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HBI22_37_BA_Revl1.6_170606_de
Technische Anderungen vorbehalten

Einleitung

Dieses Dokument beschreithe technischen Daten und die Funktionen der integrierten Syncheowoantriebe HBI.
Es erlautert die funktionalen Mdglichkeiten der Antriebe, dient der Antriebgektierung und erlautert die korrekte
Vorgehensweise bei Installation und InbetriebnakereGerate.

Das DokumentCANopenN Handbuch enthélt Informationen zum Feldbusbetrieb der integrierten Antriebe HBI.

Dokument Datum Rev. : Anderungsbeschreibung

HBI22 26 BA 081222 22.12.2008 - Erstellung HBI_BA, Vorlaufige Version

HBI22 26 BA 090209 09.02.2009 - Erganzungen

HBI22 26 BA 090626 26.06.2009 - Inkremental Ausgang

HBI22 37 BA 100101 05.01.2010 - Uberarbeitung, HBI32/37 eingefligt (ab EL3.55, ab DSerV 6.103)

HBI22 37 BA 100114 14.01.2010 - verschiedene Korrekturen

HBI22_37_BA_110801 01.08.2011 1.5 | Vollst. Uberarbeitung, giiltig ab Board-Rev. V3.x, FW EL V3.80,
DSerV6.200

HBI22_37_BA_120312 12.03.2012 1.6 | CAN: 1MBit/sec ab FW EL V3.81; Schleppfehler-Uberwachung ab FW
EL V3.83

HBI22 37 BA Rev1.6 150601 de : 01.06.2015 1.6 : Neues Seitenlayout

HBI22_37_BA_Rev1.6_170606_de : 06.06.2017 1.6 | Schreibweise der Telefonnummern geandert

Urheberrechte

Die Informationen und Angaben in diesem Dokument sind nach bestem Wissen zusammengestellt worden. Trotzdem
kdnnen abweichende Angaben zwischen dem Dokument und dem Produkt nicht mit letzter Sicherheit ausgeschlossen
werden. ENGEL ubernimmt keinerlei Haftung flr daraus resultierende Fehler oder Folgeschaden. Auch fir Schaden, die
aus der Nutzung des Gerates der Anwendung von Applikationen oder defekten Schaltkreisen im Geréat resultieren, wird
keine Haftung Ubernommef®ENGEL behélt sich das Recht vor, das Dokument oder das Produkt ohne vorherige
Ankundigung zu andern, zu erganzen oder zu verbessern. Dieses Dokument darf weder ganz noch teilweise ohne
ausdriickliche Genehmigung des Urhebers in irgendeiner Form reprodod@r in eine andere natirliche oder
maschinenlesbare Sprache oder auf Datentrager Ubertragen werden, sei es elektronisch, mechanisch, optisch oder au
andere Weise.
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1 Sicherheits- und Anwendungshinweise

Achtung !

Beachten Sie unbedingt di&icherheitshinweise!

Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise kann Personenschaden und Sachschaden zur Fg
haben.

1 Bei der Installation, Inbetriebnahme und Wartung missen die fir den spezifische
Einsatzfall geltenden Sicherheitend Unfallverhiitungsvorsiften beachtet werden.
Bei der Installation zuerst den Schutzleiter anschlie3en.

Das Gerat qilt als elektronisches Betriebsmittel und ist zum Betrieb in Maschiner
vorgesehen.
Die Sicherheitshinweise der Maschinenrichtlinie (89/392/EWG) sind zu beachten.

1 Vor der Inbetriebnahme ist sicherzustellen, dass vom Antrieb weder Gefahren ausgeh
noch unkontrollierte Bewegungen erfolgen kdnnen.

9 Steckverbinder nicht unter Spannung stecken oder ziehen!

Ohne Ansprah auf Vollstandigkeit gelten folgende Vorschriften:

VDE 0100 Bestimmungen fir das Errichten von Starkstromanlagen bis 1000Volt
VDE 0113 Elektrische Anlagen mit elektronischen Betriebsmitteln
VDE 0160 Ausristen von Starkstromanlagen mit elektronischeridtesmitteln

Betriebsanleitung Rev. 1.6 www.engelantriebe.de Seite 3
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2 Funktionsbeschreibung

In den integrierten Antrieben HBI sind leistungsstarke und dynamische Syn&enomotorsysteme in Zahnspulen
Wickeltechnik mit kompakten Elektroniken zu hochwertigen Antriebssystemen kombiniert. Die Geratér e
Betrieb an Kleinspannung konzipiert und verfiigen uber eine kaskadierte Regelstruktur von; Btedimahl und
Lageregler und bieten einen dynamischen Betrieb.

Die Geréte arbeiten wahlweise iber CANd@erach CiAN DSP 402 V2.0 oder iiber Vorgabauf digitale bzw. analoge
Eingange. Die integrierte Positioniersteuerung bietet ein zeitoptimales-BuRkinkt Positionieren mit trapezférmigem
oder ruckfreiem Geschwindigkeitsverlauf.

Die einfache Parametrierung / Konfiguration der Gerate erfolgt Uleerkaktenfreie Parametriersoftware DSerV
(WINDOWSN, COM-Port).

Features im Uberblick:

Dynamische Kompaktantriebe fir dezentrale Anwendung, bendétigen keinen Raum im Schaltschrank.

Leistungsstarke Ausfiihrungen mit bis zu 1,55Nm Nenndrehmoment und Fpittandrehmoment.

Ausfuhrungen fur den Betrieb an 24VDC und 48VDC (HBI22xx und HBI26xx).

Logikteil zur Uberbriickung von Spannungsausfallen auch aus separater Spannungsquelle versorgbar

(zum Erhalt von Laufzeitdaten).

1 Kurze Zykluszeiten von PStrom, PIl-Drehzahi und RLageregler (100us, 100us, 200us) durch leistungsfahigen
Signalprozessor.

9 Punkt zu Punkt Positionierfunktionalitdt mit linearer oder Sinus2 Rampe.

E ]

1 12Bit hoch auflésendes Winkelgebersystem.

1 Zweifarbige Statud ED zur Anzeige des Betfiszustands.

1 Inkrementalausgang 1024 Impulse/ Umdrehung RS422 A; Bpidr (optional).

f  CAN-Schnittstelle (optional), CANop&h mit Implementierung der Gerétespezifikation GiADSP 402 V2.0.
1 Kombinierbar mit Planetengetriebe der Reihe GPK- (@i zweistfig bis i=49:1).

1 Ausfiihrung mit Haltebremse (optional).

1 Hohe SchutzartIP54 (h6here Schutzart auf Anfrage).

§ Parametrierung / Konfiguration tiber kostenfreie Parametriersoftware DSerV (WINBQ®SM-Port).

2.1 Typenschlissel / Zubeho6r

HBI XXXX-XXX
HBI XXXX -xxx BaugroRe: 2230 = HBI2230 2260 = HBI2260
2630 = HBI2630 2660 = HBI2660
3260 = HBI3260 3290 = HBI3290
3760 = HBI3760 3790 = HBI3790
HBI XxxX-X XX Versorgungsspannung: 2 = 24VDC?Y
4 =48VDC
HBI XXXX-XX X Funktionalitat: A = Analogsollwert (itec single Steckverbinder)
C = mit CAN Interface und CANopéh Anbindung
| = mit Inkrementalausgang 1024 Impulse A,B,Z
HBI XXXX-XXX Haltebremse: B = Ausfiihrung mit Haltebremse

*1) HBI32xx / HBI37xx nur in Ausfiihrung 48VDC verfiigbar.

Betriebsanleitung Rev. 1.6 www.engelantriebe.de Seite 4
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3 Technische Daten
3.1 Systemdaten HBI22xx
Spitzendrehzahl min-?
Nenndrehzahl min-t
Nennspannung™ Vbc
Nennstrom™) Anc
Nennleistung™ W
Nenndrehmoment™ Nm
Spitzendrehmoment Nm
Motornennstrom™® Aspk
Motorspitzenstrom™®) Aspk
Motorstrom-Messbereich A
Drehmomentkonstante™  Nm/A
Spannungskonstante V/1kmin-1
Polzahl

Umgebungstemperatur °C
Lagertemperatur °C
Flanschmalf3 mm
Baulange mm
Schutzart

Gewicht kg
Haltebremse:

Stat. Bremsmoment Nm
Leistung (elektrisch) w

(

Weitere Daten siehe aktuelle Ausgabe des Datenblattes zum HBI22
Daten zum Betrieb mit Planetengetriebe siBlagenblatt HBI22GPK45

3.1.1 Kennlinie HBI12230 / HBI12260

n[min"']
8000

n = f(M)

6000

4000 51
Bereich

2000

Stromgrenze —
0

0,00 0,08 0,16

Abb.:

53

Bereich

0,24

Kennlinie HBI2230, 24V, 3000/6000rin

V=fM) |

e
EnNnGeL

4 ELEKTROANTRIEBE
HB12230 HBI12260
6000 4000
3000 3000
24148 24 /48 +20%
35/18 53/27 24V-Typ / 48V-Typ
53 90
0,17 0,28
0,34 0,56 max. 5sec.
75/3,8 9,7/4,9 24V-Typ / 48V-Typ
145/7,3 18,7/9,4 24V-Typ / 48V-Typ
25,4/25,4 42,3125,4 24V-Typ / 48V-Typ
0,025/ 0,049 0,031/0,061 24V-Typ / 48V-Typ
3,0/5,9 3,8/7,4 24V-Typ | 48V-Typ
6 6
0°C ... 40°C keine Betauung zuléssig
-25°C ... 60°C keine Betauung zuléssig
45
125/ 157 155/ 187 ohne / mit Haltebremse
IP54
0,72 /0,95 1,00/1,25 ohne / mit Haltebremse
1.0 in Ausf-xyhkBdn
1’0 automatisch bedient
1[4] n [min"'] 1[A]
20 5000 25
n = f{M)

