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Vorwort

Bei den druckfesten gekapselten Antrieben der Mattke AG handelt es sich um eine Eigenentwicklung, die
zertifiziert wird durch eine EU-zugelassene sogenannte ,benannte Stelle®.
Hier wird die Einhaltung der entsprechenden EU-Normen tberprift und sichergestellt.

Im vorliegenden Fall produziert die Firma Servalco Servotechnik GmbH, Leinenweberstralle 12, 79108
Freiburg diese Produkte fur uns.

Die Baumusterpriifung und Atex-Zulassung erfolgten durch den TUV in Wien.
Jeder Antrieb wird einer rigorosen Einzelprifung unterzogen. Als Motorisierung dienen bekannt zuverlassige

und hunderttausendfach bewahrte Produkte aus den Hausern Maxon (EXR-xxxx DC) und Faulhaber (EXR-
32.24-xxx BL).

Einfihrung

Die Einhaltung dieser Bedienungsanleitung ist die Voraussetzung fur die Erfullung der geltenden
Vorschriften nach ATEX, sowie fur storungsfreien Betrieb und die Erfillung eventueller
Gewahrleistungsanspriiche. Lesen Sie zuerst die Bedienungsanleitung, bevor Sie mit dem Stellantrieb
arbeiten.

Zur Inbetriebnahme der Stellantriebe der Serie EXR-32.24-xxx (BL) ist zuséatzlich die Verwendung der
nachfolgend genannten Dokumente erforderlich. Bitte beachten Sie die dort aufgefuhrten Anweisungen, sie
sind Bestandteil dieser Bedienungsanleitung.

Sie finden sie unter http://www.faulhaber.com
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Ubersicht Bedienungsanleitungen und Software fur

EXR-32.24-xxx (BL)

Bedienungsanleitungen

Blrstenlose DC-Servomotoren
3268... BX4

Inhalt

Geratehandbuch

In diesem Geratehandbuch werden die Handhabung und die
technischen Merkmale der biirstenlosen DC-Servomotoren der
Serien 32xx...BX4 von FAULHABER beschrieben

Motion Control Systems

MCBL 3003P RS
RS232 Schnittstelle

Inhalt

Geratehandbuch

Geréteeinbau, Installation, Sicherheit, Spezifikation

Kommunikations- und Funktionshandbuch

Erstinbetriebnahme, Funktionsiibersicht, Protokollbeschreibung,
Parameterbeschreibung und Hinweise zu autonomen
Ablaufprogrammen

Motion Control Systems

MCBL 3003P CO
CANopen CiA

Inhalt

Kommunikations- und Funktionshandbuch
(CANopen)

Erstinbetriebnahme, Funktionsiibersicht, Protokollbeschreibung
und Parameterbeschreibung

Motion Manager

Inhalt

Bedienungsanleitung Motion Manager

Bedienung der PC-Software “FAULHABER Motion Manager® zur
Konfiguration und Inbetriebnahme

Software &

Downloads

Motion Manager

Bedien- und Konfigurationsprogramm fiir die FAULHABER
Motion-Controller iiber RS232- oder CAN-Schnittstelle ab
Microsoft Windows XP

Anwendung

Bei den Stellantrieben der Serie EXR-xxxx (DC) handelt es sich um birstenbehaftete Gleichstrommotoren
mit eisenlosem Rotor und leistungsstarken Permanentmagneten, welche je nach Typ mit einem
Planetengetriebe und / oder optischen Impulsgeber komplettiert werden. Alles befindet sich in einer

druckfesten Kapselung.

Bei den Stellantrieben der Serie EXR-32.24-xxx (BL) handelt es sich um birstenlose Gleichstrommotoren
mit analogen Hallsensoren und eingebautem Motion Controller. Die Motion Controller sind hochdynamische
Positioniersysteme, optimiert fir den Betrieb von Kleinstmotoren. Neben dem Betrieb als Positioniersystem
steht auch eine Drehzahl- oder Stromreglung zu Verfiigung. Die Motion Controller sind wahlweise tiber
RS232 oder CAN Schnittstelle ansteuerbar. Die birstenlosen DC-Servomotoren der Serie BX4 in bewahrter
4-Pol-Magnettechnologie kdnnen optional mit einem Planetengetriebe komplettiert werden. Sowohl der
birstenlose DC-Servomotor als auch der Motion Controller befinden sich in einer druckfesten Kapselung.

Sowohl der EXR-xxxx (DC) als auch der EXR-32.24-xxx (BL) sind fur den Einsatz in
explosionsfahigen Atmosphéaren nach Einhaltung von EN 60079-0, EN 60079-01 bestimmt. lhre
Anwendung finden Sie in vielen Bereichen, wie zum Beispiel Robotik, Spezialmaschinen, Handling usw.
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EXR-32.24-xxx (BL) / Motion Controller

Konfiguration, Schnittstellen

Betriebsarten

Drehzahlregelung
PI Drehzahlregelung, auch fiir hohe Gleichlaufanforderungen.

Positionierbetrieb

Zum Anfahren von definierten Positionen mit hoher Auflésung. Die Dynamik kann tber den PD Regler an die
Anwendung angepasst werden. Referenz- und Endschalter werden tber vielfaltige Homingmodi
ausgewertet.

Drehzahlprofile
Beschleunigungs- und Bremsrampe sowie die Maximalgeschwindigkeit kdnnen auch abschnittsweise
vorgegeben werden. Auch komplexe Profile sind damit problemlos umsetzbar.

Stromregelung

Schitzt den Antrieb, indem der Motorstrom auf den eingestellten Spitzenstrom begrenzt wird und sorgt
gleichzeitig zur Einhaltung der vorgeschriebenen Grenzwerte. Uber die integrierte 12t Uberwachung wird der
Strom im Bedarfsfall auf den Dauerstrom begrenzt. Hier darf der voreingestellte Wert von 2000 mA nicht
Uberschritten werden, da dieser Wert ein Bestandteil des Prifberichtes gem. Richtlinie 2014/34/EU,
Anhang lll ist.

