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Sehr geehrter Kunde,

wir gratulieren zu lhrer Entscheidung fur SCHUNK. Damit haben Sie sich fiir hdchste Prazision,
hervorragende Qualitat und besten Service entschieden.

Sie erhdhen die Prozesssicherheit in Ihrer Fertigung und erzielen beste
Bearbeitungsergebnisse — fur die Zufriedenheit lhrer Kunden.

SCHUNK-Produkte werden Sie begeistern.
Unsere ausfuhrlichen Montage- und Betriebshinweise unterstiitzen Sie dabei.

Sie haben Fragen? Wir sind auch nach Ihrem Kauf jederzeit fir Sie da. Sie erreichen uns unter
den aufgefuhrten Kontaktadressen im letzten Kapitel dieser Anleitung.

Mit freundlichen GriiRen

Ihre SCHUNK GmbH & Co. KG
Spann- und Greiftechnik
Bahnhofstr. 106 — 134
D-74348 Lauffen/Neckar

Tel +49'7133'103‘2503 ‘DIN EN 150 eum\ M

Fax +49-7133-103-2189 = IiNet &

automation@de.schunk.com W

www.de.schunk.com Rog Ho. 343601 Reg.-Ho. DE-3496:01

G
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Zu dieser Anleitung

1  Zu dieser Anleitung
1.1 Zweck/Gultigkeit
Diese Anleitung ist Teil des Antriebsregelgerats IndraDrive und
beschreibt die sichere und sachgeméalRe Inbetriebnahme des Li-
nearantriebs.
Diese Anleitung ist ausschlieRlich fur das auf der Titelseite ange-
gebene Produkt gultig.
1.2 Zielgruppen
Zielgruppe Aufgabe
Hersteller, Betreiber => Diese Anleitung dem Personal jederzeit zugéanglich halten.
= Personal zum Lesen und Beachten dieser Anleitung und der
mitgeltenden Unterlagen anhalten, insbesondere der
Sicherheitshinweise und Warnhinweise.
Fachpersonal, Monteur => Diese Anleitung und die mitgeltenden Unterlagen lesen, beachten
und befolgen, inshesondere die Sicherheitshinweise und
Warnhinweise.
Tabelle 1
1.3 Mitgeltende Unterlagen
Die folgenden Unterlagen finden Sie auf unserer Homepage:
Unterlage Zweck
Katalog Technische Daten bzw. Einsatzparameter des Moduls und Informatio-

nen zu Zubehorteilen. Es gilt jeweils die letzte Fassung.

Montage- und Betriebs-
anleitungen fir Linearantriebe

Weiterfihrende Informationen zur Montage, Einstellung und Instand-
setzung der Linearantriebe.

Handbuch und Referenzen
zum Antriebsregelgeréat
IndraDrive

Weiterfihrende Informationen zur Montage, Einstellung und Instand-
setzung der Antriebsregelgerat IndraDrive.

Allgemeine Geschafts-
bedingungen (AGB)

U. a. Hinweise zur Gewéhrleistung.

Tabelle 2

01/IndraDrive/Nr. 315016/de/2011-02-02/CW 5




SCHUNKg@ﬁ®

Zu dieser Anleitung

1.4 Symbole in dieser Anleitung

Um lhnen einen schnellen Zugriff auf Informationen zu ermégli-
chen, werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet:

Symbol Bedeutung

A GEFAHR Gefahren fir Personen.
Nichtbeachtung fuihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

A WARNUNG Gefahren fir Personen.
Nichtbeachtung kann zu Tod oder schweren Verletzungen fuhren.

/A VORSICHT Gefahren fir Personen.
Nichtbeachtung kann zu leichten Verletzungen fihren.

0 ACHTUNG Informationen zur Vermeidung von Sachschaden, zum Verstandnis oder zum
Optimieren der Arbeitsablaufe.

v Voraussetzung zu einer Handlungsanleitung.

> Handlungsanleitung, auch Maflinahmen in einem Warnhinweis oder Hinweis.

1. Schrittweise Handlungsanleitung.

2 = Reihenfolge beachten.

3.

In einer Grafik dargestelltes Einzelteil/Ersatzteil.

/10/ In einer Grafik dargestelltes Teil/Detail, das Bestandteil eines Ersatzteils ist oder
kundenseitig beigestellt werden muss.

(10), (/20 Verweis im Text oder in einer Handlungsanleitung auf ein Teil, das in einer Grafik
dargestellt ist.

< > Ments und Menlpunkte

Tabelle 3
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.1

2.2

Grundlegende Sicherheitshinweise

Bestimmungsgemale Verwendung

Das Modul ist zum Einbau in eine Maschine bestimmt. Die Anfor-
derungen der zutreffenden Richtlinien miissen beachtet und ein-
gehalten werden.

Das Modul darf ausschlieRlich im Rahmen seiner definierten Ein-
satzparameter verwendet werden.

Eine andere oder darlber hinausgehende Verwendung gilt als
nicht bestimmungsgemal. Fur hieraus resultierende Schaden
haftet der Hersteller nicht.

Umgebungs- und Einsatzbedingungen

= Modul nur im Rahmen seiner definierten Einsatzparameter
verwenden (siehe Katalog und mitgeltende Unterlagen).

= Sicherstellen, dass die Umgebung frei von Spritzwasser und
Dampfen sowie von Abriebs- oder Prozessstauben ist.
Ausgenommen hiervon sind Module, die speziell fur
verschmutzte Umgebungen ausgelegt sind.

01/IndraDrive/Nr. 315016/de/2011-02-02/CW



Grundlegende Sicherheitshinweise

SCHUNKg@ﬁ®

2.3

2.3.1

2.3.2

Produktsicherheit

Das Modul entspricht dem Stand der Technik und den anerkann-
ten sicherheitstechnischen Regeln zum Zeitpunkt der Ausliefe-
rung. Gefahren kénnen von ihm jedoch ausgehen, wenn z. B.:

¢ das Modul nicht bestimmungsgeman verwendet wird.

* das Modul unsachgemaf montiert oder gewartet wird.

* die EG-Maschinenrichtlinie, die VDE-Richtlinien, die am
Einsatzort gultigen Sicherheits- und Unfallverhiitungs-
vorschriften und die Sicherheits- und Montagehinweise nicht
beachtet werden.

Schutzeinrichtungen

= Schutzeinrichtungen gemanR EG-Maschinenrichtlinie
vorsehen.

Bauliche Veranderungen, An- oder Umbauten

Zusatzliche Bohrungen, Gewinde oder Anbauten, die nicht als
Zubehor von SCHUNK angeboten werden, dirfen nur mit Ge-
nehmigung der Firma SCHUNK angebracht werden.
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.4

2.5

Personalqualifikation

Die Montage, Erstinbetriebnahme, Wartung und Instandsetzung
des Antriebsregelgerats darf nur von geschultem Fachpersonal
durchgefihrt werden.

Jede Person, die vom Betreiber mit Arbeiten am Modul beauftragt
ist, muss die komplette Montage- und Betriebsanleitung, insbe-
sondere das Kapitel 2 "Grundlegende Sicherheitshinweise”, gele-
sen und verstanden haben. Dies gilt insbesondere fir nur gele-
gentlich eingesetztes Personal, z. B. Wartungspersonal.

Sicherheitsbewusstes Arbeiten
=>» Jede Arbeitsweise unterlassen, die die Funktion und
Betriebssicherheit des Antriebsregelgerats beeintrachtigen.

=>» Die am Einsatzort giltigen Sicherheits- und
Unfallverhitungsvorschriften beachten.
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3.1

3.2

Inbetriebnahme

Erforderliche Hilfsmittel

Fir die Inbetriebnahme eines Antriebs mit IndraDrive sind fol-
gende Hilfsmittel bzw. Voraussetzungen erforderlich:

v' Komplett installierter Antrieb mit IndraDrive -
Antriebsregelgerat (Anschlussschemen siehe Kapitel
»Anlagen® Abbildung 13 Anschlussschema IndraDrive ,
Seite 23)

v PC mit Netzwerkanschluss

v' Bedienersoftware IndraWorks (ab Version 08Vxx) auf PC
installiert

¥v' Ethernet (Patchkabel) Anschlusskabel PC — IndraDrive CS
(Bestell-Nr. 336 432)

v Inbetriebnahme-CD mit den Motorparametern und den Datei-
en fur die Parameterauswahl

Inbetriebnahmearbeiten

A GEFAHR

Lebensgefahr durch Stromschlag!

Das Beriuihren von Spannung fihrenden Teilen kann zum Tod
fuhren.

