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Antriebsregler MINAS A5-Serie

Hochdynamische Antriebsregler mit modernster Technologie. GroRer Leistungsbereich (50W-15kW) bei leichter
und kompakter Bauweise. Innovative Funktionen zur Beseitigung der Resonanzfrequenzen und Vibrationen. Vielsei-
tige Steuermdglichkeiten wie Puls-, Analog- und Netzwerktechnik mit Echtzeitkommunikation (100Mbit/s).

Motion-Control-Bibliotheken, Konfigurations- und Parametriersoftware

SPS-Programmiersoftware Control FPWIN Pro nach IEC 61131-3. Kostenlose Konfigurations-Software PANATERM
und Mselect3 unterstiitzen oder verkirzen die Inbetriebnahmezeiten erheblich. Dazu gibt es kostenlose Motion-
Control-Bibliotheken. Man braucht nur die fertigen Funktionsbausteine aus der Bibliothek zu verwenden und kann
so z.B. komplexe Positionieraufgaben einfach und schnell 16sen.

SPS FP-Serie

Die Hardware fur Positionieraufgaben ist bereits in der SPS integriert. FPOR, FPX (Sigma) und FPX kdnnen bis zu
4 Achsen unabhangig steuern. Mit Positioniermodulen kann im Baukastenprinzip das System bis auf 10 Achsen
erweitert werden. Mit Netzwerktechnologien kann die FP-Serie mit den RTEX- oder EtherCAT-Positioniermodulen
Uber Echtzeit-Ethernet bis zu 256 Achsen steuern.

Bediengerite GT-, GN-Serie

Bediengerate fur die Kommunikation zwischen Mensch und Maschine. Dabei besteht die Aufgabe darin, Daten,
Ergebnisse, Meldungen usw. anzuzeigen sowie Vorgaben und Befehle vom Menschen auszufuihren. Universell ein-
setzbar sind dafur die neuen Bediengeréte von Panasonic. Sie eignen sich sowohl fir den Einsatz in der Industrie
als auch z.B. in Geb&auden. Panasonic bietet vom kompakten 3-Zoll-Terminal bis zum farbigen 15-Zoll-Display fiir
gehobene Anspriiche ein weites Spektrum an.
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MINAS-Serie

MINAS A5B

Netzwerk ’

Geschwindigkeits- und Dreh- MINAS ASN

~ momentsteuerung

Versorgungsspannung MINAS A5

400V | wi B Q@

Positionssteuerung
~ Versorgungsspannung &
~=200v.

| PANATERM Software o MINAS LIQl

MINAS-Serie

Nennleistung 50-1000W 50-5000W 50-15.000W
Versorgungs- | Pis 1500W 1x230VAC 1/3x230VAC

spannung ab 1000W - 3x400VAC

Bandbreite (Frequenzantwort) 1000Hz 2000Hz

Nenndrehzahl 1500-3000 (U/min)

Max. Drehzahl 2000-6000 (U/min)

Nenndrehmoment 0,16-3,2Nm 0,16-23,9Nm 0,16-99,5Nm
Max. Drehmoment (Spitze) 0,48-9,5Nm 0,48-71,6Nm 0,48-224Nm
Antriebsregelung Positionierregelung Positionierregelung, Drehzahlregelung, Drehmomentregelung
IP-Schutzklassen (Motor) IP65 P67

Steuereingang Puls Puls, Analog




Mit Panasonic Antrieben kénnen kleinste Applikationen (1 oder 2 Achsen) oder komplexe Aufgaben (bis zu 256 Achsen) ein-
fach und schnell bei einem Leistungsbereich von 50-15.000W geldst werden.

Die Einsatzgebiete umfassen Verpackungs-, Textil-, Kunststoff, Holz-, Papier-, Metalle mit Montage-Anwendungen, Verarbei-

tung und Verpackung.

Anwendungsbeispiele:

Verpackungsmaschine

Eine komplette Lésung mit SPS, Bediengerat und den An-
triebsreglern von Panasonic. Die kompakten Antriebe bieten
einen grofRen Vorteil gegenlber Vergleichsprodukten fiir die-
se Maschinen (Etikettierung, Verpackung, usw.).

XY-Tisch

Auftragen von Klebstoff mit Positionierung der XY-Achsen.
Eine FPX (Sigma) steuert 2 Antriebsregler und bedient zu-
gleich den Klebstoffspender gemafi vorgegebenem Profil.

Zuschneidemaschine

Die SPS FP2SH steuert die Positionierung. Dabei wird mit
héchster Geschwindigkeit und einer Genauigkeit von 10 Mik-
rometern zugeschnitten.

Lebensmittelverarbeitungsmaschine

Bei dieser Panasonic Antriebsldsung kommen eine SPS
FPOR, das Bediengerat GT32, der Antriebsregler MINAS A5
und ein Frequenzumrichter der Serie VFO zum Einsatz. Fir
die Herstellung von ,Hamburgern“ arbeiten 3 verschiedene
Achsen absolut synchron.
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Anschliusse und Schnittstellen

Steckverbindertyp (100/200V: Baugrof3e A-E)

Bedienfeld

. . Zeigt Parameterwerte und Fehlermeldungen an
Monitorausgang (digital: 1, analog: 2)

Anschluss fiir Anzeige/Uberwachung .
. “Mode-Taste—L 3 B8 6.8, g
Elngang/Leistung |

. Tasten zum
G - “Set-Taste —
QS:SELU:; flr Eingangs Netz ) N Gotooo Anpassen der Werte
Fl-Schalter ) Monitoranschluss nach oben/unten.
gedffnete
Bedienfeld-
Abdeckung

— Schnittstelle zum PC
Uber Mini-USB-Kabel
(muss vom Kunden
bereitgestellt werden)

Motorschutzschalter (MCCB) ———

Storfilter (NF)
(optionales Zubehor)

Parametrier-Software PANATERM
Zum Herunterladen auf unserer Webseite.

Schitz (MC)
Schnittstelle fur RS232,

RS485 oder zur Steuereinheit
Kommunikation mit SPS oder Steuerungselement
(X2-Anschluss nicht verfugbar bei der ASE-Serie)

Drossel (L)
(optionales Zubehor)

Sicherheitstberbrickungsstecker
Blindstecker verwenden, wenn der Sicherheits-
schaltkreis nicht verwendet wird.
(Standardzubehér)

(X3-Anschluss nicht verfugbar bei der ASE-Serie)

Ladungszustands-LED
Zeigt Ladezustand im Zwischenkreis an. Anschluss fiir Steuereinheit

Anschluss fir E/A-Signale (50 Pins)

Bremswiderstand
(optionales Zubehdr)

Steuereinheit

Anschluss flir externen Encoder
z.B. Linearskala
(X5-Anschluss nicht verfugbar bei der ASE-Serie)

Anschluss fur Encoder
Modellspezifisches Encoderkabel als
Anschlusskabel —— Erde optionales Zubehor erhaltlich.

fur Motor —

Anschlusskabel fir Haltebremse (optionales Zubehor)

Dieses Kabel nur fur Motor
mit Haltebremse verwenden.

Gleichstromversorgung fiir Haltebremse 24V
DC (muss vom Kunden bereitgestellt werden)

(muss vom Kunden bereitgestellt werden)

Anschlusskabel fir Encoder

Klemmleistentyp

BaugréRen F, G und H sind mit
Klemmenleisten versehen. Kabel in
die Klemmenleiste einfiihren oder
abisolieren.

(Abbildung: BaugroR3e F)

Motor




MINAS A5-Serie

MINAS A5-Serie

Die MINAS A5-Serie ist die Standardversion der
Panasonic AC-Antriebsregler.

Die hochdynamischen Antriebsregler kdnnen sowohl
mit Pulsen als auch analog angesteuert werden.

Ultrahohe Reaktionsgeschwindigkeit: 2kHz Bandbreite
(Frequenzantwort)

Pulseingéange und-ausgange mit bis zu 4MHz
Echtzeit-Autotuning-Funktion wahrend des Betriebs

4 Sperrfilter: manuell/automatisch

4 Dampfungsfilter: manuell/automatisch

PANATERM V5.0: Kostenlose Software zur Konfiguration
und Bewegungssimulation

Unterstitzt Sicherheitsstandards nach: EN954-1(CAT3),
1SO13849-1(PLd), EN61508(SIL2), EN62061(SIL2),
EN61800-5-2(STO), IEC61326-3-1
Prézisionspositionierung

Antriebsrealer Antriebsregler Antriebsregler
Nennleistung MINAS AgE llals il et
230VAC A5; A5N; A5B A5; ASN; A5B
230VAC 3x380VAC
50/100W MADHT1505E MADHT1505*** A
200W MADHT1507E MADHT1507***
400W MBDHT2510E MBDHT2510*** B
750W MCDHT3520E MCDHT3520*** C
1kw MDDHT2412***
MDDHT5540*** D
1,5kW MDDHT3420***
2kw MEDHT4430*** E
3kw - MFDHT5440%** -
4/5kW - MFDHTA464*+*
7,5kwW MGDHTB4A2*** G
11/15kW MHDHTBA4A2*** H
Typenschlissel Antriebsregler
MADHTI1505 %, %, %
T L |
Code fiir Baugrofie Maximalstrom Versorgungsspannung Nennstrom Serie
Code BaugréRe Code Wert Code [ Spezifikation Code Nennstrom Code Typ
MADH A5-Serie, BaugréRe A T1 10A 1 1-phasig, 100V 05 5A MINAS A5
MBDH A5-Serie, BaugréRe B T2 15A 3 3-phasig, 200V 07 7,5A E MINAS ASE
MCDH | AS5-Serie, BaugroRe C T3 30A 4 3-phasig, 400V 10 10A NOL1 | MINAS ASN RTEX
MDDH A5-Serie, BaugroRe D T5 50A 5 1-/3-phasig, 200V 20 20A NAL | MINAS A5N RTEX mit Safety
MEDH A5-Serie, BaugroBe E T7 70A 30 30A BAl | MINAS A5B EtherCAT
MFDH A5-Serie, BaugroRe F TA 100A 40 40A BO1 | MINAS A5B EtherCAT mit Safety
B 150A 64 64A
90 90A
A2 120A




MINAS A5-Netzwerk-Serien

RTEX (Realtime Express), der Hochgeschwindigkeits-
Ethernet-Bus flr die Automatisierung, eignet sich
besonders aufgrund hoher Ubertragungs- und
Abtastraten fir hochdynamische ein- und mehrachsige
Positionieraufgaben. Die Kommunikation zwischen
Master und Slaves erfolgt in Echtzeit.