4000

1 = f(M)

3000
10 51
2000 Bereich

1000
0 0

0,40 0,00 0,15
M [Nm]

Stromgrenze —

$3
Bereich

0,30 0,45 0,60
M [Nm]

Abb.: Kennlinie HBI2260, 24V, 3000/4000min

Betriebsanleitung Rev. 1.6
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3.2 Systemdaten HBI26xx
Spitzendrehzahl mint
Nenndrehzahl min-1
Nennspannung™ Vbe
Nennstrom™) Abc
Nennleistung™ W
Nenndrehmoment™ Nm
Spitzendrehmoment Nm
Motornennstrom™® Aspk
Motorspitzenstrom™®) Aspk
Motorstrom-Messbereich A
Drehmomentkonstante™  Nm/A
Spannungskonstante V/1kmin-
Polzahl
Umgebungstemperatur °C
Lagertemperatur °C
Flanschmaf3 mm
Baulange mm
Schutzart
Gewicht kg
Haltebremse:

Stat. Bremsmoment Nm
Leistung (elektrisch) W

(

Weitere Daten siehaktuelle Ausgabe des Datenblattes zum HBI26
Daten zum Betrieb mit Planetengetriebe siehe Datenblatt HBRKB55

3.2.1 Kennlinie HBI12630 / HBI2660

n [min']
8000

n = {(M)

6000

51
4000

Bereich
53

2000 Bereich

Stromgrenze —
0
0,00

0,15 0,30

0,45

Abb.:

Kennlinie HBI2630, 24V, 3000/6000r#in

e
EnNnGeL

& [LEKTROANTRIEBE
HBI12630 HBI12660
6000 4000
3000 3000
24 /48 24 /48 *20%
54/2,8 9,5/4,8 24V-Typ / 48V-Typ
90 160
0,28 0,51
0,56 1,02 max. 5sec.
12,5/6,5 16,2/8,1 24V-Typ / 48V-Typ
24,0/125 31,2/15,6 24V-Typ / 48V-Typ
42,3/25,4 423/25,4 24V-Typ | 48V-Typ
0,025/0,048 0,034 /0,068 24V-Typ / 48V-Typ
3,0/5,8 4,1/8,2 24V-Typ / 48V-Typ
6 6
0°C ... 40°C keine Betauung zuléssig
-25°C ... 60°C keine Betauung zuléssig
55
133/163 163 /193 ohne / mit Haltebremse
IP54
1,2/15 1,55/1,85 ohne / mit Haltebremse
20 in Ausf-xRkRBidn
1’0 automatisch bedient
1 [A] n [min"'] 1[A]
r 32 5000 40
n = (M)

1= f(m) 4000

24

3000
51

2000 Bereich

1000
Stromgrenze

0,0 0,2

0,4

0,60
M [Nm]

Abb.:

1=fm 32

24

$3
Bereich

-

0,6 08 1,0

1.2
M [Nm]

Kennlinie HBI2660, 24V, 3000/4000r#in

Betriebsanleitung Rev. 1.6
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HBI 22xx / HBI 26xx / HBI 32xx / HBI 37xx

3.3 Systemdaten HBI32xx
Spitzendrehzahl mint
Nenndrehzahl min-1
Nennspannung™ Vbe
Nennstrom™) Abc
Nennleistung™ W
Nenndrehmoment™ Nm
Spitzendrehmoment Nm
Motornennstrom™® Aspk
Motorspitzenstrom™®) Aspk
Motorstrom-Messbereich A
Drehmomentkonstante™  Nm/A
Spannungskonstante V/1kmin-
Polzahl

Umgebungstemperatur °C
Lagertemperatur °C
Flanschmaf3 mm
Baulange mm
Schutzart

Gewicht kg
Haltebremse:

Stat. Bremsmoment Nm
Leistung (elektrisch) W

Weitere Daten siehe aktuelle Ausgabe des Datenblattes zum HBI32
Datenzum Betrieb mit Planetengetriebe siehe Datenblatt HE3PK65

3.3.1 Kennlinie HB13260 / HBI3290

n [min"']
5000

n = f(M)
4000

3000
51

2000 Bereich
1000

Stromgrenze —»
0

0,0 0,5 1,0

Abb.:

53
Bereich

1,5

Kennlinie HBI3260, 48V, 3000/4000r#in

( ENGeL

& [LEKTROANTRIEBE
HBI13260 HBI13290
4000 4000
3000 3000
48 48 +20%
8,0 10,5
265 360
0,85 1,15
1,70 2,30 max. 5sec.
12,5 16,1
24,3 31,5
45,8 45,8
0,072 0,075
8,7 9,1
6 6
0°C ... 40°C keine Betauung zuléssig
-25°C ... 60°C keine Betauung zuléssig
65
160/ 190 190/ 210 ohne / mit Haltebremse
IP54
2,15/ tbd 2,7/ thd ohne / mit Haltebremse
35 in Ausf-xRkRBidn
1’2 automatisch bedient
1[A] n [min’'] 1[4]
30 5000 40
I=§(M) | 24 4566 n = (M) 1= (M) -
18 3000 51 24
L2 2000 Bereich i@
s3
6 1000 Bereich 8

0 ]

2,0 0,0 0,5
M [Nm]

Abb.:

Stromgrenze —»

1,0 15 2,0

2,5
M [Nm]

Kennlinie HBI3290, 48V, 3000/4000r#in

Betriebsanleitung Rev. 1.6
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Integrierte Synchron- Servoantriebe
HBI 22xx / HBI 26xx / HBI 32xx / HBI 37xx

3.4 Systemdaten HBI37xx
Spitzendrehzahl mint
Nenndrehzahl min-1
Nennspannung™ Vbe
Nennstrom™) Abc
Nennleistung™ W
Nenndrehmoment™ Nm
Spitzendrehmoment Nm
Motornennstrom™® Aspk
Motorspitzenstrom™®) Aspk
Motorstrom-Messbereich A
Drehmomentkonstante™  Nm/A
Spannungskonstante V/1kmin-
Polzahl

Umgebungstemperatur °C
Lagertemperatur °C
Flanschmaf3 mm
Baulange mm
Schutzart

Gewicht kg
Haltebremse:

Stat. Bremsmoment Nm
Leistung (elektrisch) W

Weitere Daten siehe aktuelle Ausgabe des Datenblattes zum HBI37
Daten zum Betrieb mit Planetengetriebe siehe Datenblatt HBBK75

3.4.1 Kennlinie HBI3760 / HBI3790

n [min"']
5000

n = f(M)
4000

3000
s1

2000 Bereich
1000

Stromgrenze —»
0

0,0 0,5 10

Abb.:

53
Bereich

1.5

2,0

Kennlinie HBI3760, 48V, 3000/4000r#in

(

e
EnNnGeL

& [LEKTROANTRIEBE
HBI13760 HBI13790
4000 4000
3000 3000
48 48 +20%
10,4 13,5
360 485
1,15 1,55
2,30 3,10 max. 5sec.
15,9 20,5
31,1 40,1
45,8 45,8
0,076 0,079
9,2 9,5
6 6
0°C ... 40°C keine Betauung zuléssig
-25°C ... 60°C keine Betauung zuléssig
75
165/ 195 195/ 215 ohne / mit Haltebremse
IP54
3,0/ tbd 3,7 /thd ohne / mit Haltebremse
35 in Ausf-xRkRBidn
1’2 automatisch bedient
1[A] n [min'] 1[4]
40 5000 50
I = §(M) n = f(M) 1 = (M)
- T+ 32 4000 40
24 3000 30
51
16 2000 Bereich 20
53
8 1000 Bereich 10
Stromgrenze —»
+ 0 0 0
2,5 0,0 0,7 1.4 21 2,8 3,5
M [Nm] M [Nm]

Abb.:

Kennlinie HBI3790, 48V, 3000/4000r#in
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4 ELEKTROANTRIEBE

3.5 Technische Daten integrierte Regelelektronik

Versorgung ca. 50mA Strombedarf Regelelektronik
Regelelektronik 24V Versorgung, gesperrte
Endstufe

(X1.A 0d. X1.C s. Kap. 5.1)

Analoge Eingénge

AE1 (Differenzeingang) °10V, 10bit, Ri=20kW

Digitale Eingange

DE1l ... DE8 0,0V ¢ Uotf ¢ 5,0V DE4/DDEE]é= I?tggelll‘religibe.

optional als Ausgang
15,0V ¢ Uon ¢ 30V DA2/DA1 nutzbar

Digitale Ausgéange

DAl ... DA2 24V, 50mA 0.C., masseschaltend,
33W Langswiderstand,

ohne Pullup- Widerstand,
optional als Eingang nutzbar

Serielle Schnittstellen

RS232 Kommunikation mit DSerV
Parametriersoftware
CAN 2.0B (max. 1MBit/s) nur Aus fag@x i

Standardmafig ohne
galvanische Trennung. ™
Ohne Abschlusswiderstand.

Inkrementalausgang nur Ausf-xlhxiung A
AA/,B,B/,Z,Z/ Hysterese ca. 0,17°

RS422, 1024 Inkremente/Umdrehung mﬂ”‘;?;ﬁf;igﬁ;ﬁz; éﬁ;@

Elektromagnetische Vertraglichkeit™

Stéraussendung DIN EN 61800-3: 2004, 2005-07 ~ zweite Umgebung/
eingeschrankte Erhaltlichkeit
(Kateg. C3)
Storfestigkeit DIN EN 61800-3: 2004, 2005-07 zweite Umgebung

*1) Die angegebenen Werte gelten bei Montage des Antriebes an eine Anlageflache aus Aluminium (A=0,1m2,d=10mm).
Es ist zu beriicksichtigen, dass bei thermisch ungiinstigeren Ankopplungen die abgegebene Dauerleistung sinkt.

