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1 Einbauerklarung LD1000C

im Sinne der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, Anh. Il, 1.B fiir unvollstandige Maschinen.
Der Hersteller:

Phoenix Mecano Solutions AG

HofwisenstralRe 6

CH-8260 Stein am Rhein

bestétigt, dass das genannte Produkt

Produktbezeichnung: LD1000C
Typenbezeichnung: LD1000C
Handelsbezeichnung: LD1000C
Funktion: Elektromotorisches Ein-/ und Ausfahren des Schubrohres zur Erzeugung einer

Linearbewegung

den Anforderungen einer unvollstandigen Maschine gemaf der EG-Maschinenrichtlinie
2006/42/EG entspricht.

Die folgenden grundlegenden Anforderungen der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG nach Anhang | sind angewandt und erfillt:

1.15,;13.2,;133,;1.34,;13.7.;15.1.;41.2.1.;4.1.2.3.
Ferner wird erklart, dass die speziellen technischen Unterlagen gemaR Anhang VII Teil B erstellt wurden.

Es wird ausdriicklich erklart, dass die unvollstandige Maschine allen einschlagigen Bestimmungen der folgenden EG-Richtlinien
entspricht:

2011/65/EU Richtlinie 2011/65/EU des Europaischen Parlaments und des Rates vom 8. Juni 2011 zur Beschrankung der
Verwendung bestimmter gefahrlicher Stoffe in Elektro- und Elektronikgeraten

IEC 61000 IEC 61000-6-2:2016, EN 61000-6-2:2019, IEC 61000-6-4:2018, EN 61000-6-4:2007+A1:2011

Phoenix Mecano Solutions AG verpflichtet sich, die technischen Unterlagen zur unvollstandigen Maschine auf begriindetes Verlangen
den einzelstaatlichen Stellen in elektronischer Form zu Gbermitteln.

In der Gemeinschaft anséssige Person, die bevollmachtigt ist, die relevanten technischen Unterlagen zusammenzustellen:

Timo Fluck

Phoenix Mecano Solutions AG

HofwisenstraBe 6

CH-8260 Stein am Rhein

Die Inbetriebnahme ist so lange untersagt, bis die Maschine, in die diese unvollstdéndige Maschine
eingebaut wird, den Bestimmungen der EG-Richtlinie 2006/42/EG entspricht.

Vor dem Inverkehrbringen muss diese den CE-Richtlinien, auch dokumentarisch, entsprechen.

Stein am Rhein / 18.06.2019 —( Timo Fluck
RE "’4"‘;,&) Technische Leitung

Mechanische Komponenten
(Ort/Datum) (Unterschrift) (Angaben zum Unterzeichner)



Phoenix Mecano Solutions AG

2 Allgemeine Hinweise zu dieser Montageanleitung

Diese Montageanleitung ist nur fur die beschriebenen Elektrozylinder giiltig und ist fir den Hersteller des Endproduktes, in das diese
unvollstandige Maschine integriert wird, als Dokumentation bestimmt.

Wir machen ausdrucklich darauf aufmerksam, dass fur den Endkunden eine Betriebsanleitung durch den Hersteller des Endproduktes
zu erstellen ist, die sdmtliche Funktionen und Gefahrenhinweise des Endproduktes enthalt.

Dieses gilt ebenfalls fur den Einbau in eine Maschine. Hier ist der Maschinenhersteller fir die entsprechenden Sicherheitseinrichtun-
gen, Uberpriifungen, die Uberwachung evtl. auftretender Quetsch- und Scherstellen und die Dokumentation zusténdig.

Diese Montageanleitung unterstiitzt Sie dabei,
. Gefahren zu vermeiden,
e  Ausfallzeiten zu verhindern,
e und die Lebensdauer dieses Produktes zu gewahrleisten bzw. zu erhéhen.

Gefahrenhinweise, Sicherheitsbestimmungen sowie die Angaben in dieser Montageanleitung sind ohne Ausnahme einzuhalten.
Die Montageanleitung ist von jeder Person zu lesen und anzuwenden, die mit dem Produkt arbeitet.

Die Inbetriebnahme ist so lange untersagt, bis die Maschine den Bestimmungen der EG-Richtlinien 2006/42/EG (Maschinenrichtlinie)
entspricht. Vor dem Inverkehrbringen muss diese den CE-Richtlinien, auch dokumentarisch, entsprechen.

Wir weisen den Weiterverwender dieser unvollstandigen Maschine / Teilmaschine / Maschinenteile ausdrucklich auf die Pflicht zur
Erweiterung und Vervollstandigung dieser Dokumentation hin. Insbesondere beim Ein- bzw. Anbau von elektrischen Elementen und
/ oder Antrieben ist eine CE-Konformitatserklarung durch den Weiterverwender zu erstellen, da diese Einbauerklarung ausdriicklich
fur die unvollstandige Maschine an sich erstellt wurde und sie durch Integration/ Einbau in eine Maschine automatisch ihre Gltigkeit
verliert.
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3 Haftung / Gewahrleistung

3.1 Haftung

Fur Schaden oder Beeintrachtigungen, die aus baulichen Veranderungen durch Dritte oder Veranderungen der Schutzeinrichtungen
an diesem Elektrozylinder entstehen, Ubernimmt die Phoenix Mecano Solutions AG keine Haftung. Fir nicht von der Phoenix Mecano
Solutions AG gepriifte und freigegebene Ersatzteile ibernimmt die Phoenix Mecano Solutions AG keine Haftung.

Die EG-Einbauerklarung wird ansonsten ungultig.

Sicherheitsrelevante Einrichtungen missen regelméagig auf ihre Funktion, Beschadigungen und Vollstéandigkeit geprift werden.
Technische Anderungen an dem Elektrozylinder und Anderungen dieser Montageanleitung behalten wir uns vor.

Werbung, Produktbroschiiren fiir Verkaufsaktivititen, offentliche AuRerungen oder dhnliche Bekanntmachungen diirfen nicht als
Grundlage zur Eignung und Qualitét des Produktes herangezogen werden, eine detaillierte technische Beratung wird daher ausdriick-
lich empfohlen. Anspriiche an Phoenix Mecano Solutions AG auf Lieferbarkeit von Vorgéangerversionen oder Anpassungen an den
aktuellen

Versionsstand des Elektrozylinders kénnen nicht geltend gemacht werden.

Bei Fragen geben Sie bitte die Angaben auf dem Typenschild an.
Unsere Anschrift:

Phoenix Mecano Solutions AG
HofwisenstralRe 6
CH-8260 Stein am Rhein

Tel.: +41 (0)52 742 75 00
Fax: +41 (0)52 742 75 90

3.2 Produktbeobachtung

Die Phoenix Mecano Solutions AG bietet Ihnen Produkte auf hochstem technischem Niveau, angepasst an die aktuellen Sicherheits-
standards. Informieren Sie uns bitte umgehend Uber wiederholt auftretende Ausfalle oder Stérungen.

3.3 Sprache der Betriebsanleitung

Die Originalfassung der vorliegenden Montageanleitung wurde in der EU-Amtssprache (deutsch) des Herstellers dieser unvollstandi-
gen Maschine verfasst. Ubersetzungen in weitere Sprachen sind Ubersetzungen der Originalfassung, es gelten hierfir die rechtlichen
Vorgaben der Maschinenrichtlinie.

3.4 Urheberrecht

Einzelne Vervielfaltigungen, z. B. Kopien und Ausdrucke, durfen nur zum privaten/firmeninternen Gebrauch angefertigt werden. Die
Herstellung und Verbreitung von weiteren Reproduktionen ist nur mit ausdrucklicher Genehmigung der Phoenix Mecano Solutions
AG gestattet. Es wird ausdriicklich angeraten keine Kopien von Produkterelevanten Dokumenten zu erstellen — laden Sie besser
jeweils die aktuellste Version der Dokumente von phoenix-mecano.ch herunter um den Umlauf von veralteten Dokumenten zu ver-
hindern. Der Benutzer ist fur die Einhaltung der Rechtsvorschriften selbst verantwortlich und kann bei Missbrauch haftbar gemacht
werden. Das Urheberrecht dieser Montageanleitung liegt bei der Phoenix Mecano Solutions AG.
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4 Verwendung / Bedienpersonal

4.1 Bestimmungsgemaéale Verwendung

Der Elektrozylinder ist ausschlief3lich zur Verstellung von gefiihrten Komponenten oder anderen Verstellaufgaben vergleichbarer Art
zu verwenden. Der Elektrozylinder darf nicht in explosionsgefahrdeten Bereichen sowie in direktem Kontakt mit Lebensmitteln, phar-
mazeutischen oder kosmetischen Produkten eingesetzt werden. Katalogangaben, der Inhalt dieser Montageanleitung und/oder im
Auftrag festgeschriebene Bedingungen sind zu beriicksichtigen. Die in dieser Montageanleitung angegebenen Werte sind Maximal-
werte und durfen nicht Gberschritten werden.

4.2 Nicht bestimmungsgemalle Verwendung

Eine ,nicht bestimmungsgemafe Verwendung* liegt vor, wenn zuwider der in Kapitel 4.1 BestimmungsgeméaRe Verwendung genann-
ten Angaben gehandelt wird. Bei nicht bestimmungsgeméaRer Verwendung, unsachgeméagRer Behandlung und wenn dieser Elektrozy-
linder von unausgebildetem Personal verwendet, montiert oder behandelt wird, kénnen Gefahren von diesem Elektrozylinder fiir das
Personal entstehen. Das Verfahren von Personen und Tieren mit diesem Elektrozylinder, als Beispiel einer nicht bestimmungsgema-
Ben Verwendung, ist verboten. Bei nicht bestimmungsgemaéafRer Verwendung erlischt die Haftung der Phoenix Mecano Solutions AG
sowie die allgemeine Betriebserlaubnis dieses Elektrozylinders.

4.3 Vernunftigerweise vorhersehbare Fehlanwendungen

. Uberlastung des Gerates durch Masse oder Uberschreitung der max. zuldssigen Einschaltdauer

e Einsatz in Umgebungen auf3erhalb der angegebenen IP-Schutzart

e  Einsatz in Umgebung mit hoher Luftfeuchtigkeit > Taupunkt

. Einsatz in R&umen mit explosionsfahiger Atmosphére nach ATEX-Richtlinie

. Betrieb bei Beschadigungen an der Netzzuleitung, Gehause, Motorleitung, Handschalter oder anderen Steuerleitungen
(SPS, PC, etc.) > Achtung: Zubehorteile (Spannungsversorgung, Handschalter, etc.) haben Schutzart IP40

e  Belastung bei unzureichender Montage bzw. unzureichende Befestigung

. Fahren auf Block (Anschlag)

. Einsatz in Anwendungen mit seitlich einwirkenden Kréaften und Momenten

. Gefahrdungen durch fehlende Betrachtung unterschiedlicher Zustédnde und Fehlerfélle, wie zum Beispiel der energielose
Zustand.

4.4 Wer darf diesen Elektrozylinder verwenden, montieren und bedienen?

Personen, die die Montageanleitung ganzheitlich gelesen und verstanden haben, diirfen diesen Elektrozylinder verwenden, montieren
und bedienen. Die Zustandigkeiten beim Umgang mit diesem Elektrozylinder miissen klar festgelegt sein und eingehalten werden.

0 Antriebe von Phoenix Mecano Solutions AG eignen sich nicht fiir folgende Anwendungsbereiche:

Offshore-Anwendungen

Flugzeuge und andere Fluggerate

Atomkraftwerke / Kernkraft

Explosionsgefahrdete Einsatzorte

Einsatzorte in grosser Héhe (ab 2000 m 0.M.) ohne zusétzliche Betrachtung und Praxistests
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5 Sicherheit

5.1 Sicherheitshinweise

Die Phoenix Mecano Solutions AG hat diesen Elektrozylinder nach dem aktuellen Stand der Technik und den bestehenden Sicher-
heitsvorschriften gebaut. Trotzdem kénnen von diesem Elektrozylinder Gefahren fiir Personen und Sachwerte ausgehen, wenn dieser
unsachgemafll bzw. nicht dem bestimmungsgeméaRen Verwendungszweck entsprechend eingesetzt wird oder wenn die
Sicherheitshinweise nicht beachtet werden. Sachkundige Bedienung gewahrleistet eine hohe Leistung und Verflugbarkeit des Elekt-
rozylinders. Fehler oder Bedingungen, welche die Sicherheit beeintrachtigen kdnnen, sind umgehend zu beseitigen.

Jede Person, die mit der Montage, mit der Verwendung, mit der Bedienung dieses Elektrozylinders zu tun hat, muss die Montagean-
leitung gelesen und verstanden haben.

Hierzu gehort, dass Sie:
e die Sicherheitshinweise im Text verstehen und
e die Anordnung und Funktion der verschiedenen Bedienungs- und Verwendungsmaoglichkeiten kennenlernen.

Die Verwendung, Montage und Bedienung der Elektrozylinder durfen nur durch hierzu vorgesehenes, geschultes Personal vorge-
nommen werden. Alle Arbeiten an und mit dem Elektrozylinder dirfen nur gemaf der vorliegenden Anleitung durchgefiihrt werden.
Deshalb muss diese Anleitung unbedingt in der Nahe des Elektrozylinders griffbereit und geschiitzt aufbewahrt werden.

Die allgemeinen, nationalen oder betrieblichen Sicherheitsvorschriften sind zu beachten. Die Zusténdigkeiten bei der Verwendung,
Montage und Bedienung dieses Elektrozylinders mussen unmissverstandlich geregelt und eingehalten werden, damit unter dem As-
pekt der Sicherheit keine unklaren Kompetenzen auftreten. Vor jeder Inbetriebnahme hat sich der Anwender davon zu liberzeugen,
dass sich keine Personen oder Gegenstande im Gefahrenbereich des Elektrozylinders befinden. Der Anwender darf den Elektrozy-
linder nur in einwandfreiem Zustand betreiben. Jede Veranderung ist sofort dem nachsten Verantwortlichen zu melden.

5.2 Besondere Sicherheitshinweise

. Alle Arbeiten mit dem Elektrozylinder diirfen nur geman der vorliegenden Anleitung durchgefuhrt werden.

e Das Gerat darf nur von autorisiertem Fachpersonal gedffnet (eingebaut / ausgebaut) werden. Bei einem Defekt des Elekt-
rozylinders empfehlen wir, sich an den Hersteller zu wenden bzw. diesen Elektrozylinder zur Reparatur einzuschicken.

e  Vor der Montage, Demontagearbeiten, Wartung oder Fehlersuche ist zuvor die Energiequelle zu unterbrechen.