EtherCAT (Ethernet for Control Automation Technology)
verflgt Uber &hnlich herausragende Eigenschaften wie
RTEX. Jedoch ist dieser ein offener, standardisierter
Feldbus mit dem Vorteil des offenen Datenaustauschs
mit allen anderen EtherCAT-Motion-Controllern.

RTEX ——

i ™ EtherCAT
Leistungsmerkmale | MINAS A5N | MINAS A5B
Echtzeitkommunikation 100Mbit/s RTEX-Protokoll CAN over EtherCAT (CoE)
Unterstiitzt Positions-, Geschwindigkeits- und Drehmo- ‘/ \/
mentregelung
Manuelle und automatische Vibrationsunterdriickung v v
(einstellbar im Antriebsregler)
Voller Befehlsumfang fiir bis zu 32 Achsen bis zu 64 Achsen

Unterstitzt Sicherheitsstandards nach: EN954-
1(CAT3), 1ISO13849-1 (PLd), EN61508(SIL2), v v
EN62061(SIL2),EN61800-5-2(STO), IEC61326-3-1

Einfache Verdrahtung mit Ethernet-Standardkabeln v v
(CAT5e, bis zu 100m zwischen den Modulen)
Positioniermodule fiir FPX (Sigma), FP2SH und FP7 FP7

Einfache Montage und Anschluss mit hoher Ausfallsicherheit durch Ringleitung

Servo Servo Servo Servo

—J [ — —] —J
] cor o ]
b 2 [ b o b o

NC*

] [

Y Pl tL 4Lt

* NC: Numerical Control (Motion Controller, Positioniermodul)




Externer Geber fiir eine geschlossene Regelung

Hoéchste Prazision fir Positionierung durch Verwendung eines externen
Gebers.

Die Positionierung mit dem Motor-Encoder ist fur die meisten Anwendun-
gen ausreichend, aber z.B. bedingt durch die Mechanik, kann es kleinste
Abweichungen geben, die der Motor-Encoder nicht beeinflussen kann.
Abhilfe schafft hier ein externer Geber, oder eine Linearskala. Damit wer-

Ruckflhrung Ruckfuhrung @

den auch diese kleinsten Ungenauigkeiten ausgeglichen und Positionier- 2 e — s
fehler kdnnen praktisch ausgeschlossen werden. Encoder I(flotor Linearskala
extern
Echtzeit-Autotuning-Funktion
Ist diese Funktion aktiviert, wird das Tuning nach Beendigung Riemenantrieb vertikale Achse

mehrerer Arbeitsvorgdnge automatisch durchgefiihrt. Nach
Anpassung der Frequenzantwort &ndert sich Uber das Tuning
ein einzelner Parameterwert. Fir die Feinanpassung kann
der Autotuning-Modus in der Steuersoftware aktiviert werden.
Durch die automatische Vibrationsunterdriickung werden Ab-
nutzungsschaden minimiert. Uber zusatzliche Modus- und
Steifigkeitseinstellungen lassen sich die Frequenzantworten Autotuning ca. 12ms Autotuning <2ms
fur spezielle Maschinentypen wie z.B. reibungsintensive, rie-

mengetriebene Maschinen oder Gerate mit vertikalen Achsen

einfach optimieren.

Manuelle und automatische Sperrfilter

Durch den Einsatz von hochsensiblen Sperrfiltern entféllt die
Uberwachung von stérenden Vibrationsfrequenzen. Indem die generierte
MINAS A5 Vibrationen ermittelt und die erforderlichen Anpas- o
sungen automatisch vornimmt, werden die durch Eigenreso-
nanz verursachten Vibrationen und Stérmomente erheblich
reduziert. Die MINAS A5 bietet vier Sperrfilter (von denen zwei
automatisch eingestellt werden). Der zur Verfigung stehende _/_ \Fertigstellung des adaptiven
Frequenzbereich fur die Filter betragt 50-5000Hz. Filters

Ausgepragte Vibrationen und Stérungen Systemkennlinie Reduzierte Vibrationen und

Resonanz stérungsfreie Bewegung
Verstarkung ‘
P

arallely |
Frequenz I

I resonanz :
Verstarkung
Frequenz
Sperrfilterkennlinie

Manuelle und automatische Dampfungsfilter Ohne Dampfungsfilter Mit Dampfungsfilter

Dampfungsfilter, die eine einfache automatische Einstellung erméglichen,
unterdriicken Eigenresonanzanteile bzw. Vibrationsfrequenzkomponen-
ten der Pulseingange, wodurch die Vibrationen der Achsen bei Maschi-
nenstopp erheblich reduziert werden. Die Anzahl dieser Filter wurde von

bislang zwei auf vier erhdht, von denen zwei fir simultane Verwendung
vorgesehen sind. Der zur Verfigung stehende Frequenzbereich wurde
ebenfalls erheblich erweitert und betrégt nun 1 bis 200Hz. Ruckein =p ({B)) ohne Vibration =




Geringes Rastmoment

Auch bezuglich stabiler Betriebsgeschwindigkeit und geringem Rastmo-
ment liegt die MINAS A5 aufgrund ihrer minimierten Pulsweite branchen-
weit vorne. Ermdglicht wurde dies durch ein neues Design, in das ein
10-poliger Rotor fiir den Motor sowie eine Funktion zur Magnetfeldanaly-
se eingeflossen sind. Durch eine reduzierte Drehmomenwelligkeit wurden
Geschwindigkeits- und Paositionierverhalten der MINAS A5-Serie deutlich
optimiert.

Softwaretool PANATERM mit Bewegungssimulation

PANATERM nutzt Frequenzantwortdaten der aktuell eingesetzten Ma-
schine. Anhand einer vereinfachten Simulationsfunktion kénnen Verstar-
kungs- und Filtereffekte Uberprift werden, ohne dass die Einstellungen
fuir die aktuelle Maschine geandert werden muissen.

3-stufige Reglereinstellung

Regelungsparameter werden, je nach Betriebszustand (Abbremsen im
Betrieb, Stoppen bei schneller Positionierung und Stillstand) eingeschal-
tet. Durch die richtige Abstimmung ist eine noch schnellere Positionierung
mit geringerer Vibration moglich.

Integrierte Sicherheitsfunktion (STO)

Zur lIsolierung der Motorleistung ist die MINAS A5 mit unabhéangigen,
hardwarebasierten redundanten Schaltkreisen ausgestattet. Damit er-
Ubrigen sich die gemaf der Niederspannungsrichtlinien fir Maschinen-
befehle vorgeschriebenen magnetischen Schiitze. Dies spart Platz und
Kosten. Es werden Sicherheitsfunktionen nach folgenden Sicherheits-
standards erfullt: EN954-1(CAT3), 1ISO13849-1 (PLd), EN61508(SIL2),
EN62061(SIL2), EN61800-5-2(STO), IEC61326-3-1.

Dynamische Bremse

Diese spricht im Notfall an, wenn:

- der Hauptschalter ausgeschaltet wird,
- Eingang SRV-ON inaktiv ist,

- eine Schutzfunktion anspricht,

Drehmomentbegrenzung

Eine unverzichtbare Funktion bei drehmomentgesteuerten Anwendungen,
oder generell zum Schutz gegen mechanische Zerstérung.

Mdgliche Einstellungen:

- Vorgabe durch Analogwert

- Unterschiedliche Werte fur vorwarts und rickwarts

- 2 digitale Eingange fur feste Werte

A4

A5

A 4 AN Ml b ALL LA m.

Vibration reduziert auf nur 1/8

Abbremsen

f—%
<} : :
2 . Stillstand
< : . :
£ Einstellung 1 iEinstellung 2 ¢ Einstellung 1:
a 5 h h :

Sicherheitseinrichtungen

Verstarkung (dB)

Elektromechanische
Sicherheitsabschaltung

2,0kHz

N %!
|l
IR

-50
100 1000 2000
Frequenz (Hz)