=>» Arbeiten an elektrischen Anlagen oder Betriebsmitteln durfen nur
von Elektrofachkraften den elektrotechnischen Regeln
entsprechend vorgenommen werden.

10
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Inbetriebnahme

O ACHTUNG

Schaden am Fuhrungsschlitten und Fihrungstrager
maoglich!

Die Aktivierung des Kommandos ,Automatische Regelkreisein-
stellung” kann zu einem Crash des Flhrungsschlittens flhren.

=>» Aktivieren Sie auf keinen Fall die automatische
Regelkreiseinstellung fur Linearmotoren.

1. Antriebsregelgerét IndraDrive mit Motor und Ubergeordneter
Steuerung gemaf den Anschlussschemen verdrahten.
(siehe Kapitel 4, Seite 23)

2. Verbindung zwischen PC und Steuerung herstellen.
ACHTUNG: Das Regelgeréat hat die IP Adresse
192.168.0.1(Standardeinstellung)

Die PC Schnittstelle muss eine &hnliche IP Adresse haben
z.B. 192.168.0.11 und Subnetzmaske muss ebenso identisch
sein 255.255.255.0.

3. Regler auf Sercos Il Kommunikation einstellen.
Bedienung erfolgt Gber Front Side Panel.

Abbildung 1 Front Side Panel

Die [Enter] Taste viermal betétigen.
Im Display blinkt die gewiinschte Feldbusvariante.

Nun Sercos Il mit den Pfeiltasten ﬂ“ auswahlen.

Die Auswahl mit der [Enter] Taste bestétigen.
Im Display steht jetzt Sercos Il und blinkt nicht mehr.

Die 24V Versorgung ausschalten und wieder einschalten.
Der Regler bootet von neuem und Sercos lll ist aktiviert.

Zur Kontrolle: Nach dem Hochfahren musste P -1 im

Display stehen. (siehe Abbildung 1, Seite 11)
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Inbetriebnahme

4. IndraWorks DS auf PC starten.

E IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsark

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose f Service  Extras  Hilfe

BT O rtenerkemu ¢ @ R® - w1 on @ 8 o)
Achsnummer K|psse Achsty
|— Reale Achse

Ay
W R

P

o Zuriick - 3 -

g Indraliive [1] Armwendungsart
1

¥erbinden mit Antrieb Gber...
Achsstatus F_ ? Fehler [dschen |

Aktuele Werte —

Positian £~ Serielle Verbindung IEDMW -

Geschwindigkeit * Ethemet IP-Bersich von |192155- 0.1
Beschleunigung bis |1921ES.U 2

Drehmoment # Kr.
' Fremdsteuerung Details >> I
£~ Keine Yerbindung (Dffling)
Ereitert ... |

¥ Werbindungsauswahl beim Start anzeigen

Ok I Abbrechen

Abbildung 2
=>» Ethernet anwahlen und IP Suchbereich einstellen.

Hinweis
Die Bedienung von IndraWorks ist im Hilfemenl des Programms
erklart.
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Inbetriebnahme

3.2.1

Motorparameter laden

Parametrisrung  Inbetriebnahme

ik - |- % -] ik

Diagnose | Service

2 Indraworks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart

Extras  Hife

LB 19l enerkemmung ve ¢ @ R & - | Mo | ov @ |8

=18lx

EH Indrabrive [1]Anwendungsart

P Messtaster
{3 Dpiimienung / Inbetiebrahme

Drehmoment ¢ Kralt

¥ Fibmungskommunkalion i Achstyp
b Lektungsverseiaung [ Anwendungsart | 1 [ Reale Achse
B & Anwendungsat AD009 Automatische Baudratenerkennung bei SERCOS |
{2 Fuhungskommunikation - Achse Aohsstalus interface | & Feblerfschen
() Motor, Bremse, Messsysteme -
Aktuelle Wert
(£ Wichtung ¢ Mechanik el wate
O Grenawete Postion 00000 mm
1) Antiebsiegelng ’7
{C) Betiebsarten / Anirigb Hal Geschwindigksit O] By
) Fehlereaktion Beschleunigung 0000 s

o0 %

Detals <<
) Lokale 1/0
[~ Mation Status
O Stevertsil
Nicht aktiv O Steuer- und Leistungsteil betrisbsbert (Ab])
Q Aniich mamentenbehaftet (4F)
Q Aniizh HALT aktiv (4H)
D Artiiebsfehler
[~ Mekdungen
Onist=0 QP=Py © InPosition
O st © InFositionsfenster grob
O n_jst=n_soll © Md >= M O postive Drshmomentbegrenzung

D Md >= Mdrenz

O negative Drehmomentbegienzung

[~ Lageistwerte.

Motorgeber

00000 o

O inReferenz

O Risfersnageber in Fieferenz

Abbildung 3 Projektexplorer
1.

Im Hauptfenster von IndraWorks Meni <Ansicht> 2

<Projektexplorer > wahlen.
Der Projektexplorer 6ffnet sich.

4 IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart

=18ix

Parametrierung  Inbetricbnahme  Diagrose [ Service  Extras  Hife
i = <o e o] G | v B ] @ 1 seRcos dater ¢ @R & - |Hl o[ v 9|8 @)
E]
L b Fibrungsk| ] Funidonspakete Achsnummer Achstyp
b Leistungs: TP-Einstellungen [ 1 Anwendungsart | 1 | Reale achse
B Anwendur A0009 SERCOS Y
= i __Poremeie Y= ‘ interface | & Feblerischen
{2 Moter, Bremse, Messsysteme: =
£ Wiohtung ¢ Mechanik 1
1 Grenzwsite #h_ Speichern 00000 mm
{2 Anliebsregehung @ Laden T
(5 Betizksanen / Aniieb Hal A O] [y
() Fehleneaktion Beschleunigung 0000 mmést
P Messtaster ’7 .
{22 Dpiimierung / Inbetiebnahme Bt e @[ Detalls <<
{2 Lokale 1/0
[~ Motion Status.
O Stavensil
Nicht aktiv (©) Stever-und Leistungstei betrisbsbereit {Ab)
O Antiish momentenbehaftet (4F)
O Antiich HALT okt [4H)
O Artiicbsfehler
[~ Mekiungen
Onist=0 O Po=Px O In-Position
O nst< © InPositonsfenste grob
O n_ist=n_soll O Md>= Mk O posiive Drehmomentbegrenzung
D Md >= Mdgrenz O negative Drshmomentbegienzung
[ Lageistwerte
Motorgeber 00000 mm O inReferenz
) Referenzgeber in Rieferenz

Abbildung 4 Linearmotortyp wéhlen

2. <IndraDrive > mit der rechten Maustaste auswahlen und
anschlieRend im Kontextmenit <Parameter> & <Laden>

auswahlen:

01/IndraDrive/Nr. 315016/de/2011-02-02/CW
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Inbetriebnahme

SCHUNKg@ﬁ®

Das Dialogfenster 6ffnet sich:

Offinen x|
Suchen in: IE}LD_Linearmotor j @ ? - '

| )EccDrive
| IndraDrive
|\ IndraDriveCs

D ateinanne: I j (Offren

D ateityp: I Parameter-Datei [*.par] j Abbrechen |
FA

Abbildung 5 Motorparameter importieren

3. Ordner <Motorparameter> auf der Inbetriebnahme-CD
IndraDrive auswahlen.

4. Zutreffende Motorparameter-Datei aus dem
Bezeichnungsschlissel (siehe Abbildung im Kapitel 4.2,
Seite 25) und der Zuordnungsdatei Antrieb—Linearmotor
(siehe Abbildungen im Kapitel 4.3, ab Seite 27) auswahlen.

5. Im Dialogfenster den Ordner des gewiinschten
Linearmotortyps auswahlen.

6. Im nachsten Dialogfenster gewlinschte Motorparameter-Datei
auswahlen und offnen.
Die Motorparameter werden geladen:

E|
Adiesse | IDN Fehler D aturn

1 S-0-1012.0.0  Betriebsdatum izt grofer al: der maximale Eingabewert

|Vorgang beendet Schliefen I

Abbildung 6 Motorparameter laden

14
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Inbetriebnahme

3.2.2

3.2.3

3.24

Feldbus starten

1. Feldbus-Schnittstelle gemaR der Hersteller-Dokumentation
IndraDrive und den Schaltschrank-Unterlagen parametrieren.

2. Feldbus anschlie3en und starten.

3. Die Beschaltung abhangig von der Feldbus-Schnittstelle ftr
Reglerfreigabe, Halt, Referenzschalter und Endschalter
realisieren und kontrollieren.

Betriebsart wahlen

AWARNUNG

Verletzungsgefahr!

