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2.1 Uber diese Betriebsanleitung

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

Informationen zum Gebrauch des AKD-N bestehen aus:

® AKD-N Betriebsanleitung: beschreibt die digitalen Servoverstarker AKD-N und enthalt
Informationen zur sicheren Installation eines AKD-N.

Projektierungshandbuch fiir Dezentrales Antriebssystem: beschreibt den Aufbau eines
dezentralen Antriebssystems mit AKD-C und AKD-N. Es liefert Hinweise fiir die Sys-
temtopologie, Kiihlung und Optimierung der Systemleistung.

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

® MKD-C Multi Axes Installation Manual: beschreibt die MKD Systemmodule MKD-C
Netzteil und MKD-N Servoverstarker und beinhaltet Informationen fur die sichere Mon-
tage, Installation und die Inbetriebnahme des MKD Antriebssystems.

WorkBench Online Hilfe: beschreibt, wie der Antrieb in Ublichen Applikationen ein-
gesetzt wird. Es liefert auch Hinweise fur die Optimierung der Systemleistung. Die
Online Hilfe beinhaltet den Parameter and Command Reference Guide mit der Doku-
mentation zu den Parametern und Befehlen, die fiir die Programmierung des Antriebs
verwendet werden.

EtherCAT Kommunikation: beschreibt die Verwendung des Systems in EtherCAT Appli-
kationen.

Zubehér Handbuch: beschreibt Zubehdr wie Kabel und Bremswiderstande, die mit
AKD-C und AKD-N verwendet werden. Von diesem Dokument existieren regionale Vari-
anten.

2.2 Hinweise fur 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 fiir die gedruckte Ausgabe (Papierversion)

|

INFO

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

| Sollten Sie Schwierigkeiten haben, die Schriftgréie des ver-

kleinert gedruckten Exemplars zu lesen, kdnnen 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 Kollimorgen Internetseite.
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2.4 Verwendete Symbole

Symbol Bedeutung

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht ver
mieden wird, zum Tode oder zu schweren, irreversiblen Ver-
letzungen flihren wird.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht ver
mieden wird, zum Tode oder zu schweren, irreversiblen Ver-
letzungen flihren kann.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht ver:
mieden wird, zu leichten Verletzungen fiihren kann.

Dieses Symbol weist auf eine Situation hin, die, wenn sie nicht
ACHTUNG Y

vermieden wird, zu Beschadigung von Sachen fihren kann.

| INFO | |Dieses Symbol weist auf wichtige Informationen hin.

Warnung vor einer Gefahr (allgemein). Die Art der Gefahr wird
durch den nebenstehenden Warntext spezifiziert.

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung und deren
Wirkung.

Warnung vor Gefahr durch heif3e Oberflache.

Warnung vor Gefahr durch hangende Last.

Warnung vor Gefahr durch automatischem Anlauf.

2.5 Verwendete Abkiirzungen

Abkiirzung Bedeutung

(> #53) Diese Symbolik bedeutet in diesem Dokument: siehe Seite 53.
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

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

VvV DC Volt, Gleichspannung
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3.1 Das missen Sie beachten

Dieses Kapitel hilft Innen, Gefahrdungen fiir Personen und Sachen zu erkennen und zu ver-
meiden.

Fachpersonal erforderlich

Die Gerate sind fur industrielle Anwendungen bestimmt. Maschinenbauer missen qua-
lifiziertes Personal einsetzen. Qualifiziertes Personal sind Personen, die fir Transport,
Installation, Inbetriebnahme und Betrieb von elektrischen Antrieben ausgebildet sind.

® Transport, Lagerung, Auspacken: nur durch Personal mit Kenntnissen in der Behand-

lung elektrostatisch gefahrdeter Bauelemente.

Mechanische Installation: nur durch Personal mit Kenntnissen in mechanischen Arbei-
ten.

Elektrische Installation: nur durch Personal mit Kenntnissen in elektrotechnischen
Arbeiten.

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

Das Fachpersonal muss ebenfalls ISO 12100/ IEC 60364 / IEC 60664 und nationale Unfall-
verhitungsvorschriften kennen und beachten.

Dokumentation lesen

Lesen Sie vor der Montage und Inbetriebnahme die vorliegende Dokumentation. Falsches
Handhaben der Gerate kann zu Personen- oder Sachschaden fiihren. Der Betreiber muss
daher sicherstellen, dass alle mit Arbeiten am Antriebssystem 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 Num-
mer ist die Verknipfung zwischen dem Produkt und dem Handbuch.

Diese Revisionsnummer muss mit der Hardware-Revisionsnummer auf dem Deckblatt der
Betriebsanleitung tUbereinstimmen.

Technische Daten beachten

Halten Sie die technischen Daten und die Angaben zu den Anschlussbedingungen ein.
Wenn zulassige Spannungswerte oder Stromwerte tberschritten werden, kdnnen die
Geréate geschadigt werden. Ein ungeeigneter Motor oder fehlerhafte Verdrahtung bescha-
digen die Systemkomponenten. Prufen Sie die Kombination aus Servoverstarker und
Motor. Gleichen Sie die Nennspannung und den Nennstrom der Komponenten ab.

Risikobeurteilung erstellen

Der Hersteller der Maschine muss eine Risikobeurteilung fir die Maschine erstellen und
geeignete Maflinahmen treffen, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Ver-
letzungen oder Sachschaden fuhren kénnen. Aus der Risikobeurteilung leiten sich even-
tuell auch zuséatzliche Anforderungen an das Fachpersonal ab.

Automatischer Wiederanlauf

Der Antrieb kann abhangig von der Parametereinstellung nach dem Einschalten der Netz-
spannung, bei Spannungseinbrichen oder Unterbrechungen automatisch anlaufen. Es
besteht die Gefahr von tédlichen oder schweren Verletzungen fiir 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 Per-
sonen im geféhrdeten Bereich der Maschine aufhalten. Wenn Sie einen Unter-
spannungsschutz benutzen, beachten Sie Kapitel 7.5 der EN 60204-1:2006.
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Elektrostatisch empfindliche Bauteile

Die Gerate enthalten elektrostatisch gefahrdete Komponenten, die durch unsachgemafien
Gebrauch beschadigt werden kénnen. Entladen Sie Ihren Korper elektrostatisch, bevor Sie
das Gerat berthren. Vermeiden Sie es, hoch isolierende Stoffe zu berthren (Kunstfasern,
Plastikfolie usw.). Legen Sie das Gerat auf eine leitfahige Oberflache.

HeiRe Oberflache

Die Oberflachen von Verstarkern kdnnen im Betrieb sehr heil® werden. Das Gehause kann
Temperaturen Uber 80 °C erreichen. Gefahr leichter Verbrennungen. Messen Sie die Tem-
peratur. Warten Sie, bis das Gehause auf unter 40 °C abgekuhlt ist, bevor Sie es berihren.

Erdung

Stellen Sie die ordnungsgemale Erdung des Gerates mit der PE-Schiene im Schalt-
schrank 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 maglich.

Hohe Spannungen

Die Gerate erzeugen hohe elektrische Spannungen bis zu 900 V. Offnen oder berlihren
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 kdonnen Servoverstarker ihrer Schutzart entsprechend span-
nungsfihrende, blanke Teile besitzen. Warten Sie nach dem Trennen des Verstarkers von
der Versorgungsspannung mindestens 7 Minuten, bevor Sie Gerateteile, die potenziell
Spannung fiihren (z. B. Kontakte), beriihren oder Anschlisse trennen.

Kondensatoren kénnen bis zu 7 Minuten nach Abschalten der Stromversorgung gefahr-
liche Spannung fihren. Messen Sie stets die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis an Ste-
cker X14 des AKD-C bzw. X23 des MKD-C und warten Sie, bis die Spannung unter 50 V
gesunken ist, bevor Sie Komponenten berthren. Trennen Sie nie die elektrischen Ver-
bindungen zum Servoverstarker, wahrend dieser Spannung fiihrt. Es besteht die Gefahr
von Lichtbogenbildung mit Verletzungsgefahr (Verbennungen oder Erblindung) und Scha-
den an Kontakten

Verstarkte Isolierung

Im Motor eingebaute Temperaturfihler, Motorhaltebremsen und Riickfiihrsysteme miissen
mit einer verstarkten Isolierung (gem. EN 61800-5-1) gegeniber Systemkomponenten mit

Leistungsspannung versehen sein, entsprechend der geforderten Priifspannung der Appli-
kation. Alle Kollmorgen Komponenten entsprechen diesen Anforderungen.

Funktionale Sicherheit

Die Sicherheitsfunktion STO im AKD ist zertifiziert. Die Bewertung der Sicherheitsfunktion
nach EN13849 oder EN 62061 ist abschliellend durch den Anwender zu erstellen.
Schwere Verletzungen kénnen die Folge sein, wenn eine hangende Last nicht sicher blo-
ckiert wird. Die funktionale Sicherheit, z.B. bei hangenden Lasten, erfordert eine zusatz-
liche mechanische Bremse, die sicher betatigt werden muss, z. B. durch eine
Sicherheitssteuerung.

Gerite nicht verandern

Veranderung an der Servoverstarker Hardware ohne Erlaubnis des Herstellers sind nicht
zulassig. Offnen der Gerate bedeutet Verlust der Gewéhrleistung.
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3.2 BestimmungsgemaBe Verwendung

Die AKD-N Servoverstarker sind ausschlieRRlich zum Antrieb von geeigneten Synchron-Ser-
vomotoren mit geschlossenem Regelkreis vorgesehen. Servoverstarker sind Kom-
ponenten, die in elektrische Anlagen oder Maschinen eingebaut werden und nur als
integrierte Bestandteile dieser Anlagen oder Maschinen betrieben werden kdnnen. Der
Maschinenhersteller muss eine Risikobeurteilung fir die Maschine erstellen.

Wenn die Servoverstarker in Maschinen oder Anlagen eingebaut werden, darf der Antrieb
nicht verwendet werden, bis sichergestellt wurde, dass die Maschine oder Anlage die regio-
nalen Richtlinien erfallt.

Kollmorgen Dezentrales Antriebssystem

AKD-N Servoverstarker diirfen nur in Antriebssystemen mit Komponenten von Kollmorgen
eingesetzt werden. Zusatzlich bendtigte Kollmorgen Komponenten sind das intelligente
Netzteil AKD-C oder MKD-C, Hybridkabel, Motor Leistungskabel und Feedbackkabel, Ser-
vomotoren.

Montage

AKD-N Servoverstarker diirfen nur in Maschinen betrieben werden, die sich fir die Umge-
bungsbedingungen eignen (= # 29). Eventuell sind Kiihlkdrper mit KiihIrippen nétig, um
die Temperatur des Gerateflansches unter 85 °C zu halten. Beachten Sie auch die Hin-
weise im Projektierungshandbuch fiir Dezentrale Antriebe.

Verdrahtung

Verwenden Sie nur Kollmorgen CCNxN1 Hybridkabel fir die Verbindung von AKD-N und
AKD-C Geraten. Anschluss der AKD-N an MKD-C Gerate nur mit MKC-HYB-z-AKN
Kabeln.

Spannungsversorgung

AKD-N Servoverstarker missen von den intelligenten AKD-C oder MKD-C Netzteilen mit
einer Gleichspannung von 55 VDC bis 800 VDC versorgt werden.

Motor-Nennspannung

Die Nennspannung der Motoren muss mindestens so hoch sein wie die vom Ser-
voverstarker erzeugte DC-Zwischenkreisspannung geteilt durch V2 (Upmotor>=Upc/V2).

Safe Torque Off (STO; sicher abgeschaltetes Moment)

Lesen Sie den Abschnitt "Bestimmungsgemale Verwendung" im STO Kapitel (= #43)
bevor Sie diese Sicherheitsfunktion (SIL2, PLd, Kategorie 3 gemaR ISO 13849) ver-
wenden. Das 24 VDC Netzteil fir die Versorgung des lokalen STO muss den Anfor-
derungen der PELV (EN 60204-1) gentigen.

3.3 Bestimmungswidrige Verwendung

Eine andere Verwendung als in Kapitel "Bestimmungsgemafe Verwendung" beschrieben,
ist bestimmungswidrig und kann zu Schaden bei Personen, Gerat oder Sachen fiihren.

Das Gerat darf nicht eingesetzt werden

®* in Maschinen, die nicht den geltenden nationalen Richtlinien oder Normen ent-

sprechen,

zum Antrieb von Aufziigen,

in Schiffen oder Offshore-Anwendungen,

in Anwendungen mit haufigen, betriebsmaRigen Kurzschlissen der Motor Leis-
tungsanschlisse.

Die Verwendung des Gerates in den folgenden Umgebungen ist ebenfalls untersagt:
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® explosionsgefahrdete Bereiche,
® Umgebungen korrosiven und/oder elektrisch leitenden S&uren, alkalischen Lésungen,

Olen, Dampfen.

Verdrahtung des Systems mit Hybridkabeln anderer Hersteller als Kollmorgen ist nicht
erlaubt. Verandern von Kollmorgen Kabeln oder Steckern ist nicht erlaubt.

3.4 Warnhinweise auf dem Produkt

VORSICHT
Gefahr leichter Verbrennungen!
Im Betrieb kann der Kiihlkérper Temperaturen Giber 80 °C
erreichen. Bevor Sie das Gerat beriihren, messen Sie die
Temperatur und warten Sie, bis der Servoverstarker auf
unter
40 °C abgekuhlt ist.

VNe "kl IcB Beschédigte Warnsymbole missen sofort ersetzt werden.
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4.1 Verpackung

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

Verpackungsmale Gesamtgewicht
MODELL (pmm) H)?BxL (kg)
AKD-N00307 120 x 295 x 370 3,2
AKD-N00607 120 x 295 x 370 3,2
AKD-N01207 125x410 x 295 ca. 3,5

4.2 Transport
Transportieren Sie den AKD-N gemaR EN 61800-2 wie folgt:

® Transport nur durch qualifiziertes Personal in der wiederverwertbaren Ori-
ginalverpackung des Herstellers.