Ubersicht MINAS A5 Motor und Zubehér

) " Brems-
Motor Antriebsregler Kabel Filter -
widerstand
T
= 5 = 2 G
g g £ T £ o 3 g 2 . E ¥ 3]
2 |ez| 2E S E|l o | 2 3 = 5 2
2] cZ| o3 £ o I € 3 <] ° i
ko) 2| g Xl = S al 5 9 g 8 T
< c o Q N Q c = e
5 |sE|SE = sz 2| @ 9 B
z =] z= TIs| 3 Ohne Mit 20-Bit- 17-Bit-
Haltebremse Haltebremse Inkremental Absolut
Niedriges Massentragheitsmoment 200VAC
0,16 | 3000 | MSME5AZG1U . X -
50 '
(0,48) | (6000) [ MSMESAZG1V | x | x X MFMCBODICIOPJT*
100 | 0:32 | 3000 [MSMEO12G1U X X - MADHT1505 - FN2080-6-06 | ©W/D250100
(0,95) | (6000) [ MSME012G1V | x | x X 3 MFMCBODICIOPJT* oder
0,64 | 3000 [ MSME022G1U X X 22 - FS21238607
200 (1,91) | (6000) [MSME022G1V_ | x [ x X w g MADHTIS07 | \evcaommowsn | MEMCBOLIDOPIT™ | MFECATIIOWID (miEBC:Eeﬂgﬁii)
- 8> -
€ | 400 | L3 | 3000 [MSME042G1U X X £2 | vBpHT2510 ]
g (3,8) | (6000) [MSME042G1V | x | x X 8o MFMCBODDIOPJT BWD250072
MSME082G1U o 0 - Y
E 750 (5"11) (gggg) MSMEO082G1V | x )x( i Eg MCDHTS520 MFMCBODICIOPJT FNZggg'G "
£ ) Z3 FS21238607
.‘5 1000 | 318 | 3000 |MSME102G1G x x ) MFMCDOOO2GCD
= (9,55) | (5000) [MSME102G1H | x | x X - MFMCAOOICI2HCD MFECAOIOGTE
D [ 100 | 477 | 3000 [MSMEL5261G x | x MDDHTSS40 1y rycponmzecn - MFECATIDIOGTD | (it Batteriebox) | D VOP4220 | BWDS00035
'|= (13,3) | (5000) | MSME152G1H | x | x X - MFMCAOOICI2HCD
o Niedriges Massentragheitsmoment 400VAC
g, 1000 (g,;g) (gggg) MSME104G1G x x _ MFMCDOOO2GCD -
K= , MSME104G1H | x | x X o} - MFMCEOOICI2HCD
S 1500 | 477 | 3000 | MSME154G1G X X §D MDDHT3420  Iyrycponmacen - BWD500150
K] (13,3) | (5000) [MSME154G1H | x | x X 53 - MFMCEOOOI2HCD EN3268-7-44
= 6,37 | 3000 | MSME204G1G X X == MFMCDOOO2GCD - o
2000 (19,1) | (5000) [ MSME204G1H | x | x X 5 MEDHT4430 - MFMCEODOZHCD | |\ | MPECAODOGTE BWD500100
3000 | 955 | 3000 [MSME304G1G x x EL | MrpHTS440 | MFMCAODOZGCT - (mit Batteriebox)
(28,6) | (5000) [ MSME304G1H | x | x X Yo - MFMCAODCI2HCT
- <
12,7 | 3000 [MSME404G1G x x 9 MFMCAODO2GCT -
4000 (38,2) | (4500) | MSME404G1H | x | x X @~ - MFMCAODC2HCT BWD600047
15,9 | 3000 [MSME504G1G X X I MFDHTA464 " yiFvicAoDO2GCT - FN3268-16-44
5000 (47,7) | (4500) |[MSME504G1H | x [ x X - MFMCAODDI2HCT
Mittleres Massentragheitsmoment 200VAC
4,7 | 2000 [ MDME102G1G X x |, .= MFMCDOOO2GCD -
1000 (14,3) | (3000) [MDME102G1H | x | x x |5 §§ MDDHT3530 - MFMCAODOZHCD | | oo\ oer | MFECADOOGTE | oo 000 | Bwbs0003s
-E 1500 7,16 | 2000 | MDME152G1G X X I 2 MDDHT5540 MFMCD0OO2GCD - (mit Batteriebox)
® (21,5) | (3000) | MDME152G1H | x | x X =u - MFMCAOOICI2HCD
1 Mittleres Massentrégheitsmoment 400VAC
] 9,55 | 2000 | MDME204G1G x x MFMCDOOO2GCD -
E 2000 (28,6) | (3000) [ MDME204G1H | x | x X MEDHT4430 - MFMCEOOICI2HCD FN3268.7-44 BWD500100
%= | 3000 | 143 | 2000 |MDME304G1G X X ko MEDHT5440 | MPMCAOOO2GCT -
[ =
2 (43,0) | (3000) [ MDME304G1H | x | x X 8> MFMCAOOO2HCT | | oo\ roerr | MFECADOOGTE
> 19,1 | 2000 [ MDME404G1G X X 5% MFMCAOOO2GCT - (mit Batteriebox)
@ | 4000 (57,3) | (3000) [ MDME404G1H | x | x X =2 - MFMCAOOCI2HCT BWD600047
F 23.9 | 2000 | MDME504G1G X X £a | MFDHTAdG4 ymieronmeer - FN3268-16-44
g 5000 (71:6) (3000) [ MDME504G1H | x | x X %E - MFMCAOD2HCT
= 47,8 | 1500 | MDME754G1G X X Lo
% 799 | (119) | (2000) [MDMET54G1H [ x | x | x | £& | MOPHTB4AZ
= 70 | 1500 [ MDMEC14G1G x X @ DVOPM20056 DVOPM20057 MFECADOOGTE
= | 11000 (175) | (2000) | MDMEC14G1H | x | x X I MHDHTBA4A2 verwenden verwenden MFECACIIOGTD (mit Batteriebox) kA kA
95,5 | 1500 | MDMEC54G1G X X
15000 (224) | (2000) | MDMEC54G1H | x | x X
Hohes M itragheitsmoment 200VAC
0,64 | 3000 [ MHMD022G1U IP65] x -
200 (1,91) | (5000) | MHMD022G1V | x [IP65]| x = MADHT1507 MFMCBOOOGET* FNzggg;e-oe
1,3 | 3000 [MHMD042G1U P65 x |~ ES =
: O =
400 (3.8) | (5000) [MHMD042G1V_| x [IP65] x |3 & § MBDHT2510 | \c\inommoeeL | MEMCBOODOGET | MFECADDoEAM | MFECAODOEAE | FS21238607 | o\ iyocin7,
24 | 3000 |MHMDOB2GLU Pes| x |NE5 - (i X |"FN2080-6-06
- 5 c
c 750 = MCDHT3520 oder
S (7,1) | (4500) | MHMD082G1V | x |IP65| x MFMCBODIOGET* £S21238607
g Hohes M itragheitsmoment 400VAC
4,77 | 2000 [ MHME104G1G x x MFMCDOOO2GCD -
£ 1000 | 123 | (3000) [wrvET0se1n T3 x T x MDDHT2412 - MFMCEOLIO2HCD BWD500150
-‘g’ 1500 | 716 | 2000 | MHME154G1G x x 5 MDDHT3420 | MFMCDOOO2GCD -
= (21,5) | (3000) [ MHME154G1H | x [ x X - - MFMCEOOCI2HCD
> 9,55 | 2000 | MHME204G1G X X 8> MFMCEOOO2GCD FN3268-7-44
H g ’ c =
= 2000 (43,0) | (3000) [ MHME204G1H | x [ x X w g MEDHT4430 MFMCEODCI2HCD BWD500100
14,3 [ 2000 [ MHME304G1G x x NS MFMCAODO2GCT -
(7] ' c
j 399 | (28,6) | (3000) [MHME304GIH | x | x | x | 2o | MFOHTS440 - MFNCAODID2HCT | MFECADICIOGTD "(";ifCAE":.'OGLE
E5 ~ E )
S | 4000 | 191 | 2000 [MHME404G1G x X g2 MFMCAODO2GCT BWDE00047
T (57,3) | (3000) [MHME404G1H | x [ x X =3 | vFpHTA464 - MFMCAOOII2HCT EN3268-16-44
5000 (32’2) égg& m:mggigiﬁ T 3 HEMCATEERCL VFVCAOIIZHCT
Y MHME754G1G X X o
7500 | 47:8 | 1500 MGDHTBaA2 |  DVOPM20056 DVOPM20056 KA KA
(119) | (3000) | MHME754G1H X X X verwenden verwenden o o

* Bei Motoren mit Haltebremse < 1 kW benétigt man zum Motorkabel ein zusétzliches Bremskabel.

[T 1=Lange [i[o]=10m [0[5]=5m




Spezifikationen Antriebsregler

BaugréBe MINAS A5E MINAS A5, A5N,A5B
AL i AB,C,D 1-phasig /3-phasig, 200-240V (+10%, ~15%), 50/60Hz
stromkreis T ' ' '
>
S | AB,CD 1-phasig, 200-240V (+10%, -15%), 50/60Hz
Steuer o
Versorgungs- | STOmkreis EF 1-phasig, 200-230V (+10%, -15%), 50/60Hz
spannung
Haupt- D, E F _ ¥ ; % bis 159
stomkreis | = G.H 3-phasig, 380-480V (+10% bis 15%), 50/60Hz
.
Steuer D, E F % bis 15%
stromkreis G.H - 24V DC (+15% bis 15%)
Temperatur 0-50°C, Lagertemperatur:-20 bis +65°C 0-55°C, Lagertemperatur:-20 bis +65°C
P (max. Temperatur 80°C fur 72h) (max. Temperatur 80°C fur 72h)
Umgebungs- Luftfeuchtigkeit Bei Betrieb und Lagerung: 20-85% relative Feuchte (nicht kondensierend)
bedingungen
Hohe Max. Max <=1000m iiber dem Meeresspiegel
Vibration 5,88m/s? max., 10-60Hz (keine kontinuierliche Verwendung bei Resonanzfrequenz)
Regelverfahren IGBT PWM Sinus
Inkremental (Standard) 20-Bit-Inkremental-Encoder 20-Bit-Inkremental-Encoder
(Auflésung 1.048.576) (Auflésung 1.048.576)
Encoder
Absolut B Auf Anfrage 17-Bit-Absolut-Encoder
= (Auflésung 131.072)
[V
g 5V TTL B ADfEf’: und Z_—Phase
% BT ifferenzeingang
3 Prazisionsmafstab . Kompatibel mit Serien AT500, ST771
= Seriell - i
] von Mitsutoyo und Sony
[
¢% Eingénge 10
") | Steuersignale
‘0 Ausgange 6
@©
o Eingéinge _ 3 Eingange
Analogsignale (16-Bit A/D: 1, 12-Bit A/D: 2)
Ausgange 2 2
Eingange 2 Line Driver
Pulssignale
Ausgéange 1 Line Driver (A, B und Z-Phase) 1 offener Kollektor (Z-Phase)
USB Schnittstelle zum PC
Schnittstelle RS232 - 1:1-Kommunikation
1:n-Kommunikation bis zu 31 Achsen
FERES B mit Host (SPS FP-Serie)
Sicherheitsfunktionen - IEC61800-5-2 STO
Gehausefront 5 Schalter (MODE, SET, UP, DOWN, SHIFT), 5 Schalter (MODE, SET, UP, DOWN, SHIFT),
LED (6 Ziffern), Analogausgang LED (6 ziffern), Analogausgang, Digitalausgang
- Bei BaugroRe A, B, G und H: kein interner Bremswiderstand (nur externer Bremswiderstand),
Energierickfiihrung

Bei BaugroRe C—F: Interner Bremswiderstand (externer Bremswiderstand auch méglich)

Bei Baugrof3e A bis G intern (externer Bremswiderstand ist bei BaugréRe G auch einsetzbar)

YT EEIE Bei Baugrof3e H: Nur externer Widerstand méglich

7 verschiedene Betriebsarten: 1. Positionierung,
2. Drehzahl-, 3. Drehmoment-, 4. Positions/
Betriebsart Positionierung Drehzahl-, 5. Positions/Drehmoment-,
6. Drehzal-/Drehmomentregelung,
7. Prézisionspositionierung




Funktionen Antriebsregler

MINAS ASE MINAS A5, A5N, ASB

Funktionen

Positionierung

1. Positionsfehlerzéhler I6schen, 2.Pulsfreigabe, 3. Umschaltung elektronische Getriebe

Steuereingang 4. Umschaltung Dé&mpfungsfilter
Steuerausgang Positionierung abgeschlossen
Line Driver A 500kpps
Open Collector 200kpps
P B Lin.e Driver B : : 4Mpps :
Signalform Differenzeingang/Rechteckimpuls
Elektronisches Getriebe Skalieren der Pulsfrequenz von 1/1000 bis 1000fach
Filterfunktion Verzbgerungsfilter erster Ordnung oder FIR-Filter, parametrierbar
Analogeingang Drehm_omentbe_grenzung B Separate ngrenzungjijr_ Rechts-
Eingangssignal und Linkslauf méglich
Geschwindigkeitsiiberwachung Verfligbar
Démpfungsfilter Verfligbar

Drehzahlregelung

1.-3. Auswahl interne Geschwindigkeiten ,

ST - 4, Stillstandsregelung, usw.
Steuerausgang - Drehzahlvorgabe erreicht usw.
Sl T Drehzahleingang — Drehzahl und Drehrichtung
Drehmomentbegrenzung - Derhmomentbegrenzung verfigbar
Drehzahlbereich - 1-6000U/min
Festdrehzahl — 8 fest einstellbare Geschwindigkeiten

Sanfte Anlauf-/Abbremsfunktion

Individuelle Einstellung der Beschleunigung
und Verzégerung von 0 bis 10s/1000U/min
S-férmige Beschleunigungs- und
Verzdgerungsrampe maglich.