Eine falsch eingestellte Betriebsart kann zu ungewollten Bewe-
gungen des Antriebs fihren.

= Auf keinen Fall die Betriebsarten ,Momentregelung“ und
,=Drehzahlregelung® einstellen.

=>» Die Schleppfehleriiberwachung aktivieren und sinnvoll
parametrieren.

=>» Die Steuerung in den Betriebsmodus (Phase 4) schalten.

Im Display des Standard-Bedienfelds am Antriebsregelgerat
IndraDrive wird bb angezeigt.
Messsystem prifen

1. In der Strukturansicht des Projektexplorers Uber <IndraDrive>
=2 <Anwendungsart> auswahlen.

01/IndraDrive/Nr. 315016/de/2011-02-02/CW 15
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T3 IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart

Parametriering  Inbetrisbnahme  Diagnose | Service  Extras  Hife

Zuriick - v| & -

=18l x|

B Fihungskommurikation
~ B Leistungsversorgung ‘

¥ - o | o B[] @ o | Reos antertare @ BB - |[H o | on @@ B @

S H IndiaDiive (1] Anwendungsart

Sercosadiesse Achstyp

| anwendungsart 1 | Reale achse

e - =
7 o= EIEE @ Erstrbetrictratme. . i ADU0S Automatische Baudratenerkennung Bl SERCOS ¢ @y Fenier sschen
Motor, Bre Geratezustand » Aktuele Were
“wichiung coramet ’7
() Girenzwer___"arameter 4 Positinn 00000 mm
Aniieb Diagnase v —
niicbsre] ) Diag [ Achastetus a0 | it
Betrishss Achsstatus berwachen —
{5 Fehlenea Eigenschaften. . 0,000 mm/s
B Messtaster € Hilfe zu Achsstatus o
= ] %
i {2 Optimierung ¢ Inbetrisbnshme Diagnosedaten Motor = Deetails <<
&3 Lokalz /0
©  DN-Liste der ungitigen Status
@ Fetleresch (O Steusiteil betrishshereit (bE)
Ehierloschen O Steuer- und Leistungstei betrisbsbereit [Ab)
h  Fehler-fDisgnosespeicher O Antrieb momenterbehatet (4F]
Anzeige-Mittelvertfilter O Antish HALT skt [4H]
O Aniribsfehier
Patchfunktion
Onist=0 O P>=Px © InPosition
O nist ¢ O InPosiionsfenster grob
O n_jst=r_sall O Md>= Mds (O pasitive Drehmamentbegranzung
(O Md >= Mdgrenz () negative Drehmomentbegrenzung
[ Lageistwerte
Motorgeber 00000 mw) (O inReferenz
() Referenzgeber in Referenz

Abbildung 7 Status prifen

2.

<Anwendungsart> mit der rechten Maustaste wahlen und
anschlieend im Kontextmenl <Diagnose> & <Status> wahlen.
Das Dialogfenster des Ordners <Status> 6ffnet sich.

Funktion der pneumatischen Haltebremse (optional)
prufen und freischalten

O ACHTUNG

Schéden an der Linearmotor-Achse maoglich!

Fuhrungstrager und pneumatische Haltebremse kénnen durch
gewaltsames Verschieben des Fiuhrungsschlittens beschadigt
werden.

= Den Fuhrungstrager oder Filhrungsschlitten nie gewaltsam bei
aktiver Haltebremse bewegen.

= Nur mit geringer Kraft den Fuhrungsschlitten bewegen, um die

Funktion der pneumatischen Haltebremsen zu prifen.

1. Den Fuhrungsschlitten bei aktiver Haltebremse vorsichtig von
Hand versuchen zu bewegen.
Der Fuhrungsschlitten darf sich nicht bewegen.

2. 24-V-Anschluss an das Bremsventil anlegen.
Die pneumatische Haltebremse (optional) ist freigeschaltet.

16
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Inbetriebnahme

3.2.5

Anzeige und Skalierung des Messsystems prifen

1. Fdhrungsschlitten von Hand verschieben.

Es durfen keine Spriinge in der Anzeige ,Position” (siehe rote
Markierung in Abbildung 7 Seite 16) auftreten.

2. Malstab (etwa 10 cm) an den Fuhrungstréger legen und
Fahrungsschlitten am MaR3stab entlang verschieben.

3. Den gemessenen Verfahrweg mit der Anzeige der Ist-Position

vergleichen.

Regelkreisiberwachung

1. In der Strukturansicht des Projektexplorers

<IndraDrive> & <Motion> & <Achse> & <Regelung> >
<Achsregelung> 2 <Regelkreistiberwachung> auswahlen.
Das Dialogfenster <Regelkreistiberwachung> 6ffnet sich:

|"} Zuriick -

E IndraWorks Ds - Regelkreisiiberwachung

Parametrierung  Inbetriebnshme  Diagnose | Serwice  Extras  Hilfe

v|4-9v|,,.{.: gn|;ﬁfﬂggg nterface R000 «;‘,-Q‘QE'|Q‘PMOM@|59)

= Indralive [1] Anwendungsart
i - Filhrungskommunikation
P Leistungsversorgung
Bl Anwendungsart

[-5) Motor, Bremse, Messspsteme
[-5) Wichtung / Mechanik

1) Grenzwerte

E1-2) Antriebsregelung

=) Achsiegelung

-5 Fubrungskommunik ation - Achee

o B Artriebsregebung Qbersicht

— Gezchwindigkeitzregelkreisiibenvachung
i aktiv
= nicht akliv

— Lageregelkreisiiberwachung

Max. Modellabweichung

ID,DDDD mm
10,0000 i

Ubenwachungsfenster

Mullsetzen |

- B Achsregelung Einstelungen

- B Geschwindigkeitzregelkeis-Filer

- b Regekreisubensachung

-2y Motomregelung

i B Statusmeldungen

B-[5) kempensationsfunklionen / Karrekturen
[ 5) Betiebsarten / Antrieh Halt

-5 Fehleneaktion

-~ P Messtaster

- Dptimienng ¢ Inbetiebnahme

Achsreqelung

F-2) Lokale [/0

Abbildung 8 Regelkreistiberwachung

O ACHTUNG

Schaden am Fuhrungsschlitten und Fihrungstrager
maoglich!

Ein deaktiviertes oder zu grol3 eingestelltes Regelkreistiberwachungs-
fenster kann zu einem Crash des Fuhrungsschlittens fuhren.

=> Die Lageregelkreisiberwachung sinnvoll parametrieren.

2. Optionsfeld <Geschwindigkeitsregelkreisiiberwachung>

aktivieren.

3. Lageregelkreisiiberwachung parametrieren.

01/IndraDrive/Nr. 315016/de/2011-02-02/CW
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3.2.6 Antriebsregelgerat IndraDrive am Netz anschliel3en
= Spannung am Steuerschaltschrank einschalten
(Netzanschluss 380 V).

Am Display des Standard-Bedienfelds am Antriebsregelgerat
IndraDrive erscheint die Anzeige Ab, das Antriebsregelgerat
IndraDrive ist am Netz angeschlossen.

3.2.7 Reglerfreigabe (RF)

Hinweis
Die Reglerfreigabe kann, abhangig vom Feldbus-System, hard-
ware- oder softwareseitig zugeschaltet werden.

1. Reglerfreigabe (RF) zuschalten.
2. ,Halt“ zuschalten.

Im Display des Standard-Bedienfelds am Antriebsregelgerat
IndraDrive erscheint die Anzeige AF.
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3.2.8 Referenzschalter einstellen

1. Inder Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> >
<Motion> = <Achse> & <Malibezug herstellen> >
<MaRbezug Motorgeber> auswahlen.

