht in die Nahe des Produkts
bringen.

2. Den Card Motor nicht kontinuierlich mit zuldssigem

Schub oder iiber die vollstdndige Einschaltdauer
hinaus betreiben.

Der Card Motor kann sich aufgrund der durch den Card Motor
erzeugten Warme erhitzen, was einen Temperaturfehler oder
Funktionsstérungen zur Folge haben kann.

3. Die Hubenden wahrend des Betriebs keinen

StoBbelastungen aussetzen, auBer wéhrend der
Riickkehr zur Ausgangsposition und im Schubbetrieb.

Andernfalls besteht das Risiko von Fehlfunktionen.

4. Fir Schubvorgéange die Zielposition min. 1 mm von der

Position entfernt einstellen, an der das
Schubwerkzeug in Kontakt mit dem Werkstiick kommt.
Andernfalls kann der Schlitten mit einer Geschwindigkeit auf das
Werkstuick aufprallen, die die spezifizierte Schubgeschwindigkeit
Uberschreitet.

5. Der Schlitten und die Fiihrungsschiene sind aus

speziellem rostfreiem Stahl. In Umgebungen, in denen
Wassertropfen an ihnen anhaften kénnen sie jedoch
rosten.

6. Die Fiihrung des Schlittens und der Schiene darf nicht

verbeult, zerkratzt oder anderweitig beschéadigt
werden.

Andernfalls kann Spiel oder erhéhte Reibung verursacht werden.
der Schub und die
Messgenauigkeit konnen nach der Montage des Card
Motors oder der Nutzlast je nach den Montagebedingungen
und der Umgebung variieren.

Kalibrieren Sie sie unter Berlcksichtigung der entsprechenden
Anwendung.

8. Priifen Sie, ob die Montage einer Dampfung auf der

Schubflache sinnvoll ist.

Wenn sich wahrend des Schubbetriebs StoBeinwirkungen auf den
Card Motor nicht vermeiden lassen, wird empfohlen, eine
elastische Dampfung auf der Schubflache zu installieren.
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Installation \

|

Erdung \

A\ Achtung

1. Starker Magnet

Der Card Motor ist mit einem starken Magneten ausgestattet.
Gelangen magnetisierte Werkstiicke, Werkzeuge oder Metallteile
in die Nahe des Card Motors, werden sie von diesem angezogen.
Dies kann zu Verletzungen der Bediener und Schaden an der
Anlage flihren. Seien Sie bei der Handhabung und dem Betrieb
des Produkts besonders achtsam.

2. Den Card Motor auf einer Montageflache mit einer guten
Waérmeableitung wie etwa einer Metallplatte installieren.
Ist die Warmeableitung nicht ausreichend, steigt die Temperatur
des Card Motors an und es kénnen Funktionsstérungen auftreten.

3. Beim Anbau magnetisierter Teile an den Card Motor verandert
sich der Schub und das kann Vibrationen hervorrufen.
Bitte kontaktieren Sie SMC, wenn magnetisierte Teile an den Card
Motor angebaut werden.

4. Beim Werkstiickanbau diirfen keine hohen StoBkréfte
oder liberméBige Momente auf den Card Motor einwirken.
Eine externe Kraft, die das zuldssige Moment Uberschreitet, fuhrt
zu Flhrungsspiel oder zu erhdhter Reibung.

5. Der Schlitten und die Schienenmontageflachen diirfen nicht
verbeult, zerkratzt oder anderweitig beschadigt werden.

Dies kann die Montageflache uneben machen sowie Spiel in der
Fihrung oder einen erhéhten Gleitwiderstand zur Folge haben.

6. Verwenden Sie fiir die Montage des Card Motors

Schrauben der passenden Lange aus rostfreiem Stahl
und ziehen Sie diese mit dem empfohlenen
Anzugsdrehmoment fest.
Wird die max. Einschraubtiefe Uberschritten, kénnen interne
Bauteile beschadigt werden. Ein gréBeres Anzugsdrehmoment
kann Fehlfunktionen verursachen, wéhrend sich das Werkstiick
bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment verschieben oder
herunterfallen kann.

