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HINWEIS

Mit diesem Geratehandbuch erhalten Sie eine Anleitung zur Installation und zum Gebrauch der
FAULHABER Motion Control Systeme (Antriebe) der Serien 32xx...BX4 CS/CC und 3564...B CS/CC.

Zur Inbetriebnahme ist zusatzlich die Verwendung des Kommunikations- und Funktionshandbuchs
entsprechend der gewahlten Schnittstellenvariante erforderlich. Dementsprechend erfolgt an dieser
und an weiteren Stellen in diesem Geratehandbuch der Verweis auf das Kommunikations- und Funk-
tionshandbuch. Bitte beachten Sie die dort aufgefihrten Anweisungen.

Ubersicht der Dokumente zu FAULHABER Motion Control Systemen

Geratehandbuch Gerateeinbau, Installation, Sicherheit, Spezifikation

Kommunikations- und Funktionshandbuch Erstinbetriebnahme, Funktionstibersicht, Protokollbeschrei-

(RS232) bung, Parameterbeschreibung und Hinweise zu autonomen
Ablaufprogrammen

Kommunikations- und Funktionshandbuch Erstinbetriebnahme, Funktionstbersicht, Protokollbeschreibung

(CANopen) und Parameterbeschreibung

Bedienungsanleitung Motion Manager Bedienung der PC-Software ,FAULHABER Motion Manager”
zur Konfiguration und Inbetriebnahme

Produktdatenblatter Technische Grenz- und Betriebsdaten

Mit der Auslieferung des Antriebes wird je nach Option das entsprechende Kommunikations- und
Funktionshandbuch mitgeliefert.

Die Dokumentationen sind weiterhin erhéltlich auf Anfrage oder auf der Internetseite von
FAULHABER (www.faulhaber.com)
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1 Wichtige Hinweise

In diesem Geratehandbuch werden die Handhabung und die technischen Merkmale folgender Gera-
te von FAULHABER beschrieben:

Serien 32xx...BX4 CS/CC und 3564...B CS/CC

Die Antriebe der Serien 32xx...BX4 CS/CC und 3564...B CS/CC integrieren einen burstenlosen DC-
Servomotor, einen hochauflésenden Istwertgeber und einen Motion Controller in einer kompletten
Antriebseinheit.

B Bitte lesen Sie das Geratehandbuch und mindestens die Kapitel zum Schnelleinstieg bzw. zur
Inbetriebnahme im Kommunikations- und Funktionshandbuch vor dem Einsatz des Antriebes voll-
standig durch.

B Bewahren Sie diese Handbuicher fur den spateren Gebrauch auf.

Die Angaben in diesem Geratehandbuch beziehen sich auf die Standard-Varianten des jeweiligen
Gerates. Eventuelle Abweichungen der Angaben durch eine kundenspezifische Modifikation entneh-
men Sie bitte dem gegebenenfalls vorhandenen Beilegeblatt.

1.1 In diesem Geratehandbuch verwendete Symbole

WARNUNG!

VORSICHT!

VORSCHRIFT!
§

HINWEIS

Warnung!
Dieses Piktogramm mit dem Hinweis ,, Warnung!” weist auf eine drohende Gefdhrdung hin, die eine
Kérperverletzung zur Folge haben kann.

» Dijeser Pfeil weist Sie auf die entsprechende MaBnahme hin, um die drohende Gefédhrdung abzu-
wenden.

Vorsicht!
Dieses Piktogramm mit dem Hinweis ,,Vorsicht!” weist auf eine drohende Gefdhrdung hin, die eine
leichte Kérperverletzung oder Sachschaden zur Folge haben kann.

» Dieser Pfeil weist Sie auf die entsprechende VorsichtsmalBBnahme hin.

Vorschriften und Richtlinien

Dieses Piktogramm mit dem Hinweis ,, Vorschrift” weist auf eine gesetzliche Vorschrift oder Richtlinie
hin, die im jeweiligen Textzusammenhang beachtet werden muss.

Hinweis
Dieses Piktogramm ,,Hinweis” gibt Ihnen Tipps und Empfehlungen zur Verwendung und Handha-
bung des Bauteils.
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1 Wichtige Hinweise

1.2 Sicherheitshinweise

Das Beachten der folgenden Sicherheitshinweise ist Voraussetzung fur einen stérungsfreien und
gefahrlosen Betrieb des Antriebs. Lesen Sie deshalb bitte alle Hinweise sorgfaltig durch und befolgen
diese beim Einsatz der Antriebe.