Das Dialogfenster <Malibezug Motorgeber> 6ffnet sich:

E IndraWorks Ds - Mallbezug Motorgeber - Achse [1] Anwendungsart

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service  Extras  Hilfe

Qavack -0 - 4 - % - | B ] @ gl cos interrace @ F REP-|[FH od |on @ B @
= \ndra?rive [1]Anwenqumgsarl ~ ntahiichiung —Lage
: Fidhrungskommunikation ¥ Rechtsdiehung . Lageistwert ID,UUDU mm
Leistungsyersargun .
ER=? Aﬂwengungsaltg : " Linkscrehung Feferenzmalh ID,UUDU am
-.‘j Fithrungskommunik ation - Achse [ Auswertung wvon i Referenziahien
1) Motor. Bremse. Messsysteme ¥ Referenzmarke Nulimpul:) Geschwindigkeit |1DDD,DDD ik
o b Mator IV Referenzschalter
b Motoitempersturiibensachung ' positive Flanke ' neqative Flanke Beschlzunioung I‘IDUD'UDD s
b EBremse ™ Endschalter als Nullschalter Feedhcie D Imn'gn %
i b Bremsentest ™ Festanschlag als Mullschalter o
Motorgeber Nocken verschoben um 00000 mm Positionierferister I‘I 0000 i
- b Einstellungen Motargeher Referenzschatter Offset (00000 mm Fuckgrenzwert bipolar ID,DUD rnnds
H o N I+t alibezug Motorgeber =
(- Optionaler Geber Dlgnm&l;ar AhSt:nd F\el:;alenzschaller =SS k_) Matorgeber in Referenz
Lo b Positionsschalpunkt SIWachung skl i [ Anlagenreteren:
-3 Wichtung / Mechanik ’75' Motorgeber " Optionaler Geber |
- Grenzwerte i &m Ende des Referenziervorgangs _! N
[#-{3) Antriebsragelung & Step (J System in Referenz
B2 Belriebsarten / Anitieh Hal © Auf Rieferenzpunkt positiorieren Lagestatus lischen |
-2 Fehlereaktion Oiteat [0.0000
B Messtaster set |t o Antriebsgefibrtes Beferenzieren: |
[#-{) Optimierung / Inbetiebnahme

- Lokale 140

Abbildung 9 MalRbezug Motorgeber

2. Uber Feldbus Fihrungsschlitten langsam in beide Richtungen
verfahren.

3. Richtung, Geschwindigkeit und Beschleunigung
referenzieren, parametrieren und testen.

Hinweis
Parametrierung gemaf der Funktionsbeschreibung in der Doku-

mentation des Antriebsregelgerats Rexroth IndraDrive vorneh-
men.

3.2.9 Antrieb montieren

1. Alle bewegten Baugruppen (bewegte Masse) montieren.
2. Endschalter einstellen.

3. Antrieb in der vorgesehenen Lage anordnen.

01/IndraDrive/Nr. 315016/de/2011-02-02/CW 19



Inbetriebnahme

SCHUNKg@ﬁ®

3.2.10

Softwareendlage parametrieren

In der Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> >
<Motion> 9 <Achse> & <Bewegungsgrenzwerte>
auswahlen.

Das Dialogfenster <Bewegungsgrenzwerte> dffnet sich:

Gautck - | e - >~

E IndraWorks Ds - Bewegungsgrenzwerte - Achse [1] Anwendu

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service

i o | e B (] @ gl reace n0009 1 € € QR - Bl o [ on @ |8 @

HilFe

= IndraDrive [1] Anwendungsart

i B Fidhiungskommunik ation

P Leistungsversorgung

Er =" Anwendungsart
{3 Fiihungskommunikation - Achse
[#-{:3) Motor, Bremse. Messsysteme
J Wichtung / Mechanik.
- Grenzwerte
P Bewegungsarenzwerte
- B Drehrmoment- ¢ Kraft-Begrenzung
Antriebsregelung
Betriebsarten / Antrieb Halt
Fehlemeaktion
Messtaster
- Optimierung / Inbetriebnahme
-3 Lokale A0

I Lagegienzwertiiberwachung

Laged stwert Geber 1 |0.0000 i
Lage-Grenzwert posity | 0.0000 mm
Lage-Grenzwert negatiy  |0,0000 T

I~ Uberwachung Fahrbereichsgrenzschalter Fiealtion auf Fahrbereichstiberschreitung
€ [ifrer € YWamung
& Sohiiefer % Fehler

Geszchwindigkeits-Grenzwert pozitiv lDUDU— mm/min
Geschwindigkelts Grenzwert negativ [0000  mm/min
Geschwindigkeits-Grenzwert bipolar IW mm/min
Beschleunigung bipolar |10 000,000 s
RuckGrenzwetbipolar [0.000 e

Direhmoment-Kraft-Beqrenzung

Abbildung 10 Bewegungsgrenzen

Optionsfeld <Lagegrenzwertiberwachung> aktivieren.

Optionsfeld <Uberwachung Fahrbereichsgrenzschalter>
aktivieren.

Bewegungsgrenzwerte im Dialogfenster einstellen.

20
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3.211

1.

In der Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> =
<Motion> & <Achse> & <Achsregelung> = <Achsregelung

Einstellungen> auswahlen.

Lage- und Drehzahlregler parametrieren

Das Dialogfenster <Achsregelung Einstellungen> 6ffnet sich:

E IndraWorks Ds - Achsregelung Einstellungen

Paramettierung  Inbetrisbnahme  Diagnose [ Service

& 2urick - o B 7] & d

Extras

.o,
v|4.v?v W R

Hilfe:

ERCOS interfac € & “§ & -

o |11 o @8 @

= IndraDrive [1] Arwendungsart

i P Fulhiungskommunikation

i b Leistungsversorgung

ER=Y Anwendungsart
(-3 Fidhmngskommunikation - Achse
i) Motor, Bremse, Messsysteme
{3 Wichtung # Mechanik
=5 Grenawerte
{ b b Bewegungsgrenzwerte
B Drehroment- / Kraft-Begrenzung
niriebsregelung
B Aniebsregelung Ubersicht
Achsregelung
B Achsregelung Einstellungen
P Geschwindigkeitsregelkieis-Filker
P Regelkreisiibermachung
3 Maotoregelung
- b Statusmeldungen
"“_", Kompensationsfunktionen / Komekburen
#-{3) Betriebsarten / Antrieb Halt
H-{5) Fehleneaktion
b Messtaster
[#-C5) Optimierung / Inbetrisbnahme
-3 Lokale /0

|l

|0.000

+

Grenzwerte

|2=1E| 000,000

"
_1 YRedlerFiter > K)

[oooo nist

|T 0 000,000 |w 00,0 1l st [Motorgeber)
IU,U rrlst [externer Geber]

Ausgewahlter Parameter
’VName

Bereich 0,00

Fed I

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, =
o — |
1
Direh S I
rehmomnent- [
KrallBegrerzung 7~
1
II],IJEI] 1
1
ez |
1
1
1
1
1
-
Werstarkung Beschleunigungsvorsteuerung
bis 21474836 47 ml/mmdsec]

Aintrigbsreqelung Ubersicht

Reqelkreizibermachung

Abbildung 11 Achsregelung Einstellungen

2. Feineinstellungen fir Lageregler und Drehzahlregler

vornehmen.

Hinweis

Parametrierung gemaf der Funktionsbeschreibung in der Doku-

mentation des Antriebsregelgerats Rexroth IndraDrive vorneh-

men (Kapitel <Antriebsregelung>, Abschnitt <Achsregelung
(Closed-Loop-Betrieb)>.
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3.2.12 Kommutierungseinstellung (nur bis Firmware 16V10)

1. Inder Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> >
<Anwendungsart> 2 <Antriebsregelung> 2 <Motorregelung>
2 <Kommutierungseinstellung> auswéahlen.
Das Dialogfenster <Kommutierungseinstellung> 6ffnet
sich:3339

E IndraWorks Ds - Kommutierungseinstellu

Parametrierung  Inbetriebnshme  Diagnose f Service  Extras  Hilfe

Qazuick - ) - | 4 - w-|,a: - ‘Zlﬂfl—l@fﬂ face R0009 W @ F R - :5|PM OM@|!—J @
=2 Indralrive [1] Anwendungsart Kommutierungsverfahien — [~ Enwsiterts Einstellungen
B Fiihngskommurnikation " gespent ’VI— automatizches Riickiahren abschalten |
- b Leistungsversorgung " Manuelle Abstandsmessung
E|- Anw:{]:ungsakrl et fch ol Sattigungsverfahren Kommutienng
- - . ;
0D Fubnngskammunikation - Achse ™ Sinusvertahren Erfordericher Obenwellenanteil |4.U %
{0 Motor, Bremse. Messsysteme 5 3 I Ausnahmetsl
-7 Wichtung / Mecharik ieser Parameter sollte nur in Ausnahmefallen angepasst
B0 Wichtung / Mechani I Erstcommutiena weiden. Siehe Parameteibeschreibung zu PA-O517.
-3 Grenawerte Der aktuell wirksame Kommutienungs-Offset
© b Bewegungsgrerzwerts wird sofort in den nicht flichtigen 5 peicher
H !
i b Drehmoment- / Kraft-Bearenzung Ceimanen
E1C Antrigbsiegelung ~ Einstel

i p o Aniriebsregelung Ubersicht
-J Achsregelung
=] ) Maotoregelung

- b Motoregelung Ubersicht
Feldregelung
Strombegrenzung
Stromregehung
U/ - Steuerung
FrC-Geberlose Regelung
Geschwindigkeitssuchlauf
Kommutierungseinstellung
o b Statusmeldungen
A Kompenzationsfunktionen / Komekburen
[ Betriebsarten / Antieb Halt
-5 Fehleneaktion
b Messtaster
[#-I5y Optimierung 7 Inbetriebnahme
- Lokale /0