Stillstandstiberwachung

- Eingang Stillstand

Uberwachung der Istgeschwindigkeit

- Verflgbar

Filter fur Drehzahlglattung

- Verflgbar

Eingang Stillstandsregelung,

o .
% SEEIEAY B Eingang "Drehmoment in Regelung" usw.
E” Steuerausgan B Drehmoment erreicht (bei vorgegebener
5 gang Geschwindigkeit)
= Drehmomenteingang - Drehzahlvorgabe skalierbar
‘® | Analogeingang
=} Drehzahlbegrenzung - Drehzahlbegrenzung skalierbar
1. Positionsfehlerzahler I6schen,
. 2.Pulsfreigabe, 3. Umschaltung elektronische
Steuereingang - Getriebe
4. Umschaltung Ddmpfungsfilter
2 | Steuerausgang - Prézisionspositionierung abgeschlossen
>
@ Line Driver - 500kpps
é Open Collector - 200kpps
g Line Driver - 4Mpps
é Pulseingang Signalformat - Differenzeingang/Rechteckimpuls
N Elektronisches Getriebe _ Skalieren der Pullséz)%q?enz von 1/1000 bis
a -fach
Gléttungsfilter _ anarverzogerungsfl!ter oder FIR-Filter
parametrierbar
Analogeingang Drehmomentbegrenzung — Drehmomentbegrenzung verfugbar

Skalierung der Zahlerimpulse

- Von 1/40 bis 160-fach.

Sonstiges

Automatische Anpassung der Reglersteifigkeit an das Schwingungsverhalten der Mechanik und

ATl Lastéanderungen.
Encoder - Riickmeldung (Pulsausgang) Beliebiger Wert bis zur maximalen Auflésung des Encoders einstellbar
Riicksetzen durch Uber-/Unterspannung, Uberdrehzahl, Uberlastfehler,
) Abschalten Uberhitzung, Uberstrom-, Encoderfehler usw.
Schutzfunktion - - — - - -
Quittierbar Uberschreitung der Positionsabweichung, Steuerimpulsteilerfehler,
EEPROM-Fehler usw.
Alarmhistorie Alarmhistorie kann zur Ruckverfolgung aufgezeichnet werden




BaugréBe A, B, C Alle MaRe in mm

BaugréBe D

15 P2
L1 L2 P1
M L1 22.2 25 35
M
o5 N2 N2, N1 ‘ Montagehalt
) t | ontagehalterun
é’,m@ l (optional) N
H v o
e || (T’ = — ﬁ S
agld
32| & O o| < O o| < ?
Q). |
oo
= E
; :
= FNEEn i
' 52 L 0|
j 52 2,5 \Montagehalterung B2 B1
N2 (optional)
Riickseite
Rackmontage (Montagehalterung optional) (Schalttafeleinbau)
BaugroéBe E BaugréBe F
L2 15 P2 o
L1=M Pl N2 Lz_rll'%_M 27 25 P2=PL 3
N2 N1 331 ... 25 35, N3 o 5o e Montagehalterun =
N3 Montagehalterung :[f é‘,’/ M ‘ (optional)
52 |y | 52 (Schalttafeleinbau) J i L2 I
:L b F Montagehalterung —
(Schalttafeleinbau)
A 4 U =
- [
! < © Typenschild
< o Typenschild *
o " O
1 D
@@
montagehalterung il é AZ—Uf [m
(optional) j 52 & =5 g q J
Las T ongenaterng N3 s Al
(Schalttafeleinbau) N2 N1 Seitenansicht
L2=L1=M
Breite Montagehalterung Hohe Tiefe Schalttafel
L2 M N1 | N2 | N3 | A B C P1 | P2 | B1 | B2 ge-
wicht 1 USB
- 40 - 7 - 180|170 | 150 | 133 | 151 | 28 0,8kg
_| —X2 RS232/485
- 47 - 7 - 180 | 170 | 150 | 133 | 151 | 43 6 1,0kg " f
- 40 - 20 - 180 | 170 | 150 | 173|191 | 50 | 7,5 | 16kg Leistung XA *{ | 3 Sicherheits-
86 | 60 | 40 | 10 - 180 | 170 | 150 | 173|191 | 70 | 8,5 | 18kg 1 | eingang
92 | 60 | 40 | 10 | - | 180|170 150|173 |191| 70 | 75 | 1%y | Steuerspannung XA~ [ X4 E/A-Signale
86 | 85 | 50 [17,5|42,5| 198 | 188 | 168 | 196 | 212 | * * 2,7kg Bremswiderstand % Ec)
Motor XB @-*XS
94 | 85 | 50 [17,5|42,5| 198 | 188 | 168 | 196 | 212 | * * 2,7kg
130 (130|100 | 15 | 65 | 250|240 | 220 | 214 | - * * 48kg )
Typenschild  x6 Encoder
130 (130|100 | 15 | 65 | 250|240 | 220 | 214 | - * * 4,7kg

* MaRe bitte dem Datenblatt der Montagehalterung entnehmen




BaugréBe G

Anschluss X7: Monitorausgang

Alle Maf3e in mm

(Vo s N
|
®
Anschluss Eingangs- 1 fl——Anschluss X1: Schnittstelle zum PC (USB)
spannungsversorgung : 6§ I -Anschluss X2: RS232/RS485-Schnittstelle
Anschluss = " LAnschluss X3: Sicherheitseingang
Steuerspannung B
i ——Anschluss X4: Steuereinheit
Anschluss externer ’
Bremswiderstand
w » —rAnschluss X5: externer
1 Encoder, z.B. Linearskala
Anschluss Motor J Anschluss X6: n
jﬁlr Encoder ® i ®
[® P
o ] i
‘—‘7Erdungsschrauben (2x) ® 6 ® 9 ® ®
Richtung der Luftzufuhr ) UUMUUHHUUUUUUHUUHH
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@ ® 0 ® ®
= i
l
f
e | o q
233 Typen-
12 210 schild
2 90 90 334
72 90 - 52 Montagehalterung
/{‘ 5.2 96;3 52 H 96:3 52 T ( )—‘ 2,5 Montaceat (fur Wandmontage) 35
ontagehalterun :
U W~ g e 9 Griff
{ 125%[q
© f— q ] o
1 ’ : 2]
. i
- 24 F[ [l )
]
Typenschild
I~ i
[BTe PLLLTTTIT
i\ 4 M i Montagehalterung ]
© © Montagehalterun
52 8 ‘ 52 5.2 25 ntag 9
(fir Wandmontage)
72 90
27 90 90
12 210

e~
el® ®
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BaugréBe H
RRsH[C)

— Anschluss X7:

—Anschluss X1:
[L Anschluss X2:
LAnschluss X3:
— Anschluss X4:

— Anschluss X5:
|- Anschluss X6:

ﬁ

Anschluss dynamischer
Bremswiderstand
Anschluss Steuerspannung

Anschluss Motor

Anschluss externer
Bremswiderstand

Anschluss Eingangsspannung

el % % @
Erdungsschrauben (2x)

Monitorausgang

Schnittstelle zu PC (USB)
RS232/RS485-Schnittstelle
Sicherheitseingang
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Encoder
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Technische Daten MINAS A5-Motoren

MSME (niedriges Massentragheitsmoment) 50-1500W bis 200VAC

Motor MSME5AZG10 |MSMEO012G10 |MSME022G10 |MSME042G10 |MSME082G10 MSME102G10 |MSME152G10
Nennleistung W 50 100 [ 200 400 750 1000 1500
Leistung kVA 0,5 0,9 13 18 33
Nennstrom A (rms) 1,1 | 15 2,4 4,1 6,6 8,2
Max. Nennstrom A o-p 4,7 [ 6,5 10,2 17,4 28 35
Drehzahl U/min Nenndrehzahl 3000

Max. Drehzahl 6000 5000
Gewicht kg Ohne Haltebremse 0,31 0,46 0,78 12 2,3 35 4,4

Mit Haltebremse 0,51 0,66 1,2 1,6 3,1 4,5 54
Drehmoment Nm Nominal 0,16 0,32 0,65 13 2,4 3,18 4,77

Maximal 0,48 0,95 191 38 7,1 9,55 13,3
Encoder Impulse 20 Bit

Auflésung 1.048.576

Ohne Option Keine Begrenzung
Bremsleistung Mit externem Keine Begrenzung

Bremswiderstand
Tragheitsmoment Ohne Haltebremse 0,025 0,051 0,14 0,26 0,87 2,03 2,84
des Rotors
(x10*kg - m2) Mit Haltebremse 0,027 0,054 0,16 0,28 0,97 2,35 3,17
Egplf_‘;g'te:u.rggre“sve’ha""'s Max. 30:1 Max. 20:1 Max. 15:1

Temperatur o

(Frostfrei) 0-40°C

Luftfeuchtigkeit 20-85% RH (kondenzfrei)
Umgebungs-
bedingungen Hoéhe Max. Max <=1000m tiber dem Meeresspiegel

Vibration 49m/s?

