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A ACHTUNG — VERANTWORTUNG DES ANWENDERS

VERSAGEN ODER UNSACHGEMABE AUSWAHL ODER UNSACHGEMABE VERWENDUNG DER HIERIN BESCHRIEBENEN
PRODUKTE ODER ZUGEHORIGER TEILE KONNEN TOD, VERLETZUNGEN VON PERSONEN ODER SACHSCHADEN
VERURSACHEN.

Dieses Dokument und andere Informationen von der Parker-Hannifin Corporation, seinen Tochtergesellschaften und
Vertragshandlern enthalten Produkt- oder Systemoptionen zur weiteren Untersuchung durch Anwender mit technischen
Kenntnissen.

+ Der Anwender ist durch eigene Untersuchung und Priifung allein daflir verantwortlich, die endgiltige Auswahl des Systems und
der Komponenten zu treffen und sich zu vergewissern, dass alle Leistungs-, Dauerfestigkeits-, Wartungs-, Sicherheits- und
Warnanforderungen der Anwendung erflllt werden. Der Anwender muss alle Aspekte der Anwendung genau untersuchen,
geltenden Industrienormen folgen und die Informationen in Bezug auf das Produkt im aktuellen Produktkatalog sowie alle anderen
Unterlagen, die von Parker oder seinen Tochtergesellschaften oder Vertragshandlern bereitgestellt werden, zu beachten.

+  Soweit Parker oder seine Tochtergesellschaften oder Vertragshandler Komponenten oder Systemoptionen basierend auf
technischen Daten oder Spezifikationen liefern, die vom Anwender beigestellt wurden, ist der Anwender dafir verantwortlich
festzustellen, dass diese technischen Daten und Spezifikationen fiir alle Anwendungen und verniinftigerweise vorhersehbaren
Verwendungszwecke der Komponenten oder Systeme geeignet sind und ausreichen.
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Ubersicht

Beschreibung ‘&m\\m@ﬂ%\ 1

Compaxa3 ist der globale Servoantrieb von Parker Hannifin.
Die Antriebsreihe umfasst ein- und mehrachsige Antriebe
sowie Hydraulikregler. Der Leistungsbereich reicht dabei
von 1 bis 109 kVA.

Die Servoantriebe werden vollstandig in Deutschland
entwickelt und auch dort gefertigt. Ein weiterer
Fertigungsstandort fir Compax3 wurde in den USA
aufgebaut. Als globaler Servoantriebsregler ist Compax3
selbstverstandlich weltweit verfligbar. Service- und
Supportstandorte befinden sich heute in der Nahe aller
wichtigen Industriestandorte - weltweit. Eine besondere
Rolle spielen hierbei die "Parker Authorised Distribution
Partners” - geschultes und erfahrenes Personal aus
Applikation und Support leistet in jeder Situation die
erforderliche professionelle Unterstitzung.

Compax3H

High Power

High Performance c 35

Servoantrieb ompax
Merkmale High Performance

Servoantrieb
Hardware

¢ Leistungsbereich von 1 bis 109 kW . . .
_ Technische Daten - Ubersicht
* 1 Encoder Ausgang / 1 Encoder Eingang

- 8 digitale Eingange / 4 digitale Ausgénge Gerét: |  Strom [A] | Netzspannung

Is itze
- 2 analoge Einginge (14 Bit) m (<‘if,t s)

* 2analo a i

| ge Ausgénge (8 Bit) S025V2 2,5 55 4 oa /240 VAC 1,0

* Diverse Feldbusse S063V2 6,3 12,6 2,5
* Umfangreiche Sicherheitstechnik S100v2 10 20 3 *230/240 VAC 4,0
S015V4 1,5 4.5 1,25

. ] S038v4 3,8 9.0 3,1
Technologiefunktionen S075v4 7,5 15 3*400/480 VAC 6,2
* 110T10: Antriebsregelung Uber: Drehzahl-, Momenten- S150V4 15 30 1,5
regelung, Schritt-/Richtungseingang, Encodereingang 5300v4 O 30 60 25,0
* 112T11: Positionieren Uber: digitale E/As, RS232/RS485, HO90V4 90 135 70.0
Absolute/relative Positionierung, Markenbezogenes H125V4 195 1875 91 ’0

Positionieren, Elektronisches Getriebe, Dynamisches - ;
Positionieren H155V4 155 232,5 109,0

m i i
* T30: Programmierung nach IEC61131-3 mit CoDeSys Betrieb mit Kondensatormodul Modul C4.

* PLCopen - Funktionsbausteine
- IEC61131-3 - Standardbausteine
- C3-spezifische Funktionsbausteine
* T40: Funktionalitat T30 + Kurvenscheibenfunktion
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Systemaufbau

Parker Automation
Controller

Kommunikationskanal

Compax3S Compax3H
High Performance High Power
Servoantrieb

High Performance
Servoantrieb

Synchron Servo Motoren

Prazision Aktuatoren Handhabungsachsen Direktantriebe
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Parker Automation Tool ok

Datei  Edtieren  Ansicht  Cptionen  Hife

Gerdte (Projekt) A X | Project propetties /' Compan3M Stanze Master | Compax3M Stanze Slave:

E i ; (@ patei - Optionen + Online Funkiionen - Took {Programne - Debug ~ Hife ~
& Rundatter

IEC 61131-3

Compax3M Zahnkranz s e

PLCopen nreste |28 s, | (Compaxs | SRRSO

w Signalquelle kenfiguri
e ot Mot O Signaiquele korfguieren |

a
X

Stait CAM - Kurvertabelle Dowrload

q =0
CompaaM Stanze Slave
Datenhandling —F
V| sua l|s |e run g o (3 Dowrload Cam - Kurvendater P
=13 Poganmiening Codesys Gom Achsname AcHsE L

Kommunikation (Prozess-Steuerung) B e e po—

-0 Optimierung

H = @ Dovrload (PC > Compard] Riicksetzstrecke Masterachss Zahler 100M_Urits
Zugriff auf alle Komponenten o Lot

Rilcksetzstrecke Masterachse Nenner 1

(3 Kenfiguation

Projektverwaltung & ECH T 3P

@ Cam-Kurvendaten
O Compax3 Fimware Package
O BDM Meniiteste
#-[ Upload [Compa3 -> PC) Anwendereinheiten mm [v]
e [

Cam Anzaikurven 1

<l m ] B
W€ ¥2.1.7.39 [l 92007 08:24:05] COMI Adr 2

A i 5 et Frapere cosangn

Kommunikation
Mehrachs-Werkzeug
C3 ServoManager
Drive Interface

T T

Eansicn asparaeaAl 1 MAD Ampegeal -

0000 0000 0000|0000

IEC 61131-3
PLCopen e — | |

Parker Automation Tools

CamDesigner ]
Optimierung

Inbetriebnahme
Diagnostik / Analyse / Wartung il
Oszilloskop

SMH 6030144
SMH 2 B0 03..4

SHH 230 03..4
SMH 6260 03..2
SMH 8275 03..4
MHA Biushless servo molor
MH Mament of Inetia = 30 Kgr
Flated Speed (240v) = 3300 o
PARKER LS. motors Flaled Curent (240) = 1450mA
- Additional motors Rated Torque (2400] = 1180 mHm
Masimum Speed = 3000 fpm
Feedback Type = Resalver
EMF (vokage Constan) = 6371000 rpm

SMH 60 60144

[ —

’»De\ay Tie For Brake Hielease / Engae )

MotorManager
Motor-Datenbank =T [

Hite |
Aktuator-Datenbank .
e BRE LIS BEE S O F

Dimensionierungs-Werkzeug s s e
SERVOsoft® (auf Anfrage erhaltlich) e = e
SET R a
Vo v s

PC Software
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Innovative flexible Geratetechnik

Compax3 wurde mit dem Schwerpunkt der maximalen Offenheit und Flexibilitat fir unterschiedlichste Anwendungen

entwickelt.