1) Gehausemontage/Gehause-Gewindebohrung

Messing, rostfreier Stahl | M3x 0,5 | o o
max. empfohlenes Anzugsdrehmoment [Nm] 0,63 ﬂL-] -
L1 (max. Einschraubtiefe) [mm] 4,6
L2 (Plattenstarke) [mm] 2,1

2) Gehdusemontage/Durchgangshohrung o,

<
Messing, rostfreier Stahl M2,5x 0,45 ", E -
0,36
2,5 T w

max. empfohlenes Anzugsdrehmoment [Nm]
2,1

L3 (max. Einschraubtiefe) [mm]
L4 (Plattenstérke) [mm]

L5

3) Werkstiickanbau/Anbau oben

Messing, rostfreier Stahl M3 x 0,5
max. empfoflenes Anzugscrehmoment [Nm] 0,63
L5 (max. Einschraubtiefe) [mm] 2,5

7. Den Stecker beim AnschlieBen der Kabel keiner
Zugbelastung von der Kabelseite aussetzen.
Externe Kréafte oder Vibrationen, die auf den Stecker einwirken,
kénnen einen Ausfall verursachen. Das Kabel Uber einen Abstand
von 20 mm ab dem Stecker nicht biegen und diesen Kabelteil mit
einer Kabelhalterung fixieren.
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AWarnung

. Den Card Motor stets erden.

2. Eine spezielle Erdung verwenden.

Eine Erdung der Klasse D verwenden. (Erdungswiderstand maximal 100 Q)

3. Der Erdungspunkt sollte sich so nah wie moglich am

Antrieb befinden und die Massekabel sollten so kurz
wie méglich sein.

|

Betriebsumgebungen

AAchtung

. Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
sie Staub, Metallstaub, Metallspinen bzw. Wasser-, OI-
oder Chemikalienspritzern ausgesetzt sein kénnten.

Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstérungen kommen.

2. Verwenden Sie die Produkte nicht in einem Magnetfeld.

Andernfalls kann das Magnetfeld den Motor beeintrachtigen und
es kann zu Funktionsstérungen oder einem Ausfall kommen.

3. Das Produkt keinen starken Lichtquellen wie z. B.

direkter Sonneneinstrahlung aussetzen.

Der Card Motor verwendet einen optischen Sensor zur Erfassung
der Position. Wird dieser einer starken Lichtquelle wie direkter
Sonneneinstrahlung ausgesetzt, kénnen Funktionsstérungen
auftreten. Installieren Sie in einem solchen Fall eine Abschirmplatte,
um den Sensor vor der Lichteinstrahlung zu schiitzen.

4. Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen

brennbare, explosive oder korrodierende Gase,
Fliissigkeiten oder sonstige Substanzen vorhanden sind.

Sonst besteht Brand-, Explosions- oder Korrosionsgefahr.

5. Strahlungswérme vermeiden, die von starken Warmequellen

wie direkter Sonneneinstrahlung oder Ofen ausgeht.

Andernfalls kann sich das Produkt Uberhitzen und ein
Produktausfall kann die Folge sein.

6. Die Produkte nicht in Umgebungen mit extremen

Temperaturschwankungen verwenden.
Andernfalls besteht das Risiko von Fehlfunktionen.

7. Verwenden Sie die Produkte nur im angegebenen

Betriebstemperatur- bzw. Feuchtigkeitsbereich.

|

Wartung

AAchtung

1. RegelméBige Wartungs- und Inspektionsarbeiten durchfiihren.
Sicherstellen, dass die Drahte nicht verbogen sind und der
Schlitten kein Spiel oder erhéhte Reibung aufweist. Andernfalls
kénnten Fehlfunktionen auftreten.

2. Fiihren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten

einen geeigneten Funktionstest durch.