. Quetschungen zwischen Fiihrungsrohr und der vorderen Aufhangung sind vom Weiterverwender konstruktiv zu verhindern.

e  Eine ordnungsgemanRe Verlegung von Zuleitungen verhindert, dass von dieser Anwendung Gefahren ausgehen.

e Nur Original Zubehor und Ersatzteile verwenden.

. Méogliche Schaden durch Versagen der Endlagenabschaltung oder durch einen Mutterbruch sind vom Weiterverwender
konstruktiv zu verhindern.

e  Seitliche Krafte oder Drehmomente diirfen nicht héher als spezifiziert auf den Elektrozylinder einwirken.

e  Bei Zugbelastung ist es konstruktiv zu verhindern, dass sich die Schubstange und das Fihrungsrohr voneinander lésen.
Dies bedeutet, dass besonders bei hdngenden Lasten zusatzliche Sicherungseinrichtungen (z.B.: Drahtseil, Kette, etc.)
angebracht werden missen!

e  Bei Instandhaltung diirfen nur Original-Ersatzteile verwendet werden, welche nur durch geschultes Fachpersonal verbaut
werden durfen.

e  Eigenméchtige Umbauten, Reparaturen oder Veréanderungen des Elektrozylinders sind aus Sicherheitsgriinden nicht ge-
stattet.

e  Die durch Phoenix Mecano Solutions AG festgelegten Leistungsdaten dieser Elektrozylinder dirfen nicht Gberschritten wer-
den (siehe 6.6 Leistungsdiagramme).

. Das Typenschild muss lesbar bleiben. Die Daten mussen jederzeit und ohne Aufwand abrufbar sein.

e  Der Sicherheit dienende Gefahrensymbole kennzeichnen Gefahrenbereiche an dem Produkt.

. Sicherheitsrelevante Einrichtungen missen regelmafig, mindestens einmal pro Jahr, auf ihre Funktion, Beschadigungen
und Vollstandigkeit gepriift werden.

. Bei einer Uberkopfmontage des Elektrozylinders miissen befestigte Lasten bauseits gegen ein Abstiirzen gesichert sein.
Der Gefahrenbereich unterhalb der Anwendung ist in der Dokumentation des Endproduktes zu kennzeichnen.

. Bei beschadigtem Netzkabel und / oder Zuleitung ist der Elektrozylinder sofort aul3er Betrieb zu nehmen.
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5.3 Sicherheitszeichen

Warn- und Gebotszeichen sind Sicherheitszeichen, die vor Risiko oder Gefahr warnen.
Angaben in dieser Montageanleitung auf besondere Gefahren oder Situationen am Elektrozylinder sind einzuhalten, ein Nichtbeach-

ten erhéht das Unfallrisiko.

Das ,Allgemeine Gebotszeichen® gibt an, sich aufmerksam zu verhalten.
0 Gekennzeichnete Angaben in dieser Montageanleitung gelten lhrer besonderen Aufmerksamkeit.
Sie erhalten wichtige Hinweise zu Funktionen, Einstellungen und Vorgehensweisen.
Das Nichtbeachten kann zu Personenschaden, Stérungen am Elektrozylinder oder der Umgebung fihren.
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6 Produktinformationen

6.1 Funktionsweise

Die Elektrozylinder dienen zur Verstellung von gefiihrten Komponenten oder anderen Verstellaufgaben vergleichbarer Art. Der Antrieb
erfolgt durch einen Niederspannungsmotor.

6.1.1 Varianten der Spannungsversorgung
Spanungsversorgung 12 / 24 / *48 VDC

*auf Anfrage

6.1.2 Varianten von Kraft / Geschwindigkeit

Bezugnehmend auf Kraft / Geschwindigkeit der Elektrozylinder PMZ1000 ergeben sich folgende unterschiedliche Grundausfihrun-
gen:

C Variante
Ausfiihrungen Druckkraft Zugkraft Leerlauf@24VvDC Nennlast@24VDC
Ausfihrung | F=10'000 N Druck F=10'000 N Zug 9 mm/s < 8 mm/s
Ausfuhrung Il F= 4'000 N Druck F= 4'000 N Zug 22 mm/s < 19 mm/s
Ausfuhrung Il F= 2'000 N Druck F= 2'000 N Zug 29 mm/s < 27 mm/s
Ausfuihrung I\V* F= 500 N Druck F= 500 N Zug 156 mm/s < 148 mm/s

Die angegebenen Werte wurden unter Optimal- Bedingungen ermittelt und kénnen sich aufgrund von Reibverlusten, Temperaturan-
derungen, oder externen Storeinfliissen verandern.

Antriebe mit ,C-Variante” haben eine interne Regelung um die Geschwindigkeiten auch in unterschiedlichen Lastfallen nahezu kon-
stant halten zu kdnnen. Softwaretechnisch besteht auch die Mdglichkeit im Bereich zwischen Stillstand und Nenngeschwindigkeit
beliebige Sollgeschwindigkeiten einzustellen.

*Nicht jede Konstellation (abh&ngig von Hublénge) verfiigbar. Weitere Varianten in Sonderausfiihrung méglich (auf Anfrage).

6.2 Abmessungen der Geometrie
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6.3

Varianten der Aufhangungen

Variante 1 — 4:

Varianten Aufhdngung ,,hinten*:

?TI\\
| \ﬁﬂ_ SW25 o/,
\4\ 0/-0.1
| .
oulf
I . &
\E 12.8
$10.1 *0°
Variante | Winkel Mal
1 0°
2 45° 210.1 +0.2
3 90° 0
4 135°

Variante 1 — 4 nur bis 5‘000 N méglich.

Variante 5 — 8:

[T

I
—

T [T T T

SW25 /0.1

‘.\.
728 01

12.8
$12.170°
Variante | Winkel Malf3
5 0°
6 45° @12.1 +0.2
7 90° 0
8 135°

11
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K

Varianten Aufhdngung ,,vorne“:

Variante 1:

14.5 21.4

S |
3 B /
N ? /
- /’j /
/
J / - [
/ 1
SW 25 o101/ _j
$10.17%°
Variante 1 nur bis 5‘'000 N méglich.
Variante 3:
Innengewinde M12 12 \
—

Einschraubtiefe 10mm ™
N

A —

7298 x0.1

/
SW 25 or-0.1 7

20.7

Variante 2:

14.5 214 %

£29.8 £0.1

/

[
/
/

T

SW 25 o7-0.1 /

$12.1°9°

Variante 4:

27

M12

7 29.8 z0.1

/

SW 25 o101/

20.7

12
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6.4 Technische Daten

Hublange
Mal A (Einbaumalf3)

Standardhubléngen

Sonderhublangen / Einbaulangen

Einbaulage
Hubkraft

Hubgeschwindigkeit
Schutzart

Betriebsspannung

Lagerumgebungstemperatur
Betriebsumgebungstemperatur
Selbsthemmung
Hubrohrfihrung

Betriebsart / Einschaltdauer

Wartung

Farbe

Elektrischer Anschluss
Ansteueroptionen

* Verfugbarkeit auf Anfrage

** Gemessener Strom bei Raumtemperatur und Nennspannung

13

Bis 1000 mm

Hub kleiner 400 mm = Hub + 200 mm

Hub gleich oder gréRer 400 mm = Hub + 250 mm (+0.5mm)
100; 150; 200; 250; 300; 350; 400; 500; 600; 700; 800; 900
und 1000 mm

Kundenspezifisch auf Anfrage mdglich

beliebig, ohne Querkréafte

500 — 10000 N Zug / Druck
(je nach Getriebelibersetzung und Spindelsteigung)

5 — 156 mml/s (Last- / Spindelabhéngig)

IP 69Kk statisch (= IP 65 dynamisch)

12 VDC (+ 20%)**

24 VDC (+ 10%)**

36* VDC (+ 10%)**

48* VDC (+ 10%)**

—40 °C bis +85 °C

—20 °C his +65 °C

Ja (auBer 500N Variante und Sonderausfiihrungen)
Gleitlager

ED 30 % Int.3 min./ 7 min. (bei Nennlast und Betriebsumge-
bungstemperatur +5°C bis +40°C)
wartungsfrei

schwarz pulverbeschichtet / weitere Farben auf Anfrage
M12, M12 Signal (siehe Kapitel 8)
Handschalter / SPS (siehe Kapitel 8)
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Absolvierte Prufungen:

DIN EN 60529 IPX9 Schutzartprufung nach DIN EN 60529 auf IPX9 (Wasser-
schutz — Abschnitt 14.2.9)
a. Statisch ,mit einem Blindstopfen am Motorraum*
b. Statisch ,mit einem Druckausgleichselement am Motor-
raum®

DIN EN 60529 IP6X Schutzartpriifung nach DIN EN 60529 auf IP6X (Staub-
schutz — Abschnitt 13.4 / 13.6)
Ausfiihrung: Statisch ,mit einem Druckausgleichselement
am Motorraum*

DIN EN ISO 9227 NSS Salzspruhnebelprifung nach DIN EN ISO 9227 NSS (Pruf-
dauer: 96 h)
Ausfiihrung: Statisch ,mit einem Druckausgleichselement
am Motorraum*

Temperaturwechsel Temperaturwechseltest -40°C bis +85°C, 18 Zyklen iber
144h
Vorkonditionierung und Ermittlung der Widerstandsféhigkeit
gegen Temperaturwechsel

Klima Klimatest +25°C bis +55°C, Luftfeuchte 80 — 100%, 4 Zyk-
len tiber 96h
Nachweis der Funktionsfahigkeit

Trockene Warme Trockene Warme +105°C uiber 10 Tage
Nachweis der Widerstandsfahigkeit bei hohen Temperatu-
ren

IEC 60601-1-2:2014 Medizinische elektrische Gerate - Teil 1-2

EN 60601-1-2:2015 Medical electrical equipment - Part 1-2

IEC61000-4-3:2006+A1:2007+A2:2010 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) - Teil 4-3

EN 61000-4-3:2006+A1:2008+A2:2010 Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 4-3

IEC 61000-4-4:2012 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) - Teil 4-4

EN 61000-4-4: 2012 Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 4-4

IEC 61000-4-2:2008 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) - Teil 4-2

EN 61000-4-2:2009 Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 4-2

IEC 61000-4-5:2014+A1:2017 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) - Teil 4-5

EN 61000-4-5:2014+A1:2017 Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 4-5

CISPR 11:2015+A1:2016 Industrielle, wissenschaftliche und medizinische Gerate

EN 55011:2016+A1:2017 Industrial, scientific and medical equipment

14
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6.5 Ubersichtsbild des Elektrozylinders

Befestigungs-
adapter vorne

Anschlussstecker

Notverstellung

Druckausgleichselement

Befestigungs-
adapter hinten

6.6 Ubersicht Optionen der Stecker / Anschliisse

Master:

® M12 Stecker 12 polig
® M12 Stecker 3 polig
® M12 Stecker 5 polig

Slave:

® M12 Stecker 5 polig
© M12 Stecker 3 polig
® M12 Stecker 5 polig

15
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6.7 Leistungsdiagramme

6.7.1 Stromaufnahme

Performance data: LD1000C; F=500N
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50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
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Performance data: LD1000C; F=2000N
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o 24/DC —— @12VDC
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Performance data: LD1000C; F=4000N
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6.7.2 Geschwindigkeiten

v[mm/s]

v[mm/s]

Performance data: LD1000C; F=500N
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Performance data: LD1000C; F=2000N
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Performance data: LD1000C; F=4000N
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6.7.3 Gewichtsangaben

Hub [mm] | EBL [mm] | Gewicht [kg]
100 300 57
150 350 6
200 400 6,4
250 450 6,7
300 500 7
350 550 7,3
400 650 8
500 750 8,6
600 850 9,3
700 950 9,9
800 1050 10,6
900 1150 11,2
1000 1250 11,8

*Die angegebenen Gewichtangaben kdnnen durch verschiedene Anbauteile (kundenspezifisch) leicht variieren.

6.8 Erste Inbetriebnahme

6.8.1 Einzelantriebe

0 Bitte lesen Sie das komplette Dokument durch, bevor Sie die Elektroantriebe in Betrieb nehmen!

SchlieRen Sie den Elektrozylinder bitte anhand folgender Grafik an. Verbinden Sie zuerst den Stecker des Kabels @ (3 polig / Span-

nungsversorgung) mit dem Gerateeinbaustecker am Antrieb mit der Aufschrift ,Pwr*.

AnschlieBend stecken Sie bitte den Anschlussstecker des Kabels @ (12 polig / Ansteuerung, Signale, etc.) in den Gerateeinbauste-

cker mit der Bezeichnung ,In“.

Drehen Sie die Uberwurfverschraubungen gut handfest auf die Stecker.

—0
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Verbinden Sie die Anschlusslitzen mit Ihrer Steuerung und der stabilisierten Spannungsversorgung entsprechend des Anschlussplans
(siehe Kapitel 8). Verifizieren Sie stets vor einem Anschluss den energiefreien Zustand der Steuerung und der Spannungsversor-
gungseinheit. Stellen Sie sicher, dass es keinen Kurzschluss zwischen den Litzen geben kann, und diese keinen Kontakt zu leitenden

Oberflachen haben. Dies kdnnte den Zylinder dauerhaft beschadigen.

6.8.2 Synchronsystem
0 Bitte lesen Sie das komplette Dokument durch, bevor Sie die Elektroantriebe in Betrieb nehmen!
Ein Synchronsystem besteht immer aus einem Master - Antrieb und einem oder mehreren Slave - Antrieben.

Die Unterscheidung zwischen ,Master” und ,Slave” geschieht sehr einfach uber die entsprechende Kennzeichnung auf den Typen-

schildern, bzw. optisch tber die unterschiedlichen Gerateanschlussstecker:

Art.: PMZ1000C. M | Master €— | Art.: PMZ1000C, S | Slave €— )

ID.No.: Ri.:(KW/1ahr) ID.No.: Ri.:(KW,1ahr)

SN: Bj.:(Kw/Jahr) SM: Bj.:(KW/Jahr)

U Eing.: 24VvDC [/ 9A [/ Aufn, 220W  IP6%k U Eing.: 24VDC/ 9A [/ Aufn, 220w  IP6%k

Anschlussplan: AP.4.017900M Anschlussplan: AP.4.0179005

wF;T?rm“]rlél' k 5%%&2’02“1'“5000[‘1 Hr?mmfl?) k 5%?]ﬁ?l’%mm5{JDDN

ax.:Druc ug ax.:Druc ug

ED30% Int. 3min./7min. AR CE ED30% Int. 3min./7min. AR CE

PHOENIX MECAND ‘MECAND
‘ELEKTRDZYLINDER YLINDER

CH-8260 STEIN AM RHEIN| N AM RHEIN
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Schlieen Sie den Elektrozylinder bitte anhand folgender Grafik an. Verbinden Sie zuerst den Stecker des Kabels @ (3 polig / Span-
nungsversorgung) mit dem Geréateeinbaustecker am Antrieb mit der Aufschrift ,Pwr®.