Motoren/Aktuatoren

Motoren und Aktuatoren werden heute in den
unterschiedlichsten Ausfiihrungen und Technologien
angeboten. Die Compax3-Servoantriebe unterstitzen die
gebrauchlichsten Motoren. Dazu gehdren insbesondere:

Sinuskommutierte Synchron- und Asynchronmotoren
Direktantriebe
+ Torquemotoren

- Linearservomotoren

Gebersysteme

In diesem Zusammenhang unterstiitzen die
Compax3-Servoantriebe die folgenden Gebersysteme:

Resolver
Sinus-Cosinus-Geber (Single- oder Multiturn)

- Hiperface-Schnittstelle
Optische und kapazitive Geber

- EnDat-Schnittstelle
Hallsensoren - analog und digital
Encoder - rotativ und linear

+ Abstandscodiert

- Inkrementell und RS422

- EnDat-Schnittstelle
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Regelungstechnik

Die moderne Regelungstechnik des Antriebsreglers mit
automatischer Lastidentifikation/Selbsteinstellung und
zuschaltbarer Beobachterfunktion ist der Garant fur die
stets unter allen Bedingungen optimale Bewegungsfiihrung.

741 Mnknm swenhl 4014 |

= PAAFER EURDPA Matosen
Ty

SN 1005506, 4
SHH 100 7506 2
SMH 100 75 064
SHHED1051.4. 4
SHHBDD14 4
SHH B2 001 4
MM 820 02..4

Bieurzar 2. see [ Elrers £ SUle e ]

[ — —

suiick | weies | abbechen | Hie |

SMH R0 2
SHH 8275034
4 MHA

® M
1 PRAKER US Mckcren

Nereabon (73] + T80 08
e 0 - 110 i
M = 3000 1 /min

Gebesspitem = Resobees
EMK ~ 6371000 1inn

=

ez [ Euwns] | sttt |

Kommunikation

Ein wesentliches Merkmal offener Systeme ist die
Unterstitzung aller gangigen Feldbus-Schnittstellen.
PROFIBUS, CANopen, DeviceNet gehoren ebenso dazu
wie moderne Ethernet-basierende Schnittstellen
EtherCAT, PROFINET und Powerlink. Der offene
Kommunikationsstandard OPC erleichtert die Einbindung
ins Gesamtsystem erheblich. Fir dynamische,
mehrachsig-synchronisierte Anwendungen steht fur alle
Antriebe der Compax3-Familie ein echtzeitfahiger
Antriebsbus zur Verfugung

CANOPEN P Lcone>
gooae  aaSTMERNET EtherCAT
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Software / Tools

Eine moderne Automatisierungskomponente, die wie
Compax3 sehr komplex ist und eine hohe Funktionalitat
bietet, wird erst durch ein intuitiv handzuhabendes
Softwaretool einfach und effizient nutzbar. Parker hat
hierfur die Software "Parker Integrated Engineering Tool"
entwickelt. Wesentliche Bestandteile dieses
Software-Paketes sind:

Verwaltung von Multi-Achs-Systemen

ServoManager

MotorManager

AktuatorManager

HydraulikManager

CamDesigner

IEC 61131-3 / CoDeSys-Programmierumgebung

IEC 61131-3 - Debugger
Dieses Softwaretool steht dem Anwender bei der
Konfiguration, der Inbetriebnahme und Optimierung,
der Programmierung sowie auch bei der Wartung aller
Compax3-Gerate zur Seite. ("Software und Tools" siehe

Seite 22)
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Elektromechanische Gesamtldsungen

Eine besondere Rolle kommt heute elektromechanischen
Gesamtlosungen zu. Parker Hannifin ist nicht

nur Hersteller fortschrittlicher Antriebs- und
Steuerungstechnik, sondern auch Hersteller von

Handhabungstechnik
Prazisionsmechanik

Als besonderen Service bieten wir unseren Kunden
komplette, einbaufertige elektromechanische Losungen
an, die sowohl branchen- als auch kundenspezifisch
entwickelt und hergestellt werden. In vielen Fallen
reduziert sich so der Entwicklungsaufwand seitens des
Anwenders erheblich. Tausende installierter Systeme
zeugen von der hohen Kompetenz und Erfahrung von
Parker Hannifin und seiner Partner, den

"Parker Automation Technology Centers”.

Vorgefertigte integrierte Technologiefunktionen
unterstitzen den Anwender bei seiner Arbeit. Darlber
hinaus besteht aber auch jederzeit die Moglichkeit, diese
Funktionen mit eigenem Know How zu erweitern.

Qualitat

An die Maschinen und Systeme unserer Kunden
werden hdchste Anforderungen beziglich der
Ausfallsicherheit gestellt. Compax3 von

Parker Hannifin Ubertrifftdie hohen Anspriiche an die
Qualitat einer utomatisierungskomponente bei weitem.
Nicht nur die Qualitdtskennzahlen, sondern auch unsere
Kunden sprechen hier eine eindeutige Sprache.

Sicherheit

Aber auch an die Sicherheit der Maschinen - z.B. ganz
offensichtlich bei Pressen und Robotern - werden

hohe Anforderungen gestellt. Antriebsintegrierte
Losungen, wie bei Compax3 realisiert, unterstitzen den
Maschinenentwickler bei der Realisierung sicherer und
trotzdem okonomischer Losungen.
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Regelungstechnik

Echtzeit Signalverarbeitung

Reduktion des Quantisierungsrauschens

Steigerung der Signalauflosung

- Durch Uberabtastung des Geschwindigkeits- und
Stromsignals

Online-Geberfehler-Kompensation von Offset- und
Verstarkungsfehlern

14 Bit Auflésungssteigerung (Steigerung der Auflésung
der Mafstabsteilung um bis zu 14 Bit)

+ Durch Interpolation von Sinus-Cosinus Gebersignalen
Ermittlung der Geschwindigkeit durch Beobachtertechnik
Verdoppeln der Reglerbandbreite

+ Durch Lastmomentbeobachter-Prinzip

Ruckbegrenzte Sollwertgenerierung,
dadurch:

Schonender Umgang mit dem bewegten Gut

Erhohung der Lebensdauer von mechanischen
Elementen

Uberschwingfreies Positionieren
Weniger Anregung fur Elastizitat der Maschine

Regelung:

vermeidet differenzierende Anteile im Zahler der
Ubertragungsfunktion (diese fiihren zu starkem
Uberschwingen des Istwerts)

Automatischer und robuster Reglerentwurf

- Anwenderorientierte Optimierungsparameter
"Dampfung” und “Steifigkeit”

Optimierung des Fihrungsverhaltens

Minimierung des Schleppfehlers

+ Durch Vorsteuerung von Drehzahl, Beschleunigung,
Strom und Ruck

Dual Loop Option
- Uber ein zusitzliches Gebersystem zur Erfassung

der Istposition der Last lasst sich die Lastregelung
aktivieren.

