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Zu diesem Dokument

1

1.1

1.2

1.3

Zu diesem Dokument

Giltigkeit dieses Dokuments

Dieses Dokument beschreibt Installation und Gebrauch folgender Baureihen:
B 22xx...BX4 CSD/CCD/COD

B 32xx...BX4 CS/CC/CO

B 3564...B CS/CC/CO

Dieses Dokument richtet sich an ausgebildete Fachkrafte mit Befahigung zur Montage und
zum elektrischen Anschluss des Produkts.

Alle Angaben in diesem Dokument beziehen sich auf Standardausfiihrungen der oben
genannten Baureihen. Anderungen auf Grund von kundenspezifischen Ausfiihrungen dem
Beilageblatt entnehmen.

Mitgeltende Dokumente

Fur bestimmte Handlungsschritte bei der Inbetriebnahme und Bedienung der FAULHABER
Produkte sind zusatzliche Informationen aus folgenden Handbuchern hilfreich:

andbuch vy

Kommunikationshandbuch  Schnittstellenbeschreibung RS232
Kommunikationshandbuch  Schnittstellenbeschreibung CANopen mit FAULHABER Kanal
Kommunikationshandbuch  Schnittstellenbeschreibung CANopen CiA 402

Softwarehandbuch Bedienungsanleitung zur FAULHABER Motion Manager PC Software

Diese HandbUlicher kbnnen im PDF-Format von der Internetseite
www.faulhaber.com/manuals heruntergeladen werden.

Umgang mit diesem Dokument

» Dokument vor der Konfiguration aufmerksam lesen, insbesondere das Kapitel Sicher-
heit.

» Dokument wahrend der Lebensdauer des Produkts aufbewahren.
» Dokument dem Bedien- und ggf. Wartungspersonal jederzeit zuganglich halten.

» Dokument an jeden nachfolgenden Besitzer oder Benutzer des Produkts weitergeben.
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Zu diesem Dokument

1.4 Abkirzungsverzeichnis

Abkiirzung Bedeutung

Anlin Analoger Eingang
AGND Analogue Ground
CAN Controller Area Network
CAN_L CAN-Low
CAN_H CAN-High
cc Controller mit CANopen Schnittstelle (Faulhaber Kanal)
CccD
co Controller mit CANopen Schnittstelle nach CiA 402
coD
cs Controller mit serieller Schnittstelle RS232
CsD
DigIn Digitaler Eingang
DigOut Digitaler Ausgang
EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit
ESD Electrostatic Discharge
FAULT Fehlerausgang
GND Ground
PLC Programmable Logic Controller
PWM Pulse Width Modulation
RxD Receive Data
TTL Transistor Transistor Logic
TxD Transmit Data
1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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1.5

A

Symbole und Kennzeichnungen

VORSICHT!
Gefahren flr Personen. Nichtbeachtung kann zu leichten Verletzungen flihren.

» MaBnahme zur Vermeidung

VORSICHT!

Gefahr durch heiBe Oberflache. Nichtbeachtung kann zu Verbrennungen fihren.

» MaBnahme zur Vermeidung

HINWEIS!
Gefahr von Sachschaden.

» MaBnahme zur Vermeidung

ﬂ Hinweise zum Verstandnis oder zum Optimieren der Arbeitsablaufe

v Voraussetzung zu einer Handlungsaufforderung
1. Erster Schritt einer Handlungsaufforderung
& Resultat eines Schritts

N

Zweiter Schritt einer Handlungsaufforderung
% Resultat einer Handlung

»  Einschrittige Handlungsaufforderung

1. Auflage, 6-09-2017
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2.1

2.2

Sicherheit

BestimmungsgemaBe Verwendung

Die hier beschriebenen Motoren sind fir Anwendungen in dezentralen Systemen der Auto-
matisierungstechnik und in Handling- und Werkzeugmaschinen konzipiert. Fir die bestim-
mungsgemaBe Verwendung folgende Punkte beachten:

B Die Motoren entsprechend der ESD-Vorschriften behandeln.

B Die Motoren nicht in Umgebungen mit Kontaktmoglichkeiten zu Wasser, Chemie und/
oder Staub sowie nicht in explosionsgefdahrdeten Bereichen einsetzen.

Die Motoren nur innerhalb der im Datenblatt spezifizierten Grenzwerte betreiben.

Informationen Uber den individuellen Einsatz unter besonderen Umgebungsbedingun-
gen beim Hersteller erfragen.

Sicherheitshinweise

HINWEIS!

Elektrostatische Ladungen kdnnen die Elektronik beschadigen.
» Ableitfahige Arbeitskleidung tragen.

» Geerdetes Handgelenkband tragen.

HINWEIS!
Eindringende Fremdkérper kénnen die Elektronik beschadigen.

» Gehause nicht 6ffnen.

HINWEIS!

Das An- und Abklemmen von Leitungen bei anliegender Betriebsspannung am Gerat kann
die Elektronik beschadigen.

