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2.1 Uber dieses Handbuch

Die vorliegende AKD-N Betriebsanleitung beschreibt die digitalen Servoverstarker AKD-N
und enthalt Informationen zur sicheren Installation eines AKD-N. Eine digitale Version dieses
Handbuchs (PDF Format) finden Sie auf der DVD, die mit dem Produkt geliefert wird.
Aktualisierungen der Anleitung kénnen Sie von der www.kollmorgen.com Website ()
herunterladen.Kollmorgen

Weitere Dokumente auf der beiliegenden DVD umfassen:

o Projektierungsanleitung fiir Dezentrale Antriebssysteme: beschreibt den Aufbau eines
dezentralen Antriebssystems mit AKD-C und AKD-N. Es liefert Hinweise fir die
Systemtopologie, Kiihlung und Optimierung der Systemleistung.

e AKD-C Betriebsanleitung: beschreibt die intelligenten Netzteile der AKD-C Serie fiir
Kollmorgen dezentrale Antriebssysteme und beinhaltet Informationen fiir die sichere
Montage, Installation und die Inbetriebnahme des Systems.

o Benutzerhandbuch Dezentrale Antriebssysteme: beschreibt, wie der Antrieb in Ublichen
Applikationen eingesetzt wird. Es liefert auch Hinweise fir die Optimierung der
Systemleistung. Das Benutzerhandbuch beinhaltet den Parameter and Command
Reference Guide mit der Dokumentation zu den Parametern und Befehlen, die fir die
Programmierung des AKD-N verwendet werden.

o EtherCAT Kommunikation: beschreibt die Verwendung des Systems in EtherCAT
Applikationen.

e Zubeho6r Handbuch. Beschreibt Zubehor wie Kabel und Bremswiderstande, die mit AKD-
C und AKD-N verwendet werden. Von diesem Dokument existieren regionale Varianten.

2.2 Hinweise fiir die Online-Ausgabe (PDF-Format)
Das Dokument bietet verschiedene Funktionen, um die Navigation zu vereinfachen.

Lesezeichen Das Inhaltsverzeichnis und der Index enthalten
aktive Lesezeichen.

Inhaltsverzeichnis und Index im Die Zeilen im Inhaltsverzeichnis und Index sind

Text aktive Querverweise. Klicken Sie auf eine Zeile, um
zur entsprechenden Seite zu gelangen.
Seitennummern im Text Seitennummern im Text mit Querverweisen sind

aktive Verknupfungen.

2.3 Hinweise fir die gedruckte Ausgabe (Papierversion)

Jedem Produkt liegt eine gedruckte Ausgabe dieses Handbuchs bei. Aus dkologischen
Griinden wurde das Dokument verkleinert auf DIN A5 gedruckt.

Sollten Sie Schwierigkeiten haben, die Schriftgroe des verkleinert
gedruckten Exemplars zu lesen, konnen Sie die PDF Version im
DIN A4 Format 1:1 ausdrucken und verwenden. Sie finden die PDF
Version auf der dem Produkt beiliegenden DVD und auf der
Kollmorgen Internetseite.
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2.4 Verwendete Symbole

Warnsymbole
Bedeutung

A Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht
A G E FAH R vermieden wird, zum Tode oder zu schweren, irreversiblen
Verletzungen fuhren wird.
| E WARNUNG | Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht

vermieden wird, zum Tode oder zu schweren, irreversiblen

Verletzungen fuhren kann.

A VORSICHT Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht

vermieden wird, zu leichten Verletzungen fihren kann.

Dies ist kein Sicherheits-Symbol. Dieses Symbol weist auf
eine Situation hin, die, wenn sie nicht vermieden wird, zu
Beschadigung von Sachen flhren kann.

Dies ist kein Sicherheits-Symbol.

Dieses Symbol weist auf wichtige Informationen hin.
Warnung vor einer Gefahr (allgemein). Die Art der Gefahr wird
durch den nebenstehenden Warntext spezifiziert.

Warmung vor gefahrlicher elektrischer Spannung und deren
Wirkung.

Warnung vor heilder Oberflache.

Warnung vor hangender Last.

2.5 Verwendete Abkilirzungen

Abkiirzung Bedeutung

CE Europaische Gemeinschaft

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit
LED Leuchtdiode

OSSD Output signals Switching Device

PC Personal Computer

PE Schutzerde

PELV Schutzkleinspannung

SPS Speicherprogrammierbare Steuerung
PWM Pulsweitenmodulation

RAM Arbeitsspeicher (flichtiger Speicher)
ROD Inkrementalgeber (A quad B)

Rth Spezifischer Warmewiderstand
SELV Sichere Kleinspannung

STO Safe Torque Off (STO; sicher abgeschaltetes Moment)
VAC Volt, Wechselstrom

VDC Volt, Gleichstrom
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3.1 Das sollten Sie beachten

Dieses Kapitel hilft Ihnen, Gefahrdungen fir Personen und Sachen zu erkennen und zu
vermeiden.

Dokumentation lesen

Lesen Sie vor der Montage und Inbetriebnahme die vorliegende Dokumentation. Falsches
Handhaben des Servoverstarkers kann zu Personen- oder Sachschaden flihren. Der
Betreiber muss daher sicherstellen, dass alle mit Arbeiten am AKD-N betrauten Personen
das Handbuch gelesen und verstanden haben und dass die Sicherheitshinweise in diesem
Handbuch beachtet werden.

Hardware Revision priifen

Prifen Sie die Hardware-Revisionsnummer des Produkts (siehe Typenschild). Die Nummer
ist die Verkniipfung zwischen dem Produkt und dem Handbuch. Diese Revisionsnummer
muss mit der Hardware-Revisionsnummer auf dem Deckblatt der Betriebsanleitung
Ubereinstimmen.

Technische Daten beachten

Halten Sie die technischen Daten und die Angaben zu den Anschlussbedingungen
(Typenschild und Dokumentation) ein. Wenn zulassige Spannungswerte oder Stromwerte
Uberschritten werden, kénnen die Servoverstarker geschadigt werden.

Risikobeurteilung erstellen

Der Hersteller der Maschine muss eine Risikobeurteilung fiir die Maschine erstellen und
geeignete Mal3nahmen treffen, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Verletzungen
oder Sachschaden fuhren kdnnen. Aus der Risikobeurteilung leiten sich eventuell auch
zusatzliche Anforderungen an das Fachpersonal ab.

Automatischer Wiederanlauf!

Der Antrieb kann abhangig von der Parametereinstellung nach dem Einschalten der
Netzspannung automatisch anlaufen. Es besteht die Gefahr von tédlichen oder schweren
Verletzungen fir Personen, die in der Maschine arbeiten.

Wenn der Parameter DRV.ENDEFAULT auf 1 gesetzt ist, warnen Sie an der Maschine mit
einem Warnschild (Warnung: Automatischer Wiederanlauf nach Einschalten!) und stellen
Sie sicher, dass ein Einschalten der Netzspannung nicht méglich ist, wahrend sich
Personen im gefahrdeten Bereich der Maschine aufhalten.

Fachpersonal erforderlich

Fir Arbeiten wie Transport, Installation, Inbetriebnahme und Instandhaltung darf nur
qualifiziertes Personal eingesetzt werden. Qualifiziertes Personal sind Personen, die mit
Transport, Aufstellung, Montage, Inbetriebnahme und Betrieb von Servoantrieben vertraut
sind und Uber die ihrer Tatigkeit entsprechenden Mindestqualifikationen verflgen:

¢ Transport: nur durch Personal mit Kenntnissen in der Behandlung elektrostatisch
gefahrdeter Bauelemente

o Auspacken: nur durch Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung

¢ Installation: nur durch Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung.

¢ Inbetriebnahme: nur durch Fachleute mit weitreichenden Kenntnissen in den Bereichen
Elektrotechnik und Antriebstechnik

Das Fachpersonal muss ebenfalls IEC 60364 / IEC 60664 und nationale
Unfallverhltungsvorschriften kennen und beachten.
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Elektrostatisch empfindliche Bauteile

Die Verstarker enthalten elektrostatisch gefahrdete Komponenten, die durch
unsachgemafen Gebrauch beschadigt werden kénnen. Entladen Sie Ihren Korper
elektrostatisch, bevor Sie den Verstérker beruhren. Vermeiden Sie es, hoch isolierende
Stoffe zu berlihren (Kunstfasern, Plastikfolie usw.). Legen Sie den Verstéarker auf eine
leitfahige Oberflache.

HeiRe Oberflache

Die Oberflachen von Verstarkern kdnnen im Betrieb sehr heil werden. Das Gehause kann
Temperaturen tber 80 °C erreichen. Gefahr leichter Verbennungen. Messen Sie die
Temperatur und warten Sie, bis das Gehause auf unter 40 °C abgekuhlt ist, bevor Sie es
berihren.

Erdung

Stellen Sie die ordnungsgemalie Erdung des Servoverstarkers mit der Systemerde der
Maschine als Bezugspotential sicher. Gefahr durch elektrischen Schlag. Ohne niederohmige
Erdung ist keine personelle Sicherheit gewahrleistet.

Ableitstrom

Da der Ableitstrom zu PE mehr als 3,5 mA betragt, muss in Ubereinstimmung mit der Norm
EN61800-5-1 der PE-Anschluss entweder doppelt ausgefiihrt oder ein Anschlusskabel mit
einem Querschnitt von >10 mm? verwendet werden. Abweichende MalRnahmen sind in
Ubereinstimmung mit regionalen Vorschriften méglich.

Hohe Spannungen

Die Gerate erzeugen hohe elektrische Spannungen bis zu 900 V. Offnen oder beriihren Sie
die Gerate nicht wahrend des Betriebes. Halten Sie alle Abdeckungen geschlossen. Die
eingebauten Leuchtdioden zeigen den realen Spannungspegel nicht zuverlassig an.
Wahrend des Betriebes kénnen Servoverstarker ihrer Schutzart entsprechend
spannungsfihrende, blanke Teile besitzen. Warten Sie nach dem Trennen des Verstarkers
von der Versorgungsspannung mindestens 7 Minuten, bevor Sie Gerateteile, die potenziell
Spannung fihren (z. B. Kontakte), bertihren oder Anschliisse trennen.

Kondensatoren kénnen bis zu 7 Minuten nach Abschalten der Stromversorgung gefahrliche
Spannung fihren. Messen Sie stets die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis an Stecker
X14 des AKD-C und warten Sie, bis die Spannung unter 60 V gesunken ist, bevor Sie
Komponenten berthren.

Trennen Sie nie die elektrischen Verbindungen zum Verstarker, wahrend dieser Spannung
fuhrt. Es besteht die Gefahr von Lichtbogenbildung mit Verletzungsgefahr (Verbennungen
oder Erblindung) und Schaden an Kontakten.

Verstarkte Isolierung

Im Motor eingebaute Temperaturfihler, Motorhaltebremsen und Rickfihrsysteme missen
mit einer verstarkten Isolierung (gem. EN 61800-5-1) gegeniiber Systemkomponenten mit
Leistungsspannung versehen sein, entsprechend der geforderten Prifspannung der
Applikation. Alle KOLLMORGEN Komponenten entsprechen diesen Anforderungen.

Gerate nicht verandern

Veranderung an den Servoverstarker ohne Erlaubnis des Herstellers sind nicht zuléssig.
Offnen der Gerate bedeutet Verlust der Gewahrleistung.
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3.2 Bestimmungsgemale Verwendung

Servoverstarker sind Komponenten, die in elektrische Anlagen oder Maschinen eingebaut
werden und nur als integrierte Bestandteile dieser Anlagen oder Maschinen betrieben werden
kénnen. Der Maschinenhersteller muss eine Risikobeurteilung fir die Maschine erstellen und
geeignete MalRnahmen ergreifen, um sicherzustellen, dass unvorhergesehene Bewegungen
nicht zu Verletzungen oder Sachschaden flhren kdnnen.

Kollmorgen Dezentrales Antriebssystem

AKD-N Servoverstarker durfen nur in Antriebssystemen mit Komponenten von Kollmorgen
eingesetzt werden. Zusatzlich benétigte Kollmorgen Komponenten sind das intelligente
Netzteil AKD-C, Hybridkabel CCx/ WCx/HCx, Motor Leistungskabel und Feedbackkabel,
Servomotoren.

Montage

AKD-N Servoverstarker durfen nur in geschlossenen Schaltschranken betrieben werden, die
sich fur die Umgebungsbedingungen eignen (= S. 24). Eventuell sind Ktihlkérper mit
Kuhlrippen nétig, um die Temperatur des Gerateflansches unter 85 °C zu halten. Beachten
Sie die Informationen in der Projektierungsanleitung fiir Dezentrale Antriebssysteme.

Verdrahtung

Verwenden Sie nur Kollmorgen CCx/ WCx/HCx Hybridkabel fiir die Verbindung von AKD-N
und AKD-C Geraten.

Spannungsversorgung

AKD-N Servoverstarker mussen von den intelligenten AKD-C Netzteilen mit einer
Gleichspannung von 55 VDC bis 800 VDC.

Motor-Nennspannung

Die AKD Servoverstarker-Reihe ist ausschlieRlich zum Antrieb von geeigneten Synchron-
Servomotoren mit geschlossenem Drehmoment-, Drehzahl- und/oder Positionsregelkreis
vorgesehen. Die Nennspannung der Motoren muss mindestens so hoch sein wie die vom
Verstarker erzeugte DC-Zwischenkreisspannung geteilt durch 2 (UnMotor>=UD C/\/2).

Safe Torque Off (STO; sicher abgeschaltetes Moment)
Die Funktion Safe Torque Off (STO) ist im Zertifizierungsprozess. Solange diese Funktion

nicht zertifiziert ist, darf sie nicht als Sicherheitsfunktion geman 1ISO 13849 eingestezt
werden.