BestimmungsgemaBer Gebrauch

Die hier beschriebenen FAULHABER Motion Control Systeme sind fir den geregelten Betrieb des in-
tegrierten Burstenlosmotors konzipiert. Sie verfiigen Uber zahlreiche Funktionen und Betriebsarten,
die eine flexible Anpassung an die jeweilige Antriebsaufgabe ermdéglichen.

Durch die kompakte Bauform sind die Einheiten mit geringem Verdrahtungsaufwand in vielfaltigen
Anwendungen einsetzbar. Die flexiblen Anbindungsmadglichkeiten eréffnen ein breites Einsatzge-
biet in allen Bereichen, zum Beispiel in dezentralen Systemen der Automatisierungstechnik sowie in
Handling- und Werkzeugmaschinen.

Die Steuerungsparameter der Motion Control Systeme kénnen Uber einen PC individuell an die je-
weilige Anwendung angepasst werden. Zur Inbetriebnahme und Konfiguration der Motion Control
Systeme steht die PC-Software ,FAULHABER Motion Manager” fir Microsoft Windows zur Verfu-
gung, die kostenlos tGber die FAULHABER-Hompage www.faulhaber.com heruntergeladen werden
kann.

B Die Motion Control Systeme enthalten elektronische Bauteile und sind entsprechend der ESD-
Vorschriften zu behandeln.

B Die Motion Control Systeme dirfen nicht in Umgebungen mit Kontaktméglichkeiten zu Wasser,
Chemie und/oder Staub, sowie in explosionsgefahrdeten Bereichen eingesetzt werden.

B Informationen Uber den individuellen Einsatz unter besonderen Umgebungsbedingungen erfra-
gen Sie bitte beim Hersteller.

1.3 Wartung/Instandhaltung

Die Antriebe sind grundsatzlich wartungsfrei. Je nach Staubanfall mussen die Luftfilter von Schrank-
geraten regelmaBig kontrolliert und bei Bedarf gereinigt werden.

1.4 Stoérungshilfe

Die Antriebe sind bauartbedingt unter Einhaltung der in diesem Gerdtehandbuch angegebenen
Parameter stoérungsfrei. Sollte es dennoch zu einer Fehlfunktion kommen, nehmen Sie bitte Kontakt
mit dem Hersteller auf.

Zentrale: +49(0)7031/638-0
E-Mail: info@faulhaber.de

Internet: www.faulhaber.com
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2 Beschreibung

2.1 Allgemeine Produktbeschreibung

Produktinformation
024 .. C

S: RS 232, serielle Schnittstelle
c.

CAN-Schnittstelle
Controller

BX4: Motorenfamilie (blrstenlos 4 pol Technologie)

B: Motorenfamilie (burstenlos 2 pol Technologie)

024: Versorgungsspannung des Motors 24 V

G: Wellendurchmesser 5 mm

K: Wellendurchmesser 4 mm

42:  Motorldnge 42 mm

64:  Motorldnge 64 mm
68:  Motorlange 68 mm

32: Motordurchmesser 32 mm

35: Motordurchmesser 35 mm

Die Antriebe integrieren einen burstenlosen DC-Servomotor, einen hochauflésenden Istwertgeber
und einen programmierbaren Positions- und Drehzahlregler, basierend auf einem leistungsfahigen
digitalen Signalprozessor (DSP), in einer kompletten Antriebseinheit.

Aufbaubeispiel: 3268...BX4 CS/CC

1 Befestigungsschrauben
2 Kuahlkorper/Deckel

& 3 Warmeleitpad

4 Motion Controller mit Leistungsendstufe
& 5 Gehause

6 Isolierring

7 Burstenloser DC-Servomotor
8 Anschlusskabel
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2 Beschreibung

2.1 Allgemeine Produktbeschreibung

HINWEIS

HINWEIS

HINWEIS

Die Antriebe sind fir unterschiedliche Antriebsaufgaben konzipiert, die Uber die jeweilige Kommu-
nikationsschnittstelle konfiguriert werden kénnen.