Beim Transport Sto3e vermeiden.

Hochstens mit der maximalen Stapelhdhe (8 Kartons) stapeln.

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

Nur innerhalb der angegebenen Feuchtigkeitsbereiche transportieren: max. 95 % rela-
tive Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend, Klasse 2K3.

Die Servoverstarker enthalten elektrostatisch gefahrdete Komponenten, die durch unsach-
gemalien Gebrauch beschadigt werden kénnen. Entladen Sie sich elektrostatisch, bevor
Sie den Servoverstarker beriihren. Vermeiden Sie es, hoch isolierende Stoffe zu beriihren
(Kunstfasern, Plastikfolie usw.). Legen Sie den Servoverstarker auf eine leitfahige Ober-
flache.

Wenn die Verpackung beschadigt ist, priifen Sie das Gerat auf sichtbare Schaden. Infor-
mieren Sie den Spediteur und den Hersteller Gber Schaden an der Verpackung oder am
Produkt.

4.3 Lagerung

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

Nur in der wiederverwertbaren Originalverpackung des Herstellers lagern.

Hochstens mit der maximalen Stapelhdhe (8 Kartons) stapeln.

Nur innerhalb der angegebenen Temperaturbereiche lagern: -25 bis +55 °C, max.
Anderungsrate 20 K/Stunde, Klasse 1K4.

Nur innerhalb der angegebenen Feuchtigkeitsbereiche lagern: 5 bis 95 % relative Luft-
feuchtigkeit, nicht kondensierend, Klasse 1K3.
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4.4 |Installation, Setup und Normalbetrieb
Information zu Installation und Setup finden Sie in diesem Handbuch:
® Kapitel Mechanische Installation (= # 51)

® Kapitel Elektrische Installation (= # 55)
® Kapitel Setup (= #75)

Normalbetrieb getestet fliir Umgebungsklasse 3K3 gemalt EN 61800-2 (= # 29).

Der Hersteller der Maschine definiert die erforderlichen Fachkenntnisse des Endnutzers
gemal der Risikobeurteilung fur die Maschine und beschreibt abhangig von der Appli-
kation die Erfordernisse flir den normalen Betrieb.

4.5 AuBer Betrieb nehmen

ACHTUNG Nur Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elektrotechnik darf Sys-
temkomponenten auf3er Betrieb nehmen.

GEFAHR: Tadliche Spannung! Es besteht die Gefahr von schweren oder todlichen Ver-
letzungen durch elektrischen Schlag oder Lichtbogenbildung.

Schalten Sie den Hauptschalter des Schaltschranks aus.

Sichern Sie das System gegen Wiedereinschalten.

Blockieren Sie den Hauptschalter .

Warten Sie mindestens 7 Minuten nach Abschalten der Spannung.

4.6 Wartung und Reinigung

Das Gerat ist wartungsfrei, es muss einmal im Jahr durch Fachpersonal gepriift werden.

ACHTUNG Das Gerat nicht in Flussigkeiten tauchen oder bespriihen. Vermeiden Sie, dass Flis-
sigkeit in das Gerat eindringt. Wenn das Gerat gedffnet wird, erlischt die Garantie. Das
Innere des Gerats kann nur vom Hersteller gereinigt werden.

So reinigen Sie das Gerat von auf3en:

1. Nehmen Sie das Gerat aul3er Betrieb (siehe Kapitel 4.5 "Auler Betrieb nehmen").

2. Gehause: Mit Isopropanol oder einer ahnlichen Reinigungsldsung reinigen.
VORSICHT : Leicht Entflammbar! Gefahr von Verletzung durch Verpuffung und
Feuer.

® Beachten Sie die Sicherheitshinweise auf der Verpackung des Reinigungsmittels.
® Warten Sie nach der Reinigung mindestens 30 Minuten, bevor Sie das Gerat wie-
der in Betrieb nehmen.

4.7 Demontage

ACHTUNG Nur Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elektrotechnik darf Sys-
temkomponenten demontieren.

1. Nehmen Sie das Gerat aulder Betrieb (siehe Kapitel 4.5 "Aufler Betrieb nehmen").

2. Prifen Sie die Temperatur.

VORSICHT: Hohe Temperatur! Gefahr leichter Verbrennungen. Im Betrieb kann der
Kuhlkérper Temperaturen tber 80 °C erreichen. Bevor Sie das Gerat berihren, mes-
sen Sie die Temperatur und warten Sie, bis der Servoverstarker auf unter 40 °C abge-
kahlt ist.

Entfernen Sie die Stecker. Trennen Sie den PE Anschluss zuletzt.

4. Ausbauen: Losen Sie die Befestigungsschrauben und entfernen Sie das Gerat.

w
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4.8 System Reparatur

ACHTUNG Nur Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elektrotechnik darf Sys-
temkomponenten austauschen.

VORSICHT: Unerwarteter Anlauf! Bei der Durchfiihrung von Austauscharbeiten kann es
zur Kombination von Gefahrdungen und multiplen Folgen kommen.

® Arbeiten sind nur unter Beachtung der Vorschriften fiir Arbeitssicherheit, durch geschul-
tes Personal und mit Benutzung der jeweils vorgeschriebenen personlichen Schutzaus-
rustung zuldssig.

Austausch des Geriates

Nur der Hersteller kann das Geréat reparieren. Offnen des Gerates bedeutet Verlust der
Gewahrleistung.

Nehmen Sie das Gerat aulRer Betrieb (siehe Kapitel 4.5 "Aulier Betrieb nehmen").
Demontieren Sie das Gerat (siehe Kapitel 4.7 "Demontage").

Senden Sie das Gerat an den Hersteller.

Installieren Sie ein neues Gerat wie in der Betriebsanleitung beschrieben.
Nehmen Sie das System in Betrieb, wie in der Betriebsanleitung beschrieben.

o=

Austausch sonstiger Teile des Antriebssystems

Wenn Teile des Antriebssystems ausgetauscht werden miissen (zum Beispiel Kabel),
gehen Sie wie folgt vor:

1. Nehmen Sie das Gerat aulRer Betrieb (siehe Kapitel 4.5 "Auller Betrieb nehmen").
Tauschen Sie die Teile aus.

Prifen Sie alle Steckverbindungen auf korrekten Sitz.

Nehmen Sie das System in Betrieb, wie in der Betriebsanleitung beschrieben.

PonN

4.9 Entsorgung

ACHTUNG Fir die fachgerechte Entsorgung des Gerates wenden Sie sich an einen zertifizierten Elek-
tronikschrottverwerter.

Gemal der Richtlinie WEEE-2012/19/EG u.a. nimmt der Hersteller Altgerate und Zubehdr
zur fachgerechten Entsorgung zuriick. Die Transportkosten muss der Versender tragen.

Senden Sie die Geréate in der Originalverpackung an die in der folgenden Tabelle auf-
geflhrten Herstelleradressen.

Nordamerika Siuidamerika

KOLLMORGEN KOLLMORGEN
201 West Rock Road Avenida Jodo Paulo Ablas, 2970
Radford, VA 24141, USA Jardim da Gléria, Cotia — SP

CEP 06711-250, Brazil

KOLLMORGEN Europe GmbH KOLLMORGEN

Pempelfurtstr. 1 Room 302, Building 5, Lihpao Plaza,
40880 Ratingen, Germany 88 Shenbin Road, Minhang District,
Shanghai, China.
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5.1 Konformitat mit EG Maschinenrichtlinie, Funktionale Sicherheit

Die Konformitat mit der EG Maschinenrichtlinie Richtlinie 2006/42/EG ist fur die Lieferung
von Sicherheitskomponenten in die Europaische Gemeinschaft vorgeschrieben. Die
Sicherheitsfunktion STO im AKD ist zertifiziert. Das Schaltungskonzept zur Realisierung
der Sicherheitsfunktion "Safe Torque OFF" in den Servoverstérkern ist demnach geeignet,
die Anforderungen an SIL 2 gem. EN 62061 und des PLd, Kat. 3 gem. EN 13849-1 zu erfl-
len.

Safe Torque Off (STO) global

IEC PFH SFF
[1/h] [%] | [Jahre]

Struktur 13849-1 MTTF4 62061

AKD-C + 1 x AKD-N | global |PLd,Kat3| 2100 | SIL2 |2,99E-08| 97,08 20

AKD-C + 8 x AKD-N | global |PLd,Kat3| 2100 | SIL2 |3,07E-08| 99,44 20
MKD-C+ 14 x AKD-N| global |PLd,Kat3| 2100 | SIL2 [1,86E-08| 94.2 20

Weitere Informationen siehe Betriebsanleitungen fir AKD-C / MKD-C.

Safe Torque Off (STO) local

IEC PFH SFF
62061 [1/h] [%] [Jahre]
1x AKD-N-DS/DT | lokal |PLd, Kat3| =100 SIL2 |2,9E-08| 97,12 20

Struktur

5.2 Konformitat mit EG Niederspannungsrichtlinie und EMV Richtlinie
EU Konformitatserklarungen finden Sie auf der Kollmorgen Website.

Die Konformitat mit der EG-EMV-Richtlinie 2014/30/EG und der Niederspannungsrichtlinie
2014/35/EG ist fur die Lieferung von Servoverstarkern in die Europaische Gemeinschaft
vorgeschrieben.

Die Servoverstarker wurden von einem zugelassenen Priiflabor in einer definierten Kon-
figuration anhand der in dieser Dokumentation beschriebenen Systemkomponenten
geprift. Jede Abweichungen von der in dieser Dokumentation beschriebenen Kon-
figuration und Installation bedeutet, dass der Nutzer fiir die Durchfiihrung von neuen Mes-
sungen verantwortlich ist, um die Konformitat mit den gesetzlichen Vorschriften
sicherzustellen.

Die AKD-Nzzz07 erfillen die Storfestigkeitsanforderungen der zweiten Umge-
bungskategorie (Industrieumgebungen). Fir Stéraussendungen erfiillen die AKD-Nzzz07
die Anforderungen an Produkte der Kategorie C2 (Motorkabel < 5 m).

ACHTUNG Diese Servoverstarker kdnnen in Wohngebieten hochfrequente Stérungen verursachen
und erfordern EntstérungsmalRnahmen (externe EMV-Filter).


https://www.kollmorgen.com/de-de/products/drives/servo/akd-n/akd-n-dezentraler-servoverst�rker/#media

5.3 Konformitat mit UL/cUL
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Dieser Servoverstarker ist unter der UL (Underwriters Laboratories Inc.)-Aktennummer E217428 zugelassen.
Die UL Markings fur beide Systemkomponenten AKD-C und AKD-N sind in einem Abschnitt zusam-

mengefasst.

5.3.1 UL Markings / Marquages UL

English Francais

® This product is suitable for use on a circuit capa-
ble of delivering not more than 42,000 rms sym-
metrical amperes, 480 V maximum.

® Ce produit est congu pour une utilisation sur un cir-

cuit capable de fournir 42.000 ampéres symétriques
(rms) maximum pour 480 V maximum.

Maximum surrounding air temperature 40°C.

La température maximale de I'air ambiant de 40°C.

® AKD-C are intended to be used in a pollution
degree 2 environment.

AKD-C sont prévus pour une utilisation dans un envi-
ronnement de pollution de niveau 2.

® AKD-C : Use 60/75°C copper wire only.

AKD-C: Utilisez seulement un fil cuivre 60/75°C.

® AKD-C: CAUTION Risk of Electrical Shock!
Capacitors can have dangerous voltages pre-
sent up to 7 minutes after switching off the sup-
ply power. For increased safety, measure the
voltage in the DC bus link and wait until the vol-
tage is below 50 V.

AKD-C : ATTENTION: Risque de choc électrique!
Des tensions dangereuses peuvent persister dans
les condensateurs jusqu'a 7 minutes aprés la mise
hors tension. Pour plus de sécurité, mesurez la ten-
sion dans la liaison de bus CC et attendez qu'elle soit
inférieure a 50 V.

For use in Canada:

Transient surge suppression shall be installed
on the line side of this equipment and shall be
rated 277 V (phase to ground), 480 V (phase to
phase), suitable for overvoltage category I,
and shall provide protection for a rated impulse

withstand voltage peak of 2 kV.

Pour utilisation au Canada:

Suppression de surtension transitoire doit étre
installé sur le c6té de la ligne de ce matériel et doit
étre évalué 277 V (phase a terre) , 480 V (entre pha-
ses), adapté a la catégorie de surtension Ill, et doit
fournir une protection pour un choc nominale sup-
porter la tension de créte de 2 kV.

®* The following fuse types are recommended for branch circuit protection for AKD-C01007-CBXX:

Class/
Classe

Les types de fusibles suivants sont recommandés pour protection de secteur pour AKD-C01007-CBXX:

Voltage Rating/
Niveau de tension

Max. Fuse&SCC Rating/
Niveau maximum & SCC

Nonrenewable Cartridge fuse |CC, J

600 VAC

20 A, 200 kA

® The following table illustrates the torque requirements for the field wiring connectors :
Le tableau suivant indique les spécifications de couple pour les connecteurs de cablage sur site:

Model/Modéle Torque/Couple serrage, LB IN (Nm) Wire size/Section de fil, ANG (mm?)

AKD-C X12 6.2-7.1(0.7-0.8) 12-8 (4 -10)
AKD-C X20A  |6.2-7.1(0.7-0.8) 12-8(4-10)
AKD-C X21A  |6.2-7.1(0.7-0.8) 12-8(4-10)
AKD-C X14 6.2-7.1(0.7-0.8) 12-8(4-10)
AKD-C X13 1.8-2.2(0.2-0.25) 14-12(2.5-4)
AKD-C X15 1.8-2.2(0.2-0.25) 20-18(0.5-0.8)
AKD-C X16 1.8-2.2(0.2-0.25) 20-18(0.5-0.8)

® Split gage of AKD-N screwed connectors: max. 2.8 mm.
Le gage de split des connecteurs vissé d'’AKD-N: 2,8 mm max.
® Cold plate for AKD-N: at 40°C surrounding air temperature and 680 VDC supply voltage:
Plaque froide pour AKD-N: a température ambiante 40°C et tension d'alimentation 680 VDC:
- AKD-N00307: 240 mm x 240 mm x 10 mm or equivalent (LxXWxT, Aluminum cold plate, uncoated)
- AKD-N00607: 500 mm x 500 mm x 10 mm or equivalent (LxXWxT, Aluminum cold plate, uncoated)
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- AKD-N01207: 480 mm x 400 mm x 84 mm or equivalent (LxWxT, 31 vertical fins, Aluminum heat sink,
uncoated)

5.4 Konformitat mit EAC

EAC ist die Abkurzung fur Eurasian Conformity = EurAsische Konformitat. Das Zeichen
wird in den Staaten der eurasischen Zollunion (Russland/Belarus/Kasachstan) verwendet.