3.3 Nicht bestimmungsgemale Verwendung

Eine andere Verwendung als in Kapitel "Bestimmungsgemale Verwendung" beschrieben ist
nicht bestimmungsgemafd und kann zu Schaden bei Personen, Gerat oder Sachen fihren.

Das Geréat darf nicht eingesetzt werden

¢ in Maschinen, die nicht den geltenden nationalen Richtlinien oder Normen entsprechen,

e zum Antrieb von Aufzlgen,

¢ in Anwendungen mit haufigen, betriebsmafigen Kurzschlissen der Motor
Leistungsanschlisse.

Die Verwendung des Gerates in den folgenden Umgebungen ist ebenfalls untersagt:

o explosionsgefahrdete Bereiche

o Umgebungen korrosiven und/oder elektrisch leitenden Sauren, alkalischen Lésungen,
Olen, Dampfen

¢ Schiffe oder Offshore-Anwendungen

Verdrahtung des Systems mit Hybridkabeln anderer Hersteller als KOLLMORGEN ist nicht
erlaubt. Verandermn von KOLLMORGEN Kabeln oder Steckerm ist nicht erlaubt.
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3.4 Handhabung

3.4.1 Verpackung

Die AKD-N Verpackung besteht aus recyclingfahigem Karton mit Einsatzen und einem
Aufkleber auf der AuRenseite der Verpackung.

MODELL Verpackungsmale Gesamtgewicht (kg)
(mm) HxBxL (kg)

AKD-N00307 120 x 295 x 370 3,2

AKD-N00607 120 x 295 x 370 3,2

3.4.2 Transport
Transportieren Sie den AKD-N gemafl EN 61800-2 wie folgt:

e Transport nur durch qualifiziertes Personal in der wiederverwertbaren Originalverpackung
des Herstellers.

e Beim Transport Sté3e vermeiden.

e Hochstens mit der maximalen Stapelhéhe (8 Kartons) stapeln.

o Nurinnerhalb der angegebenen Temperaturbereiche transportieren: -25 bis +70°C, max.
Anderungsrate 20 K/Stunde, Klasse 2K3.

o Nurinnerhalb der angegebenen Feuchtigkeitsbereiche transportieren: max. 95 % relative
Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend, Klasse 2K3.

BT  Die Servoverstarker enthalten elektrostatisch gefahrdete Komponenten, die durch
unsachgemafen Gebrauch beschéadigt werden kénnen. Entladen Sie sich elektrostatisch,
bevor Sie den Servoverstarker berihren. Vermeiden Sie es, hoch isolierende Stoffe zu
bertihren (Kunstfasern, Plastikfolie usw.). Legen Sie den Verstarker auf eine leitfahige
Oberflache.

Wenn die Verpackung beschadigt ist, priifen Sie das Gerat auf sichtbare Schaden.
Informieren Sie den Spediteur und den Hersteller iber Schaden an der Verpackung oder am
Produkt.

3.4.3 Lagerung

Lagern Sie den AKD-N gemaf EN 61800-2 wie folgt:

e Nurin der wiederverwertbaren Originalverpackung des Herstellers lagem.

e Hodchstens mit der maximalen Stapelhdhe (8 Kartons) stapeln.

o Nurinnerhalb der angegebenen Temperaturbereiche lagem: -25 bis +55 °C, max.
Anderungsrate 20 K/Stunde, Klasse 1K4.

o Nurinnerhalb der angegebenen Feuchtigkeitsbereiche lagern: 5 bis 95 % relative
Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend, Klasse 1K3.

3.4.4 Wartung und Reinigung

Der Servoverstarker ist wartungsfrei. Wenn der Servoverstarker gedffnet wird, erlischt die
Garantie.

Das Innere des Gerats kann nur vom Hersteller gereinigt werden. So reinigen Sie den
Verstarker von auf3en:

o Gehause: Mit Isopropanol oder einer ahnlichen Reinigungsldsung reinigen.
o Kdhlrippen: Mit einer trockenen Biirste reinigen.

14 Kollmorgen | November 2013




AKD-N Betriebsanleitung | 3 Sicherheit

3.4.5 Demontage

Wenn ein Verstarker demontiert werden muss (z. B. zum Austausch), gehen Sie
folgendermalden vor:

1. Schalten Sie den Hauptschalter des Schaltschranks aus und trennen Sie die
Sicherungen fur die Stromversorgung des Systems.

Kondensatoren kdnnen bis zu 7 Minuten nach Abschalten der
Stromversorgung gefahrliche Spannung fihren. Gefahr durch
elektrischen Schlag! Warten Sie nach dem Trennen des Verstarkers von
der Stromquelle mindestens 7 Minuten, bevor Sie Gerateteile, die
potenziell Spannung fuhren (z. B. Kontakte), beruhren oder Anschlisse
trennen. Messen Sie stets die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis an
Stecker X14 des AKD-C und warten Sie, bis die Spannung unter 60 V
gesunken ist, bevor Sie Komponenten berihren.

2. Entfernen Sie die Stecker. Trennen Sie den PE Anschluss zuletzt.
3. Prifen Sie die Temperatur.

|/A VORSICHT

Im Betrieb kann der Kuhlkorper Temperaturen tber 80 °C erreichen.
Gefahr leichter Verbrennungen. Bevor Sie das Gerat bertihren, messen
Sie die Temperatur und warten Sie, bis der Verstarker auf unter 40 °C
abgekuhlt ist.

4. Ausbauen: Entfernen Sie den AKD-N.

3.4.6 Reparatur und Entsorgung

Der Verstarker darf nur vom Hersteller repariert werden. Wenn das Gerat gedffnet wird,
erlischt die Garantie. Bauen Sie den Servoverstarker wie unter " Demontage” (= S. 15)
beschrieben aus und senden Sie ihn in der Originalverpackung an den Hersteller (siehe
folgende Tabelle). Die Transportkosten muss der Versender tragen.

Gemal den WEEE-2002/96/EG-Richtlinien u.d. nimmt der Hersteller Aligerate und Zubehor
zur fachgerechten Entsorgung zurtick. Die Transportkosten muss der Versender tragen.
Senden Sie die Gerate an die in der folgenden Tabelle aufgefihrten Herstelleradressen.

Kollmorgen KOLLMORGEN Europe GmbH
201 West Rock Road| Pempelfurtstr. 1
Radford, VA 24141 | D-40880 Ratingen
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4.1 Konformitat mit UL/cUL

In Vorbereitung.

4.2 Konformitat mit EG Niederspannungsrichtlinie und EMV Richtlinie

CE Konformitatserklarungen finden Sie auf der KOLLMORGEN Website oder auf Seite
"Zulassungen" im KOLLMORGEN Produkt WIKI.

Die Konformitat mit der EG-EMV-Richtlinie 2004/108/EG und der Niederspannungsrichtlinie
2006/95/EG ist fur die Lieferung von Servoverstarkern in die Europdische Gemeinschaft
vorgeschrieben.

Die Servoverstarker wurden von einem zugelassenen Priiflabor in einer definierten
Konfiguration anhand der in dieser Dokumentation beschriebenen Systemkomponenten
gepruft. Jede Abweichungen von der in dieser Dokumentation beschriebenen Konfiguration
und Installation bedeutet, dass der Nutzer fir die Durchflihrung von neuen Messungen
verantwortlich ist, um die Konformitat mit den gesetzlichen Vorschriften sicherzustellen.

Kollmorgen erklart die Konformitat der Gerateserie AKD-Nzzz07 mit den folgenden
Richtlinien:

EG Richtlinie 2006/95/EC, Niederspannungsrichtlinie

Verwendete harmonisierte Norm EN61800-5-1 (2007)

EG Richtlinie 2004/108/EC, EMV Richtlinie

Verwendete harmonisierte Norm EN 61800-3 (2004)

Die AKD-Nzzz07 erflllen die Storfestigkeitsanforderungen der zweiten

Umgebungskategorie (Industrieumgebungen). Fir Stéraussendungen erflillen die AKD-
Nzzz(Q7 die Anforderungen an Produkte der Kategorie C2 (Motorkabel < 5 m).

Diese Servoverstarker kénnen in Wohngebieten hochfrequente Stérungen verursachen und
erfordern EntstérungsmalRnahmen (wie z.B. externe EMV-Filter).

4.3 Konformitat mit EG Maschinenrichtlinie, Funktionale Sicherheit

Die Konformitat mit der EG Maschinenrichtlinie Richtlinie 2006/42/EG ist fir die Lieferung
von Sicherheitskomponenten in die Europaische Gemeinschaft vorgeschrieben.

Safe Torque Off (STO), global
Zertifizierung in Vorbereitung.

Safe Torque Off (STO), lokal
Zertifizierung in Vorbereitung.
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5.1 Lieferumfang

Wenn ein AKD-N bestellt wurde, sind im Lieferumfang folgende Komponenten enthalten:

e AKD-N

o Gedruckte FVersion der AKD-N Betriebsanleitung

e DVD mit Inbetriebnahmesoftware WorkBench und allen Handblichern in digitaler Form.
e Zwei Steckerabdeckungen M12 (fir unbenutzte X3 und X6)

INFO Gegenstecker sind nicht im Paket enthalten.
Die M23 Steckerabdeckungen zum Schutz von X2 des letzten AKD-N im Strang sind im
Lieferumfang des AKD-C enthalten.

Getrennt erhaltliches Zubehor

Zubehér muss bei Bedarf separat bestellt werden. Lesen Sie im Zubehdérhandbuch fir Ihre
Region nach:

e Kiuhlkdrper 40 mm oder 50 mm

o Warmeleitfolie

o Motor Leistungskabel, Feedbackkabel

e Hybridkabel zum Anschluss des nachsten AKD-N

o Kabel zum Anschluss digitaler Ein-/Ausgange

o Kabel zum Anschluss des lokalen STO (nur AKD-N-DS)

o Kabel zum Anschluss des tertiaren Feldbus (nur AKD-N-DF)

5.2 Typenschild

Das unten abgebildete Typenschild ist an der Seite des Verstarkers angebracht, die
Beispieldaten beziehen sich auf eine 6 A-Ausfihrung.

Forovorcen — RE

North America: +1 (540) 633-3400 HW Rev: A

40350 Ratingen Kby 439 (0) 362-594260 AECOIET TR
Germany

Model No: AKD-N00307-DBEC-D000
0TI R R e iy m
Serial No: R-1241-00006 c €
1IN A
MAC Address: 00-23-1B-00-70-3C

INPUT ouTPUT

Voltage 560-670 Vdc 0-480 Vac

Frequency - 0-800 Hz

Phase - 3Ph

FL Current 4 Adc 3 Arms

Power 2.3 KVA -

Enclosure Protection Rating: IP 67 [RoHSI
Before use, refer to CD for installation and safety information.

Assembled in Germany Patents Pending www.kollmorgen.com
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5.3 Typenschlissel

Der Bestellcode entspricht dem Typenschllssel.

AKD - N 003 07 - DB EC - E000

Familie ..
Sonderausfiihrung
AKD AKD ¢ »x000 Standard (x = Sprache)
Gerate-Ausfiihrung Anschluss Optionen
N Near Servo Drive ” EC EtherCAT
IP65/67 >

Stromklasse

003 3Arms _ Erweiterungen
006 6Arms & DB  Hybrid Motor Kabel

DF  Feedback Stecker und
Tertiarer Feldbus
DS Feedback Stecker und

Spannungsklasse Individueller STO
07 700 VDC

'y

Sonderausfiihrung: hier werden kundenspezifische Besonderheiten und die Sprachversion
des gedruckten Materials kodiert.
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6.1 Die digitalen Servoverstarker der AKD-N Reihe

Verfiigbare AKD-N Versionen

Kurzname Beschreibung Strom  Anschluss
Hybrid DC Power und Feldbus Anschluss.
AKD-N-DB Hybrid Motor Leistung und Motor Feedback |3 bis 6 A | EtherCAT, I1/0
Anschluss.

Hybrid DC Power und Feldbus Anschluss.
Hybrid oder zwei Kabel Hybrid Motor Leistung

EtherCAT, I/O,

AKD-N-DF und Motor Feedback Anschluss. Lokales, 3bis 6 A lokaler Feldbus
tertiares Feldbus Interface.
Hybrid DC Power und Feldbus Anschluss.
Hybrid oder zwei Kabel Hybrid Motor Leistung . EtherCAT, I/0,
AKD-N-DS und Motor Feedback Anschluss. Lokaler STO 3bis 6A lokaler STO

Eingang.

Standardmerkmale

¢ Versorgungsspannungsbereich 55 VDC bis 800 VDC

o Integrierter Motion-Bus.

o Integrierte Unterstitzung fir SFD, Hiperface DSL, Comcoder, ENDAT 2.1 & 2.2, BiSS,
HIPERFACE, 1Vp-p Sin-Cos Encoder, Inkrementalgeber.

o Integrierte Safe Torque Off (STO)-Funktion gemal EN 61508 SIL 2.

¢ Verwendung mit Synchron-Servomotoren, Linearmotoren, Asynchronmotoren mdglich.

Leistungsteil

e DC Versorgungsspannung, Bereich 55 VDC bis 800 VDC
o Endstufen-IGBT-Modul mit erdfreier Strommessung.

Integrierte Sicherheit

o Ausreichende Isolationsabstande/Kriechstrecken und elektrische Isolation fiir sichere
galvanische Trennung gemafd EN 61800-5-1 zwischen den Versorgungs-
/Motoranschlissen und der Signalelektronik.

e Temperaturiiberwachung des Verstarkers und Motors.

 Motoriiberlastschutz: 12t Uberwachung

e SIL 2-Safe Torque Off gemafll EN 61508

Betrieb und Parametereinstellung

o Mit der Inbetriebnahmesoftware WorkBench fiir die Inbetriebnahme des Systemws Uber
TCP/IP, angeschlossen an X18 des intelligenten Netzteils AKD-C.

