Card Motor

Dank der Verwendung eines Linearmotors sind Systeme zum
Transport, zum Schieben und Messe

Gewicht

13049

Hub: 10 mm

| &
9"m | Q

max. Schubkraft

R
Schieben einer sehr kleinen Last & \\ —

Beispiel Schub eines Tasterstifts
Positioniergenauigkeit
+5jpm)
Positioni ines Werksttick Al\ ﬁﬁ?-.

ositionierung eines VVerkstucks \ \

Beispiel Linsenfokussierung

Messgenauigkeit B
bei Schubvorgangen I

gy 7jenosition,

Werkstickmessung

Nutzlast 100 g, Hub 5 mm

max. Betriebsfrequenz

@E@QQH‘J yL

Ausschuss von nicht-konformen
Produkten usw.

Serie LAT3

n'miniatuI risiert worden:

® Lasst sich einfach programmieren (Zykluszeiteingabe)

Nur 3 Parameter mussen s

 eingegeben werden:
Positionierzeit,

Nutzlast”

2 S\VC

CAT.EUS100-96A-DE



Card Motor

Kompakt bei geringem Gewicht

Modell W [mm] L [mm] H[mm] Gewicht[g]

LAT3C-10 m
(LAT30-20 | 190
[LAT3C-30 |

Kabelanschluss

Der Stecker ragt nicht tiber den Antrieb hinaus.
Schlitten Stecker

Antriebskabel

GSMC LAT3-10
w
f_'\
:
Befestigungsbohr- Vier Gewindebohrungen ]
ungen fiir das Zentrieren fiir den Anbau des E_i_efestlgungspohrungen
des Werkstiicks WerksTi]cks fur das Zentrieren des
‘ i Antriebsgehéuses
Vier Gewindebohrungen
fur die Montage des
Antriebsgehduses
H ‘ Anschlag (verhindert, dass sich der
== Schlitten vom Antrieb [6st)
Werkstiickanbau Gehdusemontage
Befestigungsbohrungen fiir das Zentrieren 2 Gehdusemontageoptionen

des Werkstlicks am Antrieb als Standard
Befestigungsbohrungen fir

e das Zentrieren des Werkstiicks -IHI_ ;_. _,

Montage unten
(Gewindebohrungen)

g ! I = Befestigungsbohrungen
;J fur das Zentrieren des

Antriebsgehauses

Variantenubersicht

Sensor

(optischer Lineargeber) Linearmotor | Linearfiihrung Schub | Postioniergenauigket | Schubmessung max. Nutzlast

max.

N . . max. . ) Geschwindigkeit
Auflésung Ausfiihrung Ausfihrung mormentaner Genauigkeit | Genauigkeit | horizontal | vertikal

2N
LAT3F 20 1,25 um | Linearmotor mit | Linearfiihrung 5—' 5 pm I +10 pm | 500 g | 400 mm/s
W 20 | 30 beweglichen Magneten| mit Kugelumlauf +90um | +100 9

30 | Hm H Hm 50

Struktur und Funktionsprinzip )

Sensorkopf des Lineargebers Der Permanentmagnet ist auf der Unter- Permanentmagnet
: : ; seite des Schlittens und die Spule ist auf Bewegun Schlitten
(befestigte Seite) Skala d?S Llnez'irgebers der Oberseite der Schiene montiert. nach rgechgts
Linearfiihrung [ (bewegliche Seite) Wenn der Spule Strom zugefiihrt wird, Kraft"
oo wird ein Nordpol (N) in der Mitte der
magnet Oberseite der Spule erzeugt. Dieser Nor-
dpol zieht den Sidpol (S) des Perma-
nentmagneten auf der linken Seite an
und stéBt den Nordpol auf der rechten
Seite ab. Diese anziehenden und ab-
stoBenden Krafte erzeugen die Schub-
kraft. Somit wirkt die Schubkraft nach re-
chts auf den Schlitten und der Schlitten
bewegt sich nach rechts. Bewegung nach links

Wenn der Spule Strom in entgegenge- <Kraft
setzter Richtung zugefiihrt wird, wird ein
Schlitten Sidpol in der Mitte der Oberseite der
Spule erzeugt. Demzufolge wirkt die
Schubkraft nach links auf den Schlitten
Gehéause : und der Schlitten bewegt sich nach links.

Modell

Séhiene Sbule

Merkmale 1 SNMC



Serie LAT3
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Zykluszeiteingabe

Der Controller berechnet automatisch die Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzégerung, nachdem der Bediener eingegeben
hat, wie viele Sekunden der Kartenmotor brauchen soll, um sich auf die
Zielposition zu bewegen. Somit missen die Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzégerung nicht eingegeben werden.

Zykluszeit-Eingabemethode

@I 1) Grundeinstellungen

Die Einstellungen fir die unten beschriebenen Einstellpositionen

auswahlen und durch Klicken auf [Setup] im Controller speichern.
@) [Card Motor Product Number]: Die Produkinummer des entsprechenden Kartenmotors auswahien.
() [Method to Return to Home Position]: Ausgangspositon wahien fir die Riickkeh zur Ausgangsposition).
) [Card Motor Mounting Orientation]: Die Einbaulage des Motors wahlen (horizontal oder vertikal).
(® [Step Data Input Version]: Als Eingabemethode der Schritidaten die Zykluszeit wahlen,

Card Motor Controller Setup Software {9 3]

{BESIE Paraiietsr 5615 | Step Data Setup | Test Operation |

l Slope installation

S

 Speed Entry Method Floor installation

@III 3) Einstellen der Betriebsbedingungen
-Eingabe der Betriebswerte-

<Positionierbetrieb>
Einstellpositionen

: — Abstand zwischen der Ausgangsposition
©| Zielposition [mm] zur Zielposition.
@ | Positionierzeit [s] |  Erforderliche Zeit bis zum Erreichen der Zielposition.
o Das ungeféhre Gewicht der Haltevorrichiungen oder Werkstiicke

eingeben, die auf dem Schiitien des Kartenmotors montiert werden.
<Schubbetrieb>

Einstellpositionen
@ | Zielposition [mm] ]

@ | Positionierzeit[s]] + @] Schub-Einstellwert
0 Anzuwendende Kraft

Zum Einstellen der Betriebswerte frdie Schritinummer die Zeile
der entsprechenden Schrittnummer in der Schritdatentabele anklicken.
Basic Parameter Setup Step Data Setup | Test Operation |

Step Dats Edtion |apositioning Tirme & Distance A

\hen the belaw tekt ertry method

Mass
[el

No. | Operation | Position = Time | Speed | Aceel  Decel | Thrust | Mass
T e ] E |

il 0

2 0000 000 []
3 000 000 0
4 0000 000 0
5 0000 000 0
6 0000 i) 0
7 0000 000 0
8 0000 000 0
9 0000 000 0
10 0000 000 i
Bl 0000 000 0
12 0000 i) 0
13 0000 000 0
4 0000 000 0
15 0000 000 0

O
g

@I 2) Einstellen der Betriebsbedingungen
-Wahl der Betriebsart-

(3 Die Seite [Step Data Setup] fiir die Schrittdateneinstellung wahlen.
(® Betriebsart wahlen.

Fiir den Transport eines Werkstiicks in eine spezifische Position.

Zum Anwenden von Kraft auf ein Werkstiick oder zum Messen der

(GroBe eings Werkstlicks.
Card Motor ’E‘rn

Basic Parameter Setup Step Data Setup } Test Operation |

Step Data Edition ile Operation | Up/Download to Canraller

,@g@ &g EyE

: Target  Positionins et Load
Operation WFosition ~ Time  Gpeed  Aocel  Decel  Seiie  Mass g distance: 15mm
o Y B mn/el  Inm/sd nm/ed e fos i
d : - Postioningtine shou be set
: om0 [ 000 T () creater than 0185

ushin T

035

e

g

T Mass | |2 o025

Lo e
Lo
&

T00E

008 =

0 5 105 20 25 20
Catiory Distancelmm)

The shortest postioring tine i &
suiine. Plesce determing the
Sctusl condtions of the.
coupmert en s

postioring time socoringly

Einstellung abgeschlossen (Download)

Nach Abschluss der Einstellung der Betriebsbedingungen
(3 die Taste [Download] anklicken, um die Einstellung
abzuschlieBen.

Card Motor Controller Setup Software. FEIR
Basic Perameter Setup Step Data Setun | Test Operation |

Up/Dawniogeo CH ’B
EO)

Step Dats Edition—

&[0/ gl

 File Operation —

89

| Positioring Time & Distarce A
\henthe below tek entry methort

(Crisngiar oive) s used, the
Sporestpostionn ime il be
ispiayed for various ditance
Step Data | Pease setthe postioning tine
: e et ok
':jﬂ n Jueat  Positioni T Lo | fime v
peration  Position  Time  Gnee ficcel  De Seitie Mass | |Ex) Postioning distance: 15mm
m [mm] [s] mm/s]l  Imm/sd [mm/s2] alue [e] el Mass: 200g
osition — - Fostioningtime shouke set
— 0000 [ C 1000 = grester than 0185
ushine T

¥
|0
o] o ‘

£
Me. | Operation | Position | Time | Spesd | Aeecel | Decel | Thrust | Mass | | ‘gm%
Pos [ 010 ] ] ] [ g

1 o 00 0 8 pool2

2 pos 10001 o |z

3 Fos doon o1 ol 255

& pos IR 0 |3 25or
5 pos 400 01 0 {00 IS
& Pos S0 010 il H g
7 Pos g0 010 0

& Fos 000 o1 0

9 pos a0 010 0

10 pos o0 010 o

| T —

T2 Fos 0000 000 0

B Pos oo 000 0

R o0 000 0

B Pos 00 000 0

* Siehe Betriebsanleitung flr Details.

Merkmale 2



Serie LAT3
Modellauswahl 1

Auswahlverfahren fiir den Positionierbetrieb (Siehe Ubersicht 3 und 4, [XTXFFENAE sowie IETRIFERFE.)
Auswahlbeispiel

Auswahlverfahren Formeln/Daten

Betriebsbedingungen

Die Betriebsbedingungen
unter Bericksichtigung der
Einbaulage und der Form
des Werkstlcks auflisten.

Vorldufig einen Antrieb auswéhlen.

* Hub St [mm]
* Nutzlast W [g]
e Einbaulage

* Einbauwinkel 6[°] (Y13
* Uberhang Ln [mm] EXTX]

e Korrekturwerte fiir den Abstand
Schlitten-Lastdrehpunkt An [mm]

Abb.1 §Tabelle 1

* Positioniergenauigkeit [um]

* Positionierzeit Tp [ms]

15 mm
200 g

Horizontale Schlittenmontage
6=0°
L1=
L2=30 mm
L3=
Tp=
100 pum

-10 mm

35 mm
200 ms

)

Ein vorlaufiges Modell auf der
Grundlage der erforderlichen
Positioniergenauigkeit und dem

Hub auswahlen.

Aus Tabelle 2 vorlaufig die Ausfiihrung LAT3-20
auswahlen, die die Positioniergenauigkeit von
100 um und den min. Hub St = 15 erfillt

Modell

LAT3-10 | LAT3F-10

LAT3-20 | LAT3F-20

LAT3-30 | LAT3F-30

Hub [mm]

10

20

30

Positioniergenauigkeit [um]

90 | 45

+90 | 45

+90

[ 5

9 Die bewegte Masse und den Belastungsfaktor prifen,

Aus Abb. 2 die zulassige
Nutzlast W max [g] aus dem
Diagramm ermitteln.

«Bestatigen, dass die angewandte
Nutzlast W [g] die zuléssige
Nutzlast W [g] nicht Uberschreitet

Aus Tabelle 1 die Korrektur-
werte flir den Abstand
Schlitten-Lastdrehpunkt

ermitteln.

Das statische Moment M [N-m]

berechnen.

Aus Tabelle 3 das zulassige
Moment Mmax [N-m] ermitteln.
Den Belastungsfaktor Otn fiir die
statischen Momente berechnen.

«Bestatigen, dass die Summe
aller Belastungsfaktoren der
Fihrung fir die statischen
Momente max. 1 betragt.

