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Bewahren Sie alle Anleitungen wahrend der gesamten Nutzungsdauer des
Produkts als Produktkomponente auf.
Handigen Sie alle Anleitungen kiinftigen Anwendern/Besitzern des Produkts aus.

Benotigen Sie Hilfe?

Kollmorgen bietet seinen Kunden einen umfassenden Kundendienst. Wenn Sie
Probleme mit der Schnellinbetriebnahme des Servoverstarkers haben, wenden Sie
sich an den Kollmorgen Kundendienst:

Europa

Kollmorgen Kundendienst Europa
Internet: www.kollmorgen.com
E-Mail: technik@kollmorgen.com
Tel.: +49(0)203-9979-0

Fax: +49(0)203 - 99 79 - 155

Nordamerika

Kollmorgen Kundendienst Nordamerika
Internet: www.kollmorgen.com

E-Mail: support@kollmorgen.com

Tel.: +1 - 540 - 633 - 3545

Fax: +1 - 540 - 639 - 4162

Schritt 1: Servoverstarker fixieren und Schutzerde anschliefRen

Werkzeug: + Zwei M4-Zylinderschrauben mit Innensechskant (DIN 912)
* 3 mm Innensechskantschlissel mit T-Griff
* Nr. 2 Kreuzschlitzschraubendreher

Schrauben Sie den AKD auf eine leitfahige Metallplatte. Abmessungen und
Montagehinweise flr lhr spezifisches Servoverstarkermodell finden Sie im
AKD Einbauanleitung.

SchlieRen Sie die Schutzerde (PE) an eine beliebige Erdungsschraube an der
Erdungsése des Servoverstarkers an (siehe Abbildung 2).

Erdungsése
Abbildung 2 Anschluss der Schutzerde (PE)

Schritt 2: Logikstromversorgung anschlieBen (Stecker X1)

Safe Torque Off (STO) ist eine Wiederanlaufschutzfunktion, die das Personal
schiitzt, indem ein unbeabsichtigtes Wiedereinschalten des Systems verhindert
wird. Um diese Funktion verwenden zu kénnen, muss der STO-Pin an den Aus-
gang einer Sicherheitssteuerung oder eines Sicherheitsrelais angeschlossen
werden. Das Sicherheitsrelais muss die Anforderungen nach SIL 2 gemaf IEC
61800-5-2, PL d gemaR I1ISO 13849-1 oder der Kategorie 3 gemall EN-954 erflllen.

SchlieRen Sie die Logikstromversorgung und STO wie in Abbildung 3 gezeigt an.

Pin  Signal Beschreibung

1 +24VV DC Logikstromversorgung
2 24 V MASSE | Stromversorgung MASSE
STO STO-Freigabe

Abbildung 3 Konfiguration des Pins fiir die Logikstromversorgung

Schritt 5: E/A anschlieBen (Stecker X7 und X8)

SchlielRen Sie die erforderlichen E/A gemal der Konfiguration in Abbildung 8
an. Alle Pins sind konfigurierbar; die Werksvoreinstellungen sind in der Pin-
Konfigurationstabelle angegeben.

I 1

10
Abbildung 8 E/A-Verbindung fiir Pin-Konfiguration

Stecker Pin Signal Voreingestellte Funktion Besondere Hinweise

X7 1 DGND Digitale Erdung
X7 2 Digitaler Eingang 7 | Referenzschalter,
Referenzpunkt
X7 3 Digitaler Eingang 4 | Aus
X7 4 Digitaler Eingang 3 | Aus
X7 5 Digitaler Ausgang 2- |Aus
X7 6 Digitaler Ausgang 2+ | Aus
X7 7 Digitaler Ausgang 1- |Aus
X7 8 Digitaler Ausgang 1+ |Aus
X7 9 Digitaler Eingang 2 |Aus Hohe Drehzahl
X7 10 [Digitaler Eingang 1 [Aus Hohe Drehzahl
X8 1 Fehlerrelaisausgang |-
X8 2 Fehlerrelaisausgang |-
X8 3 DGND Digitale Erdung
X8 4 Digitaler Eingang 8 |Hardwarefreigabe Nicht programmierbar
X8 5 Digitaler Eingang 6 |Negativer Endschalter
X8 6 Digitaler Eingang 5 | Positiver Endschalter
X8 7 AGND Analoge Erdung
X8 8 |Analoger Ausgang + |Istgeschwindigkeitsspannung
X8 9 |Analoger Eingang - | Geschwindigkeitssollwert
X8 10 | Analoger Eingang + | Geschwindigkeitssollwert