Je nach Ausfuhrung kénnen folgende Aufgaben ausgefiihrt werden:
B Positionsregelung mit analoger oder digitaler Sollwertvorgabe.
B Drehzahlregelung mit analoger oder digitaler Sollwertvorgabe.
B Erfassen von Referenzmarken und Endschalter.
]

Erweiterte Betriebsarten wie Schrittmotorbetrieb, Elektronisches Getriebe, Spannungssteller-
Modus oder Stromregelung mit analoger Stromvorgabe.

B Ausfluhren von im Controller gespeicherten Ablaufprogrammen (nur bei Version RS232).

Zur Umsetzung dieser Aufgaben stehen verschiedene Ein- und Ausgange zur Verfligung:
B Analogeingang
Verwendbar als
e Sollwertvorgabe Uber Analog- oder PWM-Signal
¢ Digitaleingang fur Referenzmarken und Endschalter
¢ Impulseingang
e Inkrementalencoderanschluss
B Fehlerausgang
Verwendbar als
e Digitalausgang
e Impulsausgang
¢ Digitaleingang fur Referenzmarken und Endschalter
e Drehrichtungseingang
B 1 zusatzlicher Digitaleingang
Verwendbar als
¢ Digitaleingang fur Referenzmarken und Endschalter
B Kommunikationsschnittstelle

Je nach Ausfihrung als serielle RS232- oder CAN-Schnittstelle zur Ankopplung an PC oder
Steuerung

Die eingestellte Konfiguration kann dauerhaft gespeichert werden.

Kommunikationsschnittstelle

Antriebe mit RS232 Schnittstelle k6nnen auch unabhéngig von der Kommunikationsschnittstelle
betrieben werden, wenn zuvor eine Funktion oder ein Ablaufprogramm ohne digitale Befehlssteue-
rung programmiert wurde.

Optionen

Eine getrennte Versorgung von Motor und Ansteuerelektronik ist optional ab Werk méglich (wichtig
fur sicherheitsrelevante Anwendungen). Hierbei entféllt der 3. Eingang.

Auf Anfrage ist eine spezielle Vorkonfiguration der Modi und Parameter méglich.

Die Motion Manager-Software kann kostenlos unter www.faulhaber.com/MotionManager herunter-
geladen werden.
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3 Installation

3.1 Montagehinweise

VORSICHT!

WARNUNG!

Materialschaden!

Durch eine falsche Montage oder eine Montage mit falschem Befestigungsmaterial kénnen die An-
triebe beschadigt werden.

» Dije folgenden Montagehinweise einhalten.

Fachpersonal

Nur ausgebildete Fachkrafte und unterwiesene Personen mit Kenntnissen auf den Gebieten Auto-
matisierungstechnik und Normen und Vorschriften wie EMV-Richtlinie, Niederspannungsrichtlinie,
Maschinenrichtlinie, VDE-Vorschriften (wie DIN VDE 0100, DIN VDE 0113/EN 0204, DIN VDE 0160/EN
50178), Unfallverhttungsvorschriften durfen die Gerate einbauen und in Betrieb nehmen. Vor einer
Inbetriebnahme muss diese Beschreibung sorgfaltig gelesen und beachtet werden.

Bitte beachten Sie auBerdem die ergdnzenden Anweisungen zur Installation im Kapitel 5 ,,EG-Richtli-
nien zur Produktsicherheit”.

Einsatzumgebung

Die Antriebe kénnen je nach Einsatz sehr hei3 werden. Der Aufstellungsort soll so gewahlt werden,
dass fur die Kuhlung der Einheit saubere und trockene Kuhlluft zur Verfiigung steht. Beim Einbau ist
darauf zu achten, dass die Luft den Antrieb ungehindert umstréomen kann. Insbesondere der hintere
Anbau mit Kihlkérper darf nicht verdeckt werden.

Die Einheiten sind fur den Betrieb in Innenrdumen vorgesehen. GroBerer Staubanfall und hohe Kon-
zentration von chemischen Schadstoffen sind zu vermeiden.

Speziell beim Einbau in Gehause und Schranke ist darauf zu achten, dass die Kihlung der Einheit
gewahrleistet bleibt. Auf ungehinderten Zutritt der Kuhlluft und Austritt der Abluft ist zu achten.

Die einwandfreie Funktion ist nur dann gewahrleistet, wenn die Versorgungsspannung innerhalb der
definierten Toleranzbereiche liegt.