AnschlieRend stecken Sie bitte den Anschlussstecker des Kabels @ (12 polig / offenes Kabelende fur Ansteuerung, Signale, etc.) in
den Gerateeinbaustecker mit der Bezeichnung ,In“. Sollten Sie einen Handschalter mitbestellt haben, stecken Sie bitte dessen An-
schlussstecker in den Gerateeinbaustecker mit der Bezeichnung ,In".

Danach stecken Sie bitte einen Anschlussstecker des Kommunikationskabels ® (beidseitig Stecker / Verbindungskabel Kommunika-
tion) in den Gerateeinbaustecker mit der Bezeichnung ,out”.

s

Drehen Sie die Uberwurfverschraubungen gut handfest auf die Stecker.

Verbinden Sie nun jeweils das Kommunikationskabel welches an den Gerateeinbaustecker ,Out” des ersten Antriebs gesteckt ist mit
dem Gerateeinbaustecker ,In“ des nachsten Antriebs (keine sternférmige Verdrahtung erlaubt!).

Verfahren Sie nach diesem Schema bis alle ,Slaves” des Synchronsystems miteinander verbunden sind:

A
I
|
\
1
|
\
|
|

Verbinden Sie die Anschlusslitzen mit Ihrer Steuerung und der stabilisierten Spannungsversorgung entsprechend des Anschlussplans
(siehe Kapitel 8). Verifizieren Sie stets vor einem Anschluss den energiefreien Zustand der Steuerung und der Spannungsversor-
gungseinheit. Stellen Sie sicher, dass es keinen Kurzschluss zwischen den Litzen geben kann, und diese keinen Kontakt zu leitenden

Oberflachen haben. Dies kdnnte den Zylinder dauerhaft beschadigen.
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6.9
6.9.1

6.9.2

23

Betriebsmodi

Initialisierungsmodus

In der folgenden Abbildung ist das Aktivierungsmuster fiir den Initialisierungsmodus dargestellt. Zur Aktivierung ist der
Eingang 1 und 2 gleichzeitig neun Mal innerhalb von 6s zu betéatigen. Als gleichzeitig werden alle Betétigungen gewertet,
die eine Betatigungsabweichung von weniger als 200ms aufweisen. Nach der Aktivierung des Modus kann durch eine
weitere gleichzeitige und andauernde Aktivierung der Eingénge 1 und 2 die Initialisierung ausgefuhrt werden. In diesem
Modus werden alle Zylinder neu adressiert, es wird ein Homing durchgefiihrt (Standardmassig (sofern nicht explizit an-
ders beschrieben) fahren daher alle Antriebe auf den Endschalter S2 (Eingefahren)) und danach wird bei allen Antrieben
die aktuelle Position 0,0mm gesetzt. Innerhalb des Modus kann beliebig oft angehalten und neu gestartet werden. Bei
einer Zeitdauer von mehr als 2s ohne eine gemeinsame Aktivierung der Eingange 1 und 2 wird der Modus automatisch

verlassen.

Bei Antrieben der Baureihe LD1000C von Phoenix Mecano Solutions AG ist es nicht notwendig am letzten Systemteilneh-

mer (Endslave) handisch einen BUS — Abschlusswiderstand zu setzten — dies geschieht vollautomatisch.

Es ist darauf zu achten, das wahrende der Initialisierungsfahrt keine Synchronfahrt ausgefiihrt wird. Jeder Zylinder fahrt

eigenstandig.

sktiv [

Initialisier ungsmodus ‘ L

sus

high

st | LU I UL

low

high

Eingang 2_;!_|_|_|_—|_|_|_|7 w L

low

Moduswahl Noth etrieb: <65 Fahrt 2s
-

Normalbetrieb

Das betriebsbereite System kann Uber die Eingange angesteuert werden (Handschalter oder kundeneigene Steuerung).
Fur einen Normalbetrieb sind die Eingange stets einzeln und nicht gleichzeitig zu setzen. Standardm&Rig sind die Eingange
1 und 2 zum Fahren auf die jeweilige maximale Position belegt. Der Zylinder stoppt automatisch beim Erreichen der End-
oder konfigurierten Zielposition. Die Pin-Belegung und die Schnittstellenspezifikationen kénnen Sie dem entsprechenden

Anschlussplan (siehe Kapitel A ab Seite 37) entnehmen.

Achtung: Verifizieren Sie die Fahrtrichtung und Positionen vor jedem Einbau in einer sicheren Umgebung.

Nach dem Setzen eines Einganges wird der Zylinder die eingespeicherte Zielposition (max. Endlagen) mit der eingespei-
cherten Geschwindigkeit anfahren, sofern er sich nicht bereits an dieser Position befindet. Der Antrieb kann an jeder belie-
bigen Position durch loslassen der Handschaltertaste, oder durch Unterbrechung des entsprechenden Eingangssignals
gestoppt werden. Eine leichte Latenz zwischen Setzen und Fahrtbeginn ist normal. Bei einem Synchronsystem kdnnen vor

der Fahrt ebenfalls kleine Positionsausgleichsfahrten einzelner Zylinder stattfinden.

Achtung: Uberschreiten Sie die vorgegeben Einschaltdauer nicht. Dies kann zur Beschédigung des Zylinders fiihren.
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6.9.3 Ausgleichsmodus

Im Falle einer Uberschreitung des Schleppfehlers (maximale zuléassige Positionsabweichung zwischen den Teilnehmern in
einem Synchronsystem) wird der Normalbetrieb gesperrt. Der Ausgleichsmodus fahrt die Slaves mit einer reduzierten Ge-
schwindigkeit auf die Position des Masters, um den Normalbetrieb wieder zu ermdglichen. Es handelt sich hierbei um nicht
synchronisierte Einzelfahrten der Slaves mit einer relevanten Positionsabweichung zum Master. Es ist eine Sicherheitsrisi-

kobewertung vor einer Ausgleichsfahrt vorzunehmen (keine Hindernisse oder Gefahren fir Personenschéaden).

Achtung: Eine Uberschreitung des Schleppfehlers ist ein Indikator fiir eine nicht gleichmé&Rige Lastenverteilung, fehlende

Ausgleichselemente, Blockaden, schlechte Versorgungsspannungsanbindung, etc.

Gleichzeitige Betatigung innerhalb 200ms des Eingangs 1 und 2 fir mehr als 20s. Nach 20s beginnt der Ausgleichsmodus.
Eine Unterbrechung der Betatigung eines oder beider Eingénge stoppt die Fahrt unverziiglich. Fir einen Neustart muss die

Aktivierung erneu durchgefuhrt werden.

6.9.4 Notbetriebsmodus

Unter bestimmten Umsténden kann es mdéglich sein, dass Einzelantriebe oder Synchrostysteme nicht mehr ansprechbar
sind und sich daher nicht mehr bewegen lassen. Mdgliche Ursachen hierfiir konnten sein:

e  Spannungsversorgung steht nicht mehr zur Verfiigung (Kabelbruch, Netzteildefekt, Batteriedefekt, etc.)
. Die im Elektrozylinder verbaute interne Regelelektronik ist beschadigt.

e  Aussere Einfliisse.

e  Defekt eines Antriebs in einem Synchronsystem.

e Liste nicht abschlieBend, da viele Fehlerursachen vorkommen kénnen.

Um nun einen defekten Antrieb aus einer bestehenden Anwendung ausbauen zu kénnen, oder beispielsweise eine Appli-
kation bei einem Stromausfall in eine sichere Endlage bewegen zu kénnen, bieten Antriebe der Baureihe LD1000C die
Maoglichkeit eines softwaregesteuerten Notbetriebs. Dieser funktioniert allerdings nur, wenn eine Betriebsspannung anliegt
und der DC Motor im Antrieb funktionsfahig ist.

Bei einem Defekt des Master— Antriebs (Defekt der integrierten Regelelektronik) steht dieser Notbetriebsmodus nicht zur
Verfiigung — gehen Sie hier bitte nach Kap. 6.9.5 (Mechanische Notverstellung) vor oder kontaktieren Sie den Hersteller!

Der oben genannte "Ausgleichsmodus" erfordert, dass alle Slave-Antriebe mit dem Master kommunizieren und keine per-
manenten / wiederkehrenden Fehler haben. Der "Notbetrieb" ignoriert fehlende/defekte Slave-Antriebe. Der "Notbetrieb”
dient dazu, die noch funktionsfahigen Teilnehmer des Systems ein letztes Mal zu bewegen, um dann einen defekten An-
trieb ersetzen zu kénnen. Bitte beachten Sie, dass sich die defekten Teilnehmer nicht mehr bewegen und deshalb zuvor
mechanisch entkoppelt werden missen!

0 Dabei ist extreme Vorsicht zwingend erforderlich, da ALLE Sicherheitsfunktionen deaktiviert sind!
Der Anwender tragt die Verantwortung angehéngte Lasten oder Anbauteile zu sichern, sodass wahrend der ma-
nuellen Notverstellung weder Personen-/ noch Sachschaden entstehen kénnen!

Notbetrieb zur Fahrt eines unvollstidndigen Systems ohne Synchronisierung:

In der folgenden Abbildung ist das Aktivierungsmuster fur den Notbetrieb dargestellt. Zur Aktivierung ist der Eingang 1
und 2 gleichzeitig drei Mal, danach Eingang 1 drei Mal und danach Eingang 2 drei Mal zu betatigen. Danach kann dann
ein Antrieb, oder ein Synchronsystem (einfahren oder ausfahren) in eine sichere Position gefahren werden. Als gleichzei-
tig werden alle Betéatigungen gewertet, die eine Betatigungsabweichung von weniger als 200ms aufweisen.

Bei einer Zeitdauer von mehr als 2s ohne eine Aktivierung der Eingange 1 oder 2 wird der Modus automatisch verlassen.
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Eingang 1

low |
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Eingang 2 B ; L %

low|

Moduswahl Notbetrieb: <6s Notbetriebszeit

6.9.5 Mechanische Notverstellung

Falls keine Betriebsspannung zur Verfiigung steht oder die intern verbaute Regelelektronik defekt zu sein scheint, bieten
Antriebe der Baureihe LD1000C die Mdglichkeit einer mechanischen NOTverstellung.

Gehen Sie dazu bitte wie folgt vor:

Als erstes muss sichergestellt sein, dass die Spannungsversorgung getrennt und ein
selbststandiges Wiedereinschalten ausgeschlossen ist!

Entfernen des Druckausgleichselement mit einem Gabel-/ Ringschlis-
sel SW 19mm:

Druckausgleichselementen KEINEN IP — Schutz mehr aufwei-

0 Beachten Sie bitte, dass Elektrozylinder mit demontierten
sen!

Nehmen Sie das Druckausgleichselement ab und verstauen
es sicher:

25
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In der Offnung wird ein Getriebezahnrad mit aufgepresstem Ril-
lenkugellager und einem Sechskantzapfen (SW 6mm) sichtbar:

Aufsetzen eines handelsiblichen Steckschlissels (Stecknuss
6mm)

Zur Verstellung des Antriebs (Schubstange wird ein oder aus-
gefahren) kann eine handelstbliche Ratsche oder in Ak-
kuschrauber zu Hilfe genommen werden.

Bitte beachten Sie, dass eine maximale Drehgeschwin-
0 digkeit von 150 1/min NICHT Uberschritten wird!

Eine Uberschreitung wiirde den Motor zu stark an-
treibe, sodass er als Generator wirken und eine Spannung in
die intern verbaute Regelung induzieren wirde. Dabei wiirde
der Motor dann gebremst und unter Umstanden ein ,Erwachen®
von elektronischen Komponenten auf dem Regelungsprint be-
wirken.

Stellen Sie durch mehrmaliges Messen der Einbaulange mit ei-
nem handelsublichen Massband oder Zollstock sicher, dass die
Endla- gen (Eingefahren = Einbauléange und Ausgefahren
= Einbauladnge + Hublénge) NICHT lberfahren werden (Tab.:
6.7.3)!
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Nehmen Sie nachdem Sie den Antrieb aus der Applikation befreit und
ausgebaut haben den Steckschliissel (Nuss) wieder ab und Schrauben
Sie das Druckausgleichelement wieder auf:

Ziehen Sie das Druckausgleichselement mit Hilfe des Gabel-/ Ring-
schliissels handfest wieder an.

Nach der mechanischen Verstellung werden die Zylinder eine falsche Position haben. Falls die Ursache fur die mechani-
sche NOTverstellung ein Ausfall der Versorgungsspannung war und davon auszugehen ist, dass der/die Antrieb(e) wei-
terhin uneingeschrankt funktionstiichtig sind, ist der Betriebsmodus «Initialisierungsmodus» auszufiihren. In diesem Mo-
dus werden alle Zylinder neu adressiert, es wird ein Homing durchgefiihrt (Standardmassig (sofern nicht explizit anders
beschrieben) fahren daher alle Antriebe auf den Endschalter S2 (Eingefahren)) und danach wird bei allen Antrieben die
aktuelle Position 0,0mm gesetzt.

Sollte die Ursache ein oder mehrere defekte Antrieb(e) gewesen sein, setzen Sie die Anlage/Anwendung bitte still
und kontaktieren den Hersteller.

Sowohl der NOTbetriebsmodus, als auch die mechanische NOTverstellung sind KEINE normalen Betriebsmodi! Sie die-
nen ausschliesslich dem Zweck ein System, eine Anwendung, eine Maschine, etc. in eine sichere Lage zu bringen um die
vorhergegangenen Stérungen zu beheben, bzw. defekte Antriebe zu ersetzen!

Bitte beachten Sie, dass nach dem Ersetzen/Hinzufiigen von Teilnehmern in einem Synchronsystem IMMER der Initiali-
sierungsmodus durchgefiihrt werden muss! Dies stellt sicher, dass die Adressierung fehlerfrei und der Abschlusswider-
stand am letzten Teilnehmer des Systems gesetzt wird. Bei Nichtbeachtung sind Fehlfunktionen und Schaden der An-
triebe nicht auszuschliessen.
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7 Lebensphasen

7.1 Lieferumfang der Elektrozylinder

Der Elektrozylinder wird betriebsfertig als Einzelkomponente geliefert. Spannungsversorgung und Handschalter bzw. Zubehér sind
nicht Bestandteil des Lieferumfanges (sofern nicht explizit mitbestellt).

7.2 Transport und Lagerung

Das Produkt ist von geeignetem Personal auf sichtbare und funktionelle Beschadigung zu prifen. Schaden durch Transport und
Lagerung sind unverziglich dem Verantwortlichen und der Phoenix Mecano Solutions AG zu melden.

Die Inbetriebnahme beschéadigter Elektrozylinder ist untersagt.