SicherheitsmaRBnahmen

Bevor Sie den Servoverstarker einbauen, lesen Sie die Sicherheitshinweise in der
AKD Einbauanleitung. Wenn Sie diese Sicherheitshinweise nicht befolgen, besteht die
Gefahr von Verletzungen und Sachschaden. Die AKD Einbauanleitung ist auf der mit
dem Servoverstarker gelieferten CD enthalten sowie auf der Website von Kollmorgen
verfugbar: www.kollmorgen.com.

Erforderliche Werkzeuge und Ausriistung

» Zwei M4-Zylinderschrauben mit Innensechskant (DIN 912)

* 3 mm Innensechskantschlissel mit T-Griff

* Nr. 2 Kreuzschlitzschraubendreher

+ Kleiner Schlitzschraubendreher

* PC mit Microsoft Windows 2000, XP oder Vista und einem freiem Ethernet-Port zum
Anschluss des Servoverstarkers. Die Windows-Bildschirmfotos in dieser Anleitung
zeigen die XP-Umgebung.

Einbau des Servoverstarkers

Bauen Sie zunachst die Servoverstarker-Hardware ein, indem Sie die entsprechenden
Schritte in dieser Anleitung ausfiihren:

Schritt 1 Servoverstarker fixieren und Schutzerde (PE) anschlielen
Schritt2  Logikstromversorgung anschlielen (Stecker X1)

Schritt 3  Motorstromversorgung anschlieRen (Stecker X2)

Schritt4  Ruckflihrung anschlief3en (Stecker X10)

Schritt 5 E/A anschlieRen (Stecker X7 und X8)

Schritt6  Netzstrom anschlieRen (Stecker X3 und X4)

Schritt 7 Verstarkerkommunikation herstellen (X11)

Schritt 8  Verbindungen Uberpriifen

Nachdem Sie die Servoverstarker-Hardware eingebaut haben, kdnnen Sie WorkBench
von der CD oder von der Website installieren und den Servoverstarker von lhrem PC
aus wie folgt konfigurieren:

Schritt 9 WorkBench installieren und starten
Schritt 10 IP-Adresse des Servoverstarkers in WorkBench festlegen
Schritt 11 Servoverstarker mit dem Setup-Assistenten freigeben
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zu entscheiden.

Bitte beachten Sie beim AnschlieRen der Logikstromversorgung Folgendes:

» Es wird ein Eingangsstrom von bis zu 1 A benétigt. Bei Verwendung des Bremsrelais
wird ein Eingangsstrom von 3 A benétigt.

» Prifen Sie die Leistungsaufnahme Ihrer Motorhaltebremse, um die
24 V-Stromversorgung entsprechend auszulegen.

* Wenn die STO-Funktion nicht erforderlich ist, muss Pin 3 direkt an +24 VV
angeschlossen werden. Die STO-Funktion wird somit Gberbriickt und kann nicht
verwendet werden.

» Hinweise zur ordnungsgemafen Verdrahtung und Verwendung von STO finden Sie in
der Einbauanleitung.

Schritt 3: Motorstromversorgung anschlieBen (Stecker X2)

SchlieRen Sie das Motorstromkabel an den entsprechenden X2-Stecker gemaf

Abbildung 4, 5 und 6 an.
12:244 Pin Signal Beschreibung

3-GA

1 -Br Motorhaltebremse, negativ
2 +Br Motorhaltebremse, positiv
3 PE Schutzerde (Motorgehduse)
4 U Phase U des Motors

5 \Y, Phase V des Motors

6 W Phase W des Motors

Abbildung 4 Stecker X2, AKD- xxxx06

3-24A Pin Signal Beschreibung

1 -Br Motorhaltebremse, negativ
2 +Br Motorhaltebremse, positiv
3 PE Schutzerde (Motorgehause)
4 U Phase U des Motors