Schutzfunktionen

Schutz gegen ESD

Uberlastschutz fur Elektronik und den Motor
Selbstschutz vor Ubertemperatur
Uberspannungsschutz im Generatorbetrieb

Erweiterte Betriebsarten

Gearing Mode

Positionsregelung auf analogen Sollwert

Betrieb als Sollwertverstarker im Spannungssteller Modus
Drehmomenten-bzw. Kraftregler Gber variable Sollstromvorgabe

Schnittstellen — Diskrete 1/O

Sollwerteingang
Je nach Betriebsart kbnnen Sollwerte Uber das Kommando Interface, liber einen analogen Spannungswert,
Uber ein PWM Signal oder Uber ein Quadratursignal vorgegeben werden.

Fehlerausgang (Open Collector)
Werksseitig als Fehlerausgang konfiguriert. Verwendbar auch als Digitaleingang, freier Schaltausgang, zur
Drehzahlkontrolle oder Signalisierung einer erreichten Position.

Weiterer Digitaleingang
Zur Auswertung von Referenzschaltern.
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Busanbindung
Version mit RS232

Zur Ankopplung an einen PC mit einer Ubertragungsrate von bis zu 115 kBaud. Uber die RS232 Schnittstelle
kénnen auch mehrere Antriebe vernetzt an einer Steuerung betrieben werden. Auf Seiten des Steuer-
rechners sind dazu keine besonderen Vorkehrungen nétig. Die Schnittstelle bietet Giberdies die Mdglichkeit,
online Betriebsdaten und Werte abzufragen. Fir die Programmierung und Bedienung steht ein
umfangreicher ASCII-Befehlssatz zur Verfligung. Dieser kann vom PC mit Hilfe der Software ,FAULHABER
Motion Manager® oder Uber jeden anderen Steuerrechner vorgegeben werden. Zusatzlich gibt es die
Méoglichkeit, komplexe Ablaufe aus diesen Befehlen zu erstellen und im Antrieb abzulegen. Einmal als
Drehzahl- oder Positionsregler tiber den Analogeingang, als Schrittmotor oder elektronisches Getriebe
programmiert, kann der Antrieb unabhéngig von der RS232 Schnittstelle autonom betrieben werden.

Ideal fir den Geratebau und fiir alle Anwendungen, in denen der Controller auch ohne libergeordnete
Steuerung eingesetzt werden soll. Die Bedienung erfolgt Uber einfache Klartextkommandos, aus denen auch
umfangreiche, direkt auf dem Controller ablaufende Scripte erstellt werden kdnnen.

Versionen mit CAN CF oder CO

Fur die optimale Integration in unterschiedlichste Anwendungen stehen zwei Controllervarianten mit
CANopen Schnittstelle zur Verfliigung. CANopen eignet sich dabei ideal fir die Vernetzung von
Kleinstantrieben, da die Schnittstelle auch in kleine Elektroniken integriert werden kann. Uber die BaugréRe
und die effizienten Kommunikationsverfahren stellen sie ein ideales Bindeglied bis in die Industrie-
automatisierung dar.

Zusatzlich zu den Betriebsarten nach CiA 402 stehen tber einen FAULHABER Mode alle Betriebsarten der
RS Version zur Verfligung. CF Systeme ermdglichen fiur alle, die die RS Systeme schon kennen einen
einfachen Einstieg in die CAN Vernetzung.

Es wird immer ein CANopen Master am CAN Bus bendtigt.

Version CF: CANopen mit FAULHABER Kanal

Die Version CF unterstitzt neben den Standardbetriebsarten nach CiA 402 auch einen speziellen
FAULHABER Mode. Uber PDO2 steht damit eine Bedienung analog zur RS232 Version zur Verfiigung.
Daruber werden auch erweiterte Betriebsarten wie der Betrieb mit analoger Sollwertvorgabe oder der
Stepper- oder Gearing-Mode unterstiitzt. Die CF Version eignet sind insofern besonders flir Anwender, die
die RS232 Version bereits kennen und die Vorteile von CAN bei der Vernetzung nutzen wollen.

Achtung in der CF Version sind die PDO'’s statisch gemappt.

Version CO: pure CANopen

Die Version CO stellt die Standardbetriebsarten nach CiA 402 zur Verfligung. Alle Parameter sind direkt im
Objektverzeichnis abgelegt. Die Konfiguration kann daher sowohl tiber den FAULHABER Motion Manager
als auch uber Konfigurationstools aus der Automatisierungswelt erfolgen. Die Version CO eignet sich
besonders fur Anwender, die schon unterschiedliche CANopen Geréte einsetzen oder die Motion Controller
an einer SPS betreiben wollen. Uber das dynamische PDO Mapping kann eine sehr effiziente

Vernetzung am CAN erreicht werden.

Die ideale Variante fur den Betrieb eines FAULHABER Motion Controllers an einer SPS — direkt tiber
CANopen oder Uber ein Gateway. Alle Einstellungen erfolgen tiber das Objektverzeichnis, die Konfiguration
kann Gber den Motion Manager (ab V 5.0) oder tber Standardtools erfolgen.
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Diese Betriebsanleitung gilt fur die nachstehend aufgefiihrten Stellantriebe:

Juni 2019

Typ EXR-xxxx (DC) Artikelcode
EXR-14.24-L.3 MMEX24/45TYPC10A
Mindestkabellange 3 Meter
EXR-14.24-L3 MMEX24/45TYPC10B
Sonderversion
Anschlusskabel
OLFLEX FD 855 P Kabelmantel
und Litze halogenfrei
Mindestkabellange 3 Meter
EXR- 1.24HEDL-L10 MMEX24/45TYPB10
Mindestkabelldange 3 Meter
EXR-1.24-L25 MMEX24/45TYPA1
Mindestkabelldange 3 Meter
EXR- 4.24-L3 MMEX24/45TYPC23
Mindestkabellange 3 Meter
EXR-9.24-L15-C3B MMEX24/45TYPC3B8
Mindestkabellange 3 Meter
Sonderversion Abtriebswelle
Mindestkabellange 3 Meter MMEX24/45TYPC3BS
Sonderversion Abtriebswelle
Mindestkabellange 3 Meter MMEX24/45TYPC3C
EXR-6.24-L15 MMEX24/45TYPC6B8
Mindestkabellange 3 Meter
EXR- 5.24-L3 MMEX24/45TYPC5A
Mindestkabellange 3 Meter

Typ EXR-32.24-xxx (BL) Artikelcode
EXR-32.24-MC3-L10 MMEX32MMC3V03
Mindestkabellange 3 Meter

#mattkeag
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Allgemeine Warnhinweise

= Bestehende nationale Vorschriften beziiglich der Montage, elektrischer Installation,
Inbetriebnahme und Wartung von Geraten im explosionsgefahrdeten Bereich missen
eingehalten werden.