Bei einem nicht einwandfreien Betrieb (wenn der Antrieb sich nicht
bewegt oder das Gerat nicht korrekt funktioniert usw.), den Betrieb
des Systems stoppen. Andernfalls kénnen unerwartete
Funktionsstérungen auftreten und die Sicherheit kann nicht
gewahrleistet werden. Fihren Sie einen Notausschaltungstest
durch, um die Sicherheit der Anlage zu gewéhrleisten.

3. Dieses Produkt darf nicht auseinandergebaut,

geédndert oder repariert werden.

4. Freiraum fiir Wartungsarbeiten

Lassen Sie gentigend Freiraum flir Instandhaltungs- und Inspektionsarbeiten.
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|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Handhabung

1.

/A Warnung

Die angegebene Versorgungsspannung beachten.

Wird eine héhere als die angegebene Spannung zugefihrt, kann dies zu
Funktionsstérungen des Controllers und Beschadigungen fiihren. Ist die
zugefihrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last
eventuell aufgrund eines internen Spannungsabfalls nicht bewegt. Vor dem
Start die Betriebsspannung prifen. Stellen Sie ebenfalls sicher, dass die
Betriebsspannung wéhrend des Betriebs nicht unter die spezifizierte fallt.
Bei einer zu niedrigen Spannung ist der Card Motor u. U. nicht in der Lage,
die max. Kraft zu erzeugen, oder es kénnen Funktionsstérungen auftreten.

2. Die Produkte nicht auBerhalb der Spezifikationen verwenden.

Andernfalls kdnnen Brande, Funktionsstérungen und Produktschaden
die Folge sein. Vor der Verwendung die Spezifikationen prifen.

3. Einen Not-Halt-Schaltkreis installieren.

Installieren Sie den Nothaltschalter auBerhalb des Gehéuses so, dass er fiir
den Bediener leicht zugénglich ist, damit er den Anlagenbetrieb
unverziglich unterbrechen und die Spannungsversorgung abschalten kann.

4. Fiir Ausfélle oder Funktionsstérungen des Produkts besteht eine

gewisse Wahrscheinlichkeit und um gegen die daraus
méglicherweise resultierenden Gefahren oder Schéden vorzubeugen,
sollte vorab ein Ausweichsystem verfiighar gemacht werden, was
durch die Einrichtung einer mehrschichtigen Produktionsstruktur
oder durch eine ausfallsichere Gestaltung der Anlage erfolgen kann.

5. Entsteht durch ungewéhnlich hohe Warmeentwicklung, Funkenbildung

oder Rauchentwicklung am Produkt oder &hnliche Ereignisse Brand-
oder Verletzungsgefahr, ist sofort die Spannungsversorgung des
Produkts und des Systems zu unterbrechen.

Handhabung

AWarnung

. Das Innere des Controllers und der Peripheriegerite

nicht beriihren.
Andernfalls besteht die Gefahr von Stromschldgen oder eines Betriebsausfalls.

2. Diese Anlage nicht mit nassen Hénden bedienen oder einstellen.

Andernfalls besteht Stromschlaggefahr.

3. Das Produkt nicht verwenden, wenn es beschédigt ist

oder ein Bauteil fehlt.
Stromschlag, Brand oder Verletzungen kdnnen die Folge sein.

4. Den Controller nicht an andere Geréte als den Card Motor anschlieBen.

Andernfalls kdnnen der Controller oder die anderen Gerate beschédigt werden.

5. Achten Sie darauf, das Werkstiick nicht zu beriihren

und nicht von dem Werkstiick erfasst oder getroffen zu
werden, wahrend der Card Motor in Bewegung ist.
Es besteht Verletzungsgefahr.

6. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst

einschalten, wenn sichergestellt ist, dass das
Werksttick sicher in dem Bereich bewegt werden kann,

der fur das Werkstiick zuganglich ist.
Andernfalls kann die Bewegung des Werkstiicks einen Unfall verursachen.