(WALEN Abb. 2 |

W =W max

An RELEIEN]

M = W/1000 - 9.8 (Ln + An)/1000

M max el K]

Ol = M/M max

ZO(.p+OCy+O(rs1

Aus Abb. 2: 6 = 0, W max = 500 ermitteln
Da W =200 < W max = 500, kann das gewahlte
Modell verwendet werden.

Zulassige Nutzlast

W max [g]
W B
S 38
d

600

|

n
o
o

_.
=)
o &

15 30 45
(horizontal)

Befestigungswinkel6[°]

60 75 90
(vertikal)

Aus Tabelle 1, A1 = 32.5

Langsbelastung

Mp = 200/1000 x 9.8 (=10 + 32.5)/1000

=0.044

Aus Tabelle 3, Mp max = 0.3

Olp = 0.044/0.3 =0.15

Seitenbelastung

Mr = 200/1000 x9.8 x35/1000

=0.069

Aus Tabelle 3, Mr max = 0.2

Olr = 0.069/0.2
=0.35

20n =0.15 +0.35

= 0.5 =1, somit kann das gewahlte Modell
verwendet werden.

Summe der Belastungsfaktoren der Fiihrung

GDie Positionierzeit tiberpriifen.

Die kirzeste Positionierzeit T
min [ms] aus dem Diagramm

ermitteln.

«Bestatigen, dass die
Positionierzeit Tp [ms] langer ist
als die kurzeste Positionierzeit.

Ubersicht 1

ANl Abb. 3 |

Tp=T min

N

Aus Abb. 3: St =15 und W = 200 den Wert T min = 130 ermitteln
Da Tp=200 =T min = 130, kann das gewahite Modell verwendet werden.

Kirzeste Positionierzeit

300

250 [W =200
£ 50} 130] —
£ 4
" 22 7/(/ — |

=
0
0 5 10 15 20 25 30
Hub (Positionierabstand) St [mm]




Auswahlverfahren fiir den Schubbetrieb

Auswahlverfahren Formeln/Daten

Betriebsbedingungen

Modellauswahi Serie LAT3

Auswahlbeispiel

Die Betriebsbedingungen unter

Berucksichtigung der

Einbaulage und der Form des

Werkstlicks auflisten.

#Bei Verwendung des Produkts in
vertikaler Richtung, die Wirkung
des Schlittengewichts auf den
Card Motor (siehe Tabelle 2)

und das Gewicht des

Werkstucks berucksichtigen, um
die Schubkraft des Card Motor

zu ermitteln.

Vorlaufig einen Antrieb auswéhlen.

Ein vorlaufiges Modell auf der
Grundlage der erforderlichen
Messgenauigkeit und dem

Hub auswahlen.

Nutzlast und Moment priifen.

Die zulassige Nutzlast W max [g] ermitteln.

*Bestétigen, dass die angewandte bewegte
Masse W [g] die zulassige bewegte Masse

Aus Tabelle 1 die Korrekturwerte fiir den
Abstand Schiitten-Lastdrehpunkt ermitteln.
Das statische Moment M [N-m] berechnen.
Aus Tabelle 3 das zuldssige Moment

Den Belastungsfaktor Oln fiir die
statischen Momente berechnen.

xBestatigen, dass die Summe
aller Belastungsfaktoren der
Flhrung fur die statischen
Momente max. 1 betragt.

Die Positionierzeit tiberpriifen.

W [g] nicht iiberschreitet
M max [N-m] ermitteln.

e Hub St [mm] 8 mm
* Nutzlast W [g] 509
e Einbaulage Horizontale Schlittenmontage
* Befestigungswinkel 6 [°] 0=0°
+ Uberhang Ln [mm] L1 = 30 mm
* Korrekturwerte fir den Abstand L2 =10 mm
Schlitten-Lastdrehpunkt ermitteln An [mm] L3 =0 mm
o 10 um
* Messgenauigkeit [um] To = 150 o
o ) p= ms £
e Positionierzeit Tp [ms] 4N ¥
* Schubkraft F [N] AT J
: ggnﬂgﬁgﬁlﬂﬂg [mm] Schubrichtung entgegengesetzt zum Stecker
e Positionierzeit + Schubzeit Ta [s] 4s
* Zykluszeit Tb [s] 10s
Tabelle 2 Aus Tabelle 2 vorlaufig die Ausfilhrung LAT3F-10
auswahlen, die die Messgenauigkeit 10 um und
den min. Hub St = 8 erflillt
Modell LAT3-10 \ LAT3F-10 | LAT3-20 \ LAT3F-20 | LAT3-30 \ LAT3F-30
Hub [mm)] 10 20 30
Messgenauigkeit [um] 30 | 125 30 | 125 30 | 125
w max [T Aus Abb. 2: 6= 0, W max = 500 ermitteln
Da W =50 < W max = 500, kann das gewéhlte
W =W max Modell verwendet werden.
4l Tabelle 1 Aus Tabelle 1, A1 = 22.5
M = W/1000 - 9.8 (Ln + An)/1000 Mp = 50/1000 x 9.8 (30 + 22.5)/1000
M max LELE IR —0.026
Aus Tabelle 3, Mp max = 0.2
Ol = M/M max
Olp = 0.026/0.2
=0.13

Z(Xp+0€y+0(rs1

20 = 0.13=1, somit kann das gewahlite Modell verwendet werden.

Aus Abb. 3 die kiirzeste

Positionierzeit T min [ms] ermitteln.
«Bestétigen, dass die Positionierzeit

Priifen Sie die Schubkraft.

Tp [ms] langer ist als die min.
Positionierzeit T min [ms].

T min XYL

Tp=T min

Aus Abb. 3: St =8 und W = 50 den Wert T min = 100 ermitteln
Da Tp =150 =T min = 100, kann das gewé&hlte Modell
verwendet werden.

Die Einschaltdauer [%]
berechnen.

Aus Abb. 4 den zulassigen
Schub-Einstellwert ermitteln.

Aus Abb. 5 die zuldssige

Schubkraft F max [N] ermitteln,

die an der erforderlichen
Schubposition und fiir den

zuldssigen Schub-Einstellwert

erzeugt wird.

Bestatigen, dass die Schubkraft

F [N] nicht die zulassige
Schubkraft F max [N]
lbersteigt.

Einschaltdauer = Ta/Tbx100

F =< F max

Zeit, in der die Schubkraft angewandt wird

r—»

Position

Zeit
Ta

Tb

O
<

Einschaltdauer = 4/10 x 100 = 40%
Aus Abb. 4: LAT3[]-10 und bei einer Einschaltdauer von 40%
den zuldssigen Schub-Einstellwert = 4.2 ermitteln

. 6
o
2 5 LAT3(C-10
§§ 4 s=; —t —
g@ g 4.2 A —
® 2 9
£
N 0
0 20 60 80 100
Einschaltdauer [%]

Aus Abb. 5: LAT3[]-10, bei Schubrichtung
entgegengesetzt zum

Stecker und der Schubposition 4 mm, F max = 4.5 ermitteln
Da F =4= F max = 4.5, kann das gewahlte Modell verwendet werden.

Ubersicht 2



Serie LAT3
Modellauswahl 2

|

Auswahl

/A Achtung

1. Der Temperaturanstieg des Card Motors variiert je nach der Einschaltdauer und den Warmeableitungseigenschaften
seiner Montageflache. Bei einer hohen Temperatur des Card Motors, die Einschaltdauer durch Erhéhen der Zykluszeit
reduzieren oder fiir eine verbesserte Warmeableitung der Montageflache und der Umgebung sorgen.

2. Die vom Card Motor erzeugte Schubkraft variiert in Bezug auf den Schub-Einstellwert je nach Schubposition und
Schubrichtung (siehe Abb. 5 fiir detaillierte Angaben).

IEXTXEN (berhangabstand: Ln [mm], Korrekturwerte fiir den Abstand Schiitten-Lastdrehpunkt: An [mm]

LETE¥I Korrekturwerte fiir den Abstand

Schlitten-Lastdrehpunkt: An [mm]

Modell A1 A2

LAT3-10 22.5 2.2

LAT3-20 32.5 2.2

LAT30-30 42.5 22

Einbaulage Mp: seitlich My: quer Mr: 1dngs
A2
A1
horizontal | %
i L3
T
SEa——
w
vertikal [
l
EYT¥ Zulassige Nutzlast: W max [g]
—. 600 T T
2 Nutzlast
% 500 Card Motor u ‘ I
£ \ \ Bewegungsrichtung
= 400 H
9 \ \ Befestigungsinkel
N 300 H
=}
i 200 LAT3[C-10, -20
% \.g [-10, -
2 100
= LAT3[-30
N 00 !
0 15 30 45 60 75 90
(horizontal) Befestigungswinkel6[°] (vertikal)
EYT¥EN Kiirzeste Positionierzeit (Richtwert): T min [ms]
LAT3-OJ LAT3F-OJ
300 ‘ 100 gAOO
B ‘s 350 W =500
E 250 _ 120 £ ; = »
£ w _vxoa‘soo Bz 2 | W=400—c = g
5% W= 300 y % ® El % W= 3% ’%// 3 2
S =12 S, S @
£ 1 S N |5, )N N £
S 7 S 00 o — S w
= =] K] / =] kel
7] //%/ o = 450 w o 2
& 100 7= W = £ 18 v o 5
L /% /\ w o 100 'A //< W= w ((_)
g8 Z W =100 e I W=0 5
g U Z W=‘° g 50 3
0 g 9 3
0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 N
Hub (Positionierabstand) St [mm] Hub (Positionierabstand) St [mm]

Betriebsbedingungen
Modell: LAT3-(J
Einbaulage: horizontal/vertikal

Schrittdaten-Eingabemethode: Zykluszeiteingabe (dreieckiges Bewegungsprofil

Ubersicht 3

Betriebsbedingungen
Modell: LAT3F-[]
Einbaulage: horizontal/vertikal

Schritidaten-Eingabemethode: Zykluszeiteingabe (dreieckiges Bewegungsprofil

Zuléssiger Schub-Einstellwert

| ]
LAT3C-10

(&}

I

\ LAT30-20 |
LAT3-30

—

w

N

-

20 40 60 80 100

Einschaltdauer [%]




Modellauswahl Serie LA T3

X Schubkraft: F [N] Kennlinien (Richtwert)
Schubrichtung entgegengesetzt zum Stecker

Betriebsbedingungen

Schlitten-Startposition: Einfahrende (Steckerseite)

st~ Einbaulage: Horizontale Schiittenmontage Schubrichtung: In entgegengesetzte Richtung des Steckers
LD >  Schub-Einstellwert: min., kontinuierlich, Schubposition: Positionierabstand zur Steckerseite (Einfahrende)
Steckerseite — , max. momentaner Wert fir jedes Modell.
(Einfahrende) gegeniiberliegende Seite des Steckers
(Ausfahrende)
LAT3(-10 LAT3[1-20 LAT3[1-30
6 - 6 - 6
5 = Schub-Einstellwert: 5 . —__ Schub-Einstellwert: 4.8 . \ \ \
- — : _ Schub-Einstellwert: 3.9 |
z, | T z, | z , <
5 4l — Schub-Einstellwert: 3 Y B ~Schub-Einstellwert: 2.8 g . chub-Einstellwert: 26—
S Schub-Einstellwert: 1 G ~—_ Schub-Einstellwert: 1 S ~| _Schub-Einstellwert: 1
» A 0 1 . w1
. I — ' . — : ——
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
Schubposition [mm] Schubposition [mm] Schubposition [mm]

Schubrichtung in Richtung des Steckers

Betriebsbedingungen

Schlitten-Startposition: Ausfahrende (entgegengesetzte Seite des Steckers)