‘wirksamer Offset ]
DOffset 1]
Offset Geberspeicher o

Fommutierungsoffset emitteln |

Frequenz

Dwrch den Startwert 0" fuir “Amplitude’
= werden die motorspezifischen Werle [

Kommutierungsoffset nachoptimieren |

Abbildung 12 Kommutierungseinstellungen

Bei der Erstkommutierung des Antriebs muss bis zur Firmware
16V10 eine manuelle Anderung vorgenommen werden. Beim
ersten Kommutieren sucht der Antrieb sich selbststandig einen
Spannungszeiger (Amplitude im Testsignal (siehe Abbildung 12).
Dieser Wert reicht in bestimmten Fallen nicht aus, um den Motor
in Sattigung zu treiben. Deshalb muss der Wert manuell erhoht
werden, z.B. wenn der automatisch ermittelte Wert 68V betragt
einfach diesen um 40 erhéhen auf somit 108V. Jeder Wert den
der Regler ermittelt soll um 40 erhéht werden.

Hinweis

Ab der Firmwareversion 16V12 muss nicht mehr manuell in die
Parametrierung eingegriffen werden. Dort wurde das Verfahren
zur Kommutierungsfindung verbessert.
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4.2 Bezeichnungsschlissel der Dateien fur Linear-
motoren

Bezeichnungsschltssel der Dateien flir Linearmotoren

[a2asaa] [eea]-] cec [-Tooo[-Tee[-[F[-[a[-Tnn]-T m [-Tus [Tk - i =T ]

Motortyp mit BaugrofRe

Lange in mm

Breite in mm

Hohe in mm

Wicklungskennung
Standardwicklung [o1]

Gebertyp

LS100 SintCoz, 1¥zz, 1 mm Periode (SIKO)

LE100 SinlCoz, 'Wsz Periode (SIKO) mit Referenzmarke
LIDA439 SintCoz, 1¥sz, 20 pm Periode (Heidenhain)
LIA22 SintCoz, 1Vz2, 20 pm Periode (NUMERIK)
Reserve

RS40 5/25/2045 SintCoz, 153, 2045 Perioden/Umdr. (NUMERIK)
RS30/ 6/ 000 SintCosz, 1Vzz, 1000 Perioden/Umdr. [NUMERIK)
Reserve

D |[H W IN N [= =

Wellentyp
mit Drehdurchflhrung 1

Hallsensortyp
Standard 1¥sz, 120° 01
Sonderausflihrung 1 1%25, 120", ohne Schutawiderstinde 02

Sonderausflihrung 2 1%zz, 307 03

Reglertyp
Indradrive IDR
CS-Regler CSX
EcoDrive ECO
Indradrive CS IDC
Steuerteil

Advanced ADY|
Basic BAS

Option 1
Encoder HSF/IRSF EN1
Encoder EnDat / 1%ssTTL EN2
Encoder IndraDyn f Hyperface ENS
Encoder 1¥ss EC

Option 2
Encoder HSF/IRSF EN1
Encoder EnDat / 1Vss/TTL EN2
Encoder IndraDyn / Hyperface ENS

Version
Auslieferungsstand I Wxx |

Abbildung 14 Bezeichnungsschliissel der Dateien fir Linearmotoren
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Zuordnung der Motoren zu den Antrieben und

Dateien

4.3

Param Bez. |Dim
Motorbezeichnung MLS 05-58-15 MLS 10-85-15 MLS 10-100-15 MLD 20-85-15 MLS 20-85-25 MLS 20-100-25 MLS 30-85-35
MLD100N, MLD10ONL, MLD200N
Achsbezeichnungen MLDSOK, MLDSOKT MLD100HY, MEDie0N MLD100FU swei Sekundarteile 1 Fuhrung | MLOZ00NL, MLD20ONUL, MLDZ00K MLD200FU MLD30ONG, MLD30ONUG
212018 32 383634 39 5652
S0011]_max Stillstandsdauerstrom 22 32 38 39 56
S-0-0104Maximalstrom 8.1 16.2 16.2 162 243
Nennkraft 88 127 154 183 224
P-0- bei 25 °C |Ry. AOhm 7.1 35 35 57 23
P-0-005 «|wA 40 40 40 40 40
Frae [N 250 500 500 500 750
[Thermischer Widerstand R | "KW 139, 153,179 123 084,097, 1,07 076 05,071
P-0-404 Ly L|mH 36,1 205 205 162 138
asse Primarteil mit Schitten kg 31.33,26 76 53,6247 53,6248 879
asse Jkam 62, 105,36 886 62, 105,35 62, 105, 62,105
20 8 5 8 5 5
1201 C 90 El 0
0 Strom-Regler Verstarkun ViA 57 P 9 9
0] Strom-Regler ms 6 6 B B
odL kv 1 08 08 08 08
00004 Gléttung ms 500 500 500 500 900
S00101 i 0012 0,031 0,031 0,031 0,031
50010 T_n 5 5 5 5 5
Stromreserven des Reglers gegeniiber dem Motorbedarf Reglerauswahl: Der Dauerstrom des Reglers muB groBer als der Nennstrom des Motors sein.
Der Spitzenstrom des Reglers muB groBer als der Spitzenstrom des Motors sein.
Leistungsteil Dim  Wert Motortyp In den Zellen sind die Stromreseven der Leistungst
MLS 0558-15 MLS 108515 MLS 10-100-15 MLD 208515 MLS 208525 MLS 2010025 MLS 308535 ]
HCSOT.1EW0003- 02
Dauerstrom 4kHz A | 11 00 Xl B 21 27 28 45
|Spitzenstrom (max. & 5) Aot | 33 -0.8 -48 -4.8 -12.9 -129 -129 -210
HCSO1.1EW0006-_02 HCSO1.1EW0006-_02
Dauerstrom 4kHz A | 2 09 02 02 1.2 18 19 36
Spitzenstrom (max. 8 s) At | 6 1.9 -2.1 =241 -10.2 -10.2 -10.2 -183
HCSO1.1EW0009-_02 HCSO1.1EW0009-_02 HCSO1.1EW0009- 02 HCSO1.1EW0009-_02
Dauerstrom 4kHz A | 3 19 08 08 02 08 09 26
Spitzenstrom (max. 8 s) At | 9 49 09 09 1.2 72 72 -153
HCSOT.1EW0013- 02 HCSOT.1EW0013-_02 HCSO1.1EW0013-_02
Dauerstrom 4kHz A | 44 33 22 22 12 06 05 12
Spitzenstrom (max. 8 5) A | 13 89 49 49 32 32 32 A8
HCSO1.1EW0005-_03 HCSO1.1EW0005-_03
Dauerstrom_4kHz Aarr | 17 06 05 05 15 BT 22 -39
Spitzenstrom (max. 8 <) A | 5 09 3 3.1 1.2 112 112 193
HCSO1.1EW0008-_03 HCS01.1EW0008-_03
Daverstrom 4kHz A | 27 16 05 05 05 ET] 12 29
Dauerstrom 8kHz A | 27 16 05 05 05 ER] 132 29
Spitzenstrom (max. 8 s) At | 8 39 -01 -01 -8.2 -8.2 -8.2 -163
HCSO1.1EW00018-_03 HCSO1.1EW00018-_03 HCSO1.1EW00018-_03 HCSO1.1EW00018-_03 HCSO1.1EW00018-_03 HCSO1.1EW00018-_03
Dauerstrom 4kHz A | 76 65 54 54 44 38 37 20
Dauerstrom 8kHz Aot | 7 59 48 48 38 32 31 14
Spitzenstrom (max. 8 5) A | 18 139 9.9 9.9 18 18 18 63
HCS01.1EW0028-_03 9423 HCS01.1EW0028-_03 HCS01.1EW0028-_03
Dauerstrom 4kHz Aert | 11,5 104 9.3 93 83 77 76 59
Dauerstrom 8kHz A | 9 79 68 68 58 52 5.1 34
Spitzenstrom (max. 8 <) A | 28 239 199 19.9 118 118 118 37
Zuordnung der Leistungsteile IndraDrive zu den Motoren
Motortypen MLS 05-58-15 MLS 10-85-15 MLS 10-85-15 MLD 20-85-15 MLS 20-85-25 MLS 20-100-25 MLS 30-85-35
2 phasiger Anschluss HCS01.1EW0006-_-02| HCS01.1EW0009-_-02 | HCS01.1EW0009-_-02 |
3 phasiger Anschluss HCS01.1EW0005-_-03 [HCS01.1EW00018-_-03] HCS01.1EW00018-_-03 | HCS01.1EW00018-_-03 | HCS01.1EW00018-_-03 [HCS01.1EW00018-_-03] HCS01.1EW0028-_-03 |