5 Vv Phase V des Motors

6 w Phase W des Motors

Abbildung 5 Stecker X2, AKD-xxxx07

Schritt 6: Netzstrom anschlieBen (Stecker X3 und X4)

SchlielRen Sie die Netzstromversorgung fur Ihr AKD Modell wie in Abbildung 9 und 10
gezeigt an. Schalten Sie die Stromversorgung nicht ein, bevor alle Hardware-Anschliisse
vorgenommen wurden.

g Pin Signal Beschreibung
E AKD-x00306 zu AKD-x00606 (X3)
= 4 L1 Phase 1
. 5 L2 Phase 2
e |6 L3 Phase 3
7 PE Schutzerde
;
g 5 L1 Phase 1
g 6 L2 Phase 2
. 7 L3 Phase 3
; 8 PE Schutzerde

AKD-x02406 (X4)
AKD-x02406 & AKD-xxxx07 (X4)

1 L1 Phase 1
2 L2 Phase 2
3 L3 Phase 3
4 PE Schutzerde
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Abbildung 10 Schaltbild fiir Netzstrom

Hardware-Einbau

Mindestverdrahtung fiir den Servoverstarkerbetrieb

Abbildung 1 zeigt die Mindestverdrahtung fir den Betrieb des Servoverstarkers. Zur
Referenz finden Sie am Ende dieser Kurzanleitung detaillierte Schaltbilder.

Die Schritte 1 bis 8 dieser Anleitung bieten ausfihrliche Informationen fir jede der
nachfolgend gezeigten Verbindungen:
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Abbildung 1 Mindestverdrahtung fiir den Servoverstarkerbetrieb
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Abbildung 6 Verdrahtungsdetails fiir Motorstrom, Kabelldnge <= 25 m

Bitte beachten Sie beim Anschlieen der Motorstromversorgung Folgendes:

» Beachten Sie das mit dem Kabel mitgelieferte Schaltbild, bevor Sie die
Motorstromversorgung anschlief3en.

« Einige Servoverstarkermodelle sind nicht mit Leitern fUr die Bremsen ausgestattet.

+ Die KabelgréRe hangt von der Leistung des Servoverstarkers ab.

Schritt 4: Ruckfiihrung anschlieBen (Stecker X10)

Schliel3en Sie die Ruckfiihrung vom Motor zum Stecker X10 wie in Abbildung 7
gezeigt an. Die Standard-Motorrickfiihrungen von Kollmorgen sind fur Plug-and-
Play ausgelegt und erfordern zur Erkennung und Kommutierung des Motors keine
Parametereinstellung.

Abbildung 7 Anschluss der Riickfiihrung

Bitte beachten Sie beim AnschlieRen der Netzstromversorgung Folgendes:

« Der einphasige Betrieb ist bei den Modellen AKD-x00306, AKD-x00606 und
AKD-x01206 mdoglich. SchlieRen Sie fiir eine einphasige Netzstromleitung L1
und L2 an, wobei L3 unbelegt bleibt. Die Schutzerde wird wie beim dreiphasigen
Betrieb angeschlossen.

« Ein vorinstallierter Jumper gehdrt zum Lieferumfang, wenn das Gerat Uber einen
internen Bremswiderstand verfiigt. Hinweise zur Verwendung des internen
Bremswiderstands finden Sie in der Einbauanleitung.

Schritt 7: Verstarkerkommunikation herstellen (X11)

1. IP-Adresse zuweisen

Um die Kommunikation zwischen dem PC und dem Servoverstarker herzustellen,
mussen Sie zuerst mithilfe der statischen oder dynamischen IP-Adressierung die
IP-Adresse des Servoverstarkers festlegen.

» Statische IP-Adressierung:
Die Drehschalter S1 und S2 an der Frontplatte des Servoverstarkers sind auf die
IP-Adresse des Servoverstarkers eingestellt.