Schubkraft [ . aing: - \ g
<= Schubla Einbaulage: Horizontale Schlittenmontage Schubkraftrichtung: in Richtung des Steckers
-1 | Schub-Einstellwert: min., kontinuierlich, Schubposition: Positionierabstand zur Steckersite (Einfahrende)
Steckerseite Entgegengesetzte Seite des Steckers max. momentaner Wert fur jedes Modell.
(Einfahrende) (Ausfahrende)
LAT3-10 LAT3-20 LAT3-30
; 6 I T T T 1 [~
— — 5 — 5 -Ei : 3.
z, Schub-Einstellwert: 5 z Schub-Einstellwert: 4.8 z . R
g 3 ‘ } —+— g 5 | g 5 _Sﬁ]}-Einsteilwert: 26 | —1
§ ) Schub-Einstellwert: 3 ! 5 Schub-Einstellwert: 2.8 § 5
= = n §
3 ; — s 1 ! % s 1 Schul‘)-Emste‘Ilm/
o Schub-Einstellwert: 1 . Schub-Einstellwert: 1 o — | |
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
Schubposition [mm] Schubposition [mm] Schubposition [mm]

Durchbiegung (Referenzwerte)

Abweichung iber den gesamten Hub, wenn eine Last auf den Punkt mit der Pfeilmarkierung einwirkt

Schlittenabweichung durch Langsbelastung

40

Al

LAT3C-10, -20, -30

Schlittenabweichung durch Querbelastung

4

LAT3C-10, -20, -30

Schlittenabweichung durch Seitenbelastung

40

P

SE——)

LAT3C-10, -20, -30

T 0.05
£
o 0.04
c /
>
S 0.03 4
g
2 0.02
i
£ 0.01
5
»  0.00
0 2 4
Last N

E 0.05
E
o 0.04
c /
>
S 0.03 -
g
4o 0.02
d
£ 0.01
5
» 0.00
0 2 4 6
Last N

e 0.08
£
(=2}
< 0.06 v
<
S /
2 0.04
H L~
g e
o 0.02
.%
@ 0.00
0 2 4 6
Last N

Hub: St [mm], Positioniergenauigkeit [um], Messgenauigkeit [um], Schlittengewicht [g]

LELEIEK] Zuldssiges Moment: M max [N-m]

Modell LAT3-10 \ LAT3F-10 | LAT3-20 \ LAT3F-20 | LAT3-30 \ LAT3F-30 Modell Langsbelastung/Querbelastung | Seitenbelastung
Hub [mm] 10 20 30 Mp max, My max Mr max
Positioniergenauigkeit [um] +90 £5 +90 15 £90 £5 LAT3C-10 0.2 0.2
Messgenauigkeit [um] 30 1.25 30 1.25 30 1.25 LAT3[1-20 0.3 0.2
Schlittengewicht [g] 50 70 90 LAT3C-30 0.4 0.2
ZSNC Ubersicht 4



Card Motor

Serie LAT3 (¢

Bestellschlussel
\
LAT3| |-[10-/1|P1/D —
-
Sensorauflésungl lControIIer-Montage o
— 30 um — | Schraubenmontage
F 1.25 um DA 3 | DIN-Schienenmontage
Hub E/A-Kabelldnge”™™ 2
10| 10mm — ohne Kabel
20| 20mm 1 im
30| 30mm 3 3m
5 5m
Motorkabelldngee
— ohne Kabel e Controller*™ "
1 im — ohne Controller
3 3m N mit Controller (NPN)
5 5m P mit Controller (PNP)

Anm. 1) Detaillierte technische Daten des Controllers finden Sie auf Seite 3.
Anm. 2) Wenn “ohne Controller” gewahlt wird, ist auch das E/A-Kabel nicht im Lieferumfang enthalten.
Daher kann das E/A-Kabel nicht fir diese Option gewéhlt werden.
Wenn Sie ein E/A-Kabel bendtigen, bestellen Sie es bitte separat. (siehe Seite 11, “[E/A-Kabel]” fir ndhere Angaben).
Anm. 3) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Wenn Sie eine DIN-Schiene benétigen, bestellen Sie diese bitte separat. (siehe Seite 4, “DIN-Schiene” und “DIN-Schienen-Anbausatz” fir néhere Angaben).

Systemkonstruktion
Separat 2u bestellende Produkte 2 ®Controller-Ausfiihrung*™ ") vom Kunden zu stellen ¥
®Multi-Counter”"™ 5 @Counter-Kabel Option*™"
— = = E/A-Kabel

r (m =—— =—— —

or .3 g Zbehir

) e ®Counter- Separat zu bestellende Produkte*™?
Stecker

®Controller-Einstellset A" 4

Z03mm @1
200m A

Controller-Software it

vom Kunden zu stellen*™? | [T I md e
@Spannungstersr Controller-Einstellkabel |
Spannungsversorgung| @ Spannungsversorgungskabel qungsstecker ®PC
des Controllers (AWG20, 0.5 mm?)
24 VDC < Option Anm. 1)
®Antriebskabel
[
"L ) —p. | —> =
s .. . \ J. S
Optionen (kdnnen separat oder mit der Motor-Bestell-Nr. bestellt werden)
Nr. Beschreibung Bestell-Nr. Bemerkungen Zubehor (wird am Controller angebracht geliefert)
1 Controller LATCA4-0ICIC] | Entnehmen Sig néhere Angaben auf Seite 3. Nr. Beschreibung Bemerkungen
2 Antriebskabel LATH1-CJ  |Eninemen Sie nahere Angaben auf Seite 11. 1 | Spannungsversorgungsstecker| Fir die Spannungsversorgung des Controllers oCard M t -
3 E/A-Kabel LATH2-C0  |Entnefimen Sie nahere Angaben auf Seite 11. 2 Counter-Stecker Fir den Multi-Counter ar otoL
Separat zu bestellende Produkte Anm. 1)"Im "Bestellgphl[]ﬁsel“ des Card Motors kdnnen Optionen, wie Controller und Kabel, hinzugefiigt werden. Siehe
- Bestellschliissel" auf dieser Seite fiir ndhere Angaben.
Nr. | Beschreibung Bestell-Nr. Bemerkungen Anm. 2) Im ‘Bestellschliissel” des Card Motors konnen separat zu bestellende Produkte nicht hinzugefiigt werden. Siehe
1 Multi-Counter | CEUSCICI-C]  |Entnehmen Si nihere Angaben aufSefe 2. A 3)589”9” 11und 12 und be;tellen Sie diese Sepafali- A Bentzer breiestlt verd
— - nm. 3) Spannungsversorgung, Spannungsversorgungskabel, SPS und PCs miissen vom Benutzer bereitgestellt werden.
2 | Counter-Kabel LATH3-TJ  [Enietmen S néhere AgabenaufSee 1. o 4) it diesen Elementen werden die Antrisbsparameter und die Betriebsbedingungen des Controllers eingestellt und
: - ) Testlaufe durchgefiihrt.
3 | Controller-Einstellset |  LATC-W1  |Eainefmen S néhere Angaben af Sete 2.~ Anm, 5) Mit iesen Elementen wird die Schiittenposition angezeigt und bei der Langenmessung werden aktive
voreingestellte Positionen ber digitale Ausgénge an extemne Gerate ausgegeben.




Technische Daten

Card Motor Serie LA T3

Modell LAT3-10 | LAT3F-10 | LAT3-20 l LAT3F-20 | LAT3-30 | LAT3F-30
Hub [mm] 10 20 30
Ausfiihrung Linearmotor mit beweglichen Magneten
Motor max. momentaner Schub [N] ™ 29 5.2 6 5.5
kontinuierlicher Schub [N] ™ 129 3 2.8 2.6
Filhrungshilse Ausfiihrung Linearflhrung mit Kugelumlauf
max. Nutzlast [g] Horizontal: 500, Vertikal: 100 |Horizonta|: 500, Vertikal: 50
Ausfiihrung optischer Lineargeber (inkremental)
Sensor |Auflésung [um] 30 1.25 30 1.25 30 1.25
Ausgangspositions-Signal| ohne |vorhanden| ohne |vorhanden| ohne |vorhanden
Schubbetrieb | Schubgeschwindigkeit [mm/s] 6
Schub-Einstellwert""™ 123 1 bis 5 1 bis 4.8 1 bis 3.9
P P oo 99 290 | 5 | 90 | x5 | 0 | s
Messgerste | Genauigkeit [um] A™™ 49| 1100 +10 +100 +10 +100 +10
Héchstgeschwindigkeit (mm/s)*™™- ¢ 400

Betriebstemperaturbereich [°C]

5 bis 40 (keine Kondensation)

Luftfeuchtigkeit [%]

35 bis 85 (keine Kondensation)

Gewicht [g]*"™ 7)

130

190

250

Schlittengewicht [g]

50

70

90

Anm. 1) Der kontinuierliche Schub kann erzeugt und ununterbrochen aufrechterhalten werden. Der max. momentane Schub ist der
max. Schub, der erzeugt werden kann. Siehe [IJJEY Einstellwert fiir den zuldssigen Schub (Merkmale 3) und m

Schubkraft-Kennlinien (Merkmale 4).

Anm. 2) Bei Montage auf einer Montagefléche, die Warme abgibt, bei einer Umgebungstemperatur von 20°C.
Anm. 3) Die Schubkraft variiert je nach Betriebsumgebung, Schubrichtung und Schiittenposition. Siehe RS Schubkratft-

Kennlinien (Merkmale 4).

Anm. 4) Bei einer Temperatur des Card Motors von 20°C.

Anm. 5) Die Genauigkeit nach der Montage des Card Motors variiert je nach den Montagebedingungen, den Betriebsbedingungen
und der Umgebung, daher muss er mit der entsprechend in Ihrer Anwendung verwendeten Ausristung kalibriert werden.

Anm. 6) Die max. Geschwindigkeit variiert je nach Betriebsbedingungen (Nutzlast, Positionierabstand).

4

Abmessungen Anm. 7) Das Gewicht des Card Motors. Controller und Kabel sind nicht inbegriffen.
LAT3C-O . .
: 2""‘-'\‘/')3 0.5 Tiefe 2 Anm. 1) Siehe Seite 14 fiir produktspezifische Sicherheitshinweise fiir die
A x Mo x 0> Tlete 2 Befestigungsschrauben.
Schienen- Anm. 2) Die Lange des Teils des in der Positionierbohrung eingefiihrten
p ° Befestigungsschraube Fuhrungsstifts muss kiirzer als die spezifizierte Tiefe sein.
@ {}} B Anm. 3) Dieses Diagramm zeigt die Ausgangsposition.
0 o | Anm. 4) Die Ausgangspositionen G und H sind Referenzabmessungen (Richtwert).
s~ e m———(rex - _ : ® Siehe Seite 9 fir detaillierte Angaben zur Ausgangsposition.
~ i - P [mm]
¥ {,} © Hub | Schlittenabmessungen  |Gehauseabmessungen |Ausgangspostion A 4
(o) o) o Modell
A B A D E F G H
A"Sm;&},s Tisfe 2 ~ LAT3(]-10 | 10 | 49 | 4 | — | 60 | 50 | 4 |105
o
o 35 ¢ LAT3020 | 20 | 69 | 6 | 25 | 90 | 80 | 14 | 205
Positionierbohrung 16 32401 e LAT30-30 | 30 | 89 | 6 | 25 | 120 | 110 | 24 |30.5
£5°
@ ~
(=03 [ ) ¥
!
E 23 68
20
. Anm. 2 !
H“b; . 03" 9% Ticte 1.5 (fxierter Teil des Kabels) “’|
20+0.1 Schiitten-
(Gehause- Positionierbohrung
Positionierbohrung) 3.5
) iv \Q% 10 ° o ° ®
2 i g
2 F O
_g i 3
ol & o i - = > o
ol =| ™ N— ]\ | N
S :
(%) i
2| O, —3 ° o
~ 1 /w L o o Q\ Anna.ozg LS
——— 30" Tiefe 1.5 Antriebskabel
Gehéuse, 95 o5 D A1)
Schlitten - C x M3 x 0.5 Tiefe 2.5
H B Schlitten-Befestigungsschraube
ZSNC 2



Card Motor-Controller

Serie LATC4 cc

Gy
Bestellschlissel
Controller fiir den Card Motor l lOption
— | Schraubenmontage
DAnm. 2)| DIN-Schienenmontage ]

Parallel-E/A-Ausfiihrung

N NPN o E/A-Kabelldnge”™™ "
P| PNP

—_ ohne Kabel

1 im

3 3m

5 5m

Anm. 1) Das Antriebskabel, das Counter-Kabel und das Controller-Einstellkabel sind nicht im Lieferumfang des Controllers enthalten. Nahere Angaben finden
Sie auf den Seiten 11 und 12
Anm. 2) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Wenn Sie eine DIN-Scheine bendétigen, bestellen Sie diese bitte separat (siehe Seite 4).