*3) Der Nennstrom ist der im Nennbetrieb (n=3000UPM M=My) aus der Versorgungsspannung (U1=24V oder 48V) aufgenommene

Gleichstrom. Der aus der Versorgungsspannung aufgenommene Strom ist proportional der umgesetzten Leistung, nicht zu
verwechseln mit dem aktuellen drehmomentbildenden Motorstrom, der als Sinussscheitelwert in DSerV angezeigt wird und ein Maf3
fur das aktuelle Motordrehmoment ist.
Bitte beachten Sie auch, dass die Versorgungszuleitung verlustbehaftet ist. Dies fuhrt zu einer Spannungs- resp. Drehzahlreduzierung
am Motorsystem und zu einer erhdhten Stromaufnahme des Gerétes. Eine Anschlussleitung mit 1,5mm?2 Nennquerschnitt besitzt
bereits einen Gesamt-Ver | ust wi der st and -undRiickieter) EntSpredhénde Leistingsreserven in der Versorgung
vorsehen!

*4) Leitungsgebundene Emissionen missen durch geeignete Filtermanahmen in der Energieversorgung (z.B. Netzteil) des Geréates
bedampft werden.

*5) Toleranz -10%

*6) Motorstrangstrom als Sinusscheitelwert, der zur Erzeugung des Nenn- bzw. Spitzendrehmomentes notwendig ist. Motorstrangstrom
wird in DSerV angezeigt. Nicht zu verwechseln mit dem aus der Versorgung aufgenommenem Strom.

*7) Bei den Antrieben HBI32xx / HBI37xx ist eine galvanische Trennung der CAN-Schnittstelle auf Anfrage erhéltlich.

*8) Zum sicheren Erfassen der Inkrementalsignale ist ein Zahler mit einer Z&hlfrequenz von O500kHz notwendig.

Betriebsanleitung Rev. 1.6 www.engelantriebe.de Seite 9



Integrierte Synchron- Servoantriebe
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3.6  Wichtige Technische Hinweise

3.6.1 Rickspeisebetrieb

Achtung !

Generatorischer Betrieb fihrt zu einem Anstieg der Betriebsspannung!
Zulassige Spannungswerte von Spannungsquelle und angeschlossener Verbraucher
beachten!

Die Antriebe HBIsind mit einer internen Ballastschaltung (Bremschopper) ausgestattet, die in der Lage ist eine geringe
Bremsleistung fir eine kurze Zeitdauer im Motorsystem in Warme umzusetzen. Zusammen mit der
Zwischenkreiskapazitat kénnen damit dynamisch auftretende mdgmergien aufgenommen  werden.

Arbeiten die Gerate quasi statisch im generatorischen Betrieb, missen geeignete MalRnahmen zur Abfuhr / Umsetzung
der Energie geschaffen werden (z.B. durch externe Ballastschaltung).

Ruckgespeiste Energie fuhrt zu eifirhéhung der Zwischenkreisspannung, die direkt an den Leistungsanschluss des
Gerates bzw. an die speisende Gleichspannungsquelle weitergegeben wird (ggf. Diode zur Entkopplung der
Betriebsspannung vorsehen). Der Effekt der Spannungserhéhung beim Bremseggkadurch Wahl einer weniger
steilen, d.h. langeren Bremsrampe gemildert werden.

Rickgespeiste Energie kann ggf. auf weitere, parallel an die Versorgungsspannung angeschlossene Lasten aufgeteilt
werden.

Kann ruckgespeiste Bremsenergie nicht umgésetrden, erhoht sich die Klemmenspannung bis zur Auslésung eines
Uberspannungsfehlers. In den Geréten sind folgende Spannungsgrenzwerte festgelegt:

Gerate mit 24V Betriebsspannung:
Einsatz der internen Ballastschaltung: Usallaston 2 30V, Usaliastore ¢ 27 V
Auslosung des Uberspannungsfehler: Urehlera 2 32V

Gerate mit 48V Betriebsspannung:

Einsatz der internen Ballastschaltung: Usallaston 2 60V, Usaliast orr€¢ 55 V
Auslosung des Uberspannungsfehler: Urehlera 2 65V

3.6.2 Schmelzsicherungen

Die integrierten Antriebe HBI sind intern nicht abgesichert. Eine geeignete externe Absicherung ist vorzusehen.

3.6.3 Lebensdauererwartung

Die Lebensdauer der integrierten Antriebe HBI wird im Wesentlichen von der Belastung der Zwischemitegis&toren

bestimmt. Bei 40°C Umgebungstemperatur und Né&usgangsstrom kann eine Lebensdauererwartung von ca. 15.000h
angenommen werden. Bei kleineren Ausgangsstromen und / oder kleineren Umgebungstemperaturen ergeben sich héhere
Lebenserwartungen.
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3.7 Schutzfunktionen

Die integrierten Antriebe HBI besitzen zur Uberwachung von Controller, Leistungsendstufe, Motor und Kommunikation
mit der AuBenwelt umfangreiche Sensorik. Alle auftretenden Fehler fihren zur Abschaltung der Endstufe
(Motor stromlos, ohne Drehmoment) und werden durch einen Blinkcode mit der roten LED der Statusanzeige gemeldet.
Ein erneutes Einschalten der Endstufe ist erst moglich, wenn die Fehlerursache beseitigt ist und der Fehler durch die
Reglerfreigabe quittiemurde.

Die Uberstrom- bzw. Kurzschlussiiberwachungerkennt Kurzschliisse zwischen den Motorphasen.

1 Die [2t- Uberwachung schiitzt Motor und Endstufe vor thermischer Uberlastung, durch die Begrenzung des
Motorstroms auf Nennstrom nach Ablauf einer zulédssigiearlastdauer.

1 Uberspannungsiiberwachungspricht an, sobald die Zwischenkreisspannung einen zulassigen Maximalwert
Uberschreitet.

Die Temperatur der Leistungsendstufe wird gemessen, oberhalb von 85°C wird die Endstufe abgeschaltet.

9 Die Signale des internenHallsystemswerden auf giltige Zustdnde tUberwacht. Ungultige Signalkombinationen
fuhren zur Abschaltung der Endstufe.
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4 Betriebsarten

Die integrierten Antriebe HBI sind als Streifbzw. Drehmomenj}, Drehzahl, oder als Positionsregler einsetzbar. Die
Pamametrierung der Gerate erfolgt tiber eine serielle Schnittstelle RS232 mit d€&* #€C a met r i er sof t war |
Veranderte Parameter fuhren sofort zu einer Auswirkung am Antrieb, werden aber erst mit dem MeRIMIERUNG

/ EINSTELLUNGEN SICHERN in dennichtflichtigen Speicher ibernommen.

Feldbushetrich Die HBI-Antriebe sind Uber digitale / analoge Eimd Ausgange
Fobue: | - (1/0- Betrieb) und optional auch (ber CANop‘&n(CANoppnN
: Betrieb nur ixrCxA&ubstfeigeh.r ungA

Baud R ate:

Mode-D

Die Aktivierung / Deaktivierung der CANopBinSchnittstelle sowie
die Vorgabe von NodéD und Baudrate erfolgt tber das DSerV

[bertragen ‘ Schiiefen | L
MenUOPTIMIERUNG / FELDBUSBETRIEB.

Betriebsmodus
Betriehzart Begrenzung

" Stomregelung [ Drehmomentbegrenzung

" Pasitionierung

. Die Beschreibung der Geratefunktionen in diesem
e Dokument geht von einem Betrieb ohne Feldbus aus
9 Coriir - (Kein Busbetrieby 1/0O-Betrieb). Im Feldbusbetrieb ist
¢ Rsaa2 (s grundsatzlich die gleiche Funktionalitat verflgbar, sie ist
 Konstantuette im CANoperN Handbuch dokumentiert.

Im Betrieb ohne Feldbus I/Q-Betrieb) konnen
Betriebsart und Sollwertquellen untePTIMIERUNG /

BETRIEBSMODUS eingestellt werden.
-97 66

Ubertragen Schiiefen
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4.1 Betriebsart Drehzahlregelung

Die Vorgabe des Drehzahlsollwerts erfolgt Gber eine von drei Sollwertquellen:

1 Analogeingang 1 (Differenzeingang fir Spannungssollw&@V, Drehrichtung cw und ccw)
1 RS232 (Vorgabe Uber Servicgoftware DSerV unter Mdl SOLLWERT_RS232 )
1 Zwei Festdrehzahlen Kpnstantwerte), definiert als relative Betrage zum WeBollwert- Normierung.

Die Regelfreigabe erfolgt stets tiber Digitaleingang DE1 (+15... "308feigabe).

Hinweise:
G Vor der Einstellung bzw. dem Betrieb des Drehzahlreglers ist sicherzustellen, das
Stromgrenzen und Regelparameter des Stromreglers korrekt eingestellt sind. D

ist in der Betriebsart Drehzahlregelung wirksam.

Drehzahlregler
Sollwert - Narm.: 02000 [EAEENI

Sollwert-Hampen

@ L Bitte beachten Sie auch
™ SIMERampe die Hinweise zur Rampe in
" Rampen inaktiv - der Betriebsanleitung.