= Das Lesen der Bedienungsanleitung ist Voraussetzung fur den stérungsfreien Betrieb. Lesen
Sie zuerst die Bedienungsanleitung, bevor Sie mit dem Stellantrieb arbeiten.

= Die Kabellange muss mindestens 3 m betragen.

= Montage, elektrische Installation, Inbetriebnahme und Wartung der Stellantriebe durfen nur
durch qualifiziertes Fachpersonal erfolgen.

= Alletechnischen Daten der Stellantriebe (siehe Typenschild) missen eingehalten werden.

= Der Stellantrieb ist mehrmals pro Jahr auf Risse und Beschadigungen zu prifen. Wir
empfehlen, einmal pro Monat zu prifen.

= Die Leitungsfuhrung ist nur fur feste Verlegung konzipiert. Werden Leitungen fur
Schleppketten oder andere flexible Einsatze verwendet, missen diese mit einer Trompete
hinter der Leitungsfuhrung aufgefangen werden (DIN/EN 60079-10, DIN/EN60079-14).

= Es dirfen keine baulichen Veranderungen vorgenommen werden.

= Der Stellantrieb Typ EXR-xxxx (DC) darf nur mit einer Ansteuerungselektronik betrieben
werden, welche auf maximal 2 A Ausgangsstrom begrenzt ist.

= Der Motorstrom bei Typ EXR-32.24-xxx (BL) darf am Motion Controller auf maximal 2 A
eingestellt werden (Werkseinstellung).

=  Wird der Stellantrieb EXR-32.24-xxx (BL) mit einem Dauerbelastungsstrom von 1,6 A bis max.
2 A betrieben, so ist fur eine ausreichende Kiuihlung zu sorgen, da sonst der Regler wegen
Uberhitzung abschaltet. Die Lebensdauer des Motors reduziert sich erheblich. Die
Abschaltung kann nicht garantiert werden, daher kann sie nicht als Uberhitzungsschutz
genutzt werden.

= Die EXR-xxxx (DC) und EXR-32.24-xxx (BL) durfen nur vom Hersteller getffnet werden.

= Die Ansteuerungselektronik des Typs EXR-xxxx (DC) muss sich im sicheren Bereich
befinden.

= Das Offnen oder Verandern des Gehauses bzw. des Stellantriebes EXR-xxxx / EXR-32.24-xxXx,
insbesondere im explosionsgeschitzten Bereich, ist strengstens untersagt.

= Die Montage des Stellantriebes darf nur am A-seitigen Montageflansch und an dem dafur
vorgesehenen Befestigungsgewinde und Zentrierbund erfolgen.

= Das Motorkabel darf weder repariert, noch ausgetauscht werden, die Mindestlange von 3 m
muss eingehalten werden.

= Eine Reparatur von EXD-Spalten ist nicht vorgesehen.

» Die EXR-xxxx Kabelverschraubung darf weder zerlegt noch ausgetauscht oder repariert
werden.
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Kabel

Das Kabel muss den Anforderungen der EN60079-14:2014 entsprechen und muss mindestens eine Lénge
von 3 m aufweisen.

Installationshinweise

= Die Montage des Stellantriebes darf nur am A-seitigen Montageflansch und an dem dafur
vorgesehenen Befestigungsgewinde und Zentrierbund erfolgen.

= Der Stellantrieb EXR-xxxx (DC) darf nur innerhalb der zulassigen Temperaturklassen eingesetzt
werden. Die Temperaturklassen finden Sie in auf dem Typenschild am Stellantrieb. (Tx)

= Der Stellantrieb darf nur beifolgenden Umgebungstemperaturen betrieben werden: -20°C bis
+45 °C.

= Der Stellantrieb EXR-xxxx (DC) ist nur mit einer Ansteuerungselektronik zu betreiben, dass
genannte Grenzwerte im Abschnitt ,Technische Daten® garantiert sind. (Einhaltung der
Temperaturklassen).

= Die Ansteuerungselektronik fir die Stellantriebe des Typs EXR-xxxx (DC) muss sich im sicheren
Bereich befinden.

=  Wird der Stellantrieb EXR-32.24-xxx (BL) mit einem Dauerbelastungsstrom von 1,6 A bis max. 2 A
betrieben, so ist fir eine ausreichende Kiihlung zu sorgen.

= Der Stellantrieb darf nur in dem angegebenen Umgebungstemperaturbereich betrieben werden.

= Bei Aufstellung im Freien sind die Umgebungstemperaturen einzuhalten und ein Wetterschutzdach
gegen Regen/Sonne/Schnee vorzusehen.

= Die Anschlussleitung des Stellantriebes ist fest und so zu verlegen, dass sie vor mechanischer
Beschadigung hinreichend geschutzt ist.

= Esist darauf zu achten, dass die Regelung stabil und schwingungsfrei lauft.
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» Dem Stellantrieb ist eine entsprechende Schutzvorrichtung mit max. 2 A Auslésestrom
vorzuschalten, um Kurzschlussschutz zu gewahrleisten.

= Kabellange mindestens 3 m.

Temperaturklassen

Die jeweils giiltige Temperaturklasse entnehmen Sie dem Typenschild des jeweiligen Stellantriebes.

Auf dem Typenschild befindet sich die Kennzeichnung, zum Beispiel: Il 2G Ex db IIC T5 Gb.

Wobei T fur die Temperatur steht und die nachfolgende Zahl die Klasse angibt. Es wird hier die maximale
Oberflachentemperatur genannt, welche unter keinen Umstanden Uberschritten werden darf.

Temperaturklasse Maximale
Oberflachentemperatur

°C
T1 450
T2 300
T3 200
T4 135
T5 100
T6 85

Wartung

Der Stellantrieb selbst ist wartungsfrei. Die Wartung bezieht sich lediglich auf die Uberpriifung des
Gehauses und des Motorkabels, welches mindestens 2 Mal pro Jahr auf Risse und Beschadigungen zu
prufen ist. Wir empfehlen eine monatliche Prifung.

Das Offnen oder Verandern des Gehauses der Stellantriebe ist strengstens verboten.