Volldigitale Steuerung

o Digitaler Stromregler (670 ns)
o Einstellbarer digitaler Drehzahlregler (62,5 ps)
o Softwareoption Positionsregler (250 us)

Ein-/Ausgédnge
¢ 3 programmierbare digitale Eingange =» S. 54
o 1 programmierbarer digitaler Ausgang = S. 54

Erweiterungen

e Optionaler Feedback Stecker X5 und lokaler Feldbus Stecker X6, Variante "DF", = S. 61
e Optionaler Feedback Stecker X5 und lokaler STO Stecker X6, Variante "DS", =» S. 61
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6.2 Mechanische Daten

Mechanische Daten Einheiten AKD AKD
-N00307 -N00607

Gewicht kg 1,6

© Passfeder mm 75

b= 4

o (00 ,.,§~Q’ Breite mm 130

Breite hd Lange, Gehause mm 201

Lange, mit Steckern und mm 247
Montageklammern

6.3 Elektrische Daten

Elektrische Daten Einheitenn AKD-N00307 @ AKD-N00607
Nennversorgungsspannung = 560 bis 680
Standby Versorgungsspannung V= 55
Nenneingangsleistung fur Dauerbetrieb kVA 1,5 3
Nenneingangsstrom A 2,8 5,5
Zulassige Ein-/Ausschaltfrequenz 1/h 30
Continuous output current (= 3%):

Optimale Kihlsituation Aeff 31) 6)

(Anforderung an Kihlplatte erflillt)

Freie Konvektion, nicht montiert Aeff 1,8 1,7
Dauerausgangsleistung:

Optimale Kihlsituation kW 1,3 2,6

(Anforderung an Kuhlplatte erfullt)

Freie Konvektion, nicht montiert kW 0,8 0,7
Spitzenausgangsstrom (firca. 5s, £ 3 %) Aeff 9 18
Spitzenausgangsleistung (firca. 1s) kw 2,6 5,2
Min. Motorinduktivitat Mh 6,3 3,2
Max. Motorinduktivitat Mh 600 300
Warmeableitung, Endstufe deaktiviert w max. 6 max. 6
Warmeableitung bei Nennstrom W 37 71
Wirkungsgrad % 97 97
Technische Daten fiir Bremschopper — - S.27
Strom Motor-Haltebremse A max. 0,9 max. 1,2

1) Kuhlplatte: 240x240x10 mm, Umgebungstemperatur: 40°C, Versorgungsspannung: 680V
2) Khlplatte: 500x500x10 mm, Umgebungstemperatur: 40°C, Versorgungsspannung: 680V

6.4 Leistungsdaten

Leistungsdaten ~ Einheitenn = AKD- = AKD-
N00307 N00607

Schaltfrequenz der Endstufe kHz 10 8

Spannungsanstiegsgeschwindigkeit dU/dt kV/us 7,2

Bandbreite des Stromreglers kHz 2,5

Bandbreite des Drehzahlreglers (skalierbar) Hz 0 bis 750

Bandbreite des Positionsreglers (skalierbar) Hz 1 bis 250
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6.5 Umgebungsbedingungen, Beluftung und Einbaulage

Lagerung - S.14

Transport - S.14

Umgebungstemperatur|-10 °C bis +40 °C unter Nennbedingungen

im Betrieb +40 °C bis +55 °C mit Dauerstromreduzierung von 4 % pro K
Feuchtigkeit im Relative Luftfeuchtigkeit 5 bis 95 %, nicht kondensierend, Klasse
Betrieb 3K4

Einsatzhohe Bis zu 1000 Meter tiber Normalnull ohne Beschrankungen

1000 bis 2000 Meter tber Normalnull mit Stromreduzierung von
1,5%/100 m

Verschmutzungsgrad |Verschmutzungsgrad 3 gemafR EN 60664-1

Schwingungen Klasse 3M5 gemall EN 60721-3-2

Umgebung IP65/IP67 gemal EN 60529, UL Type 4x

Einbaulage Alle Orientierungen erlaubt, bevorzugte Positionierung beachten
= S.45

Kuhlplattengréfe Aluminium Kuhlplatte, minimale GroRe:

AKD -N00307: 350x350x10 mm

AKD -N00607: 500x500x10 mm

Der Servoverstarker arbeitet mit bis zu maximaler Leistung,
wenn die Montageflache fir die Kihlplatte zwischen -10 °C und
+85 °C und die umgebende Lufttemperatur zwischen -10 °C und
+40 °C betragt.

Beliiftung Freie Konvektion

6.6 Ein-/Ausgange

Digitale Eingange (X3) gemal IEC61131-2 Typ 1

Ein: 15 VDC bis 30 VDC, 2 mA bis 15 mA

Aus: -3VDC bis 5VDC, <1mA

Galvanische Isolation fir 30 VDC

e 2 Hochgeschwindigkeits-Eingange:
Aktualisierungsrate 2 pus

¢ 1 Standard-Eingang: Aktualisierungsrate 250 ps

Digitale Ausgange (X3) e gemal IEC61131-2 Typ 1

¢ max. 30VDC, 100 mA

e kurzschlussfest

e Galvanische Isolation fir 30 VDC

¢ Aktualisierungsrate 250 us

STO Eingang (Option DS) e Ein: 18 VDC bis 30 VDC, 50 mA bis 100 mA

e Aus:0VDC bis 12VDC, <50 mA

¢ Galvanische Isolation fir 60 VDC

gemal IEC61131-2 Typ 1

max. 30 VDC, 100 mA

kurzschlussfest

Galvanische Isolation fir 30 VDC

o Aktualisierungsrate 62,5 ys

STO Ausgange (X3, Option
DS)
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max. Querschnitt

Spannung*

Die angegebenen Spannungs- und Stromdaten sind die niedrigsten zuldssigen Werte gemal
UL und CE.

Hybrid IN, X1 Hybrid Stecker 4x 0,34mm?, 22 AWG 0,5A 30V
(Stift), 7 Pole 3x2,5mm3 14 AWG 18 A 850V

Hybrid OUT, X2 |Hybrid Stecker 4 x 0,34mm?, 22 AWG 0,5A 30V
(Buchse), 7 Pole 3x2,5mm3 14 AWG 18 A 850V

Digitale I/O, X3 | Stecker (Buchse), 8x 0,34 mm?, 22 AWG 2A 30V
8 Pole

Motor, X4 Stecker (Buchse), 4x2,5mm? 14 AWG 15A 630V
8 Pole 4x1,0mm? 18 AWG 10A 30V

Feedback X5 Stecker (Buchse), 17x0,75mm? 20AWG | 3,6 A 63V
17 Pole

STO/Fieldbus, X6 | Stecker (Buchse), 4x 0,34 mm2, 22 AWG 1A 50V
4 Pole

* Nennspannung bei Verschmutzungsgrad 2, nur Kolimorgen Kabel benutzen.

6.8 Kabelanforderungen

Informationen zu den chemischen, mechanischen und elektrischen Merkmalen der Kabel
finden Sie im Zubehoérhandbuch, oder wenden Sie sich an den Kundendienst.

INFO

Verwenden Sie nur Hybrid, Motor und Feedback Kabel von Kollimorgen. Die Gewahrleistung

fur das System erlischt, wenn Sie Hybrid, Motor oder Feedback Kabel eines anderen
Herstellers als Kollmorgen verwenden.

Kabel von

Kabeltyp

Kabel nach

Leiter-

Querschnitt

AKD-C X20/X21 CCNCN1-025" | AKD-N X1, hybrid 3x2,5mm?
4 x 0,25 mm?

AKD-N X2 CCNNN1-025")| AKD-N X1, hybrid 3x 2,5 mm?
4 x 0,25 mm?
AKD-N X3 Phoenix SAC- |Digitale E/A 8x 0,25 mm?

8P-M12MS2)

AKD-N-DB/DS/DF X4 |CCJNA1-015") Motorleistung mit Bremse und |4 x 1,5 mm?
Hiperface DSL Feedback, 2x 0,75 mm?
hybrid 2x0,34 mm?

AKD-N-DS/DF X4  |CMONA1-0151) | Motorleistung ohne Bremse |4 x 1,5 mm?

AKD-N-DS/DF X4 CM1NA1-015") Motorleistung mit Bremse 4x1,5mm?
2x0,75 mm?

AKD-N-DS/DF X5

CFSNA1-002"1)

Motor Feedback SFD

4 x2x0,25 mm?

AKD-N-DS/DF X5

CFCNA1-002")

Motor Feedback Comcoder

7x2x0,25 mm?

AKD-N-DS/DF X5

CFENA1-002"1)

Motor Feedback EnDat/BiSS

7 x 2x 0,25 mm?

AKD-N-DS/DF X5

CFHNA1-002")

Motor Feedback Hiperface

7x2x0,25 mm?

AKD-N-DF X6 Phoenix NBC- | Tertiarer Feldbus 2x2x0,14 mm?
MSD/5,0-93E2)

AKD-N-DS X6 Phoenix SAC- |Lokaler STO-Enable 4 x 0,34 mm?
4P-M12MS?2)

1) gefolgt von der Langenkodierung. Sprechen Sie lhren Kollmorgen Vertriebsmitarbeiter an.
2) Beispiel, ahnliche Kabel sind von anderen Herstellern lieferbar.
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6.9 Definition Kabelldnge

INFO AKD-C besitzt zwei Pfade, an die jeweils bis zu 8 AKD-N angeschlossen werden kénnen.
Maximum gesamte Kabellange fir jeden Pfad ist 100 m. Informationen Uber die
Systemtopologie finden sie auf =» S. 49

Kabel Kabel Verwendung Verfiigbare Kabellange (m)

Typ

CCNCN1|AKD-C zu AKD-N, hybrid |3, 6, 12, 24, 36 40

CCNNN1|AKD-N zu AKD-N, 0.25,0.5... 2.0 (0,25m Schritte bis 2m) 25
hybrid 2.5, 3.0... 25(0,5m Schritte bis 25m)

CCJNA1 | AKD-N zum Motor, 0.2,0.3... 1.0 (0,1m Schritte bis 1m) 5
hybrid 1.25,1.5... 2.0 (0,25m Schritte bis 2m)

CMxNA1 | AKD-N zum Motor 0.2,0.3... 1.0 (0,1m Schritte bis 1m) 5
Leistung 1.25, 1.5 ... 2.0 (0,25m Schritte bis 2m)

CFyNA1 | AKD-N zum Motor 0.2,0.3... 1.0 (0,1m Schritte bis 1m) 5
Ruckfihrung (Feedback) | 1.25, 1.5... 2.0 (0,25m Schritte bis 2m)

AKD-C
=l &
O <
= :
&) s
max. 5m O =
CCJNA1
0 Motor Efme—m———{] AKD- |[J
Nzzz07-DB
: <
: e
= El <
z =
= A [5]
O Xl %
CMxNA1 =
o — AKD- D g Legende
CFyNA1 5 0 = ohne Motorbremse
: - c E 1 = mit Motorbremse
: pd 9]
! Z1 < Y
! O = C = ComCoder
: O E E = EnDat, BiSS Encoder
5 H = Hiperface Encoder
. CMxNA1 = S = SFD (4 lines)
g4 Motor =™ AKD- 1§
- Nzzz07-DS[I zzZ
: CFyNA1 T 003 = Nennstrom 3 A
006 = Nennstrom 6 A
-
-
CCJNA1 J“
O Motor | AKD- [
Nzzz07-DB
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6.10 Dynamische Bremsung

Die dynamische Bremsung ist eine Methode zum Abbremsen eines Servosystems durch
Abbau der mechanischen Energie Uber die Gegen-EMK des Motors. Der AKD-N verfiigt Giber
einen dynamischen Bremsmodus, der vollstandig in die Hardware integriert ist. Bei
Aktivierung schlie3t der Servoverstarker die Motorklemmen in Phase mit der Gegen-EMK (g-
Anteil) kurz, betreibt jedoch weiter den keine Kraft erzeugenden Stromregelkreis (d-Anteil)
mit Nullstrom. Dies wandelt den gesamten rlickgespeisten Strom in Bremsstrom um und
gewahrleistet den schnellstmdglichen Stopp des Motors.

o Wird der Strom nicht begrenzt, dann wird die mechanische Energie in die
Motorwicklungen abgeleitet.

o Wird der Strom begrenzt, dann wird die Energie in die Bus-Kondensatoren des
Verstarkers geleitet.

o Der Verstarker begrenzt auch den maximalen dynamischen Bremsstrom an der
Motorklemme Uiber den Parameter DRV.DBILIMIT, um GbermaRige Strome/Krafte an
Verstarker, Motor und Last zu vermeiden.

Ob und wie der AKD-N den dynamischen Bremsmodus nutzt, hangt von DRV.DISMODE
ab.

6.11 Brems-Chopper

Wenn die rickgespeiste Energie zu einem ausreichend hohen Anstieg der Bus-
Kondensatorspannung fuhrt, gibt der AKD -C den Brems-Chopper frei und die riickgespeiste
Energie wird an den Bremswiderstand ausgegeben. Der AKD-C besitzt einen intemen
Bremswiderstand, ein externer Widerstand kann an X14 angeschlossen werden.

Geeignete externe Bremswiderstande sind im AKDZubehérhandbuch beschrieben.

6.11.1 Funktionsbeschreibung

Wenn die riickgespeiste Energie zu einem ausreichend hohen Anstieg der Bus-
Kondensatorspannung fihrt, gibt der AKD-C den Brems-Chopper frei und die riickgespeiste
Energie wird an den Bremswiderstand am AKD-C ausgegeben (intern oder an Stecker X14
angeschlossen).

90 % der kombinierten Leistung aller gekoppelten Verstarker steht permanent fiir die Spitzen-
und Dauerleistung zur Verfiigung.