» Leitungen bei anliegender Betriebsspannung am Gerat nicht an- oder abklemmen.

HINWEIS!
Durch StoBeinwirkung auf die Motoren werden die Lager beschadigt und die Lebensdauer
des Motors verringert.

»  Schock- und Schwingbelastungen gemafB Definition durch DIN EN 60068-2-27 bzw.
DIN EN 60068-2-6 nicht Uberschreiten.

1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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2.3

Umgebungsbedingungen

» Einbauort so wahlen, dass fur die Kihlung des Motors saubere und trockene Kihlluft
zur Verflgung steht.

Aufstellungsort so wahlen, dass die Luft den Antrieb ungehindert umstrémen kann.
Speziell beim Einbau in Gehduse und Schranke die Kihlung des Motors sicherstellen.

Versorgungsspannung innerhalb des definierten Toleranzbereichs wahlen.

v v v Vv

Motor vor starkem Staubanfall, insbesondere Metallstaub und chemischen Schadstof-
fen schitzen.

»  Motor vor Feuchtigkeit und Nasse schitzen.

2.4 EG-Richtlinien zur Produktsicherheit
» Folgende EG-Richtlinien zur Produktsicherheit beachten.
» Bei Verwendung des Motion Control Systems auBerhalb der EG zusatzlich internatio-
nale, nationale und regionale Richtlinien beachten.

Maschinenrichtlinie (2006/42/EG)
Von elektrischen Kleinantrieben kann standardmaBig aufgrund ihrer geringen GréBe keine
nennenswerte Gefahr fir Leib und Leben ausgehen. Daher trifft die Maschinenrichtlinie ftr
unsere Produkte nicht zu. Die hier beschriebenen Produkte sind keine ,unvollstandigen
Maschinen”. Eine Einbauerklarung wird daher von FAULHABER standardmafBig nicht zur
Verfligung gestellt.
Niederspannungsrichtlinie (2014/35/EU)
Die Niederspannungsrichtlinie gilt fur alle elektrischen Betriebsmittel mit einer Nennspan-
nung von 75 bis 1500 V DC, bzw. von 50 bis 1000 V AC. Die in diesem Geratehandbuch
beschriebenen Produkte fallen nicht in den Geltungsbereich dieser Richtlinie, da sie fir klei-
nere Spannungen ausgelegt sind.
EMV-Richtlinie (2014/30/EU)
Die Richtlinie Gber die Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) gilt fir alle elektronischen
und elektrischen Gerate, Anlagen und Systeme, die an Endnutzer vertrieben werden. Daru-
ber hinaus kann auch far Einbaukomponenten eine CE-Kennzeichnung nach EMV-Richtlinie
vorgenommen werden. Die Ubereinstimmung wird durch die Konformitétserklarung doku-
mentiert.

1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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Produktbeschreibung

3 Produktbeschreibung

3.1 Allgemeine Produktbeschreibung

Die Antriebssysteme integrieren einen barstenlosen DC-Servomotor, einen hochauflésen-
den Istwertgeber und einen Motion Controller in einer kompakten, kompletten Antriebs-
einheit.

Die Motorkommutierung wird elektronisch durchgefihrt, so dass die Lebensdauer eines
Motion Control Systems von FAULHABER hauptsachlich von der Lebensdauer der Motorla-
ger abhangt. FAULHABER verwendet hochprazise vorgespannte Kugellager in jedem seiner
Systeme mit integriertem Motion Controller. Folgende Faktoren beeinflussen die Lagerle-
bensdauer:

B Statische, dynamische, axiale und radiale Lagerbelastungen
B  Thermische Umgebungsbedingungen
B Drehzahl
[

Schwing- und Schockbelastungen
B Prazision der Ankopplung der Welle zur gegebenen Anwendung

Fir hochdynamische Servoanwendungen, die sehr hohes Drehmoment in héchst kompak-
ten Abmessungen fordern, sind die integrierten 4-poligen DC-Servomotoren der
FAULHABER BX4 Serie zu empfehlen. Sie verfligen Uber folgende Eigenschaften:

B Robustes Design mit wenigen Bauteilen
B Klebstofffreier Aufbau

B Hohe Produktlebensdauer
]

Fir raue Umgebungsbedingungen gut geeignet (z. B. extreme Temperaturen und hohe
Schwing- und Schocklasten)

Die FAULHABER Motion Control Systems der Generation V2.5 sind durch ihre robuste Bau-
weise und ihr kompaktes Design perfekt far den Einsatz im Automatisierungsumfeld geeig-
net.

Eine getrennte Versorgung von Motor und Ansteuerelektronik ist optional méglich
(wichtig fur sicherheitsrelevante Anwendungen). Hierbei entfallt der 3. Eingang.

Je nach Antrieb sind zusatzliche Programmieradapter und Anschlusshilfen verfugbar.

Auf Anfrage ist eine spezielle Vorkonfiguration der Modi und Parameter moglich.