Kollmorgen bestatigt, dass das Gerat allen notwendigen Konformitatsverfahren in einem
der Mitgliedsstaaten der Eurasischen Zollunion unterzogen wurde, und dass das Gerat
allen in den Staaten der Eurasischen Zollunion vorgeschriebenen technischen Anfor-
derungen entspricht:

®* Niederspannungsanlagen (TP TC 020/2011)
® Elektromagnetische Vertraglichkeit (TP TC 004/2011)

Kontakt vor Ort: SERVOSTAR LLC. , Bld.1, Semyonovskaya nab. 2/1, RU-105094 Moskau

5.5 Konformitat mit RoHS

Das Gerat wurde in Ubereinstimmung mit RoHS Richtlinie 2011/65/EG mit deligierter Richt-
linie 2015/863/EU zum Einbau in eine Maschine gefertigt.

5.6 Konformitat mit REACH
Die Verordnung (EG) Nr. 1907/2006 regelt die Registrierung, Bewertung, Zulassung und
Beschrankung chemischer Stoffe 1 (kurz: "REACH").

Die Gerate enthalten keine Stoffe (CMR Stoffe, PBT-Stoffe, vPvB-Stoffe sowie ahnlich
gefahrliche Stoffe, die im Einzelfall aufgrund wissenschaftlicher Kriterien festgelegt wer-
den) oberhalb 0,1 Masse-%, die in der "Kandidatenliste" aufgefuhrt sind.
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6.1 Lieferumfang

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

® AKD-N mit 4 Befestigungsklammern

® Gedrucktes Exemplat der AKD-C/N Safety Notes

® DVD mit Inbetriebnahmesoftware WorkBench und der gesamten Pro-
duktdokumentation in digitaler Form.

® Zwei Steckerabdeckungen M12 (fiir unbenutzte X3 und X6)

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.

| INFO

Getrennt erhaltliches Zubehor

Zubehor muss bei Bedarf separat bestellt werden. Lesen Sie im Zubehérhandbuch fiir Ihre
Region nach:

Kihlkérper 50 mm fur AKD-N003/006

Kahlkérper 50 mm fur AKD-N012

Warmeleitfolie

Motor Leistungskabel, Feedbackkabel

Hybridkabel zum Anschluss des nachsten AKD-N

Kabel zum Anschluss digitaler Ein-/Ausgange

Kabel zum Anschluss des lokalen STO (nur AKD-N-DS/DT)
Kabel zum Anschluss des tertiaren Feldbus (nur AKD-N-DF/DG)
Stecker AKD-N-JUMP-X5 fiir AKD-N-DS/DF mit SFD3/DSL

Ersatzteile
Ersatzteile finden Sie auch im Zubehdrhandbuch fiir Ihre Region:

® Satz Befestigungsklammern
® Satz Dichtungsstopfen fiir Stecker

6.2 Typenschild

Das unten abgebildete Typenschild ist an der Seite des Verstarkers angebracht, die Bei-
spieldaten beziehen sich auf eine 12 A-Ausfihrung. Abbildung &hnlich.
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6.3 Typenschlussel

Benutzen Sie den Typenschlissel zur Produktidentifizierung, jedoch nicht fir den Bestell-
prozess, da nichtimmer alle Merkmalkombination technisch mdglich sind.

AKD -N 003 07 - DB EC - E000

Familie ii
T Sonderausfiihrung
AKD AKD M »1x000 Standard (x = Sprache)
Geréte-Ausfiihrung Anschluss Optionen
N Near Servo Drive < EC  EtherCAT
IP65/67 >

Stromklasse

003 3Arms Erweiterungen
006 6Arms ) Ein Kabel Anschluss
012 12 Arms DB  Hybrid Motorstecker

DG  Hybrid Motorstecker
und tertidrer Feldbus

Spannungsklasse DT  Hybrid Motorstecker
07 700V DC und lokalerSTO

A

Zwei Kabel Anschluss

DF  Motor+Feedback Stecker
und tertidrer Feldbus

DS  Motor+Feedback Stecker
und lokaler STO

Sonderausfiihrung: hier werden nicht sicherheitsrelevante, kundenspezifische Beson-
derheiten und die Sprachversion des gedruckten Materials kodiert.
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7.1 Die digitalen Servoverstarker der AKD-N Reihe
Verfiigbare AKD-N Versionen

Kurzname Beschreibung Anschluss

Hybrid DC Power und Feldbus Anschluss.
Hybrid Motor Anschluss.

Hybrid DC Power und Feldbus Anschluss.
AKD-N-DG Hybrid Motor Anschluss. 3bis12A
Lokales, tertidres Feldbus Interface.
Hybrid DC Power und Feldbus Anschluss.
AKD-N-DT Hybrid Motor Anschluss. 3bis12 A
Lokaler STO Eingang.

Hybrid DC Power und Feldbus Anschluss.
Zwei Kabel Motor Leistung und Motor Feed-

AKD-N-DB 3 bis 12 A| EtherCAT, I/O

EtherCAT, I/O,
lokaler Feldbus

EtherCAT, I/O,
lokaler STO

EtherCAT, I/O,

AKD-N-DF back Anschluss. 3bis 12A( | valer Feldbus
Lokales, tertiares Feldbus Interface.
Hybrid DC Power und Feldbus Anschluss.

AKD-N-DS Zwei Kabel Motor Leistung und Motor Feed- 3 bis 12 A EtherCAT, /O,

back Anschluss. lokaler STO
Lokaler STO Eingang.

Standardmerkmale

Versorgungsspannungsbereich 55 VDC bis 800 VDC

Integrierter Motion-Bus.

* |ntegrierte Unterstiitzung fiir SFD, Hiperface DSL, Comcoder, ENDAT 2.1 & 2.2, BiSS,
HIPERFACE, 1Vp-p Sin-Cos Encoder, Inkrementalgeber.

® |ntegrierte Safe Torque Off (STO)-Funktion gemaR EN 62061 SIL 2.

®* Verwendung mit Synchron-Servomotoren, Linearmotoren, Asynchronmotoren méglich.

Leistungsteil

® Anschluss an AKD-C oder MKD-C Netzteil
® DC Versorgungsspannung, Bereich 55 VDC bis 800 VDC
* Endstufen-IGBT-Modul mit erdfreier Strommessung.

Integrierte Sicherheit

® Ausreichende Isolationsabstande/Kriechstrecken und elektrische Isolation fiir sichere

galvanische Trennung gemal EN 61800-5-1 zwischen den Versorgungs-/Mo-
toranschliissen und der Signalelektronik.

Temperaturiberwachung des Verstarkers und Motors.

Motoriiberlastschutz: 12t Uberwachung

® SIL 2-Safe Torque Off gemaR EN 62061

Betrieb und Parametereinstellung

* Mit der Inbetriebnahmesoftware WorkBench fiir die Inbetriebnahme des Systems (iber
TCP/IP, angeschlossen an X18 des Netzteils.

Volldigitale Steuerung

® Digitaler Stromregler (670 ns)

® Einstellbarer digitaler Drehzahlregler (62,5 ps)
® Softwareoption Positionsregler (250 us)
Ein-/Ausgédnge

® 3 programmierbare digitale Eingénge (- # 66)
* 1 programmierbarer digitaler Ausgang (= # 66)
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7.2 Mechanische Daten

AKD AKD AKD

Mechanische Daten Einheiten N00307 | -N00607 = -N01207

Gewicht kg 1,6 1,6 ca. 2,1
o oooQ- & Hohe mm 75 75 75
51000 |/ |Breite mm 130 130 130
Breite d Lange, Gehause mm 201 201 252
Lange, mit Steckern und mm 247 247 297

Montageklammern

7.3 Elektrische Daten

Ein- = AKD- AKD- AKD-

Elektrische Daten

heiten  N00307 NO00607 N01207

Nennversorgungsspannung = 560 bis 680
Standby Versorgungsspannung V= 55
Nenneingangsleistung flr Dauerbetrieb kVA 1,5 3 7,7
Nenneingangsstrom A 2,8 55 15
Zulassige Ein-/Ausschaltfrequenz 1/h 30
Dauerausgangsstrom ( + 3%):

Optimale Kihlsituation (Anforderung an Aeff 31 62) 123)

Kihlplatte erfiillt)

Freie Konvektion, nicht montiert Aeff 1,8 1,7 0,8
Dauerausgangsleistung:

Optimale Kihlsituation (Anforderung an kW 1,3 2,6 5

Kuhlplatte erfiillt)

Freie Konvektion, nicht montiert kW 0,8 0,7 0,3
Spitzenausgangsstrom (flirca. 5s, + 3 %) Aeff 9 18 30
Spitzenausgangsleistung (fiirca. 5 s) kw 3,9 7.8 15,6
Min. Motorinduktivitat mh 6,3 3,2 2,5
Max. Motorinduktivitat mh 600 300 250
Warmeableitung, Endstufe deaktiviert w max.6 | max.6 | max.6
Warmeableitung bei Nennstrom W 37 71 150
Wirkungsgrad % 97 97 97
Technische Daten fir Bremschopper — - S.1
Strom Motor-Haltebremse A max. 1 | max. 1,5 | max. 1,5

1) Kiihlplatte: 240x240x10 mm o.4., Umgebungstemp.: 40°C, Versorgungsspannung: 680V
2) Kiihlplatte: 500x500x10 mm 0.4., Umgebungstemp.: 40°C, Versorgungsspannung: 680V
3) Kuihikérper: 480x400x84 mm 0.4., 31 verikale Rippen, Umgebungstemp.: 40°C,
Versorgungsspannung: 680V

7.4 Leistungsdaten

. s AKD- AKD-
Leistungsdaten Einheiten N00307 N00607/01207
Schaltfrequenz der Endstufe kHz 10 8
Spannungsanstiegsgeschwindigkeit dU/dt kV/us 7,2

Bandbreite des Stromreglers kHz 2,5
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: s AKD- AKD-
Leistungsdaten Einheiten N00307 N00607/01207
Bandbreite des Drehzahlreglers (ska- Hz 0 bis 750
lierbar)

Bandbreite des Positionsreglers (ska- Hz 1 bis 250
lierbar)

7.5 Umgebungsbedingungen, Beliiftung und Einbaulage

Lagerung (= #16)

Transport (= #16)

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

im Betrieb +40 °C bis +55 °C mit Dauerstromreduzierung von 4 % pro K

Feuchtigkeit im Betrieb

Relative Luftfeuchtigkeit 5 bis 95 %, nicht kondensierend,
Klasse 3K4

Einsatzhohe

Bis zu 1000 Meter tiber Normalnull ohne Beschrankungen
1000 bis 2000 Meter Gber Normalnull mit Stromreduzierung
von 1,5 %/100 m

Verschmutzungsgrad |Verschmutzungsgrad 3 gemaf EN 60664-1

Schwingungen Klasse 3M5 gemalf EN 60721-3-3

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

Einbaulage Alle Orientierungen erlaubt, bevorzugte Positionierung beach-

ten (= #53)

KihlplattengroRe

Aluminium Kuhlplatte, minimale GroRe:

AKD-N00307: Kihlplatte 350x350x10 mm

AKD -N00607: Kihlplatte 500x500x10 mm

AKD-N01207: Kuhlkdrper 480x400x84 mm, 31 Rippen

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

Beliiftung

Freie Konvektion

7.6 Ein-/Ausginge

Schnittstelle Elektrische Daten

Digitale Eingange (X3)

® gemaR IEC61131-2 Typ 1

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

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

Galvanische Isolation fir 30 VDC

2 Hochgeschwindigkeits-Eingange: Aktua-
lisierungsrate 2 ps

1 Standard-Eingang: Aktualisierungsrate 250 ps

Digitale Ausgange (X3)

gemal IEC61131-2 Typ 1

max. 30 VDC, 100 mA
kurzschlussfest

Galvanische Isolation fiir 30 VDC
Aktualisierungsrate 250 ps

STO Eingang (Option DS/DT)

Ein: 18 VDC bis 30 VDC, 80 mA
Aus: 0 VDC bis 12 VDC, <50 mA
Galvanische Isolation fur 60 VDC
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Schnittstelle Elektrische Daten
STO Ausgéange (X3, Option ® gemaRIEC61131-2 Typ 1
DS/DT) ® max. 30 VDC, 100 mA
® Kkurzschlussfest
® Galvanische Isolation fiir 30 VDC
[

Aktualisierungsrate 62,5 us




7.7 Stecker
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Die angegebenen Spannungs- und Stromdaten sind die niedrigsten zulassigen Werte
gemal UL und CE.

max. Querschnitt Strom Spannung*
Hybrid IN, X1 Hybrid Stecker 4x0,34mm?, 22 AWG |0,5A 30V
(Stift), 7 Pole 3x2,5mm? 14 AWG | 18A 850V
Hybrid OUT, X2 |Hybrid Stecker (Buchse), |4 x 0,34mm?, 22 AWG | 0,5A 30V
7 Pole 3x2,5mm2 14 AWG | 18A 850V

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

Motor/Hybrid, X4 | Stecker (Buchse), 8 Pole |4 x 2,5 mm?, 14 AWG 15A 630V
4x1,0mm? 18 AWG | 10A 30V

Feedback X5 Stecker (Buchse), 17 17 x 0,75 mm?, 20 AWG| 3,6 A 63V
Pole

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

* Nennspannung bei Verschmutzungsgrad 2, nur Kolimorgen Kabel benutzen.
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7.8 Kabelanforderungen

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

| INFO

| Verwenden Sie nur Hybrid, Motor und Feedback Kabel von Kollmorgen. Die Gewahr-

leistung fUr das System erlischt, wenn Sie Hybrid, Motor oder Feedback Kabel eines ande-
ren Herstellers als Kollmorgen verwenden.