Verbrennungsgefahr!
Da das Gerét mit Oberfldchenklihlung arbeitet, kénnen hier Temperaturen bis 100 °C auftreten.

» Einen Bertihrungsschutz bzw. Warnhinweis in unmittelbarer Ndhe des Motors anbringen.

Wellenbelastung

Ein Aufpressen von Teilen auf die Motorwelle darf nur unter Berlcksichtigung der maximal zugelas-
senen Belastungswerte gemaB dem jeweiligen Produktdatenblatt durchgefiihrt werden.
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3 Installation

3.1 Montagehinweise

VORSICHT!

VORSICHT!

Befestigungsflansch

Die Befestigung der Antriebe darf ausschlieBlich nur Gber die vorgesehenen Gewindeldcher im vor-
deren Flansch durchgefuhrt werden. Die maximale Lange der Befestigungsschrauben ist zu beachten,
da der Motor sonst zerstort wird. Die Einschraubtiefe darf nicht Gberschritten werden.

Beschadigungsgefahr!

Bei Montage der Antriebe am Befestigungsflansch kann bei hoher radialer Belastung der Antriebe
oder bei mit zu hohem Drehmoment angezogenen Schrauben der Befestigungsflansch beschddigt
werden.

» Die Antriebe am hinteren Ende nicht mit einer radialen Kraft von mehr als 30 N belasten.

» Die Schrauben mit maximal 50 Ncm anziehen. Festigkeit der Schrauben sowie die maximale Ein-
schraubtiefe beachten!

Richtig Falsch
Die Befestigung des Antriebs erfolgt tiber Der Antrieb wird am Anbau mit einer Bugel-
Schrauben am Befestigungsflansch. schraube festgeklemmt.

A l—

Elektrischer Anschluss

Es ist darauf zu achten, dass das Anschlusskabel ohne Gefahr einer Beschadigung wahrend der Instal-
lation und des Betriebs, z. B. durch Scheuern, Quetschen oder zu enge Biegeradien, verlegt ist.

Beschadigungsgefahr!

Bei starker statischer oder dynamischer Belastung kann es zu Schdden am Rundkabel kommen.

» Der Zug am Kabel darf 50 N nicht tiberschreiten. Bei sténdiger Zugbelastung liegt die Grenze bei
25 .

» Die Biegeradien bei einmaligem Verlegen mdssen gréBer als 15 mm sein.
» Bei Biegeradien <15 mm darf das Kabel nicht mehrmals gebogen werden.

» Fur hdufiges Biegen des Kabels (z.B. bei Schleppkettenbetrieb) stehen geeignete Sonderausfiih-
rungen auf Anfrage zur Verfligung.

» Bej Temperaturen < -10 °C darf das Kabel nicht gebogen werden.

10
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3 Installation

3.1 Montagehinweise

HINWEIS

Spannungsfrei

Bei allen Arten von Montage- und Anschlussarbeiten, insbesondere auch an Klemmleisten, missen
die Antriebe spannungsfrei geschaltet werden.

StoBbelastung

Grundsatzlich gilt, dass sich die Gerdauschaussendung erhéht und die Lebensdauer der Kugellager
und damit des Motors eingeschrankt werden, wenn diese StéBen ausgesetzt werden.

B Der Motor ist noch funktionsfahig, wenn er nicht héheren Schockbelastungen ausgesetzt wird,
als nach DIN EN 60068-2-27 definiert.

B Der Motor darf nicht héheren Schwingungsbelastungen ausgesetzt werden, als nach DIN EN
60068-2-6 definiert.

Lebensdauer

Die volle Lebensdauer wird erreicht, wenn die Antriebe keiner Schock- oder Schwingungsbelastung
ausgesetzt wird.

3.2 EMV-gerechte Installation

VORSICHT!

Lange der Anschlussleitungen
Die maximale Ldnge der Anschlussleitungen ist begrenzt.

» Alle Anschlussleitungen mit Ausnahme der Spannungsversorgung dtrfen eine Lédnge von 3 m
nicht Gberschreiten.

Die Optimierung des Verhaltens hinsichtlich Stéraussendung und Stoérfestigkeit setzt zusatzliche
EMV-MaBnahmen voraus:

B Die Gewahrleistung der zulassigen Stéraussendung bzw. notwendigen Storfestigkeit im In-
dustriebereich kann die Verwendung eines EMV-Filters und/oder einer Schirmung bzw. EMV-
Schutzbschaltung erfordern.