Fir die Lagerung der Elektrozylinder vorgeschriebene Umgebungsbedingungen:
e  keine dlhaltige Luft
e  Kontakt mit Idsungsmittelbasierenden Lacken muss vermieden werden
. niedrigste / héchste Umgebungstemperatur: —40 °C bis +85 °C
. Luftdruck: von 700 hPa bis 1060 hPa

Abweichende Umgebungseinflisse missen durch die Phoenix Mecano Solutions AG freigegeben werden.

7.3 Wichtige Hinweise zur Montage und Inbetriebnahme

0 Beachten und befolgen Sie unbedingt die folgenden Hinweise. Andernfalls knnen Personen verletzt oder der
Elektrozylinder bzw. andere Bauteile beschadigt werden.

e  Es muss zwingend bauseits eine NOTAUS-Schaltung realisiert werden, welche in Falle eines Versagens oder einer Fehl-
funktion der unvollstandigen Maschine die Betriebsspannung zuverlassig unterbricht!

. Dieser Elektrozylinder darf nicht verandert oder mit zusétzlichen Bohrungen versehen werden.

e Nach der Aufstellung und Inbetriebnahme muss der Stecker der Spannungsversorgung unbedingt frei zuganglich sein.

e Der Elektrozylinder darf nicht auf ,Block” gefahren werden. Gefahr von mechanischer Beschadigung.

e  Der Elektrozylinder darf nicht geéffnet werden.

. Der Anwender muss sicherstellen, dass bei aktiver Stromversorgung keine Gefahrdung entsteht.

e  Bei der Konstruktion von Anwendungen mit diesem Elektrozylinder ist auf die Vermeidung von Quetsch- und Scherstellen
zu achten. Diese sind entsprechend abzusichern und zu kennzeichnen.

. Ein Selbstanlaufen der Elektrozylinders durch einen Defekt ist durch Abschalten der Spannungsversorgung (NOTAUS siehe
oben) unmittelbar zu stoppen.

. Bei beschadigter Zuleitung ist der Elektrozylinder sofort au3er Betrieb zu nehmen.

e Die Schubstange mit Aufhdngung ist gegen Verdrehung zu sichern. Nichtbeachten fiihrt zur Verstellung der Hubendlagen.

. Keine Toleranzausgleiche durch herausschrauben der Schubstange vornehmen. Keine sichere Verbindung > Lebensge-
fahr!

e  Der Elektrozylinder ist nicht fur Dauerbetrieb ausgelegt. Die fiir lhren Einsatzfall festgelegte Schalthaufigkeit pro Stunde
darf nicht Uberschritten werden (Angabe auf dem Typenschild beachten).

7.4 Montage

Prufen Sie nach Erhalt des Elektrozylinders das Geréat auf eventuelle Beschadigungen. Der Elektrozylinder wird betriebsfertig mit
interner Steuerung / Regelung geliefert.

Der Einbau, d.h. die Befestigung des PMZ1000 Elektrozylinders erfolgt mittels Aufhangung hinten und Aufhangung vorne. (Beachten
Sie hierbei lhre spezielle Variante der Aufhdngung; siehe 6.3 ,Varianten der Aufhangungen®)

Die Querbohrungen der beiden Aufhdngungen messen standardmafig 12.1 £0.1 mm oder 10.1 £0.1 mm (je nach bestellter Ausfiih-
rung). Die Befestigungsbolzen gehoren nicht zum Lieferumfang. Ab 5000N Antrieben miissen zwingend Bolzen @12mm verwen-
det werden!

Die folgenden Hinweise sind bei der Montage zu beachten:
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Mit der Schubstange werden die Hubendlagen, bzw. die Einbaulédnge eingestellt. Die Schubstange ist nicht gegen Verdrehung gesi-
chert. Dies bedeutet, dass ein Drehen (Rotation) der Schubstange — oder des befestigten Gelenkkopfes — gleich eine Verstellung der
Endlagen bedeutet!

Achtung: Fur einen sicheren und einwandfreien Betrieb missen die Aufnahmepunkte zum Einbau des Elektrozylinders einwandfrei
fluchten!

Seitenkréfte auf die Schubstange sind nicht zul&ssig!

29

e  Beider Verwendung/Montage eines Gelenk- oder Gabelkopfes, welcher bei Phoenix Mecano bestellt wurde, ist auf korrek-
tes Kontern der Képfe mit der im Lieferumfang enthaltenen Mutter zu achten.
e  Test- bzw. Probelauf durchfuihren.

®

Die Nichteinhaltung dieser Vorgehensweise fuhrt zur Beschadigung des Elektrozylinders!
Die Garantie erlischt!

In Bezug auf die Einbaulage der Komponenten ist auf die Vermeidung von Quetsch- und Scherstellen, insbe-
sondere unter Beachtung des spateren Anwendungsfalls, zu achten.

Achten Sie darauf, Stolpergefahren durch ordnungsgeméRe und sichere Verlegung der Versorgungsleitun-
gen /
Zuleitungen zu vermeiden!

Es ist zwingend darauf zu achten, dass sich der befestigte Elektrozylinder frei in den Aufnahmepunkten be-
wegen kann, bzw. dass der Elektrozylinder weder verspannt noch verbogen wird. Eine nicht ordnungsge-
mafe Montage und eine damit verbundene Zwangslage, wirde den Antrieb beschadigen und eine einwand-
freie Funktion verhindern!

e Die Montagebolzen oder Befestigungsschrauben (keine Passschulterschrauben) missen in der richtigen
Grol3e vorliegen (Bohrungsdurchmesser der Zylinderaufnahmen beachten).

e  Bolzen und Muttern mussen aus hochwertigem Stahl gefertigt sein (beispielsweise 10.8). Es durfen sich
weder Gewinde am Bolzen in der hinteren Aufnahme noch am Kolbenstangenauge befinden.

e  Schrauben und Muttern miissen so fest angezogen werden, dass sie sich nicht l6sen kénnen

e  Verwenden Sie jedoch bei den Schrauben an der hinteren Aufnahme und der vorderen Aufnahme kein zu
hohes Anzugsdrehmoment, da sonst die Aufnahmen unnétig belastet werden:
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7.4.1 Montagevorgang

1. Aufhangung hinten an ,Gegenstuick® aufhangen.
Achtung: Das Gegenstuck darf nicht drehbar sein. Der Elektrozylinder muss in Pfeilrichtung drehbar sein (siehe Grafik).

2. Aufhangung ,vorne* befestigen.
Achtung: Das Gegenstuck darf nicht drehbar sein. Der Elektrozylinder muss in Pfeilrichtung drehbar sein (siehe Grafik).
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3. Achten Sie bitte besonders bei der Montage eines Synchronsystem penibel darauf, dass die jeweiligen
Aufnahmepunkte der einzelnen Antriebe eines Systems genau fluchten — Verspannungen und damit verbundene
Beschéadigungen der Elektrozylinder durch unzulé@ssige Seitenkréafte, bzw. Drehmomente wéren die unmittelbare
Folge! Falls dies aufgrund einer bestimmten Anwendung nicht gegeben ist, sind entsprechende Toleranzaus-
gleichsmadglichkeiten bauseits vorzusehen, bzw. nachzuristen.

ils
=S
ChiD
=gi1a|

|

7

=

4. An die entsprechende Stromversorgung anschlieRen.
Achtung: nicht verpolt anschliessen (Anschlussplane, Anhang A ab Seite 37 beachten)!

5. Probefahrt / Erstfahrt ohne Last durchfiihren und das System auf Funktionalitét priifen (siehe Kapitel 6.8).
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7.4.2 Synchronbetrieb von Elektrozylindern und Hubsaulen

In den folgenden Kapiteln (bis einschl. Kap. 7.4.7) sehen Sie grafische Darstellungen auf den Hubs&aulen abgebildet sind. Die Vorga-
ben und Hinweise gelten fur Elektrozylinder und Hubs&ulen gleichermaf3en- mit dem Unterschied, dass bei Hubsaulen geringe Sei-
tenlasten zuldssig, bei Elektrozylinder aber ganzlich verboten sind, d.h. es sind zusétzliche Fiihrungselemente notwendig! Zur bes-
seren Verstandlichkeit, werden in diesen Kapiteln Elektrozylinder und Hubsaulen zusammenfassend ,Verstelleinheiten“ genannt.

Im idealen Fall stehen zwei oder mehr Verstelleinheiten parallel nebeneinander und fahren synchron auf und ab.

In der Realitat gibt es viele Faktoren, die diese einfache Betrachtungsweise nicht erlauben. Bei der Fertigung der Verstelleinheiten,
wie auch lhrer eigenen Anbauteile sind Fertigungstoleranzen unvermeidlich. Im ungunstigsten Fall kdnnen sich die Toleranzen ver-

schiedener Teile addieren und zu Verspannungen und Beschadigungen fiihren.

7.4.3 Unterschiedliche H6hen

Eine starre Verbindung zwingt die Verstelleinheiten auf eine gemeinsame ,_—g/ﬁj

Hohe.

Wird die Last / die Verbindungsplatte festgeschraubt, verspannen sich die
Verstelleinheiten.

Als Folge konnen sich die Laufeigenschaften verschlechtern und die Le-

bensdauer wird verringert. Ursache fir unterschiedliche Hohen ist in den

meisten Fallen ein unebener FuBboden. Daher sollte die Grundplatte der
Verstelleinheiten in der Hohe einstellbar sein. Es ist aber auch mdglich, -
dass durch Fertigungstoleranzen die Verstelleinheiten im zusammengefahrenen Zustand unterschiedliche Héhen aufweisen.

7.4.4 Parallele Ausrichtung e

Stehen die Verstelleinheiten nicht parallel zueinander, so verandert sich
wahrend der Fahrt der Abstand zwischen den oberen Befestigungspunk- ]
ten. Eine starre Verbindung halt diesen Abstand aber konstant. Als Folge
wirken betréchtliche Kréfte auf die Verstelleinheiten, die dadurch besché-
digt werden kénnen.

Auch in diesem Fall sollten die Verstelleinheiten exakt ausgerichtet wer-

den. Bodenunebenheiten kdnnen mit Hilfe einer justierbaren Grundplatte

ausgerichtet werden.
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7.4.5 Krumme Verbindungsplatten

Liegt das Gewicht / die Verbindungsplatte nicht plan auf den Verstellein- M/
heiten auf, verspannt sich das Synchro-System beim Verschrauben. Es 1 1
entstehen unerwiinschte Querkréafte, die die Fuhrungen der Verstellein-

heiten belasten. Bitte achten Sie auf einwandfreie Verarbeitung der Kom-

ponenten.

mehr Verstelleinheiten die RK SyncFlex-Ausgleichsplatte, C — S ———

0 Verwenden Sie zum Hoéhendifferenzausgleich von zwei oder

bzw. stellen Sie durch den Anbau entsprechender Ausgleichselemente sicher, dass vor der ersten Inbetriebnahme die
Hohendifferenz ausgeglichen wird. Angaben zur Anwendung und die technischen Daten dieses Artikels enthehmen Sie dem aktuellen
Produktkatalog.
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7.4.6 Der ideale Aufbau

Bei einem Synchro-System sollen wahrend der Fahrt die Po- 4:;

sitionen so geregelt werden, dass zu jedem Zeitpunkt alle Ver- — \ /
stelleinheiten exakt die gleiche H6he haben. In der Praxis ist

Festlager Loslager

dies nicht méglich, da ein Regler zuerst eine Regelabwei-
chung erkennen muss, bevor er diese beseitigen kann. Das
bedeutet fir das Synchro-System, dass immer eine Abwei-

chung von einer idealen Synchron-Fahrt zugelassen werden )
starre Verbindung

muss. / \
||) (n

An die Verbindungen zwischen der Last / der Verbindungs- -

||)

platte und Verstelleinheiten werden deshalb besondere Anforderungen gestellt. Idealerweise erlaubt die Konstruktion einen gewissen
Bewegungsspielraum.

Die Verstelleinheiten stehen in der Regel auf schweren Ful3platten. Diese garantieren die Stabilitat der Konstruktion. Die Verbindun-
gen zwischen Ful3platte und Verstelleinheiten lasst lineare Bewegungen und Drehbewegungen nicht zu. Deshalb kann man, auch
wenn die Ful3platten nicht miteinander verbunden sich, von einer starren Verbindung sprechen. Die Beweglichkeit muss also an der

oberen Verbindung zur Last / Verbindungsplatte geschaffen werden.

Wegen der Regelabweichung miissen geringfiigige Hohenunterschiede von der Konstruktion ausgeglichen werden kénnen. Deshalb
ist es sinnvoll, wenn die Verbindung zwischen Verstelleinheiten und Last / Verbindungsplatte ein wenig drehbar gelagert ist oder die
Last / Verbindungsplatte die erforderliche Flexibilitat aufweist.

Vermeiden Sie Senkkopfschrauben zur Befestigung der Last / Verbindungsplatte. Diese zentrieren sich beim Festschrauben in den
Bohrléchern. Stimmt das Bohrbild der Last / Verbindungsplatte mit dem der Verstelleinheiten nicht exakt tberein, fuhrt dies zu Ver-
spannungen oder zerstort sogar die Schraubkanéle. Es ist besser, wenn die Bohrlocher etwas grésser sind, als die verwendeten

Befestigungsschrauben. So kénnen Ungenauigkeiten im Bohrbild ausgeglichen werden.

Bei nicht exakt parallel stehenden Verstelleinheiten kann sich der obere Abstand zwischen diesen verandern. Aus diesem Grund darf
nur eine Verstelleinheit fixiert sein (Festlager) und alle anderen sollten eine schwimmende Lagerung der Last- / Verbindungsebene

aufweisen (Loslager). So ist gewahrleistet, dass wahrend der Fahrt keine Verspannungen auftreten kénnen.
Je groRer der Abstand zwischen den Verstelleinheiten, desto besser das Fahrverhalten. Stehen die Verstelleinheiten dicht zusammen,

dann wirken sich Regelabweichungen starker aus. Die Last / Verbindungsplatte wirkt wahrend der Fahrt unruhig. Wird der Abstand

gréRer, dann schwacht sich der Effekt ab.
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7.4.7 Lastverteilung

Ein kleines Beispiel: Sie bauen einen Tisch mit vier Verstel-
leinheiten. Jede Verstelleinheit kann 1000N tragen. Also dir-
fen die Verstelleinheiten zusammen eine Last

Fmax = 4000 N tragen (inkl. Tischplatte, etc.), sofern die Last
symmetrisch in der Mitte des Tisches liegt. Verschieben Sie
die Last in eine Ecke des Tisches, dann muss die Hubs&ule
unter dieser Ecke nahezu die gesamten 4000N tragen. Das
wirde unvermeidlich zur Uberlastung filhren. Achten Sie
bitte bereits bei der Planung Ihrer Anwendung nicht nur auf

die Gesamtlast, sondern auch auf die Last der einzelnen

Verstelleinheiten.