1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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Produktbeschreibung

3.2 Produktinformation

22 .. S 024 BX4 C .. D

D: Durchmesserkonform

S: RS 232, serielle Schnittstelle
C: CAN-Schnittstelle FAULHABER
O: CAN-Schnittstelle CiA

C: Controller

BX4: Motorenfamilie BX4 (4-Pol)

24:  Versorgungsspannung Motor (24 V)

S: Wellendurchmesser 3 mm

32: Motorlange 32 mm
50: Motorldange 50 mm

22:  Motordurchmesser 22 mm

Abb. 1: Bezeichnungsschliissel Motorbaureihe 22xx

024 ... C
‘ S: RS 232, serielle Schnittstelle
C: CAN-Schnittstelle FAULHABER
O: CAN-Schnittstelle CiA
C Controller

BX4: Motorenfamilie BX4 (4-Pol)
B: Motorenfamilie B (2-Pol)

24:  Motornennspannung (24 V)

G: Wellendurchmesser 5 mm
K: Wellendurchmesser 4 mm

42: Motorlange 42 mm
64: Motorlange 64 mm
68: Motorlange 68 mm

32:  Motordurchmesser 32 mm
35:  Motordurchmesser 35 mm

Abb. 2: Bezeichnungsschlissel Motorbaureihe 32xx und 3564

1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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3.3 Produktvarianten

Tab.

“ o .

2232

2250...
3242...
3268...

3564

1:  Produktvarianten Motion Control Systems

...BX4 CxD
BX4 CxD
BX4 Cx
BX4 Cx
...BCx

Analog Hall
Analog Hall
Analog Hall
Analog Hall
Analog Hall

5
5
5...
5
5

...8 000 8...30
...7 000 8...30

6 500 12...30
...6 500 12...30
...12.000 12...30

a) Drehzahlbereich ist abhdngig von der Versorgungsspannung.

Versorgungsspannung Spitzenstrom (A) 9
Elektronik/Motor (V DC) b)

0 00 U1 W Ww

b) Eine getrennte Versorgung von Motor und Ansteuerelektronik fiir sicherheitsrelevante Anwendungen ist opti-
onal erhéltlich (Sondernummer 2993). Hierbei entféllt der 3. Eingang fir digitale Signale.

¢) Je nach Kuhlfaktor, Arbeitspunkt und Umgebungstemperatur kann der Strombegrenzungsparameter liber
den FAULHABER Motion Manager angepasst werden. Die angegebenen Werte gelten bei 22 °C Umge-
bungstemperatur bzw. max. 60 °C Motortemperatur und Nennspannung flr Motor und Elektronik.

1. Auflage, 6-09-2017
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Installation

4.1

4.1.1

AN

Installation

» Vor einer Inbetriebnahme diese Beschreibung sorgfaltig lesen und beachten.
» Umgebungsbedingungen beachten (siehe Kap. 2.3, S. 8).

Nur ausgebildete Fachkrafte und unterwiesene Personen mit Kenntnissen auf folgenden
Gebieten dirfen die Motoren mit integriertem Speed Controller einbauen und in Betrieb
nehmen:

B Automatisierungstechnik

B Normen und Vorschriften (z. B. EMV-Richtlinie)
B Niederspannungsrichtlinie

Maschinenrichtlinie

VDE-Vorschriften (DIN VDE 0100)

Unfallverhitungsvorschriften

Montage

Montagehinweise

VORSICHT!
Der Motor kann sich im Betrieb stark erhitzen.

»  BerlUhrungsschutz bzw. Warnhinweis in unmittelbarer Nahe des Motors anbringen.

»  FUr ausreichende Warmeabfuhr sorgen.

HINWEIS!

Bei Montage- und Anschlussarbeiten am Motor bei angelegter Spannung kann das Gerat
beschadigt werden.

» Vor allen Arten von Montage- und Anschlussarbeiten Motor spannungsfrei schalten.

HINWEIS!
Der Motor kann bei falscher Montage beschadigt werden.

» Maximale Einschraubtiefe der Befestigungsschrauben beachten (siehe Tab. 2).

HINWEIS!

Eine zu groBe Belastung der Motorwelle kann den Motor zerstéren.

» Beim Aufbringen von Teilen auf die Motorwelle die maximal zulassigen Belastungs-
werte (siehe Produktdatenblatt) der Welle beachten.

HINWEIS!

Eine zu hohe radiale Belastung des Servomotors oder zu stark angezogene Befestigungs-
schrauben kénnen den Befestigungsflansch zerstéren.

» Maximal zulassige radiale Belastung des Motors beachten (siehe Tab. 2).

» Sicherstellen, dass die Schrauben gemaf Tab. 2 angezogen sind.

1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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Installation

4.1.2 Montage des Motors

7
:[\- ____ mﬂ A ——
%Il L
E
/

Abb. 3: Montage, Beispiel Baureihe 22xxBX4 CxD

1. Motor mit vorderem Flansch an geeigneter Stelle mit Befestigungsschrauben befesti-
gen (SchraubengréBe und Drehmoment siehe Tab. 2).