Im MenlU OPTIMIERUNG / DREHZAHLREGLER werden die

Beschleunigung: [10UPM /5]
VR [10UPM /5] Parameter des Drehzahlregelkreises eingestellt.
P - Anteil:
Zeitkonstante: [ms]
Ubertragen Schliefen

Sollwertnormierung: Drehzabhlsollwert fur 100% Sollwertvorgabe tber
- analogen Eingang oder

- Konstantwerte oder

- RS232 Sollwert.

Sollwert-Rampen: Beschleunigungsund Verzégerungsrampe des Drehzahlsollwertes.

Die Eingabewerte entsprechen den CAN Objektmfile accelerationund profile
decelerationund gelten fur Betriebsarten mit unterlagerter Drehzahlregelung.
Das Objekt motion profile type enthalt die gewahlt RamperCharakteristik
(linear / sinus? / inaktiv).

i Lineare Rampe:

Die auRere Sollwertvorgabe wird auf giarametrierte Anderungsgeschwindigkeit

(Steilheit) begrenzt.
Einheit: [10 UPM / sec]
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1 Sinusz Rampe:

Eine sprunghaft gednderte Sollwertvorgabe wird im parametrierten Zeitintervall in ein

ruckfreies Geschwindigkeitsprofil umgesetzt.

Hinweise:

- Sinus?Rampe ist nicht verwendbar bei Drehzahlregelung im I/O Betrieb.

- DsSerV lasst die direkte Eingabe des Zeitintervalls zu, Gber CAN kann der
notwendige Wert fur eine vorgegebene Zeit wie folgt berechnet werden:
Einheit: [ca. 100sed]
Beispiel: Berechnung Vorgabewert fur Rampenzeit t=0,25sec:
profile_acceleration = 100 s€d 0,25sec = 400

9 Rampen inaktiv:

Unverzdégerte Sollwertvorgabe ohne Sollwertrampe.

Hinweis:

- Der Positionierbetrieb setzt eniarke i Rd&mp
wird im Positionierbetrieb ignoriert.

P- Anteil: Proportionalanteil des Drehzahlreglers (

Zeitkonstante: Integralteil (NachstellzeitN) des Drehzahlreglers,
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4.2 Betriebsart Stromregelung / Momentenregelung

e
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Hinweis:

G

in der Betriebsart Stromregelung wirksam.

Die Betriebsart Stromregelung wird unt&TIMIERUNG / BETRIEBSMODUS angewahilt.

1
1 Der durch die aktive Sollwertquelle vorgegebene Sollwert alsdStromsollwert interpretiert.
1 Stromsol |l wertes

Di e

Nor mi erung
(OPTIMIERUNG / STROMREGLER).

des

bezieht sich

1 Stromsollwerte werden dem Stromregler unverzégert, d.h. ohne Sollwertrampe vorgegeben.

Die Regelfreigabe erfolgt stets Uiber Digitaleingang DE1 (+15...#80%eigabe).

4.3 Betriebsart Positionierung

Die Betriebsart Positionierung ermdglicht PuaktPunkt Positionierungen mit zeitoptimalen (trapezférmigen) oder

ruckfreien (sinus?) Geschwindigkeitsverlauf.

Positionierbereich:

Positionsauflésung:

Allg. Positionierparameter

Pasitionsregler

01000 Kp_x

0.300,0 Farmekturgeschwindiglkeit [LUPM]

Positionierberzich

-010.000.0000 inimaler Positionierbereich [L1]
0010.000,0000 I aximaler Positionierbereich [U]

0000.071 2 0000

Target Reached - Bedingung

0000.000,0200 Pogitionztenster [U]

0.010,0 Zeitfenster [ms]

[v Schieppfehler - Ubewachung

000.005,0000 Schleppfehler-Fenster [U]
01.000 Schleppfehler-Timeout [ms]

Schleppfehler-Reaktion

Positionierfehler [Motor AUS) n

Dbstiaper |

kp_x

Korrekturgeschwindigkeit

Schligben

°219="°524.288 Umdrehungen

ca. 360°/4.096 = 0,088°

Die allgemeinen Positionierparametiissen sich sowohl
Uber CANopefl als auch durch das Parametrierprogramm

DSerV einstellen.
Die Betriebsart

BETRIEBSMODUS angewahlt.

Positionierung
Parametrierprogramm DSerV

wird im

UNtEOPTIMIERUNG  /

Die Parameter der Betriebsart Positionierung simigr

OPTIMIERUNG  /
PARAMETER verfugbar.

POSITIONIERUNG  /

ALLGEMEINE

Proportionalanteil des Lagereglers, Wertebereich: 0,000...0,999
Obijekt: position control parameter s§60F9h sub1l]

Begrenzung des Stellbereiates Lagereglers. Dieser Parameter beeinflusst das
dynamische Verhalten bei Erreichen der Zielposition.
Einheit: [UPM] Y Typische Werte: ca. 100 500
Obijekt: position control parameter s§60F9h sub?2]

Betriebsanleitung Rev. 1.6
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HBI 22xx / HBI 26xx / HBI 32xx / HBI 37xx (EnGEL

Polaritat

Minimaler Positionierbereich

Maximaler Positionierbereich

Positionsfenster

Zeitfenster

Schleppfehler-Uberwachung

Schleppfehler-Fenster

Schleppfehler-Timeout

4 ELEKTROANTRIEBE

Dieser Parameter erlaubt die interne kétmr der Positionierrichtung zur Anpassung
an mechanische Gegebenheiten des Anwenders:

Polaritat positiv Y steigende Position mit rechtsdrehender Motorwelle

Polaritat negativY steigende Position mit linksdrehender Motorwelle

Objekt: polarity [607Eh]

Hinweis:
G Die Vorgabe des Parametétslaritat wirkt auch in den
Betriebsarten Stromregelung und Drehzahlregelung.

Negative Begrenzung des Positionierbereiches. Unterschreitet die d@@tdt
Istposition den parametrierteWWert, wird ein Positionierfehler ausgeldst.
Einheit: Umdrehungen der Motorwelle [U]

Objekt: software position limif607Dh]

Positive Begrenzung des Positionierbereiches. Uberschreitet die@allistposition
den parametrierten  Wert, wird ein Positionierfehler ~ ausgelost.
Einheit: Umdrehungen der Motorwelle [U]

Objekt: software position limif607Dh]

Ein Positioniervorgang gilt als abgeschlossen, wenn die Abweichung Sollposition zu
Istposition f ¢ r eine Zeitdauer definiert in A
APositionsfensterh parametrierte Wert i
Einheit: Umdrehungen der Motorwelle [U]

Objekt: position window[6067h]

siehe Positionsfenster
Einheit: Millisekunden [ms]
Objekt: position window timg6068h]

Ein Schleppfehlerereignis liegt vor, wenn die Abweichung Sollposition zu Istposition

fer eine Zeitdauer -Tdierhd ondtefr tb d tnr aAgSscnmal Qi pgr
der unterlerk®alsltepfif plar ametri erte Wert.

Bei aktivierter Schleppfehletdberwachung werden Schleppfehlerereignisse im
CANoperN statusword (Bit13) signalisiert und es wird eine parametrierbare
ASc hl e Refaeh |i eorn fi- sawvohé gneel CAdlapel als auch im ID-

Betrieb.

Bei deaktivierterSchleppfehletJberwachung werden Schleppfehlerereignisse nicht
signalisiert und es wReradk taiuocnhii kaeuisngee | A Sscth.
Objekt:following error window[6065h] i Bit31 (0 = aktiv)

siehe ShleppfehlerUberwachung
Einheit: Umdrehungen der Motorwelle [U]
Obijekt: following error window[6065h] 1 Bit30 ...Bit0

siehe Schleppfehldoberwachung
Einheit: Millisekunden [ms]
Objekt:following error timeout [6066h]
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siehe Schleppfehldoberwachung

f Keine Reaktion:  nur Signalisierung im CANopéhstatusword (Bit13).

1 Positionierfehler: dto., jedoch wird zusatzlich ein Positionierfehler ausgeldst,
der zur Abschaltung der Motorendstufe fihrt.

Nicht als CANopeN Objekt verfiigbar.

Die Vorgabe der Positionierziele und Verfahrgeschwindigkeiten erfolgt mit folgenden, wesentlichen Parametern bzw.

CANoperN-Objekten :

Zielposition

Zielposition ist

Start Positionierung

Geschwindigkeit

Zielpositionr Vorgabe mit Bewertungsmdoglichkeit relativ / absolut und wahlbarer
Startbedingung

Obijekt: target position[607Ah]

Einheit: Umdrehungen der Motorwelle [U]

- absolut:: eingestellte Zielposition ist absolut
- relativ: neue Zielposition = lete Zielposition + eingestellter Wert
Objekt: Vorgabe Steuerbits aontrolword[6040h]

- nach Ablauf:  neuer Positioniervorgangs startet nach Beendigung eines noch
aktiven Positioniervorgangs.

- sofort: neuer Positioniervorgang wirsbfort ausgefiihrt und bricht einen
noch aktiven Vorgang ab.

Objekt: Vorgabe Steuerbits aontrolword [6040h]

Verfahrgeschwindigkeit-@rehzahl) zur Zielposition.
Objekt: profile velocity[6081h]
Einheit: [UPM]

Geschwindigkeitsrampen kdnnen untePTIMIERUNG / DREHZAHLREGLER eingestellt oder als CAN Objekte
profile acceleration[6083h], profile deceleration6084h] vorgegeben werden.
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4.3.1 Positionierfunktion im 1/O-Betrieb (ohne Feldbus)

Im FeldbusbetriefCANoperlN) ist die volle Positionierfunktionalitat nutzbar.