Technische Daten

Position Technische Daten
Spannungsversorgung"™ " | Versorgungsspannung: 24 VDC+10%, Stromaufnahme: Nennstrom 2 A (Spitze 3 A)*™™ 2, Leistungsaufnahme: 48 W (max. 72 W)A™-2
Paralleleingang 6 Eingange (optisch isoliert)
Parallelausgang 4 Ausgéange (optisch isoliert, offener Kollektorausgang)
Schrittdaten 15 Positionen
Positionsangabe-Ausgang’™ % A-Phase- und B-Phase-Impulssignale, RESET-Signal (NPN offener Kollektorausgang)
LED-Anzeige 2 LEDs (griin und rot)
Kiihimethode Luftkihlung
Betriebstemperaturbereich 5 bis 40°C (keine Kondensation)
Luftfeuchtigkeitsbereich 35 bis 85% (ohne Kondensation)
Isolationswiderstand Zwischen Gehause und Masse-Anschluss: 50 MQ (500 VDC)
Gewicht "™ 4 Schraubenmontage: 130 g, DIN-Schienenmontage: 150 g

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.

Anm. 2) Nennstrom: Leistungsaufnahme, wenn kontinuierlicher Schub erzeugt wird. Spitzenstrom: Leistungsaufnahme, wenn max. momentaner Schub erzeugt wird.
Anm. 3) Spezifizierung fiir den Anschluss des getrennt zu bestellenden Multi-Counters (CEUS5).

Anm. 4) Ohne Kabel

O
-



Montageanweisung

Controller Serie LA TC4

a) Schraubenmontage (LATC4-1)
(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

b) DIN-Schienenmontage (LATC4-[1(1D)
(Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist entriegelt. DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel

Erdungskabel

Einbaulage :>
DIN-Schiene
a
~
Einbaulage ::>w A
DIN-Schienen-Anbausatz
Haken Sie den Controller in die DIN-Schiene ein und driicken
Sie zur Verriegelung den Hebel des Abschnittes A in Pfeilrichtung.
DIN-Schiene t
75 125 5.25
AXT100-DR- RO (Abstand)
#Flr O] die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle eingeben. ol o] A A L L L L L L
Siehe Abmessungen auf Seite 5 fiir Montageabmessungen. ey T T YT YT
0
. [t}
«»—ﬁ 8

L-Abmessungen

Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L Abmessung| 23 | 35.5 | 48 |60.5| 73 | 855 | 98 |1105| 123 |1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5

Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L Abmessung| 273 | 285.5 | 298 |310.5| 323 | 335.5 | 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 |460.5 | 473 | 485.5 | 498 | 510.5

DIN-Schienen-Anbausatz

LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann auf einem Controller mit Schraubenmontage angebaut werden.

O
2



Serie LATC4

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LATC4-[10))

81.7

66

—

Spannungsversorgungs-LED (griin)

(Wenn die LED leuchtet: Spannungsversorgung ON ) 35
Wenn die LED blinkt: Alarm 31 45
fur Gehdusemontage
Alarm-LED (rot)
(Wenn die LED leuchtet oder blinkt: Alarm)
CNB5: Paralleler E/A-Stecker
CN4: Counter-Stecker
CN83: Serieller E/A-Stecker
o —
s} <
CN2: Motoranschluss
CN1: Spannungsversorgungsstecker
+ |
I
4.6
fir Gehdusemontage

b) DIN-Schienenmontage (LATC4-ID)

(81.7)

(11.5)

66

—

64.2

(91.7)

Siehe Seite 4 filr L-Abmessung und Bestell-Nr. der DIN-Schiene.
35

150
132

173.2 (wenn der DIN-Schienen-Anbausatz in entriegelter Position ist)
167.3 (wenn der DIN-Schienen-Anbausatz in verriegelter Position ist)

Anm.) Wenn zwei oder mehr Controller verwendet werden,
halten Sie einen Zwischenraum von min. 10 mm ein.

O
-



Controller Serie LA TC4

Verdrahtungsbeispiel

#Der Netzstecker ist ein Zubehorteil (im Lieferumfang des Controllers enthalten).
Verwenden Sie ein Kabel AWG20 (0.5 mm?) fir den Anschluss des

Spannungsversorgungsklemme Netzsteckers an eine Spannungsversorgung mit 24 VDC.

Arschusshezeinung| Funktion Details Spannungsversorgungsstecker Counter-Stecker
Die negative () Spannungsversorgungsklemme zum Controller.

] Spannungsversorgungsanschluss: CN1

Spannungs-
DC1 (-) v:rsorgl;ur?g A Der Card Motor wird auch iiber den interen Schaltkreis des
Controllers und des Antriebskabels mit Spannung () versorgt.
Spannungs- Die positive (+) Spannungsversorgungsklemme zum Controller.
DC1 (+) versorgung (+) Der Card Motor wird auch iiber den internen Schaltkreis des

Controllers und des Antriebskabels mit Spannung (+) versorgt.

. #Der Counter-Stecker ist ein Zubehdrteil (im
Counter-Stecker: CN4 Lieferumfang des Controllers enthalten).

«Das Counter-Kabel (LATH3-0) fiir den T ff, a
Anschluss des Counters an den == 8 Z -

Counter-Stecker verwenden. 8 — £0 WS

Counter-Stecker-Klemme Q i

Name Details Kabelfarbe §

PhaseB Anschluss an den Phase-B-Draht des Counter-Kabels weil3 f]:j

]

PhaseA Anschluss an den Phase-A-Draht des Counter-Kabels rot o

GND Anschluss an den GND-Draht des Counter-Kabels hellgrau O
RESET Anschluss an den Reset-Draht des Counter-Kabels gelb
FG (Betriebserde) | Anschiuss an den FG-Draht des Counter-Kabels grin

. xDas E/A-Kabel (LATH2-[J) verwenden, um eine SPS usw. an den parallelen E/A-Stecker CN5 anzuschlieen.
Parallel-I/O-Anschluss: CN5 xDie Verdrahtung erfolgt je nach Art des Parallel-E/As (NPN oder PNP). Siehe die unten stehenden
Verdrahtungsschemata flr die korrekte Verdrahtung der NPN- und PNP-Controller.

BENPN-Ausgangsschaltkreis BPNP-Ausgangsschaltkreis
COM | Af . § COM | Af )
24\VD ! 24\D
3} INO A2 — Spannungsversorgung 1 INO A2 — Spannungsversorgung
- INT | A3 — _ fur die Eingangssignale — N1 | A3 — fr die Eingangssignle
| — IN2 | A4 — g = | i — N2 | A4 [— e
‘ — IN3 | A5 ——¢ [ 3 — IN3 | A5 — e
*Die Spannungsversorgung Die Spannungsversorgung
{1} DRIVE | A6 — kann beide Polaritéten ; {1 DRIVE | A6 — kann beide Polaritéten
haben. 1 haben.
— SVON | A7 — — aen 3 — SVON | A7 |— aben
interner Widerstand : interner Widerstand
10 [kQ) NC A8 #Min. 2 mA sind erforderlich, 10 [kQ] NC A8 #Min. 2 mA sind erforderlich,
£ NC | A9 damit der Eingang 3 NC | A9 damit der Eingang
= eingeschaltet (ON) ist. = eingeschaltet (ON) ist.
8 NC | A10 < NC |A10
[$] [$]
2 DC2 (+) | B1 24VDC 2 DC2(+) | Bl ————— 1 e
E] Spannungsversorgung 3
T nDbC2(-) | B2 fiir die Ausgangssignale I DC2(-) | B2 Spannungsversorgung
K fir die Ausgangssignale
__( BUSY | B3 [ Last BUSY | B3 [ Last
§ t ALARM | B4 H Last —* | < ALARM | B4 H Last
K OUTO | B5 [ Last —* ;* OUTO | B5 [ Last
1 OUT1 | B6 | Last — i— OUT1 | B6 [ Last
Nl NC | B7 § NC | B7
NG B3 =max. Ausgangsstrom 10 mA NG B8 =max. Ausgangsstrom 10 mA
; NC B9 ; NC B9
NC |B10 | NC |B10
Eingangssignal Ausgangssignal
Name Details Name Details
COM Anschluss einer 24 VDC-Spannungsversorqung fi die Eingangssignale (die Polaritét ist umkehrbar.) DC2 (+) Die 24 V-Spannungsversorgungsklemme fiir die Ausgangssignale anschlieBen.
INO bis IN3 | Auswahl der Schrittdatennummer spezifiziert durch eine Bit-Nr. (Kombinationen von INO bis IN3) DC2 (-) Die 0 V-Spannungsversorgungsklemme fir die Ausgangssignale anschiieBen.
DRIVE Befehl zum Verfahren BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
SVON Befehl Servo ON ALARM Keine Ausgabe bei Alarm Anm- 1)
NC nicht angeschlossen OUTO bis OUT1 | QUTO: Vorgabe-Ausgang fir das INP-Signal (In-Positon), OUTH: derzeit nicht venwendet, ™™ 2
NC nicht angeschlossen

Anm. 1) Dieses Ausgangssignal st eingeschaltet (O, wenn der Cortrolr it Spannung versorgtwird, und ausgeschatet (OFF), wenn ein Alam erzeugt wird.
Anm. 2) Das INP-Signal (OUTO) schaltet sich ein (ON), wenn der Antrieb in die Nahe der Zielposition gelangt.

SVC 6
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Serie LATC4

Schrittdaten-Einstellmethoden und Bewegungsprofile

Wie unten beschrieben gibt es zwei Methoden fiir das Einstellen der Schrittdaten im Card Motor-Controller.

. Zum einen kann der Schlitten auf der Grundlage der Position und der Positionierzeit betrieben werden und zum anderen mit einer hohen Frequenz.
Zykluszeit- o . " Lo Y , L . ) .
. Sind die erforderliche Position und Positionierzeit eingestellt, werden die Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung automatisch
Eingabemethode

berechnet.

Geschwindigkeitsq{ Fiir den Betrieb des Schlittens bei konstanter Geschwindigkeit.
Eingabemethode | Der Schlitten bewegt sich auf der Grundlage der Einstellgeschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdgerung auf die Einstellposition.

Zykluszeit-Eingabemethode (Positionierbetrieb)

Einstellpositionen:[ Zielposition [mm] ][ Positionierzeit [s] ][ Nutzlast [g] ]

Geschwindigkeit Ve
Den Positionierabstand S [mm] zwischen der Startposition und der
Zielposition berechnen. Der Schlitten bewegt sich geméaB einem
dreieckigen Bewegungsprofil (siehe Graphik rechts) auf der
Grundlage der eingestellten Positionierzeit tp [s] in die Zielposition.

Beschleunigung Aa

Positionierabstand S

Geschwindigkeit [mm/s]

Die Positionierzeit muss unter Beriicksichtigung der Nutzlast wahrend
des Betriebs langer als die kiirzeste Positionierzeit eingestellt werden, ‘ Positionierzeit tp Zeit [s]
die unter [EYTMEY in den Merkmalen 3 angegeben ist. Bei einem ‘ !
Uberfahren oder Vibrationen, die Positionierzeit langer einstellen.

Geschwindigkeits-Eingabemethode (Positionierbetrieb)

Einstellpositionen:[ Zielposition [mm] ][Geschwindigkeit[mmls]][BeschIeunigung [mm/sz]][Verzégerung [mm/sz]][ Nutzlast [g] ]

Den Positionierabstand S [mm] zwischen der Startposition und der
Zielposition berechnen. Der Schlitten bewegt sich in die
Zielposition, und zwar gemaB einem trapezférmigen
Bewegungsprofil (siehe Diagramm rechts) auf der Grundlage der
eingestellten Geschwindigkeit Vc [mm/s], Beschleunigung Aa
[mm/s?] und Verzdégerung Ad [mm/s2].