2. Befestigungsschrauben gegen thermischen Versatz sichern.

3. BeiBedarf, Teile auf die Motorwelle aufbringen.

Informationen zum verwendeten Flansch kébnnen dem Produktdatenblatt entnommen
werden.

Tab. 2: Befestigungsvorgabe

Motorserie Schraubentyp Gewindetiefe (mm) Max. Anzugsmoment Radiale Motorbelastung,
(Ncm) max. (N)
22xx...BX4 CxD M2 3,0 50 30
32xx...BX4 Cx M3 4,0 50 30
3564...B Cx M2 5,0 50 30
3242...BX4 CS/CC/CO 2232...BX4 CSD/CCD/COD
0,2 6xM3 017
1™ W 6xM2
/ D 20
@
022 FS/@@ ! } 20,2
\ '/ ’
\g?&%joo >
VN 6x60°
N
"~ 40
Abb. 4: Flanschdetails (Beispiele)
1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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Installation

4.2

4.2.1

Elektrischer Anschluss

Hinweise zum elektrischen Anschluss

HINWEIS!

Elektrostatische Entladungen auf die Anschlisse des Motors kénnen elektronische Bauteile
beschadigen

»  ESD-SchutzmaBnahmen beachten.
»  Nur an ESD geschltzten Arbeitsplatzen arbeiten.

»  Anschlisse gemaB Anschlussbelegung anschlieBen (siehe Kap. 4.2.3.1, S. 17)

HINWEIS!
Beschadigungsgefahr durch riickinduzierte Spannung.

Bei externem Antrieb der Motorwelle wirkt der Motor als Generator. Die dabei erzeugte
Spannung kann die Elektronik des Motors beschadigen. Die erzeugte Gleichspannung (Up)
entspricht dem Produkt aus Drehzahl (n) und Generatorspannungskonstante (k).

»  Elektronikversorgung des Motors wahrend der Montage an ein Netzteil anschlieBen
oder die Anschlusse Ug und GND miteinander verbinden.

» Motor, auch bei Verwendung eines Getriebes, nicht oberhalb der spezifizierten Maxi-
mal- bzw. Nenndrehzahl antreiben.

» EMV-Schutzbeschaltung verwenden (siehe Kap. 4.2.2.2, S. 16).

HINWEIS!

Eine starke statische oder dynamische Belastung der Anschlussleitung kann die Leitung
beschadigen.

» Sicherstellen, dass die Anschlussleitung wahrend der Installation und des Betriebs nicht
scheuert, quetscht oder zu enge Biegeradien entstehen.

> Bei Temperaturen < -10 °C Leitung nicht biegen.

>  Zulassige Belastungen einhalten (siehe Tab. 3).

Tab. 3: Zulédssige Belastungen der Anschlussleitungen

Motorserie Leitungstyp Zulassige Belastungen
22xx...BX4 CxD 1,27 AWG26 Maximale Zugbelastung: 30 N
Flachband Dauerzugbelastung: <17 N

Biegeradius bei mehrfachem Verlegen: >10 mm

Biegeradius bei einmaligem Verlegen: >1,2 mm

32xx...BX4 Cx 8-adrig AWG24 Maximale Zugbelastung: 50 N
Rundkabel Dauerzugbelastung: <25 N
Biegeradius bei mehrfachem Verlegen: >15 mm 2

Biegeradius bei einmaligem Verlegen: >15 mm?

3564...B Cx 8-adrig AWG24 Maximale Zugbelastung: 50 N
Rundkabel Dauerzugbelastung: <25 N
Biegeradius bei mehrfachem Verlegen: >15 mm 2

Biegeradius bei einmaligem Verlegen: >15 mm 2

a) Sonderausfihrung (z. B. fur Schleppkettenbetrieb) auf Anfrage

1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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Installation

4.2.2

4.2.2.1

1. Auflage, 6-09-2017

Motor elektrisch anschlieBen

Versorgungsanschluss legen

HINWEIS!
Beschadigungsgefahr durch nicht ausreichend dimensioniertes Netzgerat.

Bei Verwendung eines nicht ausreichend dimensionierten Netzgerates kann es zu Fehlfunk-
tionen kommen.

» Sicherstellen, dass das Netzgerat ausreichend dimensioniert ist.

v" Anschlussleitungen sind <3 m
1. EMV-SchutzmaBnahmen treffen (siehe Kap. 4.2.2.2, S. 16).
2. ESD-SchutzmaBnahmen treffen.

3. Flachbandleitung bzw. Rundkabel gemaB Anschlussbelegung anschlieBen (siehe
Kap. 4.2.3.1, 5. 17).

4. Stromversorgung gemaB der nachfolgenden Erklarung anschlieBen.

Es gibt 2 verschiedene Méglichkeiten zur Stromversorgung des Motors bzw. des
FAULHABER Motion Controllers:

Stromversorgung mit gemeinsamer Elektronikversorgung

Bei einer Stromversorgung mit gemeinsamer Elektronikversorgung werden Controller und
Motor im Fehlerfall gleichzeitig abgeschaltet. Nach einer Spannungsunterbrechung muss
die Referenzfahrt erneut durchgefihrt werden.