Inbetriebnahme/Regleroptimierung

Automatisches Ermitteln des Lasttragheitsmoments

Compax3-MotorManager zum Ermitteln der
Motorkenngrofien und des Motorlagegebers

Optimierung mit integrierter Oszilloskop-Funktion

190-120013, Februar 2025

Signalaufiésung

ohne Uberabtastung mit Uberabtastung

Geschwindigkeits-
istwert

Ll ‘W‘ I|| Al | ”I'll'l.“mw |I-'II “‘\lll i) ‘\“ Jll” < >
T, g

Online - Geberfehler - Kompensation

ohne Kompensation mit Kompensation

Stromistwert : - ! :

< » Al Al gt i)
] it - > T O
"I

Geschwindigkeits-

| . T
1P istwert  FOTEA N 'w‘wu\m\/

T T T

1: Position

-

§ 2: Geschwindigkeit

3: Beschleunigung
4: Ruck

Wirkung der VorsteuermaBnahmen am Beispiel der
Ruckvorsteuerung

ohne Ruckvorsteuerung mit Ruckvorsteuerung

o
-

rhleppfehle_

>

Drehzahl

Sollwert-
generator

T, X llo\—um" |
| — s e
o [ B COR R T
R ey [ ==

I [‘ ol aoon
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Sicherheitstechnik

Integrierte Sicherheit im Compax3

Ein moderner Antriebsregler muss heute neben den typischen Aufgaben der Bewegungsfuhrung auch relevante
sicherheitsgerichtete Aufgaben tibernehmen kénnen, um die Forderungen der neuen Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
zu erflllen. Durch die integrierte Sicherheitsfunktion STO - "Safe Torque OFF" ersparen Sie sich Platz und Kosten fiir
externe Leistungsrelais. Externe fehleranfallige Verdrahtung wird dadurch ebenfalls reduziert. STO wird heute als
Standard mit den Servoantrieben der Familie Compax3 angeboten.

Device Technologies

Compax3 110T10: Analog oder Schritt-/Richtungs-Eingang
Funktionsumfang 110T10

Compax3 [10T10 mit analoger Schnittstelle oder alternativ mit Schritt-/Richtungs- bzw. Encoder- Stellsignalen ist der
einfache und preiswerte Einstieg in die Servoantriebstechnik. Die zentrale Steuereinheit, ob SPS oder PC, bleibt dabei in
unveranderter Form erhalten.

Compax3 110T10 ist der ideale Migrationspfad von analogen +10 V Antrieben zu digitalen, intelligenten Servoantrieben.

Sie konnen zwischen unterschiedlichen Betriebsarten wahlen:

+10 V Eingang Schritt-/Richtungs-Eingang Encoder-Eingang
- %10V Drehzahlvorgabe - Schritt-/Richtungs-Signalen als 24  » RS422
mit ncodernachbildung als V-Pegel oder e 24V Pegel
Lage-Istwert-Riickkopplung - Schritt-/Richtungs-Signalen
+10 V Stromsollwertvorgabe entsprechend RS422

mit Encodernachbildung als
Lage-Istwert-Rlckkopplung und
konfigurierbaren Haltefunktionen

Nullimpuls der Nachbildung
innerhalb einer Motorumdrehung
frei wahlbar

T

I

I
SR | S —
~=-a---r--°

.|
I
I

—_— - -

1

S
&
?:_g
B i e

F====-=-
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Compax3 T11: Positionie-
ren Funktionsumfang T11

Compax3 in der Ausfiihrung
"Positionieren” ist wegen seiner
hohen, praxisnahen Funktionalitat
fur viele Anwendungen die optimale
Grundlage fur eine leistungsfahige
Bewegungsautomation.

o

T
e

Bis zu 31 Bewegungsprofile

konnen mit der PC-Software

angelegt werden:

- Absolutes oder relatives
Positionieren

- Elektronisches Getriebe

- Markenbezogenes Positionieren
+ Geschwindigkeitsregelung

+ Stop-Satz

Dynamisches Positionieren

Bewegungsprofile im

netzausfallsicheren Flash

Bewegungsprofile Uber Feldbus

oder digitale Ein-/Ausgénge

anwahlbar

Umfangreiche Auswahl an

Maschinennullmodi zur Anpassung

Ihrer Applikation

Erfassung der Absolutlage durch

abstandscodierte Geber

Einfache Inbetriebnahme

- Geflihrte Konfiguration mit dem
Compax3 ServoManager

+ Flexible Optimierung

Einstellbare Ruckbegrenzung

Optionale Erweiterung der digitalen
E/As

190-120013, Februar 2025

Compax3 112711 /
Bewegungssteuerung:

Uber digitale E/As

Uber RS$232/RS485 mittels
Steuer- & Statuswort

Bis zu 31 Bewegungsfunktionen
Uber Satztabelle

Statusbits fur jeden
Bewegungssatz

Zugriff Giber Compax3 Ein- und
Ausgange:

RS232
RS485

,

Compax3 12xT11 / I3xT 11

Bewegungssteuerung:

Profilkonform tGber PROFIBUS,
PROFINET, CAN open, DeviceNet,
Ethernet Powerlink und EtherCAT

Direkte Satzvorgabe Uber
Bustelegramm oder

Satzanwahl (31 Bewegungssatze)

Statusbits fur jeden
Bewegungssatz
Betriebsarten:

- Drehzahlregler, direktes
Positionieren, Positionieren mit

Satzanwahl
Kenndaten:
PROFIBUS
Profil: PROFIdrive-Profil Antriebstechnik V3
DP-Versionen: DPVO/DPV1
Baudrate:  bis 12 Mbit/s
PROFINET
Profil: PROFIdrive-Profil AntriebstechnikV4.1
Version: PROFINET IO (RT)
Ubertra- 405 ASE-TX (Full Duplex)
gungsart:
Profil: MotionControl CiIADS402
Baudrate: 20...1000 Kbit/s
1/0-Daten:  bis 32 bytes
Baudrate: 125...500 Kbit/s
Teilnehmer:  bis 63 Slaves
Ethernet Powerlink
Profil: MotionControl CiIADS402
Baudrate: 100 Mbit/s (FastEthernet)
Zykluszeit: ~ ab 500 ps
EtherCAT
Profil: MotionControl CiIADS402
Baudrate: 100 Mbit/s (FastEthernet)
Zykluszeit:  ab 125 ps
. |Control word
'§_ Position
© |Speed
iE‘ @ Iacceleration
D= = ®
shgEte
Tic olau_ <
cosss2,
EEOa ST
5 Statusword
S |Position
E Torque
Speed
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Bewegungsfunktion:

Absolute/relative Positionierung: Markenbezogenes Positionieren: Elektronisches Getriebe:

MoveAbs und MoveRel RegSearch, RegMove Gearing

- Ein Bewegungssatz definiert - Beim markenbezogenen + Synchron zu einer Leitachse mit
eine komplette Bewegung Positionieren werden 2 beliebigem bersetzungsverhaltnis
mit samtlichen einstellbaren Bewegungen definiert. verfahren. Die Position der
Parametern - RegSearch: Suche eines Masterachse kann erfasst werden
- (1) Zielposition externen Signals - einer Marke; uber
- (2) Verfahr-Geschwindigkeit z.B. eine Kennzeichnung auf - +/-10 V Analogeingang
- (3) Maximale Beschleunigung einem Produkt - Schritt-/Richtungs-Eingang
- (4) Maximale Verzdgerung * RegMove: Mit dem externen - den Encoder-Eingang oder
. (5) Maximaler Ruck Signal wird die Suchbewegung . HEDA, bei Compax3-Master

unterbrochen und es folgt ohne
Ubergang die 2. Bewegung um
einen Offset

- Genauigkeit der Markenerfassung:
<1 ps

o
at|

l —
©] ‘
@-l " i
ot

™

Dynamisches Positionieren: Geschwindigkeitsregelung: Bewegung anhalten:

- Wihrend einer Positionierung Velocity Stop
konnen Sie zu einem neuen - Definiert Uber die Geschwindigkeit - Der Stop-Satz bricht den laufenden
Bewegungsprofil wechseln - es und die Beschleunigung Bewegungssatz ab.

erfolgt ein dynamischer Ubergang.