1
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3 Installation

3.3 Anschliisse

VORSICHT!

Die Antriebe sind mit einem achtadrigen Anschlusskabel (AWG 24) ausgestattet.

Elektronikschaden/ESD-Schutz!

Elektrostatische Entladungen auf die Anschlisse der Motion Control Systeme kénnen zur Zerstérung
der Elektronik fuhren.

» ESD SchutzmaBnahmen beachten.
Durch falsches AnschlieBen der Adern kann die Elektronik zerstért werden.

» Anschlisse geméB der Anschlussbelegung anschlieBen, siehe Tabelle.

Bitte beachten Sie auBerdem die erganzenden Anweisungen zur Installation im Kapitel 5 ,,EG-Richtli-
nien zur Produktsicherheit”.

32xx...BX4 CS und 3564...B CS

Die Anschlisse sind als farbige Litzen ausgefuhrt und wie folgt belegt:

Litzenfarbe Bezeichnung Bedeutung

blau GND GND

rosa Us Versorgungsspannung

braun Anin Analoger Eingang

weil Fault Fehlerausgang

grau AGND Analog GND

gelb RxD RS232 RxD

grin TxD RS232 TxD

rot 3.In 3. Eingang, opt. Elektronikversorgung Us

32xx...BX4 CC und 3564...B CC

Die Anschlisse sind als farbige Litzen ausgefuhrt und wie folgt belegt:

Litzenfarbe Bezeichnung Bedeutung

blau GND GND

rosa Us Versorgungsspannung

braun Anin Analoger Eingang

weil Fault Fehlerausgang

grau AGND Analog GND

gelb CAN_L CAN_L

grin CAN_H CAN_H

rot 3.In 3. Eingang, opt. Elektronikversorgung Us
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3 Installation

3.3 Anschliisse

3.3.1 Stromversorgung

Versorgungsanschluss

Us ©
Tt T T B -I
X !
| ! N
, | .7 N
T " BL \
£y T Et Suppl : i+ Motor
- dupply ! —. K
[l ! Se -7
' 1
e 1
_______ -
GND o
Litzenfarbe Bezeichnung Bedeutung
blau GND GND
rosa Us Versorgungsspannung des Motors 24 V

VORSICHT!  Stromversorgungsanschliisse (Us, GND)
Bei Verwendung eines nicht ausreichend dimensionierten Netzgeréates kann es zu Fehlfunktionen
kommen. Bei Falschanschluss der Versorgungsleitungen (Verpolung) I6st die interne Sicherung aus.
Diese darf nur werkseitig ersetzt werden!

» Das Netzgerdt muss je nach angeschlossenem Motor ausreichend dimensioniert sein.

» Polaritédtsanschluss beachten.

3.3.2 Analogeingang

Innenbeschaltung Analogeingang

D
AGND o—(1 >
Anln o——1 +
A
Litzenfarbe Bezeichnung Bedeutung
braun Anin Analoger Eingang
grau AGND Analog GND

13
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3 Installation

3.3 Anschliisse

Der Analogeingang ist als Differenzeingang ausgefuhrt. Der Analog-GND sollte mit dem Stromver-
sorgungs-GND verbunden werden. Damit wird verhindert, dass der Spannungsabfall in der Versor-
gungsleitung sich auf den Drehzahlvorgabewert auswirkt.

Der Analogeingang hat je nach Option und Konfiguration unterschiedliche Verwendungszwecke:
(siehe Kommunikationshandbuch)

B Drehzahlsollwertvorgabe Uber Analogspannung
Drehzahlsollwertvorgabe Gber PWM-Signal
Strombegrenzungswert Uber Analogspannung
Vorgabe der Sollposition Gber Analogspannung
Digitaleingang fur Referenz- und Endschalter

Anschluss fur einen externen Impulsgeber (Analog Eingang gegen GND: Kanal A/Analog GND
gegen GND: Kanal B) im Gearing- oder BL-Encodermodus

3.3.3 Digitaleingang

Innenbeschaltung 3. Eingang

3.n o——(—3 2 2 Dig-In

Litzenfarbe Bezeichnung Bedeutung
rot 3.In 3. Eingang opt. Elektronikversorgung Us

Dieser Anschluss ist als Referenz- oder Digitaleingang verwendbar. Optional sind die Antriebe werk-
seitig auch mit getrennter Elektronikversorgung an diesem Anschluss lieferbar, wodurch das Abschal-
ten der Motorspannung unabhéangig von der Elektronikversorgung ermaoglicht wird.