Abbildung 15 Zuordnung der Motoren zu den Antrieben und Dateien (Seite 1 von 2)
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2* MLS 20-85-25 MLS10-250-15 MLS20-250-15 MLS30-250-15 MLS20-250-25 MLS40-250-25 MLS10-170-15 MLS20-170-15 MLS20-170-25 MLS40-170-25
MLD400NL MLD 100T; MLD100TU MLD200T ; MLD200TU MLD300T ; MLD300TU MLD200TL ; MLD200TUL MLD400TL ; MLD400TUL MLD100M MLD200M, MLD200MU MLD200ML MLD400ML, MLD4OOMUL
56 31,26 4236 5647 5245 7262 22 38,36 39 6967
55 3l 42 56 52 72 22 38 39 69
24 8.1 162 243 162 24 8.1 162 162 R4
206 123 104 170, 143 225,189 208 182 268 247 88 162, 144 156 276, 268
22 7 37 21 35 19 70 34 35 1581
40 40 0 ] 40 ] 40 0 40 40
1000 250 500 750 500 1000 250 500 500 1000
074 065,092 065,092 065,092 046,080 046 050 139 13137 116 086
99 w3 195 121 205 99 402 2 205 9554
69 58 69 72 87 05 55 6,190 ; 5650 892 10,07 ; 8,870
886 59+1 53/100mm , 8,0+2,38/100mm |6 4+1 74/100mm , 8 5+2 50/100mm| b £+1 95/100mm , 9.0+2 81/100mm [7 1 +1 53/100mm , 10.4+2 38/100mm}r +1 74/100mm , 11.1+2 6/100n] 15+0.97/100mm 5+1,162/100mm ; 1,5+1 842/100mr] 15+0 965/100mm +1 162/100mm , 1 5+1,842/100n
E 5 85 8
9 E] 0 50
1 2 7 pE]
; 5 58 5. ; 59
1 0 08 I 08
500 900 900 50 500
0,031 0,031 0,031 0,031 0,031 0,031
5 5 5 5 5
7 MLS 208525 MLS10250-15 MLS20250-15 MLS30250-15 MLS2025025 MLS4025025 MLS10-170-15 MLS20170-15 MLS20170.25 MLS40-17025
-45 -20 -31 -45 -4.1 -6.1 -11 -27 -2.8 58
=291 -48 -12.9 -21,0 -129 -29,1 -48 -12.9 -12.9 -291
-36 -1 =22 -36 -32 52 -02 -18 -18 49
-264 =21 -10,2 -18,3 -10,2 -264 -2.1 -10,2 -10.2 -264
HCSO1.1EW0009-_02
-28 -01 -12 -28 222 4.2 08 -08 -09 -39
-234 09 72 -153 12 -234 09 12 7.2 -234
HCSOT.1EW0013-_ 02 HCSOT.1EW0013-_02
-12 13 02 -12 -08 -28 22 06 05 -25
-194 4.9 -32 -11.3 -32 -194 49 -32 -32 -194
-39 -14 -25 -39 -35 55 -05 =21 -2.2 52
-274 -3.1 -11.2 -19.3 -112 -274 -3.1 -11.2 -11.2 -274
-28 -04 -15 -29 -25 -45 05 -1 -1.2 42
29 04 a5 28 25 45 05 EE] &) 42
244 0.1 52 16,3 5.2 244 0.1 5.2 8.2 244
HCSO1.1EW00016-_03 HCSO1.1EW00018-_03 HCSO1.1EW00018-_03 HCSO1.1EWD0016-_03 HCSO1.1EWD0018-_03 HCSO1.1EWD0018-_03
20 45 34 20 24 04 54 38 37 07
14 39 238 14 18 -0.2 4.8 32 31 0.1
-144 9.9 18 -6.3 18 -144 9.9 18 18 -144
HCSO1.1EW0028-_03 HCSO01.1EW0028-_03 HCSO1.1EW0028-_03 HCSO1.1EW0028-_03
59 84 73 59 63 43 93 77 76 46
34 59 48 34 38 18 6.8 52 51 Zall
-44 19.9 118 37 118 -44 19.9 118 11.8 -44
2* MLS 20-85-25 MLS10-250-15 MLS20-250-15 MLS30-250-15 MLS20-250-25 ML$S40-250-25 MLS10-170-15 MLS20-170-15 MLS20-170-25 MLS40-170-25
HCS01.1EW0013-_-02 HCS01.1EW0009-_-02 |
HCS01.1EW00018-_-03 |HCS01.1EW00018-_-03| HCS01.1EW0028-_-03 | HCS01.1EW00018-_-03 HCS01.1EW00018-_-03 [HCS01.1EW00018-_-03|HCS01.1EW00018-_-03 |
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4.4 Ubersicht der Motortypen
Zuordnung der Motoren zu den Antrieben und Dateien
Motorbez. Achsname Dateien
[+ % [ =
% g g 2 & _ 2 = o c
g & £ 2 = g & 5 £ E 2 2 5 =
£ = ] = = = = 5 £
2 = & 2 = 8 2% & 3 & & 2 3
[ AAAAAAT-[BBB[-[CCC[-] DDD]-[EE]-[ F [-][ G [-[HH[-] W [-] JJJ [-[KKK]-[LLL [-[VVV ]| |
MLS05-58-15 Motorbez. TDS005 |-] 150 ﬂ;ia? 01 X|-[ X [-]77
MLD50K Molorparameter | LDS005 || 150 |=] 058 |=] 037 |=|01]=] 1 || X |-]01]-] 1DC |-|NNN]-] BG 1] NN [-] V01 |. |par
MLD50KT LDS005 |-| 150 ﬂ;ﬁ? 01 2 |-| X |-|01]-[IDC|-|NNN|-| EC NN |-| V01 |. |par
Motorcaten TDS005 |- 150 -] 058 -] 037 -] 01 MOT [ Vo1 - [xIs
Dimensionierung | LDS005 |-| 150 |-| 058 |-| 037 |-| 01 DIM |- Vo1 . [xIs
MLS10-65-15 Motorbez. TDS070 [ 150 -] 085 |-] 037 |- 01 -] X |- X -1 77 _
MLD100N Motorparameter | LDS010 |-| 150 |- 085 |-| 037 [-[01]-[ 1 |[-]| X [-|01]-[IDC |-|NNN|-| EC NN [-]| V01 |. |par
MLD100NU LDSo010 |-| 150 085 |-| 037 [-| 01 2 |-| X |-|o1]-|IDC|-|NNN|-| EC NN [-]| V01 |. |par
MLD100K
Matordaten LDS010 |-| 150 [-] 085 |-| 037 |-| 01 WOT [-| Vo1 |. xIs
Dimensionierung | LDS010 |-| 150 (-| 085 [-| 037 [-| 01 DIM (- V01 |. [xIs
[MLS10-85-15 Motorbez. TDS070 [-[ 150 [-[ 100 -] 037 [-[O1 [-[ X - X ]2 _
MLD100FU Motorparameter | LDS010 [-| 150 |-| 100 [-| 037 [-{01]-| 1 [-| X [-|01]-| IDC |-|NNN|-| EC NN |-| Vo1 |. [par
LDS010 |-| 150 100 |-| 037 |- 01 2 |-| X |-|01]|-[IDC|-|NNN|-| EC EN - V£I1 . |par
Matordaten LDS010 |-| 150 |-]| 100 |-| 037 |-| 01 MOT -] Vo1 . [xls
Dimensionierung | LDS010 |-| 150 |-| 100 [-| 037 |-| 01 DIM |- Vo1 . [xIs
MLD20-85-15 Motorbez. TBDO020 |-] 150 |-] 085 |=] 037 =101 =] X 1=] X |- |77 _
MLD200N Motorparameter | LDDO20 -] 150 [-| 085 [-[ 037 [-[01]-] 1 [-| X [-[01]-[ IDC|-[NNN[-| EC [-[ NN [-| Vo1 [. [par
Doppelmotor LOD020 |-| 150 085 |- 037 [-[07[-[ 2 [-| X [-[07[-[TDC]-[NNN]-| EC | EN - V£I1 . |par
Matordaten LDDo20 |-| 150 085 |-| 037 |- 01 MOT -] Vo1 . [xls
Uimensionierung | LDDO20 |- 150 [-] 085 |[-[ 037 [-[ 01 DI [-| V01 |. [xIs
MLS20-85-25 Motorbez. LDS020 -l 250 085 ;ET 01 X |-] X [-]??
MLD200NL Motorparameter | LDS020 |-| 250 |-| 085 |-| 037 |-|01]-] 1 |-] X |-|01]-] IDC|-]NNN][-] EC NN -] Vo1 . [par
MLD200ONUL LDS020 |-| 250 085 |-| 037 |-| 01 2 |-| X |-|01]|-|IDC|-|NNN|-| EC NN |-| V01 |. |par
MLD200K
Wotordaten LDS020 |-| 250 |- 085 |-| 037 |-| 01 WOT |-] Vo1 |- [xIs
Dimensionerung | LDS020 |-| 250 |-] 085 |-| 037 |-| 01 BIM |- Vo1 |. [xIs