Abb. 5: Schaltbild - Gemeinsame Elektronikversorgung

Stromversorgung mit getrennter Elektronikversorgung

Bei einer Stromversorgung mit getrennter Elektronikversorgung kann die Motorversor-
gung (z. B. mit einem Sicherheitsrelais) im Fehlerfall abgeschaltet werden, wahrend der
Controller versorgt bleibt. Dadurch muss nach einer Stérung die Referenzfahrt nicht erneut
durchgefuhrt werden, da die Sensorversorgung des Motors wahrend der Stérung aufrecht
gehalten wurde. Bei der getrennten Elektronikversorgung wird zusatzlich zum

Anschluss Ug der Anschluss 3. In / Ug zur Versorgung verwendet. Motion Controller mit

getrennter Elektronikversorgung besitzen somit keinen dritten digitalen Eingang.

7000.00062
15
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Installation

I |
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Abb. 6: Schaltbild - Getrennte Elektronikversorgung

4.2.2.2 EMV-SchutzmaBnahmen

ﬂ Fur die notwendige Storfestigkeit im Industriebereich kann die Verwendung eines
EMV-Filters oder einer Schirmung bzw. EMV-Schutzbeschaltung notwendig sein.

Um Ruckwirkungen in das DC Versorgungsnetz zu reduzieren, kénnen Ferrithllsen L1
(z. B. WE 742 700 790) in den Zuleitungen verwendet werden.

Zum Schutz gegen Uberspannung auf der Versorgungsseite (Surge) wird empfohlen,
zuséatzlich eine externe Diode D1 (z. B. NTE 4934, 1500 W) anzuschlieBen.

‘ \
A0 g s m—— |
L1 U e
! ! I
! ! E =
! ! I, \\
A A 1 ! Iy
N ‘ /N — — Motor |
Int. Supply ! bl
D1 PRV, T o/
[ \ E || S -
| | —— |
| I T 2
5 ¢GND |
Abb. 7: EMV-Schutzbeschaltung
HINWEIS!

Beschadigungsgefahr durch EMV-Wechselwirkungen bei getrennter Elektronikversorgung

> Bei getrennter Elektronikversorgung mussen fur beide Versorgungsanschlisse EMV-
SchutzmaBnahmen getroffen werden.

ﬂ Bei getrennter Elektronikversorgung (siehe Abb. 6) muss die Schutzbeschaltung (siehe
Abb. 7) fur beide Versorgungsanschlisse ausgefihrt werden.
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4.2.3  Versorgungsanschliisse

4.2.3.1

» Motor gemaB Anschlussbelegung anschlieBen.

22xx...BX4 CxD

Anschlussbelegung

A HINWEIS!

Eine falsche Polung kann die Elektronik zerstéren

ﬂ Der Signalpegel der digitalen Eingange kann Uber die Schnittstelle auf TTL umkonfigu-

riert werden.

® Standard (SPS): Low 0...4,5V/High 12,5 V...Ug

® TTL: Low0...0,5V/High 2,5V...Ug

ﬂ Folgende Reglerparameter sind voreingestellt:
B Abtastrate: 200 ps

B Auflésung interner Encoder: 3 000 Impulse pro Umdrehung

Tab. 4: Anschlussbelegung der Flachbandleitung 22xx...BX4 CxD

3.In
2 Ug
3 GND
4 Anlin
5 AGND
6 FAULT
7 RxD/CAN-L
8 TxD/CAN-H

a) Ader 1 ist farbig markiert

3. Eingang, optionale Elektronikversorgung Ug.
Versorgungsspannung

Gemeinsame Masse

Analoger Eingang

Analog GND

Fehlerausgang

RS232 RxD/CAN-Low

RS232 TxD/CAN-High

Tab. 5: Elektrische Daten 22xx...BX4 CSD/CCD/COD

Ader
1(3.1n)

2 (Up)
3 (GND)
4 (Anin)

5 (AGND)

1. Auflage, 6-09-2017

Bezeichnung

Digitaler Eingang
Versorgungsspannung Elektronik a)
Versorgungsspannung

Masse

Analoger Eingang fur Drehzahlsoll-
wert

PWM Eingang fiir Drehzahlsollwert

Digitaler Eingang
Externer Encoder (CH A)
Eingang Schrittfrequenz
Bezugsmasse Anin

Externer Encoder (CH B)

17

Wert

Eingangswiderstand R, = 22 kQ
8...30V DC

8...30vDC

Bezugsmasse Ug

Spannungssignal 10 V

Frequenzbereich 100...2 000 Hz
Tastverhaltnis 50%: 0 min”"