Beschleunigung Aa ~ Geschwindigkeit Ve

Positionierabstand S

Verzégerung Ad

Geschwindigkeit [mm/s]

Zur Berechnung der Beschleunigungszeit, Zeit bei konstanter Geschwindigkeit,
Verzégerungszeit und Verfahrweg, siehe nachstehende Berechnungen. ta tc td | Zeit [s]
Beschleunigungszeit: ta = Vc / Aa [s] tp

Verzoégerungszeit: td = Vc / Ad [s]
Beschleunigungsverfahrweg: Sa = 0.5 x Aa x ta? [mm]
Verzégerungsverfahrweg: Sd = 0.5 x Ad x ta? [mm]
Verfahrweg bei konstanter Geschwindigkeit: Sc = S - Sa - Sd [mm]
Zeit bei konstanter Geschwindigkeit: tc = Sc / Vc [s]

Positionierzeit: tp = ta + tc + td [s]

(Zur Ermittlung der Zykluszeit die Einschwingzeit zur Positionierzeit addieren.)

#Die Einschwingzeit variiert je nach dem Positionierabstand und der
Nutzlast, 0.15 Sekunden kdnnen als Richtwert verwendet werden.

70,000

60,000

50,000 \\
Card Motor
40,000 \\( LAT3L)-10
30,000 LAT\?D-ZO
\\<&LAT3D-20

20,000 \Q\

10,000

Die Beschleunigung und Verzégerung muss kleiner sein als die
max. Beschleunigung/Verzégerung unter Berlicksichtigung der
Nutzlast wahrend des Betriebs (wie im Diagramm rechts
spezifiziert).

A\ Achtung

Bei einer niedrigen Beschleunigung/Verzdgerung erreicht der Schlitten aufgrund des
dreieckigen Bewegungsprofils méglicherweise die Einstellgeschwindigkeit nicht.

\_\

max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?]

0

0 100 200 300 400 500
Nutzlast [g]




Controller Serie LA TC4

Betriebsarten

Der Card Motor-Controller hat, wie unten beschrieben, zwei Betriebsarten.

Far den Transport eines Werksticks in eine spezifische Position
Zum Anwenden von Kraft auf ein Werkstuck

Positionierbetrieb

Zykluszeit-Eingabemethode: Die Beschleunigung und Verzégerung werden

automatisch anhand der eingestellten Positionierzeit berechnet. Der Schlitten (Dhoch
bewegt sich auf der Grundlage eines dreieckigen Bewegungsprofils (1 und stoppt Betrigbslge-l
in der Zielposition (2). schwindigkeit

Geschwindigkeits-Eingabemethode: Der Schlitten bewegt sich auf der Grundlage
der eingestellten Beschleunigung, Geschwindigkeit und Verzégerung geman
einem trapezférmigen Bewegungsprofil (D und stoppt in der Zielposition (2). @Stopp

Positionierzeit [s]
Zielposition ‘ \ Zielposition

Geschwindigkeit [mm/s]

(DBewegt sich mit hoher Geschwindigkeit Bewegungsprofil fiir die Zykluszeit-Eingabemethode
(dreieckig)
(2)Stoppt an der Zielposition  |Beschleunigung
£ (Dhohe
\ 5 Betriebsge sch-konstante Geschwindigkeit
I 3 | =) windigkeit

=)

’ / / ’ = Verzdgerung
2

Gehause Schlitten Werkstiick & (@stopp

Bewegungsprofil fiir die Geschwindigkeits-Eingabemethode
(trapezférmig)

Vorschubbetrieb

Zykluszeit-Eingabemethode: Die Beschleunigung und Verzégerung werden
automatisch anhand der eingestellten Positionierzeit berechnet. Der

Schlitten bewegt sich auf der Grundlage eines dreieckigen Bewegungsprofils € @hoch

in die Zelposition (1), verzogert und bewegt sich mit geringer £

Geschwindigkeit weiter (6 mm/s), bis er in Kontakt mit dem Werkstiick (2) g | Betriebsge sch @niedrige

kommt. Sobald der Schiitten das Werkstuick beriihrt, klemmt der Card Motor | windigkeit Betriebsge sch-

das Werkstiick (3 fest. £ windigkeit
Geschwindigkeits-Eingabemethode: Der Schlitten bewegt sich auf der 5

Grundlage der eingestellten Beschleunigung, Geschwindigkeit und § (3)Driicken

Verzégerung gemaB einem trapezférmigen Bewegungsprofil in die

Zielposition (D, verzégert und bewegt sich mit geringer Geschwindigkeit ‘ Positionierzeit [s] ‘

weiter (6 mm/s), bis er in Kontakt mit dem Werkstiick @) kommt. Sobald der
Schlitten das Werkstiick bertihrt, kiemmt der Card Motor das Werkstick (3).

Bewegungsprofil fiir die Zykluszeit-Eingabemethode

(dreieckig)
Zielposition | 3)Driicken
(DBewegt sich mit hoher Geschwindigkeit (@Low-Speed é
. > /> E
= (Dhohe
5 Betriebsge schwindigkeit @ niedrige
"g Betriebsge sch-
\ E \ windigkeit
1 _ , 3 (3Driicken
| / / &
Zielposition

Gehéause Schlitten Vorrichtung Werkstiick Bewegungsprofil fir die Geschwindigkeits-Eingabemethode
(trapezférmig)

/\ Achtung

Fir Schubvorgénge die Zielposition min. 1 mm von der Position entfernt einstellen, an der der Schlitten oder das Schubwerkzeug in
Kontakt mit dem Werkstlick kommt. Andernfalls kann der Schlitten mit einer Geschwindigkeit auf das Werkstuck prallen, die die
spezifizierte Schubgeschwindigkeit von 6 mm/s bersteigt, wodurch das Werkstlick und der Card Motor beschédigt werden kénnten.
Die Schubkraft entspricht je nach Betriebsumgebung, Schubrichtung und Schlittenposition nicht dem Schub-Einstellwert. Bei dem
Schub-Einstellwert handelt es sich um einen Nennwert. Der Schub-Einstellwert muss entsprechend den Anwendungsbedingungen
kalibriert werden.

ZS\NC 8



Serie LATC4

Ruckkehr zur Ausgangsposition

Der Card Motor verwendet einen Inkrementalsensor (Lineargeber) zur Erfassung der Schlittenposition.

Daher muss der Schlitten zuriick in seine Ausgangsposition gefahren werden, nachdem die Spannung eingeschaltet wird.

Es gibt drei Methoden fiir die [Riickkehr zur Ausgangsposition], wie unten dargestellt.

Bei allen drei Methoden wird die Ausgangsposition (0) an der Steckerseite eingestellt. Wenn der Schlitten in die
entgegengesetzte Richtung des Steckers verfahren wird, nachdem die [Riickkehr zur Ausgangsposition] erfolgt ist, wird die
neue Position des Schlittens in den Controller gelesen (inkrementale positive Richtung).

-

L

(DEinfahrendeposition

(Steckerseite)

J

L

J

[@Sensor-Ausgangsposition]

] Die Vorgabe-Ausgangsposition ist auf der Steckerseite [Einfahrendeposition] eingestellt.

Der Schlitten wird in Richtung der Steckerseite verfahren, kehrt 0.3 mm zuriick und die Ausgangsposition (0) wird
auf einer Entfernung von 0.3 mm vom mechanischen Endanschlag des Schlittens auf der Steckerseite eingestellt.
Nach Abschluss der [Rlckkehr zur Ausgangsposition] stoppt der Schlitten in der Ausgangsposition.

( .| Eine externe Vorrichtung wird verwendet, um den Schlitten des Card Motor zu stoppen, wenn die [Rickkehr
(2)Ausfahrendeposition

zur Ausgangsposition] durchgefuihrt wird. Der Schlitten wird in entgegengesetzte Richtung der Steckerseite
verfahren, kehrt 0.3 mm zurlck und die Ausgangsposition wird auf einer Entfernung von 0.3 mm vom
mechanischen Endanschlag des Schlittens auf der entgegengesetzte Seite des Steckers eingestellt. Nach
Abschluss der [Riickkehr zur Ausgangsposition] stoppt der Schliten am max. Hubende (A).

Diese Methode wird verwendet, um eine hohe Positioniergenauigkeit der Ausgangsposition zu erzielen.
Nur die Ausfuhrung LAT3F-LI, die mit einem Ausgangspositionssignal (Z-Impuls) im Sensor
ausgestattet ist, kann mit dieser Methode verwendet werden. Die Ausgangsposition wird auf der
Grundlage des Z-Impulses aus dem integrierten Sensor (Lineargeber) eingestellt.

Der Schlitten wird zum Z-Impuls des integrierten Sensors verfahren und die Ausgangsposition des Schlittens wird auf
eine bestimmte Entfernung (J) zum Z-Impuls eingestellt, wenn die [Riickkehr zur Ausgangsposition] durchgefiihrt wird.
Nach Abschluss der [Riickkehr zur Ausgangsposition] stoppt der Schlitten in der Sensor-Ausgangssignalposition.

Wird der Schilitten durch den im Card Motor installierten mechanischen Endanschlag zuriick in die Ausgangsposition
verfahren, wird die Ausgangsposition auf die unten angezeigte Position eingestellt.

Hub: A
max. Hubposition Ausgangsposition
mechanischer Endanschlag mechanischer Endanschlag (Einfahrende)
(Ausfahrende)
0.33 /0.3 Schlitten

@ o - o o

entgegengesetzte Seite des Steckers‘ & @ & &

- Die Ausgangsposition variiert je nach der Methode zur Riickkehr zur Ausgangsposition. Die Einstellung bitte unter Berticksichtigung der
spezifischen Ausriistung vornehmen, die mit diesem Produkt verwendet wird.

- Wird die Riickkehr zur Ausgangsposition mithilfe einer externen Vorrichtung oder eines Werkstiicks zum Anhalten des Schlittens durchgefihrt,
kann die Ausgangsposition auerhalb des Verfahrbereichs eingestellt werden. Die Zielposition der Schrittdaten nicht auBerhalb des zuldssigen
Bewegungsbereichs des Card Motors einstellen. Andernfalls kdnnen die Werkstiicke und der Card Motor beschédigt werden.

B2 @ (& (& (&
Gehause - - 2 2
J
\ \ (DDie Stopp-Position des Schiittens bei der Riickkehr Modell A H JAnm.)

H \ zur Ausgangsposition auf der Steckerseite LAT3-10 10 10.5 5
(3)Die Stopp-Position des Schlittens bei der Riickkehr LAT3-20 20 20.5 5
_ .zur Sensor-.Ausgangs‘posmor.] . LAT30-30 30 305 15

(2)Die Stopp-Position des Schiittens bei der Riickkehr zur — ~
Ausgangsposition auf der entgegengesetzten Seite des Steckers Anm.) Nur fur die Ausfuhrung LAT3F-J]

A\ Achtung

N
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Controller Serie LA TC4

ignaI-Timing_;

Spannungsversorgung I 24V
—d /, oV
ON
INO bis 3 OFF
Eingang | SVON I
DRIVE
BUSY | ON
OFF
Ausgang | OUTO I-E-
(INP) : i
ALARM 1

Geschwindigkeit _ﬁ_\_l_/_l;-'- 0 mm/s
1
1
1

Der Alarmausgang schaltet i Der Ausgang OUTO schaltet sich ein, ~ }
sich ein, nachdem der ! | sobald die Riickkehr zur E
i i |

Controller gestartet wurde. 1 Ausgangsposition abgeschlossen wurde.

+ "ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

tioni : i Schrittdaten-Nr. scannen i . I
Positionierbetrieb ettt Vorschubbetrieb . Schrittdaten-Nr. scannen |
Spannungsversorgun - 24V Spannungsversoraun ,’I 24V
pannung gung oV pannung gung oV
. - ON . ON
INO bis 3 OFF INO bis 3 OFF

Eingang SVON

Eingang | SVON

DRIVE |_ ’ DRIVE I_
BUSY 8':': BUSY 8’:F
Ausgang A . Ausgang
ouTo T ouTo
(INP) Al (INP) —I

Geschwindigkeit _/\ ." ', 0 mm/s V/\ =

oo ; Geschwindigkeit m— VY 0 mm/s
Positionierbetrieb Schubbetrieb \\ \\‘

_________________________________________ I ., % X

1 Befindet sich die aktuelle Position in der Néhe der Schrittdaten-{Zielposition], E __________________________________________ L

E schaltet sich das Signal OUTO ein, wenn nicht, bleibt es ausgeschaltet. i Befindet sich die aktuelle Position in der Nahe der Schrittdaten-[Zielposition],

schaltet sich das Signal OUTO ein, wenn nicht, bleibt es ausgeschaltet.