MLS20-85-25 WMotorbez. D020 |-] 250 [-] 100]-] 037 [-T01 - [ X |- X -] 27 _
MLD2ooFU Motorparameter | LDS020 |-| 250 |-| 100 |-| 037 [-[01]-[ 1 |[-]| X [-|01]-[IDC [-|NNN|-| EC NN [-]| Vo1 |. |par
LDSo20 |-| 250 100 [-| 037 [-| 01 2 |-| X |-]o1[-|IDC[-|NNN]-| EC NN (-] V01 |. [par
Matordaten LDS020 -] 250 |-| 100 |-| 037 [-| 01 MOT B Vo1 [ [xIs
Uimensionierung TDS020 |-| 250 |-] 100 [-] 037 |-] 01 DI -] Vo1 . X1
MLD40-85-25 Motorbez. LDDo40 o 250 = 085 ;&37 01 X |- X [-[72
MLD400NL Mutorparameter TDD040 |-| 250 |-| 085 |=] 037 |- 01 1 [-] X [-[01]-[IDC]-[NNN]|-| EC NN -] Vo1 |- par
Doppelmotor LDDo40 |-| 250 |-| 085 |-| 037 |-|01 2 |-| X |-|01]|-|IDC|-|NNN|-| EC NN |-| V01 |. |par
Matordaten LOD040 |-| 250 |-] 085 [-] 037 [-[ 01 MOT |- \@1 . [uls
Dimensionierung | LDDO40 |-| 250 |-| 085 |-| 037 [-[ 01 DIM |- Vo1 |. [xIs
MLS30-85-35 Motorbez. TD5030 [-] 350 [-] 085 [-] 037 [-[01 [ X [T X [-1%2 _
MLD300NG Motorparameter | LDS030 |-| 350 |-| 085 |-| 037 [-[01]-[ 1 [-]| X [-|01]-[IDC |- NNN|-| EC NN [-]| V01 |. |par
MLD300NUG LDS030 |-| 350 085 |-| 037 |-| 01 2 |-| X |-|01]-|IDC|-|NNN]|-| EC NN (-] V01 |. [par
Wotordaten LDS030 |-| 350 |- 085 |-| 037 || 01 WOT |-] Vo1 |- [xIs
Dimensionerung | LDS030 |-| 350 |-| 085 |-| 037 |-| 01 BIM |- Vo1 |. [xIs
Abbildung 17 Ubersicht der Motortypen (Seite 1 von 2)
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MLS10-250-15 Olorbez. T LD5010 |- 150 |-] 250 1-] 037 -] 01 || R LR 1-1 22
MLD100T Motorparameter | LDS010 [-[ 150 [-[ 250 [-[ 037 [-[01[-] 1 [-] X [-[01]-[ IDC[-|NNN[-[ EC |-| NN [-[ Vo1 [. [par
MLD100TU LDS010 |-| 150 |-| 250 |-| 037 |-| 01]-] 2 |- X |-|01]-[ IDC|-|NNN|-] EC [-| NN |-| V01 |. [par
Motordaten LDS010 |-| 150 |-| 250 |-] 037 |-| 01 |- MOT |-] Vo1 |. [xIs
Imensionierung | LDS010 |-| 150 |-] 250 |-] 037 |-| 01 - DI [-| Vo1 |. [xIs
MLS20-250-15 Motorbez. LDS020 [-] 150 |-] 250 |-] 037 |-] 01]-] X [-] X |-]22
MLD200T I'-Motorparameter TD5020 |-| 150 |-| 250 |-| 037 |-| 01| 1 |-| X |-|01|-] IDC]-]NNN]-] EC |-] NN |-] V01 . [par
MLD200TU LDS020 [-] 150 [-[ 250 |- 037 [-[ o1 [-[ 2 [-[ X [-]o1]-] [-I[NNN[-] EC [-| NN [-]Vo1]. |par
Gtordaten LDS020 |-| 150 |-| 250 |-| 037 [-| 01]- WOT -] Vo1 [. [xIs
imensionierung TDS020 |-| 150 |-| 250 |-| 037 |-] 01 |~ DI |-| Vo1 . [xIs
MLS30-250-15 GTorbez. (250 -] 037 [-] 01 -] X |-] X |-127
MLD300T %lml? LRl 0T | T R0 IOC - NNNT-] EC 1] NN -] Vo1 . par]
MLD300TU 250 |-| 037 |-| 01]-| 2 |-| X [-[01|-| IDC|-[NNN[-[ EC [-| NN [-[ V01 . |par
otoraaten P50 [-| 037 [-| 011~ TOT -] V071 ]. XIS |
% [ 250 |- 037 - 01]- O -] V01 . XIS |
MLS20-250-25 Motorbez. LDS020 [-] 250 |-] 250 |-] 037 [-] 01]-] X |-] X -] 22
MLD200TL I:Motorpararneter TDS020 |-| 250 |-| 250 |-] 037 |-|01]-] 1 |-| X |-|01]-] IDC]-|NNN]-] EC |-] NN -] V01 |. [par
MLD200TUL LDSo020 [-] 250 [-[ 250 |- 037 [-[ 01 [-[ 2 [-] X [-]01]-] IDC]-[NNN]-] EC [-[ NN [-[ Vo1 ].]par
I\Aotordaten LDS020 |-| 250 |-| 250 |-| 037 |- 01]- MOT|[-[ Vo1 [. |xIs
Dimensionierung | LDS020 |- 250 |-| 250 |-| 037 |-] 01]- DIM |-| Vo1 |. [xIs
MLS40-250-25 Hjotorbez. L5040 |-] 250 |-] 250 |-] 037 |- 01 -] % 1-] X -] 27
MLD400TL Olorparameter | LDS040 |-| 250 |-| 250 |-| 037 |-| 01]-] 1 |-| X |-|01-] IDC]-INNN]-] EC |-] NN |-] Vo1 - |par
MLD400TUL LDS040 |-| 250 |-| 250 |-| 037 |-| 01]-] 2 |-| X |-|01]-| IDC|-|NNN|-] EC [-| NN |-| Vo1 |. [par
kotordaten LDS040 |-| 250 |-| 250 |-| 037 |-| 01~ WOT [-| Vo1 |. |xIs
Imensionerung | LDS040 |-| 250 |-| 250 |-] 037 |-| 01 - DI [-| Vo1 |. [xIs
MLS10-170-15 otorbex. TDS010 -] 150 |-] 170 ]-] 087 -] 01 -] X |-] X |-] 77
MLD100M Otorparameter | LDS010 |-| 150 |-| 170 |-| 037 |- 01]-] 1 |- X |-|01|-] DG |- NNN|-] EC |-] NN ]-] V01 . |par
TD5010 |-| 150 |-| 170 |-| 037 |-| 01]-] 2 |-| X |-|01]-| IDC|-|NNN|-] EC || NN |- Vo1 |. [par
Dtorgaten TDS010 |-| 150 |-| 170 |-| 037 |-| 01~ MOT |- Vo1 [. jxIs
Imensionerung | LDS010 B 150 - 170 |-| 037 |-| 07]- DI [-| Vo1 |. [xIs
MLS20-170-15 otorbex. TD5020 -] 150 [-] 170 |-] 087 -] 01 -] X [-] X [-1 77
MLD200M [TDS020 |-] 150 |-] 170 |=] 037 |=| 01| 1 |- X |-| 01 |-] IDC - |NNN|-] EC -] NN |-] V01 . |par
MLD200MU 20 |-| 150 |- 170 |-| 037 |-| 01]-] 2 [-| X |-]01]-[ IDC[-|[NNN]-| EC |-| NN [-[ V01 . |par
Dlorgaten ["TDS020 |-| 150 |-| 170 |-] 037 [-| 01]- MOT -] VO L. [xIs
imensionierung | LDS020 -] 150 o 170 -] 037 [-] 01]- DI |-| Vo1 |. [xIs
MLS20-170-25 GTorDez. TDS020 |-] 250 |-] 170 ]-] 037 [-] 01 -] X |- X -1 7%
MLD200ML Otorparameter | LDS020 || 250 |-] 170 |-| 037 [-|01]-| 1 |-| X |-|01|-] IDC|-|NNN|-| EG |-] NN |-] V01 . |par
[ TD5020 |-| 250 [-] 170 |-| 037 |-| 01]-] 2 [-] X [-]01[-] IDC[-[NNN|-[ EC |-| NN |[-[ V01 . |par
Dlorgaten TBS020 |-| 250 |- 170 |-| 037 |-| 01~ MO -] Vo1 L. [xIs
Imensionierung | LDS020 |-| 250 |-] 170 |-] 037 |-] 01 - DI [-| Vo1 |. [xIs
MLS40-170-25 Otorbez. TD5040 |-] 250 |-] 170 -] 037 [-] 01 -] X [-] X [-] 2%
LD40oML Olorparameter | LDS040 |-| 250 |-| 170 |-| 037 |- 01]-] 1 |- X |-|01|-] DG |- NNN|-] EC |-] NN ]-] V01 . |par
LD400MUL LDS040 |-| 250 |- 170 ]-| 037 |-| 01|-] 2 |-| X |-|01]-[IDC|-|NNN|-] EC [-| NN |- V01 | [par
kotordaten LDS040 |-| 250 |-| 170 |-| 037 |-| 01~ MOT |- Vo1 . [xIs
Tmensionerung | LDS040 |-| 250 |-] 170 |-] 037 |-] 01 - DI [-| Vo1 |. [xIs