]
Satz Modus -
0 Homing Hode=0 V=1000mms A= 00/ [
1 Movelbs P=1000mm /=10.00mmis A=100mmis? D=100mm/s? «J=1000000mms* A
2 veloelty V=30.00mmss A=100mimis® KK
3 Gearing Ratio=0.25 / 1 A= DSt i)
4 Stop D=100mm/s? J=1000000mms* KX
S RegSearch P=50 00min =10.00mmss A=100mimis® D=100mm s* J=1000000mms* O
Feghiove P80 Bt =i ttmmis i
7 MoveRel P=-100 D0mm /=10.00mmis A=100mmis? D=100mm/s? «J=1000000mms* RS
8 Gearing Ratio=0.33 11 A=100mimis® Eaa
9 hoverbs P=20.0mm =10 00mmis A= 00mmis* D=1d0mmis* J=T000000mmAst 0
10 Stop D=100mm/s? J=1000000mms* me
11 MoveAbs P=40 00min =10.00mmss A=100mimis® D=100mm s* J=1000000mms* K
12113 RegSearch F=100 00mm =i dtmmis " A= Gobmmist T B Gidtimmis =i itatmms fles}
Reghove P=0.00mm =10.00mmis 111
14 MoveRel P=-40.00mn =10.00mmss A=100mimis® D=100mm s* J=1000000mms* HO0E
18" giop D=100mmis* d=fongtobmmist T
16 Welocity =25.00mmis A=100mmis? 00K
17 Gearing Ratio=1.00141 A=100mimis® KR
189 RegSearch P=70 00mm =10.00mmis A=100mmis? D=100mmis? J=T000000mmAst B
Reghove P=0.00mm =10.00mmis REES
20 MoveAbs P=0.00mn =10.00mmss A=100mimis® D=100mm s* J=1000000mms* HO0E
31" Gearing Ralfo=0.13 i1 Asfmmis i
22 |Movelbs P=0.00mm /=10.00mmis A=100mmis? D=100mm/s? «J=1000000mms* 00K
23 Stop D=100mm/s* J=1000000mms* 0 ;‘
S s i
A
<Zuiick [ Weier> | Abbiechen e
A

Eingabe von Bewegungssatzen
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Compax3 T30: IEC 61131-3 Positionieren mit Funktionsbausteinen nach PLCopen

Funktionsumfang T30

Programmierbar nach IEC 61131-3

Programmiersystem: CoDeSys
bis zu 6000 Anweisungen

650 16Bit - Variablen /
200 32Bit - Variablen

Rezepttabelle mit 288 Variablen

3 16Bit Retain - Variablen /
3 32Bit Retain - Variablen

Ein-/Ausgange:

- 8 digitale Eing3nge (24 V Pegel)

- 4 digitale Ausgange (24 V Pegel)

- 2 analoge Eingénge (14 Bit)

+ Optionale Erweiterung um 12
Ein-/Ausgange

Funktionsbausteine von
Compax3

Absolute Positionierung
Stop

Achsfehler auslesen
Relative Positionierung
Maschinennull
Quittieren von Fehlern
Additive Positionierung
Bestromen der Endstufe
Auslesen der aktuellen Position
Endlose Positionierung
Geratezustand auslesen
Elektronisches Getriebe

IEC 61131-3-Standardbausteine::

- Bis zu 8 Timer (TON, TOF, TP)

- Trigger (R_TRIG, F_TRIG)

- FlipFlops (RS, SR)

- Zahler (CTU, CTD, CTUD)

Geratespezifische

Funktionsbausteine:

- C3_Input: Erzeugen eines
Eingangsprozessabbilds

- C3_Output: Erzeugen eines
Ausgangsprozessabbilds

- C3_ReadArray: Zugriff auf
Rezepttabelle

- Kraftregelung auf Anfrage

PLCopen-Funktionsbausteine:

- Positionierung: absolut, relative,
additiv, endlos

+ Maschinennull

- Stop, Bestromen der Endstufe,
Quit

- Position,
Geratezustande,
Achsfehler
auslesen

- Elektronisches
Getriebe
(MC_Gearln)

| PLCopen

.

MC_READACTUALP

l MC_READSTATUS
|
| MC_MOVEVELOCITY

MC_MOVEADDITIVE F
BOOL =

BOOL
Done : BOOL |— e

to
i
ot
Execute : BOOL wd
MC_MOVEABSOLUTE t

: BOO

bone : BOO

BooL foP’BY%

E
BOO
BOO

JertkDl A cofe Execute : BOOL Done
is i pecaled Distance : REAL
Jerk: Velocity : REAL

—1 JerkDe{ Acceleration : DINT

— Distan|

— Veloci

—| Aceel Executy

— Decelf positiol MC_MOVERELATIVE
| Jedks] velocity

CommandAborted

Error

AxisTT| Deceleration : DINT
Jerk : DINT

— JerkDecel : DINT
— Axis : (VAR_IN_OUT)

BOOL
BOOL
BOOL

Beispiel einer tiber ein Bus-Interface gesteuerten IEC 61131-Anwendung:

2 Controlworter werden auf den
zyklischen Kanal des Busses
gelegt.

Die Positionssatze (Position,
Geschwindigkeit, Beschleunigung,

...) werden in einer Tabelle (Array)

abgelegt.

Uber Controlword_2 wird der
gewdlnschte Positionssatz
ausgewahlt.

Die einzelnen Bits des
Controlword_1 steuern die
Positionierungen.

Eine Rlckmeldung erfolgt Uber
ein Statuswort, welches auf dem

zyklischen Kanal des Busses liegt.
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AXIS_REF_LocalAxis

Pon O

MC_POWER

Enable Status C3.Devi X 1.0

—1 Axis > Error —

> Axis_|—
STOP
MC_STOP

Execute Done c3. S 111

Error [—

L RE t— Axis >

Jerk > Axis [—

Homing @
MC_HOME

Execute Done eviceState_Statusword_1.2

Position CommandAborted [—

C3.Devi X 15 — Axis> Error [—

Quit

> Axis [—

@ Error

Execute
Axis >

C3.DeviceControl_Controlword_1.3

AXIS_REF_LocalAxis

Wahl

MC_RESET

ErrorlD
> Axis

MC_READAXISERROR

-—-TRUE Enable

ik

Done

Error eviceState_Statusword_1.5

FTrr=

READARRAY
Enable Error
Row Col1

Col2

C3.DeviceControl_Controlword_2

Col3
Col4

Col8.
Col9

— L
e
— [ — ,l—_

MC_MOVEABSOLUTE
Execute
Position

Done
CommandAborted
Velocity Error
Acceleration > Axis
Deceleration

Jerk
JerkDecel

eviceState_Statusword_1.3

AXIS_REF_LocalAxis |

@
1.4
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Compax3 T40: IEC 61131-3 Positionieren mit Cam Funktionsbausteinen
Funktionsumfang T40:

Mit Compax3 T40 konnen
mechanische Kurvenscheiben und
Nockenschaltwerke elektronisch
nachgebildet werden.

Die "Elektronische Kurvenscheibe -
T40" wurde insbesondere fiir den

Verpackungsmaschinenbau,
fur die Druckindustrie sowie

fur Anwendungen optimiert,

in denen eine mechanische
Kurvenscheibe durch eine flexible,
zyklisch arbeitende elektronische
Losung ersetzt werden soll.