Abbildung 11 Drehschalter fiir statische IP-Adressierung
IP-Adresse = 192.168.0.S1S2

Wenn z. B. der Drehschalter S1 auf 3 und S2 auf 5 eingestellt ist, lautet die
IP-Adresse 192.168.0.35.

Dynamische IP-Adressierung (DHCP und Auto-IP):

Wenn die Drehschalter S1 und S2 beide auf 0 eingestellt sind, verwendet der
Servoverstarker den DHCP-Modus (Dynamic Host Configuration Protocol). Der
Servoverstarker ruft seine IP-Adresse von einem externen DHCP-Server ab, wenn
im Netzwerk einer vorhanden ist.

Wenn kein DHCP-Server vorhanden ist, setzt der Servoverstarker eine
automatische private IP-Adresse im Format 169.254.0.xx voraus. Wenn |hr PC
direkt mit dem Servoverstarker verbunden ist und in den TCP/IP-Einstellungen
festgelegt ist, dass die IP-Adresse automatisch abgerufen werden soll, wird
zwischen den Geraten eine Verbindung mithilfe von automatisch generierten
kompatiblen Adressen hergestellt. Es kann bis zu einer Minute dauern, bis diese
Verbindung hergestellt ist.



Schritt 7: Verstarkerkommunikation herstellen (Fortsetzung)

« Andern der IP-Adresse:

Wenn der Servoverstarker nicht eingeschaltet ist, konnen Sie die IP-Adresse mit
den Drehschaltern andern. Die Anderung wird beim Neustart des Servoverstérkers
wirksam. Sie konnen die IP-Adresse auch andern, wenn der Servoverstarker
eingeschaltet ist. Wenn Sie die Drehschalter verstellen, wahrend der
Servoverstarker mit 24 V-Logikstrom versorgt wird, missen Sie das Netzwerkkabel
fir mindestens drei Sekunden vom Servoverstarker abziehen. Durch diesen
Vorgang wird die Adresse zuriickgesetzt, und die neue Adresse wird ibernommen,
wenn das Kabel wieder angeschlossen wird.

2. Servoverstarker mit dem Netzwerk verbinden

Nachdem Sie die IP-Adresse des Servoverstarkers zugewiesen haben, kdnnen Sie
fur die Verbindung zwischen zwei Optionen wahlen:

direkte Verbindung oder Verbindung tber einen Hub/Switch/Router.

Option A: Direkte Verbindung

1. Verbinden Sie den AKD direkt Gber ein unverzweigtes Standard-Ethernet-
Patchkabel mit dem PC. Sie kénnen auch ein Crossoverkabel verwenden, da der
Servoverstarker den Kabeltyp automatisch erkennt. Verwenden Sie flr direkte
Verbindungen statische IP-Adressen.

Service-Port (TCP/IP)
X11-Verbindung

PC mit AKD WorkBench

AKD Servoverstarker

Abbildung 12 Option A: Direkte Verbindung

2. Legen Sie die IP-Adresse des PCs fest. Klicken Sie in Windows auf Start
> Systemsteuerung > Netzwerk- verbindungen. Wahlen Sie die richtige
Netzwerkverbindung fiir den Port, Gber den Sie die Verbindung mit dem AKD
herstellen.
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Schritt 8: Verbindungen uberpriifen (Fortsetzung)

Wahrend der PC die Verbindung herstellt, erscheint in lhrer Taskleiste das folgende
Symbol:

Verbindung mit dem Servoverstarker wird

= m hergestellt.

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

Verbindung mit dem Servoverstarker
= ~T® hergestellt.
e | 1B ﬂ o) l@ .__‘?J@ g

Der PC kann vollstéandig mit dem Servoverstarker kommunizieren, obwohl Windows
fiir die Verbindung mit dem Servoverstarker das Symbol flr eingeschrankte Kon-
nektivitat anzeigt. In WorkBench kénnen Sie jetzt den Servoverstarker Uber diese
Verbindung konfigurieren.