Im 1/O-Betrieb Uber digital / analoge Eiund Ausgdnge kdnnen bis zu 8 Zielpositionen (relativ oder absolut) mit
zugehorigen Verfahrgeschwindigkeiten im Parameterspeicher abgelegt werden sivighAder aktuellen Zielposition
sowie der Startbefehl zur Positionierung erfolgen tber digitale Eingange.

Die Referenzierung startet im H®etrieb automatisch entweder
1 nur bei der ersten Freigabe nach dem Einschalten der Spannungsversorgung oder
1 Dbeijeder Freigabe des Reglers (wéhlbar).

Nach erfolgreicher Referenzierung wechselt der Antrieb selbststandig in den Positionierbetrieb.

Anschluss Funktion Hinweis
DE1 Freigabeeingang
DE2 Endschalter rechts
DE3 Endschalter links
DA2/DE4 Start Positioniervorgang Pin DA2/DE4 wird aldDigitaleingang verendet.

Pin DA1/DE5 wird als Digitalausgang weendet.

Digitalausgang mit wahlbarer Funktion kann mit DSerV zugeesen werden (z.B

DA1/DE5

Funktion At arget reachedif)
AEL/DE6 Auswahl Positionierziel (Bit0) Pin AE1-/DE6. Analogeingag wird als Digitagéingang
verwendet.
DE7 Auswabhl Positionierziel (Bitl)
DES8 Auswabhl Positionierziel (Bit2)

Zielpositionen

Unter OPTIMIERUNG / POSITIONIERUNG / ZIELPOSITIONEN
mj lassen sich maximal 8 Positionierziele definieren, die Uber
die Digitaleingand>E6...DE8 abrufbar sind.

Zielposition [U] Geschwindigkeit [UPHM]
T Zielposition

. o Zielposition Vorgabe (gezeigt fir Zieladresse 1), mit
Zielposition ist Start Positionierung e > . .

& shoolut ‘s et Bewertungsmogllchkelt relativ /absolut und wéhlbarer
" relativ (s sofort S_tartb_edlngung

: Einheit: Umdrehungen der Motorwelle [U]

Turntable-Bewegung Turntable-Drehrichtung

0 0 . g .

= = Zielposition ist

- absolut:: eingestellteZielposition ist absolut
- relativ: neue Zielpos. = letzte Zielpos. + eingestellter Wert

Schliefen

Start Positionierung - nach Ablauf: neuer Positioniervorgang startet nach Beendigung eines noch
aktiven Positioniervorgangs.
- sofort: neuer Positioniervorganwgird sofort ausgefiihrt und bricht einen

noch aktiven Vorgang ab.
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Geschwindigkeit Verfahrgeschwindigkeit-firehzahl) zur Zielposition.
Einheit: [UPM]

Die Geschwindigkeitsrampen kdénnen untePTIMIERUNG / DREHZAHLREGLER
eingestellt werden, sie sind félle Positionierziele giltig.

Turntable- Bewegung / .
Drehrichtung siehe Kapitel4.3.4 Posi t i oni erbetrieb ATurntabl ehf

4.3.2 Referenzfahrt

Die Refeenzfahrt dient der Erfassung einer definierten Maschinenposition. Sie ist bei der Verwendung von Winkelgebern
mit Atsuimmid eCharakteristik i.d.R. zwingend n°tig.

Im I/O-Betrieb startet die Referenzfahrt automatisch mit dem ersten oder jeder neigebé&des Antriebs.
Im CANoperN Betrieb erfolgt die Referenzfahrt durch Auswahl mitddes of operationnd Start durch dasontrolword

Die Antriebe unterstiitzen unterschiedliche Referenzfahrtmethoden:

1 Referenzieren auf Endschalter / Referenzschalteming method 17, 18)
Der Antrieb f2hrt die aktive Flanke des Schalters zu
und f2hrt mit geringer AGeschwindigkeit bei FIl ankens
desSchalters auftritt, wird als Referenzposition gewertet.

1 Referenzieren auf Endschalter/Referenzschalter unter Beriicksichtigung des Nulllmomilsg(method 1, 2)
Diese Methode eliminiert Toleranzen des Schaltpunktes des Endschalters. Der Antridieféktive Flanke des

Schalters zunachst mi t AGeschwindigkei't bei Endsct
AGeschwindigkeit bei FI ankensuchefi vom Schalter und
wird der nachste Nullipuls bzw. der nachste Nulldurchgang der Ratbnkelerfassung als Referenzpunkt
interpretiert.

Der Schaltpunkt des Endschalters sollte moglichst in die Mitte zweier Nulldurchgange justiert sein. Als Hilfsmittel
kann dazu die Anzeige des Rotorwinkels ulli&erVMONITOR / ROTORWINKEL genutzt werden

1 Referenzieren auf Anschlagdming method-17,-18)
Der Antrieb fahrt mi t AGeschwindigkei't bei FI ankens
Richtung gegen einen (mdoglichst harten) mechanischen Anschlag. Die spontane Anderung des Stromanstiegs sowie
der Stillstand wird als Kriterium zum Eichen der Referenzposition genutzt.

Achtung !
Beim Referenzieren gegen mechanischen

€ moglichst kleine Geschwindigkeiten vorgeben, um dynamische Kréfte beim
Erreichen des Anschlags klein zu halten!

€ konnen hohe Abtriebskréfte entstehen!
Y  Durch Vorgabe des Grenzstrom entstehende Kraft berechnen oder abschatzen u
deren Auswirkung auf das System prifen.

1 Referenzieren auf Aktuelle Positiomaming method 35)
Diese Methode Ubernimmt die aktuelledRion als Referenzposition. Es findet keine Bewegung am Antrieb statt.
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Referenzfahrt
Reterenzfahit Methode

@ Aktuelle Pasition

 Aut positiven Endschalter
" Auf negativen Endschalter
 Aut positiven Anschlag

¢ Aul negativen Anschlag

Stramlirmit bei FReferenzfaht auf Anschlag:

Referenzfahrt ausfiibren
" Mur nach erstem Ei

Geschwindigkeiter

00100 Beschleunigung [10 UPH / 5]
00060 Geschwindigkeit bei Endschaltersuche [LIPM]
00030 Geschwindigkeit bei Flankensuche [UPM]

Offset

02.00 IEES!

4 ELEKTROANTRIEBE

Die ReferenzfahrtParameter sind sowohl Gber CAN als
auch durch das Parametrierprogramm DSerV einstellbar.

In DSerV erscheint unt&yPTIMIERUNG / POSITIONIERUNG /
REFERENZFAHRT das dargestellte Fenster.

DO  Offset Homeposition <-> Mullposition [U]

|

Referenzfahrt Methode

Referenzfahrt ausfihren

Beschleunigung

Geschwindigkeit bei
Endschaltersuche

Geschwindigkeit bei
Flankensuche

Offset

Schiishen

Bestimmt Bewegungsrichtung und Art (Endschalter od. Anschlag) der Referenzfahrt.
Objekt:homing method6098h]

Definiert, ob die Referenzfahrt einmalig nach erster Freigabe, oder nach jedem
Erteilen der Freigabe ausgefihrt wird.
(Nur im 1/0 Betrieb. Im CANopelN-Betrieb nicht zutreffend)

Geschwindigkeitsrampe (Drehzahlrampen) fur alle Geschwindigkeiten der
Referenzfahrt. Es wirkt die eingestellte Charakteristik der Rampe linear /sinus2 gemaf
motion profile Type.

Objekt:homing acceleratio609Ah]

Einheit: [L0UPM/s] => Eingabewert 1000 =A.000 UPM/s

Geschwindigkeit, mit welcher auf den Endschalter zugefahren wird.
Objekt:homing speed§099h sub1]
Einheit: [UPM]

Geschwindigkeit, zur Ermittlung der Schaltposition des Endschaltedt Verfahrge
schwindigkeit beim Referenzieren gegen den Anschlag.

Objekt:homing speed§099h sub2]

Einheit: [UPM]

Offset zwischen der in der Referenzfahrt ermittelten Position und der ggf. davon
abweichenden Nullposition d&taschine.

Hinweis:

Die Referenzfahrt stoppt nach der Ermittlung der Schaltposition des Endschalters oder
dem Erreichen des Anschlags. Die dieser Stelle zugewiesene Istposition entspricht
dem negativen Offset.

Objekt:home offse{607Ch]

Einheit: Umdrehungn der Motorwelle [U]
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4.3.3 Endschalter

Endschalter
Endzchalteriiberwachung
" Inaktiv

Die Endschalter dienen als Begrenzung des Stellbereichs des
Antriebs und koénnen zuséatzlich als Referenzschalter zur
Bestimmung der Referenzposition genutzt werden. Unter
OPTIMIERUNG / ENDSCHALTER sind folgendeEinstellungen

v Akbiv %

Art der Endschalter
" Difnende Endschalter [&ctive Low)

{+ Schliessende Endschalter [Active High mogllch
Schliefen
Endschalteriiberwachung Inaktiv:  s. Kapitel4.4.2Digitaleingdnge

Aktiv: s. Kapitel4.4.2Digitaleingénge

Art der Endschalter Offnende Endschalter: betéatigter Schalter liefert 0V an den Digitaleingang
SchlieRende Schalter: betatigter Schalter liefert 24V an den Dajd@ingang

Hinweis:
G Die Einstellung unter AEndschalterg¢ber wa
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434 Positionierbetrieb ATurntablehn

Die Positionierbetriebsart ATurntablefi eignet sich zur
sich wiederholendem Positionientgich. Dabei erfolgt bei Erreichen einer einstellbaren MaximalpositiorRB¢@eb:

Turntable -Positionierbereicit CANoperN: Objekt Max Position Range Limif607Bh, Subindex 2]) ein gewolltes
Rucksetzen des Positionszahlers auf den Wert Null.