7. Das Produkt unter Spannung und iiber einen gewissen

Zeitraum nach dem Ausschalten der Spannungsversorgung

nicht beriihren, da es heiB ist.
Andernfalls kénnen die hohen Temperaturen Verbrennungen verursachen.

8. Uberpriifen Sie vor Installations-, Verdrahtungs- und

Wartungsarbeiten die Spannung friihestens fiinf Minuten nach dem

Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.
Andernfalls kénnen Stromschlége, Brand oder Verletzungen die Folge sein.

9. Statische Elektrizitat kann Fehlfunktionen verursachen

oder den Controller beschadigen. Den Controller im
spannungsgeladenen Zustand nicht beriihren.

Wenn Sie den Controller im Rahmen von Wartungsarbeiten beriihren
missen, treffen Sie ausreichende MaBnahmen zur Eliminierung
statischer Aufladungen.

AAchtu ng

. Wenn der Multi-Counter nicht verwendet wird, den Stecker am

Counter-Anschluss des Controllers aufstecken.
Wenn Fremdkorper wie z. B. Metallspéne in den Counter-Anschluss eindringen,
kann ein Kurzschluss entstehen.

2. Vor dem Start unbedingt eine Riickkehr zur Ausgangsposition durchfiihren.

Wird die Referenzposition nicht eingestellt, funktioniert das Produkt nicht, selbst
wenn die Schrittdaten durchgefiihrt wurden.

3. Die Positionierzeit, die in die Controller-Software eingegeben und dort

eingestellt wird, ist nur ein Zielwert. fiir den keine Garantie libernommen wird.
Der Vorgang ist unter Umstadnden noch nicht abgeschlossen, obwohl die
eingestellte Positionierzeit abgelaufen ist. In einem solchen Fall kénnen die
digitalen Ausgangssignale BUSY und INP verwendet werden, um zu erfassen, ob
der Vorgang abgeschlossen ist.

4. Den ,Nutzlast“-Wert in der Controller-Software entsprechend dem

ungeféhren Gewicht der am Card Motor angebauten Vorrichtungen
oder Werkstiicke einstellen.

Wenn der Wert der ,Nutzlast* in der Controller-Software und das Gewicht der
Nutzlast unterschiedlich sind, kann das Produkt vibrieren oder die
Positioniergenauigkeit kann abnehmen.

5. Wenn die am Card Motor angebaute Last klein ist (100 g oder leichter) und der Card

Motor in einer Zielposition angehalten hat, ist es je nach Betriebshedingungen
mdglich, dass der Card Motor innerhalb des Positioniergenauigkeitshereichs

kontinuierlich nach der Zielposition sucht (Vibration).
Bitte setzen Sie sich mit einem SMC-Vertriebsberater in Verbindung, um dies zu verbessern.

6. BUSY-Signal

Das BUSY-Signal schaltet auf ON, wenn der Card Motor den Betrieb startet, und
es schaltet auf OFF, wenn die Betriebsgeschwindigkeit 2 mm/s oder weniger
erreicht. Wenn der Card Motor jedoch mit einer Geschwindigkeit von unter 5 mm/s
in Betrieb ist, schaltet sich das BUSY-Signal eventuell iberhaupt nicht ein.

7. INP-Ausgangssignal (OUTO)

Sowohl im Positionier- als auch im Schubbetrieb schaltet sich das INP-Signal ein,

wenn der Schlitten in den INP- ; Qi
Ausgangsbereich der Zielposition gelangt. Ausgangsbereich des INP-Signal (OUTO)

Wenn der Schlitten im Schubbetrieb die | Modell | Ausgangsbereich [mm]
Zielposition Uberfahrt und sich auBerhalb | LAT3F-L] +0.05

des INP-Ausgangsbereiches bewegt, | LAT3M-0J +0.1
schaltet sich das INP-Signal wieder aus. LAT3-0] 403

|

Montage

AWarnung

. Installieren Sie den Controller und die Peripheriegeréte auf feuerfestem Material.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der N&he von
entzindlichem Material kann ein Brand entstehen.