Einrichtung der Software

Schritt 9: WorkBench installieren und starten

WorkBench ist auf der CD enthalten, die mit lnrem Servoverstarker geliefert wurde.
Um WorkBench zu installieren, legen Sie die CD ein und wahlen Sie eine der beiden
WorkBench-Versionen aus: Full Setup.exe oder Setup.exe. Full Setup.exe enthalt
das Microsoft .NET-Framework, das zur Ausfuhrung von WorkBench benétigt wird. In
Setup.exe ist das Microsoft .NET-Framework nicht enthalten. WorkBench kann auch
von der Kollmorgen-Website heruntergeladen werden: www.kollmorgen.com.

Wenn die Installation abgeschlossen ist, klicken Sie auf das WorkBench-Symbol,
um das Programm zu starten. WorkBench zeigt eine Liste aller Servoverstarker an,
die in lhrem lokalen Netzwerk erkannt wurden. Wahlen Sie den zu konfigurierenden
Servoverstarker aus und klicken Sie auf Next (Weiter).

Wenn WorkBench den Servoverstarker nicht automatisch anzeigt, fahren Sie mit
Schritt 10 fort.

Liste der Servoverstarker
Liste von IP- und
/ MAC-Adressen
Servoverstarker-Display
/ im Blinkmodus
.
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Schritt 7: Verstarkerkommunikation herstellen (Fortsetzung)

3. Scrollen Sie im Fenster ,Network Connections* (Netzwerkverbindungen) zu ,Internet
Protocol (TCP/IP)“ (Internetprotokoll (TCP/IP)) und wahlen Sie dann Properties
(Eigenschaften) aus. Konfigurieren Sie die TCP/IP-Eigenschaften wie unten gezeigt
und klicken Sie auf OK.
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4. Uberpriifen Sie die Einstellung fiir die Adresse des AKD und stellen Sie sicher, dass
S1 und S2 nicht auf null gesetzt sind (statische IP-Verbindung).

Die Verbindung ist jetzt konfiguriert, um eine direkte Punkt-zu-Punkt-Verbindung
zwischen dem AKD und dem PC mit WorkBench herzustellen. Sie kénnen jetzt mit
Schritt 8 fortfahren.

Option B: Verbindung iiber ein Netzwerkgerat
1. Stellen Sie die Drehschalter am Servoverstarker auf null.

2. Verbinden Sie den Servoverstarker und den PC mit dem Netzwerk. Das

Netzwerk muss einen DHCP-Server enthalten (Standardkonfiguration in
Unternehmensnetzwerken). Wenn im Netzwerk kein DHCP-Server vorhanden ist,
koénnen Sie eine Verbindung lber einen eigenstandigen Router mit integriertem DHCP-
Server herstellen. In beiden Fallen rufen der PC und der Servoverstarker IP-Adressen
automatisch ab.

Unternehmensnetzwerk

X11-Verbindung

Hub oder Switch

PC mit WorkBench AKD Servoverstarker

Abbildung 13 Option B: Verbindung mit einem Unternehmensnetzwerk lber einen
Hub oder Switch

Schritt 9: WorkBench installieren und starten (Fortsetzung)

Wenn mehrere Servoverstarker erkannt werden, kann ein Servoverstarker mit einem

der folgenden Verfahren eindeutig identifiziert werden:

1. MAC-Adresse des Servoverstarkers. Sie ist auf dem Aufkleber an der Seite des
Servoverstarkers aufgedruckt.

2. Name des Servoverstarkers. Der Name des Servoverstarkers wird in WorkBench
festgelegt. Ein neuer Servoverstarker erhalt standardmaRig den Namen ,No_Name*.

3. Schalten Sie das Display in den Blinkmodus. Wahlen Sie einen Servoverstarker
aus und klicken Sie auf Blink (Blinken), damit das Display an der Vorderseite des
Servoverstarkers fur 20 Sekunden zu blinken beginnt.

Wenn Sie zu diesem Zeitpunkt keine Verbindung mit dem Servoverstarker herstellen
koénnen, Uiberspringen Sie Schritt 10.