Eingang

Ausgang

A\ Achtung

Sehen Sie ein Intervall von min. 2 ms zwischen
Eingangssignalen vor und halten Sie den
Signalstatus mindestens 2 ms lang aufrecht.

%SNC 10

+ "ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.




Serie LATC4

)
Optionen - FII
poe = 4
[Antriebskabel] g - A il I
Antriebskabel - %
LATH 1 —_ Antrieb Controller
Kabelldnge (L) Antriebsseite Controller-Seite
1 im (25.5) L (25.5)
3 3m
5 5m N v LY ~
2 g @ - Bk
& o
|
(9) o erhéhter Bereich @)
Anm.) Das Antriebskabel ist richtungsabhéngig. —
Sicherstellen, dass die Card Motorseite des Kabels am Card Motor Bﬂ
angeschlossen wird und umgekehrt. Auf dem Stecker befindet sich ein s
kleiner erhdhter Bereich flir den Controller. %
[VO-Kabel] 1 —

LATH2-|1

Kabellénge (L)

gepolte Kappe

(S :.
Controller

E/A-Kabel

Ansicht C
1 im .
3 3m
5 5m i B
= LeitergroBe: AWG28 \
| d:;?ﬁ;é;rng | eingegossen eingegossen | (10) B1
der Polaritét (1of) 5 4 B1 (rot)
\ A
- A
5 @ ¢ * = I
il \ L
gepolte Kappe : A
Parallel-E/A-Steckerklemmenliste ‘ | i . | Al
Kiomme : Kemme - eingegossen eingegossen | (10)
Nt Funktion Nt Funktion (rot)
Al coMm B1 |DC2 (+) Controller-Seite SPS-Seite
A2 | INO B2 |DC2(-) (10) L
A3 IN 1 B3 | BUSY A1
A4 | IN2 B4 [ALARM| | \: (rot)
A5 | IN3 B5 [ouTo| @ J:
A6 | DRIVE B6 | OUT 1 had {:
A7 | SVON || B7 | NC A
A8 NC B8 NC (6)
A9 NC B9 NC im
A10| NC B10| NC 1 , /f\”
| K | P !
[Counter-Kabel] N2  CounterKabel ) L
L ATH 3 1 Controller Multi-Counter
Controller-Seite © Multi-Counter-Seite
-— © —_—
Kabelldnge (L) 8
e — - | -
m
5 5m TlLo @1
(40) (80)
L
Elektrisches Schaltschema
Klemmen-\r.| Schaltkreis | Kabelfarbe
1 |PhaseB| weil3 : V/M1 — el 1. —F—gibt ein verdrilltes
2 PhaseA| rot \/\ — ;%thwarz Kabelpaar an.
3 GND | hellgrau P
4 RESET | gelb — £ - Sv— gelb
5 |[FG[eriebsess| grun 7 V _____________ VS ——grin

11




Controller Serie LA TC4

[Multi-Counter]

Dieser Counter zeigt die Schlittenposition des Card Motors an und sendet bei
der Messung die aktuelle Position per Signal an externe Gerate entsprechend
dem Programm (voreingestellte Daten und Ausgangsart usw.). Der RS-232C
kann verwendet werden, um die Schlittenposition an eine SPS oder einen PC
zu senden oder aber zur Einstellung des Multi-Counters.

CEU5S

T A T N N |

64

Stromspannung
— | 100 bis 240 VAC
D 24 VDC

Externer Ausgang
RS-232C
B RS-232C + BCD

80

'AC100-240VCQM OUT10UT20UTSOYT4OUTE STOP.

C==x
35.5
(DIN-Schienenmontage)

e Ausgangstransistor 1] EEleelERRERRER : y
- NPN offener Kollektor —T
33.5 7
P PNP offener Kollektor X045 L1_°,J <
'Stecker BCD-Ausgang EXO0DD s
113+0.2
125

Technische Daten HVerdrahtungsbeispiel
Modell CEU500-O Multi-Counter CEU5 Controller LATC4
Montageart Gehausemontage (DIN-Schienen- oder Schraubenmontage) Klemmenleiste Counter-Stecker
Betriebsmodus Betnebsmodys, Dgtenemstellmodus, Name | Kabelfarbe e ~, Kabelfarbe | Name
Funktionseinstellmodus A rot — S weiB PhaseB
Anzeigeart LCD mit Hintergrundbeleuchtung COM schwarz | — rot PhaseA
Angezeigte Stellen 6 Stellen B weil3 | hellgrau GND
Zahigeschwindigheit 100 kHz CcCoM blau i i i gelb RESET
Isolationswiderstand | Zwischen Gehause und AC-Kabel: 500 VDC, 50 MQ min. 12 VDC - grin F.G.
Umgebungstemperatur 0 bis + 50°C (kein Gefrieren) GND -
Luftfeuchtigkeit | 35 bis 85% rel. Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensation) F.G. grin ' }
Gewicht max. 350 g RESET| gelb : '\
*Nahere Angaben finden Sie im Multi-Counter-Katalog und in der HOLD - Counter-Kabel
entsprechenden Bedienungsanleitung, die Sie von der SMC-Webseite COM _ LATH3-0
unter http://www.smcworld.com herunterladen kdnnen
BANK1 - vom Kunden zu stellen
BANK2 -

[Controller-Einstellset]

LATC-W1

I Controller-Einstellset

(Japanisch und Englisch sind erhéltlich.)

Inhalt
(D Controller-Software (CD-ROM)

(2 Controller-Einstellkabel
(Kommunikationskabel, Umsetzer, USB-Kabel)

Systemvoraussetzungen Hardware

PC/AT kompatible Computer installiert mit Windows XP
(D Controller-Software und ausgestattet mit USB1.1- oder USB2.0-Anschliissen.

«Windows® und Windows XP® sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation.

3

¢ -E @ Controller-Einstellkabel if

Controller PC

12



Serie LAT3

Al

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe, siehe "Sicherheitshinweise fiir

SMC-Produkte" (M-E03-3) und die Bedienungsanleitung des Card Motors. Diese kénnen Sie
von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

] Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Handhabung

A Warnung

1. Beriicksichtigen Sie mdégliche Bewegungen des
Antriebs bei einem Not-Aus, Alarm oder Stromausfall.
Wenn bei einem Not-Aus keine Spannung zugefihrt wird oder das
SVON-Signal ausgeschaltet ist, wird der Schlitten im Falle eines
Alarms (wenn die Temperatur des Card Motors 70°C
Uberschreitet) oder eines Stromausfalls nicht in seiner Position
gehalten und kann von extern einwirkenden Kréaften bewegt
werden. Konzipieren Sie die Card Motoranwendung derart, dass
bei einer Schlittenbewegung keine Gefahr von Verletzungen und
Ausrustungsschéden besteht.

A\ Achtung

1. Keine Last auBerhalb der Spezifikationen anwenden.
Der Card Motor muss entsprechend der Anwendung auf der
Grundlage der max. Nutzlast und der zuldssigen Momente installiert
werden. Wird das Produkt auBerhalb der Spezifikationen verwendet,
wirkt eine (ibermaBige Last auf die Fuhrung, die Spiel in der Filhrung
verursacht und die Genauigkeit und die Lebensdauer des Produkis
verringert.

2. Das Produkt nicht fiir Anwendungen verwenden, in denen es
UbermaBigen externen Kréften oder StéBen ausgesetzt ist.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder
Funktionsstérungen kommen.

3. Der Card Motor ist mit einem Anschlag ausgestattet, der
verhindert, dass der Schlitten sich 16st und dafiir sorgt, dass der
Schilitten bei leichten StoBeinwirkungen bei der Riickkehr zur
Ausgangsposition oder wéhrend des Transports geschiitzt ist.
UbermaBige externe Krafte oder StoBeinwirkungen kénnen das Produkt
beschadigen. Installieren Sie daher bitte einen separaten externen
Anschlag, wenn dies aufgrund der Betriebsbedingungen erforderlich ist.

Anschlag

@/O@
O
0 °®

O

@o\

Card Motor Geh&use (unten)

4. Starker Magnet
Der Card Motor ist mit einem starken Seltenerdmagneten
ausgestattet, dessen Magnetfeld das Werkstlick beeintrachtigen
kann. Bauen Sie das Werkstiick in ausreichender Entfernung zum
Card Motor an, um eine Beeintrachtigung des Werkstilicks durch
das Magnetfeld zu verhindern.

5. Im Schubbetrieb die Schub-Einstellwerte innerhalb der
zulédssigen Grenzen verwenden.
Andernfalls kénnen sich das Werkstick oder die Montageflache
erhitzen.

6. Die Ebenheitsabweichung der Montageflache des
Schlittens und der Schiene darf max. 0.02 mm betragen.
Ungenliigende Ebenheit des am Card Motor montierten
Werkstiicks oder der Montageflache des Card Motors kann Spiel
in der Fiihrung verursachen und den Gleitwiderstand erhéhen.

13

/A Warnung

1. Das Produkt im spannungsgeladenen Zustand und

einige Minuten nach der Unterbrechung der
Spannungszufuhr nicht beriihren.
Die Oberflachentemperatur des Card Motor kann je nach
Betriebsbedingungen auf ca. 70°C  ansteigen. Dieser
Temperaturanstieg kann auch alleine durch den spannungsgeladenen
Zustand verursacht werden. Den Card Motor wéhrend des Betriebs
oder im spannungsgeladenen Zustand nicht berlhren. Andernfalls
besteht Verbrennungs- und Verletzungsgefahr.

AAchtung

. Starker Magnet
Der Card Motor ist mit einem starken Seltenerdemagneten
ausgestattet. Werden Magnetkarten in die Nahe des Card Motors
gebracht, kénnen die Kartendaten beschédigt oder geléscht
werden. Elemente, die magnetempfindlich sind oder durch
Magneten beeintrachtigt werden, nicht in die Néhe des Produkts
bringen.

2. Den Card Motors nicht kontinuierlich mit einem
zuldssigen Schub-Einstellwert oder héher bei einer
Einschaltdauer von 100% betreiben.

Der Card Motor kann sich aufgrund der durch den Card Motor
erzeugten Warme erhitzen, was einen Temperaturfehler oder
Funktionsstérungen zur Folge haben kann.

3. Die Hubenden wahrend des Betriebs keinen
StoBbelastungen aussetzen, auBer wéhrend der
Riickkehr zur Ausgangsposition und im Schubbetrieb.

Andernfalls kdnnen Funktionsstérungen auftreten.

4. Fur Schubvorgénge die Zielposition min. 1 mm von
der Position entfernt einstellen, an der das
Schubwerkzeug in Kontakt mit dem Werkstiick kommt.
Andernfalls kann der Schlitten mit einer Geschwindigkeit auf das
Werkstuck aufprallen, die die spezifizierte Schubgeschwindigkeit
Uberschreitet.

5. Der Schlitten und die Fiihrungsschiene sind aus
speziellem rostfreiem Stahl. In Umgebungen, in denen
Wassertropfen an ihnen anhaften kénnen sie jedoch
rosten.

6. Die Gleitoberfliche der Stahlkugel des Schlittens und
der Gehause darf nicht verbeult, zerkratzt oder
anderweitig beschéadigt werden.
Andernfalls kann Spiel oder ein erhdhter
verursacht werden.

7. Die Positioniergenauigkeit, der Schub und die
Messgenauigkeit kénnen nach der Montage des Card
Motors oder der Nutzlast je nach den
Montagebedingungen und der Umgebung variieren.
Kalibrieren Sie sie unter Berlcksichtigung der entsprechenden
Anwendung.