Spezifikation Haltebremse (Die Haltebremse ist im energielosen Zustand geschlossen. Bremse nicht verwenden, wahrend der Motor noch lauft)
Statisches Reibmoment Nm 0,29 min. 1,27 min. 2,45 min. 7,8 min.
Absorbationszeit ms 35 max. 50 max. 70 max. 50 max.
Liftzeit ms 20 max. 15 max. 20 max. 15 max.
Erregerstrom ADC 0,3 0,36 0,42 0,81 +10%
Offnungsspannung V DC 1 min.

Erregerspannung VDC 24 + 5%

Bei der Montage Radiale Kraft 147 392 686 980
Im Betrieb P-Richtung N 68.6 245 392 490
Bei der Montage Axiale Kraft 88 147 294 588
Im Betrieb A-Richtung N 58.8 98 147 196
Bei der Montage Axiale Kraft 1176 196 392 686
Im Betrieb B-Richtung N 58.8 98 147 196

MSME (niedriges Massentragheitsmoment) 1000-5000W bis 400VAC

Motor MSME104G10 |MSME154G10 |MSME204G10 |MSME304G10 MSME404G10 |MSME504G10
Nennleistung W 1000 1500 2000 3000 4000 5000
Leistung KVA 1,8 2,3 33 4,5 6,8 75
Nennstrom A (rms) 3,3 4,2 57 9,2 9,9 12
Max. Nennstrom A o-p 14 18 24 39 42 51
. Nenndrehzahl 3000

Drehzahl U/min Max. Drehzahl 5000 4500
Gewicht kg Ohne Haltebremse 3.5 4,4 53 8,3 1 14

Mit Haltebremse 4,5 54 6,3 9,4 12,6 16
Drehmoment Nm Nominal 3,18 4,77 6,37 9,55 12,7 15,9

Maximal 9,55 13,3 19,1 28,6 38,2 47,7
Encoder Impulse 20 Bit

Auflosung 1.048.576
Bremsleistung Ohne Option i Ke?ne Begrenzung

Mit externen Bremswiders. Keine Begrenzung
Tragheitsmoment des Rotors Ohne Haltebremse 2,03 [ 2,84 [ 3,68 6,5 [ 12,9 [ 17,4
(x10* kg - m2) Mit Haltebremse 2,35 | 3,17 | 4,01 | 7,85 | 14,2 | 18,6
Empfohlen Trégheitsverhaltnis von Last zu Rotor Max. 15:1

Temperatur (Frostrei) 0-40°C
Umgebungsbedingungen Luftfeuchtigkeit 20-85% RH (kondenzfrei)

Héhe Max <=1000m iiber dem Meeresspiegel

Vibration 49m/s?

Spezifikation Haltebremse (Die Haltebremse ist im energielosen Zustand geschlossen. Bremse nicht verwenden, wahrend der Motor noch lauft)
Statisches Reibmoment Nm 7,8 min. 11,8 min. 16,2min.
Absorbationszeit ms 50 max. [ 80 max. 110 max.
Luftzeit ms 15 max. 50 max.
Erregerstrom ADC 0.81 +10% 0.9 +10%

Offnungsspannung V DC 2 min.

Erregerspannung VDC 24 +10%
Zuléssige Belastung der Welle

Bei der Montage Radiale Kraft 980
Im Betrieb P-Richtung N 490 [ 784
Bei der Montage Axiale Kraft 588
Im Betrieb A-Richtung N 196 [ 343
Bei der Montage Axiale Kraft 686
Im Betrieb B-Richtung N 196 [ 343




E (mittleres Massel

gheitsmoment) 1000—-1500W bis 200VAC

Motor MDME102G10 MDME152G10
Nennleistung W 1000 1500
Leistung kVA 1,8 2,3
Nennstrom A (rms) 57 9,4
Max. Nennstrom A o-p 24 40
. Nenndrehzahl 2000
Drehzahl U/min Max. Drehzahl 3000
Gewicht k Ohne Haltebremse 52 6,7
9 Mit Haltebremse 6,7 8,2
Nominal 4,77 7,16
Drehmoment Nm Maximal 143 215
Impulse 20 Bit
Encoder Auflssung 1.048.576
. Ohne Option Keine Begrenzung
Bremsleistung Mit externen Bremswiderstand Keine Begrenzung
Tragheitsmoment des Rotors Ohne Haltebremse 4,6 6,7
(x10* kg - m?) Mit Haltebremse 59 | 7,99
Empfohlen Trégheitsverhaltnis von Last zu Rotor Max. 10:1
Temperatur (Frostrei) 0-40°C
Umgebungs- Luftfeuchtigkeit 20-85% RH (kondenzfrei)
bedingungen Hohe Max <=1000m iiber dem Meeresspiegel

Vibration

ation Haltebremse (Die Haltebremse ist im energielosen Zust

49m/s?

and geschlossen. Bremse nicht verwenden, wihrend der Motor noch lauft)

Statisches Reibmoment Nm 4,9 min. 13,7 min.
Absorbationszeit ms 80 max. 100 max.
Liftzeit ms 70 max. 50 max.
Erregerstrom ADC 0,59 +10% 0,79 +10%

Offnungsspannung V DC

2 min.

Erregerspannung VDC 24 +10%
Zulassige Belastung der Welle

Bei der Montage Radiale Kraft 980
Im Betrieb P-Richtung N 490
Bei der Montage Axiale Kraft 588
Im Betrieb A-Richtung N 196
Bei der Montage Axiale Kraft 686
Im Betrieb B-Richtung N 196

MDME (mittleres Massentréagheitsmoment) 2000-15000W bis 400V AC

Motor MDME204G10 MDME304G10 MDME404G10 MDME504G10 MDME754G10 MDMEC14G10 MDMEC54G10
Nennleistung W 2000 3000 4000 5000 7500 11000 15000
Leistung kVA 33 4,5 6,8 75 11 17 22
Nennstrom A (rms) 59 8,7 10,6 13 22 27,1 33,1
Max. Nennstrom A o-| 25 37 45 55 83 101 118
. Nenndrehzahl 2000 1500
Drehzahl U/min Max. Drehzahl 3000 2000
Ohne
Gewicht kg Haltebremse 8 u 155 186 36,4 52,7 70,2
Mit Haltebremse 9,5 12,6 18,7 21,8 40,4 58,9 76,3
Drehmoment Nm Nominal 9,55 14,3 19,1 23,9 47,8 70 95,5
Maximal 28,6 43,0 57,3 71,6 119 175 224
Encoder Impulse 20 Bit
Auflésung 1.048.576
Bremsleistung O_hne Option Keine Begrenzung | 120 | Keine Begrenzung
Anzahl/Minute Mit externen Keine Begrenzung
Bremswidersstand
h
Tragheitsmoment galr::bremse 8,72 129 37,6 48 101 212 302
des Rotors
(x10* kg - m?) Mit Haltebremse 10 14,2 38,6 48,8 107 220 311
Empfohlen Tragheitsverhaltnis Max. 10:1 Max. 1:1
von Last zu Rotor
Temperatur o
Umgebungs- (Frostrei) 0-40°C
be d?n un gen Luftfeuchtigkeit 20-85% RH (kondenzfrei)
gung Hohe Max. <=1000m iber dem Meeresspiegel
Vibration

Spezifikation Haltebremse (Die Haltebremse ist im energielosen Zustand geschlossen. Bremse nicht verwenden, wahrend der Motor noch lauft)

Statisches Reibmoment Nm 13,7 min. 16,2 min. 24,5 min. 58,8 min. 100 min.
Absorbationszeit ms 100 max. [120 max. 80 max. 150 max. 300 max.
Liftzeit ms 50 max. 25 max. 50 max. 140 max.
Erregerstrom ADC 0,79 +10% | 0,90 +10% 1,3 +10% 1,4 +10% 1,08 +10%

Offnungsspannung V DC

2 min.

Erregerspannung VDC 24 +5%
Zuléassige Belastung der Welle

Bei der Montage Radiale Kraft 980 1666 2058 4508
Im Betrieb P-Richtung N 490 784 1176 2254
Bei der Montage Axiale Kraft 588 784 980 1470
Im Betrieb A-Richtung N 196 343 490 686
Bei der Montage Axiale Kraft 686 980 1176 1764
Im Betrieb B-Richtung N 196 343 490 686




Technische Daten MINAS A5 Motoren

hes Massentréaghei ent) 200-750W bis 200VAC
Motor MHMDO022G10 MHMD042G10 MHMD082G100
Nennleistung W 200 400 750
Leistung kVA 0,5 0,9 1,3
Nennstrom A (rms) 1,6 2,6 4
Max. Nennstrom A o-p 6,9 11 17
. Nenndrehzahl 3000
Drehzahl U/min Max. Drehzahl 5000 4500
Gewicht kg Ohne Haltebremse 0,96 14 2,5
Mit Haltebremse 1.4 1,8 3,5
Drehmoment Nm Nom_inal 4,77 7,16 9,55
Maximal 14,3 21,5 43,0
Encoder Impulse 20 Bit
Auflésung 1.048.576
Bremsleistung Ohne Option Keine Begrenzung
Mit externen Bremswiderstand Keine Begrenzung
Tragheitsmoment | Ohne Haltebremse 0,42 0,67 1,51
des Rotors
(x10* kg - m2) Mit Haltebremse 0,45 0,7 1,61
Empfohlen Tragheitsverhéltnis von Last zu Rotor Max. 30:1 20:1 oder kleiner
Temperatur (Frostrei) 0-40°C
Umgebung- Luftfeuchtigkeit 20-85% RH (kondenzfrei)
bedingungen Hohe Max. <=1000m Uber dem Meeresspiegel
Vibration 49m/s?
Spezifikation Haltebremse (Die Haltebremse ist im energielosen Zustand geschlossen. Bremse nicht verwenden, wéhrend der Motor noch lauft.)
Statisches Reibmoment Nm 1,27 min. 2,45 min.
Absorbationszeit ms 50 max. 70 max.
Liftzeit ms 30 max. 20 max.
Erregerstrom ADC 0,36 0,42
Offnungsspannung V DC 1min.
Erregerspannung VDC 24 +5%
Bei der Montage Radiale Kraft 392 686
Im Betrieb P-Richtung N 245 392
Bei der Montage Axiale Kraft 147 294
Im Betrieb A-Richtung N 98 147
Bei der Montage Axiale Kraft 196 392
Im Betrieb B-Richtung N 98 147