Funktion T40 auf einen
Blick:

Technologiefunktion T30 komplett
integriert und verfiigbar

Masterpositionserfassung
Markensynchronisierung
Nockenschaltwerk

Ein- und Auskoppelfunktion
Kurvenprofile

Kurvenspeicher

Kurvenerstellung mit CamDesigner

Fliegende Sage

]
2

Es lassen sich damit iskontinuierliche

Materialzufuhr, fliegende Messer
und dhnliche Antriebsapplikationen
mit verteilter Antriebsleistung
realisieren.

Compax3 T40 unterstitzt reale

und virtuelle Masterbewegungen.
Daruber hinaus kann der Anwender
fliegend auf andere Kurven oder
Kurvensegmente umschalten.

Programmiert wird in gewohnter
Umgebung der IEC 61131-3. Mit
den Cam-Funktionsbausteinen
und dem CamDesigner lassen sich
Kurvenscheiben-Applikationen
einfach losen.

Schragbalkensdge

=

8

=
—d
=

Bearbeitung in der Bewegung

190-120013, Februar 2025
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Masterpositionserfassung

Erfassung Uber SSI Encoder oder
Inkrementalencoder

Erfassung Uber den Echtzeitbus

HEDA

Virtueller Master

- Uber eine 2. Achse im
IEC-Programm lasst sich ein
Bewegungsprofil programmieren,
welches einem oder mehreren
Slaves als Masterbewegung dient

Ein- und Auskoppelfunktionen

Mittels Sollwertgenerator
Mittels Uberblendfunktion

Ohne Drehzahliberhohung iber
mehrere Masterzyklen

Nahezu freies Gestalten der Einund
Auskoppelbewegung

Mastergefihrte Koppelbewegung
Beliebige Stillstandsposition

190-120013, Februar 2025

Markensynchronisierung

Master- oder slaveorientiert
(gleichzeitig, kurvenunabhingig)

Hochgenaue Markenerfassung
(Genauigkeit <1 ps; Touchprobe)

Kurvenprofile

Aufteilung in bis zu 20

Kurvensegmente moglich, dadurch:

+ Nahezu beliebiges Kurvenver-
ketten (vorwérts und riickwérts)

* Freiprogrammierbares,
ereignisgesteuertes
Kurvenverzweigen

- Kurvensegmente und komplette
Kurvenprofile skalierbar

Kurvenspeicher

10 000 Stitzstellen (Master /
Slave) im 24 Bit-Format

Hohe effektive Stutzstellenzahl

durch:

- Nicht dquidistante Stitzstellen der
Master- und Slavekoordinaten
(netzausfallsicher gespeichert)

- Lineare Interpolation zwischen
den Stitzstellen

Kurvenspeicher fir bis zu
20 Kurven

Nocken-Schaltwerk

36 Nocken mit jeweils eigener
Quelle.

4 schnelle Nocken (125 ps je
Nocke), Standard: 500 ps.

32 serielle Nocken, 16 ms/
Nockenzyklus (0,5 ms/Nocke).

Totzeitkompensierte Nocken: Sie
geben die Verzogerungszeit lhrer
Schaltglieder an; Compax3 setzt
die Nocken entsprechend zeitlich
friher.

Positior

Electric Motion And Pneumatic Division Europe
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Technische Daten

Compax3S
Oompa 0 06 00 015V 038V4 075V4 0V4 00V4

Versorgungsspannung und Gerdtestrome

orgungsspannung 1*230/240 VAC [3*230/240 VAC
(80...253 VAC) / |(80...253 VAC) 3*400/480 VAC (80...528 VAC) / 50...60 Hz
50..60 Hz | /50...60 Hz
e ¥ Sl 25 | 63 10 1,5 3,8 7,5 15 30
pitzenstro Sl 55 | 126 20,0 45 9,0 15,0 30,0 60,0
eistung S 10 [ 25 4,0 1,25 3,1 6,2 11,5 25,0
euerspannung 24 VDC +10 %, Welligkeit <1 Vpp
omaufnahme 0,8 A (Compax3)

A (+ digitale Ausgénge je 0,1 A
+ Motorbremse bis zu 1,6 A)

Bremsbetrieb

apazits 560 1120 780 235 235 470 690 1100
peicherbare Energie 15 30 21@230 V 37@400 V| 37@400 V| 75@400 V[ 110@400 V [176@400 V
@230 V| @230 V 21@480 V| 21@480 V| 42@480 V[ 61@480 V [98@480 V

) Betrieb mit Kondensatormodul Modul C4.

Compax3H

Compax3 H090V4 H125V4 H155V4
Unit

Versorgungsspannung und Geradtestrome

Versorgungsspannung V] 3*400/480 VAC (350...528 VAC) / 50...60 Hz

Ausgangsnennstrom

(effgkti\?) [A] 90,0 125,0 155,0
Spitzenstrom (<5 s) [A] 135,0 187,5 232,5
Leistung [KVA] 70,0 91,0 109,0
Steuerspannung [V] 24 VDC =10 %, Welligkeit <1 Vpp

Stromaufnahme 0,8 A (Compax3)
[A] (+ digitale Ausgéange je 0,1 A
+ Motorbremse bis zu 1,6 A)

Bremsbetrieb
Kapazitit 3150 5000 5000

Speicherbare Energie 729@400 V 1158@400 V 1158@400 V
507@480 V 806@480 V 806@480 V

190-120013, Februar 2025 Electric Motion and Pneumatic Division Europe
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Sicherheitstechnik

Compax3$S
Sicher abgeschaltetes Moment (Safe Torque Off) nach EN ISO 13849:2008, Kategorie 3, PL=d/e. Zertifiziert:
BG-PRUFZERT

Positionierung

Positionierung an der Motorwelle
- Resolver (option F10)
- Aufldsung: 16 Bit (= 0,005°)
+ Absolutgenauigkeit: +/-0,167°
- SinCos® (Option F11)
- Lage-Aufiosung: 13,5 Bit/Encodersinusperiode => 0,03107°/Geberstrichzahl
- Direktantriebe (F12)
- Maximale Lageaufiosung:
Linear: 24 Bit pro Motormagnetabstand
Rotativ: 24 Bit pro Motorumdrehung
- Bei 1 Vss-Sinus-Cosinus-Encodern (z.B. EnDat): 13,5 Bit / MaBstabsteilung des Encoders. Bei RS422-Encodern:
4xEncoderaufidsung / Encoderbypass mdaglich. Genauigkeit der Gebernullimpulserfassung = Genauigkeit der
Geberauflosung. Bei analogen Hallsensoren mit 1 Vss-Signal: 13,5 Bit / Motormagnetabstand
Die Genauigkeit des Lagesignals wird im wesentlichen bestimmt durch die Art und Genauigkeit des eingesetzten
Gebers.
Sollwertgenerator
- Ruckbegrenzte Rampen
- Wegangabe in Inkrementen, mm, inch bzw. variabel durch Skalierungsfaktor
- Vorgabe von Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung und Ruck
Uberwachungsfunktionen

- Leistungs-/Hilfsspannungsbereich
+ Motor- Endstufentemperatur / Blockierschutz
- Schleppfehleriiberwachung

190-120013, Februar 2025 Electric Motion And Pneumatic Division Europe
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Unterstutzte Motor- und Feedbacksysteme

Motoren

- Sinuskommutierte Synchronmotoren
- Maximale Drehfeldfrequenz: 1000 Hz

Maximale Drehzahl bei 8-poligen Motoren: 15 000 min-!
Maximale Drehzahl: 60*1000/Polpaarzahl in min!

- Sinuskommutierte Asynchronmotoren
- Maximale Drehfeldfrequenz: 1000 Hz
- Maximale Drehzahl: 60*1000/Polpaarzahl - Schlupf in min!