Schritt 10: IP-Adresse des Servoverstarkers in WorkBench
festlegen

Wenn WorkBench lhren Servoverstarker nicht automatisch anzeigt, kénnen Sie die
IP-Adresse wie folgt manuell in WorkBench festlegen:

1. Zeigen Sie die IP-Adresse an. Sie kdnnen die IP-Adresse des Servoverstarkers
auf dem Servoverstarker-Display anzeigen, indem Sie die Taste B1 driicken (siehe
Abbildung 16). Auf dem Display erscheinen nacheinander die Zahlen und Punkte der
IP-Adresse (z. B. 192.168.1.5).
Sie kdnnen die IP-Adresse auch anzeigen, indem Sie das Ethernet-Kabel trennen
und wieder anschlie3en.

B1 driicken, um
die IP-Adresse

anzuzeigen
Abbildung 16 Taste B1 zur Anzeige der IP-Adresse
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Schritt 7: Verstarkerkommunikation herstellen (Fortsetzung)

X11-Verbindung

PC mit WorkBench

AKD Servoverstarker

Abbildung 14 Option B: Verbindung mit einem Router

Schritt 8: Verbindungen iiberpriifen

Nach Ausflihrung der Schritte 1 bis 7 kdnnen Sie die Logikstromversorgung zum
Servoverstarker Gber den Anschluss X1 einschalten (fir die Kommunikation wird
keine Bus-Spannung benétigt).

Wenn die Stromversorgung hergestellt ist, beginnen am Servoverstarker LED-
Meldungen zu blinken:

1. -

2.11

3.I-P

4. |P-Adresse des Servoverstarkers, wird als Folge von Zahlen und Punkten
angezeigt (z. B. 192.168.0.5).

5. Status des Servoverstarkers (Betriebsmodus “00” [aktueller Modus],”01”
[Geschwindigkeitsmodus] oder "02” [Positionsmodus]) bzw. Fehlercode, wenn am
Servoverstarker ein Fehlerzustand vorliegt.

Priifen Sie, dass die Verbindungs-LEDs am Servoverstarker (griine LED am RJ45-
Stecker) und an lhrem PC beide leuchten. Wenn beide LEDs leuchten, ist die
elektrische Verbindung hergestellt.

LED leuchtet griin, wenn
ein Servoverstarker Uber ein
Netzwerkgerat angeschlossen ist

X1y X113

Abbildung 15 LED fiir aktive Verbindung

Schritt 10: IP-Adresse des Servoverstarkers in WorkBench
festlegen (Fortsetzung)

2. Geben Sie die IP-Adresse des Servoverstarkers ein. Nachdem die IP-Adresse
ermittelt wurde, geben Sie die IP-Adresse in das Feld Specify Address (Adresse
angeben) in WorkBench wie unten gezeigt ein. Klicken Sie dann auf Next (Weiter),
um die Verbindung herzustellen.

-

T P —— / IP-Adresse manuell eingeben

Schritt 11: Servoverstarker mit dem Setup-Assistenten freigeben

Sobald eine Verbindung mit dem Servoverstarker hergestellt wurde, erscheint
der Bildschirm AKD Overview (AKD Ubersicht). Ihr Servoverstérker wird im
Navigationsbereich auf der linken Seite des Bildschirms angezeigt. Klicken Sie
mit der rechten Maustaste auf den Namen lhres Servoverstarkers und wéhlen Sie
im Dropdown-Menii die Option Setup Wizard (Setup-Assistent) aus. Der Setup-
Assistent fiihrt Sie durch die Erstkonfiguration des Servoverstarkers.

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

1. Die Hardware-Freigabe (HW) muss aktiviert sein (Pin 4 am Stecker X8, siehe
Schritt 5).

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

3. Es durfen 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 kdnnen jetzt mit den
Einstellungen fortfahren, um die erweiterte Konfiguration lhres Servoverstarkers
abzuschlieRen.
—SSSSSssssasassaasasssasaa———e

— Save (Speichern) (speichert alle Parameter im
nichtfliichtigen Speicher)

I~ Clear Fault (Fehler 16schen) (nur aktiv, wenn der
Servoverstarker deaktiviert ist)

~ Enable/Disable (Freigabe/Deaktivierung) (zur
Freigabe/Deaktivierung des Servoverstarkers)

— Servoverstarker aktiv, Hardwarefreigabe,
Softwarefreigabe und Fehlerstatus
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