MHME (hohes Massentragheitsmoment) 1000-7500W bis 400VAC

Motor MHME104G10 |MHME154G10 MHME204G10 MHME304G10 |MHME404G10 |MHME504G10 |MHME754G10
Nennleistung W 1000 1500 2000 3000 4000 5000 7500
Leistung kVA 18 2,3 33 4,5 6,8 75 11
Nennstrom A (rms) 57 9,4 11,1 16 21 25,9 44
Max. Nennstrom A o-p 24 40 47 68 83 110 165
. Nenndrehzahl 2000 1500
Prehzahl W/min Max. Drehzahl 3000
. Ohne Haltebremse 6,7 8,6 12,2 16 18,6 23 42,3
Gewicht kg Mit Haltebremse 9.1 10,1 15,5 19,2 218 26,2 46,2
Drehmoment Nm Nominal 4,77 7,16 9,55 14,3 19,1 239 47,8
Maximal 14,3 215 43,0 28,6 57,3 71,6 119
Impulse 20 Bit
Encoder Auflésung 1.048.576
. Ohne Option 83 22 45 19 17 10 Keine Begr.
Bremsleistung Keine kene
Anzahl/Minute Mit externen Bremswiderstand Begrenzung 130 142 42 125 76 Begrenzung
Tragheitsmoment | Ohne Haltebremse 24,7 37,1 57,8 90,5 112 162 273
des Rotors N
(x10* kg - m?) Mit Haltebremse 26 38,4 59,6 92,1 114 164 279
Empfohlen Tragheitsverhéltnis von Last zu Rotor Max. 5:1
Temperatur (Frostrei) 0-40°C
Umgebungs- Luftfeuchtigkeit 20-85% RH (kondenzfrei)
bedingungen Hohe Max. <=1000m uber dem Meeresspiegel
Vibration 49m/s?

Spezifikation Haltebremse (Die Haltebremse ist im energielosen Zustand geschlossen. Bremse nicht verwenden, wahrend der Motor noch lauft.)

Statisches Reibmoment Nm 4,9 min. 13,7 min. 24,5 min. 58,8 min.
Absorbationszeit ms 80 max. 100 max. 80 max. 150 max.
Liftzeit ms 70 max. 50 max. 25 max. 50 max.
Erregerstrom ADC 0,59 +10% 0,79 +10% 1,3 +10% 1,41 +10%
Offnungsspannung V DC 2 min.
Erregerspannung V DC 24 +5%

Zuldssige Belastung der Welle
Bei der Montage Radiale Kraft 980 1666 2058
Im Betrieb P-Richtung N 490 784 1176
Bei der Montage Axiale Kraft 588 784 980
Im Betrieb A-Richtung N 196 343 490
Bei der Montage Axiale Kraft 686 980 1176
Im Betrieb B-Richtung N 196 343 490
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Abmessungen MINAS A5-Motoren

50wW-100W
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a) Encoderanschluss
b) Bremsanschluss
¢) Motoranschluss

200W-750W

(28,8)

L"(13

{Rsk i

(32)

LR

LE

50W-750W

LB

SME (niedriges Massentrdgheitsmoment) von 50W-750W bis 200VAC
Nennleistung W 50 100 200 400 750
Motor Typ MSME5AZG10 MSMEO012G10 MSME022G10 MSMEO042G10 MSMEO082G10
Impulse Impulse/U 20-Bit inkremental
Encoder —
Auflésung Impulse/U 1,048,576
x;’lttzm'%‘;zne Ohne Mit Ohne Mit Ohne Mit Ohne Mit Ohne Mit
LL mm 72 102 92 122 79,5 116 99 135,5 112 148,2
LR mm 25 30 35
S mm &8 h6 & 11 h6 & 14 h6 219 h6
LA mm & 45 +0,2 @70 +0,2 & 90+0,2
LB mm @30 h7 & 50 h7 & 70 h7
LC mm 38 60 80
LD mm 48 78 68 98 56,5 93 76 112,5 86,2 122,2
LE mm 3 3 3
LF mm 6 6,5 8
LG mm 24 23 26
LH mm (46,6) (52,5) (61,6)
LN mm 43 - -
LZ mm 4- 3 3,4 4- 3 3,4 4- 34,5 4-6
LW mm 14 20 25 25
LK mm 12,5 18 22,5 22
Pass- KW mm 3h9 4 h9 5h9 6 h9
feder KH mm 3 4 5 6
RH mm 6,2 8,5 11 15,5
TP mm M3, Tiefe 6 M4, Tiefe 8 M5, Tiefe 8 M5, Tiefe 10
Gewicht kg| 0,32 0,53 0,47 0,68 0,82 1,30 1,2 1,7 2,3 3,1
Encoderkabel Typ MFECAO0OOOWJD
Motorkabel Typ MFMCAOOCIOWJID
Bremskabel Typ MFMCBOOOOPJT
Steckerset Typ DVOPM20035 (Motor+Encoder)
[T 1=Lange [1Io]=10m [0[5]=5m




1kW-5kW

LG

a) Encoderanschluss
b) Motoranschluss
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LD oLc
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H—H o) I Wi
H— 1l -
d . RH

MSME (niedriges Massentrdgheitsmoment) von 1kW-1,5kW bis 200V AC, 1kW-5kW bis 400VAC
Nennleistung kW 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0 5,0
Mutor AC200V Typ MSME102G10 | MSME152G10 - - - -
AC400V MSME104G100 | MSME154G10 | MSME204G100 | MSME304G10 | MSME404G10 | MSME504G10O
Ol mm 141 159,5 1785 190 208 243
N Ha.lltebremse
mgltebremse mm 168 186,5 205,5 215 233 268
LR mm 55 55 65
S mm 19 h6 & 22 h6 24 h6
LA mm 135 & 162 J 165
LB mm @ 95 h7 @110 h7
LC mm 100 120 130
LD mm & 115 145
LE mm 3 6
LF mm 10 12 12
LG mm (60) (60)
LH mm (101) (113) | (118)
LZ mm 4 29
LW mm 45 55
LK mm 42 41 51
;Z‘?r’ KW mm 6 h9 8 h9
KH mm 6 7
RH mm 15,5 18 20
_ g;’::bremse kg 35 4.4 53 8,3 1 14
Gewicht Mit
Haltebremse kg 4,5 54 6,3 9,4 12,6 16
Encoderkabel Typ MFECAOOOOGTD
Motorkabel Typ MFMCDOOO2GCD MFMCAOOO2GCT
Kabel Mot.+ | AC200V Typ MFMCAO0OO2HCD
Haltebremse | AC400V Typ MFMCEOOO2HCD MFMCAODILIZHCT
Steckerset Typ DVOPM20036 (Motor+Encoder) DVOPM20037 (Motor+Encoder)
SIEE IR Typ DVOPM20038 (Motor+Encoder+Haltebremse) DVOPM20039 (Motor+Encoder+Haltebremse)
Haltebremse
[T 1=Lange [1[o]=10m [0[5]=5m




Abmessungen MINAS A5-Motoren

1kW-5kW
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a) Encoderanschluss
b) Motoranschluss

ittleres Massentragheitsmoment) von 1kW-1,5kW 200V AC, 2-5kW bis 400VAC

Nennleistung kW 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0 5,0
gD AC200V Typ MDME102G10 | MDME152G10 - - - -
AC400V - - MDME204G10 | MDME304G10 | MDME404G10 | MDME504G1C]
ol mm 138 1555 173 208 177 196
o He.1ltebremse
xgltebremse mm 163 180,5 198 233 202 221
LR mm 55 55 65 70
S mm & 22h6 @ 24h6 & 35h6
LA mm & 165 & 233
LB mm @ 110h7 & 114,3h7
LC mm 130 176
LD mm & 145 @ 200
LE mm 6 3,2
LF mm 12 18
LG mm (84)
LH mm (116) | (118) (140)
LZ mm 4 X 9 4 x J13.5
LW mm 45 55
LK mm 41 | 51 50
;%Sesr KW mm 8 ho 10 h9
KH mm 7 8
RH mm 18 20 30
orne kg 5,2 6,7 8,0 11,0 15,6 18,6
) altebremse
Gewicht it
Haltebremse kg 6.7 8,2 9.5 12,6 18,7 21,8
Encoderkabel Typ MFECAOOOOGTD
Motorkabel Typ MFEMCDO0OO2GCD MEMCAOOO2GCT
Kabel Mot+ | AC200V Typ MFMCAODIL2HCD MFMCAOCIOI2HCT
Haltebremse | AC400V Typ MFMCEOOO2HCD
Steckerset Typ DVOPM?20036 (Motor+Encoder) DVOPM20037 (Motor+Encoder)
St.eckerset Typ DVOPM20038 (Motor+Encoder+Haltebremse) DVOPM20039 (Motor+Encoder+Haltebremse)
mit Haltebremse

[T 1=Lange [1[o]=10m [0[5]=5m




7,5kW-15kW
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a) Encoderanschluss
b) Bremsanschluss
¢) Motoranschluss

MDME (mittleres Massentrédgheitsmoment) von 7,5kW-15kW bis 400VAC

Nennleistung kW 7,5 11 15
Motor AC400V Typ | MDME754G10 | MDMEC14G10 | MDMEC54G10
Ol mm 312 316 384
N Hgltebremse
m:Itebremse mm 337 364 432
LR mm 113 116
S mm & 42h6 & 55h6
LA mm & 233 & 268
LB mm @ 114,3 h7 & 200 h7
LC mm 176 220
LD mm & 200 & 235
LE mm 3,2 4
LF mm 24 32
LG mm (60)
LH mm (184) | (205)
LZ mm 4x 13,5
LW mm 9 | 98
LK mm 90
Ezzsr' KW mm 12 h9 16 h9
KH mm 8 10
RH mm 37 49
) gg;:sbremse kg 36,4 52,7 70.2
Gewicht Mit
Haltebremse kg 40,4 58,9 6.3
Encoderkabel Typ MFECA0OOOGTD
ﬁ;ﬁglb'rﬁ:e AC400V Typ verwenden mit DVOPM20056
Steckerset Typ DVOPM20056 (Motor+Encoder)
rsntiftlz-ll(;iztremse Typ DVOPM20057 (Motor+Encoder+Haltebremse)
[T 1=Lange [ilo]=10m [0[5]=5m




Abmessungen MINAS A5-Motoren
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a) Encoderanschluss
b) Motoranschluss
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Abmessung Passfeder