Abschalten bei Uberspannung

Wenn die Spannungsschwelle im Zwischenkreis Uberschritten wird, meldet der
Servoverstarker mit der toleranzbedingt niedrigsten Ausschaltschwelle einen
Uberspannungsfehler. Die Leistungsstufe des Verstérkers wird deaktiviert und die Last
trudelt aus. Die Fehlermeldung ,F501 Uberspannung Bus* wird ausgegeben. Der AKD-C
Fehlerrelaiskontakt (Klemmen X15/5-6) 6ffnen wegen dieses Fehlers.

6.11.2 Technische Daten
Technische Daten sind in der AKD-C Betriebsanleitung aufgeflhrt.
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6.12 LED Kodierung
Die eingebaute Leuchtdiode (LED) zeigt den Status des Seroverstarkers an, sobald die 24 V
Versorgung des AKD-C eingeschaltet ist. Falls die AKD-C TCP/IP Verbindung zum PC oder
zur Steuerung nicht arbeitet, ist die LED Anzeige die einzige Informationsquelle.
LED

GEFAHR

Die eingebaute Leuchtdiode zeigen den realen Spannungspegel nicht
zuverlassig an.

Wenn Stecker gezogen und Kontake berthrt werden, besteht die Gefahr
von Lichtbogenbildung mit Schaden an Kontakten und erhebliche
Verletzungsgefahr.

Messen Sie stets die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis an Stecker
X14 des AKD-C und warten Sie, bis die Spannung unter 60 V gesunken
ist, bevor Sie Komponenten im dezentralen Servosystem berthren.

Die LED liefert farbkodierte Informationen (rot, gelb, griin). Spezialisten kdnnen die
Blinkfrequenz analysieren, genauere Informationen hierzu finden Sie in der WorkBench
Onlinehilfe.

Grundinformation

Farbe Bemerkungen

Griin Freigeben und aktiv.

blinkt griin/orange Freigegeben und aktiv mit Warnung
blinkt orange Sichere Busspannung

blinkt rot/orange/grin Fehler
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6.13 Ein-und Ausschaltverhalten

Verhalten der "Haltebremsen"-Funktion

Verstarker mit freigegebener Haltebremsenfunktion besitzen ein spezielles Timing fur das
Ein- und Ausschalten der Endstufe. Ereignisse, die das DRV.ACTIVATE Signal abschalten,
I6sen die Haltebremse aus. Bei Deaktivierung des ENABLE-Signals (Freigabesignal) wird
die elektrische Bremsung ausgeldst. Wie bei allen elektronischen Schaltungen gilt die
allgemeine Regel, dass das interne Haltebremsenmodul ausfallen kann.

Die funktionale Sicherheit, z.B. bei hangenden Lasten (vertikale Lasten), erfordert eine
zusatzliche mechanische Bremse, die sicher betatigt werden muss, z. B. durch eine
Sicherheitssteuerung.

Wenn die Geschwindigkeit unter den Schwellenwert CS.VTHRESH abfallt oder es wahrend
eines Stopp-Vorgangs zu einer Zeitiberschreitung kommt, wird die Bremse geschlossen.
Setzen Sie bei vertikalen Achsen den Parameter MOTOR.BRAKEIMM auf 1, damit die
Motorhaltebremse nach Fehlern oder Hardware Disable ohne Verzégerung einfallt.

STO-Sicherheitsfunktion

Mit der STO-Sicherheitsfunktion kann der Verstarker mithilfe seiner internen Elektronik im
Stillstand gesichert werden, so dass die Antriebswelle auch bei anliegender
Stromversorgung gegen unbeabsichtigtes Wiederanlaufen gesichert ist. Im Kapitel "Safe
Torque Off (STO)" wird die Verwendung der STO-Funktion beschrieben (= S. 36).

6.13.1 Einschaltverhalten im Standardbetrieb
Das folgende Schema zeigt die korrekte Sequenz zum Einschalten des Verstarkers.

ol 7/////////////
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6.13.2 Ausschaltverhalten

Die AKD-C 24 V Spannungsversorgung bleibt aktiv. Der HW-Enable-Eingang deaktiviert alle
-N Endstufen sofort. AKD Konfigurierte digitale Eingange und Feldbusbefehle kénnen
verwendet werden, um kontrollierte Stopps auszufiihren.

Die Steuerfunktion Stopp, Not-Halt und Not-Aus sind in der Norm EN 60204 definiert.
Angaben fur die sicherheitsbezogenen Aspekte dieser Funktionen finden Sie in den Normen
EN 13849 und EN 62061.

INFO Der Parameter DRV.DISMODE muss auf 2 gesetzt sein, um die verschiedenen Stopp-
Kategorien zu implementieren. Das Konfigurieren der Parameter wird im AKD-N
Benutzerhandbuch beschrieben.

\ WARNUNG

Bei vertikalen Achsen kann die Last herunterfallen. Wenn die Last nicht
sicher blockiert ist, kann dies zu schweren Verletzungen fuhren. Die
funktionale Sicherheit, z.B. bei hangenden Lasten (vertikale Lasten),
erfordert eine zusatzliche mechanische Bremse, die sicher betatigt
werden muss, z. B. durch eine Sicherheitssteuerung.

Setzen Sie bei vertikalen Achsen den Parameter MOTOR.BRAKEIMM
auf 1, damit die Motorhaltebremse nach Fehlern oder Hardware Disable
ohne Verzdgerung einfallt.

6.13.2.1 Ausschaltverhalten bei Verwenden eines digitalen Eingang (kontrollierter Stopp)

Dies ist ein Stopp der Kategorie 2 gem EN 60204. Sie kdnnen einen digitalen Eingang
konfigurieren, um den Motor kontrolliert zu stoppen, danach den Verstarker zu sperren und
dann eine vorhandene Haltebremse zu aktivieren. Informationen zur Konfiguration der
digitalen Eingange finden Sie im AKD-N Benutzerhandbuch.

Die Bremse féllt ein, wenn die Geschwindigkeit unter die Schwelle CS.VTHRESH absinkt
oder die Wartezeit CS.TO abgelaufen ist.
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6.13.2.2 Ausschaltverhalten bei Verwenden des Befehls DRV.DIS

Die Taste Enable/Disable in WorkBench gibt intern einen drv.dis-Befehl an den Verstarker
aus. Informationen zur Konfiguration der digitalen Eingange und Funktionen finden Sie im
AKD-N Benutzerhandbuch. Dieses Enable-Signal wird auch als "Softwarefreigabe" (SW-

Freigabe) bezeichnet.

DRV.DISMODE | Achse sofort deaktivieren. Wenn die Geschwindigkeit unter den

0 Schwellenwert CS. VTHRESH abféllt oder es zu einer
Zeituberschreitung kommt, wird die Bremse geschlossen. Stopp der
Kategorie 0 gemaf EN 60204 (= S. 36).

DRV.DISMODE | Kontrollierten Stopp verwenden, um den Verstarker sofort zu

2 deaktivieren. Wenn die Geschwindigkeit unter den Schwellenwert
CS.VTHRESH abfallt oder es zu einer Zeittiberschreitung kommt, wird
die Bremse geschlossen. Stopp der Kategorie 1 gemal EN 60204 (=» S.
36).

AKD-C:
24V, L1,L.2,L3

DRV.DIS

DRV.ACTIVE

D

Endstufen
Freigabe

=0

DRV.DISMODE
%

Motordrehzahl
By

rd

Endstufen
Freigabe

=2

DRV.DISMODE
PGS

Motordrehzahl

%

| Standard Betrieb | DRV.DIS

////////////Lt

Y,

A |

Y,

A I Ungesteuert

e

t

///////////////////

A Gesteuert

v e

t

Die Bremse fallt ein, wenn die Geschwindigkeit unter die Schwelle CS. VTHRESH absinkt
oder die Wartezeit CS.TO abgelaufen ist.
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6.13.2.3 Ausschaltverhalten bei Verwenden des HW Enable Eingangs am AKD-C (ungesteuerter
Stopp).
Dies ist ein Stopp der Kategorie 0 gemafl EN 60204. Der HW-Enable-Eingang deaktiviert die
AKD-N Endstufe sofort.

| Standard Betrieb | Disable

A

WS (7777777777720

Wew 177777 t

yd /

N,
il 7

Pl /

a0

Gesteuert |

i t

: Ungesteuert

DRV.DISMODE = 0
%

CS.VTHRESH

DRV.DISMODE = 2
7N

Die Bremse fallt ein, wenn die Geschwindigkeit unter die Schwelle CS.VTHRESH absinkt
oder die Wartezeit CS.TO abgelaufen ist. Setzen Sie bei vertikalen Achsen den Parameter
MOTOR.BRAKEIMM auf 1, damit die Motorhaltebremse nach Hardware Disable ohne
Verzogerung einfallt.
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6.13.2.4 Ausschaltverhalten bei Auftreten eines Fehlers

Das Verhalten des Verstarkers hangt immer vom Fehlertyp und der Einstellung mehrerer
Parameter ab (DRV.DISMODE, VBUS.UVFTHRESH, CS.VTHRESH; Details dazu finden
Sie im AKD-N Benutzerhandbuch und in der WorkBench Onlinehilfe). Im Abschnitt Fehler-
und Warnmeldungungen im AKD-N Benutzerhandbuch beschreibt eine Tabelle das
spezifische Verhalten jedes Fehlers.

Ausschaltverhalten bei Fehlern, die eine Deaktivierung der Endstufe bewirken
Dies ist ein Stopp der Kategorie 0 gemafl EN 60204.
| Standard Betrieb

A

F301 (Beispiel)

Motor Ubertemperatur
|

e 077

+

e 707777 t

|
|

Abgeschaltet liber
AKD-C: ///////////// Netzschitz / Fehlerrelais
L1,L2, L3 t

A |
|

o m t

S,

W 777222272222077777777

Y | Ungesteuert

| A
| |

1
Motor Halte- W
bremse

7 .
Die Bremse fallt ein, wenn die Geschwindigkeit unter die Schwelle CS. VTHRESH absinkt
oder die Wartezeit CS.TO abgelaufen ist. Setzen Sie bei vertikalen Achsen den Parameter
MOTOR.BRAKEIMM auf 1, damit die Motorhaltebremse nach Fehler ohne Verzégerung
einfallt.

-

T+

r+
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Ausschaltverhalten bei Fehlern, die eine dynamische Bremsung bewirken
Dies ist ein Stopp der Kategorie 0 gemaf} EN 60204.

‘ Standard Betrieb *418 (Beispiel)
[

e j///////////////'

e

eeeeeeeeee

| 7777
i ///////4

ssssssssssss

1
Die Bremse féllt ein, wenn die Geschwindigkeit unter die Schwelle CS.VTHRESH absinkt
oder die Wartezeit CS.TO abgelaufen ist.
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Ausschaltverhalten bei Fehlern, die einen kontrollierten Stopp bewirken
Dies ist ein Stopp der Kategorie 1 gemaf} EN 60204.
| Standard Betrieb | F306 (Beispiel)

: Kurzschluss Bremse
| (geregeltes Bremsen)
|

Wen

-z ,
e .

[

NN

| »

|
AKD-C: I

HW Enable [, :
0000000,

I
Motor Halte- P
bremse ‘ ///A-; '

Die Bremse féllt ein, wenn die Geschwindigkeit unter die Schwelle CS.VTHRESH absinkt
oder die Wartezeit CS.TO abgelaufen ist.
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6.14 Safe Torque Off (STO)

INFO Die Zertifizierung der funktionalen Sicherheit wird zur Zeit durchgefiihrt.

Die STO Funktion der AKD-N mit Option "DB" oder "DF" wird vom intelligenten AKD-C
Netzteil Uber den Antriebsstrang gesteuert, an den der AKD-N angeschlossen ist. Diese
STO Topologie nennen wir "Globaler STO" oder "Strang STO".

AKD-N Servoverstarker mit Option "DS" besitzen einen zusatzlichen Stecker X6 mit einem
digitalen STO-Enable Eingang. Diese STO Funktion nennen wir "Lokaler STO". Diese
Servoverstarker Variante kann nicht vom globalen STO kontrolliert werden.

6.14.1 Globaler STO, gesteuert liber den AKD-C

Stecker X16 am AKD-C ermdglicht den zugriff auf alle STO Signale des dezentralen
Antriebssystems, das von diesem AKD-C versorgt wird. Es gibt einen STO-Enable Eingang
und einen STO-Status Ausgang fir jeden Antriebsstrang.

Die globale STO Funktion ist in der AKD-C Betriebsanleitung beschrieben.
Applikationsbeispiele finden Sie im Handbuch Projektierung Dezentraler Antriebssysteme.

INFO Die globale STO Funktion umfasst folgende Teilsysteme: AKD-C, AKD-N ohne Option
"DS", KOLLMORGEN Hybrid Verbindungskabel.

INFO Das globale STO-Enable Signal hat keinen Einfluss auf angeschlossene AKD-N mit Option
"DS" (lokaler STO Eingang). Der lokale STO-Status dieses Gerates wird trotzdem im Strang
STO-Status gemeldet.

6.14.2 Lokaler STO, gesteuert liber lokalen digitalen Eingang am AKD-N-DS

Option "DS" im AKD-N ermdglicht lokale STO Funktionalitat. Stecker X6 besitzt einen STO-
Enable Eingang, Stecker X3 einen STO-Status Ausgang. Der STO-Status Ausgang an X3 ist
nur bei AKD-N Geraten mit Option "DS" verflgbar.

6.14.3 Sicherheitstechnische Kennzahlen

Die Subsysteme sind mit folgenden Kennzahlen eindeutig beschrieben:
Einheit Betriebs- EN 13849-1 ' EN 61508-2 PFH T

Modus [1/h] [Jahre]
Safe Torque Off | STO einkanalig | PLd, Kat. 3 SIL 2 0 20 100

BT Ein sehrunwahrscheinliches, aber mégliches Ereignis kann auftreten, wenn innerhalb einer
sehr kurzen Zeit zwei nicht benachbarte IGBTs einen Kurzschluss aufweisen. In diesem Fall
kann eine Bewegung von maximal 120° (elektrisch) auftreten. Dies kann nur geschehen,
wenn die STO Funktion des Antrieb aktiviert ist.