Betriebsmodus Allg. Positionierparameter

Betriebsart Positionsregler

" Stromregelung r 0.1000 Kp_x
" Drehzahlregelung Konekturgeschwindigkeit [UPM]

(¢ Positionierung

Polaritat
Die Positionierbetriebsart Rt R

ATurntabl ed wi
entsprechende Auswahl im

DSer\-MenU OPTIMIERUNG /
BETRIEBSMODUS  parametriert

(I/O-Betrieb) bzw. UbeModes
of Operation [6060h] = -5
ausgewahlt (CANopéhh).

Positionierbereich

-010.000,0000 Minimaler Positionierbereich (U]
0010.000,0000 Maximaler Positionierbereich [U]
- I0000.012,0000 Tumtable-Positionierbereich [U]

2

Target Reached - Bedingung

0000.000.0200 Positionsfenster [U]
2ttt ]

100,00
I~ Schleppfehler - Uberwachung

-100.00 000.005.0000
01.000

SchlieBen Positionierfehler (Motor AUS) [l

2 ke B 0
L II i

Zielpositionen werden wahlweise alsolute oder relative Werte vorgegeben:

a) BeiRelativPositionierung wird die Bewegungsrichtung durch das Vorzeichen der Zielposition bestimmt. Positive
Zielpositionen werden im Rechtslatifangefahren, negative Zielpositionen im Linkslauf(Die parametrierte
TurntableBewegung (s.u.) bzw. Turntablgrehrichtung (s1.) hat bei Relativpositionierung keine Bedeutung!)

b) Bei AbsolutPositionierung muss angegeben werden, ob die hier grundsatzlich positive Zielposition mit einer
definierten Drehrichtung (z.B. immer im Rechtsldubder auf kiirzestem Weg angefahren wetdh Im letzteren
Fall kbnnen sich wechselnde Drehrichtungen ergeben, je nach Lage der Zielposition zur aktuellen Sollposition (s.
Bsp.). Die Vorgabe erfolgt im I/@etrieb Uber entspohende Auswahl untepPTIMIERUNG / POSITIONIERUNG /
ZIELPOSITIONEN (s.u.) bzw. in CANoperN iber Bit11 und Bit12 de€ontrolword [6040h].

Zielpositionen Positioniervorgang Beispiel: Positioniervorgang
Pos.A — Pos. B Turntable- Pos.A — Pos.C
n;l 0,0U Positionierbereich 0,0U
ind 12,0U =12,0U 12,0U

Zielposition [U] Geschwindigkeit [UPM]
. B=10,5U A=15U A=15U
.
Kirzester
Zielposition ist Start Positionierung Weg .
(¢ absolut (& nach Ablauf Ku\r/sestel’
e
O relativ " sofort 9.0u 3,0U 9,0U g 3,0U
Definierte
Tumtable-Bewegung Tumtable-Drehrichtung Def\_nlerte Drehrichtung
: : Drehrichtung link
¢ def. Drehrichtung o) INKs
rechts
Ed C=4,5U
Schiiefien 6.0U 6.0U
Bsp.: Absolutpositioniérung

! Die dargestellten Drehrichtungen Rechts / Links bzw. Anordnung der Positionen im Uhrzeigersinn setzen voraus, ...
a) ... dass Moterund Turntabledrehrichtung gleichsinnig sind und Polaritat "Positiv" parametriert ist oder
b) ... dass Moterund Turntabldrehrichtung gegensinnig sind und Polaritat "Negativ" parametriert ist.
Uber den Paramet®olaritat (CANoperN: Polarity [607Eh] ) kann bei Bedarf die Anordnung der Positioiiamd
somit die Drehrichtung global invertiert werden.
(Bem.: Das Vorzeicheder vorgegebenen Positioniergeschwindigkeit hat keinen Einfluss auf die Drehrichtung.)
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Eine detdiierte Beschreibung aller fur den Turntablebetrieb relevanten Parameter findet sich in Kapitel

Hinweis:

G Der Turntable -Positionierbereich 2 muss mit einer Genauigkeit von 4 dezimalen Nach
kommeastellen angegeben werden.
Zuléssiger Wertebereich: [ 12,0000 U é 260.000, 0000
Wichtig:

Die mechanische Untersetzung des Systems muss konstruktiv so gewéhlt werdiass
der Turntable-Positionierbereich eine Dezimalzahl mit max. 4 Nachkommastellen ist!

Bsp.:  TurntablePositionierbereich =10,0625 U (4 Nachkommastellen )
TurntablePositionierbereich =10,03125 U Y  (Zuviele Nachkmmastellen! )
TurntablePositionierbereich =10,3 ... U Y  (Zuviele Nachkommastellen!)

Werden Nachkommastellen abgeschnitten oder gerundet eingegeben, so driften ¢
angefahrenen Positionen mit jedem gleichsinnigen UberschreiterTwtetablegrenze
zunehmend weg!

Hinweis:
G Zulassiger Wertebereich fdielpositionen ® im Turntablebetrieb:
a) beiAbsolupositionierung:
[ 0,0000 U ... TurntablePositionierbereich ]

Wird ein AbsolutPositioniervorgang gestartet, bei dem die neue Zielposition identisch
ist mit der aktuellen Sollposition, so wikeinePositionierfahrt ausgeldst.

b) beiRelatiyositionierung:
[ T Turntable-Positionierbereich ... + Turntable Positionierbereich ]

Wird ein RelativPositioniervorgang Ubé€r TurntablePositionierbereich gestartet, so

Hinweis:
G Vor Verwendung jeder Positionierbetriebsart ist eine Referenzierung (Homing) erforderlich
bei der abschlieRend der aktuelle Istpositionswert aus dem ReferefzdahmeteOffset

position den anggebenen TurntablBositionierbereich nicht verlassen.

Y  Zulassiger Wertebereich f@ffset * im Turntablebetrieb:
[T Turntable-Positionierbereich ... 0,0000 U ]

Bei CANoperN unterschiedliche Skalierungen beachten!

2 Entspr. ObjekiMax Position Range Limif607Bh, Subindex 2]das den Positionierbereich als Vielfaches \{@&0—
U darstellt. (Ersetzt das friihere Objékax Turntable Position[2006h], bei dem der Positionierbereich ein Vielfaches

1 .
VON 565~ U sein musste.)
1

3 Entspr. Objekirarget Position[607Ah], das die Zielposition als Vielfaes VONges- U darstellt.
4 Entspr. ObjekHome Offsef{607Ch], das den Offset als Vielfaches v%&—U darstellt.
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4.4  Zusatzfunktionen

4.4.1 Externe Drehmoment-/ Drehzahlbegrenzung

Alle HBI-Antriebe bieten die Mdglichkeit einer externen, dynamischen Drehadéf Drehmomentbegrenzung.

Die Betriebsarundgdrlearmhuibagreazu eingesetzt werden, e
fehlender Last auf eine definierte Drehzahl zu begrenzen. Ohne Begrenzung wirde der Antrieb unkontrolliert auf seine
Maximaldrehzahl beschleunigen.

Im 1/O Betrieb wird die Begrenzung im MerdPTIMIERUNG / BETRIEBSMODUS aktiviert, sie bezieht sich auf die
ausgewahlte Betriebsart. Die Vorgabe des externen Grenzwertes erfolgt durch den vorhandenen Analogeingang (oder
zum Test auch mittels Parametrierpiargm Uber die RS233chnittstelle).

In CANoperN wird diese Betriebsart Gibenodes of operatiormusgewahlt und Grenzwerte Uiber die Objekteamic

speed limitoderdynamic torque limitvorgegeben.

9 Drehmomentbegrenzung in der Betriebsart Drehzahlregelng

I n der Betriebsart ADrehzahlregelungin wird dabei Zus?®
maximale Drehmoment vorgegeben.

In CANoperN wird dieser Betrieb mimodes of operatior -3 eingestellt und der Grenzwert rdignamic torque limit
vorgegeben.

Hinweis:

Die I2t- Begrenzung zum Schutz des Motors bleibt aktiv, d.h. bei Ansprechendadfenzung wird das Motormoment
auf den Nennstrom und damit ggf. unter die extern vorgegebene Grenze reduziert.

9 Drehzahlbegrenzung in er Betriebsart Stromregelung/ Drehmomentregelung

I n der Betriebsart ADrehmomentregelungi wird zus?2tzlic
Drehzahl vorgegeben.

In CANoperN wird dieser Betrieb mimodes of operatior -4 eingestét und der Grenzwert milynamic speed limit
vorgegeben.

Hinweis:

G Fir eine ordentliche Funktion der Betriebsart Drehmomentregelung mit Drehzahlbegrenzur
mussen auch die Parameter des Drehzahlreglers eingestellt sein. Die Drehzahlsollwertran
ist auszuschalten oder auf eine méglichst hohe Beschleunigung einzustBifsTV{(
Sollwertrampe = 30.000 [LOUPM/¥]
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4.4.2 Digitaleingange

Die integrierten Antriebe HBI verfligen Uber 8 Digitaleingdnge DE1...DE8, denen unterschiedliche Funktionen fest
zugewiesen sind. Diese werden im wesentlichen von der wpgiierung / Betriebsmodus gewahlten Betriebsart
(Stromregelung, Drehzahlregelung, Positionierung) bestimmt, s. nachfolgende Tabelle.

Einen Sonderfall bilden die Anschliisse DE4 / DES5, die aucBigitalausgang nutzbar sind, sofern sie nicht mit einer

Eine DEFunktion wird standardméaRig mit einem Signalpegel von +15...+30V aktiviert / 0...+5V deaktiviert.
Ausnahme: DEFunktionEndschalter mit Parametrierun@ffnende Endschalter Y inverse Pegelzuordnung.