Eingangswiderstand 5 kQ /24 V
fmax = 400 kHz

f =400 kHz

max

frnax = 400 kHz

7000.00062



2> FAULHABER

Installation

Ader Bezeichnung Wert

6 (FAULT) Fehlerausgang Kein Fehler = durchgeschaltet nach GND
Digitaler Ausgang Open Collector, max. Ug / 30 mA
Digitaler Eingang Eingangswiderstand R;,= 100 kQ

7 (RXD/CAN-L) b) Kommunikation RS232 RxD/CAN-L

8 (TXD/CAN-H) Kommunikation RS232 TxD/CAN-H

a) Sondernummer 2993
b) Beschaltung abhdngig vom gewdhlten Produkt CSD/CCD/COD

32xx...BX4 Cx und 3564...B Cx

ﬂ Der Signalpegel der digitalen Eingange kann Uber die Schnittstelle auf TTL umkonfigu-
riert werden.

® Standard (SPS): Low 0...7,0 V/ High 12,5 V...Ug
® TTL: Low0...0,5V/High 3,5V...Ug

ﬂ Folgende Reglerparameter sind voreingestellt:
B Abtastrate: 200 ps

B Auflésung interner Encoder: 3 000 Impulse pro Umdrehung

Tab. 6: Anschlussbelegung des Rundkabels 32xx...BX4 CS/CC/CO und 3564...B CS/CC/CO

Rot

3.1ln 3. Eingang, optionale Elektronikversorgung Uy,
Rosa Ug Versorgungsspannung
Blau GND Gemeinsame Masse
Braun Anin Analoger Eingang
Grau AGND Analog GND
Weil3 FAULT Fehlerausgang
Gelb RxD/CAN-L RS232 RxD/CAN-Low
Grun TxD/CAN-H RS232 TxD/CAN-High

Tab. 7: Elektrische Daten 32xx...BX4 CS/CC/CO und 3564...B CS/CC/CO

e

Rot (3. In) Digitaler Eingang Eingangswiderstand R, = 22 kQ
Versorgungsspannung Elektronik 12...30 V DC

Rosa (Ug) Versorgungsspannung 12...30 v DC

Blau (GND) Masse Bezugsmasse Ug

Braun (Anin) Analoger Eingang fur Drehzahlsollwert Spannungssignal +10 V

PWM Eingang fuir Drehzahlsollwert Frequenzbereich 100...2 000 Hz
Tastverhaltnis 50%: 0 min”'

Digitaler Eingang Eingangswiderstand 5 kQ /24 V
Externer Encoder (CH A) fmax = 400 kHz
Eingang Schrittfrequenz fmax = 400 kHz
1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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Ader Bezeichnung Wert

Grau (AGND) Bezugsmasse Anin
Externer Encoder (CH B) fmax = 400 kHz
WeiB3 (FAULT) Fehlerausgang Kein Fehler = durchgeschaltet nach GND
Digitaler Ausgang Open Collector, max. Ug / 30 mA
Digitaler Eingang Eingangswiderstand R;,= 100 kQ
Gelb (RXD/CAN-L) P Kommunikation RS232 RxD/CAN-L
Grain (TxD/CAN-H) ® Kommunikation RS232 TxD/CAN-H
a) Sondernummer 2993
b) Beschaltung abhdngig vom gewdhliten Produkt CS/CC/CO

4.2.3.2 1/0-Schaltbilder
Innenbeschaltung analoger Eingang (intern)

AGND o0—1—3 >

Anln o—(——— t

Abb. 8: Schaltbild analoger Eingang (intern)

Die Auswertung des analogen Eingangs (Anln) erfolgt durch Differenzbildung gegen
AGND.

B  AGND muss fur einen sicheren Betrieb beschaltet werden.

B  Wenn AGND direkt auf GND geschaltet wird, kann sich das resultierende Signal
verandern, wenn an der Masseleitung (GND) unter Last die Spannung abfallt.

B AGND direkt an den Bezugspunkt der Sollwertquelle anschlieBen.

B Masseanschluss der Spannungsquelle (GND) verbinden.

Der analoge Eingang kann je nach Option und Konfiguration die folgenden Funktionen
besitzen:

1. Auflage, 6-09-2017

Drehzahlsollwertvorgabe tUber Analogspannung
Drehzahlsollwertvorgabe Gber PWM-Signal
Strombegrenzungswert Gber Analogspannung
Vorgabe der Sollposition Gber Analogspannung
Digitaler Eingang fiuir Referenz- und Endschalter

Anschluss fir einen externen Impulsgeber

7000.00062
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Innenbeschaltung 3. Eingang

3.n Dig-In

1

Der Eingangspegel des digitalen Eingangs (3.In) kann umgeschaltet werden (PLC/TTL). Der
digitale Eingang (3. In) kann folgende Funktionen besitzen:

Abb. 9: Innenbeschaltung 3. Eingang

B Digitaler Eingang fur Referenz- und Endschalter

B Eingang der Spannungsversorgung der Elektronik bei Motorausfiihrung mit getrennter
Elektronikversorgung

Innenbeschaltung Fault (Dig I/O)

Faulte L — ﬂ O— Dig-In

R i
Cuo mA /30 mA Dig-In

Abb. 10: Innenbeschaltung Fault (Dig 1/0)

A HINWEIS!