3.3.4 Fehlerausgang

Innenbeschaltung Fault (Dig 1/ O)

Fault o — _D_ O—— Dig-In
™ .
QVStromsenke Dig-Out
L 0mA/30 mA
Litzenfarbe Bezeichnung Bedeutung
weil3 Fault Fehlerausgang

14
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3 Installation

3.3 Anschliisse

Der Fehlerausgang ist werksseitig als Ausgang konfiguriert. Vor einer Beschaltung als Eingang muss
der Fault Pin entsprechend konfiguriert worden sein. Die Konfiguration muss abgespeichert werden
(siehe Kommunikations- und Funktionshandbuch/Kapitel Inbetriebnahme).

Der Fehlerausgang ist durch folgende Eigenschaften charakterisiert:
B Schalter, der nach GND schaltet (Open Collector)
Ausgangswiderstand im offenen Zustand (High Pegel): 100 kQ
Im Fehlerfall ist der Schalter offen (High Pegel)

Ausgangsstrom auf ca. 30 mA begrenzt, Spannung im offenen Zustand darf die Versorgungsspan-
nung nicht Ubersteigen (maximal Us)

Kurzschlussfest

Je nach Option kann der Fehlerausgangs-Anschluss Fault auch far andere Funktionen konfiguriert
werden:

B Impulsausgang
Digitalausgang (frei programmierbar)
Referenz- oder Digitaleingang

Drehrichtungseingang

3.3.5 Schnittstellen

RS232

Die RS232-Verdrahtung wird tber die Anschllsse RxD, TxD und tber den Versorgungs-GND herge-
stellt. Die eingebaute RS232-Schnittstelle erlaubt eine direkte Verbindung mit einer Gbergeordneten

Steuerung.

Litzenfarbe Bezeichnung Bedeutung
blau GND GND

gelb RxD RS232 RxD
grin TxD RS232 TxD
CAN

Die CAN-Verdrahtung wird Uber die Anschliisse CAN-H, CAN-L und Uber den Versorgungs-GND her-
gestellt.

Litzenfarbe Bezeichnung Bedeutung
blau GND GND

gelb CAN_L CAN_L
grin CAN_H CAN_H
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3.4 Anschlussbeispiele

3.4.1 Sollwertvorgabe liber Potentiometer

Bipolare analoge Sollwertvorgabe liber Potentiometer

1k

1

|

k|
10k HT braun

20V grau

grin

4 7k“ L9 |

o Us
rosa
Antrieb Us
Anln
+ nsoll
AGND _
Schnittstelle
GND
blau
o GND

3.4.2 Referenzfahrten und Endschalter

AnschluB von Referenz- und Endschaltern
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3.4 Anschlussbeispiele

3.4.3 Externer Inkrementalencoder

Anschluss eines externen Encoders

Encoder
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3 Installation

3.5 Kommunikationsanschluss

3.5.1 RS232-Anschluss

Die Antriebe kénnen direkt mit gekreuzten Sende- und Empfangsleitungen an einen PC oder eine
Ubergeordnete Steuerung angeschlossen werden. Dies entspricht der Umsetzung mit einem Null-

Modem-Kabel.

Verdrahtung zwischen PC/Steuerung und einem Antrieb

PC oder Uber- Node 1
geordnete Steuerung

~ |~ |= —~ |~ |=
o m LN m o LN
s |lg s £ |lg =
o o o o o o
(o)} (o)) ()] [e)] (o)} (o)}
Qo Qo Qo Ne] Qo Qo
> 303 > 303
a2 g|2 8|2 gl2 g2 2|2
2|8 |8 Ul e &2 u|2

X

Verdrahtung mit mehreren Motion Control Systemen im RS232-Netzwerkbetrieb
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3.5 Kommunikationsanschluss

3.5.2 CAN-Anschluss

Node1 | o o ________ Node n

GND

CAN_H

120 O CAN Bus Line 120 O

CAN_L

CAN ist ein Bussystem, an dem alle Knoten parallel angeschlossen werden. An jedem Ende der Buslei-
tung muss ein Abschlusswiderstand von 120 Q) angeschlossen sein.