Kabel von Kabel nach Kabeltyp IC_)(::':(:hnitt
AKD-C X20/X21 AKD-N X1, hybrid CCNCN1-0250@|3 x 2,5 mm?
4 x0,25 mm?
MKD-C X20/X21 AKD-N X1, hybrid MKC-HYB-*- 3x2,5mm?+
AKNO 4 x 0,25 mm?
AKD-N X2 AKD-N X1, hybrid CCNNN1-0250|3 x 2,5 mm?
4 x 0,25 mm?
AKD-N X3 Digitale I/O Phoenix SAC- |8x0,25 mm?
8P-M12MS®
AKD-N-DF/DG X6 D-kodiert, Tertiarer Feldbus | Phoenix SAC- |2 x2x0,14 mm?
4P-M12MSD®
AKD-N-DS/DT X6 A-kodiert, Lokaler STO-Ena- |Phoenix SAC- |4 x 0,34 mm?
ble 4P-M12MS@®

AKD-N

AKM Motor

AKD-N-DB/DG/DT X4 | Motor Leistung mit Bremse CCJUNAZ-0150 |4 x1,5mm?
und Hiperface DSL Feed- 2x0,75 mm?
back, hybrid 2x0,34 mm?

AKD-N-DF/DS X4 Motor Leistung ohne Bremse | CMONAz-015@ |4 x 1,5 mm?

AKD-N-DF/DS X4 Motor Leistung mit Bremse |CM1NAz-015@ |4 x 1,5 mm?
2x0,75 mm?

AKD-N-DF/DS X5

Motor Feedback SFD

CFSNAz-0020

4 x2x0,25 mm?

AKD-N-DF/DS X5

Motor Feedback Comcoder

CFCNAz-0020

7x2x0,25 mm?

AKD-N-DF/DS X5

Motor Feedback EnDat/BiSS

CFENAZz-0020

7x2x0,25 mm?

AKD-N-DF/DS X5
AKD-N

Motor Feedback Hiperface
AKM2G Motor

z: 1 = Stecker M23, 2 = Stecker SpeedTec (nur CC)
* = § (statisch), | (mittel bis100 m/min, 1G), D (dynamisch bis 300 m/min, 2,5G)
O gefolgt von der Langenkodierung. Sprechen Sie lhren Kollmorgen Vertriebsmitarbeiter

an.

CFHNA1-0020

7 x2x0,25 mm?2

siehe Kollmorgen Website:
Kollmorgen 2G Cable Guide

@® Beispiel, ahnliche Kabel sind von anderen Herstellern lieferbar.
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7.9 Definition Kabellange

| INFO | AKD-C besitzt zwei Pfade, an die jeweils bis zu 8 AKD-N angeschlossen werden kénnen.

Maximum gesamte Kabelldnge fur jeden Pfad ist 100 m. Informationen Uber die Sys-
temtopologie finden sie auf (= # 58)

Kabeltyp Kabel Verwendung Verfiigbare Lange (m)
CCNCN1 AKD-C zu AKD-N, hybrid |3, 6, 12, 24, 36 40
MKC-HYB- |MKD-C to AKD-N X1, 3,6,12,24,36 40
*-AKN hybrid
CCNNN1 AKD-N zu AKD-N, hybrid |0.25, 0.5 ... 2.0 (0,25m Schritte bis 25
2m)
2.5,3.0... 25 (0,5m Schritte bis 25m)
CCJNA AKD-N-DG/DT zum Motor,{ 0.2, 0.3 ... 1.0 (0,1m Schritte bis 1m)
hybrid 1.25,1.5 ... 2.0 (0,25m Schritte bis 5
CMxNA AKD-N-DF/DS zum Motor, | 2m)
Leistung 2.5,3.0...5.0 (0,5m Schritte bis 5m)
CFyNAz AKD-N-DF/DS zum Motor, 5
Ruckflihrung (Feedback)
Einzelleitung | X13 +24 V/GND, X15 Digital 1/0s, X16 STO Signale 30

z: 1 = Stecker M23, 2 = Stecker SpeedTec (nur CC)
* = § (statisch), | (mittel bis100 m/min, 1G), D (dynamisch bis 300 m/min, 2,5G)



AKD-N Betriebsanleitung | 7 Technische Beschreibung und Daten

7.10 Brems-Chopper
Der AKD-C besitzt einen internen Bremswiderstand, MKD-C besitzt keinen internen Wider-
stand. Ein externer Widerstand kann bei beiden Netzteilen an X14 angeschlossen werden.
Geeignete externe Bremswiderstande sind im AKDZubehérhandbuch beschrieben.

7.10.1 Funktionsbeschreibung

Wenn die riickgespeiste Energie zu einem ausreichend hohen Anstieg der Bus-Kon-
densator-spannung fihrt, gibt das Netzteil den Brems-Chopper frei und die riickgespeiste
Energie wird an den Bremswiderstand ausgegeben. 90 % der kombinierten Leistung aller
gekoppelten Servoverstarker steht permanent fir die Spitzen- und Dauerleistung zur Ver-
figung.

Abschalten bei Uberspannung

Wenn die Spannungsschwelle im Zwischenkreis Uberschritten wird, meldet der Servover-
stérker mit der toleranzbedingt niedrigsten Ausschaltschwelle einen Uberspannungsfehler.
Die Leistungsstufe des Verstarkers wird deaktiviert und die Last trudelt aus. Die Fehlermel-
dung ,F501 Uberspannung Bus*“ wird ausgegeben. Der Fehlerrelaiskontakt (AKD-C:
X15/5-6, MKD-C: X15A/1-2) &ffnet bei diesem Fehler.

7.10.2 Technische Daten
Technische Daten sind in den Betriebsanleitungen fir AKD-C / MKD-C aufgefiihrt.
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7.11 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

Hohe Spannung bis 900 V!

Es besteht die Gefahr von schweren oder tddlichen Verletzungen durch elektrischen

Schlag oder Lichtbogenbildung. Die eingebaute Leuchtdiode zeigt nicht den realen Span-

nungspegel an.

® Messen Sie stets die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis an Stecker X14 des AKD-
C bzw. X23 des MKD-C und

® \arten Sie, bis die Spannung unter 50 V gesunken ist, bevor Sie Komponenten im
dezentralen Servosystem berihren.

Die LED liefert farbkodierte Informationen (rot, gelb, griin). Spezialisten kénnen die Blink-
frequenz analysieren, genauere Informationen hierzu finden Sie in der WorkBench Onli-
nehilfe.

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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7.12 Ein- und Ausschaltverhalten

Verhalten der "Haltebremsen"-Funktion

Servoverstarker 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 (Frei-
gabesignal) wird die elektrische Bremsung ausgeldst. Wie bei allen elektronischen Schal-
tungen 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 Sicher-
heitssteuerung.

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

STO-Sicherheitsfunktion

Mit der STO-Sicherheitsfunktion kann der Servoverstarker mithilfe seiner internen Elek-
tronik 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 (= #43).

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

U A
AKD-C/MKD-C:
24V, L1,L2,L3
>t
U 4 [
|
Strang DC Power |
|
/ £t
U 4 ~1s
Local/Global
STO
>t
U A > 100ms
AKD-C:
HW Enable +
SW Enable + /
no fault L
>t
U I
|
Endstufe
enable
>t
n
Motordrehzahl

-
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7.12.2 Ausschaltverhalten

|

INFO

| Die AKD-C 24 V Spannungsversorgung bleibt aktiv. Der HW-Enable-Eingang deaktiviert

alle AKD-N Endstufen sofort. Konfigurierte digitale Eingéange und Feldbusbefehle kénnen
verwendet werden, um kontrollierte Stopps auszufiihren.

Die Steuerfunktion Stopp, Not-Halt und Not-Aus sind in der Norm EN 60204 definiert. Anga-
ben fir die sicherheitshezogenen 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 in der WorkBench
Onlinehilfe beschrieben.

Keine Funktionale Sicherheit!

Schwere Verletzungen kénnen die Folge sein, wenn eine hangende Last nicht sicher blo-

ckiert wird. Die funktionale Sicherheit, z.B. bei hangenden Lasten (vertikale Lasten), erfor-

dert eine zusatzliche mechanische Bremse, die sicher betatigt werden muss, z. B. durch

eine Sicherheitssteuerung.

® Benutzen Sie eine zusatzliche sichere mechanische Sperre (zum Beispiel durch eine
Motor-Haltebremse).

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

7.12.2.1 Ausschaltverhalten bei Verwenden eines digitalen Eingang (kontrollierter Stopp)

Dies ist ein Stopp der Kategorie 2 gem EN 60204. Sie kénnen einen digitalen Eingang kon-
figurieren, um den Motor kontrolliert zu stoppen, danach den Servoverstarker zu sperren
und dann eine vorhandene Haltebremse zu aktivieren. Informationen zur Konfiguration der
digitalen Eingange finden Sie der WorkBench Onlinehilfe.

| Standard Betrieb | Dinx.mode=13
I
AKD-C/MKD-C:
24V, L1,L2,L3 t
I
A
|
Digital Input x
t
|
|
Endstufen ;
Freigabe ////
’ t
A : Gesteuert |
|
Motordrehzahl CS.VTHRESH
[} — t

Die Bremse fallt ein, wenn die Geschwindigkeit unter die Schwelle CS.VTHRESH absinkt
oder die Wartezeit CS.TO abgelaufen ist.

7.12.2.2 Ausschaltverhalten bei Verwenden des Befehls DRV.DIS

Die Taste Enable/Disable in WorkBench gibt intern einen drv.dis-Befehl an den Ser-
voverstarker aus. Informationen zur Konfiguration der digitalen Eingéange und Funktionen
finden Sie der WorkBench Onlinehilfe. Dieses Enable-Signal wird auch als "Soft-
warefreigabe" (SW-Freigabe) bezeichnet.
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DRV.DISMODE 0

Achse sofort deaktivieren. Wenn die Geschwindigkeit unter den
Schwellenwert CS.VTHRESH abfallt oder es zu einer Zeit-
Uberschreitung kommt, wird die Bremse geschlossen. Stopp der Kate-

gorie 0 gemaf EN 60204 (= #43).

DRV.DISMODE 2

Kontrollierten Stopp verwenden, um den Servoverstarker sofort zu
deaktivieren. Wenn die Geschwindigkeit unter den Schwellenwert
CS.VTHRESH abfallt oder es zu einer Zeitiiberschreitung kommt,

wird die Bremse geschlossen. Stopp der Kategorie 1 gemaf EN

60204 (- #43).

=0

DRV.DISMODE

=2

DRV.DISMODE

AKD-C/MKD-C:

24V, L1L2,L3

DRV.DIS

DRV.ACTIVE

Endstufen
Freigabe

Motordrehzahl

Endstufen
Freigabe

Motordrehzahl

| Standard Betrieb

| DRvDIS

A

)
—

v

Ungesteuert

|
M CS.VTHRESH

t

A

702

— 1

T2

Gesteuert

CS.VTHRESH

S

|

Die Bremse fallt ein, wenn die Geschwindigkeit unter die Schwelle CS.VTHRESH absinkt
oder die Wartezeit CS.TO abgelaufen ist.
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7.12.2.3 Ausschaltverhalten bei Verwenden des HW Enable Eingangs am AKD-C (ungesteuerter

Stopp).

Dies ist ein Stopp der Kategorie 0 gemaf EN 60204. Der HW-Enable-Eingang deaktiviert

die AKD-N Endstufe sofort.

DRV.DISMODE =0

DRV.DISMODE =2

&

AN

AKD-C/MKD-C:
24V, L1,L2,L3

AKD-C:

HW Enable

Endstufen
Freigabe

Motordrehzahl

Endstufen
Freigabe

Motordrehzahl

Standard Betrieb

| Disable

I
A : Ungesteuert
CS.VTHRESH
t —
|
|
A [
|
T
t
Iy Gesteuert |
viS.VTHRESH
t
i

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 Ver-
zbgerung einfallt.
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7.12.2.4 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 in der WorkBench Onlinehilfe beschreibt eine Tabelle das spe-
zifische Verhalten jedes Fehlers.

Ausschaltverhalten bei Fehlern, die eine Deaktivierung der Endstufe bewirken

Dies ist ein Stopp der Kategorie 0 gemaf EN 60204.

Standard Betrieb | F301 (Beispiel)
|
|
|

Motor Ubertemperatur
AKD-C/MKD-C:
24V, L1,L.2,L3

F301 (Beispiel)

v
—

FEHLER
Relais t

Abgeschaltet Gber
AKD-C: Netzschiitz / Fehlerrelais
L1,L2,L3 t

DC Power t

Endstufen
Freigabe

— //'f// 77
B e 70 / 77

A Ungesteuert

|
Motordrehzahl #_CS.VTHRESH
e — t
|
Motor Halte-
bremse

>

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 Verzdgerung

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

Standard Betrieb I+'418 (Beispiel)
$pannung Feedback

|
|
AKD-C/MKD-C:
24V, L1,L2,L3 -t
l =
|

F418 (Beispiel)

\

FEHLER
Relais t

Strang
DC Power

Endstufen

Freigabe //y
Lokaler/Globaler

STO //

v

v

\J

AKD-C: ,
HW Enable //V
T » {
'y Ungesteuert
| I
|
Motordrehzahl | CS.VTHRESH

Kurzschluss-

bremse //j// 3

Motor Halte-
bremse

>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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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)

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

v

F306 (Beispiel)
> t
A |
|
FEHLER
Relais t
A |
|
Strang
DC Power
> t

Endstufen
Freigabe //y
Lokaler/Globaler
STO ///
> {

AKD-C:

HW Enable //V
| t

!

v

L

|
|
r

Kurzschluss-
bremse
>t
|
Motor Halte- l;
bremse

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

Die STO Funktion der AKD-N mit Option "DB" oder "DF/DG" wird vom intelligenten AKD-C
Netzteil Gber 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/DT" 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.