- 3-Phasen-Synchron-Direktantriebe
Feedbacksysteme

Option F10 fiir

+ Resolver
- Litton: JSSBH-15-E-5, JSSBH-21-P4, RE-21-1-A05, RE-15-1-B04
- Tamagawa: 2018N321 E64
- Siemens: 23401-T2509-C202

- SinusCosinus - Encoder mit Hiperface® -

- Rotative Geber mit HIPERFACE® - Schnittstelle Schnittstelle in Single- oder Multiturn-Ausfiihrung
(Absolutlage bis 4096 Motorumdrehungen):

- z.B.: SRS/M50, SRS/M50S, SKS/M36, SEK52, SEL57, SEK37, SEL37, SEK 90/180/260
Option F12 fiir

- EnDat 2.1 und EnDat 2.2 — Geber mit/ohne Inkrementalspur (Sinus-Cosinus-Spur)

- Rotative Geber in Single- oder Multiturn-Ausfiihrung (Absolutlage bis 4096 Motorumdrehungen)
- Lineare Geber

- Analoge Hallsensoren
- Sinus-Cosinus Signal (max. 5 VSS; typisch 1 VSS) 90° versetzt
- U-V Signal (max. 5 VSS; typisch 1 VSS) 120° versetzt
- Lineare oder rotative Encoder
- Sinus-Cosinus (max. 5 VSS; typisch 1 VSS) (max. 400 kHz) oder

- TTL (RS422) (max. 5 MHz) mit folgenden Kommutierungsarten: Autokommutierung oder digitale Hallsensoren
- Abstandscodierte Geber

- Abstandcodierung mit 1 VSS - Interface
- Abstandcodierung mit RS422 - Interface
- Geberfehlerkompensation: Automatische Geberfehlerkompensation

Umgebungsbedingungen

Temperaturbereich

Compax3S & Compax3H

0...45°C
Zuldssige Feuchtebeanspruchung

max. relative Luftfeuchtigkeit <=85 % Klasse 3K3; keine Betauung
Aufstellhdhe

+ <1000 m tiber NN mit 100 % Belastbarkeit

+ <2000 m tiber NN mit 1 % / 100 m Leistungsreduzierung

- groBere Aufstellnhe auf Anfrage
Schutzklasse

Schutzart IP20 nach EN 60529

190-120013, Februar 2025 Electric Motion and Pneumatic Division Europe
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Schnittstellen

COM Schnittstellen

+ RS232, 115200 Baud
- RS485, (2- or 4-wire) 9600, 19200, 38400, 57600 oder 115200 Bauds

Bussysteme

- PROFIBUS DP V0-V2 (120), 12 Mbit/s, PROFIdrive-Profil Antriebstechnik

- CANopen (CiADS402) (121), 20...1000 kbit/s, SDO1, PDO1, ... PDO4

- DeviceNet (122), bis 32 Byte 1/0, 125...500 kbit/s, bis 63 Slaves

- Ethernet Powerlink (130), 100 Mbit/s (FastEthernet), ab 500 ps (typ. 1 ms) Zykluszeit

s - EtherCAT (131), 100 Mbit/s (FastEthernet), ab 125 ps (typ. 1 ms) Zykluszeit
plm - PROFINET (132) zertifiziert, PROFINET 10 (RT), 100BASE-TX (Full Duplex)

Ein- und Ausgénge

- 8 Steuer-Eingédnge: 24 VDC / 10 kOhm

+ 4 Steuer-Ausgénge: aktiv HIGH/kurzschlussfest / 24 V/100 mA

+ 2 analoge Eingénge (14 Bit)

- 2 analoge Ausgange (8 Bit)
Encodernachbildung

+ 4-16 384 Inkremente pro Umdrehung (Nullimpuls innerhalb einer Motorumdrehung frei wéhlbar)
- Grenzfrequenz: 620 kHz

Standards und Konformitat

Isolationsanforderung

+ Schutzklasse | nach EN 60664-1

+ Beriihrungsschutz gegen gefahrliche Spannungen nach EN 61800-5-1

- Uberspannung: Spgs.-Kategorie Ill nach EN 60664-1

+ Verschmutzungsgrad 2 nach EN 60664-1 und EN 61800-5-1
CE-Konformitat

- 2006/42/EG Maschinenrichtlinie - Anhang IV
- 2014/30/EU EMV-Richtlinie

UL - Zulassung

- UL konform nach UL508C
- Compax3S: Recognised Component Mark fiir Kanada und den vereinigten Staaten

RoHS Compliance
2011/65/EU RoHS-Richtlinie, erganzt durch die delegierte Richtlinie (EU) 2015/863
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Abmessungen
Compax3S
- Gerit I Gewicht [kg]
T [mm]
TR Compax3 | H [ B | T | H2 [
I I HE S025V2 84 2.0
=3l S063v2 216 100 203 2,5
z ‘lﬁ $100V2 115 4,3
“HLY Lo | 1 S150v4 158 - 6,8
N |y S015V4 273 84 259 3,1
i $038v4 100 3,5
= I e S075V4 115 43
Bl = $300V4 380 175 391 10,9
® ®
o [MONONN T.|
B
Compax3H

B Abmessungen m
i [mm]
. u | 8 [ T [ |
HO090V4 669 257 312 32,5
H125V4 720 257 355 41,0
H155V4 720 257 355 41,0
H
y
g

Isolation:
VDE 0160 / Schutzklasse IP20 nach EN 60 529 (nicht bei C3H1xxV4)
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Software und Tools

C3 ServoManager

Geflhrte Konfiguration

- Automatische Abfrage aller
notwendigen Eingaben

- Grafische Unterstitzung

Inbetriebnahme-Modus

+ Hand-Verfahren einzelner Achsen

+ Vordefinierte Profile

+ Komfortable Bedienung

- Speichern von definierten Profilen

+ Automatische Ermittlung des
Tragheitsmoments

4-Kanal Oszilloskop integriert

- Signalverfolgung direkt am PC

- Verschiedene Modi (single/
normal/auto/roll)

+ Zoom-Funktion

+ Export als Bild oder als Tabelle
(z.B. fur Excel)

[ T— .
[ I —r—

Programmierung

CoDeSys
CoDeSys ist eine Entwicklungs-
umgebung zur Programmierung, die
Ihnen eine deutliche Zeitersparnis bei
der Erstellung Ihrer Applikationen
bringt.
+ Leistungsfahige
Entwicklungsumgebung, weltweit
etabliert
Universelle Programmierplattform
fur verschiedene Gerate
Komplette Offline-Simulation
Visuelle Elemente
Bibliotheksmanagement fir
benutzerdefinierte Anwendungen
Kontextsensitiver Hilfeassistent
Datenaustausch zwischen Geraten
verschiedener Hersteller
Komplette Online Funktionalitat
Ausgereifte, technische
Eigenschaften
Kostenlos
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MotorManager

Komplette Motor-Datenbank fir
Motoren von Parker

- Integration von Kunden-Motoren

- Ermitteln von Motorkenngrofien
und des Motorlagegebers

cdeen | wwws | e | Hw

IEC61131-3

Die IEC 61131-3 ist die einzige
weltweit, unternehmens- und
produktunabhangige, unterstitzte
Programmiersprache fir industrielle
Automationsgerate.