2. Diese Produkte nicht an Stellen installieren, an denen sie

Vibrationen und St6Ben ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstdrungen kommen.

3. Den Controller und die Peripheriegeréte nicht auf ein und derselben Fléche

mit einem groBen elektromagnetischen Schiitz oder sicherungslosen
Schalter montieren, der Vibrationen erzeugt. Montieren Sie beides vielmehr
auf verschiedenen Flachen oder bringen Sie den Controller und die

Peripheriegeréte nicht in die N&he einer derartigen Vibrationsquelle.
Andernfalls besteht die Gefahr von Fehlfunktionen.

4. Installieren Sie den Controller und die Peripheriegerate auf einer ebenen Fléche.

Eine gebogene bzw. unregelméBige Montageflache kann eine zu groBe Kraft
auf den Rahmen oder das Gehause ausiiben, was Fehlfunktionen verursacht.

|

Spannungsversorgung

A Warnung

1. Verwenden Sie zwischen den Leitungen sowie zwischen

Spannungszufuhr und Masse eine Spannungsversorgung mit geringen

elektromagnetischen Stérsgnalen
Bei starken elektromagnetischen Storsignalen verwenden Sie einen Isoliertransformator.

2. Die Spannungsversorgung fiir Controller und I/0-Signal sollte getrennt sein.

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

36



Al

Serie LAT3

Controller und Peripheriegerate/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.

Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe ,,Sicherheitshinweise zur Handhabung
von SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu

|

Spannungsversorgung |

|

Betriebsumgebungen

A\ Warnung

3. Geeignete MaBnahmen zum Schutz vor durch Blitzschlag

verursachte Spannungsspitzen treffen. Erden Sie die
Funkenléschung getrennt von Controller und Peripheriegeréten.

4. Verwenden Sie die untenstehenden, UL-zertifizierten

Produkte fiir direkte Spannungsversorgung.
(1) Spannungsgeregelter Stromschaltkreis geman UL508.
Dieser Schaltkreis verwendet die Sekundéarspule eines
Isoliertransformators als Spannungsversorgung und erfillt
damit folgende Bedingungen:
maximale Spannung (ohne Last): max. 30 Vrms (Spitzenbelastung 42,4 V)
max. Stromstérke: (D max. 8 A (auch bei Kurzschluss)
(@ Mit einem Schutzschalter
(z. B. Sicherung) mit folgenden
Werten versehen

Spannung ohne Last (V Spitze) max. Strom
0 bis 20 [V] 5,0
. , 100
Gber20 [V]und biszu30 V]| —————
Spitzenspannung

(2) Schaltkreis (Klasse 2) mit max. 30 Vrms (42,4 V Spitze), mit
Spannungsversorgungseinheit der Klasse 2 gemaB UL 1310
oder Transformator der Klasse 2 geméaB UL 1585.

|

Erdung

AWarnung

. Der Controller ist zu erden, um seine Stérsignaltoleranz
zu gewadbhrleisten.

Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen, Schaden, Stromschlag oder
Brand kommen. Nicht zusammen mit Geraten oder Ausristung
erden, die starke elektromagnetische Storsignale erzeugen.

2. Eine spezielle Erdung verwenden.

Eine Erdung der Klasse D verwenden. (Erdungswiderstand maximal 100 Q)

3. Der Erdungspunkt sollte so nah wie mdéglich am

Controller liegen und die Massekabel sollten so kurz
wie méglich sein.

4. Fir den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung

Stérungen verursacht, kann sie entfernt werden.

|

Verdrahtung \

AWarnung

1. Vorbereitung zum Anschluss

Vor der Verdrahtung und vor dem Anbringen und Entfernen des
Steckers die Spannungsversorgung ausschalten. Bringen Sie nach
erfolgter Verdrahtung eine Abdeckung an der Klemmenleiste an.

2. Die digitalen I/0-Signal- und Anschlusskabel nicht zusammen verlegen.

Werden die Signalleitung und die Ausgangsleitung zusammen verlegt,
konnen elektromagnetische Stérsignale Funktionsstérungen verursachen.