Transport und Lagerung

Die Stellantriebe sind im Inneren geschlossener Rdume (-20°C bis +45°C) trocken sowie schwingungs-und
staubfrei zu lagern.

Bei der Handhabung des Produktes ist darauf zu achten, dass der Stellantrieb unter keinen Umstéanden uber
das Wellenende oder die Kabel angehoben wird.

Wenn der Stellantrieb nicht sofort montiert wird, muss er an einem trockenen Ort mit gleichbleibender
Temperatur gelagert werden, um das Auftreten von Kondenswasser zu vermeiden. Bei langfristiger
Lagerung ist darauf zu achten, dass das Wellenende und die Flanschoberflache stets vollstandig mit einem
Korrosionsschutz bedeckt sind.
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Typ
EXR-14.24

Getriebeuntersetzung

3,7:1

Optischer Impulsgeber

ohne

Versorgungsspannung 24V DC £10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 11w
Dauerbelastungsstrom 2A

Anlaufstrom | Antauf = | Nenn

Max. Dauerdrehnmoment 0,21 Nm

Drehzahl 1270 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20°C bis +45°C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AlSI 316

Anschlusskabel

min. 3 m, 3x1 mm?2

Gewicht

~1,8 kg (ohne Kabel)

Male (@ x 1)

@ 70 X 255 mm

Baumusterprifbescheinigungs-
Nummer

TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1
EU-Richtlinie 2014/34/EU

Explosionsschutz

112G Exdb IIC T5 Gb

AuRerer PA-Anschluss
Anschliebare Leitungen

4 mmz feindréhtig,
6 mm? eindréhtig

Schutzart nach EN60529

IP54
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Typ
EXR-1.24HEDL-L10

Getriebeuntersetzung

ohne

Optischer Impulsgeber

HEDL5540 500tlg., A- und B Spur

Versorgungsspannung 24V DC £10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 11w
Dauerbelastungsstrom 2A
Anlaufstrom | Antauf = | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 0,075 Nm
Drehzahl 4700 U/min

Umgebungstemperatur

Ta -20°C bis +45°C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AlSI 316

Anschlusskabel

10 m, 4x(2x0,14 mm?)+3x(0,5 mm?)+1x(0,5 mm?)

Gewicht

~1,8 kg (ohne Kabel)

Male (@ x |)

@ 70x 210 mm

Baumusterprifbescheinigungs-
Nummer

TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1,
EU-Richtlinie 2014/34/EU

Explosionsschutz

I 2G Exdb IIC T5 Gb

AuRerer PA-Anschluss
Anschliel3bare Leitungen

4 mmz feindréhtig,
6 mm? eindrahtig

Schutzart nach EN60529

IP54
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Typ
EXR-1.24-L25

Getriebeuntersetzung

ohne

Versorgungsspannung 24V DC £10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 11w
Dauerbelastungsstrom 2A
Anlaufstrom | Anlauf = | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 0,075 Nm
Drehzahl 4700 U/min

Umgebungstemperatur

Ta -20°C bis +45 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AISI 316

Anschlusskabel

25 m, 3x 1mm2

Gewicht ~1,8 kg (ohne Kabel)
Male (@ x |) @ 70 x 210 mm
Baumusterprifbescheinigungs- TUV-A 11ATEX0006X

Nummer

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1,
EU-Richtlinie 2014/34/EU

Explosionsschutz

112G Exdb IIC T5 Gb

AuRerer PA-Anschluss
Anschliel3bare Leitungen

4 mmz2 feindréhtig,
6 mm? eindréhtig

Schutzart nach EN60529

IP54
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Zeichnung EXR-1.24-L25
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Typ
EXR-4.24-L3

Getriebeuntersetzung

23:1

Optischer Impulsgeber

ohne

Versorgungsspannung 24V DC £10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 11w
Dauerbelastungsstrom 2A
Anlaufstrom | Anlauf = | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 1,30 Nm
Drehzahl 200 U/min

Umgebungstemperatur

Ta -20°C bis +45 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AISI 316

Anschlusskabel

3 m, 3x1 mm?2

Nummer

Gewicht ~1,8 kg (ohne Kabel)
Male (@ x |) @ 70 x 210 mm
Baumusterpriifbescheinigungs- | TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1,
EU-Richtlinie 2014/34/EU

Explosionsschutz

112G Ex db IIC T5 Gb

AuRerer PA-Anschluss
Anschliel3bare Leitungen

4 mmz2 feindréhtig,
6 mm? eindréhtig

Schutzart nach EN60529

IP54

Juni 2019
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Typ
EXR-9.24-L15-C3B

Getriebeuntersetzung

111:1

Optischer Impulsgeber

ohne

Versorgungsspannung 24V DC £10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 11w
Dauerbelastungsstrom 15A

Anlaufstrom | Anlauft = | Nenn

Max. Dauerdrehmoment, 4,5 Nm

Drehzahl 42 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20°C bis +45°C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AlSI 316

Anschlusskabel

15 m, 3x1 mm?2

Gewicht

~1,8 kg (ohne Kabel)

Male (@ x 1)

@ 70 x 255 mm

Baumusterpriifbescheinigungs-
Nummer

TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1,
EU-Richtlinie 2014/34/EU

Explosionsschutz

112G Exdb IIC T5 Gb

AuRerer PA-Anschluss
Anschlie3bare Leitungen

4 mmz feindréhtig,
6 mm? eindrahtig

Schutzart nach EN60529

IP54
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Zeichnung EXR-9.24-L15-C3B
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Typ
EXR- 6.24-L15

Getriebeuntersetzung

33:1

Optischer Impulsgeber

ohne

Versorgungsspannung 24V DC £10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 11w
Dauerbelastungsstrom 2A

Anlaufstrom | Anlauf = | Nenn

Max. Dauerdrehmoment 1,85 Nm

Drehzahl 140 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20°C bis +45 °C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AISI 316

Anschlusskabel

15 m, 3x1 mm?