Endschalter
Endschalterlibenvachung
" Inaktiv

Die Funktion der Digitaleingange DEZ2,
DE3 ist zusatzlich abhangig von der
Auswahl der Endschalteriiberwachung im At der Endschaler _

Menqut|m|erung / Endschalter . " Offnends Endschalter [Active Low]

e Akt [}5

% Schliessende Endschalter [Active High)

Schliefen
Digital- Betriebsart Endschalter-
eingang (]
Stromregelung Drehzahlregelung Positionierung Uberwachung
DE1 Regelfreigabe Regelfreigabe Regelfreigabe
Sollwert =01 Sollwert =01 Endschalter rechts 4 Inaktiv
DE2
Endschalter rechts 2 | Endschalter rechts 2| Endschalter rechts > Aktiv
Sollwert = invers ! Sollwert = invers * Endschalter links 4 Inaktiv
DE3
Endschalter links 3 | Endschalter links 3 Endschalter links > Aktiv
DE4 . I N L
(DA2) (DA-Funktion) (DA-Funktion) Start Positionierung
DE5 . . .
(DA1) (DA-Funktion) (DA-Funktion) (DA-Funktion)
(EEElG-) Konstantwert 1 /21 | Konstantwert 1 /21 | Positionierziel Bit 0 1
DE7 - - Positionierziel Bit 1 *
DES - - Positionierziel Bit 2 *

1 Funktion nur wirksam im I/@Betrieb. Ohne Funktion unter CANog¥n
(Weitere FuBnoten s.u.)

Beschreibung der DE-Funktionen

Endschalter links / rechts Die genaue Funktion der Endschalter variiert je nach gewahlter Betriebsart und
Endschalteriiberwachung (s. nachfolgende FuRnoten zu obiger Tabelle):

2 Positive Sollwerte werden unterdriickt, der Regler schaltet auf P
Charakteristik, um Drehmomente in positivRichtung zu verhindern.
Negative Sollwerte bleiben unbeeinflusst.

8 Negative Sollwerte werden unterdriickt, der Regler schaltet auf P
Charakteristik, um Drehmomente in negative Richtung zu verhindern.
Positive Sollwerte bleiben unbeeinflusst.

4 Ein beatigter Endschalter [6&einenPositionierfehler aus.
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Regelfreigabe

Sollwert =0

Sollwert = invers

Konstantwert 1/ 2

Start Positionierung

Positionierziel Bit 0-2

4 ELEKTROANTRIEBE

5 Ein betatigter Endschalter 16st einen Positionierfehler aus.

Der Digitaleingang DE1 bedient in jeder Betriebsart die Endstufenfreigabe.

71 1/0-Betrieb: Nach einem Reset (z.B. Pow®N) ist zur Freigabe eine steigende
Flanke an DE1 erforderlichY DEZ1 nicht fest verdrahten!

fCANopelN: DE1 muss zum Erreichen des Zustan
sein.
Setzt den Sollwert unabhangig von der externen Vorgabe auf Null.

9 Stromregelung: Der Motor ist nahezu drehmomentfrei.
Rampeneinstellungen bleiben aktiv.

9 DrehzahlregelungDer Antrieb ist nicht driftfrei!
(optionale Funktion AHaltfi: Antrieb ste!

Invertiert das Vorzeichen des externen Strornder Drehzahlsollwertes.
Die eingestellte Drehzahlrampe bleibt aktiv.

Selektiert in den Betriebsarten Stromregelung und Drehzahlregelung einen von 2
parametrierbaren Festsollwerten

Eine steigende Flanke startet den nachsten Positioniervorgang, je nach
Parametrierung entweder sofort oder nach Beendigung eines noch aktiven
Positioniervorgangs,

Auswahl eines Positionierdatensatzes 0...7 (binarcodiert), der mit dem nachsten Start
eines Positioniervorganges zur Ausfiihrung kommen soll,
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4.4.3 Digitalausgénge

Die integrierten Antriebe HBI verfligen tber 2 Digitalausgange (DAL, DA2), denen eine Funktion aus einer vordefinierten
Liste von Funktionen frei zugewiesen werden kann.

Hinweis:

G Jeder DAAnNschluss kann alternativ als Digitaleingang verwendet werden (DA1/DE5 bzw.
DA2/DE4). Ein Digitalausgang ist daher nur verfligbar, wenn der zugehérige Biiggtahg
nicht benétigt wird. Betriebsartabhédngig ergibt sich folgend&erfiigbarkeit:

Stromregelung Drehzahlregelung Positionierung
. DAl DAl DAl
1/0-Betrieb DA2 DA2 Y DA2
. DAl DAl DAl
CANopenN DA2 DA2 DA2

Die Funktion der Digitalausgdénge DALl und DA2 ist im MeDRTIMIERUNG / DIGITALAUSGANGE der Parametrier
software DSerV konfigurierbar:

Digitalausgange POIarltat
DA Definiert, ob derAusgang mit positiver Logik (Active High)
Polaritst ¢ fotiveHigh & Active Low oder mit negativer Logik (Active Low) arbeitet.
Funklion:
Stiichzaht [Pulse /U] Hinweis:
G Beide Digitalausgange sind masse
Da2 schaltende  Ope@ollectorAus-
Palaritat i~ Active High & Active Low gange Um einen "High" Span
LTS nungpegel ausgeben zu kénnen,
O missen sie extern mit einenulP
Up-Widerstand (z.B. W / 1W
nach +24VDC) beschaltet werden.
_ Ubatgen | _ schisten| Treiberfahigkeit der DA beachten!
Beschreibung der DA-Funktionen
Freigabe Aktiv, wenn Antrieb fehlerfrei und freigegeben
Drehzahlschwelle Aktiv, wenn Istgeschwindigkeit > Schwellwert
Stromschwelle Aktiv, wenn Iststrom > Schwellwert
12t aktiv Aktiv, wenn Pt- Begrenzung aktiv
Target reached Aktiv, nach erfolgreich beendeten Positioniervorgang.
Bereit Aktiv, wenn Antrieb fehlerfrei
Schleppfehlerschwelle Aktiv, wenn Schleppfehler Schwellwert
Encoderausgang Spur A/B Emulation eines Encoderausgang ASBp u r (1é20 Pulse/ Umdre
Hinweis:
G Funktionen, die eine GréRe mit einem parametrierbaren Schwellwert vergleichen, arbeite
ohne Entprellung. Zeitlicher Abstand der Ethalflanken: 2 1,5ms
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5 Anschlussbelegung

5.1

X171 Versorgung und Signale

-
( ENGeL
L 4

ELEKTROANTRIEBE

Steckverbinder am Gerat:ytec/itec-Winkeleinbaudose (Intercontec Serie 615/915, m. Einsatz-pakB

Gegenstecker: Stecker (Intercontec Serie 915, 12p@.: E ST B 205 NN 00 13 0003 000)
Pin-Nr. | Ader?! Bez. |Beschreibung Wert
A br || *Ub |Versorgung24VDC /48VDC (Leistungsund Logikteil) | je nach Gerateausfuhrung
B bl UE, 0V | Versorgung OV (Bezugspotential zu +Ub und +Ubl)
= +Ubl Logikversorgung 24VDGC
c W@ n.c.* |-unbenutzt
1 WS DE1 | Digitaleingang 1 (Freigabeeingang) L: 0..5V, H: 15...30V
2 br DE2 | Digitaleingang 2 (Sollwert=0 / Halt / Endschalter rechj L: 0...5V, H: 15...30V
3 gn DE3 | Digitaleingang 3 (Sollwert=invers / Endschalter links)| L: 0...5V, H: 15...30V
DAl | Digitalausgang 1 (konfigurierbare Funktion) Open Coll. (24V, 50mA)
4 ge DES5 | Digitaleingang 54.Zt. nicht als DE verwendbar L: 0...5V, H: 15...30V
DA2 | Digitalausgang 2 (konfigurierbare Funktion) Open Coll. (24V, 50mA)
S gr DE4 | Digitaleingang 4 (Start Positioniervorgareg) L: 0...5V, H: 15...30V
6 rs fg AE1l+ | Analogeingang 1 (Differenzeingang Analogsollwért) |0...° 10V
| AE1l- | Analogeingang 1 (Differenzeingang Analogsollwert)
7 bl 2 DE6 | Digitaleingang §Auswahl Positionierziel Bit 05 7 L:0...5V, H: 15...30V
S (Auswahl Konstantwert 1 / 2)7
8 sw GND | Bezugspotential (Sign&bND) 2 3
9 it DE7 Digi_taleingang 7 (Auswahl Positionierziel Bit 1) L: 0...5V, H: 15...30V
+Ubl 4 | Logikversorgung 24VD@wur HBI32 / HBI37)®
10 Vi TxD | RS232: Transmit Data
11 gr-rs RxD | RS232:Receive Data
DE8 | Digitaleingang 8 (Auswahl Positionierziel Bit 2) L: 0..5V, H: 15...30V
12 | blrt PGM*# | RS232: DTR.tg. des PC aktiviert Firmware Downlodd| Aktiv: +3...+12V
Inaktiv: 0..-12V od. n.c.

1 Aderfarben undquerschnitte gelten fiir konfektionierte Standartschlussleitungen der Fa. ENGEL.
2 Versorgung 0V und GND sind intern iber eine selbstriickstellende Sicherung verbunden.

4 Kursiv gesetzte Eintragesoweit vorhandeii beschreiben den frilheren Stand bis BeRelison V2.x7.

5 Funktion nur im Positionierbetrieb. Digitaleingdnge DE7, DES8 sind erst ab Bearidion V3.x? verflugbar!
6 Funktion nur im Drehzahlregelbetrieb mit Uber Digitaleingang wahlbaren, konstanten Sollwerten.