7.13.1 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 Ein-
gang und einen STO-Status Ausgang fir jeden Antriebsstrang.

Die globale STO Funktion ist in der AKD-C Betriebsanleitung beschrieben.
Applikationsbeispiele finden Sie im Projektierungshandbuch Dezentrale Antriebssysteme.

| INFO \ Die globale STO Funktion umfasst folgende Teilsysteme: AKD-C, AKD-N ohne Option
"DS/DT", Kollmorgen Hybrid Verbindungskabel.

Das globale STO-Enable Signal hat keinen Einfluss auf angeschlossene AKD-N mit

Option "DS/DT" (lokaler STO Eingang). Der lokale STO-Status dieses Gerates wird trotz-
dem im Strang STO-Status gemeldet.

7.13.2 Globaler STO, gesteuert iiber den MKD-C

Stecker X16A/B am MKD-C ermoglicht den Zugriff auf alle STO Signale des dezentralen
Antriebssystems, das von diesem MKD-C versorgt wird. Es gibt einen STO-Enable Ein-
gang und einen STO-Status Ausgang fir jeden Antriebsstrang.

Die globale STO Funktion istim MKD-C Installation Manual beschrieben.

| INFO \ Die globale STO Funktion umfasst folgende Teilsysteme MKD-C, AKD-N ohne Option
"DS" oder "DT", Kollmorgen Hybrid Verbindungskabel.

Das globale STO-Enable Signal hat keinen Einfluss auf angeschlossene AKD-N mit
Option "DS/DT" (lokaler STO Eingang).

Wenn Sie mehr als 8 AKD-N mit Hardware Revison A oder B iin einem Strang verwenden
mdchten, missen Sie einen Signalverstarker am STO Signal anschlielen.

Zulassige Geratezahl je Strang:

® Hardware Revision A oder B: maximal 8 AKD-N

® Hardware Revision A oder B mit Signalverstérker: maximal 14 AKD-N
® Hardware Revision C: maximal 14 AKD-N

7.13.3 Lokaler STO, gesteuert liber lokalen digitalen Eingang am AKD-N-DS/DT

Option "DS/DT" 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/DT" verfligbar.
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7.13.4 Sicherheitstechnische Kennzahlen

Die Systeme sind mit folgenden Kennzahlen eindeutig beschrieben:

ISO IEC PFH SFF Tu
Struktur STO 13849-1  MTTFa o061 [1/h] [%] @ [Jahre]

AKD-C + 1 x AKD-N | global |PLd,Kat3| 2100 | SIL2 |2,99E-08| 97,08 20

AKD-C + 8 x AKD-N | global |PLd,Kat3| 2100 | SIL2 |3,07E-08| 99,44 20

MKD-C+ 14 x AKD-N| global |PLd,Kat3| 2100 | SIL2 |1,86E-08| 94,20 20

1x AKD-N-DS/DT | lokal |PLd,Kat3| 2100 | SIL2 |2,9E-08 | 97,12 20

ACHTUNG Ein sehr unwahrscheinliches, aber mogliches Ereignis kann auftreten, wenn innerhalb

einer sehr kurzen Zeit zwei nicht benachbarte IGBTs einen Kurzschluss aufweisen. In die-
sem Fall kann eine Bewegung von maximal 120° (elektrisch) auftreten. Dies kann nur
geschehen, wenn die STO Funktion des Antrieb aktiviert ist. Wenn die Ausfallrate eines
IGBT 120 FIT betragt, ergeben sich fur 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 * 10-1° pro Stunde (ohne Ausfille
wegen gemeinsamer Ursachen). Auch wenn die STO Funktion tber ein Jahr lang aus-
geflihrt wird, wird dieses Ereignis nur alle 100 Milliarden Jahre eintreten.

7.13.5 BestimmungsgemaRe Verwendung

Die Funktion STO ist ausschlief3lich dazu bestimmt, einen Antrieb funktional sicher anzu-
halten 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 erfillen.

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 gemafl EN 13849 geniigen.

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

7.13.6 Bestimmungswidrige Verwendung

Die STO Funktion darf nicht verwendet werden, wenn der Servoverstarker aus den fol-
genden Griinden stillgesetzt werden muss:

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

®* Not-Aus-Situationen. Im Not-Aus Fall wird das Netzschiitz abgeschaltet (Not-Aus Tas-
ter).

® Verdrahtung des Systems mit Hybridkabeln anderer Hersteller als Kollmorgen ist nicht
erlaubt.

® Veréndern von Kabeln oder Steckern ist nicht erlaubt.

® Verwenden Sie die STO Status Signale nicht fiir funktionale Sicherheit.
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7.13.7 Reaktionszeit

Globaler STO

Die Verzdgerung von der fallenden Flanke am globalen STO Enable Eingang bis zur Unter-
brechung der Energiezufuhr zu den Motoren am Antriebsstrang hangt von der Anzahl der
am Strang angeschlossenen AKD-N ab. Die maximale Reaktionszeit betragt 10 ms. Je
mehr AKD-N am Strang angeschlossen sind, desto kiirzer ist die Reaktionszeit.

Lokaler STO
Die Verzdgerung von der fallenden Flanke am lokalen STO Enable Eingang bis zur Unter-
brechung der Energiezufuhr zum Motor betragt maximal 10 ms.

7.13.8 Einbauraum, Verdrahtung

| INFO | Vermeiden Sie Verschmutzung der Stecker mit leitfahigen Materialien. Beachten Sie die
geforderten Umgebungsbedingungen (siehe Kapitel (= # 29). Der AKD-N kann in einer
Umgebung eingesetzt werden, in der Gerate der Schutzklasse IP67 erforderlich sind.

Die Kabel mussen fest verlegt werden, vor dulleren Beschadigungen geschiitzt (z. B.
durch Verlegung in einem Kabelkanal), in verschiedenen ummantelten Kabeln oder ein-
zeln durch einen geerdeten Anschluss geschutzt.

Die Verdrahtung muss die Anforderungen der EN 60204-1 erfillen.

Die maximale Kabellange fir sicherheitsrelevante Ein-/Ausgange und der 24V Span-
nungsversorgung betragt 30 m.
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7.13.9 Lokaler STO, Sicherheitshinweise

Keine Bremsleistung!

Schwere Verletzungen kénnen die Folge sein, wenn eine hangende Last nicht sicher blo-

ckiert wird. Der Servoverstarker kann eine hangende Last nicht halten, wenn die STO-

Funktion aktiviert ist.

Die Antriebe durfen nicht fiir Aufzlige verwendet werden.

® Benutzen Sie eine zusatzliche sichere mechanische Sperre (zum Beispiel durch eine
Motor-Haltebremse).

Automatischer Anlauf!

Es besteht die Gefahr von tédlichen oder schweren Verletzungen fir Personen, die in der
Maschine arbeiten. Der Antrieb kann abhangig von der Parametereinstellung nach dem
Einschalten der Netzspannung, bei Spannungseinbriichen oder Unterbrechungen auto-
matisch anlaufen. Wenn der Parameter DRV.ENDEFAULT auf 1 gesetzt ist,

® warnen Sie an der Maschine mit einem Warnschild ("WARNUNG: Automatischer Wie-
deranlauf nach Einschalten" oder ahnlich) und

stellen Sie sicher, dass ein Einschalten der Netzspannung nicht méglich ist, wahrend
sich Personen im gefahrdeten Bereich aufhalten.

Wenn Sie einen Unterspannungsschutz benutzen, beachten Sie Kapitel 7.5 der EN
60204-1:2006.

Hohe elektrische Spannung!

Es besteht Stromschlag- und Verletzungsgefahr. Die Funktion STO gewabhrleistet keine
elektrische Trennung am Leistungsausgang. Wenn ein Zugang zu den Motoranschllssen
erforderlich ist,

® trennen Sie den Servoverstarker vom AKD-C/MKD-C Netzteil,

® beachten Sie die Entladezeit des Zwischenkreises.

ACHTUNG Wenn die Funktion STO von einer Steuerung automatisch einkanalig angesteuert wird,

ACHTUNG

ACHTUNG

|

INFO

muss sichergestellt sein, dass der Ausgang der Steuerung gegen Fehlfunktion Giberwacht
wird. Damit kann verhindert werden, dass durch einen fehlerhaften Ausgang der Steue-
rung die Funktion STO ungewollt angesteuert wird. Da die lokale STO Funktion ein ein-
kanaliges System ist, kdnnen irrtimliche Aktivierungen nicht erkannt werden.

Wenn der STO-Enable abgeschaltet ist, kann der Antrieb nicht kontrolliert gebremste wer-
den. Wenn eine kontrollierte Bremsung vor Verwendung der STO Funktion nétig ist, muss
der Servoverstarker gebremst werden und der STO-Eingang verzdgert von der +24 V-Ver-
sorgung getrennt werden.

Im Falle eines seltenen Doppelfehlers in sehr kurzer Zeit (= # 44) kann eine einmalige
Bewegung bis zum maximalen Winkel von 120° (elektr.) auftreten. Dies kann nur gesche-
hen, wenn die STO Funktion des Antrieb aktiviert ist. Auch wenn die STO Funktion tber
ein Jahr lang ausgeflihrt wird, wird dieses Ereignis nur alle 100 Milliarden Jahre eintreten.

| Die STO Status Signale sind nur informell und nicht relevant fur die funktionale Sicherheit.
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7.13.10 Technische Daten und Anschluss lokaler STO
| INFO | Derlokale STO Eingang ist nicht kompatibel mit IEC 61131-2.

STO-Enable Eingang Eingang entspricht nicht IEC61131-2
Ein: 18 VDC bis 30 VDC, 80 mA
Aus: 0 VDC bis 12 VDC, <50 mA
Galvanische Isolation fiir 250 VDC

tolerierte OSSD Pulsdauer 0,3 ms
gemafl IEC61131-2 Typ 1

max. 30 VDC, 100 mA
Galvanische Isolation fiir 250 VDC
PELV gem. EN 60204-1

Ausgang 24 VDC +/-10%

STO-Status Ausgange

24 VDC Netzteil

Anschlussbild lokaler STO-Enable

mm Beschreibung
1 STO-Enable +
2 STO-Enable -
3 n.c.
4 n.c.
Servoverstérker - Sicherheitsgerat

STO-Enable +] ~1
\-

.’l < Of—_—24V
WY |

STO-Enable -| ~ 2 A
(m—-———0 GND

® A ®

T

T

Anschlussbild lokaler STO-Status

M12, A-kodiert = Pinbelegung X3 Beschreibung

1,2 siehe (= #68)
3 STO Status -
4 STO Status +
5,6,7,8 siehe (= #68)
Servoverstarker X3 Steuerung
STO-Status + ( i oAy
33V informell
AN STO-Status -| -3
| — > O STO-Status
R > 240 Ohm

I/0-GND
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7.13.11 Funktionsbeschreibung lokaler STO

| INFO |

ACHTUNG

| INFO |

Bei AKD-N Verstarkern mit Option DS/DT 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 Ein-
gang STO-Enable direkt an +24 VDC angeschlossen werden. Die Funktion ist dann Gber-
brtckt 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 Sicherheit Servoverstarker kann
STO-Enable n HW Enable STO-Status gem. SIL2 Moment produzieren
ov nein Hoch ja nein
oV ja Hoch ja nein
+24V nein Niedrig nein nein
+24'V ja Niedrig nein ja

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 Servoverstarker kontrolliert ab (Geschwindigkeits-Sollwert = 0 V).

2. Wenn Geschwindigkeit = 0 U/min, deaktivieren Sie den Servoverstarker (Enable =0 V).
3. Bei hdngender Last den Antrieb zusatzlich mechanisch blockieren

4. STO ansteuern

Es ist nicht mdglich, 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-Ena-
ble Eingang zeitverzégert von +24 V getrennt werden.

7.13.11.1 Signaldiagramm

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

1. Bremsen Sie den Servoverstarker kontrolliert ab (Geschwindigkeits-Sollwert =0 V).
2. Wenn Geschwindigkeit = 0 U/min, deaktivieren Sie den Servoverstarker (Enable = 0 V).
3. Aktivieren Sie die STO Funktion (lokaler STO-Enable =0 V)
4. Zum Neustart missen Sie das Sicherheitsgerat resettieren.

n 4 Wiederanlauf
Drehzahl % /

Ua t
HW-Enable

>100ms tr
U 1 Reset
Sicherheits

STO-Enable Gerat
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7.13.12 Funktionstest

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

7.13.12.1 Globaler STO

Der Funktionstest fir den globalen STO ist in der Betriebsanleitung des AKD-C bzw. MKD-
C beschrieben.

7.13.12.2 Lokaler STO
Erste Methode:

1. Stoppen Sie den Servoverstarker mit Sollwert 0 V, lassen Sie den Servoverstarker frei-
gegeben.
GEFAHR: Betreten Sie nicht den Gefahrenbereich!

2. Aktivieren Sie die lokale STO Funktion, indem Sie z.B. die Schutztlr des Antriebs 0ff-
nen (OV an AKD-N X6/1).

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

Zweite Methode:

1. Stoppen Sie den Servoverstarker mit Sollwert 0 V, deaktivieren Sie den Ser-
voverstarker.

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

3. Der Antrieb kann nicht freigegeben werden.
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7.13.12.3 Applikationsbeispiel Lokaler STO

Die Beispielapplikation unten zeigt eine Tiir-Uberwachung und den Not-Halt, wobei der
lokale STO-Enable Eingang eines AKD-N-DS gemaR SIL2 / PLd von einer Sicher-
heitssteuerung angesteuert wird.

| INFO | Kollmorgen KSM Module kdnnen nicht verwendet werden.
Detaillierte Applikationsbeispiele finden Sie im Projektierungshandbuch Dezentrale
Antriebssysteme.
X13
f—-—
%
STO
+24V 5 AKD-C
(-
e g
Reset ‘I,:LLJL?r? ' Not-Halt
- . X20 >
S1 I 2 S3, . S
F] f - X1 ¢ &
24 P P DI DI DI DI Dl
12 O 02 03 04 05 X61 X4
Sicherheitssteuerung ~(=| AKD-N-DS/DT—"=
DO Motor
0 01,
: 2l
o._okaler STO-Enable | | ___ | X6
GND Lo o

7.13.12.4 OSSD Testpulse

Sicherheitssteuerungen prifen ihre Ausgange periodisch wahrend des normalen Betriebs.
Diese Testprozeduren erzeugen Pulse am STO-Enable Eingang des AKD-N-DS/DT.