Gewicht

~1,8 kg (ohne Kabel)

Male (@ x 1)

@ 70 x 210 mm

Baumusterprifbescheinigungs-
Nummer

TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1, EU-
Richtlinie 2014/34/EU

Explosionsschutz

I 2G Ex db IIC T5 Gb

AuRerer PA-Anschluss
Anschlie3bare Leitungen

4 mmz2 feindréhtig,
6 mm? eindréhtig

Schutzart nach EN60529

IP54
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Typ
EXR-5.24-L3

Getriebeuntersetzung

14:1

Optischer Impulsgeber

ohne

Versorgungsspannung 24V DC £10 %
Max. Leistungsaufnahme 53 W

Max. Verlustleistung 11W
Dauerbelastungsstrom 2A

Anlaufstrom | anlauf = | Nenn

Max. Dauerdrehmoment 0,8 Nm

Drehzahl 335 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20°C bis +45°C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AlSI 316

Anschlusskabel

min. 3 m, 3x1 mm?2

Gewicht

~1,8 kg (ohne Kabel)

Male (@ x 1)

@ 70 x 210 mm

Baumusterpriifbescheinigungs-
Nummer

TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1,
EU-Richtlinie 2014/34/EU

Explosionsschutz

112G Exdb IIC T5 Gb

AuRerer PA-Anschluss
Anschlie3bare Leitungen

4 mmz feindréhtig,
6 mm?2 eindrahtig

Schutzart nach EN60529

IP54

24
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Zeichnung EXR-5.24-L3
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Technische Daten EXR-32.24-MC3-L10

Juni 2019

Typ
EXR - 32.24-MC3-L10

Getriebeuntersetzung

ohne

Encoder

analoge Hall-Sensoren

Motion Controller

Serie MCBL 3003P RS

Schnittstelle RS232
Versorgungsspannung 24V DC £10 %
Max. Leistungsaufnahme ca. 53 W

Max. Verlustleistung ca.llw
Dauerbelastungsstrom des Motors im 20A
gekihlten Zustand Rin2 '

max. empfohlener

Dauerbelastungsstrom des Motors im 1,57 A
ungekihltem Zustand Rin:

Anlaufstrom | Antauf = | Nenn
Max. Dauerdrehmoment 87 mNm
Drehmomentkonstante 43,5 mNm/A
Drehzahl 5000 U/min
Umgebungstemperatur Ta -20°C bis +40°C

Gehausematerial

Aluminium einbrennlackiert

Antriebswelle

Edelstahl, AlSI 316

Anschlusskabel

10 m, (4x(2x0,14 mm2C)+(0,5 mm2C)

Gewicht

~2,3 kg (ohne Kabel)

Male (@ x 1)

@ 70 x 280 mm

Baumusterpriifbescheinigungs-
Nummer

TUV-A 11ATEX0006X

Zulassung

EN 60079-0, EN60079-1,
EU-Richtlinie 2014/34/EU

Explosionsschutz

I 2G Ex db IIC T5 Gb

AuRerer PA-Anschluss
Anschliebare Leitungen

4 mm? feindrahtig,
6 mm? eindréhtig

Schutzart nach EN60529

IP54

Geprift nach:

EN 55011:2009 + A1:2010 (IEC/CISPR 11:2009, modifiziert + A1:2010)
Industrielle, wissenschaftliche und medizinische Gerate-Funkstérungen-

Grenzwerte und Messverfahren

26
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Zeichnung EXR-32.24-MC3-L10
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Beschreibung der Anschliisse EXR-32.24-xxx (BL)/Motion Controller

Anschluss Kommunikation
Schnittstelle RS232 CAN
Faulhaber-
Protokoll ASCII CANopen
max. Ubertragungsgeschwindigkeit RS232 115 200 baud
max. Ubertragungsgeschwindigkeit CAN 1 Mbit/s
Anschluss 3 “AGND*
- Analog Ground Analog Bezugsmasse
- Digitaler Ausgang externer Encoder Kanal B
Rin 10 kQ
f <400 kHz
Anschluss 4 “Fault”
- Digitaler Eingang Rin 100 kQ
- Digitaler Ausgang (open collector) U <UB V
| <30 mA
clear durchgeschaltet nach GND
set hochohmig
Fehlerausgang | kein Fehler durchgeschaltet nach GND
Fehler hochohmig
Impulsausgang | f <2 kHz
Auflésung 1...255 Inc./Umdr.
Anschluss 5 “Anin“ “AGND" als Bezugsmasse
- Analoger Eingang Drehzahlsollwert Uin +10 \
- Digitaler Eingang PWM fiir Drehzahlsollwert f 100...2000 Hz
externer Encoder Kanal A
Schrittfrequenz Eingang | f
Rin 5 kQ
Anschluss 6 “Us* Us 12...30 V DC
Anschluss 7 “GND“ Masse
Anschluss 8 “3.IN“
- Digitaler Eingang Rin 22 kQ
- Versorgungsspannung UeL 12...30 V DC
Interne Belegung bei EXR-32.24-xxx
Anschliisse 9-11 “Sensor A,B,C*
- Hall-Sensoreingang Sensor A analoger Hallsensor A
Sensor B analoger Hallsensor B
Sensor C analoger Hallsensor C
Uin <5 V
Anschluss 12 “UCC*
- Ausgangsspannung fiir externen Gebrauch Uout 5 V DC
- Laststrom lout <60 mA
Anschluss 13 “SGND“
Signal GND Signalmasse
Anschliisse 14-16 “Motor A,B,C*
Motor A Phase A
Motor B Phase B
Motor C Phase C
UOut 0 ..UB V
- PWM-Schaltfrequenz frwm 78,12 kHz
Juni 2019 28
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Anschlussbelegung Kabel EXR-32.24-xxx (BL)

Anschluss Ader / Farbe
PE

Erdung

TxD / CAN_H
RS232/CAN
RxD / CAN_L elb
RS232/ CAN 9
Analog Eingang

Fault iR
Fehlerausgang wel
Anin

Analog Eingang

UB

+ 24V Versorgungsspannung
GND

-24\V/ Versorgungsspannung
3.In

Digitaler Eingang

nicht belegt rosa
nicht belegt blau
nicht belegt schwarz @ 0,5

grin gelb

grun

RS 232 Anschlusskabel fur EXR-32.24-xxx (BL)

Die Antriebe kénnen direkt mit gekreuzten Sende- und Empfangsleitungen an einen PC oder eine
Ubergeordnete Steuerung angeschlossen werden. Dies entspricht der Umsetzung mit einem Null-

Modem-Kabel.