35
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7.5 Wartung

Der Elektrozylinder ist grundséatzlich wartungsfrei; jedoch nicht verschleilfrei.

Ein moglicher VerschleiR ist an fehlerhafter Funktion, VergréRerung des Spiels der beweglichen Teile oder ungewohnlichen Gerau-
schen, die von dem Elektrozylinder ausgehen, zu erkennen.

Der Austausch verschlissener Produktteile geschieht durch den Hersteller. Fir diese Arbeiten ist der Elektrozylinder einzuschicken.
Bei Verschleif? und Nichtaustausch von verschlissenen Produktteilen ist die Sicherheit des
Produktes ggf. nicht mehr gewéhrleistet.

Alle Arbeiten mit dem Elektrozylinder diirfen nur geman der vorliegenden Anleitung durchgefihrt
werden. Das Gerat darf nur von autorisiertem und geschultem Fachpersonal getffnet werden.

Bei einem Defekt des Antriebs empfehlen wir, sich an den Hersteller zu wenden bzw. diesen Elektrozylinder zur Reparatur einzuschi-
cken.

® Bei Arbeiten an der Elektrik oder an den elektrischen Elementen miissen diese vorher stromlos
geschaltet werden, um Verletzungsgefahren zu verhindern.

® Eigenméchtige Umbauten oder Veranderungen des Elektrozylinders sind aus Sicherheitsgriinden
nicht gestattet.

® Sicherheitsrelevante Einrichtungen missen regelmaRig, das heif3t je nach Benutzungshaufigkeit jedoch
mindestens einmal pro Jahr, auf ihre Vollstandigkeit und Funktion geprift werden.

7.6 Reinigung

Sie kénnen die Handschalter und Profilauenflachen des Elektrozylinders mit einem fusselfreien,
sauberen Tuch reinigen.

Losemittelhaltige Reiniger greifen das Material an und kdnnen es beschadigen.

Achtung: Handschalter hat nicht die Schutzklasse IP69K, sondern IP40 und darf deshalb nicht mit dem Hochdruckreiniger
gewaschen und nicht Feuchtigkeit ausgesetzt werden — Beschadigungen waren die unmittelbare Folge!

7.7 Entsorgung und Ricknahme

Der Elektrozylinder muss entweder nach den gultigen Richtlinien und Vorschriften entsorgt oder
an den Hersteller zurlickgefuhrt werden.

Der Hersteller behalt sich das Recht vor, fiir die Entsorgung dieser Antriebe eine Gebihr zu erheben.

Der Elektrozylinder enthélt Elektronikbauteile, Kabel, Metalle, Kunststoffe usw. und ist geman
den geltenden Umweltvorschriften des jeweiligen Landes zu entsorgen.

Die Entsorgung des Produkts unterliegt im européischen Raum der EU-Richtlinie 2002/95/EG oder den jeweiligen nationalen Gesetz-
gebungen.
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A Anschlussplane

Auf den folgenden Seiten kdnnen Sie die verfugbaren Anschlussplane einsehen.

Allgemeine Erlauterung: Ein Anschlussplan definiert die Stecker/die Kabel, deren Belegung, sowie ein Teil der Spezifikation und
den zur Verfiigung stehenden Funktionen. In der Regel werden auch verschiedenen Anschlussbeispiele aufgezeigt, um Sie bestmog-
lich bei der Planung zu unterstutzen.

Jeder Anschlussplan beginnt mit ,AP.4.%, gefolgt von einer mindestens sechsstelligen Nummer. <> Beispiel: AP.4.000000. Die Num-
mer des Anschlussplans ist auf dem Typenschild, wie auch auf dem Spezifikationsblatt, zu finden.
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AP.4.017886

Anschlussplan AP. 4.017886

Steckerbelegung

M12power M12-12Pol
(Draufsicht) (Draufsicht)
2 (BU)
3 (WH) 9 (RD)
4 (GN) 8 (GY)
11 (GYPK) 12 (RDBU)
5 (PK) 7 (BK)
6(
Steckerbelegung M12power (3pol)
***Versorgungsspannung *** Pwr
Pin Beschreibung
Pin 1 Nicht Versorgungsspannung
Braun (BN) angeschlossen Das Powerkabel dient der Stromversorgung des Zylinders an
der DC Versorgungsspannung (DC PSU).
Anschluss
Pin3 DC-Versorgungs- \{erbmdgn sie d|g schyyar;e Litze mit Mlngs (ov), .und die rote
Litze mit Plus. Die zuléssige Spannung kénnen Sie dem
Rot (RD) spannung
Typenschild entnehmen.
Pin 4
Schwarz (BK)
+
DCPSU |—
BK

AP.4.017886
Version 1.1
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Steckerbelegung M12 Signal (12pol)
*** Kommunikations- & Steuerstecker *** I n
Ein-/ Ausgang Beschreibung
Pin 1 Eingangs GND
Braun (BN) Nullpotential der Eingange (siehe Pin 9 — 11).
Iploooc_ _ _
Das Verbinden dieser Leitung wird bei Eingangsspannungspegel unter 5V emp- | R |
fohlen, um den Einfluss des Spannungsabfalls auf der Minus-Leitung (M12power, I |
; t
Pin 4) zu umgehen. !iND_ __oNbin_ g,’:‘:)
Ein Anschluss dieser Litze bei einer zur Zylinderversorgung galvanisch getrennten
Steuereinheit ist obligatorisch.
Pin 2 Signal GND CAN Kommunikationsschnittstelle
Blau (BU) Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und Para-
metrisierung des Zylinders. LD1000C_ _
Pin 3 CAN high I _c
Weil (WH) Signal GND ist kapazitiv und ohmsch mit dem GND des | R | signal GND
Zylinders gekoppelt. l I
Pin4 CAN low o]
Griin (GN) Hinweis: Stellen Sie bei allen CAN BUS Teilnehmern
ein identisches GND Potential sicher.
Pin 5 Ausgang 4 Digitale Ausgange
Rosa (PK) Der Zylinder zeigt Ihnen das Erreichen der ein- und ausgefahrenen Endlage mit jeweils
einem separaten Pin an.
Der Ausgang ist zum Schalten kleiner Lasten wie zum Beispiel Relais, Magnetventile
oder Signallampen ausgelegt. Der intern verbaute Widerstand R ist gegen die Zylinder-
Versorgungsspannung Vdd (z.B. 24V) geschalten und erlaubt zum Beispiel den direkten
Betrieb von Ublichen Signal-LEDs ohne separaten Vorwiderstand.
Spezifikation Lb1oooC
e R =24k Q
e Vps =0...30 Vpc
L] Ibs =0...300m A
Definition
e Ausgang 3 Eingefahren
e Ausgang 4 Ausgefahren
Pin 6 Ausgang 3
Gelb (YE)
Vdd
Pin 5 (PK) r
ov
Vdd
Pin 6 (YE)
ov
»Position
Max
T T
A
Tabelle wird fortgesetzt
AP.4.017886

Version 1.1
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Fortsetzung
Pin 7 Ausgangs GND (digital)
Schwarz (BK) Nullpotential der Ausgéange (siehe Pin 5 und 6).
LD1000C
Verbinden Sie die Leitung nicht mit dem Minus der Zylinder-Versorgungsspan- R |
nung (siehe M12power, Pin 4). Der Zylinder konnte durch die auftretenden Quer- |
strome beschéadigt werden. |GND | Output
= — ——— GND

Diese Leitung ist allein notwendig, wenn die Steuerungseinheit eine galvanisch ge-
trennte Versorgung zum Zylinder hat.

Pin 8 Ausgangs GND (analog)
Grau (GY) Gemeinsames Nullpotential der analogen Ausgange.

Das gemeinsame Nullpotential ist niederohmig mit dem Minus der Versorgungsspannung verbunden. Eine nie-
derohmige Verbindung der Litze mit dem Minus der Versorgungsspannung ist nicht erlaubt, da der Zylinder
dadurch beschadigt werden kann.

Pin 9 Eingang 3 Digitale Eingénge
Rot (RD) Die digitalen Eingange erlauben lhnen den Zylinder aus- und einzufahren, sowie weitere
Betriebsmodi auszuwahlen (siehe Montageanleitung).
Pin 10 Eingang 2
Violett (VT) Bei einer aktiven Ansteuerung verbinden Sie die Eingange zum Beispiel mit der Zylinder-
spannung. Die tiefe ,high“-Pegel erlaubt ebenfalls die Ansteuerung mit einem 3.3V-Control-
ler.
Pin 11 Eingang 1
Grau-Rosa ) .
Konfiguration
(GYPK) . [Eingang 1] Einfahren
. [Eingang 2] Ausfahren
. [Eingang 3] Keine Funktion hinterlegt
Spezifikation
e U=0...30vdc*
. Pegeldefinition
o [high] =3v*
o [low] <0.8v*
e  Typische Stromaufnahme pro Eingang: 5mA
*Bezug auf ,Eingangs GND*
Tabelle wird fortgesetzt
AP.4.017886

Version 1.1
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Fortsetzung

Pin 12
Rot-Blau (RDBU)

Ausgang Analog (Zylinderposition)
Der LD1000C erzeugt in Abhangigkeit der aktuellen Position eine linear Aus-
gangsspannung.

Spezifikation
. Last R. 21k Q

Standardkonfiguration bei 12V
. [0.5V*] Eingefahrene Position
. [4.5V*] Ausgefahrene Position

Standardkonfiguration bei 24V

. [2V*] Eingefahrene Position
. [10V*] Ausgefahrene Position [LDE O — —  Analog
output
: pac 4 [> HC——>
I
A T
1ov L2 2
Pin 12
(RDBU)
2V
»-Position
Max

*Bezug auf ,Ausgangs GND*

AP.4.017886
Version 1.1
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Beispiel

Anschlussbeispiel — Aktive Ansteuerung

G Y —
" Jéusfahrenf @R Dm—
S [ Vi
: - (G P
—|—Einfahren’ @R DBl
DCPSU | + | RD
48V e
BK

Anschlussbeispiel — Positionssignal

Power supply Digital inputs
terminals of the B Um—
controler WH
o (5 \ —

In

Controler
+
+

DC PSU

<

Anmerkung: Die Abbildung zeigt eine Ubliche Applikation, in der das Steuergerat mit einem zentralen GND (Minus), wie ebenfalls der
Zylinder, verbunden ist. Die braune Litze (GND) des 12poligen Kabels darf in dieser Konstellation nicht verbunden werden.

AP.4.017886
Version 1.1
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Anschlussbeispiel — CAN

—BN—\
e B | s
S USB/CAN
——C  WH—D
Converter
e G |\ —
Laptop P K —
YE
B (—
oG Y —
e Do
C_\var )
=Y P K=
ea=R DB
RD
DCPSU | + [——_
24V - __BK/

Ausgang — Relaisansteuerung

=T
i 12
T
24

DC PSU +
24V -

BK

K1: Relais mit integrierte Freilaufdiode (Wago, 788-312)

Anmerkung: Zur besseren Ubersicht ist allein ein Relais am Ausgang 3 dargestellt.

AP.4.017886
Version 1.1
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Ausgang — Relaisansteuerung mit zwei galvanisch getrennten Versorgungsspannungen

—_—— = ]

DCPSU +
12v -
DC PSU +
24V -

BK

K1: Relais mit integrierte Freilaufdiode (Wago, 788-312)

Anmerkung: Zur besseren Ubersicht ist allein ein Relais am Ausgang 3 dargestellt.

AP.4.017886
Version 1.1
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Ausgangs Ground (GND) Konzepte

GND-Konzept mit zwei getrennten Netzteilen

J

DCPSU ;ﬁBK—
5V -

DCPSU | + |—RE
24V —
BK

GND-Konzept mit zwei Netzteilen und gemeinsamen GND

J

DCPSU |+
5V -
DCPSU | + 22
24v -
BK

Nicht zuldssiges GND-Konzept

DC PSU
5V

DC PSU
24V

AP.4.017886
Version 1.1
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Anschlussplan AP.4.017892

Steckerbelegung

Steckerbelegung Amphenol AT04-6P

® O
OO,
OO

Amphenol AT04-6P

(Front view)

AT04-6P

Pin

Beschreibung

Pin 1

Versorgung Motor Plus

Positive Versorgungsspannung fir den Motor.

Pin 2

Versorgung Controller
Plus

Versorgungsspannung fiir den Controller und die Kommunikationsschnittstelle

Pin 3

Eingang 1

Pin 4

Eingang 2

Pin 5

GNDEmgang

Digitale Eingange

Die digitalen Eingénge erlauben Ihnen den Zylinder aus-
und einzufahren, sowie weitere Betriebsmodi auszu-
wabhlen (siehe Montageanleitung).

Konfiguration
. [Eingang 1] Einfahren
e [Eingang 2] Ausfahren
Spezifikation
e U=0...30Vdc"
e Pegeldefinition
o [high] =3V~
o [low] <0.8v*
e  Typische Stromaufnahme pro Eingang: 5mA
. R = Nicht bestiickt (Bestlickung 018777)
e  Zuléssiger Potentialunterschied
o AUg = UGNDEmg,mg - UGND/Minus

o |AU;| <50V

*Bezug auf ,GNDgingang"

LD1000C

q
| Isolator _ Controller

Pin 6

Minus

Gemeinsame Minusleitung fiir die Versorgungsspannung des Motors und des Controllers.