Die folgende Rechnung zeigt die Wahrscheinlichkeit eines solchen Ereignisses. Wenn die
Ausfallrate eines IGBT 120 fit betragt, ergeben sich flr einen solchen Kurzschluss 60 fit
(50:50 Modell). Bei einem solchen Ereignis missen 2 spezifische IGBTs zur gleichen Zeit
ausfallen. Die Rechnung ergibt eine Wahrscheinlichkeit von 1.5 * 1012 pro Stunde (ohne
Ausfalle wegen gemeinsamer Ursachen). Auch wenn die STO Funktion Gber ein Jahr lang
ausgefihrt wird, wird dieses Ereignis nur alle 100 Milliarden Jahre eintreten.
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6.14.4 Lokaler STO, Sicherheitshinweise

\ WARNUNG

Der Verstarker kann eine hangende Last nicht halten, wenn die STO-
Funktion aktiviert ist. Schwere Verletzungen kdnnen die Folge sein,
wenn die Last nicht sicher blockiert wird. Antriebe mit hangenden Lasten
mussen Uber eine zusatzliche sichere mechanische Sperre verfigen
(zum Beispiel durch eine Motor-Haltebremse).

Die Antriebe durfen nicht fur Aufziige verwendet werden.

|/AA VORSICHT

Im Falle eines seltenen Doppelfehlers in sehr kurzer Zeit (=» S. 36) kann
eine einmalige Bewegung bis zum maximalen Winkel von 120° (elekir.)
auftreten. Dies kann nur geschehen, wenn die STO Funktion des Antrieb
aktiviert ist.

Auch wenn die STO Funktion tber ein Jahr lang ausgefuhrt wird, wird
dieses Ereignis nur alle 100 Milliarden Jahre eintreten.

|/A VORSICHT

Die Funktion STO gewahrleistet keine elektrische Trennung am
Leistungsausgang. Es besteht Stromschlag- und Verletzungsgefahr.
Wenn ein Zugang zu den Motoranschlissen erforderlich ist, muss der
Verstarker vom AKD-C Netzteil getrennt werden. Beachten Sie die
Entladungszeit des Zwischenkreises.

BETTT7=F  Wenn die Funktion STO von einer Steuerung automatisch einkanalig angesteuert wird, muss
sichergestellt sein, dass der Ausgang der Steuerung gegen Fehlfunktion Uberwacht wird.
Damit kann verhindert werden, dass durch einen fehlerhaften Ausgang der Steuerung die
Funktion STO ungewollt angesteuert wird. Da die lokale STO Funktion ein einkanaliges
System ist, kdnnen irrtimliche Aktivierungen nicht erkannt werden.

BT  Wenn der STO-Enable abgeschaltet ist, kann der Antrieb nicht kontrolliert gebremste
werden. Wenn eine kontrollierte Bremsung vor Verwendung der STO Funktion nétig ist,
muss der Verstarker gebremst werden und der STO-Eingang verzdgert von der +24 V-
Versorgung getrennt werden.
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6.14.5 BestimmungsgemalBe Verwendung

Die Funktion STO ist ausschlie3lich dazu bestimmt, einen Antrieb funktional sicher
anzuhalten und gegen Wiederanlauf zu sichern. Um die funktionale Sicherheit zu erreichen,
muss die Schaltung des Sicherheitskreises die Sicherheitsanforderungen der EN 60204, EN
12100 und EN 13849-1 erfilllen.

Wenn der lokale STO benutzt wird, muss der STO-Enable Eingang vom Ausgang einer
Sicherheitssteuerung oder einem Sicherheitsrelais angesteuert werden, die mindestens den
Anforderungen von PLd, Kat. 3 gemall EN 13849 gentigen.

Das 24 VDC Netzteil fir die Versorgung des lokalen STO muss den Anforderungen der
PELV/SELV (EN 60204-1) gentigen.

6.14.6 Nicht bestimmungsgemaRe Verwendung

Die STO Funktion darf nicht verwendet werden, wenn der Verstarker aus den folgenden
Grunden stillgesetzt werden muss:

¢ Reinigungs-, Wartungs- und Reparaturarbeiten, langere AuRerbetriebnahme. In diesen
Fallen muss die gesamte Anlage vom Personal spannungsfrei geschaltet und gesichert
werden (Hauptschalter).

o Not-Aus-Situationen. Im Not-Aus Fall wird das Netzschiitz abgeschaltet (Not-Aus
Taster).

o Verdrahtung des Systems mit Hybridkabeln anderer Hersteller als KOLLMORGEN ist
nicht erlaubt.

e Verandern von Kabeln oder Steckern ist nicht erlaubt.

6.14.7 Einbauraum, Verdrahtung

Beachten Sie die geforderten Umgebungsbedingungen (siehe Kapitel
"Umgebungsbedingungen, Bellftung und Einbaulage” (= S. 24)). Der AKD-N kann in einer
IP67 Umgebung eingesetzt werden.

Die Kabel missen fest verlegt werden, vor du3eren Beschadigungen geschitzt (z. B. durch
Verlegung in einem Kabelkanal), in verschiedenen ummantelten Kabeln oder einzeln durch
einen geerdeten Anschluss geschltzt.

Die Verdrahtung muss die Anforderungen der EN 60204-1 erfiillen.
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6.14.8 Technische Daten und Anschluss lokaler STO

Der lokale STO Eingang ist nicht kompatibel mit IEC 61131-2.

STO-Enable Eingang o Eingang entspricht nicht IEC61131-2
e Ein: 18 VDC bis 30 VDC, 100 mA

e Aus:0VDC bis 12VDC, <50 mA

¢ Galvanische Isolation fiir 250 VDC

o tolerierte OSSD Pulsdauer 0,2 ms
STO-Status Ausgange e gemal IEC61131-2 Typ 1

e max. 30VDC, 100 mA

o Galvanische Isolation fiir 250 VDC
24 \VDC Netzteil e PELV/SELV gem. EN 60204-1

e Ausgang 24 VDC +/-10%

Anschlussbild lokaler STO-Enable

M12, A-kodiert = X6 Pinbelegung Beschreibung

1 STO-Enable +
2 STO-Enable -
3 n.c.
4 n.c.
Servoverstarker - Safety Sensor
£ 1
STO-Enable + C_ o ouy
‘_
Ay )
STO-Enable - {_ 5 GND

Anschlussbild lokaler STO-Status

M12, A-kodiert ' Pinbelegung X3 Beschreibung

1,2 siehe " Digitaler Ausgang" (=» S. 56)
3 STO Status -
4 STO Status +

5,6,7,8 siehe " Digitaler Ausgang" (= S. 56)

Servoverstarker X3 Steuerung
STO-Status + C R +24V
| jz |< 33v ] J
i il (-3- 0 > STO-Status
R > 240 Ohm
I/0-GND
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6.14.9 Funktionsbeschreibung lokaler STO

INFO

Bei AKD-N Verstarkern mit Option DS gibt ein zusatzlicher digitaler Eingang (STO) die
Leistungsendstufe des Verstarkers frei, solange ein 24 V-Signal an diesem Eingang anliegt.
Wenn die lokale STO Funktion (Safe Torque Off) nicht benétigt wird, muss der Eingang STO-
Enable direkt an +24 VDC angeschlossen werden. Die Funktion ist dann Gberbriickt und
kann nicht genutzt werden.

Das globale STO Signal hat keinen Einfluss auf diesen Servoverstarker. Der lokale STO
Eingang am AKD-N hat auch keinen Einfluss auf den globalen STO.

Lokaler Strang Lokaler & Strang Verstarker kann = Sicherheit
STO- STO-Enable Strang HW Enable Moment gem. SIL2
Enable STO-Status produzieren
oV ohne Einfluss Niedrig nein nein ja
oV ohne Einfluss Niedrig ja nein ja
+24V ohne Einfluss Hoch nein nein nein
+24V ohne Einfluss Hoch ja ja nein

Wenn die STO Funktion im Betrieb durch Trennung des STO-Enable Eingangs von der 24 V-
Versorgung aktiviert ist, trudelt der Motor ohne Kontrolle aus.

Die folgende Funktionsreihenfolge muss unbedingt eingehalten werden, wenn der Antrieb
kontrolliert gebremst werden soll:

1. Bremsen Sie den Verstarker kontrolliert ab (Geschwindigkeits-Sollwert = 0 V).

2. Wenn Geschwindigkeit = 0 U/min, deaktivieren Sie den Verstarker (Enable = 0 V).

3. Bei hangender Last den Antrieb zusatzlich mechanisch blockieren

4. STO ansteuern

Es ist nicht moglich, eine kontrollierte Bremsung des Antriebs durchzufiihren, wenn die STO-
Freigabe ausgeschaltet ist. Wenn eine kontrollierte Bremsung vor der Aktivierung der STO-
Funktion erforderlich ist, muss der Antrieb zunachst gebremst und der STO-Enable Eingang
zeitverzdgert von +24 V getrennt werden.

6.14.9.1 Signaldiagramm

Das folgende Diagramm zeigt die Verwendung der STO Funktion fir ein sicheres Stoppen
und den stérungsfreien Betrieb des Verstarkers. Diese Reihenfolge gilt fiir globale und lokale
STO Funktionalitat.

1. Bremsen Sie den Verstarker kontrolliert ab (Geschwindigkeits-Sollwert = 0 V).

2. Wenn Geschwindigkeit = 0 U/min, deaktivieren Sie den Verstarker (Enable = 0 V).

3. Aktivieren Sie die STO Funktion (lokaler STO-Enable = 0 V)
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6.14.10 Funktionstest

BT Bei der ersten Inbetriebnahme und nach jeder Stérung in der Verkabelung des Verstarkers
oder nach dem Austausch von einer oder mehreren Komponenten des Antriebs muss die
STO-Funktion gepruft werden.

6.14.10.1 Globaler STO

Erste Methode:

1.

Bremsen Sie die Verstarker im Antriebsstrang mit Sollwert 0V, belassen Sie die
Verstarker freigegeben.

GEFAHR: Betreten Sie nicht den Gefahrenbereich!

Aktivieren Sie die globale STO Funktion, indem Sie z.B. die Schutztir des
Antriebsstranges 6ffnen, an dem der Verstarker angeschlossen ist (OV an AKD-C X16/6
bzw. X16/8 0V).

Der AKD-C Fehlerkontakt 6ffnet, die STO Statusmeldung fir den Antriebsstrang (X16/1
bzw. X16/2) andert den Zustand, die Antriebe verlieren Drehmoment und trudeln ohne
Kontrolle bis zum Stillstand aus.

Zweite Methode:

1.

2.

Bremsen Sie die Verstarker im Antriebsstrang mit Sollwert 0 V, schalten Sie den Strang
ab.

Aktivieren Sie die globale STO Funktion, indem Sie z.B. die Schutztlr des
Antriebsstranges 6ffnen, an dem der Verstarker angeschlossen ist (OV an AKD-C X16/6
bzw. X16/8 QV).

Die STO Statusmeldung fir den Antriebsstrang (X16/1 bzw. X16/2) andert den Zustand,
der Antriebsstrang kann nicht freigegeben werden.

6.14.10.2 Lokaler STO

Erste Methode:

1.

2.

3.

Stoppen Sie den Verstarker mit Sollwert 0 V, lassen Sie den Verstarker freigegeben.
GEFAHR: Betreten Sie nicht den Gefahrenbereich!

Aktivieren Sie die lokale STO Funktion, indem Sie z.B. die Schutztir des Antriebs 6ffnen
(OV an AKD-N X6/1).

Der Antrieb verliert Drehmoment und trudelt ohne Kontrolle aus bis zum Stillstand.

Zweite Methode:

1.
2.

3.

Stoppen Sie den Verstarker mit Sollwert 0 V, deaktivieren Sie den Verstarker.

Aktivieren Sie die lokale STO Funktion, indem Sie z.B. die Schutztlr des Antriebs 6ffnen
(OV an AKD-N X6/1).

Der Antrieb kann nicht freigegeben werden.
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7.1 Wichtige Hinweise

|/AA VORSICHT

Es besteht Stromschlaggefahr durch hohe EMV-Stréme, die zu
Verletzungen fihren kdnnen, wenn der Verstarker (oder der Motor) nicht
EMV-gerecht geerdet ist.

|/AA VORSICHT

Die Oberflachen von AKD-N Verstarkern kdnnen im Betrieb sehr heil}
werden. Das Gehause kann Temperaturen uber 80°C erreichen. Gefahr
leichter Verbennungen. Messen Sie die Temperatur und warten Sie, bis
das Gehause auf unter 40°C abgekuhlt ist, bevor Sie es bertuhren. Stellen
Sie sicher, dass der erforderliche Freiraum von 50 mm nach allen Seiten
des AKD-N eingehalten ist.

B TTZE  Schitzen Sie den Verstarker vor unzuldssigen Belastungen. Achten Sie insbesondere
darauf, dass durch den Transport oder die Handhabung keine Komponenten verbogen oder
Isolationsabstande verandert werden. Vermeiden Sie den Kontakt mit elektronischen
Komponenten und Kontakten.

BTZE  Der Verstarker schaltet sich bei Uberhitzung selbsttétig aus. Stellen Sie sicher, dass der
Einbauraum die Anforderungen erfullt (< S. 24).

BT Montieren Sie keine Geréte, die Magnetfelder erzeugen, direkt neben den Verstérker. Starke
Magnetfelder kdnnen interne Bauteile direkt beeinflussen. Montieren Sie Gerate, die
Magnetfelder erzeugen, in ausreichendem Abstand zu den Verstarkern und/oder schirmen
Sie die Magnetfelder ab.