Beschadigung der Elektronik

In folgenden Fallen kann die Elektronik des Fault-Anschlusses beschadigt werden:

Fehlerausgang ist nicht als Eingang konfiguriert und eine Spannung liegt am Fehlerausgang
an.

Angelegte Spannung am Fehlerausgang ist groBer als die Versorgungsspannung des Motion
Controllers.

Spannungsversorgung der Sensorik ist aktiv, wahrend die Spannungsversorgung des Motion
Controllers inaktiv ist.

» Einstellungen des Fehlerausgangs vor Anlegen einer Spannung prifen.

»  Versorgungsspannung der Sensorik und des Motion Controllers aufeinander abstim-
men. Die Versorgungsspannungen der Sensorik durfen nicht gréBer sein als die Versor-
gungsspannung des Motion Controllers.

ﬂ Empfehlung: Bei Verwendung des Fehlerausgangs als Eingang einen externen Wider-
stand (1 kQ/0,25 W) in Reihe schalten.

Der Fehlerausgang ist werkseitig als Ausgang konfiguriert. Vor einer Beschaltung als Ein-
gang muss der FAULT-Pin entsprechend konfiguriert werden (sieche Kommunikationshand-
buch).

1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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Der Fehlerausgang hat folgende Eigenschaften:

Der Fehlerausgang kann fur folgende Funktionen konfiguriert werden:

Schalter, der nach GND schaltet (Open Collector)

Ausgangswiderstand im offenen Zustand (High Pegel): 100 kQ

Schalter 6ffnet im Fehlerfall (High Pegel)

Ausgangsstrom auf ca. 30 mA begrenzt. Die Spannung im offenen Zustand darf die Ver-
sorgungsspannung nicht Gbersteigen (maximal Ug).

Kurzschlussfest

Impulsausgang

Digitaler Ausgang (frei programmierbar)

Referenzeingang oder digitaler Eingang

Drehrichtungseingang

4233 Anschlussbeispiele Motorbaureihe 22xx...BX4

20V

1kQ

o U

T

4,7kQ

10kQ H‘] Ader 4

Ader 2

Drive

Anln

N Ader 5

AGND

+ nsoll

4,7kQ[

T

Ader 7
O—

Ader 8
O—

Interface

GND

Ader 3

o GND

Abb. 11: Anschlussbeispiel bipolare analoge Sollwertvorgabe liber Potentiometer
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(22xx...BX4)
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. o U,
Ader 2
1kQ H 1kQ Drive U,
Ader4 | Anin
1kQ
L, Ader 6 | Fault
Ader5 | AGND
Ent_j Ader 7
Switch o—— |
Ader 8 Interface
GND
Ader 3
o GND
Abb. 12: Anschlussbeispiel Referenz- und Endschalter (22xx...BX4)
Q UDD UB
~ Ader 2
Drive
H 2,7kQ
Ader 4 Anlin >C A
A
Encoder chadrfture
ounter
. Ader5| AGND }C B
B
Ader 7 H
O—
Interface
Ader 8
O—
Ader 3
oGND

Abb. 13: Anschlussbeispiel externer Encoder (22xx...BX4)

Je nach Encodertyp kann die Verwendung von externen Pull-Up-Widerstanden not-
wendig sein. Fir die FAULHABER IE2-, IE3- und IER3-Encoder werden keine Pull-Up-
Widerstande benétigt.
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4.2.3.4 Anschlussbeispiele Motorbaureihe 32xx...BX4
1kQ
° 1 O UB
pink
4,7kQ Drive U,
10kQ H‘} brown | Anin
s + Nsoll
20V grey AGND -
4'7kQH yellow
green | Interface
GND
blue
o GND
Abb. 14: Anschlussbeispiel bipolare analoge Sollwertvorgabe (iber Potentiometer
(32xx....BX4)
° o U,
pink
1kQ H 1kQ Drive Us
brown | Anin
1kQ i
. white | Fault
grey AGND
End
Switch OM
green Interface
O—
GND
blue
GND
Abb. 15: Anschlussbeispiel Referenz- und Endschalter (32xx...BX4)
1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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Q UDD UB
_ pink
Drive
H 2,7kQ
Anln
R brown >C A
Encoder Quadrature
grey AGND > B Counter
3 —1+—o T
B
yellow H
O—
Interface
green
O—
blue
oGND
Abb. 16: Anschlussbeispiel externer Encoder (32xx...BX4)
4.2.3.5 Anschlussbeispiele Kommunikation
PC or Node 1
High Level Control
N ) n
C C C
o o o
[e))] (o)) [e))]
Ne) o] o]
ol? |2 2|2 a a o)
Zle &l §|e I | B
Abb. 17: Verdrahtung zwischen PC/Steuerung und einem Antrieb
7000.00062
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PC or
High Level Control Node 1 Node n
N ™ in
£ £ £
o o o
(o)) (o)) (o))
g 13 |2
218 8|d g|d ol gl £ o| ¢ ¢