Testpulse mit T1 < 300 pys und T2 > 200 ms haben keinen Einfluss auf die sicher-

heitsrelevante STO Funktion. Testpulse aulierhalb dieser Spezifikation I6sen die STO
Funktion aus, fihren aber nicht zu einer gefahrlichen Situation.
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8.1 Wichtige Hinweise

Hoher Ableitstrom!

Gefahr durch elektrischen Schlag, wenn der Servoverstarker (oder der Motor) nicht EMV-

gerecht geerdet ist.

® Verwenden Sie keine lackierten (nicht leitenden) Montageplatten.

® Benutzen Sie beide PE Schraubanschliisse.

® Um die Impedanz méglichst niedrig zu halten, empfehlen wir Kupfergewebebander fiir
die PE Schraubanschlusse.

Hohe Temperatur!

Gefahr leichter Verbrennungen. Das Gehause des Verstarkers kann Temperaturen Gber

80°C erreichen.

® Messen Sie die Temperatur und warten Sie, bis das Gehause auf unter 40°C abge-
kihlt ist, bevor Sie es berthren.

® Halten Sie den erforderlichen Freiraum von 50 mm nach allen Seiten des AKD-N ein.

Schiitzen Sie den Servoverstarker vor unzuldssigen Belastungen. Achten Sie ins-
besondere darauf, dass durch den Transport oder die Handhabung keine Komponenten
verbogen oder Isolationsabstande verandert werden. Vermeiden Sie den Kontakt mit elek-
tronischen Komponenten und Kontakten.

Der Servoverstarker schaltet sich bei Uberhitzung selbsttatig aus. Stellen Sie sicher, dass
der Einbauraum die Anforderungen erfillt (= # 29).

Montieren Sie keine Gerate, die Magnetfelder erzeugen, direkt neben den Ser-
voverstarker. Starke Magnetfelder konnen interne Bauteile direkt beeinflussen. Montieren
Sie Gerate, die Magnetfelder erzeugen, in ausreichendem Abstand zu den Verstarkern
und/oder schirmen Sie die Magnetfelder ab.

INFO \ Optimale Leistungsausbeute erfordert eine optimierte Strategie fur die AKD -N Tem-
peratur. Beachten Sie die Hinweise im Projektierungshandbuch und in Kapitel (= # 52)

8.2 Temperatur Management

Der mégliche Dauerausgangsstrom und die Ausgangsleistung hangen von der Kiih-
lungssituation des AKD-N ab. Der Kollmorgen Kundendienst unterstitzt Sie bei der

genauen Berechnung des Temperaturverhaltens basierend auf der speziellen Maschi-
nenarchitektur.

Optimale Kiihisituation um die Nennleistung zu erreichen:

Anforderung an die Kiihlplatte (Aluminium, nicht lackiert) bei 40°C Umgebungstemperatur
und 680 VDC Versorgungsspannung:

® AKD-N 03 A: Kiihlplatte 350 mm x 350 mm x 10 mm
* AKD-N 06 A: Kiihlplatte 500 mm x 500 mm x 10 mm
® AKD-N 12 A: Kiihlkérper 480 mm x 400 mm x 84 mm, 31 Rippen

Als grober Anhaltspunkt kann eine dreistufige Einteilung helfen:

1. Optimale Kihlsituation: Anforderung an Kuhlplatten-/KiihlkorpergroRe erfilllt,
kein zusatzlicher Kiihlkérper erforderlich
2. Schlechte Kihlsituation: Beispiel: 50% der Kuhlplattengré3e vorhanden

Benutzen Sie den optionalen groRen Kuhlkdrper (50 mm) zum Erreichen der optimalen
Kihlsituation.

Die Kuhlkdrper sind im regionalen Zubehdérhandbuch beschrieben.
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8.3 Mechanische Zeichnungen

8.3.1 MaRe AKD-N, bevorzugte Montageposition

INFO

Material:

® Vier Montageklammern (im Lieferumfang)

® Vier M5-Zylinderschrauben mit Innensechskant geméaR EN 4762,
4 mm-Innensechskantschlissel benutzen.

* Warmeleitfolie AKD-N003/006 (Bestellnummer 849-373000-04)

* Warmeleitfolie AKD-N0O12 (Bestellnummer 849-374001-04)

Stellen Sie sicher, dass der erforderliche Freiraum von 50 mm nach allen Seiten des AKD-
N eingehalten ist.
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8.3.2 MaRe AKD-N mit optionalem Kiihlkérper, bevorzugte Montageposition
Material:

INFO

Vier Montageklammern (im Lieferumfang)

Vier M5-Zylinderschrauben mit Innensechskant gemaf EN 4762,

4 mm-Innensechskantschlussel benutzen.

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

Warmeleitfolie AKD-N003/006 (Bestellnummer 849-373000-04)

Warmeleitfolie AKD-N012 (Bestellnummer 849-374001-04)

Kihlkérper 50mm (Option, siehe regionales Zubehdrhandbuch)), fir alle AKD-N

Stellen Sie sicher, dass der erforderliche Freiraum von 50 mm nach allen Seiten des AKD-
N eingehalten ist.
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9.1 Wichtige Hinweise
ACHTUNG Der Servoverstarker darf nur von Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elek-

ACHTUNG

ACHTUNG

INFO

|

trotechnik installiert werden. Grine Drahte mit gelben Streifen durfen nur fir die Ver-
drahtung der Schutzerde (PE) verwendet werden.

Hohe Spannung bis 900 V!

Es besteht die Gefahr von schweren oder tddlichen Verletzungen durch elektrischen
Schlag oder Lichtbogenbildung.

Kontakte kénnen bis zu 7 Minuten nach Abschalten der Stromversorgung gefahrliche
Spannung fuhren.

Steuer- und Leistungsanschllisse kdnnen auch bei nicht aktivem Motor unter Spannung
stehen. Die eingebaute Leuchtdiode zeigt nicht den realen Spannungspegel an.

® |nstallieren und verdrahten Sie die Geréate 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 die Anlage sicher freigeschaltet ist (Absperrung, Warnzeichen
usw.).

Trennen Sie nie die elektrischen Verbindungen zum AKD-N, wahrend dieser Span-
nung fuhrt.

Warten Sie nach dem Trennen des AKD-C/MKD-C von der Stromquelle mindestens 7
Minuten, bevor Sie Gerateteile, die potenziell Spannung fiihren (z. B. Kontakte), berih-
ren oder Anschlisse trennen.

Messen Sie stets die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis an X14 des AKD-C bzw.
an X23 des MKD-C und warten Sie, bis die Spannung unter 50 V gesunken ist, bevor
Sie Komponenten berihren.

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 ausgeflihrt oder ein Anschluss-
kabel mit einem Querschnitt von >10 mm? verwendet werden. Gefahr durch Stromschlag.
Abweichende MaRnahmen mdglich in Ubereinstimmung mit regionalen Vorschriften.
Falsche Zwischenkreisspannung, ein ungeeigneter Motor oder fehlerhafte Verdrahtung
beschadigen den Servoverstarker. Priifen Sie die Kombination aus Servoverstarker und
Motor. Gleichen Sie die Nennspannung und den Nennstrom der Komponenten ab. Fihren
Sie die Verdrahtung gemaR dem Anschlussbild aus: (= # 61).

Die Setup-Software kann verwendet werden, um die Einstellungen des Verstarkers zu
andern. Jede weitere Veranderung fuhrt zum Erléschen der Garantie.
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9.2 Anleitung fiir die elektrische Installation

Installieren Sie das elektrische Antriebssystem wie folgt:

1. Wabhlen Sie Kabel (= # 32).) gemal der geplanten Systemtopologie aus (= # 58).
2. Montieren Sie die Schirmung und erden Sie den Servoverstarker.

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

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

SchlieRen Sie das Hybrid Leistungskabel zwischen AKD-C/MKD-C X20 oder X21
und dem AKD-N X1 an, max. Ldnge 40 m.

Schlief3en Sie die Hybrid Leistungskabel zwischen den AKD-N Verstarkern an X1/X2
an, max. Lange 25 m.

Zwei Kabel Anschluss:

Schlief3en Sie das Motor Leistungskabel an X4 an, max. Lange 5 m.

SchlieRen Sie das Ruckflihrsystem an X5 an, max. Lange 5 m.

Ein Kabel Anschluss:

SchlieRen Sie das Hybrid Motorkabel an X4 an, max. Lange 5 m.

4. Prufen Sie die Verdrahtung anhand der geplanten Systemtopologie (= # 58).



AKD-N Betriebsanleitung | 9 Elektrische Installation

9.3 Topologie eines dezentralen Servosystems

9.3.1 Systemgrenzen

Strangldnge:

Maximal 100 m Gesamtkabellange je Strang

Anzahl AKD-N:

® AKD-C: max. 8 je Strang
® MKD-C:max. 14 je Strang

Beachten Sie die Hinweise zu Einschrankungen von Gesamtstrom
und -leistung im Decentralized System Project Guide

Strang Strom:

® AKD-C: Summe der Strénge 1 und 2 max. 17 A
® MKD-C: max. 16 A je Strang

Berechnen Sie den Gleichzeitigkeitsfaktor der Achsen

Strang Leistung:

® AKD-C: Summe der Strange 1 und 2 max. 11 kW
® MKD-C: max. 10 kW je Strang

Berechnen Sie den Gleichzeitigkeitsfaktor der Achsen

Standby Leistung:

® AKD-C: Summe der Strénge 1 und 2 max. 260 W bei 24 V.
® MKD-C: max. 180 W bei 24 V je Strang.

9.3.2 Beispiel mit AKD-C
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9.3.3 Beispiel mit MKD-C
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9.4 Verdrahtung

ACHTUNG

|

INFO

Hohe Spannung bis 900 V!

Es besteht die Gefahr von schweren oder tddlichen Verletzungen durch elektrischen
Schlag oder Lichtbogenbildung. Die eingebaute Leuchtdiode zeigt den realen Span-
nungspegel nicht zuverlassig an.

® |nstallieren und verdrahten Sie die Geréate 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 die Anlage sicher freigeschaltet ist (Absperrung, Warnzeichen
usw.). Die einzelnen Spannungen werden zum ersten Mal wahrend der Konfiguration
eingeschaltet.

Der Servoverstarker darf nur von Fachpersonal mit Kenntnissen im Bereich der Elek-
trotechnik installiert werden. Griine Drahte mit gelben Streifen dirfen nur fiir die Ver-
drahtung der Schutzerde (PE) verwendet werden. Verwenden Sie bei der Installation oder
beim Austausch von Leitungen nur genormte und mit den Vorgaben in Kapitel 7.8
"Kabelanforderungen" Ubereinstimmende Bauteile.

Das Erdungssymbol, das in allen Schaltplanen enthalten ist, gibt an, dass Sie darauf ach-
ten missen, eine elektrisch leitende Verbindung mit der grof3tmaoglichen Oberflache zwi-
schen 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, SicherheitsmaRnahme gemaf EN 60204)
verwechselt werden.

Verwenden Sie die folgenden Anschlussplane:

Ubersicht AKD-N Variante DB (= #63)
Ubersicht AKD-N Varianten DG/DT (= #64)
Ubersicht AKD-N Varianten DS/DF (= #65)
Hybrid Anschluss (DC Power und Feldbus) (= #66)
Digitale Eingange und Ausgénge (—> #66)
Motorleistung (= #70)
Motorbremse (= #71)
Motorgeber (= #72)
Tertidre Motion-Bus-Schnittstelle (= #74)

( )

Lokaler STO
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9.5 Anschliusse

9.5.1 Steckerzuordnung AKD-Nzzz07-DB

9.5.2 Steckerzuordnung AKD-Nzzz07-DG/DT
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9.5.3 Steckerzuordnung AKD-Nzzz07-DF/DS
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9.5.4 Anschlussbild mit MKD-C
Anschlussbilder mit MKD-C Netzteil finden Sie im MKD-C Multi Axes Installation Manual.

9.5.5 Anschlussbild AKD-Nzzz07-DB mit AKD-C

Beachten Sie Sicherheitshinweise AKD-Nzzz07-DB Steuerung
und bestimmungsgem. Verwendung! T/Zoﬂf\égue:)gen
X4 Motor /0 X3 )
1 +
li} C DIGITAL-IN1 |C -
D—"—”——} COM-
+ D 2
3_(?__} COM+ DIGITAL-IN2 }c -
B -
H Br- n.c. C
-] Br+ ne. [t
5
SHee@ DIGITAL-IN3 |-C - S
>—t—==>{ U DCOM3 |l I/0-GND
> DIGITAL-OUT1-}C . o Digital1
H W 8
DIGITAL-OUT1+C -
AKD-C X1 Hybrid Ein Hybrid Aus X2 X1 AKD-N
—c—1— In- Out —C1— —C1— In-
3 %) @ 3 3 %]
4 ) [Cm={lInt E: 3 Out+ [-C - —Cmm] N+ E
X20B oder X21B} s> 2 35 3 2 2 e
U —CT Out- o i In- —CT —CT Out- K
r,‘l —C — Out+ In+ HC m—— n HC mmm] Out+
J J
A = - A A i
Commm— n.C. g g n.c. |HCmmm Cumm] n.c. g
2 B . o B B o]
X20A oder X21A| 2. R | Comm] -DC_ST 5 g -DC_ST |-C e | Comm| -DC_ST g
- L] - cm]+DC_ST © O ipc_sThc== c={+pC_sT ©
3 PE PE PE
o I’ —C——;l PEQ @PE |r.—C—— | —C — PEQ
&>

(K2t
@ PE-Anschluss (Schutzerdung)

an Masseverbindung (Montageplatte)
@ Schirmanschluss im Stecker

®
3
IS
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9.5.6 Anschlussbild AKD-Nzzz07-DG/DT mit AKD-C

Beachten Sie Sicherheitshinweise
und bestimmungsgem. Verwendung!