KW

RH

eitsmoment) von 1kW-7,5kW bis 400VAC
Nennleistung kW 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0 5,0 7,5
Motor AC400V Typ | MHME104G10 | MHME154G10 | MHME204G10 | MHME304G10O | MHME404G10 | MHMES504G10 | MHME754G10
Ol mm 173 1905 177 196 2095 2385 357
o Hz.iltebremse
mgltebremse mm 198 2155 202 221 234,5 2635 382
LR mm 70 80 113
S mm & 22h6 & 35h6 & 42h6
LA mm & 165 & 233
LB mm @ 110h7 & 114,3h7
LC mm 130 176
LD mm & 145 @ 200
LE mm 3,2
LF mm 12 18 24
LG mm (60)
LH mm (116) (140) (184)
Lz mm 4 X 9 4 x J13.5
LW mm 45 55 96
LK mm 41 50 90
Passfeder KW mm 8 h9 10 h9 12 h9
KH mm 8
RH mm 18 30 37
Gime kg 6,7 8,6 12,2 16 18,6 23 42,3
) Haltebremse
Gewicht Mit
Haltebremse kg 81 10,1 15,5 19,2 21,8 26,2 46,2
Encoderkabel Typ MFECAOOOOGTD
Motorkabel Typ MFMCD0OO2GCD MFMCEOOO2GCD | MFMCAO0OO2GCD -
Motorkabel+ | AC200V Typ MFMCAOOCI2HCD MFMCAOCICI2HCT -
Haltebremse | AC400V Typ MFMCEOOO2HCD
Steckerset Typ DVOPM20036 (Motor+Encoder) DVOPM20037 (Motor+Encoder) DVOPM20056
Steckerset mit Haltebremse | Typ DVOPM20057
[T 1=Lange [Alo]=10m [0I5]=5m




MINAS LIQI-Serie

MINAS LIQI

MINAS LIQI, die einfache und kostengunstigste Servoantriebsldsung von
Panasonic. Besonders wenn Dynamik gefragt ist, gibt es viele Vorteile
gegenuber Schrittmotoren, Asynchronmotoren oder pneumatischen L6-
sungen, z. B. in Bezug auf Zuverlassigkeit, Geschwindigkeit oder prazise
Positionierung. Wie von der MINAS A5-Serie gewohnt unterstitzen die
Parametrier- (PANATERM) und Konfigurationssoftware (MINAS SELEC-
TION TOOL) auch die MINAS LIQI-Serie. Ideale Einsatzbereiche sind in
Lebensmittelverarbeitung, Verpackung, Druckmaschinen sowie Maschi-
nen fur die Metall- und Kunststoffbearbeitung.

Leistungsmerkmale

- Inkremental-Encoder: 2500 Impulse pro Umdrehung

- Reaktionsgeschwindigkeit: 1kHz Bandbreite (Frequenzantwort)

- PANATERM V5.0: Kostenlose Software zur Konfiguration und
Bewegungssimulation via USB-Schnittstelle

- Echtzeit-Auto-Tuning-Funktion wahrend des Betriebs

. Dampfungs- (1- 200Hz) und Sperrfilter (50-5000Hz)

- Rotary Switch (RSW): Zur manuellen Einstellung der Steifheit

Antriebsregler (50W-1000V AC 1-phasig)

MINAS LIQI Typ MBDJT2207 MBDJT2210 MCDJT3220 MCDJT3230
Antriebsregler

BaugroRle mm B (T:55,5 x H:150 x B:150) C (T:65,5 x H:150 x B:190)
Nennleistung w 50 100 200 400 750 1000

Motor (MSMD***J1*-niedriges Massentragheitsmoment)

Motortyp Typ MSMD5AZJ10 MSMDO012J10 MSMDO022J100 MSMD042J10 MSMDO082J100 MSMD102J10
Nenndrehmoment (max.) Nm 0,16 (0,48) 0,32 (0,95) 0,64 (1,91) 1,3(3,8) 2,4 (7,1) 3,2(9,5)
Nenndrehzahl (max.) U/min 3000 (5000) 3000 (4500) 3000 (4000)
Massentragheitsmoment x10*
(mit Haltebremse) kg m2 0,025 (0,027) 0,051 (0,054) 0,14 (0,16) 0,26 (0,28) 0,87 (0,97) 1,16 (1,26)

Pulse pro

P/U 2500

ST Umdrehung

Auflosung 10.000

Schutzart IP65 (ausgenommen Wellendurchfiihrung und Verbindungsstecker)




Funktionen Antriebsregler MINAS LIQI

BaugroBe MINAS LIQI

B 1-phasig, 220-240V, +5% bis 10%, 50/60Hz
1-phasig, 220-240V, +5% bis10%, 50/60Hz
1-phasig, 220-240V, +5% bis 10%, 50/60Hz
1-phasig, 220-240V, +5% bis 10%, 50/60Hz

0-50°C, Lagertemperatur:-20 bis +65°C (max.
Temperatur 80°C fiir 72 h)

Bei Betrieb und Lagerung: 20-85%RH
(frei von Kondensation)

Arbeitsstromkreis

Versorgungs-
spannung

200V

Steuerstromkreis

O|m|O

Temperatur

Luftfeuchtigkeit

Umgebungsbedingungen -
Hohe Max <=1000m tber dem Meeresspiegel

5,88m/s? max., 10-60Hz
Vibration (keine kontinuierliche Verwendung
bei Resonanzfrequenz)

Regelverfahren IGBT PWM Sinus

2500 U/min (Auflésung 10.000, 5 adriger,
serieller inkremental Encoder)

Encoder Inkremental (Standard)

6 Multifunktions-Eingange,

Eingange Parameter wéahlbar

Basis Spezifikationen

Steuersignale
3 Multifunktions-Ausgénge,

Ausgange Parameter wahlbar

Eingange 1 Line Driver (Optokoppler)

Pulssignale . 1 Line Driver (A, B und Z-Phase)
Ausgange 1 offener Kollektor (Z-Phase)

Schnittstelle UsSB Schnittstelle zum PC

2 Digital-7-Segment-Anzeigen als LED,

Frontplatte 2 Digital Drehschalter

Bremswiderstand nicht inbegriffen

Bremswiderstand (nur externer Bremswiderstand)

Dynamische Bremse Eingebaut

Steuermodus Positionskontrolle

MINAS LIQI

1. Zahler ricksetzen
Steuereingang 2. Impulssperre
3. Filterumschaltung

Positionierung abgeschlossen (in Position)

r n
Steuerausgang USW.

Line Driver 500kpps

Positionskontrolle ; Differenzeingang. (1. CW/CCW, 2. A- und
LI B-Phase, 3. Befehl und Richtung)

Pulseingang Skalieren der Pulsfrequenz von

Elektronisches Getriebe 1/1000-1000-fach

Priméaerer Verzdgerungsfilter oder FIR-Filter,

Filterfunktion parametrierbar

Funktionen

Dampfungsuberwachung Verfligbar

Automatische Anpassung der Reglersteifigkeit
Autotuning an das Schwingungsverhalten der Mechanik
und Lastanderung

Die Elnstellung eines beliebigen Wertes ist

Division der Geberimpulse maglich (max. Pulse Encoder)

Qper/Unterspanqung, Geschwindigkeitsfehler,
Ricksetzen durch Abschalten Uberlastfehler, Uberhitzung, Uberstrom- und
Schutzfunktion Encoderfehler, usw.

Sonstiges

Positionsabweichung, Fehler Pulsteilung,

Quittierbar EEPROM-Fehler usw.

Kann zur Rickverfolgung

Alarmhistorie aufgezeichnet werden




MINAS LIQI Drehmomentkennlinien

Drehmoment Drehmoment
[Nm] [Nm]
05 1 g1 1,01 g%
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Abmessungen MINAS LIQI-Motoren

Bremsanschluss

Encoderanschluss Motoranschluss
- _LR_
_ B
=3 Abmessung Passfeder
od
7 Lw
LK
T KW
w0 "4
= =
L2 ~
€=
= = 3 ] e
-
A
T
LN TP
Motoren MINAS LIQI (niedriges Massentrdgheitsmoment)
Motor Typ MSMD5AZJ100 | MSMDO012J10 MSMDO022J100 MSMDO042J100 MSMD082J100 MSMD102J10
Eggl?' Auflosung | Impulse/U 10.000 (2500P/U inkremental)
Motor mit/ohne Haltebremse Ohne Mit Ohne Mit Ohne Mit Ohne Mit Ohne Mit Ohne Mit
LL mm 72 102 92 122 79,5 116 99 135,5 112 149,2 127,2 164,2
LR mm 25 30 35
S mm @8 h6 @11 h6 @14 h6 @19 h6
LA mm @45 +0,2 @70+£0,2 @90+0,2
LB mm @30 h7 &350 h7 @70 h7
LC mm 38 60 80
LE mm 3
LF mm 6 6,5 8
LZ 43,4 445 406
LW mm 14 20 25 25
= LK mm 12,5 18 22,5 22
()
3 KW mm 3h9 4h9 5h9 6 h9
@ | KkH mm 3 4 5 6
o
RH mm 6,2 8,5 11 15,5
TP mm M3 Tiefe 6 M4 Tiefe 8 M5 Tiefe 8 M5 Tiefe 10
Gewicht ky| 032 [053 | 047 | 068 | 082 | 130 | 12 | 17 | 23 | 31 | 28 | 36




Motorkabel (Motor-Antriebsregler)

Alle Angaben in mm

MHMD-Motoren 200-750W
MINAS LIQI-Motoren 50W bis1kW

MSME-Motoren 50-750W MFMCAo0OOOWJD . (288 L 1 (60) |
© g ‘ ——=
) e —
o )] <
@) )
MSME-Motoren 1-2kW MFMCDOOO2GCD
MDME-Motoren 1-2kW
MHME-Motoren 1-1,5kW o
4
MHME-Motoren 2kW MFMCEOOO2GCD
MSME-Motoren 3-5kW MFMCAO0OO2GCT L (60)
MDME-Motoren 3-5kW S ‘
MHME-Motoren 3-5kW o) n 2 =
g | 1 0
Q L=
o)
MSME-Motoren 1-2kW 200V mit Haltebremse | MFMCAOLICO2HCD
MDME-Motoren 1-2kW 200V mit Haltebremse
MSME-Motoren 1-2kW 400V mit Haltebremse | MFMCEOCOICO2HCD \ L . (60) '
MDME-Motoren 1-2kW 400V mit Haltebremse ( ‘
MHME-Motoren 1-2kW 400V mit Haltebremse [l:']:[j]:“ [ T
3_1% S lp==
¢ s
29
60,
MSME-Motoren 3-5kW mit Haltebremse MFMCAOOO2HCT L (60)
MDME-Motoren 3-5kW mit Haltebremse
MHME-Motoren 3-5kW mit Haltebremse 5
Q
MSMD-Motoren 50-750W MFMCAOOOEEL

[T 1=Lange [i[o]=10m [0[5]=5m




Bremskabel (Motor-Antriebsregler)

Alle Angaben in mm

MSME-Motoren 50-750W MFMCBoOOOOPJT ’__90 ;
|

MSMD-Motoren 50-750W MFMCBOOOGET o

MHMD-Motoren 200-750W °

MINAS LIQI-Motoren 50W bis1kW

50 L 40

Encoderkabel (Motor-Antriebsregler)

MSME-Motoren 50-750W MFECAOOOWJD L _

mit 17/20-Bit-Inkrementalencoder ) g

Ik !