Verdrahtung zwischen PC/Steuerung und einem Antrieb

PC oder Ubergeord- Node 1
nete Steuerung (MCBL 3006 S RS)
N = [ A I3 |&
c [ = [= m o~ wn
T a a 45 £ e
fex) o)) o) (=% a. o
Q o) o Q 2 Q
> p= > > = =)
al|? a|? 2|2 al? o|2 2|2
g|e |8 §|e £le &£|8 u|e
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Anschlusskabel konfektionieren

Bei der Konfektion des Anschlusskabels ist darauf zu achten, dass dieses nach der schematischen
Darstellung in Bild ,,Schema Anschlusskabel® vorgenommen wird.

Bei Nichtbeachtung kann nicht garantiert werden, dass die EMV Grenzwerte nach EN 61000-6-3:2011
eingehalten werden.

.................. Alle Einzelschirme elektrisch trennen.

Nicht verwendete Adern
-------- 0,14- blue, pink
0,5 - black

AuRenschirm zu einer Ader von 1 mm?2
zusammenfassen und von den Einzelschirmen
elektrisch trennen

Schema Anschlusskabel

Das Anschlusskabel darf auf keinem Fall gewechselt werden. Eine Verlangerung des
Anschlusskabels im explosionsgeschitzten Bereich ist nur unter Berlcksichtigung der geltenden
ATEX Richtlinie 2014/34/EU mit geeigneten zertifizierten Anschlussboxen erlaubt. Die Mindestlange
von 3 Metern ist einzuhalten.
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Grundeinstellung bei Auslieferung (Werkszustand)

Der Antrieb ist so konfiguriert, dass beim Anlegen der Versorgungsspannung von 24 V sich die Abtriebs-
welle mit ca. 4800 Upm im Rechtslauf dreht.

Alle weiteren Einstellungen kdnnen Gber den Motion Manager vorgenommen werden. Im weiteren Verlauf
werden nur die Einstellungen im Werkszustand von MATTKE beschrieben. Weitere Programmier- und
Konfigurationsmdglichkeiten entnehmen Sie den Bedienungsanleitungen auf der Homepage der Firma
Faulhaber.

Werkszustand wiederherstellen

Nachdem die Installation des Software Motion Manager abgeschlossen ist, den EXR-32.24-xxx (BL) nach
Anschlussbelegung anschliel3en. Nun eine Verbindung zwischen dem EXR-32.24-xxx (BL) und Ihrem PC
herstellen. Hierfur benétigen Sie ein RS232 Anschlusskabel wie oben beschrieben.

Starten Sie den Motion Manager, und folgen Sie den Piktogrammen.

Assistent zum Einrichten der Verbindung ? = Assistent zum Einrichten der Verbindung ? P
Schritt 1: Auswahl der Steuerung Schritt 2: Auswahl der Schnittstelle

FAULHABER FAULHABER

Welche Art von Steuerung wolen Sie mit dem Motion Welche serielle PC-Schnittstelle (RS232) sol zur

Manager betreiben? Konfiguration der Steuerung verwendet werden?
COML (open) -
Ist die im Motion Controler eingestelite

IMoljon Controler mit R5232-Schnittstelle A Ubertragungsrate bekannt (Standard: 9600Baud) oder

soll die eingestelte Ubertragungsrate ermittelt werden
(dabei darf nur ein Controller angeschlossen sein)?

(7) Ubertragungsrate bekannt: 9600 ~ | Baud

(@) Ubertragungsrate ermitteln
|| Assistenten nicht mehr automatisch anzeigen

< 7k Weiter > I I Abbrechen i < FoTaeR " Weiter > ] iAbbrechen

1
Assistent zum Einrichten der Verbindung M

Weitere Schritte

FAULHAEER

Die Ubertragungsrate des PCs an COM1 ist jetzt auf
9600 Baud eingesteli!

Sofern die angeschlossenen Geréte auf die selbe
Baudrate eingestelit sind und die Knoten-Nr. im Bereich
von 0 bis 10 liegt, soliten die Gerate im Node-Explorer
angezeigt werden. Uber den Mendipunkt "Terminal -
Verbindungen..." kdnnen die gerade vorgenommenen
Einstelungen nachtraglich noch geandert und erweitert
werden.

| rema | | aborechen
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r N
Motorauswahl-Assistent M

Kraftiibertragung
FAULHABER
[ Motor-Getriebe

1 1
|| Zusatzliches Getriebe (z.B. Riemengetriebe)

1 1
|| Spindel (z.B. Kugelumlaufspindel)

1
|1 Rolle (z.B. Férderband, Hubantrieb)

1

Maximale Motordrehzahl: 5000 rpm
< Zeweeier H Weiter > ] l Abbrechen
.
Viotorauswahl-Assistent (4 X

Tragheitsfaktor

FAULHABER

Die Angabe des Tragheitsmoments J der Last wird fiir
die Auslegung des Reglers bendtigt.

Motorauswahl-Assistent ‘,@ X J
Motorauswahl
FAULHABER
Motor
= [Burstenloser DC-Motor -
= (32686 ~|024Bx4 |
sy Analog Hall v (3000
Motorversorgung
Angelegte Spannung: 24,6 Volt
< ZuFFEE= || Welter > l iAbbrechen
Motorauswahl-Assistent |_@ & |

FAULHABER

—

Reglereinstellung

@) Laufruhe

Reglerparameter werden eher weich
engestelt. Dies ermaglicht ein aperiodisches
Anfahren von Solpositionen.

() Hohe Dynamik
Die Reglerparameter werden eher hart
eingestelt, um Solwerte maglichst schnel zu
erreichen. Bei Posttionierungen kann es dabei zu
Uberschwingern kommen.

Die Reglereinstelung kann anschiieSend mit Hife des
Regler-Tuning-Assistenten analysiert und weiter
optimiert werden.