Die IEC 61131-3 umfasst grafische
und textuelle Programmiersprachen:
- Anweisungsliste

- Strukturierter Text

- Kontaktplan

- Sequentielle Ablaufsprache

» Funktionsplan

- Integrierte Standards bieten

+ eine vertraute Programmierumgebung

- eine einheitliche Programmierung
- Integrierte Standards reduzieren:

+ den Entwicklungsaufwand

+ die Wartungskosten

- die Softwarepflege

+ den Schulungsaufwand
- Integrierte Standards steigern:

- die Produktivitat

- die Software-Qualitat

- die Konzentration auf die

Kernkompetenz

CamDesigner

Tool zur Kurvenerstellung
Standard und Expertenmodus
Auswertung der Bewegungsprofile

Uberpriifung der
Antriebsdimensionierung

Ubergangsgesetze aus
VDI-Richtlinie 2143

PLCopen

PLCopen ist eine firmen- und
produktunabhangige Organisation, die
die Programmiersprache IEC 61131-3
mafigeblich unterstitzt. Zu ihren
speziellen Aufgaben gehort auch

die Definition von grundlegenden
bewegungsrelevanten Ablaufen. Die
PLCopen-Organisation setzt sich

aus Anwendern und Herstellern

von Automatisierungskomponenten
zusammen.

Parker Hannifin ist aktives Mitglied
der Task Force "Motion Control”. Der
Anwender von Parker Antriebstechnik
hat damit den grofien Vorteil, stets
von den aktuellsten Entwicklungen
der PLCopen zu profitieren.

Parker ist Mitglied
der "CoDeSys B
Automation Alliance™ CODESYS

Electric Motion And Pneumatic Division Europe
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Signalanalyse fur die Systemidentifikation

friiher

Durchfiihrungsbedingungen:
Teure und komplexe Messtechnik erforderlich
Spezialwissen erforderlich
Durchfiihrung nur im offenen Regelkreis méglich (= gefahrlich)

heute

Durchfiihrungsbedingungen:
Durchfiihrung mit handelstiblichem PC
Einfache und sichere Bedienung durch die Compax3 ServoManager Software
Kein Spezialwissen erforderlich

Die im Servoregler implementierten Sicherheitsfunktionen gewahrleisten
eine gefahrlose Messsung im geschlossenen Lageregelkreis

Wozu dienen diese Funktionen?

Analyse und Optimierung der Mechanik

Ubertragungsverhalten

- - Einfaches Messen des dynamischen Verhaltens der Mechanik, dadurch:
der Mechanik

- Verbesserungsmaglichkeiten der mechanischen Konstruktion erkennbar.
- Hohere Steifigkeit und Genauigkeit des Gesamtsystems erreichbar.
(verbesserte Mechanik = bessere Reglerperformance)

Modal-Analyse - Schwingungsanalyse der mechanischen Konstruktion durch Vorgabe einer sinusformigen

Motorkraft mit definierter Frequenz.
- Auf zusitzliche Anregung durch elektrodynamische Shaker oder Impulshammer kann oftmals
verzichtet werden.

Analyse und Optimierung der Regelung

Ubertragungsverhalten

dor Mechanik - Bessere und schnellere Regleroptimierung durch Kenntnis des Ubertragungsverhaltens der

Regelstrecke.
- Gezieltes Beddmpfen mechanischer Resonanzstellen mit Hilfe von Notchbzw. Tiefpass-Filtern.

Ubertragungsverhalten - Qualitatsbeurteilung der Regelung beziiglich Fiihrungsverhalten:
der Regelung - Im Zeitbereich durch Sprungantwort
- Im Frequenzbereich durch Frequenzgang
- Optimierung der Regelung durch Anwenden von Stabilitatskriterien aus der Regelungstheorie
(z.B. Nyquist-Kriterium oder Hurwitz-Kriterium)
- Qualitatsbeurteilung der Regelung beziiglich des Storverhaltens:
- Im Zeitbereich durch die Storstrom-Sprungantwort!
- Im Frequenzbereich durch Messung und Analyse des Nachgiebigkeits-Frequenzgangs?

! Nachbildung einer externen, sprunghaften Storkraftanderung.
2 Der Nachgiebigkeitsfrequenzgang gibt an, wie grofi die durch eine Storkraft verursachte Regelabweichung in Abhangigkeit deren
Frequenz ist.
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Gerate: Compax3

1 2
Bestellbeispiel: C3 S 025

1 Geratefamilie

Cc3 Compax3
2 Geritetyp

S Einzelachse

H High power
3 Geratestrome statisch/dynamisch;

Versorgungsspannung

Compax3$S
025V2 2,5A/5A; 230 VAC (1-phasig)

063 v2
100 v2
015 V4
038 V4
075 V4
150 V4
300 v4

090 Vv4
125 V4
155 V4

4 Feedback
F10
F12

5 Interface
110

1

112

120
121
122
130
131
132

6,3 A /12,6 A; 230 VAC (1-phasig)

10 A/ 20A; 230 VAC (3-phasig)
1,5A/4,5A; 400 VAC (3-phasig)

3,8 A/9A; 400 VAC (3-phasig)

7,5A /15,0 A; 400 VAC (3-phasig)
15,0 A/ 30,0 A; 400 VAC (3-phasig)
30,0 A/ 60,0 A; 400 VAC (3-phasig) "
Compax3H

90 A/ 135 A; 400 VAC (3-phasig)

125 A/ 187,5 A; 400 VAC (3-phasig) %!
155 A/ 232,5 A; 400 VAC (3-phasig) @

Resolver, SinCos® (Hiperface)

Encoder, Sinus/Cosinus mit/ohne Hall,
EnDat

Schritt-/Richtung / Analogeingang
(nur 110T10)

Positionieren iiber Ein-/Ausgange
(nur M1T11)

Positionieren tiber Ein-/Ausgénge /
RS232 /RS485 / USB

PROFIBUS DP VO/V1/V2 (12 Mbaud)
CANopen

DeviceNet

Ethernet Powerlink

EtherCAT

PROFINET
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4 5 6 7
V2 F10 110 T10 M00

6 Technologiefunktion

T10 Servoregler (nur 110)

T Positionieren

T30 Bewegungssteuerung programmierbar
nach IEC 61131-3

T40 Bewegungssteuerung programmierbar

nach IEC 61131-3 & Elektronische
Kurvenscheibe

7 Optionen

MO0 Keine zusétzliche Erweiterung

M10 Erweiterung 12 digitale E/As & HEDA
Motionbus (nicht bei T10, T11)

M11 HEDA Motionbus
(nicht bei T10, T11)

M12 Erweiterung 12 digitale E/As
(nicht bei T10, T11)

M21 Analoge Strom- & Spannungseingange

(0...20 mA) und (-10...+10 V) (jeweils 3)

() Betrieb von C3S300V4 mit Kondensatormodul ModulC4.

@ externe Spannungsversorgung fiir Liifter notwendig. Lieferbar
in zwei Ausfiihrungen fir einphasige Einspeisung. Standard:
220/240 VAC: 140 W, auf Anfrage: 110/120 VAC: 130 W

PROFIBUS und PROFINET sind eingetragene Warenzeichen von
PROFIBUS & PROFINET International (PI). EtherCAT® ist
eingetragenes Warenzeichen und patentierte Technologie,
lizensiert von Beckhoff Automation GmbH, Germany.
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Kabel

1 2 3 4 5 6 7 8
Bestellbeispiel: CBM 015 H B - co1 - DO1 - 0050 - 00
Typ

CBM Motorkabel
CBF Feedbackkable

Querschnitt Motorkabel / Feedbacktyp
007 0,75 mm?

015 1,5 mm?

025 2,5 mm2

040 4,0 mm?

060 6,0 mm?