7 Bei Verwendung von AElals Digitaleingang DE6: AE1+ mit GND verbinden!
8 Nur bei Antrieben bis BoarRevision V2.%:

Zum Firmware Download muss X1 / Pin12 mit der BEdétung des PC (COMx, DSth/ Pin4) verbunden sein.

Abb.:
Polbild X1

Winkeleinbaudose

Blick auf Steckseite der
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52 X2ai CAN Signal stecker ( &erx?fityeausf ¢hrung A

Steckverbinder am Gerat:ytecWinkeleinbaudose (Intercontec Serie 615/915) mit Einsatz
5- poliger M12 Rundsteckverbinder (Stiftecadiert)

Gegenstecker: 5- poliger M12 Rundsteckverbinder (Buchsedaiert)
Pin-Nr. | Ader?! Signal
1 - |- (Schirm) 2
£
2 rt £ n.c.
3
3 sw 2 GND
N
4 | ws |E CAN_H
&
5 bl |5 CAN_L
N

! Aderfarben und -querschnitte gelten fir konfektionierte
StandardAnschlussleitungeder Fa. ENGEL.

2 Bei Verwendung einer geschirmten Leitung ist die Schirmauflage
bevorzugt Uber das Steckverbindergehéuse htmien. Zusatzlich
kann der Schirm auch Uber Pinl kontaktiert werden.

Die CAN Schnittstelle der HBAntriebe ist standardméRigicht galvanisch getrennt. Bei den Antrieben HBI32xx /
HBI37xx ist eine galvanische Trennung jedoch auf Anfrage erhéltlich.
Die Signalpegel beziehen sich auf GND.

Ein NetzwerkAbschlusswiderstand ist nicht integriert und muss ggf. extern vorgeseheenyer
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Steckverbinder am Gerat:ytecWinkeleinbaudose (Intercontec Serie 615/915) mit Einsatz

8- poliger M12 Rundsteckverbinder (Stiftecadiert)

Gegenstecker: 8- poliger M12 Rundsteckverbinder (Buchseadiert)
Pin-Nr. | Ader?! Signal
1 ws A
2 br A/

3 gn B
€
4 ge L,E, B/
3\
o
5 ar | & VA
6 rs Z/
7 bl GND
8 rt n.c.

1 Aderfarben
StandardAnschlussleitungen der Fa. ENGEL.

und -querschnitte gelten  flr

konfektionierte

XIGe Pt eausf ¢¢hrung
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6 Installation

6.1 Leitungstypen, Leitungslangen, Schirmung

G

EMV - Hinweis:

Im Priflabor wurde die Einhaltung der Grenzwerte, vorgegeben durch die- EMV
Produktnorm DIN EN 61803 (VDE 01606103): 200507, EN6180063:2004 bestatigt:
Storaussenduny zweite Umgebung / eingeschrankte Erhaltlichkeit (Kategorie C3)
Storfestigkeit:  zweite Umgebung

DLeitungsgebundene Emissionen missen durch geeignete FiltermaBnahmen in d
Energieversorgung (z.B. Netzteil) dégréates bedampft werden

Die folgenden Empfehlungen zur Installation sind geméafl den Gegebenheiten im Priflab
erstellt.

Warnung
In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Storuagesachen, die
EntstdrmaflRnahmen erforderlich machen kénnen.

Zum optimalen Betrieb der HBI bietet ENGEL konfektionierte Anschlussleitungen in unterschiedlichen
Standardlangen an (s.u.). Abweichende Langen auf Anfrage.

Anforderungen an die Versorgungs-/Signalleitung:

91 Empfohlener Aderquerschnitt fir Spannungszufiihrung: 1,5mmz2 (Spannungsfall auf der Leitung beachten!)
9 Die Spannungszufiihrung soll paarig verseilt sein und Uber einen Schirm verfligen

9 MindestAderquerschnitt fir Signale;, D4mm?2

1 Flexibilitat gemaR der spezifischen Anwendung, obere EinsatztempEBaie.

9 Gesamtschirm mdglichst niederimpedant mit Schutzerde verbinden.

Typ-Empfehlung:

ENGEL Originalzubehoér:

1 Art. -Nr. 9900000575 (2m)

1 Art. -Nr. 9900000576 (5m)

Konfektionierte  Standardleitung mit Anschlussstecker, einseitig offenes
3x 1,5mmz (geschirmt) + 12x 0,14mm2 (geschirmt), schleppkettentauglich.
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Anforderungen an die CAN-Leitung:

1 Leitung mit paariger Verseilung des Signalpaars empfohlen.

1 MindestAderquerschnitt: 0,25mm?2

1 Gesamtschirm

1 Flexibilitat gemaR der spezifischen Anwendung, obere EinsatztempEBaie.

Typ-Empfehlung: ENGEL Originalzubehér:
1 Art.-Nr. 9900000577 (6m)
Konfektionierte Standardleitung mit Anschlussstecker M12, einseitig offenes Ende,
2x 0,32mmz2 (geschirmt) + 2x 0,32mm2 (geschirmt), schleppkettentauglich.

Andere Anbieter:

1 Busleitung fir CAN RKC5722-6M (6m, PVC)

1 Busleitung fir CAN RKC5723-6M (6m, PUR)

- wie oben

Bezug: Fa. Hans Turck, Milheim a. d. Ruhr, www.turck.com

Ein CAN-Netzwerk aus mehreren Antrieben kann auf einfache Weise mit Hilfe der folgenddar8kammponenten, die
von mehreren Herstellern angeboten werden, inBymlogie verkabelt werden:

1 Y-Verteiler, 1x St. / 2x Bu.,¥pol., 180%cod., 1:1, M12: z.B. Fa. Lumberg, ArNTr. 0906 UTP 101 oder
1 T-Verteiler, 1x St. / 2x Bu.,4pol., 1:1, M12: z.B. Fa. Lapp Kabel, AriNr. 22260765

f CANoperN Busleitung, 1x St. / 1x Bu.,-pol., M12: z.B. Fa. Lapp Kabel, AdNr. 22260795 22260799
f CANoperN Abschlusswiderstand, M12: z.B. Fa. Lapp Kabel, AriNr. 22260766

Bezug: U.l. Lapp GmbH, Stuttgart, www.|gkabel.de
Lumberg Automation, Schalksmuihle, www.lumbengtomation.de

HB! HBI HBI

CANopen®

Busleitung CANopen®

Q {I:J Q r“' Master
%E. B4 B vvereier

CANopen®
Abschlusswid.

1] 1 1
HBI HBI HBI

Q CANopen® Q
CANopen®

. Busleitung
T-Verteiler l:h l:]ﬂ l:k' P Abschlusswid.
CANopen® _ _ _j

Master
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Hinweis:

G Bei Verwendung eines-Verteilers lasst sich die drehbare Anschlussdose deiAt#iBlebe
nicht mehr vollstandig in Richtung der Abtriebswelle drehen. Bei Verwendung eines Y
Verteilers ist hingegen der volle Drehbereich der Anschlussdose nutzbar.

Gangige Y¥Verteiler mit 45¢ / 225% Codierung der Kontakteinsétze sind in der Regel fur
die Vewendung an HBAntrieben mechanisch nicht geeignet! Vor Einsatz auf
Verwendbarkeit prifen!

Anforderungen an die Inkremental-Leitung:

1 Leitung mit paariger Verseilung der Signalpaare empfohlen.

1 MindestAderquerschnitt: 0,25mmg?

1 Gesamtschirm mdglichst niederimpedant mit Schutzerde verbinden.

1 Flexibilitat gemé&R der spezifischen Anwendung, obere EinsatztempEBaRE.

Typ-Empfehlung: ENGEL Originalzubehdr:
1 Art.-Nr. 9900000578 (5m)
Konfektionierte Standardleitung mit Anschlussstecker M12, einseitig offenes Ende,
8x 0,25mm?2 (Schirm auf Uberwurfmutter aufgelegt)

Andere Anbieter:

1 Steckverbinder mit konfektionierter Steuerleitung WAKS8-2/S366 (2m)

1 Steckverbinder mit konfektionierter Steuerleitung WAKS8-5/S366 (5m)

1 Steckverbinder mit konfektionierter Steuerleitung WAKS8-10/S366 (10m)
- wie oben

Bezug: ESCHA Bauelemente GmbH, Halver, www.escha.de
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6.2 Installationsplan

Der Installationsplan zeigt beispielhaft den Anschluss derAdBitiebe.

Abb.: Installationsplan (Beispiel)

G

Hinweise:

1 Digitalausgange:

Digitale Ausgadnge des HBI sind masseschaltend und ohne PRAMIilgrstand
ausgefiihrt. Zum Einlesen in eine Steuerung ist in der Regel ein externer-Pullup
Widerstandhotwendig (z.B. R1 = W/ 1W nach +24VDC).

Separate Logikversorgung:

Zum Datenerhalt bei Abschaltung oder Ausfall der Hauptversorgung +Ub (+24VDC /
+48VDC) ist es moglich, eine separate Logikversorgung +Ubl (+24VDC) an

X1 einzuspeisen. Das Bezugspotehfieder der beiden Versorgungsspannungen ist

an X1/ Pin B (0V) anzuschlieRen.

Anschlussbelegung X1:
Die dargestellte Anschlussbelegung X1 gilt fir FHBitriebe ab BoardRevision V3.x!
Fur HBI-Antriebe bis BoareéRevision V2.x kann die Anschlussbelegung X1 aus Kapitel

(BoardRevision wird in DSerVStatuszeile angezeigt.)
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