< Zurlick ” Wetter > ] iAbbrechen

hier mit ,,Ja“ bestatigen

FAULHABER Maotion Manager 5

Jast= 0 gcm?
Jpet = |60 gcm? (Rotortréghettsmoment)
Resultierender
Tragheitsfaktor:
__ Jiast + Jpot _
9 = Tutot =1
o
< Zurick H Weiter > ] [ Abbrechen '}'
Motorauswahl-Assistent ‘_@ XS -
Ubersicht
EALLHAREN Motordaten
Motortyp: 3268G024BX4
Sensorauflosung: 3000 Inkr./Umdr.
Drehzahlregler
Verstarkung (POR): 6
Integralantei (I): 36
Lageregler
Verstarkung (PP): 64
D-Anteil (PD): 3
Stromregler
Integralanteil (CT): 16
[ < Zuruck l[ Fertig ] [Abbrechen
. . " sege
hier mit ,,Fertig“ bestatigen

Juni 2019

Soll "EEPSAV" durchgefiihrt werden, um die Gbertragenen
&Y' parameter dauerhaft zu speichern?

Nein

hier mit ,,Ja“ bestatigen
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FAULHABER Motion Manager 5

2 |

Nach Anschluss eines neuen Motors sollten noch die
werden!

"Grundeinstellung™)

Hallsensorsignale Uber den Dialog "Konfiguration” abgeglichen

(Button "Optimierung auf angeschlossenen Motor” im Reiter

Optimierung angeschlossener Motor

Juni 2019

—
Antriebskonfiguration X
Grundeinstelung | Antriebsparameter | Reglerparameter | Ein-/Ausgsinge|
Betriebsmodus Reglermodus
(@ Normalbetrieb (CONTMOD) () Lageregler (M)

(7) Schrittmotorbetrieb (STEPMOD)
(7) Analoger Posttioniermodus (APCMOD)

- ) Solwertvorgabe (SOR)
() Encoder-Modus mit Encoder als Drehzahigeber @ Digtal
() Encoder-Modus mit Hallsensor als Drehzahigeber (7 Analogspannung

(7) Gearing-Modus (GEARMOD)
(©) Spannungssteler-Modus (VOLTMOD)
IxR-Regelung (XRMOD)

() PWM-Signal am Analogeingang
(7) Strombegrenzung tiber Analogspannung
(7) strombegrenzung (iber bipolare Analogspannung

(@) Drehzahlregler (V) [ Muitiplex-Modus (NET)

Optimierung auf angeschlossenen Motor

Antrieb enabled (EN)

[ Ablaufprogramm aktiviert (ENPROG)
Asynchrone Riickmeldungen (ANSW)
Befehle mit Bestatigung (ANSW2)

[ Senden H SchiieBen H EEPSAV H Hife

hier ,,Optimierung auf angeschlossenen Motor“wahlen

Optimierung auf angeschlossenen Motor

P

%

Schritt 1: Start der Optimierung

FAULHABER

BL-Motor anzupassen, ist ein Abgleich der

der Motor sich frei drehen kann!

Um den Controller optimal an den angeschlossenen

Hallsensorsignale notwendig! - Der Motor wird dabei
mehrere Sekunden drehzahigeregelt betrieben.

Stellen Sie vor dem Start der Optimierung sicher, dass

Wolen Sie diese erste Optimierung durchfiihren?

SHMIE

hier mit ,Weiter” bestétigen
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7] %

Optimierung auf angeschlossenen Motor

Schritt 2: Optimierung der Hallsensorsignale

FAULHABER

Abgleich der Hallsensorsignale des angeschlossenen
Motors l&uft....

werden durch Abgleich des Phasenwinkels der
Sinuskommutierung. Der Motor wird hier mehrere
Sekunden mit maximaler Drehzahl betrieben, die
Versorgungsspannung solte dabei auf die

Ing des Motors i IIt sein (nicht
geeignet fir Getriebemotoren)!

‘Wolen Sie diese zweite Optimierung durchfiihren?

‘Optimierung des Phasenwinkels

(") Beenden
(@) Automatisch (nicht bei Getriebemotoren!)
() Manuel
< Zurtick ” Weiter > I [Abhrechen

— Optimierung auf angeschlossenen Motor

® X

FAULHABER

Schritt 2: Optimierung der Hallsensorsignale

Abgleich der Hallsensorsignale des angeschlossenen

Motors lauft...

3

B

: — L —— ]
Der Abgleich der Hallsensorsignale ist
erfolgreich abgeschlossen.

=< Zurick
- [ < Zuiﬂﬁl—ﬂ Weiter > I [ Abbrechen
. . . “ s gr
hier mit ,Weiter“ bestéatigen
Optimierung auf angeschlossenen Motor @ h =
Schritt 3: Start der 2. Optimierung
FAULHABER
Eine Verbesserung des Wirkungsgrades kann erreicht Optimierung auf angeschlossenen Motor LEJ %

FAULHABER

Optimierung des Phasenwinkels

Stellen Sie sicher, dass der Motor (ohne Last/Getriebe)
sich mit maximaler Drehzahl frei drehen kann!

< Eovaen ” Weiter > } l Abbrechen
. . . “« e gt
hier mit ,Weiter” bestatigen
. . . “ sgr
hier mit ,Weiter” bestéatigen
Optimierung auf angeschlossenen Mator ? & P4 Optimierung auf angeschlossenen Motor ? b RS
Optimierung des Phasenwinkels Schritt 4: Optimierung des Phasenwinkels
FAULHABER FAULHABER
Stellen Sie sicher, dass der Motor (chne Last/Getriebe) Caliening/ceaesentipatbergcer
sich mit maximaler Drehzahl frei drehen kann!
Strom Phasenwinkel
Minimaler Wert: 380 1,6
Maximaler Wert: 536 -5,2
Strom 396
—
o 500 1000 mA
Phasenwinkel 19
]
-30° 0 +30°
[ < Daraeer ” Weiter > J [ Abbrechen [ < ZMEF'H Weiter > ] l Abbrechen

hier mit ,,Weiter“ bestéatigen

Juni 2019
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|_ @ 52 Optimierung auf angeschlossenen Motor ‘ @ Py
Schritt 5: Optimierung beendet

Optimierung auf angeschlossenen Motor

Schritt 5: Optimierung beendet

FAULHABER

FAULHABER

Die automatische Einstelung des Phasenwinkels ist nun
beendet! - Sind Sie mit dem Ergebnis zufrieden? -
Wenn nicht, haben Sie die Moglichkeit den
Phasenwinkel noch manuel nachzukorrigieren.

.
£l
C
o
&
£

Die Optimierung auf den hl

Motor ist nun erfolgreich beendet.