Zusatzlich zu den beiden Signalleitungen CAN_H und CAN_L mussen die Knoten noch durch eine
gemeinsame GND-Leitung miteinander verbunden sein.

In CAN Systemen ist die maximale Leitungsldnge abhangig von der gewéhlten Ubertragungsrate:

Baudrate Max. Leitungslange (inkl. Stichleitung)
1 000 kBit/s 25m
500 kBit/s 100 m
250 kBit/s 250 m
125 kBit/s 500 m
50 kBit/s 1000 m
20 kBit/s 2500 m
10 kBit/s 5000 m

19
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3 Installation

3.6 Baudrate und Knoten-Nummer/Node-ID

HINWEIS Die Einstellung der fir die Kommunikationsverbindung notwendigen Baudrate und Knoten-Nummer
erfolgt iber den Motion Manager bzw. als direkte Befehlseingabe. Bitte lesen Sie hierzu das zugehé-
rige Funktions- und Kommunikationshandbauch sowie die Bedienungsanleitung des Motion Mana-
gers.
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4.1 Inbetriebnahme

VORSICHT!

VORSICHT!

VORSICHT!

Zur Inbetriebnahme der Antriebe lesen Sie bitte das Kapitel ,Schnellstart und Inbetriebnahme” im
Kommunikations- und Funktionshandbuch.

Vor der Inbetriebnahme eines Antriebs mussen folgende Punkte kontrolliert werden:
B Der Antrieb ist den Vorgaben entsprechend montiert.

B Die Anschlusskabel auf der Versorgungsseite sind den Vorgaben entsprechend angeschlossen
(Verpolungsgefahr!) und so verlegt, dass sie auch wahrend des Betriebs nicht beschadigt werden
kénnen. Die maximalen Belastungswerte sind zu beachten. (Siehe Kapitel 3 ,Installation”).

B Anschlussklemmen und Steckverbinder sind gegen ESD geschutzt.
B Das Netzgerat ist den Anforderungen entsprechend ausgelegt.

Spannungsversorgung!

Verursacht durch die PWM der Leistungsendstufe ist der Motorstrom immer gréBer oder gleich dem
Strom, der am Versorgungsanschluss Umot gemessen werden kann. Die Stromangaben (Dauer-/
Spitzenstrom) in den Datenblédttern und den einstellbaren Parametern der I?t-Strombegrenzung be-
ziehen sich auf den Motorstrom und nicht auf den Versorgungsstrom des Gesamtantriebes!

Verletzungsgefahr!

Durch hervorstehende rotierende oder bewegte Teile der angetriebenen Mechanik kann eine Verlet-
zungsgefahr entstehen.

» Rotierende und bewegte Teile durch entsprechende Vorrichtungen abdecken.

Verletzungsgefahr!

Je nach Belastung und Umgebungstemperatur kénnen an der Gerateoberfldche sehr hohe Tempera-
turen auftreten.

» Es muss gegebenenfalls ein Bertihrungsschutz vorgesehen werden.
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Folgende EG-Richtlinien zur Produktsicherheit sind fur den Anwender der beschriebenen Produkte
von Bedeutung:

Maschinenrichtlinie (2006/42/EG):

Von elektrischen Kleinantrieben kann standardmaBig aufgrund ihrer geringen GroBe keine nennens-
werte Gefahr fur Leib und Leben ausgehen.

Daher trifft die Maschinenrichtlinie fur unsere Produkte nicht zu.
Die hier beschriebenen Produkte sind keine , unvollstandigen Maschinen”.
Eine Einbauerklarung wird daher von FAULHABER standardméaBig nicht zur Verfigung gestellt.

Niederspannungsrichtlinie (2006/95/EG):

Sie gilt fur alle elektrischen Betriebsmittel mit einer Nennspannung von 75 bis 1 500 V DC, bzw. von
50 bis 1 000 V AC. Die in dieser Bedienungsanleitung beschriebenen Produkte fallen nicht in den
Geltungsbereich dieser Richtlinie da sie fur kleinere Spannungen ausgelegt sind.