AP.4.017892
Version 1.0
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Beispiel

Anschlussbeispiel

Isolated input with
assembly 018777

Retract

O (e,

o
o

Extend

Battery
control
F2 system
+ -
Fuse
AP.4.017892

Version 1.0

Battery
motor current +
internal controler
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AP.4.017900M PHOENIX MECANO

Anschlussplan AP.4.017900M (M=Master)

Steckerbelegung

OUT: M12-5Pol IN: M12-12Pol
(Draufsicht) 5 (GY) (Draufsicht) 10 (VT)
2 (BU) 1(BN)
2 (WH) 1 (BN)
3 (WH) 9 (RD)
M12power
(Draufsicht)
1(BN) 4 (GN) 8 (GY)
3(BU) 4 (BK) ggg 11 (GYPK) 12 (RDBU)
— 5 (PK) 7 (BK)
6 (YE)
3 (RD) 4 (BK)

Steckerbelegung M12power (3pol)

*** \Jersorgungsspannung *** PWr

Pin Beschreibung
Pin 1 Nicht Versorgungsspannung
Braun (BN) angeschlossen Das Powerkabel dient der Stromversorgung des Zylinders an
der DC Versorgungsspannung (DC PSU).
Anschluss
Pin3 DC-Versorgungs- I\_/.zterbmd'teglse olge scr:yyar;e I_Sltze mit MIEEIS (OV)S,.un;i dleTrote
Rot (RD) spannung itze m? us. Die zuléssige Spannung kénnen Sie dem Ty-
penschild entnehmen.
Pin 4
Schwarz (BK)
+
DCPSU |—
I BK

AP.4.017900M
Version 1.5
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Anschlussplan
AP.4.017900M PHOENIX MECANO

Steckerbelegung M12 Signal (12pol)

*** Kommunikations- & Steuerstecker *** I n
Ein-/ Ausgang Beschreibung
Pin 1 Spannungsausgang
Braun (BN) Gesicherte Versorgungsspannung zum Schalten der digitalen Eingange an diesem Stecker. Eine anderweitige
Nutzung ist nicht zuléssig.
Pin 2 Signal GND CAN Kommunikationsschnittstelle
Blau (BU) Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und Para-
metrisierung des Zylinders. D1000C_ _ _
Pin 3 CAN high l C
WeiR (WH) Signal GND ist kapazitiv und ohmsch mit dem GND des : R | signal GND
Zylinders gekoppelt. | |
Pin 4 CAN low .
Griin (GN) Hinweis: Stellen Sie bei allen CAN BUS Teilnehmern
ein identisches GND Potential sicher.
Pin 5 Ausgang 4 Digitale Ausgéange
Rosa (PK) Der Zylinder zeigt Ihnen das Erreichen der ein- und ausgefahrenen Endlage mit jeweils

einem separaten Pin an.

Der Ausgang ist zum Schalten kleiner Lasten wie zum Beispiel Relais, Magnetventile
oder Signallampen ausgelegt. Der intern verbaute Widerstand R ist gegen die Zylinder-
Versorgungsspannung Vdd (z.B. 24V) geschalten und erlaubt zum Beispiel den direkten
Betrieb von Ublichen Signal-LEDs ohne separaten Vorwiderstand.

Spezifikation LD1000C
e R =24k Q
° Vbs =0...30 Vpc
L] Ips =0...300m A
Definition
e Ausgang 3 Eingefahren
e Ausgang 4 Ausgefahren
Pin 6 Ausgang 3
Gelb (YE)
Vdd
Pin 5 (PK) r
ov
Vdd
Pin 6 (YE)
ov
»Position
Max

Tabelle wird fortgesetzt

AP.4.017900M
Version 1.5
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Anschlussplan
AP.4.017900M

PHOENIX MECANO

Fortsetzung
Pin 7 Ausgangs GND
Schwarz (BK) Nullpotential der Ausgéange (siehe Pin 5 und 6).
LD1000C
Verbinden Sie die Leitung nicht mit dem Minus der Zylinder-Versorgungsspan- r——=—7
nung (siehe M12power, Pin 4). Der Zylinder kénnte durch die auftretenden Quer- |
strome beschédigt werden. |GND | Output
- — ——— GND
Diese Leitung ist allein notwendig, wenn die Steuerungseinheit eine galvanisch ge-
trennte Versorgung zum Zylinder hat.
Pin 8 Eingangs GND
Grau (GY) Nullpotential der Eingénge (siehe Pin 9 — 11).
LD1000C
Das Verbinden dieser Leitung wird bei Eingangsspannungspegel unter 5V emp- |- = -
fohlen, um den Einfluss des Spannungsabfalls auf der Minus-Leitung (M12power, | R l
Pin 4) zu umgehen. END_ e '(';"l\’“g
Ein Anschluss dieser Litze bei einer zur Zylinderversorgung galvanisch getrennten
Steuereinheit ist obligatorisch.
Pin 9 Eingang 3 Digitale Eingénge
Rot (RD) Die digitalen Eingange erlauben lhnen den Zylinder aus- und einzufahren, sowie weitere
Betriebsmodi auszuwahlen (siehe Montageanleitung).
Pin 10 Eingang 2 ] ) ) ] M12 Signal.
Violett (VT) Der Zylinder erlaubt eine passiv und aktiv An- Kabel
steuerung. Fur eine passive Ansteuerung verbin-
- - den Sie die braune Litze (Pin1) mit dem entspre- ]
Pin 11 Eingang 1 ) . Einfahren
chenden Eingang (siehe nebenstehende
Grau-Rosa Darstellung). Dies kann zum Beispiel Uiber einen GYPK + BN
(GYPK)

Handschalter (Zubehdrartikel), Taster oder Re-
laiskontakte erfolgen.

Bei einer aktiven Ansteuerung verbinden Sie die
Eingdnge zum Beispiel mit der Zylinderspan-

Konfiguration
. [Eingang 1] Einfahren
. [Eingang 2] Ausfahren
. [Eingang 3] Keine Funktion hinterlegt

Weitere Betriebsmodi (siehe Montageanleitung)
. Initialisierungsmodus
e  Ausgleichsmodus
. Notbetriebsmodus

Spezifikation
. U=0...30vdc*
. Pegeldefinition
o [high] =3V*
o [low] <0.8v*
. Typische Stromaufnahme pro Eingang: 5mA

*Bezug auf ,Eingangs GND*

Ausfahren

VT + BN

nung. Die tiefe ,high“-Pegel erlaubt ebenfalls die Ansteuerung mit einem 3.3V-Controller.

Tabelle wird fortgesetzt

AP.4.017900M
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Anschlussplan
AP.4.017900M

K

PHOENIX MECANO

Fortsetzung

Pin 12
Rot-Blau (RDBU)

Ausgang Analog (Zylinderposition)
Der LD1000C erzeugt in Abhangigkeit der aktuellen Position eine linear Aus-
gangsspannung.

Spezifikation

. Last R. 21k Q

Standardkonfiguration bei 12V
. [0.5V*] Eingefahrene Position
. [4.5V*] Ausgefahrene Position

Standardkonfiguration bei 24V

. [2V*] Eingefahrene Position 151000C
. [10V#] Ausgefahrene Position [—————— A':'Wi
outpu
o H D =
I
A I GJ. GJ_ |
ND ND
1ov L — a
Pin 12
(RDBU)
2V
»Position
Max

*Bezug auf ,Ausgangs GND*

Steckerbelegung M12 Signal (5pol) - OUT
*** Kommunikationsstecker (intern) — Slave ***

OuUT

Ein-/ Ausgang

Beschreibung

Schwarz (BK)

Pin 1 CAN low CAN Kommunikationsschnittstelle

Braun (BN) Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und Parametrisierung des Zylinders.
Pin 2 CAN high

Weil3 (WH)

Pin 3 Nicht verbinden

Blau (BU) Interne Signale.

Pin 4

Pin 5
Grau (GY)

Ausgangs GND LD1000C
Nullpotential der Ausgénge. |r I
Sie kénnen diese Litze mit dem ,Eingangs GND* des nachfolgenden Slaves LGND I o;th;t

verbinden.

Anmerkung: Alle funf Pins dieses Steckers sind komplett und direkt an den Stecker IN des nachfolgenden Slaves anzuschlie3en.

AP.4.017900M
Version 1.5




K

Anschlussplan
AP.4.017900M PHOENIX MECANO

Beispiel

Anschlussbeispiel — Passive Ansteuerung

B N—\

e B e
C—WH—/™
AR ——
o P Ko
Einfahren |A_usfahren YE
B K —
o G Y —
o R D
a1

s (Y P
ea=R DB

RD
DCPSU —

BK

Anschlussbeispiel — Aktive Ansteuerung

—BN—\
B |
C—WH/™
o G\
o P K s
YE
B —
GYm—

Jéusfah renf =R Dm—

\/ T

DCPSU +

3.3V _ o o e G P K
—|—Einfahren. @R DBl
TR0
DCPSU ] y
BK

AP.4.017900M
Version 1.5
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AP.4.017900M
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PHOENIX MECANO

Anschlussbeispiel — Positionssignal

Power supply
terminals of the
controler

Digital inputs

Controler

In b P

B N—\
e B e
—C—WH/™

s G\ e

DC PSU

RD

YE
o B K—
Car

e R D

C___\vaL
QY P K
ea=R DBUm=»

* —
] _

=g [©

BK

Anmerkung: Die Abbildung zeigt eine Ubliche Applikation, in der das Steuergeréat mit einem zentralen GND (Minus), wie ebenfalls der

Zylinder, verbunden ist.

Anschlussbeispiel — CAN

Laptop

AP.4.017900M
Version 1.5

— USB/CAN

Converter

C Va1 )
QY P K
ea=R DB

24V

DCPSU |+ F——_

RD

BK




Anschlussplan
AP.4.017900M

K

PHOENIX MECANO

Ausgang — Relaisansteuerung

—_—— e

DC PSU
24V

BK

K1: Relais mit integrierte Freilaufdiode (Wago, 788-312)

Anmerkung: Zur besseren Ubersicht ist allein ein Relais am Ausgang 3 dargestellt.

Ausgang — Relaisansteuerung mit zwei galvanisch getrennten Versorgungsspannungen

e )
o P K s
YE

DCPSU +
12v -
DCPSU + RD
24V - —_
BK

K1: Relais mit integrierte Freilaufdiode (Wago, 788-312)

Anmerkung: Zur besseren Ubersicht ist allein ein Relais am Ausgang 3 dargestellt.

AP.4.017900M
Version 1.5
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AP.4.017900M

k

PHOENIX MECANO

Ausgangs Ground (GND) Konzepte

GND-Konzept mit zwei getrennten Netzteilen

J

YE

DCPSU ;ﬁBK—
5V -

DCPSU | + —R2
24V —
BK

GND-Konzept mit zwei Netzteilen und gemeinsamen GND

J

DCPSU | + |
5V -
DCPSU | + 22
24V -
BK

Nicht zuldssiges GND-Konzept

DC PSU
5V

DCPSU
24V

AP.4.017900M
Version 1.5
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Anschlussplan
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PHOENIX MECANO

Anschlussplan AP.4.017900S (S=Slave)

Steckerbelegung

OUT: M12-5Pol IN: M12-5Pol
(Draufsicht) (Draufsicht) 5 (GY)
2 (WH) 1 (BN) 2 (WH) 1 (BN)
M12power
(Draufsicht)
1 (BN)
3 (BU) 4 (BK) 3 (BU) 4 (BK)
3 (RD) 4 (BK)

Steckerbelegung M12power (3pol)
*** Versorgungsspannung *** Pwr
Pin Beschreibung
Pin 1 Nicht Versorgungsspannung
Braun (BN) angeschlossen Das Powerkabel dient der Stromversorgung des Zylinders an

der DC Versorgungsspannung (DC PSU).

Anschluss
Pin 3 DC-Versorgungs- I\_/.(terblnd'terFllsue clj:;e scr:\./.var.ze I_Sltze mit Ml:.l.Js (OV)S,.un(;i dle_lrote
Rot (RD) spannung itze mit Plus. Die zulassige Spannung kdnnen Sie dem Ty-

penschild entnehmen.
Pin 4
Schwarz (BK)

+
DCPSU |—
BK

AP.4.017900S
Version 1.4
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Anschlussplan A
AP.4.017900S PHOENIX MECANO

Steckerbelegung M12 (5pol) - IN

*** Kommunikationsstecker (intern) **

IN

Pin Beschreibung

Pin 1 CAN low CAN Kommunikationsschnittstelle

Braun (BN) Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und Parametrisierung des Zylinders.

Pin 2 CAN high

Weil (WH)

Pin 3 Nicht verbinden

Blau (BU) Interne Signale.

Pin 4

Schwarz (BK)

Pin 5 Eingangs GND Lbioooc

Grau (GY) Nullpotential der Eingange. : R I
Sie kdnnen diese Litze mit dem ,Ausgang GND“ des vorherigen Masters oder IGND_ ___cnoin_| '2,‘;‘.‘,‘
Slaves verbinden.
Hinweis: Stellen Sie bei allen CAN BUS Teilnehmern ein identisches GND Po-
tential sicher.

Anmerkung: Verbinden Sie diesen Stecker komplett und direkt mit dem Ausgang (OUT) des vorherigen Masters oder Slave.

Steckerbelegung M12 Signal (5pol) - OUT

*** Kommunikationsstecker (intern) — Slave ***

OouT

Ein-/ Ausgang Beschreibung

Pin 1 CAN low CAN Kommunikationsschnittstelle

Braun (BN) Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und Parametrisierung des Zylinders.

Pin 2 CAN high

Weil3 (WH)

Pin 3 Nicht verbinden

Blau (BU) Interne Signale.

Pin 4

Schwarz (BK)

Pin 5 Ausgangs GND LD1000C

Grau (GY) Nullpotential der Ausgénge. Ir T T
Sie kénnen diese Litze mit dem ,Eingangs GND* des nachfolgenden Slaves LGND I OELPI;"
verbinden. - -~
Hinweis: Stellen Sie bei allen CAN BUS Teilnehmern ein identisches GND Po-
tential sicher.

Anmerkung: Alle finf Pins dieses Steckers sind komplett und direkt an den Stecker IN des nachfolgenden Slaves anzuschlieRen.

Hinweis: Fuhren Sie nach jeder neuen Verkabelung eines Synchronsystems zunéchst eine Initialisierung

durch (siehe Montageanleitung).

AP.4.017900S
Version 1.4




Anschlussplan
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PHOENIX MECANO

Anschlussplan AP.4.017901

Steckerbelegung

M12power
(Draufsicht)

4 (GN)

11 (GYPK)

Steckerbelegung M12power (3pol)
*** \ersorgungsspannung ***

M12-12Pol
(Draufsicht)

3 (WH)

10 (VT)
1 (BN)
9 (RD)
8 (GY)
12 (RDBU)
7 (BK)
6 (YE)

Pwr

Pin Beschreibung
Pin 1 Nicht Versorgungsspannung
Braun (BN) angeschlossen Das Powerkabel dient der Stromversorgung des Zylinders an
der DC Versorgungsspannung (DC PSU).
Anschluss
- Verbinden sie die schwarze Litze mit Minus (0V), und die rote
Pin 3 DC-Versorgungs- . . ) . . .
Rot (RD) Litze mit Plus. Die zulassige Spannung kénnen Sie dem Ty-
ot (| spannung .
penschild entnehmen.
Pin 4
Schwarz (BK)
+
DCPSU |—
BK

AP.4.017901
Version 1.1
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Anschlussplan
AP.4.017901 PHOENIX MECANO

Steckerbelegung M12 Signal (12pol)

*** Kommunikations- & Steuerstecker *** I n
Ein-/ Ausgang Beschreibung
Pin 1 Nicht verbinden
Braun (BN) Die Leitung ist nicht zu verbinden
Pin 2 Signal GND CAN Kommunikationsschnittstelle
9
Blau (BU) Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und Parametrisierung des Zylinders.