AKD-C

X20B oder X21B

X20A oder X21A

Feldbus Gerat
- Handterminal
- Master

- Analysegerat
oder ahnliches

Steuerun
AKD-Nzzz07-DG/DT .
+24V gegen
X4  Motor| |liO X3 1 ”O'GND+
Fasdback DIGITAL-IN1 |}C -
COM- 5
COM+ DIGITAL-IN2 }cC - -_————9
Br STO-Status - |C 3 - T STO-Status
Br+ STO-Status + |-ces it
5
ST Pe@ DIGITAL-IN3 | - S
u DCOM3 ¢ g I/O0-GND
¥ DIGITAL-OUT1-}C ‘ - Digital1
w 8
DIGITAL-OUT1+}¢
X1 Hybrid Ein Hybrid Aus X2 X1 AKD-N
{1— In- Out- {1— {1— In-
3 - @ 3 3 *
A— [Cem=] In+ 3 2 Out [-C = —Cmm=— In+ 3
L 2 S 2 2 2 T
U —C ] Out- 2 w In-  [-C e —Cmmm{ Out- @
4 4 4
|A| —C wmm Out+ In+  |C m— ﬂ - C mmm| Out+
" \
A [ T A [
Comm] n.c. ¢ % n.c. |-C Cmm== n.c. %
2 B g g B o
e ~C=={ -DC_ST 5 “DC_ST [FCrmmr C &
m
o1 c==] +DC-ST © 2 4DC-ST [cm] = .
3 PE PE PE
=> | | =ree OPELC =
D a5
AKD-Nzzz07-DG AKD-Nzzz07-DT Sidfarhelie
Xe  Tertidrer| [ sTO X6 Steuerung
1 Feldbus 1 +24V
—?3— Transmit+ STO-Enable |C > —=
~ = - Transmit- STO-GND C - J_
I I
| 2 , 3 GND
_T} Receive+ n.c. HC mm——
T = Receive- n.c. —Ci—
& @ [ Y Py T
® deo™ e,

@ PE-Anschluss (Schutzerdung)

an Masseverbindung (Montageplatte)

@ Schirmanschluss im Stecker
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9.5.7 Anschlussbild AKD-Nzzz07-DF/DS mit AKD-C

Beachte_n Sie Sicherheitshinweise AKD-Nzzz07-DF/DS Sleuemng
und bestimmungsgem. Verwendung! D%;t\(/;%e[?en
X5* Feedback| |I/O X3 1 i
Foed i DIGITAL-IN1 C - %
eed- D) C i
back O variabel DIGITAL-IN2 |cala—
3
i — P xe ool | STO-Status - € - 9> 5T0Sius
2 12 F} CON= STO-Status + |Cmt R> 240 Ohm
L 7] com DIGITAL-IN3 |cude—
Br- N B e B — 1
A _Ai :r' DCOM3 | VO-GND
)—lU-l—— r+
I~ 7 -
DIGITAL-OUT1-HC B Digital1
M u1 I 1 | u DIGITAL-OUT1+}C
) SR I R
V1 i 4
LU N HybridAus X2 X1 AKD-N
Out- —C;— {1‘ In-
AKD-C X1 Hybrid Ein 2 outfc== el ine 3
1], > 2 2 i)
{T n- L In-  |HC m—- —CT Out- ©
(2]
4 F C =t In+ _g In+  |HC —— A~ G — QOut+
X20B oder X21B =’ 2 ke Il
U R N
= Qut+ o A b 4 A o
0 < Y 2 n.c. |-Cmmm Ce={nc. 2
Il 5 B B g
Y A . O -DC_ST |HC mmm 1 &
()
Cmmfnc. 2 S 4pC-ST fcms] ] e
X20A oder X21A| 2, L ca]| -DC_ST & o cEE L EE]
e}
e : : | ca] spC-sT O OF=Lg
L2 Lc2E
I {1 PED @
D Sicherheits-
AKD-Nzzz07-DF AKD-Nzzz07-DS Steuerung
Xe  Tertidrer STO X6
Feldbus Gerat 1 Feldbus 1 - +24V
- Handterminal - Transmit+ STO-Enable |-C > T
—gflaslter " r'\ 22> Transmit- STO-GND [C H 1
- Analysegera 5 _ 3 GND
oder &hnliches L > Receive+ n.c. |Cmem—
T - O Receive- n.c. -Ci_
. ] L 4 . @
D

ho N 1,

*Im Falle der Ein-Kabel Verbindung zum Motor: @ PE-Anschluss (Schutzerdung)
Zur Sicherstellung der Spannungsversorgung des Feedback ,,J,-,
Systems an X4 muss die Steckbriicke AKD-N-JUMP-X5 auf X5 Masseverbindung (Montageplatte)

gestecktwerden. @ Schirmanschluss im Stecker
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9.6 Hybrid Anschluss (X1, X2)

Stecker X1 (Hybrid In) Stecker X2 (Hybrid Out)

2 1 1 2
3 4 4 3
A an) D A
B c G
Pinbelegung

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 +

9.7 1/0 Anschluss (X3)
M12, A-kodiert

Beschreibung

Abkiirzung

Funktion

1 | Digitaler Eingang 1 | DIGITAL-IN 1 Programmierbar

2 | Digitaler Eingang 2 | DIGITAL-IN 2 Programmierbar
3* STO-Status - STO-Status- | lokaler STO-Status
4* STO-Status + STO-Status + | lokaler STO-Status
5 | Digitaler Eingang 3 | DIGITAL-IN3 Programmierbar

6 Digital Common DCOM3 Gemeinsame Leitung

fir Pins 1,2, 5
7 |Digitaler Ausgang 1-|DIGITAL-OUT1-| Programmierbar
8 |Digitaler Ausgang 1+ DIGITAL- Programmierbar
OouUT1+

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

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

Die Leitung DCOMS3 sollte an den 24 V-Ausgang der I/O-Versorgung angeschlossen wer-
den, wenn Sensoren des Typs "Sink" mit digitalen Eingdngen verwendet werden.
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9.7.1 Digitaleingédnge

INFO

Der Servoverstarker bietet 3 digitale Eingange. Diese kénnen verwendet werden, um vor-
programmierte Funktionen zu initiieren, die im Servoverstarker gespeichert sind. Eine Liste
dieser vorprogrammierten Funktionen ist in WorkBench enthalten. Wenn ein Eingang pro-
grammiert wurde, muss er im Servoverstarker gespeichert werden. Standardmafig sind
alle Eingénge abgeschaltet. Weitere Informationen finden Sie in der Setup-Software.

Je nach der ausgewabhlten Funktion sind die Eingdnge HIGH oder LOW aktiv. Die Ein-
gange kdnnen mit geschalteten +24 V ("Source") oder geschaltetem GND ("Sink") ver-
wendet werden. Zur Anderung der Eingangsempfindlichkeit kénnen Sie digitale Filter
setzen.

Anschlussbild

Servoverstarker

2oy

X3 SOURCE Sensors

DIGITAL-IN3 | 5 24V
-)—o————1— gegen I/O-GND
E 2
DIGITAL-IN2 —j L st
DIGITAL-IN1 | 1
}—o—ofF— fast
—

AR
Y]

X

st
st

DCOM3 6_>_O I/0-GND
Servoverstarker X3 SINK Sensors
Je¥[ %  DIGITAL-IN3 5_) o— _+ JoenD

anz| 2
DIGITAL-NZ}Z Jy I G

DIGITAL-IN1] 1 > | fast
DCOM3| 6 - )

it
o

24V gegen I/O-GND

Digitale Eingédnge 1 und 2
Diese Eingange sind besonders schnell und eignen sich daher z. B. fir Latch-Funktionen.

Technische Eigenschaften:

® Potentialfrei, die gemeinsame Referenzleitung ist DCOM3

® Sensoren des Typs Sink oder Source mdglich

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

® Aktualisierungsrate: Firmware liest den Hardware Eingangsstatus alle 250 us

® Hochgenaues Latch: die Motor Feedback Position oder die interpolierte Zeit wird inner-
halb von 2 ys erkannt, wenn der digitale Eingangsfilter auf 40 ns gesetzt ist.

* Die AKD Capture Engine wird alle 62,5 ps (16 kHz) durch die Firmware abgefragt
Digitaler Eingang 3

Technische Eigenschaften:

* Potentialfrei, die gemeinsame Referenzleitung ist DCOM3
® Sensoren des Typs Sink oder Source méglich
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® High: 15...30 V/2...15 mA, Low: -3...5 V/<1 mA
® Aktualisierungsrate: Firmware liest den Hardware Eingangsstatus alle 250 us

9.7.2 Digitaler Ausgang

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

Technische Eigenschaften:

® STO-Status Signale sind nur verfiigbar bei AKD-N mit Option "DS".
24V, 20 VDC bis 30 VDC

Alle digitalen Ausgange sind potentialfrei, max.100 mA

Kann als aktiv low oder aktiv high verdrahtet werden (siehe folgende Beispiele)
Aktualisierungsrate: 250 ps

Anschlussbild:
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Servoverstarker Steuerung
+24V
X3
R > 240 Ohm
DIGITAL-OUT 1+ &: Bistai
33V
) DIGITAL-OUT 1-| 7 -
)—o Y1 VO-GND
+24V
Strom Senke
R > 240 Ohm
STO-Status +| 4
e —)—o—o —@—> STO-Status
33V
) STO-Status -| 3
_D 2 9] 1VO-GND
Servoverstarker X3 Steuerung
- 8 :
DIGITAL-OUT 1+ oy
SlZ < 33V
N DIGITAL-OUT 1- 7: Bl
R > 240 Ohm
Strom Quelle
I/0-GND
STO-Status + 43 B
33V
N STO-Status-| 3
D_O—O STO-Status
R > 240 Ohm

I/0-GND
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9.8 Motor Leistungsanschluss (X4)

ACHTUNG

Zusammen mit dem Motorleistungskabel und der Motorwicklung bildet der Leis-
tungsausgang der Servoverstarker einen Schwingkreis. Charakteristische Werte wie Lei-
tungskapazitat, Leitungslange, Motorinduktivitdt 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. Unterstlitzte Tem-
peratursensoren finden Sie im Parameter MOTOR.RTYPE.

Der dynamische Spannungsanstieg kann die Lebensdauer des Motors verringern und bei
ungeeigneten Motoren zu Uberschlagen in der Motorwicklung fihren.

® Verwenden Sie nur Motoren der Isolationsklasse F (gemaR EN 60085) oder hoher.
® Verwenden Sie nur Kolimorgen Kabel, die den Spezifikationen entsprechen (= # 32).

9.8.1 Stecker X4 alle AKD-N Varianten, hybrid, ein Kabel

Motoren mit Hybridanschluss (Leistungsadern, Bremsadern und Feedbackadern in einem
Hybridkabel) kénnen an den Stecker X4 eines AKD-N angeschlossen werden.

X4 Signal Beschreibung

4 A, B,C,D Feedback (= #72) Bremse (= #
3 D 71)
c 1 U Motorphase U
D 2 PE Schutzerde (Motorgehduse)
B 3 W Motorphase W
1 A 4 \Y, Motorphase V

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

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

TW Beschreibung
A /B,C,D Bremse (= #71)
1 U Motorphase U
2 PE Schutzerde (Motorgehause)
3 W Motorphase W
4 \% Motorphase V




AKD-N Betriebsanleitung | 9 Elektrische Installation

9.9 Motorbremse Anschluss (X4)

INFO

Eine 24 V-Haltebremse im Motor kann direkt durch den Servoverstarker gesteuert werden.
Die Bremse arbeitet nur mit ausreichendem 24V Spannungspegel. Priifen Sie den Span-
nungsabfall, messen Sie die Spannung am Bremseingang und priifen Sie die Brems-
funktion (gellftet und bremsend). Maximaler Strom fur die Motorbremse bei AKD-N00307
ist 1 A und bei AKD-N00607/N01207 1,5A.

Die Standby Spannungsversorgung vom AKD-C/MKD-C begrenzt die mégliche Anzahl
der Bremsen im System. Beachten Sie die Projektierungshinweise fiir die Sys-
temtopologie und Systemgrenzen im Projektierungshandbuch.

Keine Funktionale Sicherheit!

Schwere Verletzungen kdnnen die Folge sein, wenn eine hangende Last nicht sicher blo-
ckiert wird. Die funktionale Sicherheit, z.B. bei hdngenden Lasten, erfordert eine zusatz-
liche mechanische Bremse, die sicher betatigt werden muss, z. B. durch eine
Sicherheitssteuerung.

® Benutzen Sie eine zusatzliche sichere mechanische Sperre (zum Beispiel durch eine

Motor-Haltebremse).
® Setzen Sie bei vertikalen Achsen den Parameter MOTOR.BRAKEIMM auf 1, damit die

Motorhaltebremse nach Fehlern oder Hardware Disable ohne Verzogerung einfallt.

Die Bremsfunktion 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 fiir den
Anschluss der Motorhaltebremse.

Ein-Kabel Zwei-Kabel

X4 Signal Beschreibung

4 A +Br Motorhaltebremse, plus
3 D
B -Br Motorhaltebremse, minus
Cl ©cho . |Ein-Kabel: Feedback (= #72)
@ Zwei Kabel: unbenutzt
B
A 1,2,3,4 Motorleistung (= # 70)
1
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9.10 Anschluss des Feedbacks (X4, X5)

Jedes geschlossene Servosystem erfordert normalerweise mindestens ein Riick-
fuhrsystem, um Istwerte vom Motor an den Servoverstarker zu senden. Je nach dem Typ
des verwendeten Ruckflhrsystems werden die Informationen analog oder digital an den
Servoverstarker zurtickgefihrt.