INFO FUr optimale Leistungsausbeute ist eine optimierte Strategie fir dieAKD -N Temperatur
erforderlich. Beachten Sie die Hinweise in der Projektierungsanleitung fiir Dezentrale
Antriebssysteme und in Kapitel "Temperatur Management" (= S. 44)
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7.2 Temperatur Management

Der mogliche Dauerausgangsstrom und die Ausgangsleistung hangen von der
Kuhlungssituation des AKD-N ab. Der Kollmorgen Kundendienst unterstiitzt Sie bei der
genauen Berechnung des Temperaturverhaltens basierend auf der speziellen
Maschinenarchitektur.

Optimale Kiihlsituation um die Nennleistung zu erreichen:

Anforderung an die Kiihlplatte bei 40°C Umgebungstemperatur und 680 VDC
Versorgungsspannung:

e AKD-N 3 A: 240 mm x 240 mm x 10 mm
e AKD-N 6 A: 500 mm x 500 mm x 10 mm

Als grober Anhaltspunkt kann eine dreistufige Einteilung helfen:

1. Optimale Kuhlsituation
Anforderung an KuhlplattengrofRe erfilllt, kein zusatzlicher Kihlkorper erforderlich
2. Mittlere Kuhlsituation
Beispiel: 65% der KihlplattengréRe vorhanden
Benutzen Sie den optionalen kleinen Kihlkorper (40 mm) zum Erreichen der optimalen
Kihlsituation.
3. Schlechte Kihlsituation
Beispiel: 50% der Kuhlplattengréf3e vorhanden
Benutzen Sie den optionalen groften Kuhlkorper (50 mm) zum Erreichen der optimalen
Kuhlsituation.

Die Kuhlkérper sind im regionalen Zubehérhandbuch beschrieben.
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7.3 Mechanische Zeichnungen

7.3.1 MaBe AKD-N, bevorzugte Montageposition
Material:

o Vier Montageklammern (im Lieferumfang)

o Vier M5-Zylinderschrauben mit Innensechskant gemafR EN 4762,
4 mm-Innensechskantschlissel benutzen.

o Warmeleitfolie (Bestellnummer 849-373000-04)

INFO Stellen Sie sicher, dass der erforderliche Freiraum von 50 mm nach allen Seiten des AKD-N
eingehalten ist.

L 130 | 27.3 | 201 18.2

246.5

Bohrbild, bevorzugte Montage

42
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7.3.2 MaRe AKD-N mit optionalem Kiihlkérper, bevorzugte Montageposition
Material:

Vier Montageklammern (im Lieferumfang)

Vier M5-Zylinderschrauben mit Innensechskant gemafl EN 4762,

4 mm-Innensechskantschlissel benutzen.

Vier M4x16 Zylinderschrauben (im Lieferumfang) mit Innensechskant gemaf EN 4762,
3 mm-Innensechskantschlissel benutzen.

Warmeleitfolie (Bestellnummer 849-373000-04)

Kuhlkérper 40mm (Option, siehe regionales Zubehdrhandbuch)

Kuhlkérper 50mm (Option, siehe regionales Zubehérhandbuch)

INFO Stellen Sie sicher, dass der erforderliche Freiraum von 50 mm nach allen Seiten des AKD-N
eingehalten ist.

130 27.3 | 201 18.2

| mit kleinem Kiihlkérper 115
I"'mit groRem Kiinlkérper 125

Bohrbild, bevorzugte Montage

42
4 x M5
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L/ N
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8.1 Wichtige Hinweise

A GEFAHR

Trennen Sie nie die elektrischen Verbindungen zum Servoverstarker,
wahrend dieser Spannung flhrt. Es besteht die Gefahr von
Lichtbogenbildung mit Schaden an Kontakten und erhebliche
Verletzungsgefahr. Kondensatoren kénnen bis zu 7 Minuten nach
Abschalten der Stromversorgung gefahrliche Spannung fuhren. Messen
Sie stets die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis an Stecker X14 des
AKD-C und warten Sie, bis die Spannung unter 60 V gesunken ist, bevor
Sie Komponenten berthren. Steuer- und Leistungsanschlisse kdnnen
auch bei nicht aktivem Motor unter Spannung stehen.

Die eingebaute Leuchtdiode zeigt nicht den realen Spannungspegel an.

|/AA VORSICHT
Da der Ableitstrom zu PE mehr als 3,5 mA betragt, muss in
Ubereinstimmung mit der Norm EN61800-5-1 der PE-Anschluss
entweder doppelt ausgefiihrt oder ein Anschlusskabel mit einem
Querschnitt von >10 mm? verwendet werden. Gefahr durch Stromschlag.
Abweichende Malnahmen sind in Ubereinstimmung mit regionalen
Vorschriften moglich.

BTZE  Falsche Zwischenkreisspannung, ein ungeeigneter Motor oder fehlerhafte Verdrahtung
beschadigen den Verstérker. Priifen Sie die Kombination aus Verstarker und Motor. Gleichen
Sie die Nennspannung und den Nennstrom der Komponenten ab. Fiihren Sie die Verdrahtung
gemaf dem Anschlussbild aus: =» S. 51.

Die Setup-Software kann verwendet werden, um die Einstellungen des Verstarkers zu
andern. Jede weitere Veranderung fihrt zum Eréschen der Garantie.

8.2 Anleitung fur die elektrische Installation
Installieren Sie das elektrische Antriebssystem wie folgt:

1. Wahlen Sie Kabel (= S. 25.) gemal der geplanten Systemtopologie aus (= S. 49).
2. Montieren Sie die Schirmung und erden Sie den Verstarker.

Erden Sie die Montageplatte, das Motorgehause und den CNC-GND der Steuerung.
3. Verdrahten Sie das Gerat:

BIT7ZE  Die Steckverbinder sind eng nebeneinander am Gerét montiert. Einhalten der Montage-
Reihenfolge vereinfacht das Verschrauben der Stecker: X2 - X1 -X4 - X5- X3 - X6

= Schlieen Sie das Hybrid Leistungskabel zwischen AKD-C X20 oder X21 und dem
AKD-N X1 an, max. Lange 40 m.

= SchlielRen Sie die Hybrid Leistungskabel zwischen den AKD-N Verstarkern an X1/X2
an, max. Lange 25 m.

» Zwei Kabel Anschluss:
SchlielRen Sie das Motor Leistungskabel an X4 an, max. Lange 5 m.
Schlieflen Sie das Ruckfuhrsystem an X5 an, max. Lange 5 m.

= Ein Kabel Anschluss:
Schlieen Sie das Hybrid Motorkabel an X4 an, max. Lange 5 m.

4. Prifen Sie die Verdrahtung anhand der geplanten Systemtopologie (= S. 49).
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8.3 Topologie eines dezentralen Servosystems

8.3.1 Systemgrenzen

Stranglénge: maximal 100 m Gesamtkabellange pro Strang
Anzahl AKD-N: maximal 8 pro Strang
Beachten Sie die Hinweise zu Einschrankungen des

Gesamtstroms und der Gesamtleistung in der
Projektierungsanleitung fiir Dezentrale Antriebssystem.

Summe der

Ausgangsstrome von 17 A, berechnen Sie den Gleichzeitigkeitsfaktor der Achsen

Strang 1 und 2:

Standby Leistung: Standby Leistung ist begrenzt auf 260 W bei 24 V fir beide
Pfade. Diese Leistung muss alle AKD-N (jeweils 8 W)
versorgen und die verbleibende Leistung kann fir Motor-
Haltebremsen benutzt werden.

8.3.2 Beispiel

PC

Service

3~ Netzspannung
STO

le; 24V DC/12A
AKD-C

Feldbus Zwischenkreis,
Bremswiderstand

F 3
v

|

4
v

|

Strang 1
Strang 2

I/0 110
o Motor =3 ] AKD- [=—p 4P| AKD-

Nzzz07-DB Nzzz07-DB

L., .l

O Motor [ojss(] AKD- [ t=—p G| AKD- [ Motor E
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8.4 Verdrahtung

A GEFAHR

Es besteht die Gefahr von Lichtbogenbildung, die zu schweren
Verletzungen fuhren kann. Installieren und verdrahten Sie die Gerate nur
im abgeschalteten Zustand, d. h. es darf weder die Netzspannung noch
die 24 V Hilfsspannung oder die Netzspannung anderer
angeschlossener Gerate eingeschaltet sein.

Achten Sie darauf, dass das Gehause des Schaltschranks sicher isoliert
ist (Absperrung, Warnzeichen usw.). Die einzelnen Spannungen werden
zum ersten Mal wahrend der Konfiguration eingeschaltet.

Die eingebaute Leuchtdiode zeigt den realen Spannungspegel nicht
zuverlassig an. Messen Sie stets die Spannung am DC-Bus-
Zwischenkreis an Stecker X14 des AKD-C und warten Sie, bis die
Spannung unter 60 V gesunken ist, bevor Sie Komponenten im
dezentralen Servosystem beruhren.

INFO

Der Verstarker darf nur von Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elektrotechnik
installiert werden. Griine Drahte mit gelben Streifen dirfen nur fur die Verdrahtung der
Schutzerde (PE) verwendet werden.

Das Erdungssymbol, das in allen Schaltplanen enthalten ist, gibt an, dass Sie darauf achten
mussen, eine elektrisch leitende Verbindung mit der groRtmaoglichen Oberflache zwischen
der angegebenen Komponente und der Montageplatte im Schaltschrank vorzusehen. Dieser
Anschluss dient der effektiven Erdung von HF-Stérungen und darf nicht mit dem PE-Symbol
(PE = Schutzerde, Sicherheitsmallinahme gemal EN 60204) verwechselt werden.

Verwenden Sie die folgenden Anschlussplane:

Ubersicht AKD-N Variante DB - S.52
Ubersicht AKD-N Varianten DS/DF - S.53
DC Power und Feldbus Anschluss - S.54
Digitale Eingange und Ausgéange =2 S.54
Motorleistung - S.57
Motorbremse - S.58
Motorgeber - S.59
Tertidre Motion-Bus-Schnittstelle - S.61
Lokaler STO - S.61
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8.5 Anschliisse

8.5.1 Steckerzuordnung AKD-Nzzz07-DB

X3
e}

X1 X2 X4

Hybrid Leistung Hybrid Leistung Hybrid
Eingang Ausgang Motorkabe
8.5.2 Steckerzuordnung AKD-Nzzz07-DF/DS
X6 X5
X3 STO (DS) oder Motor
I/O Tertiarer Feldbus (DF) Feedbackkabel

X1 X2 X4
Hybrid Leistung % Hybrid Leistung % Motor
Eingang Ausgang Leistungskabe
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8.5.3 Anschlussbild AKD-Nzzz07-DB

Beachten Sie Sicherheitshinweise AKD-Nzzz07-DB
und bestimmungsgem. Verwendung! 0 +24V gegen
X4  Motor | |l/O X3 i Ir‘O-GNDJr
DIGITAL-IN1 |C -
COM- 9
COM+ DIGITAL-IN2 C -
3
Br- i e =
Br+ n.c. -Ci-
e DIGITAL-IN3 |-cm2 -
u DCoM3 fcL /0-GND
\" 7 .
DIGITAL-QUT1-C - Digital1
w 8
DIGITAL-OUT1+HC =
AKD-C X1 Hybrid Ein| | Hybrid Aus X2 X1 AKD-N
—C—;-— In- Out- —CL- —CL— In-
4 A —C mmm—| N+ § § Out+ —Ci— —Ci— In+ §
X20B oder X21B} s >-1 2 3 3 2 2 =
g —CT Out- 2 w In-  |HC m—— _CT Out- K
s (. —— Out+ In+  |C —— . - — Qut+
I| | Il
I
v 'Y
A = P A A P
Cmm=- n.C. 2 2 N.C. [ Cr=1"h.c. 2
2 B o o B B o
X20A oder X21A| 2. | Cmm]| -DC ST 3 g -DC ST |-Cmm] | Cumm| -DC_ST 3
= 2 _ L
ol L] S| +pc ST O O ipc_ST fcm=r L&l +pc_sT ©
3 PE 2l A
@

° et (i,

@ PE-Anschluss (Schutzerdung)

an Masseverbindung (Montageplatte)
@ Schirmanschluss im Stecker
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Beachten Sie Sicherheitshinweise AKD-Nzzz07-DF/DS
und bestimmungsgem. Verwendung! +24V gegen
X5 Feedback| |10 X3 § I!O-GNDJr
a s Illilii DIGITAL-IN1 |C -
eed- ;
D C bel
back i vanabe DIGITAL-IN2 |cu2m
)
. Motor
f c ® X4 Feedback
&, T 2 COM-
r— > com+ 5
I DIGITAL-IN3 }c¢ -
= DCOM3 | ne /O-GND
Br+ 7
DIGITAL-OUT1-C - > Digital
ST PEQ 8
U DIGITAL-OUT1+C -
\"
W Hybrid Aus X2 X1 AKD-N
1 1
P har B
AKD-C X1 Hybrid Ein S Out+ HC == L C ] |0+ E
1 =] ©
{T In- 2 e Loesd [ co2a] Out- o
w
i O ] [ a n+ fcmm] . Fcm=] Out+
X20B oder X21B = —— 2 z Il
5 rComm Out- o T
— F A Y A =
0 b i 2 n.C. f-Comm Cuminc 2
Il g B B g
‘e A o O —DC_ST —~(C —— . —— o
" C? n.c. % O ipC-sT ..c& _(:2- 8
X20A oder X21A = pcsT & PE PE
L3 o=
) reo ©
AKD-Nzzz07-DS
STO
D ol (I 24V
AHDR2 7T STO-Erable [C= - g
X6  Tertiarer STO-GND |C
Feldbus Gerat 1 Feldbus 1
- Handterminal 3 2 Transmit+ n.c. -Cl-
- Master 2H Transmit- A
- Analysegerét 0 9 TS | —
oder &hnliches 1 M Receive+ -
4
Receive-
I 2 Reosive STO-Status + |-Coum
3 STQ-Status
STO-Status - [C ?
@ R > 240 Ohm
GND

@ PE-Anschluss (Schutzerdung)
rrJr) Masseverbindung (Montageplatte)
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8.6 Hybrid Anschluss (X1, X2)

8.7

2 1 1 2
3 4 4 3
A D D A
B C G -
Pinbelegung

Pin Verwendung X1 Verwendung X2

A | Nicht verbunden Nicht verbunden
B |-DC_ST -DC_ST

C |+DC_ST +DC_ST
PE |PE PE

1 |Empfangen - Senden -

2 |Senden - Empfangen -

3 | Empfangen + Senden +

4 |Senden+ Empfangen +

/O Anschluss (X3)

X3 Beschreibung Abkiirzung Funktion
1 | Digitaler Eingang1 | DIGITAL-IN 1 Programmierbar
2 | Digitaler Eingang2 | DIGITAL-IN 2 Programmierbar
3* STO-Status - STO-Status - | lokaler STO-Status

4* STO-Status + STO-Status + | lokaler STO-Status
5 | Digitaler Eingang3 | DIGITAL-IN 3 Programmierbar
6 Digital Common DCOM3 Gemeinsame Leitung

furPins 1,2, 5
7 |Digitaler Ausgang 1- |IDIGITAL-OUT1-| Programmierbar
8 |Digitaler Ausgang 1+ DIGITAL- Programmierbar
OuUT1+

* STO-Status Signale sind nur verfuigbar bei AKD-N mit Option "DS".