3. Vor dem Einschalten der Spannungsversorgung die

korrekte Verdrahtung sicherstellen.

Eine fehlerhafte Verdrahtung fiihrt zu Funktionsstérungen oder kann den
Controller bzw. dessen Peripheriegerate beschadigen. Vor dem Einschalten
der Spannungsversorgung sicherstellen, dass die Verdrahtung korrekt ist.

4. Ausreichend Platz fiir die Kabelverlegung vorsehen

Werden die Kabel mit Gewalt in eine Position gezwungen, kénnen
Kabel und Stecker beschadigt werden, wodurch sie sich l6sen und
Funktionsstérungen verursachen kénnen. Die Kabel in der Néhe der
Stecker oder an der Anschlussstelle in das Produkt nicht Gber scharfe
Kanten biegen. Das Kabel so nah wie méglich an den Steckern
befestigen, damit kein mechanischer Zug auf die Stecker wirkt.
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AAchtu ng

. Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
sie Staub, Metallstaub, Metallspanen bzw. Wasser-, OI-
oder Chemikalienspritzern ausgesetzt sein kénnten.
Andernfalls kann es zu einem Ausfall oder Funktionsstérungen kommen.

2. Verwenden Sie die Produkte nicht in einem Magnetfeld.

Andernfalls kann es zu einem Ausfall oder Funktionsstdrungen kommen.

3. Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen

brennbare, explosive oder korrodierende Gase,
Fliissigkeiten oder sonstige Substanzen vorhanden sind.
Sonst besteht Brand-, Explosions- oder Korrosionsgefahr.

4, Strahlungswarme vermeiden, die von starken Warmequellen

wie direkter Sonneneinstrahlung oder Ofen ausgeht.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall des Controllers oder
der Peripheriegerate kommen.

5. Die Produkte nicht in Umgebungen mit extremen

Temperaturschwankungen verwenden.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall des Controllers oder
der Peripheriegerate kommen.

6. Die Produkte nicht in Umgebungen einsetzen, in denen

Spannungsspitzen auftreten.

Wenn Gerate (elektromagnetische Heber, Hochfrequenz-
Induktionséfen, Motoren usw.), die hohe Spannungsspitzen
erzeugen, in der Nahe des Produkts eingesetzt werden, kdnnen
durch ihre Nahe innere Schaltelemente des Produkts oder seiner
Komponenten zerstoért oder beschadigt werden. Verwenden Sie
keine Erzeuger von Spannungsspitzen und achten Sie auf
ordnungsgemafe Verdrahtung.

7. Der Card Motor und der Controller verfiigen nicht iiber Blitzschutz.
8. Diese Produkte nicht an einem Ort installieren, an dem

sie Vibrationen oder St6Ben ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zu einem Ausfall oder Funktionsstérungen kommen.

|

Wartung

AWarnung

. Flihren Sie regelméBige Wartungsarbeiten durch.
Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht geldst haben.
Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstérungen flinren.

2. Fihren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten einen

geeigneten Funktionstest durch.

Bei einem nicht einwandfreien Betrieb (wenn der Antrieb sich nicht bewegt
oder das Gerat nicht korrekt funktioniert usw.), den Betrieb des Systems
stoppen. Andernfalls kénnen unerwartete Funktionsstérungen auftreten
und die Sicherheit kann nicht gewahrleistet werden. Fiihren Sie einen
Notausschaltungstest durch, um die Sicherheit der Anlage zu
gewahrleisten.

3. Den Controller und die Peripheriegerédte nicht demontieren,

modifizieren oder reparieren.

4. Das Innere des Controllers fern von leitfahigen oder

entziindlichen Stoffen halten.
Andernfalls besteht Brandgefahr.

5. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an diesem

Produkt nicht priifen.

A\ Achtung

1. Ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vorsehen.

Gestalten Sie den Aufbau so, dass ausreichender Platz flr
Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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