8. Priifen Sie, ob die Montage einer Dampfung auf der
Schubflache sinnvoll ist.

Wenn sich StoBeinwirkungen auf den Card Motor wéahrend des

Schubbetriebs nicht vermeiden lassen, wird empfohlen, eine
elastische Dampfung auf der Schubflache zu installieren.

Gleitwiderstand

ZS\NC
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Al

Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe, siehe "Sicherheitshinweise fiir

SMC-Produkte" (M-E03-3) und die Bedienungsanleitung des Card Motors. Diese kénnen Sie
von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

Installation \

|

Erdung

A\ Achtung

1. Starker Magnet
Der Card Motor ist mit einem starken Seltenerdemagneten ausgestattet.
Gelangen magnetisierte Werkstiicke, Werkzeuge und Metallteile in die
Néhe des Card Motors, werden sie von diesem angezogen. Dies kann zu
Verletzungen der Bediener und Schaden an der Ausriistung fihren.
Seien Sie bei der Handhabung und dem Betrieb des Produkts besonders
achtsam.

2. Den Card Motor auf einer Montageflaiche mit einer guten
Kiihlleistung montieren, z. B. eine Metallplatte.
Ist die Kihlleistung nicht ausreichend, steigt die Temperatur des Card
Motors an und Funktionsstérungen kénnen auftreten.

3. Den Card Motor beim Anbau eines Werkstiicks keinen StoB-
oder groBen Momenteinwirkungen aussetzen.

Eine externe Kraft, die das zulédssige Moment Uberschreitet, kann Teile
der Fiihrungseinheit lockern, den Gleitwiderstand erhdhen usw.

4. Den Schlitten und die Gehdusemontageflachen diirfen nicht
verbeult, zerkratzt oder anderweitig beschéadigt werden.
Andernfalls kann es zu einem Verlust der Parallelitat der Montageflachen,
lockeren Verbindungen der Fihrungseinheit, einem Anstieg des
Gleitwiderstands und anderen Problemen kommen.

5. Verwenden Sie fiir die Montage des Card Motors, Schrauben
mit der passenden Linge aus rostfreiem Stahl und ziehen
Sie diese mit dem empfohlenen Anzugsdrehmoment fest.
Wird die max. Einschraubtiefe iberschritten, kdnnen die internen Bauteile
beschédigt werden. Ein gréBeres Anzugsdrehmoment kann Fehlfunktionen
verursachen, wéhrend sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment das
Werkstiick verschieben oder herunterfallen kann.

1) Gehdusemontage/Gehause-Gewindebohrung

Schraube (rostfreier Stahl)| M3 x 0.5| Y~ ']
- 713

max. empfohlenes Anzugscrehmoment [\m] |  0.63

L1 (max. Einschraubtiefe) [mm]| 4.6

L2 (Plattenstarke) [mm] 2.1

2) Gehausemontage/Durchgangshohrung

Schraube (rostfreier Stahl)| M2.5 x 0.45 3

max. empfohlenes Anzugsdrehmoment[Nm] |~ 0.36 1 i
L3 (max. Einschraubtiefe) [mm] 2.5 ( l
L4 (Plattenstarke) [mm] 2.1

3) Werkstiickmontage/Montage oben 3

Schraube (rostfreier Stahl) |[M3 x 0.5
max. empfohlenes Anzugsdrehmoment [Nm| | 0.63
L5 (max. Einschraubtiefe) [mm] | 2.5

6. Den Stecker beim AnschlieBen der Kabel keiner

Zugbelastung von der Kabelseite aussetzen.

Externe Krafte oder Vibrationen, die auf den Stecker wirken,
kénnen einen Produktausfall verursachen. Das Kabel Uber einen
Abstand von 20 mm ab dem Stecker nicht biegen und diesen
Kabelteil mit einer Kabelhalterung fixieren.

ZS\NC

AWarnung

. Den Card Motor stets erden.

2. Eine spezielle Erdung verwenden.

Eine Erdung der Klasse D verwenden (Erdungswiderstand max. 100 Q).

3. Der Erdungspunkt sollte sich so nah wie moglich am

Antrieb befinden, und die Massekabel sollten so kurz
wie méglich sein.

|

Betriebsumgebungen

AAchtung

. Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
sie Staub, Metallstaub, Metallspanen oder Wasser-, Ol-
oder Chemikalienspritzern ausgesetzt sein kdnnten.
Andernfalls kann es zu Produktausfall
Funktionsstérungen kommen.

einem oder

2. Verwenden Sie die Produkte nicht in einem Magnetfeld.

Andernfalls kann das Magnetfeld den Motor beeintréachtigen und es
kann zu Funktionsstérungen oder einem Produktausfall kommen.

3. Das Produkt keinen starken Lichtquellen wie z. B.

direkter Sonneneinstrahlung aussetzen.

Der Card Motor verwendet einen optischen Sensor zur Erfassung der Position.
Wird dieser einer starken Lichtquelle wie direkter Sonneneinstrahlung ausgesetzt,
kénnen Funktionsstérungen auftreten. Installieren Sie in einem solchen Fall eine
Abschirmplatte, um den Sensor vor der Lichteinstrahlung zu schitzen.

4. Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen

brennbare, explosionsfihige oder atzende Gase,
Fliissigkeiten oder sonstige Substanzen vorhanden sind.

Sonst besteht Brand-, Explosions- bzw. Korrosionsgefahr.

5. Strahlungswéirme vermeiden, die von starken Warmequellen

wie direkter Sonneneinstrahlung oder Ofen ausgeht.
Andemfalls kann sich das Produkt iberhitzen und ein Produktausfall kann die Folge sein.

6. Die Produkte nicht in Umgebungen mit extremen

Temperaturschwankungen verwenden.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstérungen kommen.

7. Verwenden Sie die Produkte nur in dem angegebenen

Betriebstemperatur- bzw. Feuchtigkeitsbereich.

|

Wartung

AAchtung

1. RegelméBige Wartungs- und Inspektionsarbeiten durchfiihren.

Sicherstellen, dass die Drahte nicht verbogen sind und der Schlitten kein Spiel oder
einen hohen Gleitwiderstand aufweist. Andernfalls kénnten Fehlfunktionen auftreten.

2. Fiihren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten

einen geeigneten Funktionstest durch.

Bei einem nicht einwandfreien Betrieb (wenn der Antrieb sich nicht bewegt
oder das Gerat nicht korrekt funktioniert usw.), den Betrieb des Systems
stoppen. Andernfalls kénnen unerwartete Funktionsstérungen auftreten und
die Sicherheit kann nicht gewahrleistet werden. Filhren Sie einen
Notausschaltungstest durch, um die Sicherheit der Anlage zu
gewahrleisten.

3. Dieses Produkt darf nicht auseinandergebaut, geandert

oder repariert werden.

4. Freiraum fiir Wartungsarbeiten

Lassen Sie gentigend Freiraum fiir Instandhaltungs- und Inspektionsarbeiten.
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Serie LAT3

Controller und Peripheriegerate/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.

Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe, siehe "Sicherheitshinweise fiir
SMC-Produkte" (M-E03-3) und die Bedienungsanleitung des Card Motors. Diese kénnen Sie
von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Handhabung

1.

A Warnung

Die spe2|f|2|erte Spannung zufiihren.
Wird eine héhere als die spezifizierte Spannung zugefiihrt, kann es zu
Funktionsstérungen und Schaden des Controllers kommen. Ist die
zugefuhrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last
maglicherweise aufgrund eines internen Spannungsabfalls nicht bewegt. Vor
dem Start die Betriebsspannung priifen. Stellen Sie ebenfalls sicher, dass
die Betriebsspannung wahrend des Betriebs nicht unter die spezifizierte fallt.
Bei einer zu niedrigen Spannung ist der Card Motor u. u. nicht in der Lage,
die max. Kraft zu erzeugen oder kann Funktionsstdrungen aufweisen.

. Die Produkte nicht auBerhalb der Spezifikationen verwenden.
Andernfalls kénnen Brénde, Funktionsstorungen und Produktschaden die
Folge sein. Vor der Verwendung die Spezifikationen prifen.

. Einen Not-Aus-Schaltkreis installieren.

Installieren Sie den Notausschalter auBerhalb des Gehauses so, dass er fiir
den Bediener leicht zugénglich ist, damit er den Anlagenbetrieb
unverzlglich unterbrechen und die Stromversorgung abschalten kann.

. Um durch einen Ausfall und Funktionsstorungen (fiir die eine
gewisse Wahrscheinlichkeit besteht) verursachte Gefahren
und Schéden dieser Produkte zu vermeiden, ist es sinnvoll, vor
dem Einsatz ein Sicherheitssystem (Systembackup)
vorzusehen, wie z.B. Multiplexing der Bauteile und Anlage,
ausfallsicheres System usw.

. Wird bei unerwartet hoher Warmeentwicklung, Entziindung,
Rauchentwicklung des Produkis die Brand- oder
Verletzungsgefahr befiirchtet, ist sofort die Spannungszufuhr
fiir das Produkt und das System abzuschalten

|

Handhabung

1

AWarnung

. Das Innere des Controllers und der Peripheriegerdte nicht
beriihren.
Andernfalls kann es zu einem Stromschlag oder Funktionsstérungen kommen.

. Diese Ausriistung nicht mit nassen Hénden bedienen oder
einstellen.

Andernfalls besteht Brandgefahr und die Gefahr von Stromschlégen.

. Das Produkt nicht verwenden, wenn es beschédigt ist oder ein
Bauteil fehlt.

Stromschlag, Brand oder Verletzungen kénnen die Folge sein.

. Den Controller nicht an andere Gerdte als den Card Motor
anschlieBen.

Andernfalls kann der Controller bzw. die anderen Gerate beschadigt werden.

. Achten Sie darauf, das Werkstiick nicht zu beriihren und nicht von
dem Werkstiick erfasst oder getroffen zu werden, wéhrend sich
der Card Motor bewegt.

Sonst besteht Verletzungsgefahr.

. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst einschalten,
wenn sichergestellt ist, dass das Werkstiick sicher in dem Bereich
bewegt werden kann, der fiir das Werkstiick zugénglich ist.
Andernfalls kann die Bewegung des Werkstlicks einen Unfall verursachen.

. Das Produkt im spannungsgeladenen Zustand und {iber einen
gewissen  Zeitraum nach dem  Ausschalten  der
Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.

Andernfalls kdnnen die hohen Temperaturen Verbrennungen verursachen.

. Uberpriifen Sie die Spannung vor Installations-, Verdrahtungs- und
Wartungsarbeiten zunichst mindestens 5 Minuten nach
Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.
Andernfalls kénnen Stromschlag, Brand oder Verletzungen die Folge sein.

. Statische Elektrizitdt kann Fehlfunktionen verursachen oder den
Controller beschadigen. Den Controller im spannungsgeladenen

Zustand nicht beriihren.
Wenn Sie den Controller im Rahmen von Wartungsarbeiten beriihren missen,
treffen Sie ausreichende MaBnahmen zur Eliminierung statischer Elektrizitat.

5

r
Z

1.

/A Achtung

Wenn der Multi-Counter nicht verwendet wird, den Counter-
Stecker am Counter-Anschluss des Controllers befestigen.
Wenn Fremdkérper wie z. B. Metallspdne in den
Counter-Anschluss eindringen, kann ein Kurzschluss entstehen.
Vor dem Start unbedingt eine Riickkehr zur Ausgangsposition durchfiihren.
Wird die Ausgangsposition nicht eingestellt, funktioniert das
Produkt nicht, selbst wenn die Schrittdaten ausgefuhrt werden.

Die Positionierzeit, die in die Controller-Software eingegeben und dort
eingestellt wurde, ist nur ein Zielwert, fiir den keine Garantie libernommen wird.
Der Vorgang ist mdglicherweise nicht abgeschlossen, obwohl die eingestellte
Positionierzeit abgelaufen ist. In einem solchen Fall kénnen die digitalen
Ausgangssignale BUSY und INP verwendet werden, um zu erfassen, ob der Vorgang
abgeschlossen ist.