Die Leitung DCOMS3 sollte an den 0 V-Ausgang der E/A-Versorgung angeschlossen werden,
wenn Sensoren des Typs "Source" mit digitalen Eingangen verwendet werden.

Die Leitung DCOM3 sollte an den 24 V-Ausgang der E/A-Versorgung angeschlossen
werden, wenn Sensoren des Typs "Sink" mit digitalen Eingédngen verwendet werden.
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8.7.1 Digitaleingange
Der Verstarker bietet 3 digitale Eingange. Diese kdnnen verwendet werden, um
vorprogrammierte Funktionen zu initiieren, die im Verstarker gespeichert sind. Eine Liste
dieser vorprogrammierten Funktionen ist in enthalten.WorkBench Wenn ein Eingang
programmiert wurde, muss er im Verstarker gespeichert werden. Standardmafig sind alle
Eingange abgeschaltet. Weitere Informationen finden Sie in der Setup-Software.

Je nach der ausgewahiten Funktion sind die Eingénge HIGH oder LOW aktiv. Die Eingénge
kénnen mit geschalteten +24 V ("Source") oder geschaltetem GND ("Sink") verwendet
werden.

Anschlussbild:

Servoverstarker X3 SOURCE Sensors

S4¥[_#%  DIGITAL-IN3| 5 - 24V

iE] “‘ [—)——0—.— gegen 1/0-GND
Tl s oommelzsy o ] L,

T1Ho ¥ @ DIGITAL-IN1| 1_ D d— | fast

DCOM3 S_D_o //0-GND

Servoverstarker SINK Sensors

N3l s
S Py DIGTALINLZSDY o o  + joond

N2 | 2
E} DIGITAL-IN2 & L. ol
@ DIGITAL-INT | 1 - D L fast

DCOM3 6—)—0 o 24V gegen 1/0-GND

T
B

ave
B

Digitale Eingdnge 1 und 2
Diese Eingange sind besonders schnell und eignen sich daher z. B. fir Latch-Funktionen.
Technische Eigenschaften:

o Potentialfrei, die gemeinsame Referenzleitung ist DCOM3
e Sensoren des Typs Sink oder Source mdglich

e High: 15...30V/2...15 mA, Low: -3...5V/<1 mA

o Aktualisierungsrate: Hardware 2 us

Digitaler Eingang 3
Wahlen Sie die gewtlinschte Funktion in WorkBench.
Technische Eigenschaften:

Potentialfrei, die gemeinsame Referenzleitung ist DCOM3
e Sensoren des Typs Sink oder Source maoglich

High: 15...30 V/2...15 mA, Low: -3...5V/<1 mA
Aktualisierungsrate: Software 250 ys
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8.7.2 Digitaler Ausgang

Der Servoverstarker bietet einen programmierbaren digitalen Ausgang und den permanenten
STO-Status Ausgang bei Geraten mit Option "DS". Wahlen Sie die gewlinschte Funktion fir
den digitalen Ausgang in der Inbetriebnahmesoftware. Es kdnnen Meldungen von
vorprogrammierten Funktionen, die im Verstarker gespeichert sind, ausgegeben werden.
Eine Liste dieser vorprogrammierten Funktionen ist in der Setup Software enthalten. Wenn
eine Funktion zugewiesen wurde, muss der Parametersatz im Verstarker gespeichert
werden. Im Auslieferzustand ist der Ausgang nicht programmiert (off). Weitere Informationen
finden Sie in der Setup-Software.

Technische Eigenschaften:

e STO-Status Signale sind nur verfiigbar bei AKD-N mit Option "DS".

e 24V ,20VDC bis 30 VDC

o Alle digitalen Ausgange sind potentialfrei, max.100 mA

o Kann als aktiv low oder aktiv high verdrahtet werden (siehe folgende Beispiele)

o Aktualisierungsrate: 250 ys

Anschlussbild:

ACTIVE LOW
Servoverstarker Steuerung
+24V
X3
R > 240 Ohm
DIGITAL-OUT 1+| 8 -
o —O—O Dlgltal 1
$$ |<' 33v
] DIGITAL-OUT 1-} 7
-) O O | 1/O-GND
+24V
R > 240 Ohm
- 4
il —)—O0——0 STO-Status
jz* |<' 33v
] STO-Status -} 3
= -) O 9 | I/O-GND
3 ACTIVE HIGH
Servoverstarker X3 Steuerung

+24V

DIGITAL-OUT 1+| 8
-)—O—O
jz |< 33V
W DIGITAL-OUT 1- _7_.)_0_0 Digital 1

R > 240 Ohm
I/0-GND
B 4
STO-Status + _-—: - +24V

33V
VAN STO-Status -| 3
o )—O0———Q STO-Status

R > 240 Ohm

I/O-GND
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8.8 Motor Leistungsanschluss (X4)

Zusammen mit dem Motorleistungskabel und der Motorwicklung bildet der
Leistungsausgang der Verstarker einen Schwingkreis. Charakteristische Werte wie
Leitungskapazitat, Leitungslange, Motorinduktivitat und Frequenz bestimmen die maximale
Spannung im System.

Der AKD-N kann bei korrekter Parametrierung und Verwendung des Thermofiihlers den
Motor vor Uberlastung schiitzen. Bei KOLLMORGEN Motoren werden die korrekten Daten
aus der Motordatenbank automatisch ibernommen. Bei Motoren anderer Hersteller missen
die Daten des Leistungstypenschilds in der entsprechenden Seite der
Inbetriebnahmesoftware WorkBench eingetragen werden.

BETTT7=F  Der dynamische Spannungsanstieg kann die Lebensdauer des Motors verringern und bei
ungeeigneten Motoren zu Uberschlagen in der Motorwicklung fiihren.

¢ Verwenden Sie nur Motoren der Isolationsklasse F (gemaf EN 60085) oder hoher.
¢ Verwenden Sie nur Kollmorgen Kabel, die den Spezifikationen entsprechen = S. 25.

8.9 Stecker X4 AKD-Nzzz07-DB/DS/DF, hybrid, ein Kabel

Motoren mit Hybridanschluss (Leistungsadern, Bremsadern und Feedbackadern in einem
Hybridkabel) kdnnen an den Stecker X4 des AKD-Nzzz07-DB und -DS Typs angeschlossen
werden.

X4

CCJNA1 \
Motor 3¢ {} AKD-N

X4 Signal Beschreibung

O

A,B,C,D Feedback (=» S. 59) Bremse (= S.
58)
1 U Motorphase U
2 PE Schutzerde (Motorgehause)
3 Motorphase W
4 V Motorphase V

8.10 Stecker X4 AKD-Nzzz07-DF/DS, zwei Kabel

Motoren mit zwei Anschlusskabeln (Leistungsadern und Bremsadern in einem Kabel,
Feedbackadern in einem separaten Kabel) kénnen an die Stecker X4 und X5 der AKD-
Nzzz07-DS und -DF Typen angeschlossen werden.

X4
= CMxNA1 |
o0 Motor — - AKD-N
X4 Signal Beschreibung
A,B,C,D Bremse (= S. 58)

1 U Motorphase U

2 PE Schutzerde (Motorgehause)
3 W Motorphase W

4 \% Motorphase V
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8.11 Motorbremse Anschluss (X4)

INFO

Eine 24 V-Haltebremse im Motor kann direkt durch den Verstarker gesteuert werden. Die
Bremse arbeitet nur mit ausreichendem 24V Spannungspegel. Priifen Sie den
Spannungsabfall, messen Sie die Spannung am Bremseingang und priifen Sie die
Bremsfunktion (gelUftet und bremsend). Maximaler Strom fur die Motorbremse bei AKD-
NO00307 ist 1 A und bei AKD-N00607 1,5A.

Die Standby Spannungsversorgung vom AKD-C begrenzt die mégliche Anzahl der Bremsen
im System. Beachten Sie die Projektierungshinweise fir die Systemtopologie und
Systemgrenzen im Projektierungshandbuch.

|/AA VORSICHT

Diese Funktion ist nicht funktional sicher. Funktionale Sicherheit erfordert
eine zusatzliche, von einer Sicherheitssteuerung angesteuerte
mechanische Bremse. Setzen Sie bei vertikalen Achsen den Parameter
MOTOR.BRAKEIMM auf 1, damit die Bremse nach Fehler oder Hardware
Disable ohne Verzdgerung einfallt.

Die Bremsenfunktion muss mit Hilfe von WorkBench freigegeben und konfiguriert werden,
Details hierzu finden Sie in der Onlinehilfe.

Die Ein-Kabel Hybridleitung und die standard Motorleitung benutzen zwei Adern fur den
Anschluss der Motorhaltebremse.

Ein-Kabel Zwei-Kabel
X4 X4

CCJINAT \ CM1NA1
[ 1

X4 Signal Beschreibung

A +Br  |Motorhaltebremse, plus
B -Br Motorhaltebremse, minus
C,D Ein-Kabel: Feedback (= S. 59)

Zwei Kabel: unbenutzt

1,2,3,4 Motorleistung (= S. 57)
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8.12 Anschluss des Feedbacks (X4, X5)

Jedes geschlossene Servosystem erfordert normalerweise mindestens ein
Rickfihrsystem, um Istwerte vom Motor an den Verstarker zu senden. Je nach dem Typ
des verwendeten Rickfiihrsystems werden die Informationen analog oder digital an den
Servoverstarker zurlickgefuhrt.

AKD-N unterstitzt die gangigsten Typen von Riickfihrsystemen. Riickfihrfunktionen
werden in WorkBench (Setup-Software) mit Parametern zugewiesen. Die Skalierung und
weitere Einstellungen erfolgen ebenfalls in WorkBench. Eine detaillierte Beschreibung der
Parameter finden Sie in der Onlinehilfe zu WorkBench.

Motoren mit Hybridanschluss (Leistungsadern, Bremsadern und Feedbackadern in einem
Hybridkabel) kdnnen an den Stecker X4 des AKD-Nzzz07-DB und -DS Typs angeschlossen
werden.

Motoren mit zwei Anschlusskabeln (Leistungsadern und Bremsadern in einem Kabel,
Feedbackadern in einem separaten Kabel) kénnen an die Stecker X4 und X5 der AKD-
Nzzz07-DS und -DF Typen angeschlossen werden.

8.12.1 Stecker X4 AKD-Nzzz07-DB/DS/DF, hybrid, ein Kabel

X4
CCJINAT \
g Motor I {§ AKD-N

X4 Signal Beschreibung

AB Bremse (= S. 58)

C COM- Feedback, negativ

D COM+ Feedback, positiv

1,2,3,4 Motorleistung (= S. 57)
Unterstiitzt Hiperface DSL Feedback.
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8.12.2 Stecker X5 AKD-Nzzz07-DF/DS, zwei Kabel

0 Motor -

3 2 1
14 13
4 12
5 1"
15 17
6 10
r 46 9
X5 SFD BiSSB | BiSSC @ EnDAT @ EnDAT Sinus | Inkr.
(analog) | (digital) 2.1 2.2 Enc. Enc.
+Hall | +Hall
1 - - - - - - HallU | HallU
2 - CLK+ CLK+ CLK+ CLK+ - HallV | HallVv
3 - CLK- CLK- CLK- CLK- - HallW | Hall W
4 - - - - - *1 - -
5 - - - - - *1 - -
6 | COM+ DAT+ DAT+ DAT+ DAT+ DAT+ Null+ | Null+
7 COM- DAT- DAT- DAT- DAT- DAT- Null- | Null-
8 - Temperaturiberwachung (PTC)
9 - Temperaturiberwachung (PTC, GND)
10 +5V +5V +5V +5V +5V  [+8bis+9V| +5V | +5V
11 oV oV oV oV oV oV oV oV
12 - A+ - A+ - SIN+ A+ A+
13 - A- - A- - SIN- A- A-
14 - B+ - B+ - COS+ B+ B+
15 - B- - B- - COS- B- B-
16
17

CLK = CLOCK, DAT = DATA
BiSS Modus C Interface von Renishaw (Model Resolute RA26B)
Hiperface *1 = Pins 4 und 5 extern verbunden
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8.13 Optionaler Stecker (X6)

8.13.1 Pinbelegung AKD-Nzzz07-DF

Uber den zusatzlichen Stecker X6 bei der AKD-N-DF Geréatevariante konnen Feldbus Slave
Gerate angeschlossen werden, die vom Systemmaster kontrolliert werden.