Signal GND ist kapazitiv und ohmsch mit dem GND des Zylinders gekoppelt.

Hinweis: Stellen Sie bei allen CAN BUS Teilnehmern ein identisches GND Potential

Pin 3 CAN high sicher.
Weil3 (WH)

LD1000C

-—————— -

| —‘O—|

I CAN | CANh'gh CANhigh

| interface CAN Customer
Pin 4 CAN low ' | CAN interface
Griin (GN) : GND

I

I

L_GND
Pin 5 Ausgang 4 Digitale Ausgange
Rosa (PK) Der Zylinder zeigt lhnen das Erreichen der ein- und ausgefahrenen Endlage mit jeweils

einem separaten Pin an.

Die Ausgéange erzeugen keine aktive Spannung. Sie sind als elektronische Schalter
(MOSFET) gegen das Bezugspotential (Minus / GND) ausgefiihrt. Diese ermdglicht es
Ihnen den Ausgang mit einer beliebigen Spannung zu realisieren.

Spezifikation

. Vbs =0...30 Vpc Vi
o Ips =0...300m A ’_i_‘
R<
Definition LD1000C_ __ B
e Ausgang 3 Eingefahren I S &
e Ausgang 4 Ausgefahren la | Cutput
| |
| |
A I GND I
Pin 6 Ausgang 3 i
Gelb (YE)
A
vdd
Pin 5 (PK) r
ov
vdd
Pin 6 (YE)
ov
»-Position
Max
___________________ .
ol
Tabelle wird fortgesetzt
AP.4.017901

Version 1.1
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Anschlussplan A
AP.4.017901 PHOENIX MECANO

Fortsetzung
Pin 7 Ausgangs GND
Schwarz (BK) Nullpotential der Ausgénge (siehe Pin 5 und 6).
LD1000C
Verbinden Sie die Leitung nicht mit dem Minus der Zylinder-Versorgungsspan- r—=—=—7
nung (siehe M12power, Pin 4). Der Zylinder kdnnte durch die auftretenden Quer- I
stréme beschadigt werden. |GND | Output
- — ——— GND
Diese Leitung ist allein notwendig, wenn die Steuerungseinheit eine galvanisch ge-
trennte Versorgung zum Zylinder hat.
Pin 8 Eingangs GND
Grau (GY) Nullpotential der Eingénge (siehe Pin 9 — 11).
. . . . - LD1000C
Das Verbinden dieser Leitung wird bei Eingangsspannungspegel unter 5V emp- |- ——— -
fohlen, um den Einfluss des Spannungsabfalls auf der Minus-Leitung (M12power, | R [
Pin 4) zu umgehen. I Input
O _evom_| GND
Ein Anschluss dieser Litze bei einer zur Zylinderversorgung galvanisch getrennten
Steuereinheit ist obligatorisch.
Pin 9 Eingang 3 Digitale Eingénge
Rot (RD) Die digitalen Eingénge ermdglichen das Aus- und Einfahren des Zylinders. Die sehr niedrige
Spannungsschwelle der Eingange ermdglichen die direkte Ansteuerung durch einen Con-
troller mit 3.3V Logik. Eine Ansteuerung mit 24V ist ebenfalls zuldssig.
Die Eingange besitzen ein vom Zylinder ohmsch gekoppeltes Bezugspotential. Eine Verbin-
dung des ,Eingangs GND* zum Bezugspotential der Spannungsquelle (Minus / GND) ist ob-
Pin 10 Eingang 2 ligatorisch.
Violett (VT) ) .
Konfiguration
e  [Eingang 1] Einfahren Vaa
e [Eingang 2] Ausfahren i
. [Eingang 3] Keine Funktion hinterlegt -' LD1000C
P : Input I i |
Spezifikation input
Pin 11 Eingang 1 e U=0.. 30Vdc > dircuit I
Grau-Rosa o Pegeldefinition : :
(GYPK) o [high] =3v* Lo _onon ]
o [low] <0.8v*
e  Typische Stromaufnahme pro Eingang: 5mA
*Bezug auf ,Eingangs GND*
Tabelle wird fortgesetzt
AP.4.017901

Version 1.1
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Anschlussplan

AP.4.017901 PHOENIX MECANO
Fortsetzung
Pin 12 Ausgang Analog (Zylinderposition)
Rot-Blau (RDBU) | Der LD1000C erzeugt in Abhéngigkeit der aktuellen Position eine linear Aus-
gangsspannung.

Spezifikation
. Last R. 21k Q

e  Eingefahren 2V*
e  Ausgefahren 10 V*

A [LDIOOOC
10V | output
g —

Pin 12 | & A
(RDBU) L GND GND

2V

»Position
Max

*Bezug auf ,Ausgangs GND*

Beispiel

Anschlussbeispiel — Ansteuerung

—BN—\

e B e

C—-WH—/™

s G\

C NC )
YE

o B K—
GYm—

Jéusfahrenf R De—
o

\/ T

DCPSU +
3.3V -

o s (Y P K

Tiinfah ren ‘ @mR DB

RD

DC PSU | ¥

BK

Achtung: 48V auf den Eingangen ist nicht zulassig und beschadigt den Zylinder.

AP.4.017901
Version 1.1
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PHOENIX MECANO

Anschlussbeispiel — CAN

USB/CAN
Converter

Laptop

Ausgang — Relaisansteuerung

—_——

DCPSU +
24V -
DCPSU +
48V -

BK

—BN—\
— e B s
—C WH D

e G \

o P K —
YE
B Ke—
. ar
e R D
C A )
@ GY PR

ea=R DB

RD
DCPSU | + fF——_
il il prraud

K1: Relais mit integrierte Freilaufdiode (Wago, 788-312)

Anmerkung: Zur besseren Ubersicht ist allein ein Relais am Ausgang 3 dargestellt.

AP.4.017901
Version 1.1
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Anschlussplan
AP.4.017901 PHOENIX MECANO

Ausgangs Ground (GND) Konzepte

GND-Konzept mit zwei getrennten Netzteilen

\
YE
W Lﬁ—BK—
5V - o G
DCPSU | + —RE
24V - f—
BK

GND-Konzept mit zwei Netzteilen und gemeinsamen GND

\
YE
DCPSU L B K —
i ' — Y m—
DCPSU [+ | L
24V -
BK
Nicht zulassiges GND-Konzept
\

DC PSU
5V

DCPSU
24V

—==k L°

Anmerkung: Die Uber die Litze BK flieBenden Motorstrome kénnen den Zylinder beschadigen. Achten Sie stets auf ein GND Konzept, in

dem keine Querstrome flieRen kénnen.

AP.4.017901
Version 1.1
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Anschlussplan AP.4.017903

Steckerbelegung

Steckerbelegung Amphenol AT04-6P

OO
® @
OO

Amphenol AT04-6P
(Front view)

AT04-6P

Pin Beschreibung

Pin 1 Versorgung Motor Plus Positive Versorgungsspannung fiir den Motor.

Pin 2 Versorgung Controller Plus Versorgungsspannung fur den Controller und die Kommunikationsschnittstelle

Pin 3 CAN high CAN Kommunikationsschnittstelle
Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und biooc  _ _ _
Parametrisierung des Zylinders. | C

| "

Pin 4 CAN 0w ) ) - _ | R | signal GND
Signal GND ist kapazitiv und ohmsch mit dem GND | I
des Zylinders gekoppelt. Lo

Pin’5 Signal GND Hinweis: Stellen Sie bei allen CAN BUS Teilnehmern
ein identisches GND Potential sicher.

Pin 6 Minus Gemeinsame Minusleitung fur die Versorgungsspannung des Motors und des Con-
trollers.

AP.4.017903

Version 1.0
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Beispiel

Anschlussbeispiel

CANH
USB/CAN c
< CANL
Ll
converter GND
Fuse
Battery
AP.4.017903

Version 1.0
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Anschlussplan AP.4.017910

Steckerbelegung

M12power
(Draufsicht)

Steckerbelegung M12power (3pol)

**Versorgungsspannung ***

M12-12Pol 10 (VT)
(Draufsicht)
2 (BU) 1 (BN)
3 (WH) 9 (RD)
4 (GN) 8 (GY)
11 (GYPK) 12 (RDBU)
5 (PK) 7 (BK)
6 (YE)

Pwr

Pin Beschreibung
Pin 1 Nicht Versorgungsspannung
Braun (BN) angeschlossen Das Powerkabel dient der Stromversorgung des Zylinders an

der DC Versorgungsspannung (DC PSU).

Anschluss

- Verbinden sie die schwarze Litze mit Minus (0V), und die rote

Pin 3 DC-Versorgungs- Li it Plus. Di lassige S Ko Sie dem T
Rot (RD) spannung itze m!t us. Die zulassige Spannung kénnen Sie dem Ty-

penschild entnehmen.
Pin 4
Schwarz (BK)

+
DCPSU |—
BK

AP.4.017910
Version 1.5
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Anschlussplan
AP.4.017910 PHOENIX MECANO

Steckerbelegung M12 Signal (12pol)

** Kommunikations- & Steuerstecker *** I n
Ein-/ Ausgang Beschreibung
Pin 1 Spannungsausgang
Braun (BN) Gesicherte Versorgungsspannung zum Schalten der digitalen Eingdnge an diesem Stecker. Eine anderweitige
Nutzung ist nicht zuléssig.
Pin 2 Signal GND CAN Kommunikationsschnittstelle
Blau (BU) Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und Para-
metrisierung des Zylinders. b1000C
Pin 3 CAN high ' c
Weil3 (WH) Signal GND ist kapazitiv und ohmsch mit dem GND des [ R | Signal GND
Zylinders gekoppelt. : I
Pin 4 CAN low o]
Griin (GN) Hinweis: Stellen Sie bei allen CAN BUS Teilnehmern
ein identisches GND Potential sicher.
Pin 5 Ausgang 4 Digitale Ausgange
Rosa (PK) Der Zylinder zeigt lhnen das Erreichen der ein- und ausgefahrenen Endlage mit jeweils

einem separaten Pin an.

Der Ausgang ist zum Schalten kleiner Lasten wie zum Beispiel Relais, Magnetventile
oder Signallampen ausgelegt. Der intern verbaute Widerstand R ist gegen die Zylinder-
Versorgungsspannung Vdd (z.B. 24V) geschalten und erlaubt zum Beispiel den direkten
Betrieb von ublichen Signal-LEDs ohne separaten Vorwiderstand.

Spezifikation LD1000C
e R =24k Q
e Vps =0...30 Vic
e Ips =0...300m A
Definition
e Ausgang 3 Eingefahren
e Ausgang 4 Ausgefahren
Pin 6 Ausgang 3
Gelb (YE)
A
Vdd
Pin 5 (PK) I-
ov
Vdd
Pin 6 (YE)
ov
»Position
Max
|
Sy
Tabelle wird fortgesetzt
AP.4.017910
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AP.4.017910 PHOENIX MECANO
Fortsetzung
Pin 7 Ausgangs GND
Schwarz (BK) Nullpotential der Ausgéange (siehe Pin 5 und 6).
1D1000C _ __
Verbinden Sie die Leitung nicht mit dem Minus der Zylinder-Versorgungsspan- r I
nung (siehe M12power, Pin 4). Der Zylinder kdnnte durch die auftretenden Quer- |
strome beschadigt werden. |GND | Output
- — ——— GND
Diese Leitung ist allein notwendig, wenn die Steuerungseinheit eine galvanisch ge-
trennte Versorgung zum Zylinder hat.
Pin 8 Eingangs GND
Grau (GY) Nullpotential der Eingange (siehe Pin 9 — 11).
LD1000C
Das Verbinden dieser Leitung wird bei Eingangsspannungspegel unter 5V emp- |- - T T _i
fohlen, um den Einfluss des Spannungsabfalls auf der Minus-Leitung (M12power, | R
i Input
Pin 4) zu umgehen. END_ __on_ 253
Ein Anschluss dieser Litze bei einer zur Zylinderversorgung galvanisch getrennten
Steuereinheit ist obligatorisch.
Pin 9 Eingang 3 Digitale Eingénge
Rot (RD) Die digitalen Eingénge erlauben lhnen den Zylinder aus- und einzufahren, sowie weitere
Betriebsmodi auszuwahlen (siehe Montageanleitung).
Pin 10 Eingang 2 12 Sianal
Violett (VT) Der Zylinder erlaubt eine passiv und aktiv An- Kabgl :
steuerung. FUr eine passive Ansteuerung verbin-
Pin 11 Eingang 1 den Sie die br.aune Litze (Pinl) mit dem entspre- Cinfahren
chenden Eingang (siehe nebenstehende
Grau-Rosa ; Lo .
(GYPK) Darstellung). Dies kann zum Beispiel Uber einen GYPK + BN
Handschalter (Zubehorartikel), Taster oder Re-
laiskontakte erfolgen. Ausfahren
Bei einer aktiven Ansteuerung verbinden Sie die VT + BN
Eingdnge zum Beispiel mit der Zylinderspan-
nung. Die tiefe ,high“-Pegel erlaubt ebenfalls die Ansteuerung mit einem 3.3V-Controller.
Konfiguration
. [Eingang 1] Einfahren
. [Eingang 2] Ausfahren
e [Eingang 3] Keine Funktion hinterlegt
Spezifikation
e U=0...30Vdc*
o  Pegeldefinition
o [high] =3Vv*
o [low] <0.8v*
e  Typische Stromaufnahme pro Eingang: 5mA
*Bezug auf ,Eingangs GND*
Tabelle wird fortgesetzt
AP.4.017910
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Fortsetzung

Pin 12
Rot-Blau (RDBU)

Ausgang Analog (Zylinderposition)
Der LD1000C erzeugt in Abhéngigkeit der aktuellen Position eine linear Aus-
gangsspannung.

Spezifikation

. Last R. 21k Q

Standardkonfiguration bei 12V
e [0.5V¥] Eingefahrene Position
. [4.5V*] Ausgefahrene Position

Standardkonfiguration bei 24V

o [2v¥] Eingefahrene Position 1LD1000C
o [10V¥ Ausgefahrene Position N—r— 23::05
u
| fone H >
I
A | * * I
1oV Lo
Pin 12
(RDBU)
2V
»Position

*Bezug auf ,Ausgangs GND*

AP.4.017910
Version 1.5
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Beispiel

Anschlussbeispiel — Passive Ansteuerung

_BN—\

e B Um——
C—WH—/™
‘ f G\ —
P K —
Einfahren |A_usfah ren YE
B e—
o (G Y —
e R D
s \VAal )

QY P K
e=R DB

T1_RD
DC PSU Ty

BK

Anschlussbeispiel — Aktive Ansteuerung

5 N
B s
C—WH/™
s (5 —
P K —
YE
B K —
GYm—

Jéusfahrenf =R De—
o am

\/T—

DCPSU +
3.3V -

< (5 Y P K

—|—Einfah ren ‘ @m=RDBUm=

T}k
DC PSU ] ¥
BK
AP.4.017910
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Anschlussbeispiel — Positionssignal

terminals of the

Power supply Digital inputs

controler /

In
Controler
+
+
DC PSU

L

Anmerkung: Die Abbildung zeigt eine Ubliche Applikation, in der das Steuergerat mit einem zentralen GND (Minus), wie ebenfalls der

Zylinder, verbunden ist. Die braune Litze (GND) des 12poligen Kabels darf in dieser Konstellation nicht verbunden werden.