4,7kQ

Abb. 18: Verdrahtung mit mehreren Motion Control Systemen im RS232-Netzwerkbetrieb

Node1 | __ oo ____. Node n

GND

CAN_H

120Q CAN Bus Line 120Q

CAN_L

Abb. 19: Anschluss im CANopen-Netzwerk

ﬂ Die Baudrate und Knoten-Nummer werden Uber den Motion Manager oder durch
direkte Befehlseingabe eingestellt (sieche Kommunikationshandbuch und Soft-
warehandbuch).

ﬂ Die maximale Leitungsldnge wird durch die Ubertragungsrate und die Signallaufzeiten
gemaB Tab. 8 begrenzt.

Tab. 8: Maximale Leitungsldnge in Abhdngigkeit zur Baudrate

Baudrate (kBit/s) Max. Leitungslange (inkl. Stichleitung)
1000 25m
500 100 m
250 250 m
125 500 m
50 1000 m
25 2500 m
10 5000 m
1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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CAN ist ein Bussystem, an dem alle Knoten parallel angeschlossen werden. An jedem Ende
der Busleitung muss ein Abschlusswiderstand von 120 Q angeschlossen sein. Zusatzlich zu
den beiden Signalleitungen CAN_H und CAN_L missen die Knoten noch durch eine
gemeinsame GND-Leitung miteinander verbunden sein.

»  Wenn mehrere elektrische Gerate oder Ansteuerungen lGber R5232 oder CAN vernetzt
sind, sicherstellen, dass der Potentialunterschied zwischen den Massepotentialen der
Anlagenteile unter 2 V liegt.

% Der Querschnitt der nétigen Potentialausgleichsleiter zwischen verschiedenen Anlagen-
teilen ergibt sich aus der VDE 100 und muss folgende Bedingungen erfullen:

mindestens 6 mm?

groBer als der halbe Querschnitt der Versorgungsleitung

1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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Wartung

5 Wartung

5.1  Wartungshinweise

A HINWEIS!

Beschadigung des Motors bei Kontakt mit Losungsmitteln.

»  Gehduse im Betrieb und bei der Wartung vor Kontakt mit Lésungsmitteln oder [6sungs-
mittelhaltigen Substanzen schitzen.

5.2 Wartungstatigkeiten

Der Motor ist grundsatzlich wartungsfrei. Je nach Staubanfall missen die Luftfilter von
Schrankgeraten regelmaBig kontrolliert und bei Bedarf gereinigt werden.

5.3  Storungshilfe

Falls bei bestimmungsgemaBer Verwendung wider Erwarten Fehlfunktionen auftreten,
kontaktieren Sie bitte lhren zustandigen Partner.

1. Auflage, 6-09-2017 7000.00062
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6 Zubehor

Folgenden Zubehorteile sind erhaltlich:

Artikel Artikelnummer

Kontaktieradapter 6501.00065
Kontaktieradapter 6501.00113

ﬂ Details zur Parametrierung dem Motion Manager Handbuch entnehmen (siehe
Kap. 1.2, S. 4).

ﬂ Details zur Anschlussreihenfolge dem Produktdatenblatt des entsprechenden Kontak-
tieradapters entnehmen.

Customer application Contact adapter Drive
and power source

o ©oooog ©
T <N
]

< ]
OO oo - o ooocoood 4
Series 32xx...BX4 CS/CC/CO
6501.00065 Series 3564...B CS/CC/CO

ND
N
i}
i ( )

i msEa Series 22xx...BX4 CSD/CCD/COD
jzzzeif

6501.00113

RS232/CANopen/USB

RILLLL Ej
£322 8%
S E o
£8
[ 1658
[everger13]

Abb. 20: Aufbau mit Kontaktieradapter

Informationen zu weiteren Zubehorteilen kénnen dem Hauptkatalog entnommen
werden.
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Gewahrleistung

7 Gewabhrleistung

Produkte der Firma Dr. Fritz Faulhaber GmbH & Co. KG werden nach modernsten Ferti-
gungsmethoden hergestellt und unterliegen einer strengen Qualitatskontrolle. Alle Ver-
kaufe und Lieferungen erfolgen ausschlieBlich auf Grundlage unserer allgemeinen
Geschafts- und Lieferbedingungen, die Gber die FAULHABER Homepage
www.faulhaber.com/agb eingesehen und heruntergeladen werden kénnen.
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DR. FRITZ FAULHABER
GMBH & CO. KG
Antriebssysteme

DaimlerstraBe 23 / 25

71101 Schonaich e Germany
Tel. +49(0)7031/638-0

Fax +49(0)7031/638-100
info@faulhaber.de
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