M12, D-kodiert Beschreibung
1 Senden +
2 Empfangen +
3 Senden -
4 Empfangen -
Servoverstarker 6 Fieldbus Slave
> Transmit + {; o » Receive +
I
x Transmit-| ~3 || b Raidiae
: I
< REGENG Cé H Of——<«—— Transmit +
I
ive - 4
<t Receive C— | Of——<¢—— Transmit -

8.13.2 Pinbelegung AKD-Nzzz07-DS

Ein zuséatzlicher digitaler Eingang (STO-Enable) gibt die Leistungsendstufe des Verstarkers
frei, solange ein 24 V-Signal an diesem Eingang anliegt. Der lokale STO-Enable Eingang ist

galvanisch getrennt und bendtigt eine eterne 24 VDC Versorgung (PELV/SELF).
Eine genaue Beschreibung der STO Schnittstelle und der Funktionalitat finden Sie im Kapitel

"Safe Torque Off (STO)" (=» S. 36).

Anschlussbild lokaler STO-Enable

M12, A-kodiert ). (] Beschreibung
1 STO-Enable +
2 STO-Enable -
3 n.c.
4 n.c.
Servoverstarker ” Safety Sensor
A 1
STO-Enable + C- o o
.‘_
AW ]
STO-Enable - (_ 5 GND
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9.1 Wichtige Hinweise

Der Hersteller der Maschine muss vor der Priifung und Inbetriebnahme eine
Risikobeurteilung firr die Maschine erstellen und geeignete MalRnahmen ergreifen, um
sicherzustellen, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Verletzungen oder
Sachschaden fluhren kénnen.

Der Verstarker darf nur von Fachpersonal mit umfassenden Kenntnissen in der
Elektrotechnik und der Antriebstechnik getestet und konfiguriert werden.

A GEFAHR

Die Gerate erzeugen hohe elektrische Spannungen bis zu 900 V. Es
besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags.

Prufen Sie, ob alle aktiven Anschlisse (Klemmen etc.) sicher gegen
Beruhrung geschutzt sind.

Trennen Sie nie die elektrischen Anschliisse des Verstarkers, wahrend
er in Betrieb ist.

Kondensatoren konnen bis zu 7 Minuten nach Abschalten der
Stromversorgung gefahrliche Spannung fuhren.

"\ WARNUNG

Der Antrieb kann abhangig von der Parametereinstellung nach dem
Einschalten der Netzspannung automatisch anlaufen. Es besteht die
Gefahr von tédlichen oder schweren Verletzungen fur Personen, die in
der Maschine arbeiten. Wenn der Parameter DRV.ENDEFAULT auf 1
gesetzt ist, warnen Sie an der Maschine mit einem Warnschild (Warnung:
Automatischer Wiederanlauf nach Einschalten!) und stellen Sie sicher,
dass ein Einschalten der Netzspannung nicht moglich ist, wahrend sich
Personen im gefahrdeten Bereich der Maschine aufhalten.

|/AA VORSICHT

Der Kuhlkorper des Verstarkers kann im Betrieb Temperaturen tber 80°C
erreichen. Gefahr leichter Verbrennungen. Prifen Sie die Temperatur
des Kuhlkorpers, bevor Sie am Verstarker arbeiten. Warten Sie, bis der
Verstarker auf unter 40°C abgekuhltist, bevor Sie ihn berthren.

INFO Weitere Informationen zur Konfiguration des Gerats:

o Die Parameter und das Verhalten des Regelkreises sind in der Onlinehilfe zur Setup-
Software Workbench beschrieben.
o Kollmorgen bietet auf Anfrage Schulungen fiir dezentrale Antriebssysteme an.
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9.2 Setup-Software WorkBench

INFO

INFO

“.* Kollmorgen WorkBench = o =]
Ostei  Bearbeten  Anscht Gdras  Hilfe

&2 @ Panik

T gl <o-vorcEn ) Y
=l nonams e} Hurzarletuna

i Bratelungen

Erwetortes Tuning : -

2 Basmring Because Motion Matters

[ Fehroutraoe Wilkorrreen: b Keerrrgrent Work Bevich

@ Status des Antriebs Mociien Sie criine oder olfine abelen? | Ofine = | i Vintore Infoa

B Fetier urd Warmnngen , .

B Cedloskon Gerat AL Servoversarker

[ Paramster laden/speichem n =

& Parmeter Vieriricer Typ: Antchaversion -

Ot igh.arle. | Keirmn Upstionshastes vorhanden (HIW rev <=7

40 | L«

Febdbus: Ansiog
Leistung: (64 1207240 VAT

Fareware-Version. | MOT-07-00-000

Wert Einhe..
TS S1E Counts
0,038 Arma
0,128 rpm © Waters bfes

Die Setup-Software WorkBench fir AKD-N und AKD-C ist dafiir vorgesehen, die
Betriebsparameter fir das dezentrale Antriebssystem zu dndern und zu speichemn. Das
angeschlossene Gerat kann mithilfe dieser Software konfiguriert werden. Wahrend der
Inbetriebnahme kann der Verstarker direkt tber die Servicefunktionen gesteuert werden.

Sie finden die Setup-Software auf der mitgelieferten DVD, im Download-Bereich der
Kollmorgen-Website und im Produkt-WIKI (www.wiki-kollmorgen.eu).

Kollmorgen bietet Schulungs- und Vertiefungskurse auf Anfrage.

Die Einstellung der Parameter eines laufenden Antriebs darf nur von entsprechend
qualifiziertem Fachpersonal (= S. 11) vorgenommen werden. Datenséatze, die auf
Datentragern gespeichert wurden, sind nicht gegen unbeabsichtigte Veranderungen durch
andere Personen gesichert. Die Verwendung von ungepriiften Daten kann zu unerwarteten
Bewegungen fuhren. Nachdem Sie Datensatze geladen haben, miissen Sie daher alle
Parameter priifen, bevor Sie den Verstarker freigeben.

Fir die meisten Anwendungen kénnen Sie einen PC und WorkBench (die Setup-Software fir
den Verstarker) verwenden, um die Parameter flr Ihren Verstarker festzulegen. Der PC wird
Uber ein Ethernet Kabel mit dem AKD-C verbunden (siehe AKD-C Betriebsanleitung). Die
Setup-Software ermdglicht die Kommunikation zwischen PC, AKD-C und den AKD-N.

In WorkBench ist jeder Servoverstarker sichtbar und kontrollierbar, der am selben AKD-C
angeschlossen ist wie der PC .

Sie kénnen aus der Liste einen Servoverstarker auswahlen, Parameter andern und die
Auswirkungen auf den Antrieb direkt beobachten, da eine dauernde (online) Verbindung zum
Antrieb besteht. Sie kénnen wichtige Istwerte des gewahlten Servoverstarkers auslesen und
am PC Monitor anzeigen (Oszilloskop Funktionen).

Sie kénnen Datensatze auf Datentragern speichern (Archivierung) sowie auf andere
Verstérker laden oder zu Sicherungszwecken verwenden. Sie kénnen die Datenséatze auch
ausdrucken.
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9.3 Basis Systemtest

9.3.1 Auspacken, Montieren und Verdrahten

o Packen Sie den Verstarker und das Zubehr aus. Beachten Sie die Sicherheitshinweise
in der Dokumentation.

o Montieren Sie den Verstarker (= S. 42).

e Verbinden Sie den AKD-N mit dem Hybridkabel mit dem AKD-C (= S. 47ff).

¢ Verbinden Sie Motor (= S. 57) und Feedback (= S. 59) (Hybridleitung oder getrennter
Anschluss, abhangig vom Motor und der AKD-N Version).

o Stellen Sie sicher, dass Sie die folgenden Informationen zur Hand haben:
= Nennversorgungsspannung
= Motortyp (Motordaten, wenn der Motortyp in der Motordatenbank nicht enthalten ist)
= In den Motor integrierte Riickfiihrungseinheit (Typ, Polzahl/Strichzahl/Protokoll)
» Tragheitsmoment der Last

o Verbinden Sie einen PC mit installierter WorkBench Inbetriebnahmesoftware mit dem
AKD-C Stecker X18. Weiter Informationen siehe -C Betriebsanleitung.AKD

9.3.2 IP-Adresse einstellen

Die Gerateadresse kann mit der Inbetriebnahmesoftware WorkBench oder iber den
benutzten Feldbus eingestellt werden.

9.3.3 Verbindungen tiberpriifen

Schalten Sie die 24 VDC Logikversorgung des Systems an Stecker AKD-C X1 ein (fUr die
Kommunikation wird keine Leistungsversorgung benétigt).

Beide LEDs am Stecker X1 des AKD-C sollten leuchten.

Status 1
Status 2

Feldbus 1

X21B
Feldbus z

Wabhrend der PC die Verbindung herstellt, erscheint in Ihrer Taskleiste das folgende Symbol:

& W Mit Verstarker verbinder
=R O} 1

Warten Sie, bis dieses Symbol sich zum Symbol fiir eingeschrankte Konnektivitat andert
(dies kann bis zu einer Minute dauern).

]
B

Der PC kann vollstandig mit dem Servoverstarker kommunizieren, obwohl Windows fiir die

Verbindung mit dem Servoverstarker das Symbol fiir eingeschrankte Konnektivitat anzeigt.
In WorkBench kénnen Sie jetzt den Servoverstarker iber diese Verbindung konfigurieren.

— Verstarker verbunden
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9.3.4 WorkBench Installieren und starten

WorkBench wird automatisch von der mit dem Gerat gelieferten DVD installiert. WorkBench
ist auch auf der Kollmorgen Website: www.kollmorgen.com verfligbar.

Wenn die Installation vollstandig ist, klicken Sie auf das Symbol um das Programm zu
starten.WorkBench WorkBench zeigt eine Liste mit allen Servoverstarkern, die am AKD-C
angeschlossen sind. Wahlen Sie den Servoverstarker, den Sie konfigurie3ren wollen und
klicken Sie Weiter.

Wenn mehrere Servoverstarker erkannt werden, kann ein Servoverstarker mit einem der
folgenden Verfahren eindeutig identifiziert werden:

1. MAC Adresse des Gerates. Diese Adresse ist auf dem Aufkleber an der Seite des
Servoverstarkers aufgedruckt.

2. Name des Gerates. Der Geratename wird mit der WorkBench Software eingestellt. Ein
neuer Servoverstarker erhalt standardmafig den Namen ,No_Name*“ (Ohne_Namen).

3. Das Display blinken lassen. Wahlen Sie einen Servoverstarker aus und klicken Sie auf
Blink (Blinken). Die LED an der Vorderseite des gewahlten Servoverstarkers blinkt nun
20 Sekunden lang.

9.3.5 Servoverstarker mit dem Setup-Assistenten freigeben

Sobald eine Verbindung mit dem Servoverstarker hergestellt wurde, wird die Bildschirmseite
"AKD Ubersicht" angezeigt. Ihr Servoverstarker wird im Navigationsbereich auf der linken
Seite des Bildschirms angezeigt. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den Namen
Ilhres Servoverstarkers und wahlen Sie im Dropdown-Men(i die Option Setup Wizard aus.
Der Setup-Assistent fuhrt Sie durch die Erstkonfiguration des Servoverstarkers. Dies
umfasst eine einfache Testbewegung des Antriebs.

Nachdem Sie den Setup-Assistenten abgeschlossen haben, sollte der Servoverstarker
freigegeben sein. Wenn der Servoverstarker nicht freigegeben ist, priifen Sie Folgendes:

1. Die Hardware-Freigabe (HW) fir die Antriebsstrange muss aktiviert sein (Pin 3 am
Stecker X15 des AKD-C).

2. Die Software-Freigabe (SW) muss aktiviert sein. Aktivieren Sie die Funktionen mit der
Schaltflache Enable/Disable in der oberen Symbolleiste in WorkBench oder auf der
Bildschirmseite "Ubersicht".

3. Es dirfen keine Fehler vorliegen (klicken Sie auf die Schaltflache Clear Fault (Fehler
I6schen) in der oberen Symbolleiste, um alle Fehler zu 16schen).

Der Status der HW-Freigabe, SW-Freigabe und von Fehlern wird in der unteren Symbolleiste

der WorkBench-Software angezeigt. Der Servoverstarker ist verbunden, wenn am unteren

rechten Rand Online angezeigt wird.

Sie koénnen jetzt die Bildschirmseite "Einstellungen"in WorkBench verwenden, um die

erweiterte Konfiguration lhres Servoverstarkers fortzusetzen.
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9.4 Fehler und Warnmeldungen

9.4.1 Fehler- und Warnmeldungen

Wenn ein Fehler auftritt, wird das Fehlerrelais des AKD-C gedffnet, die Endstufe wird
ausgeschaltet (der Motor erzeugt kein Drehmoment mehr), oder die Last wird dynamisch
gebremst. Wenn vor der Fehlermeldung eine Warnung ausgegeben wird, hat die
Warnmeldung derselben Nummer wie der zugehorige Fehler. Warmnungen deaktivieren weder
die Leistungsstufe des Verstarkers noch den Fehlerausgang.

Innerhalb eines Antriebsstrangs kénnen mehrere Servoverstarker Warnungen oder Fehler
zeigen. Alle aktuellen Fehler und Warnungen kénnen in der WorkBench
Inbetriebnahmesoftware Uber die AKD-C Serviceschnittstelle angezeigt werden oder mit
dem verwendeten Motion Controller Uber die AKD-C Motion Bus Schnittstelle.

INFO Weitere Informationen zu Fehlermeldungen, Fehlerbeseitigung und zum Léschen von
Fehlern finden Sie in der WorkBench-Onlinehilfe.
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Diese Seite wurde bewusst leer gelassen.
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