Anschlussbeispiel —= CAN

Laptop

—BN—\
— e B -
USB/CAN WH
Converter
e G \
P K —
YE
B K—
o (G Y m—
e R D
o \/ T
=G Y P K=
e=R DBUm=s
RD
DCPSU | + ——_
24V - -—BK/
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Ausgang — Relaisansteuerung

&
Al
1
VN
i1
P22
P
T

DC PSU
24V

BK

K1: Relais mit integrierte Freilaufdiode (Wago, 788-312)

Anmerkung: Zur besseren Ubersicht ist allein ein Relais am Ausgang 3 dargestellt.

Ausgang — Relaisansteuerung mit zwei galvanisch getrennten Versorgungsspannungen

DCPSU + _/__BK—
12V - Gy
DCPSU | + 2
24V - f—
BK

K1: Relais mit integrierte Freilaufdiode (Wago, 788-312)

Anmerkung: Zur besseren Ubersicht ist allein ein Relais am Ausgang 3 dargestellt.

AP.4.017910
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Ausgangs Ground (GND) Konzepte

GND-Konzept mit zwei getrennten Netzteilen

J

YE

DC PSU ;ﬁBK—
5V -

DCPSU | + 22
2av [ ——
BK

GND-Konzept mit zwei Netzteilen und gemeinsamen GND

\

YE
B K—

DCPSU | + |
5V -
DCPSU | + 22
24V -
BK

Nicht zulassiges GND-Konzept

DCPSU
5V

DCPSU
24V

AP.4.017910
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Anschlussplan AP.4.017913

Stecker- /Kabelbelegung

Powerkabel M12-12Pol 10 (VT)
(skizzenhafte Darstellung) GNYE (Draufsicht)
(GNYE) 2 (BU) 1 (BN)
3 (WH) 9 (RD)
4 (GN) 8 (GY)
BN 11 (GYPK) 12 (RDBU)
Kabel: 3 G 1.5mm’ (BK1)
(Kabel: 3G 2.5mm?) 5 (PK) 7 (BK)
Stecker oder Kabelausfiihrung
Kabelbelegung Power (3pol)
*** \Versorgungsspannung *** Pwr
Pin Beschreibung
Nicht Versorgungsspannung
1.5mm?: Das Powerkabel dient der Stromversorgung des Zylinders an der DC-Ver-

angeschlossen
Griin-Gelb (GNYE)

2.5mm?:
Grin-Gelb (GNYE)

DC-Versorgungs-
1.5mm?: spannung

Braun (BN)

2.5mm2:
Schwarz 1 (BK1)

1.5mm?
Blau (BU)

2.5mm2:
Schwarz 2 (BK2)

sorgungsspannung (DC PSU).

Anschluss mit 1.5mm?
Verbinden sie blaue Litze mit Minus (0V), und die braune Litze mit
Plus. Die zulassige Spannung kénnen Sie dem Typenschild ent-
nehmen.

DCPSU

BU/BK2

Anschluss mit 2.5mm?
Verbinden sie Litze Schwarz-2 (BK2) mit Minus (0V), und die Litze Schwarz-1 (BK1)
mit Plus. Die zuléssige Spannung kénnen Sie dem Typenschild entnehmen

Achtung
Ein falscher Anschluss kann zu einer dauerhaften Beschadigung des Zylinders fiihren!

AP.4.017913
Version 1.2
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Steckerbelegung M12 / Kabelbelegung Signal (12pol)

*** Kommunikations- & Steuerkabel *** I n
Ein-/ Ausgang Beschreibung
Pin 1 Spannungsausgang
Braun (BN) Gesicherte Versorgungsspannung zum Schalten der digitalen Eingange an diesem Stecker. Eine anderweitige
Nutzung ist nicht zuléssig.
Pin 2 Signal GND CAN Kommunikationsschnittstelle
Blau (BU) Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und Para-
metrisierung des Zylinders. D1000C_
Pin 3 CAN high | c
WeiR (WH) Signal GND ist kapazitiv und ohmsch mit dem GND des | R | signal GND
Zylinders gekoppelt. : I
Pin 4 CAN low Lo
Griin (GN) Hinweis: Stellen Sie bei allen CAN BUS Teilnehmern
ein identisches GND Potential sicher.
Pin 5 Ausgang 4 Digitale Ausgéange
Rosa (PK) Der Zylinder zeigt Ihnen das Erreichen der ein- und ausgefahrenen Endlage mit jeweils

einem separaten Pin an.

Der Ausgang ist zum Schalten kleiner Lasten wie zum Beispiel Relais, Magnetventile
oder Signallampen ausgelegt. Der intern verbaute Widerstand R ist gegen die Zylinder-
Versorgungsspannung Vdd (z.B. 24V) geschalten und erlaubt zum Beispiel den direkten
Betrieb von Ublichen Signal-LEDs ohne separaten Vorwiderstand.

Spezifikation LD1000C
e R =24k Q
° Vbs =0...30 Vpc
e lps =0...300m A
Definition
e Ausgang 3 Eingefahren
e Ausgang 4 Ausgefahren
Pin 6 Ausgang 3
Gelb (YE)
Vdd
Pin 5 (PK) r
ov
Vdd
Pin 6 (YE)
ov
»Position
Max
T T T T T T T T T T T
A
Tabelle wird fortgesetzt
AP.4.017913
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Fortsetzung
Pin 7 Ausgangs GND
Schwarz (BK) Nullpotential der Ausgéange (siehe Pin 5 und 6).
LD1000C _ __
Verbinden Sie die Leitung nicht mit dem Minus der Zylinder-Versorgungsspan- r |
nung (siehe M12power, Pin 4). Der Zylinder kénnte durch die auftretenden Quer- |
strome beschéadigt werden. |GND | Output
- — ——— GND
Diese Leitung ist allein notwendig, wenn die Steuerungseinheit eine galvanisch ge-
trennte Versorgung zum Zylinder hat.
Pin 8 Eingangs GND
Grau (GY) Nullpotential der Eingénge (siehe Pin 9 — 11).
LD1000C
Das Verbinden dieser Leitung wird bei Eingangsspannungspegel unter 5V emp- |- T T _i
fohlen, um den Einfluss des Spannungsabfalls auf der Minus-Leitung (M12power, | R
i Input
Pin 4) zu umgehen. END_ I
Ein Anschluss dieser Litze bei einer zur Zylinderversorgung galvanisch getrennten
Steuereinheit ist obligatorisch.
Pin 9 Eingang 3 Digitale Eingénge
Rot (RD) Die digitalen Eingange erlauben lhnen den Zylinder aus- und einzufahren, sowie weitere
Betriebsmodi auszuwahlen (siehe Montageanleitung).
Pin 10 Eingang 2 V12 Sianal-
Violett (VT) Der Zylinder erlaubt eine passiv und aktiv An- Kabgl
steuerung. Fur eine passive Ansteuerung verbin-
- - den Sie die braune Litze (Pin1) mit dem entspre- ]
Pin 11 Eingang 1 ) . Einfahren
chenden Eingang (siehe nebenstehende
Grau-Rosa ; o .
(GYPK) Darstellung). Dies kann zum Beispiel Uiber einen GYPK + BN
Handschalter (Zubehdrartikel), Taster oder Re-
laiskontakte erfolgen. Ausfahren
Bei einer aktiven Ansteuerung verbinden Sie die VT + BN
Eingdnge zum Beispiel mit der Zylinderspan-
nung. Die tiefe ,high“-Pegel erlaubt ebenfalls die Ansteuerung mit einem 3.3V-Controller.
Konfiguration
. [Eingang 1] Einfahren
. [Eingang 2] Ausfahren
. [Eingang 3] Keine Funktion hinterlegt
Spezifikation
e U=0...30Vvdc*
. Pegeldefinition
o [high] =3Vv*
o [low] <0.8v*
. Typische Stromaufnahme pro Eingang: 5mA
*Bezug auf ,Eingangs GND*
Tabelle wird fortgesetzt
AP.4.017913

Version 1.2
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Fortsetzung

Pin 12
Rot-Blau (RDBU)

Ausgang Analog (Zylinderposition)
Der LD1000C erzeugt in Abhangigkeit der aktuellen Position eine linear Aus-
gangsspannung.

Spezifikation
. Last R. 21k Q

Standardkonfiguration bei 12V
. [0.5V*] Eingefahrene Position
. [4.5V*] Ausgefahrene Position

Standardkonfiguration bei 24V

. [2V*] Eingefahrene Position 1D1000C
. [10V*] Ausgefahrene Position r—————= A:ta'°$
outpu
o H D =
|
A | * * I
10V Lo o
Pin 12
(RDBU)
2V
»Position
Max

*Bezug auf ,Ausgangs GND*

AP.4.017913
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Beispiel

Anschlussbeispiel — Passive Ansteuerung

_BN—\

o B |
C—WH=/™
. f G —

P K —
_| IA_usfah ren YE

B K —

o Y m—

e R D

e \/ T o
< (5 Y P |
a=R DB

BN/BK1
DCPSU |

- —_—
BU/BK2

Anschlussbeispiel — Aktive Ansteuerung

5 N
e B U
C—WH/™
s (5 —
P K —
YE
B | —
GYm—

Jéusfah renf =R Dm—

\/ T

DCPSU +
3.3V -

< (5 Y P K

—|—Einfahren ’ @R DBUs=s

- en/e
DC PSU ] 3
BU/BK2
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Anschlussbeispiel — Positionssignal

Power supply
terminals of the
controler

Digital inputs

/

Controler

In P —

L 3] N—\
e B |
——WH/™

o (G \ —

YE

DC PSU

L 1|BN/BK1

o B K
G Y m——
e R D
o\ T
e GY PKm—
@R DBUm==

Anmerkung: Die Abbildung zeigt eine ubliche Applikation,

Zylinder, verbunden ist.

BU/BK2

Anschlussbeispiel — CAN

Laptop

AP.4.017913
Version 1.2
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in der das Steuergerat mit einem zentralen GND (Minus), wie ebenfalls der

USB/CAN

Converter

DCPSU
24V

BN/BK1

-—/
BU/BK2
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Ausgang — Relaisansteuerung

I
=
Al
T 12
PV
v
{2
A —
z
[N

o P e

o B Ko

DCPSU
24V

BN/BK1

BU/BK2

K1: Relais mit integrierte Freilaufdiode (Wago, 788-312)

Anmerkung: Zur besseren Ubersicht ist allein ein Relais am Ausgang 3 dargestellt.

Ausgang — Relaisansteuerung mit zwei galvanisch getrennten Versorgungsspannungen

ke |
i ST |¢:
| I N
ooy o
!_ < b ] : °
P K —
YE
DC PSU + '
12V _ /——GY_
DC PSU + BN/BK1
24V _ >
BU/BK2

K1: Relais mit integrierte Freilaufdiode (Wago, 788-312)

Anmerkung: Zur besseren Ubersicht ist allein ein Relais am Ausgang 3 dargestellt.

AP.4.017913
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Ausgangs Ground (GND) Konzepte

GND-Konzept mit zwei getrennten Netzteilen

pcpsu | + |—BN/BUL
v [ ——

J

W L_/_/\\—BK—
5V -

BU/BK2

GND-Konzept mit zwei Netzteilen und gemeinsamen GND

J

DCPSU [+
sV -
pcesu | + [ —ENBRL
24V -
BU/BK2

Nicht zuldssiges GND-Konzept

DC PSU
5V

DC PSU
24V
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Anschlussplan AP.4.018886

Steckerbelegung

Steckerbelegung Amphenol AT04-08PB

)
®

® ®
® G

® ©®

Amphenol AT04-08PB

(Vorderansicht)

Kontakte

Pin 1 & 2: Amphenol AT60-16-0122 (Nickel)
Pin 3 — 8: Amphenol AT60-16-0822 (Nickel)

AT04-08PB

Schwarz (BK)

Hinweis: Stellen Sie bei allen CAN BUS Teilnehmern
ein identisches GND Potential sicher.

Pin Beschreibung
Pin 1 Power supply motor Positive Versorgungsspannung fiir den Motor.
Braun (BN) Die Spannung kann im Stillstand ausgeschalten werden.
Hinweis: Ausschalten der Spannung wahrend der Fahrt nicht zuléssig.
Pin 2 Power supply ground/mi- Gemeinsame Minusleitung fiir die Versorgungsspannung des Motors und des Con-
Blau (BU) nus trollers.
Pin 3 Input 1 (Manual IN) Digitale Eingange
Grau (GY)
Standardkonfiguration
. [Eingang 1] Einfahren
. [Eingang 2] Ausfahren
Spezifikation
Pin 4 Input 2 (Manual OUT) e U=0...30Vdc
Gelb (YE) . Pegeldefinition
o [high] =23Vv*
o [low] <0.8v*
. Typische Stromaufnahme pro Eingang: 5mA
*Bezug auf den internen ,Power supply ground/minus®
Pin 5 CAN high CAN Kommunikationsschnittstelle
Weiss (WH) Schnittstelle zur Steuerung, Abfrage, Updaten und Pa- 1D1000C
rametrisierung des Zylinders. = o
Pin 6 CAN low . . » . I R | signal GND
Griin (GN) Signal GND ist kapazitiv und ohmsch mit dem GND I |
des Zylinders gekoppelt. | & |
Pin 7 Signal GND -

Pin 8 Power supply electronic Versorgungsspannung fiir den Controller und die Kommunikationsschnittstelle.
Rot (RD)
Hinweis: Ausschalten der Spannung wahrend der Fahrt nicht zuléssig.
AP.4.018886

Version 1.0
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Beispiel

Anschlussbeispiel - CAN

USB/CAN
converter

1200

CANH
GND

Sicherung

Batterie

Warnung: Die beiden Speisungen “Power supply motor” und “Power supply electronic” missen vor einem Fahrbefehl aktiviert sein und
durfen wahrend der Fahrt nicht deaktiviert werden.

Anschlussbeispiel — Aktive Ansteuerung

| Einfahren
——0 o—l
JTh
o o PN
| Ausfahren
T
g2 | Sicherung Batterie :| F1
Manual IN/OUT|
Batterie
motor current +
t internal controler
Sicherung | _—
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