Optimierung des Phasenwinkels

(@) Beenden
@ Manuel Driicken Sie "Fertig”, um den neuen Phasenwinkel
Phi=523 (1.4°) zu Ubernehmen, oder "Abbrechen",
um den bisherigen Phasenwinkel Phi=513 (0.8°)
beizubehaiten!
| <zemmee=|[ weter> | | abbrechen | <zumeel remg | | abbrechen
hier auf ,Weiter” klicken hier auf , Weiter“ klicken

|

Optimierung auf angeschlossenen Motor

Fihren Sie im Anschluss einen "Save”-Befehl aus, um die
! "\, ermittelten Systemparameter dauerhaft zu speichern!

-

hier auf ,OK* klicken

Juni 2019 35
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% Scan @ @ B Trace

Script & Makro

Kommando eingeben:

=N 7N

----- ilMotion Manager H'IS'(OI’Y| Datei | Upbadl MakIOS|

4 B9 COMT
Assistenten 4 44 Node 0 Ol
i.. BL-Motor 3268G024Bx4 an MCBL3003P-RS (E):f
Verbindung 0K
Ve000
0K

Motorauswahl

! Konfiguration

it Regler-Tuning

1. Endstufe einschalten
2. Drehzahl eingeben mit Befehl V und Drehzahl
3. Befehl Senden

Assistenten

Verbindung
Motorauswahl

Konfiguration

K1 Regler-Tuning

Assistenten ,Konfiguration“ auswéhlen

Juni 2019 36
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Parameter Grundeinstellung
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Antriebskonfiguration |A|

Grundeinstelung |Antiiebsparameter | Reglerparameter | En—,fAusg'ange|

Betriebsmodus Reglermodus

(@ Normalbetrieb (CONTMOD) (L Lageregler (M)

(©) Schrittmotorbetrie (STEPMOD) © Drehzahlregler (V) ] Multipex-Modus (NET)
© Analoger PosﬂJon»e_rmodus (APCMOD) Solwertvorgabe (SOR)

(") Encoder-Modus mit Encoder als Drehzahigeber ® Dgta

() Encoder-Modus mit Hallsensor als Drehzahlgeber ) Andlogspannung

(©) Gearing-Modus (GEARMOD)
() Spannungssteler-Modus (VOLTMOD)
IXR-Regelung (IXRMOD)

(7) PWM-Signal am Analogeingang
() Strombegrenzung iiber Analogspannung
() Strombegrenzung iiber bipolare Analogspannung

Optimierung auf angeschlossenen Motor

Antrieb enabled (EN)

] Ablaufprogramm aktiviert (ENPROG)
Asynchrone Riickmeldungen (ANSW)
Befehle mit Bestatigung (ANSW2)

EEIEEES

Parameter Antrieb

Antriebskonfiguration |

Grundeinstelung | Antriebsparameter |Rﬁgierparameter| En—,fAusgénge|

Positionierbereichsgrenzen (LL): unten: -1800000000 oben: 1800000000 Inc

|| Bereichsgrenzen aktiviert (APL)

Maximal zulassige Drehzahlabweichung (DEV): 30000 rpm Zielkorridor (CORRIDOR): 20

Drehzahlregelung tber Analogspannung:

Drehrichtung
Startspannung (MAV): 25 mv (@ rechtsdrehend (ADR)
Minimaldrehzahl (Mv): O rpm () linksdrehend (ADL)

Schrittmotor- und Gearinghetrieh:

Schrittweite (STW): 1 Schrittzahl (STN): 1000 Schritte pro Umdrehung

DC-otor und BlL-botor im Encodermodus

Aufissung von externem Impulsgeber (ENCRES): 2048 Inc / Umdr (4-fache Impuiszahl)

Senden ] [ SchiieBen ] [ EEPSAV l i Hiffe
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Parameter Regler

AlLE USRI aUUT p—
‘Grundeinstelung |Antiiebspararneter‘ Reglerparameter ‘En—,iAusgénge|
Reglerverstarkung (POR): 6 = Lagereglerverstarkung (PP): 64 -
Reglerintegralanteil (I): 34 = D-Antel des Lagereglers (PD): 3 =
Spitzenstrombegr. (LPC): 2000 * MA ¢es=a DAnteides Stromreglers (CI): 16 =
Dauerstrombegr. (LCC): 2000 = MA e
Beschleunigung (AC): 30000 S yfs? Bremsrampe (DEC): 30000 2 s
Maximaldrehzahl (SP): 5500 > mpm
Reine Sinuskommutierung, keine Blockkommutierung im oberen Drehzahlbereich (SIN)
Abtastrate (SR): 1 X interne Abtastrate
Senden } I SchiieBen ] [ EEPSAV ] [ Hiffe
Parameter Ein-/Ausgénge
Antriebskonfiguration ‘ P |
Grundeinstelung | Antriebsparameter | Reglerparameter | Ein-/Ausgange |
Funktion des Fautt-Pins: Stromfehlerverzogerung (DCE): 200 1/100 Sec.

(@) Fehlerausgang (ERROUT)

(7) Impulsausgang (ENCOUT)

) Digitalausgang (DIGOUT)

(7) Digtaleingang (REFIN)

() Drehrichtungseingang (DIRIN)

() Zielpositionsausgang (POSOUT)

Anzahl Ausgangsimpulse pro Umdrehung (LPN): |16
Eingangspegel
(7 Eingangspegel 5V-TTL-Kompatibel (SETTTL)
@) Eingangspegel 24V-SPS-Kompatibel (SETPLC)

Eingang 1 gam iy
Steig. Flanke bzw. High Level giiltig von (HP)
Hard-Blocking an (HB)

Rechtslauf gesperrt bei Hard-Blocking an (HD)
Referenzfahrt

Positionswert auf O setzen (SHA) bei Flanke an
Motor stoppen (SHL) bei Flanke an
Benachrichtigung (SHN) bei Flanke an

2 gFauf)

OO «

oEE  OEE
ag

s s

Ry

Homing Speed (HOSP): 100 M [C] "Power On" - Homing Sequence (POHOSEQ)

[ senden || schiesen | repsav || hie

Speichern mit ,EEPSAV*
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Hersteller:

Mail:

Vertrieb / Service:

Mail:
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Servalco Servotechnik GmbH
Leinenweberstrale 12

79108 Freiburg
info@servalco.de

MATTKE AG
Leinenweberstralle 12

79018 Freiburg

info@mattke.de
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