Den "Nutzlast"-Wert in der Controller-Software entsprechend
dem ungefdhren Gewicht der am Card Motor angebauten
Vorrichtungen oder Werkstiicke einstellen.

Wenn der Wert der “Nutzlast” in der Controller-Software und das
Gewicht der Nutzlast unterschiedlich sind, kann das Produkt
vibrieren oder die Positioniergenauigkeit kann abnehmen.

Wenn die am Card Motor angebaute Last klein ist (100 g oder weniger) und der Card
Motor in einer Zielposition angehalten hat, ist es je nach Betriebshedingungen
mdglich, dass der Card Motor innerhalb des Positioniergenauigkeitsbereichs
kontinuierlich nach der Zielposition sucht (vibriert).

Bitte setzen Sie sich mit SMC-V in Verbindung, um dies zu verbessem.

BUSY-Signal

Das BUSY-Signal schaltet auf ON, wenn der Card Motor den Betrieb startet und
schaltet auf OFF, wenn die Betriebsgeschwindigkeit 2 mm/s oder weniger erreicht.
Wenn der Card Motor jedoch mit einer Geschwindigkeit von unter 5 mm/s in
Betrieb ist, schaltet sich das BUSY-Signal mdglicherweise (iberhaupt nicht ein.
INP-Ausgangssignal (OUTO)

Sowohl im Positionier- als auch im Schubbetrieb schaltet sich das INP-Signal
ein, wenn der Schlitten in den INP-Ausgangsbereich der Zielposition gelangt.
Wenn der Schiitten im Schubbetrieb die Ausgangshereich des INP-Signals (OUTO)

Zielposition Gberfahrt und sich auBerhalb
des INP-Ausgangsbereiches bewegt, |- Modell  |Ausgangsbereich fmm]
schaltet sich das INP-Signal wieder aus. | LAT3F-UJ +0.05
LAT3-[] +0.3
| Montage |
AWarnung
. Installieren Sie den Controller und die

Peripheriegerate auf feuerfestem Material.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der N&he von
entzindlichem Material kann ein Brand entstehen.

. Diese Produkte nicht an einem Ort installieren, an dem

sie Vibrations- und StoBkréaften ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstdrungen kommen.

. Den Controller und die Peripheriegerdte nicht mit einem groBen

elekiromagnetischen Schiitz oder sicherungslosen Schalter, der
Vibrationen erzeugt, auf derselben Fldche montieren. Montieren Sie
diese auf verschiedenen Flachen oder bringen Sie den Controller und
die Peripheriegeréte nicht in die Nahe einer derartigen Vibrationsquelle.
Andernfalls besteht die Gefahr von Fehlfunktionen.

. Installieren Sie den Controller und die Peripheriegerate auf einer ebenen Fléche.

Eine gebogene bzw. unregelméBige Montagefldche kann eine zu groBe Kraft
auf den Rahmen oder das Geh&use ausiben, was Fehlfunktionen verursacht.

|

Spannungsversorgung

SVC

AWarnung

. Verwenden Sie eine zwischen den Leitungen und Spannungszufuhr und Masse

Spannungsversorgung mit geringen elektromagnetischen Storsignalen.
Bei starken elektromagnetischen Stdrsignalen verwenden Sie
einen Isoliertransformator.

. Die Spannungsversorgung fiir Controller und E/A-Signal sollte getrennt sein und

es darf keine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwendet werden.
Wird eine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwendet, kann es wahrend
der Beschleunigung oder Verzdgerung des Antriebs zu einem Spannungsabfall kommen.
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|

Spannungsversorgung |

|

Betriebsumgebungen

A Warnung

3. Geeignete MaBnahmen zum Schutz vor durch Blitzschlag

verursachte Spannungsspitzen treffen. Fiihren Sie die
Erdung der Funkenléschung getrennt von der Erdung
des Controllers und der Peripheriegeréte aus.

4. Verwenden Sie die unten stehenden UL-zertifizierten

Produkte fiir direkte Spannungsversorgung.
(1) Spannungsgeregelter Stromschaltkreis gemas UL508.
Dieser Schaltkreis verwendet die Sekundérspule eines Isoliertransformators
als Spannungsversorgung und erfiillt damit folgende Bedingungen:
- maximale Spannung (ohne Last): max. 30 Vrms (Spitzenbelastung 42.4 V)
- max. Strom : (D max. 8 A (auch bei Kurzschluss)
@ mit Kurzschlussschutz (z. B.
Sicherung) mit folgenden Werten

Spannung ohne Last (V Spitze) Max. Strom
0 bis 20 [V] 5.0
Gber 20 [V] und bis zu 30 [V] L
Spitzenspannung

(2) Schaltkreis (Klasse 2) mit max. 30 Vrms (42.4 V Spitze), mit
Stromversorgungseinheit der Klasse 2 gemaB UL 1310 oder
Transformer der Klasse 2 gemaf UL 1585.

|

Erdung

AWarnung

. Die Erdung ist sicherzustellen, um die Stérsignaltoleranz
des Controllers zu gewéhrleisten.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen, Schaden, Stromschlag oder
Brand kommen. Die Erdung nicht mit Geraten oder Ausriistung
teilen, die starke elektromagnetische Stérsignale erzeugen.

2. Eine spezielle Erdung verwenden.

Eine Erdung der Klasse D verwenden (Erdungswiderstand max. 100 Q).

3. Der Erdungspunkt sollte sich so nah wie moglich am Controller

befinden, und die Massekabel sollten so kurz wie méglich sein.

4. Fiir den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung

Stérungen verursacht, kann sie entfernt werden.

|

Elektrischer Anschluss \

AWarnung

1. Vorbereitung zum Anschluss
Vor der Verdrahtung und vor dem Anbringen und Entfernen des
Steckers die Spannungsversorgung ausschalten. Bringen Sie nach
erfolgter Verdrahtung eine Abdeckung an der Klemmenleiste an.

2. Die digitalen E/A-Signal- und Spannungsversorgungs-

kabel nicht zusammen verlegen.
Werden die Signalleitung und die Ausgangsleitung zusammen verlegt,
kénnen elektromagnetische Stérsignale Funktionsstérungen verursachen.

3. Vor dem Einschalten der Spannungsversorgung die

korrekte Verdrahtung sicherstellen.

Eine fehlerhafte Verdrahtung fiihrt zu Funktionsstdrungen oder kann den
Controller bzw. dessen Peripheriegeréte beschédigen. Vor dem Einschalten
der Spannungsversorgung sicherstellen, dass die Verdrahtung korrekt ist.

4. Ausreichend Platz fir die Kabelverlegung vorsehen.

Werden die Kabel mit Gewalt in eine Position gezwungen, kdnnen Kabel und Stecker
beschadigt werden, wodurch sie sich Iésen und Funktionsstérungen verursachen
kénnen. Die Kabel in der Néhe der Stecker oder an der Anschlussstelle in das
Produkt nicht Uber scharfe Kanten biegen. Das Kabel so nah wie méglich an den
Steckern befestigen, damit kein mechanischer Zug auf die Stecker wirkt.

ZS\NC

AAchtung

. Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
sie Staub, Metallstaub, Metallspanen oder Wasser-, Ol-
oder Chemikalienspritzern ausgesetzt sein kénnten.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstdrungen kommen.

2. Verwenden Sie die Produkte nicht einem Magnetfeld.

Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstérungen kommen.

3. Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen

brennbare, explosionsfdhige oder &tzende Gase,
Fliissigkeiten oder sonstige Substanzen vorhanden sind.
Sonst besteht Brand-, Explosions- bzw. Korrosionsgefahr.

4. Strahlungswérme vermeiden, die von starken Warmequellen

wie direkter Sonneneinstrahlung oder Ofen ausgeht.
Andernfalls kénnen Funktionsstérungen des Controllers oder der
Peripheriegeréate auftreten.

5. Die Produkte nicht in Umgebungen mit extremen

6. Die Produkte nicht in Umgebungen einsetzen,

Temperaturschwankungen verwenden.

Andernfalls kann es zu einem Produktausfall des Controllers oder
der Peripheriegerate kommen.

in
denen Spannungsspitzen auftreten.

Wenn Geréte (elektromagnetische Heber, Hochfrequenz-Induktionsofen,
Motoren usw.), die hohe Spannungsspitzen erzeugen, in der Nahe des
Produkts eingesetzt werden, kénnen durch ihre Néhe innere Schaltelemente
der Produkte zerstort oder beschédigt werden. Verwenden Sie keine Erzeuger
von Spannungsspitzen und achten Sie auf ordnungsgemaBe Verdrahtung.

7. Der Card Motor und der Controller verfiigen nicht iiber Blitzschutz.
8. Diese Produkte nicht an einem Ort installieren, an dem

sie Vibrations- und StoBkréaften ausgesetzt sind.

Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder
Funktionsstérungen kommen.
] Wartung

AWarnung

. Fiihren Sie regelméaBige Wartungsarbeiten durch.
Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht gelost
haben. Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstdrungen flihren.

2. Fiihren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten

3. Den Controller

einen geeigneten Funktionstest durch.

Bei einem nicht einwandfreien Betrieb (wenn der Antrieb sich nicht bewegt
oder das Gerét nicht korrekt funktioniert usw.), den Betrieb des Systems
stoppen. Andernfalls kdnnen unerwartete Funktionsstérungen auftreten und
die Sicherheit kann nicht gewéhrleistet werden. Fihren Sie einen
Notausschaltungstest durch, um die Sicherheit der Anlage zu gewahrleisten.

und die Peripheriegerdte nicht
demontieren, modifizieren oder reparieren.

4. Das Innere des Controllers fern von leitfahigen oder

entziindlichen Stoffen halten.
Andernfalls besteht Brandgefahr.

5. Den lIsolationswiderstand und die Prifspannung an

diesem Produkt nicht prifen.

/A Achtung

1. Ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vorsehen.

Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz flr
Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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A\ Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschéden
schiitzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte "Achtung”, "Warnung" oder "Gefahr" bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise miissen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC)*1) und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

|

#1)  1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Pneumatik

I A Achtuna: Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem I ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Hydraulik
I J: Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur | IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen
I Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. I (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
| Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem | ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen
1 A Warnung . Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur 1 usw.
I Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. I
1 Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, |
I A Gefahr « die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge I
hat, wenn sie nicht verhindert wird.
i — |
/AWarnung AWarnung
1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitit des Produktes ist die 4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete
Person, die das System erstellt oder dessen Spezifikation Sicherheitsvorkehrungen, wenn das Produkt unter einer der
festlegt. folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:
Da das hier aufgefiihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen 1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen
eingesetzt wird, darf die Entscheidung dber dessen Eignung fur einen Daten abweichen, oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter
bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen, Sonneneinstrahlung.
mit denen die Erflillung der spezifischen Anforderungen Uberprift wird. Die 2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit
Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
liegen in der Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
hat. Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die medizinischen Geraten oder Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit
Eignung aller angegebenen Teile Uberprifen und dabei im Zuge der Lebensmitteln und Getrénken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und
Systemkonfiguration alle Maoglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen,
beriicksichtigen. Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die
2. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend nicht fur die in d|eselm Katalog z?lufgeflghrtentéchmschen I?aten geeignet sind.
geschultem Personal betrieben werden. 3. Anwendungen, be! denen die Mogl|f:hkt_a|t von Schader} an Eersonen,
Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgeméBer Handhabung geféhrlich Sachwerten oder Tieren besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse
sein. Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und verlangen. . . o X
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von entsprechend 4. Vgrwendung ',n Verr|ege|ungssyst_emen, die ein doppeltes Verrl?gelungssystgm
geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen werden. mit m?chamscherl Scht}tzfunktlon zum Schutz vor Ausféllen und eine
regelmaBige Funktionsprifung erfordern.
3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewéhrleistet ist.
1. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst
dann ausgefiihrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberprift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.
2. Soll das Produkt entfernt werden, Uberprifen Sie zunédchst die Einhaltung der
oben genannten Sicherheitshinweise. Unterbrechen Sie dann die
Druckluftversorgung aller betreffenden Komponenten. Lesen Sie die
produktspezifischen Sicherheitshinweise aller relevanten Produkte sorgfaltig.
3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produktes oder
Fehlfunktionen zu verhindern.
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