REO Resolver
Rohkabel

S Standard

H Highflex

T Hohe Temperatur (fiir ATEX-Motoren)
Ausstattung Typ

0 Standard

B Mit Bremse

D Mit Bremse & DSL

Anschluss-Set flir Compax3 und PSUP

Typ des Motoranschlusses

Co1 SMH Motor Power — M15 Komplettset mit Gegenstecker (im Lieferumfang enthalten)
C02 SMH oder MH — M23 1

co4 NX Motor Power — M23 Bestellbeispiel: ZBH02/02

C06 SMH oder MH Motor Resolver — M23

Co7 NX2-8 — Resolver Connector — M23 1 Zubehér

c1 M15 Hiperface DSL Feedback + Power

C12  M23 Hiperface DSL Feedback + Power —SMH, NX ZBH02/01 _ fiir C350xxV2

C13 M40 Hiperface DSL Feedback + Power — MH ZBH02/02 fiir C3S0xxV4 / $150V4 / S1xxV2
C14 SMH Motor Resolver — M15 ZBH02/03 fiir C3S300V4
T02 SMx82-100-115 & MB105-205 Motor Power —
Terminal Box
TO3 EX/EY Motor Power mit Hiperface DSL —
Terminal Box
T04 EX Motor Power — Terminal Box
Typ des Antriebssteckers Andere Feedbackkable

DO1 PSD1S, PSD1MW18, C3 Motorkabel

D02 PSD1MW1-3 (ohne PSD1MW18) Motorkabel 1

D03 PSD1S or PSD1M — Resolver Feedback Bestellbeispiel: GBK24/02

D05 C3 (Compax3) — Resolver Feedback

Lange 1 Zubehoér

0030 3m for MH/SMH motors
0050 5m GBK24/....™ SinCos®© Geberkabel?
0070 m schleppkettentauglich
oo GBK38/....!" EnDat 2.1 Geberkabel®
0200 20m schleppkettentauglich

) (C3S, H, M)
Anpassung/Besonderheiten M-@ . siehe "Langenschliissel fiir Kabel™Langenschliissel
00 Standard fiir Kabel" (page 26)

-
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Bestellschliissel fiir Schnittstellenkabel und -stecker

1

Bestellbeispiel: SSK01/01
1 Zubeho6r

SSKo1/....M RS232 (PC-Compax3)
S§SK21/....M Ref /Analog - mit offenen Enden (X11, X13 @C3F001D2)
§SK22/....M E/As digital - mit offenen Enden (X12 / X22)
SSK23/....1" Ref /Analog fiir E/A—Klemmblock (X11)
SSK24/....M E/As digitalfiir E/A—Klemmblock (X12, X22)
§SK28,....® RJ45 Crossover Kabel

(C3 HEDA-HEDA, PC-C3 powerPLmC, C3M-C3M Kommunikation, PROFINET, EtherCAT,
Ethernet Powerlink)

S§SK29/....0" Encoderkopplung von 2 Achsen (X11-X11)

SSK32/20 Adapterkabel fiir C3H zu SSKO01 (15 ¢cm im Lieferumfang enthalten)

VBK17/01 RS232-Verbindung, Steuerung-Programmierschnittstelle (fiir C3H X10 im Lieferumfang
enthalten)

BUSO07/01 Busabschlussstecker (1. und letztes C3 im HEDA — Bus/oder Mehrachssystem)

SSLO1 ™ PROFIBUS-Kabel @ nicht konfektioniert

BUS08/01 PROFIBUS-Stecker

Stecker mit 2 Kabeleingdngen (1x ankommendes und 1x weiterfiihrendes
PROFIBUS-Kabel), sowie einem Schalter zum Aktivieren des Abschlusswiderstands

SSL02 ™ CAN-Buskabel @ nicht konfektioniert

BUS10/01 CAN-Busstecker
Stecker mit 2 Kabeleingédngen (1x ankommendes und 1x weiterfiihrendes CAN-Buskabel),
sowie einem Schalter zum Aktivieren des Abschlusswiderstands

m-@ siehe "Langenschlissel fir Kabel" (Seite"Langenschliissel fir Kabel" (page 26)
DeviceNet - Gegenstecker ist im Lieferumfang enthalten. Weitere Informationen zur DeviceNet - Verdrahtung finden Sie unter:
www.odva.org

Langenschlussel fir Kabel

M Langenschliissel 1 (Beispiel: SSK01/09 = Linge 25 m)

Linge [m] 1,0 2,5 50 7,5 10,0 12,5 15,0 20,0 25,0 30,0 35,0 40,0 45,0 50,0
Bestellschliissel 01 02 03 04 05 06 07 08 09 10 1 12 13 14
@ Farben nach DESINA

©) mit Motorstecker
@ mit Ringzungen fir Motor-Anschlusskasten

®) Lingenschliissel 2 fiir SSK28
Lange [m] 0,17 0,25 0,5 1,0 3,0 5,0 10,0
Bestellschliissel 23 20 21 01 22 03 05
© Bestellschliissel: SSK27/nn/..

Lange A (Pop - 1.Compax3) variabel (die beiden letzten Nummern entsprechend dem Langenschliissel fiir Kabel

z.B. SSK27/nn/01)

Lange B (1.Compax3 - 2.Compax3 - ... - n.Compax3) fest 50 cm (nur falls mehr als 1 Compax3, d.h. nn gréfer 01)
Anzahl n (die beiden vorletzten Nummern)

) Bestellanzahl entspricht Kabellange in m
® xxxx = Ldnge in dm (Beispiel: 0030 = 3m)
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Ballastwiderstande
1 2
Bestellbeispiel:: BRM 05/01
1 Zubehér
BRM Ballastwiderstand
2 Typ
05/01 56 Q /0,18 kW gaper

(fiir C35063V2, C35075V4)
05/02 56 Q / 0.57 kW qe: (for C3S075V4)

08/01 100 Q / 60 kW gayer.

(for C3S025V2, C3S038V4)
10/01 47 Q /0,57 kW, (for C3S150V4)
04/01 15Q/ 0,57 kWyaer.

(fir C3S300V4)
04/02 15Q /0,74 kWoger

(fir C3S300V4)
04/03 15 Q /1,5 kW (fir C3S300V4)
09/01 22 Q /0,45 kW, (fiir C3S100V2)
11/01 27 Q/ 3,5 kWyaer, (flir C3HOXxV4)
12/01 18 Q /4,5 kWoer

(fiir C3H1xxV4)

Netzfilter

Zur Funkentstorung bzw. zur Einhaltung der

Emissionsgrenzwerte fur einen CE-konformen Betrieb.

1 2
Bestellbeispiel: NFI 01/01

1 Zubehor

NFI Netzfilter
2 Typ

01/01 fiir C35025V2 oder S063V2

01/02 fiir C3S0xxV4, S150V4 oder S1xxV2

01/03 fiir C35300v4
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Motorausgangsdrossel
Zur Entstorung bei langen Motorleitungen
1 2
Bestellbeispiel:: MDR 01/04
1 Zubehér
MDR Motorausgangsdrossel
(fur Compax3S, Compax3M >20 m
Motorleitung
2 Typ
01/01 bis 16 A Motornennstrom
01/02 bis 30 A Motornennstrom
01/04 bis 6,3 A Motornennstrom
Kondensatormodul
1
Bestellbeispiel: ModulC4
1 Zubehoér
ModulC4 1100 pF fur C3S300V4

optional fiir C3H

Ein- / Ausginge:
Klemmenblock: EAMO06..

Fir weitere Verdrahtung der Ein- / Ausgange: @

Uber Hutschiene im Schaltschrank montierbar

- Verbindung EAMO06/.. liber SSK23/.. zu X11, SSK24/..
zu X12

Terminal block

1 2
Bestellbeispiel: EAM 06/01

1 Zubehoér

EAM Klemmenblock
2 Typ

06/01 E/As ohne Leuchtanzeige

(fur X11, X12, X22)
06/02 E/As mit Leuchtanzeige

(fiir X12, X22)
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