AKD-N unterstiitzt die gangigsten Typen von Riickfiihrsystemen. Rickflihrfunktionen wer-
den in WorkBench (Setup-Software) mit Parametern zugewiesen. Die Skalierung und wei-
tere 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) kbnnen an den Stecker X4 aller AKD-N Varianten angeschlossen werden.

AKD-Nzzz07-DS/DF mit "ein Kabel" Hybridanschluss: Zur Sicherstellung der Span-
nungsversorgung des Feedback Systems an X4 muss eine Steckbriicke auf X5 gesteckt
werden, die Pins 4 und 5 verbindet. Diese Steckbriicke erhalten Sie als Zubehor unter der
Bestellnummer AKD-N-JUMP-X5.

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

9.10.1 Stecker X4 alle AKD-N Varianten, hybrid, ein Kabel

| INFO | Unterstutzt SFD3 und Hiperface DSL Feedback Systeme.
X4 Signal Beschreibung
4 AB Bremse (= #71)
3 D
C COM- Feedback, negativ
C
@ D COM+ Feedback, positiv
B -
1,2,3,4 Motorleistung (= # 70)
1 A
Maximale Leitungslange 5m
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9.10.2 Stecker X5 AKD-Nzzz07-DF/DS, zwei Kabel

3 2 1
14 13
4 12
11
15 17
6 10
[
SFD BiSSB @ BiSSC EnDAT @ Hiper-
(4 Adern) (analog) @ (digital) . 2.2 face

1 - - - - - - HallU | HallU
2 - CLK+ CLK+ | CLK+ | CLK+ - HallV | HallV
3 - CLK- CLK- CLK- CLK- - Hall W |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 - Th+ - Th+ - Th+ Th+ | Th+
9 - Th- - Th- - Th- Th- Th-
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

Maximale 5m

Leitungs-

lange

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

9.11.1 Pinbelegung AKD-Nzzz07-DF/DG

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

Anschlussbild tertiarer Feldbus

M12, D-kodiert Beschreibung
1 Senden +
2 Empfangen +
3 Senden -
4 Empfangen -
Servoverstarker 6 Fieldbus Slave
» Transmit + C; 'h' O} ——>» Receive +
I
it - 3
» Transmit C— : : Ofb——» Receive -
: I
< RecEWoH Ci - < Transmit +
I
ive - 4
-« Receive C— B 1—4— Transmit -

9.11.2 Pinbelegung AKD-Nzzz07-DS/DT
Ein zusatzlicher digitaler Eingang (STO-Enable) gibt die Leistungsendstufe des Ver-
starkers frei, solange ein 24 V-Signal an diesem Eingang anliegt. Der lokale STO-Enable
Eingang ist galvanisch getrennt und benétigt eine eterne 24 VDC Versorgung

(PELV/SELF).
Eine genaue Beschreibung der STO Schnittstelle und der Funktionalitat finden Sie im Kapi-
tel (= #43).
Anschlussbild lokaler STO-Enable
M12, A-kodiert ) (] Beschreibung
1 STO-Enable +
2 STO-Enable -
3 n.c.
4 n.c.
Servoverstarker - Sicherheitsgerat
= 1 /Y
STO-Enable + C- ‘ool —oay
<+ . !
Y , L
STO-Enable - C- .‘\ ’; o GND
@ 0’ ®
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10.1 Wichtige Hinweise

|

INFO

ACHTUNG

|

INFO

Der Hersteller der Maschine muss vor der Priifung und Inbetriebnahme eine Risi-
kobeurteilung fir die Maschine erstellen und geeignete Mallnahmen ergreifen, um sicher-
zustellen, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Verletzungen oder
Sachschaden fuihren kdnnen.

Der Servoverstarker darf nur von Fachpersonal mit umfassenden Kenntnissen in der Elek-
trotechnik und der Antriebstechnik getestet und konfiguriert werden.

Todliche Spannung!

Es besteht die Gefahr von schweren oder tddlichen Verletzungen durch elektrischen

Schlag. Lebensgefahr beim Beriihren von spannungsfiihrenden Teilen.

® Eingebaute SchutzmaRnahmen wie Isolation oder Schirmung diirfen nicht entfernt wer-
den.

® Arbeiten an der elektrischen Installation sollen nur von geschultem und qualifizierten
Personal unter Beachtung der Arbeitssicherheitsbestimmungen bei abgeschalteter
und gegen Wiedereinschalten gesicherter Netzspannung durchgefiihrt werden.

® |m Normalbetrieb muss die Schranktiir geschlossen sein und das Gerat darf nicht
berthrt werden.

Automatischer Wiederanlauf!

Es besteht die Gefahr von tédlichen oder schweren Verletzungen fiir Personen, die in der

Maschine arbeiten. Der Antrieb kann abhangig von der Parametereinstellung nach dem

Einschalten der Netzspannung, bei Spannungseinbriichen oder Unterbrechungen auto-

matisch anlaufen. Wenn Parameter DRV.ENDEFAULT auf 1 gesetzt ist,

® warnen Sie an der Maschine mit einem Warnschild (WARNUNG: Automatischer
Anlauf moglich" oder ahnlich!) und

® stellen Sie sicher, dass ein Einschalten der Netzspannung nicht méglich ist, wahrend
sich Personen im Arbeitsbereich der Maschine aufhalten.

Hohe Temperatur!

Gefahr leichter Verbrennungen. Der Kuhlkérper des Verstarkers kann im Betrieb Tem-
peraturen Gber 80 °C erreichen.

® Priifen Sie die Temperatur des Kiihlkdrpers, bevor Sie ihn beriihren.

® \Warten Sie, bis der Servoverstarker auf unter 40 °C abgekiihlt ist.

Weitere Informationen zur Konfiguration des Gerats:

® Die Parameter und das Verhalten des Regelkreises sind in der Onlinehilfe zur Setup-
Software Workbench beschrieben.

® Kollmorgen bietet auf Anfrage Schulungen fiir dezentrale Antriebssysteme an.
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10.2 Setup-Software WorkBench

INFO

INFO

Die Setup-Software WorkBench ist dafur vorgesehen, die Betriebsparameter fur das
dezentrale Antriebssystem zu andern und zu speichern. Das angeschlossene Gerat kann
mithilfe dieser Software konfiguriert werden. Wahrend der Inbetriebnahme kann der Ser-
voverstarker direkt Gber die Servicefunktionen gesteuert werden.

Sie finden die Setup-Software auf der mitgelieferten DVD und im Download-Bereich der
Kollmorgen-Website.
Kollmorgen bietet Schulungs- und Vertiefungskurse auf Anfrage.

Die Einstellung der Parameter eines laufenden Antriebs darf nur von entsprechend qua-
lifiziertem Fachpersonal (= # 11) vorgenommen werden. Datensétze, die auf Daten-
tragern gespeichert wurden, sind nicht gegen unbeabsichtigte Veranderungen durch
andere Personen gesichert. Die Verwendung von ungepriften Daten kann zu uner-
warteten Bewegungen fihren. Nachdem Sie Datensatze geladen haben, missen Sie
daher alle Parameter priifen, bevor Sie den Servoverstarker freigeben.

Far die meisten Anwendungen kénnen Sie einen PC und WorkBench (die Setup-Software
fur den Servoverstarker) verwenden, um die Parameter flr Ihren Servoverstarker fest-
zulegen. Der PC wird Uber ein Ethernet Kabel mit dem Netzteil verbunden (siehe Betriebs-
anleitungen fur AKD-C / MKD-C). 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/MKD-C angeschlossen ist wie der PC .

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

Sie kdnnen Datensatze auf Datentragern speichern (Archivierung) sowie auf andere Ser-
voverstarker laden oder zu Sicherungszwecken verwenden. Sie kdnnen die Datensatze
auch ausdrucken.
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10.3 Basis Systemtest

10.3.1 Auspacken,

Montieren und Verdrahten

Packen Sie den Servoverstarker und das Zubehdr aus. Beachten Sie die Sicher-
heitshinweise in der Dokumentation.

Montieren Sie den Servoverstarker (= # 51).

Verbinden Sie den AKD-N mit dem Hybridkabel mit dem AKD-C oder MKD-C (= #
55)ff).

Verbinden Sie Motor (= # 70) und Feedback (= # 72) (Hybridleitung oder getrennter
Anschluss, abhangig vom Motor und der AKD-N Version).

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 Riickfihrungseinheit (Typ, Polzahl/Strichzahl/Protokoll)

= Tragheitsmoment der Last

Verbinden Sie einen PC mit installierter WorkBench Inbetriebnahmesoftware mit dem
Netzteil Stecker X18. Weiter Informationen siehe Betriebsanleitungen fur AKD-C /
MKD-C

10.3.2 IP-Adresse einstellen

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

10.3.3 Verbindungen iiberpriifen

Schalten Sie die 24 VDC Logikversorgung des Systems ein (fir die Kommunikation wird
keine Leistungsversorgung bendétigt).

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

Wahrend der PC die Verbindung herstellt, erscheint in Ihrer Taskleiste das folgende Sym-

bol:

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

Der PC kann vollstandig mit dem Servoverstarker kommunizieren, obwohl Windows fir die
Verbindung mit dem Servoverstarker das Symbol fir eingeschrankte Konnektivitat anzeigt.
In WorkBench kdnnen Sie jetzt den Servoverstérker Uber diese Verbindung konfigurieren.
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10.3.4 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 star-
ten.WorkBench WorkBench zeigt eine Liste mit allen Servoverstarkern, die am Netzteil
angeschlossen sind. Wahlen Sie den Servoverstarker, den Sie konfigurieren wollen und kli-
cken 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 Ser-
voverstarkers 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 des gewahlten Servoverstarkers blinkt nun 20 Sekunden
lang.

10.3.5 Servoverstiarker mit dem Setup-Assistenten freigeben

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

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

1. Die Hardware-Freigabe (HW) fur die Antriebsstrange muss aktiviert sein.

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. Esdirfen keine Fehler vorliegen (klicken Sie auf die Schaltflache Clear Fault (Fehler
I6schen) in der oberen Symbolleiste, um alle Fehler zu I6schen).

Der Status der HW-Freigabe, SW-Freigabe und von Fehlern wird in der unteren Sym-
bolleiste der WorkBench-Software angezeigt. Der Servoverstarker ist verbunden, wenn am
unteren rechten Rand Online angezeigt wird.

Sie kdnnen jetzt die Bildschirmseite "Einstellungen"in WorkBench verwenden, um die
erweiterte Konfiguration lhres Servoverstarkers fortzusetzen.

10.4 Fehler und Warnmeldungen

Wenn ein Fehler auftritt, wird das Fehlerrelais des AKD-C/MKD-C gedéffnet, die Endstufe
wird ausgeschaltet (der Motor erzeugt kein Drehmoment mehr), oder die Last wird dyna-
misch gebremst. Wenn vor der Fehlermeldung eine Warnung ausgegeben wird, hat die
Warnmeldung derselben Nummer wie der zugehdrige Fehler. Warnungen 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 Inbe-
triebnahmesoftware iber Serviceschnittstelle des Netzteils angezeigt werden oder mit
dem verwendeten Motion Controller Gber die Motion Bus Schnittstelle des Netzteils.
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ACHTUNG Beseitigen Sie auftretende Fehler und Stérungen unter Beachtung der Arbeitssicherheit.
Fehlerbeseitigung nur durch qualifiziertes und eingewiesenes Fachpersonal.

| INFO } Weitere Informationen zu Fehlermeldungen, Fehlerbeseitigung und zum Léschen von
Fehlern finden Sie in der WorkBench-Onlinehilfe.
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12 Bisher erschienene Ausgaben

Ausgabe Bemerkungen

A, 11/2013

Erste Ausgabe

B, 05/2014

Kapitel STO aktualisiert

C, 12/2014

Patente aktualisiert, Fehlerkorrektur, HR geandert gem. Exportkontrolle

D, 06/2015

STO zertifiziert, UL gelistet, EAC zertifiziert, RoOHS/REACH Erklarungen hinzugefligt

E, 12/2015

Anschlussplan DF/DS aktualisiert, Topologie-Beispiel erweitert, Lieferumfang erweitert, Strom
Motorbremse aktualisiert, Bestellnummer Warmeleitfolie geandert, Hinweise auf KSM entfernt,
STO Applikationsbeispiel korrigiert, Eingangsleistung in kVA, Ausgangsleistung in kW, NSR
2014/35/EG, EMVR 2014/30/EG

F,09/2016

Norm fiir Schwingungsklasse korrigiert, 12A und DG/DT Versionen neu, Warnhinweise aktua-
lisiert, Hinweise Projektierungshandbuch, Spitzenausgangsleistung aktualisiert, UL Markings
aktualisiert, Lieferumfang korrigiert

G, 03/2017

Hinweis auf Kabel Steckeroption A3 entfernt,Kabeltyp fiir tertidren Feldbus aktualisiert

H, 10/2017

Global STO Hinweis, Einbauraum/Verdrahtung Hinweis, Produkt "Nicht bestimmungsgemale
Verwendung": Aufzlige

Kihlkoérper 40 mm entfernt, Liste Handelsmarken aktualisiert, Schreibweise SpeedTec kor-

J, 02/2018 rigiert
K 10/2018 Layout der Warnhinweise aktualisiert, Anforderungen an Fachkrafte aktualisiert, Lesegebot
’ Titelseite neu, Formulierung Einbauraum AKD-N/IP67
L, 10/2019 |EAC, RoHS, AKM2G Kabel Hinweis
X5 Temperaturiberwachung aktualisiert, Hinweise auf MKD-C Netzteil, STO Eingangsstrom
M, 10/2021 | korrigiert, Hardware Revision C, Lieferumfang (Safety Notes), Kapitel "Zulassungen" umstruk-

turiert, PFH-Werte aktualisiert
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