EMV-Richtlinie (2004/108/EG):

Die Richtlinie Uber die Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) gilt fur alle elektronischen und
elektrischen Gerate, Anlagen und Systeme, die an Endnutzer vertrieben werden. DarUber hinaus
kann auch fur Einbaukomponenten eine CE-Kennzeichnung nach EMV-Richtlinie vorgenommen wer-
den. Die Ubereinstimmung wird durch die Konformitétserklarung dokumentiert.
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6 Gewadbhrleistung

Auszug aus unseren Gewahrleistungsbedingungen

Produkte der Firma Dr. Fritz Faulhaber GmbH & Co. KG werden nach modernsten Fertigungsmetho-
den hergestellt und unterliegen einer strengen Qualitatskontrolle.

Sollte es wider Erwarten zu Mangeln kommen, verpflichten wir uns innerhalb der Gewahrleistungs-
zeit, Abhilfe zu schaffen.

Mangelhafte Ware haben wir auf unsere Kosten innerhalb einer uns von Ihnen gesetzten an-
gemessenen Frist nach unserer Wahl nachzubessern oder zu ersetzen. Ersetzte Ware wird unser
Eigentum und ist an uns zurtickzugeben.

Wenn eine Nachbesserung oder Ersatzlieferung nicht méglich ist oder aus sonstigen von uns zu
vertretenden Grinden innerhalb der von Ihnen bestimmten Frist nicht erfolgt oder fehlschlagt,
kénnen Sie nach lhrer Wahl vom Vertrag Uber die mangelhafte Lieferung zurticktreten oder den
Kaufpreis mindern.

Wir haften nicht fur Schaden der Ware, die durch naturliche Abnutzung, Verschlei3, ungeeignete,
unsachgemaBe oder nicht vertragsgemafBe Verwendung, fehlerhafte Montage oder Inbetriebset-
zung, UberméaBige Beanspruchung oder unsachgemaBe Anderung, Nachbesserung oder Instand-
setzungsarbeiten durch Sie oder Dritte, oder durch fehlerhafte oder nachlassige Behandlung
entstehen, sofern diese nicht auf unser Verschulden zurtickzufiihren sind.

Weitergehende Ansprliche, insbesondere auf Schadensersatz statt der Leistung und auf Ersatz

eines sonstigen unmittelbaren oder mittelbaren Schadens — einschlieBlich Begleit- oder Folgescha-

dens, gleichgultig aus welchem Rechtsgrund - sind ausgeschlossen. Dies gilt nicht, wenn

a) wir einen Rechts- oder Sachmangel arglistig verschwiegen oder eine Garantie fur die Beschaf-
fenheit der Ware tlbernommen haben,

b) der Schaden auf Vorsatz oder grober Fahrlassigkeit von uns, unserer gesetzlichen Vertreter
oder Erfullungsgehilfen oder einer fahrlassigen Verletzung wesentlicher Vertragspflichten
durch diese Personen beruht, oder

¢) eine schuldhafte Pflichtverletzung durch uns, unsere gesetzlichen Vertreter oder Erfullungsge-
hilfen zu einem Korper- oder Gesundheitsschaden gefuhrt hat.

Im Falle einfacher Fahrlassigkeit ist jedoch unsere Ersatzpflicht der H6he nach auf den vertragsty-

pischen, vorhersehbaren Schaden beschrankt.

Samtliche Mangelanspruche einschlieBlich der in unseren Lieferbedingungen geregelten Scha-
densersatzanspruche verjahren in einem Jahr nach Ablieferung der Ware an Sie. Fur Ersatzsta-
cke und die Ausbesserung betragt die Verjahrungsfrist 1 Jahr, sie 1auft aber mindestens bis zum
Ablauf der ursprunglichen Verjahrungsfrist fur den Liefergegenstand. Die Frist fur die Mangelhaf-
tung an dem Liefergegenstand wird um die Dauer der durch die Nachbesserungsarbeiten verur-
sachten Betriebsunterbrechung verlangert. Von dieser Verjahrungsregelung bleiben Regelungen
bezuglich einer etwa klrzeren Lebensdauer des Liefergegenstandes im Rahmen seiner bestim-
mungsgemaBen Verwendung unberihrt.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte unseren Lieferbedingungen, die wir Ihnen auf Anfrage
gerne zur Verflgung stellen.
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