Abbildung 18 Ubersicht der Motortypen (Seite 2 von 2)
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Kontakte

5

-

GERMANY - HEAD OFFICE

SCHUNK GmbH & Co. KG
Spann- und Greiftechnik
Bahnhofstrasse 106 — 134
D-Lauffen/Neckar

Tel. +49-7133-103-0

Fax +49-7133-103-2399
info@de.schunk.com
www.schunk.com

—

AUSTRIA

SCHUNK Intec GmbH
Holzbauernstr. 20

4050 Traun

Tel. +43-7229-65770-0
Fax +43-7229-65770-14
info@at.schunk.com
www.at.schunk.com

| Jo

BELGIUM, LUXEMBOURG

SCHUNK Intec N.V./S.A.
Bedrijvencentrum Regio Aalst
Industrielaan 4, Zuid 111

9320 Aalst-Erembodegem
Tel. +32-53-853504

Fax +32-53-836351
info@be.schunk.com
www.be.schunk.com

Kontakte

I~

CANADA

SCHUNK Intec Corp.

190 Britannia Road East,
Units 23-24

Mississauga, ON L4Z 1W6
Tel. +1-905-712-2200

Fax +1-905-712-2210
info@ca.schunk.com
www.ca.schunk.com

*x

*

CHINA

SCHUNK Intec Precision
Machinery Trading (Shanghai)
Co., Ltd.

Xinzhuang Industrial Park
479 Chundong Road
Minhang District
Shanghai 201108

Tel. +86-21-51760266
Fax +86-21-51760267
info@cn.schunk.com
www.cn.schunk.com

CZECH REPUBLIC

SCHUNK Intec s.r.o.
Drazni 7

627 00 Brno

Tel. +420-545 229 095
Fax +420-545 220 508
info@cz.schunk.com
www.cz.schunk.com

DENMARK

SCHUNK Intec A/S
Storhaven 7

7100 Vejle

Tel. +45-43601339
Fax +45-43601492
info@dk.schunk.com
www.dk.schunk.com

FRANCE

SCHUNK Intec SARL
Parc d"Activités des Trois
Noyers 15, Avenue James de
Rothschild
Ferriéres-en-Brie

77614 Marne-la-Vallée
Cedex 3

Tel. +33-1-64 66 38 24
Fax +33-1-64 66 38 23
info@fr.schunk.com
www.fr.schunk.com

AN
2

GREAT BRITAIN, IRELAND

SCHUNK Intec Ltd.
Cromwell Business Centre
10 Howard Way,
Interchange Park

Newport Pagnell MK16 9QS
Tel. +44-1908-611127

Fax +44-1908-615525
info@gb.schunk.com
www.gb.schunk.com

HUNGARY

SCHUNK Intec Kift.
Széchenyi ut. 70.
3530 Miskolc

Tel. +36-46-50900-7
Fax +36-46-50900-6
info@hu.schunk.com
www.hu.schunk.com

INDIA

SCHUNK Intec India Private
Ltd. # 80 B, Yeswanthpur
Industrial Suburbs,
Bangalore 560 022

Tel. +91-80-40538999

Fax +91-80-41277363
info@in.schunk.com
www.in.schunk.com

ITALY

SCHUNK Intec S.r.l.

Via Barozzo

22075 Lurate Caccivio (CO)
Tel. +39-031-4951311

Fax +39-031-4951301
info@it.schunk.com
www.it.schunk.com
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JAPAN

SCHUNK Intec K.K.
45-28 3-Chome Sanno
Ohta-Ku Tokyo 143-0023
Tel. +81-33-7743731
Fax +81-33-7766500
s-takano@tbk-hand.co.jp
www.tbk-hand.co.jp

POLAND

SCHUNK Intec Sp.z o.0.

ul. Stoneczna 116 A
Stara lwiczna
05-500 Piaseczno
Tel. +48-22-7262500
Fax +48-22-7262525
info@pl.schunk.com
www.pl.schunk.com

MEXICO, VENEZUELA

SCHUNK Intec S.A. de C.V.
Calle Pirineos # 513 Nave 6
Zona Industrial Benito Juarez
Santiago de Querétaro,

Qro. 76120

Tel. +52-442-211-7800

Fax +52-442-211-7829
info@mx.schunk.com
www.mx.schunk.com

NETHERLANDS

SCHUNK Intec B.V.
Speldenmakerstraat 3d
5232 BH ‘s-Hertogenbosch
Tel. +31-73-6441779

Fax +31-73-6448025
info@nl.schunk.com
www.nl.schunk.com

RUSSIA

000 SCHUNK Intec
ul. Samojlovoj, 5, lit. C
St. Petersburg 192102
Tel. +7-812-326-78-35
Fax +7-812-326-78-38
info@ru.schunk.com
www.ru.schunk.com

—

SLOVAKIA

SCHUNK Intec s.r.o.
Mostna 62

949 01 Nitra

Tel. +421-37-3260610
Fax +421-37-6421906
info@sk.schunk.com
www.sk.schunk.com

///.\\
Ny

SOUTH KOREA

SCHUNK Intec Korea Ltd.

# 907 Joongang
Induspia 2 Bldg.,
144-5 Sangdaewon-dong

Jungwon-gu, Seongnam-si

Kyunggi-do, 462-722
Tel. +82-31-7376141
Fax +82-31-7376142
info@kr.schunk.com
www.kr.schunk.com

SPAIN, PORTUGAL

SCHUNK Intec S.L.U.
Foneria, 27

08304 Matar6 (Barcelona)

Tel. +34-937 556 020
Fax +34-937 908 692
info@es.schunk.com
www.es.schunk.com

SWEDEN

SCHUNK Intec AB
Morabergsvagen 28
152 42 Sodertélje

Tel. +46-8 554 421 00
Fax +46-8 554 421 01
info@se.schunk.com
www.se.schunk.com

SWITZERLAND, LIECHTEN-
STEIN

SCHUNK Intec AG
Im Ifang 12

8307 Effretikon

Tel. +41-523543131
Fax +41-523543130
info@ch.schunk.com
www.ch.schunk.com

C-

TURKEY

SCHUNK Intec

Baglama Sistemleri ve
Otomasyon San. ve Tic. Ltd. $ti.
Kuglkyali Is Merkezi

Girne Mahallesi

Irmak Sodak, A Blok, No: 9
34852 Maltepe, Istanbul
Tel. +90-216-366-2111
Fax +90-216-366-2277
info@tr.schunk.com
www.tr.schunk.com

USA

SCHUNK Intec Inc.
211 Kitty Hawk Drive
Morrisville, NC 27560
Tel. +1-919-572-2705
Fax +1-919-572-2818
info@us.schunk.com
www.us.schunk.com
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