MSME-, MDME-, MHME-Motoren MFECAOOOGTD

900W-15kW mit 17/20-Bit-Inkrementalencoder d_

MINAS LIQI-Motoren 50W-1kW MFECALOICIOEAM

MSME-Motoren 50-750W MFECAOOOWJD ‘ L

mit 17-Bit Absolutencoder und Batteriebox ‘ 110 300—

[(s)
<$:”:, F/ T @

MSME-, MDME-, MHME-Motoren MFECAOOOGTE L

900W-15kW mit 17-Bit Absolutencoder 10 300 —

und Batteriebox ) -
[T 1=Lange [1[0]=10m [0[5]=5m




Steuerkabel (SPS-Antriebsregler)

Direktverbindung zu den Steuerungen der FP-Serie

Alle Angaben in mm

FPZ (Sigma)

Fir 1 Achse
DVOP0980W-1
(NPN-Typen)
DVOP0982W-1
(PNP-Typen)

500

1000

FPX (Sigma),
FPOR

SPS-Eingénge

SPS-Ausgange

Fir 1 Achse

DVOP0988W-1 (PNP-Typen)
DVOP0989W-1 (NPN-Typen)

FPX (Sigma)

Fir 2 Achsen
DVOP0981W-1
(NPN-Typen)
DVOP0983W-1
(PNP-Typen)

FPX (Sigma)
Positioniermodul

FP2SH

Positioniermodule

Fir 2 Achsen

DVOP0985W1
(Transistor)
DVOP0986W1
(Line Driver)

FPZ (Sigma)
Positioniermodul

Fir 1 Achse
DVOP0800T01
PNP-Typen




Artikel-Nr |Hinweis/Kommentare/Mar3e

Steuerkabel
DVOP4360 50W-15kW 50-polig E/A Kabel X4,offene Aderenden, 2m
DVOP4360P 50W-15kW 50-polig E/A Kabel X4, offene Aderenden, 2m, Positionskontrolle
DVOP4360V 50W-15kW 50-polig E/A Kabel X4, offene Aderenden, 2m, Geschwindigkeitskontolle
DVOPM20024CAB020 50W-15kwW 8-polig Kommunikationskabel X2, RS485, RS232, offene Aderenden, 2m
DVOPM20025CAB020 50W-15kW 8-polig Safety Kabel X3,offene Aderenden, 2m
DVOP0800 50W-15kW 26-polig E/A Kabel X4,offene Aderenden, 2m
Programierkabel
CABMINIUSB5D | 50W-15kW |usB
Steckerset Antriebsregler
DV0P4350 50W-15kW 50-polig E/A, X4
DVOPOQ770 50W-15kW 26-polig E/A, X4
DVOPM20026 50W-15kW - externer Encoder-Anschluss X5
Steckerset Encoder, Motor
DV0P4380 50W-1kW — MINAS LIQI/A4
DVOPM20035 50W-750W - MINAS A5, IP67
DVOPM20036 1kW-2kW — MINAS A5 MSME, MDME; MHME 1-1,5kW
DVOPM20036A 1KW-2kW - Gewinkelt; MINAS A5 MSME, MDME; MHME 1-1,5kW
DVOPM20037 2kW-5kW — MINAS A5 MSME 3-5kW, MDME; MHME
DVOPM20037A 2kW-5kW - Gewinkelt; MINAS A5 MSME 3-5kW, MDME; MHME
Steckerset Encoder, Motor mit Haltebremse
DVOP4390 50W-1kW - MINAS LIQI/A4
DVOPM20038 1kW-2kw - MINAS A5 MSME, MDME; MHME 1-1,5kW
DVOPM20038A 1KW-2kW - Gewinkelt; MINAS A5 MSME, MDME; MHME 1-1,5kW
DVOPM20039 2kW-5kW - MINAS A5 MSME 3-5kW, MDME; MHME
DVOPM20039A 2kW-5kW — Gewinkelt; MINAS A5 MSME 3-5kW, MDME; MHME
EMV Filter
FN2080-6-06 50W-400W 1-phasig 250VAC, MINAS A5 50W-750W; MINAS LIQI 50W-1000W
FS21238-6-07 50W-750W 1-phasig Unterbaufilter, 250VAC
DVOP4220 1kW-1,5kW 1/3-phasig 500VAC
FN3268-7-44 1kW-3kW 3-phasig 500VAC
FN3268-16-44 4KW-5kW 3-phasig 500VAC
DV0OP1460 50W-15kW 1-phasig Ferritkern, Entstordrossel
Bremswiderstéande
BWD250100 50W-100W 1-phasi 100Q,100W, 600VAC
BWD250072 200W-750W 1-Ehasi3 500,100W, 600VAC 110mmxBOmmx15mm (LxBXT)
BWD500035 1kW-1,5kW 1-phasig 30Q,200W, 600VAC
BWD500150 1kW-1,5kW 3-phasi 1200,200W, 600VAC
BWD500100 2kW 3-Ehasig 80Q,200W, 600VAC 216mmx80mmx15mm (LxBXT)
BWD600047 3kW-5kW 3-phasig 400Q,240W, 600VAC
Bremswiderstand Ferritkern: DVOP1460

39+1

34+1

Gewicht: 62,89

T :
| ()

13+
+1

30

am

Alle MaBe in mm.



EMV-Filter

FN2080-6-06 und FS21238-6-07 fiir Antriebsregler MINAS A5 50-750W und MINAS LIQI 50-1000W, 1-phasig

om>»

FN2080-6-06

Alle MaBe in mm.

1_*_3

DVOP4220 fiir Antriebsregler 1-5kW 1-phasig

145

135

95

| e[S+

70
50

e

1 !

0000000 ===

FN3268-7-44 fiir Antriebsregler 1-3kW 3-phasig, FN3268-16-44 fiir Antriebsregler 4-5kW 3-phasig

D

BREENITREENR

52

=

@ C

MaRe (mm) | 6A
- ! A 1135
e B 57,5
| 3 c 454
@1 D 94
E 56
GI F 103
@ - G 25
] 1 H 12,4
4 1 | 32,4
5 il J 15,5
K 4,4
L 6
M 0,9
Connection style -06 N 0,9
350%
FS21238-6-07 5
3208
$= I
= --Q—'-——«{r———il—-
| | WiRE AWGIE Me
L ¢ B wire awcis
%0 i GNYE
130 w | 75
185
M4
] S,

MaBe (mm) |  Fns268-7-44 | FN3268-16-44
A 190 250
B 40 | 45
C 70

D 160 220
E 180 235
F 20 25
G 45 54
H 1

| 22

J M5

K 20 [ 22,5
L 295




Speicherprogrammierbare Steuerungen

Leistungsmerkmale

Modulare Hochleistungs-Steuerung

* Zykluszeit von 11ns/step

« 196k Schritte Programmspeicher

« Zusétzliche Speicherkapazitat durch SD-Karte (SDHC Speicherkarte)
« Datensicherung ohne Batterie

« Ethernet 100BASE-TX/10BASE-TX

« Erweiterbar um bis zu 16 Module fiir verschiedenste Anwendungen

Modulare Hochleistungs-Steuerung

Zykluszeit von 1ms pro 20.000 Programmschritte

« Als Hochleistungs-SPS ideal fiir schnelle Zykluszeiten in der Fertigung
elektronischer Komponenten

« Grof3e Speicherkapazitat mit 120k Programmspeicher

« Auch verflighbar mit 32k und 60k Programmspeicher

« Kompatibel mit IC-Speicherkarten (max. 2MB) fiir Datensicherung oder als
Speichererweiterung fiir die Verarbeitung groBer Datenmengen

* Maximal 8192 Ein-/Ausgénge (dezentrales E/A-System)

Typ

Leistungsmerkmale

FPX (Sigma)

FPOR

AuBerst kompakte Hochleistungssteuerung unterstiitzt mit

ihren vielen Funktionen zuverlassig die Steuerung von Hochge-
schwindigkeitsantrieben

« Ausgezeichnete Leistungsdaten inklusive grolem Programmspeicher mit
32k Schritten, Verarbeitungsgeschwindigkeit von 0,32ps/Schritt und 384
Ein-/Ausgéangen

SerienmaBiger 100kHz-Pulsausgabeausgang mit Interpolation fiir 2 Achsen
Positioniermodule zur Steuerung von Antriebsreglern tiber das Netzwerk
Bis zu 3 serielle Schnittstellen in der CPU (kein Erweiterungsmodul erfor-
derlich)

Kompatibel mit PROFIBUS, DeviceNet, CANopen und weiteren offenen
Feldbussystemen

AuRerst kompakte Steuerung fur extrem beengte Platzverhélt-
nisse

« Sehr hohe Verarbeitungsgeschwindigkeit von 80ns/Schritt fiir die ersten
3000 Schritte

Programmspeichergréf3en von 16k—-32k Schritten
10-128 Ein-/Ausgange

 Bis zu 24 Thermoelementeingénge anschliebar fir Multipoint-Temper-
aturregelung

Positionssteuerung fur bis zu 4 Achsen (kein Erweiterungsmodul erforder-
lich)
Komplettsicherung aller Daten ohne Batterie

Typ

Leistungsmerkmale

Leistungsstarke, kompakte Steuerung mit Schraubklemmen

GrofRe Auswahl an Erweiterungskassetten ermdoglichen platzsparen-

den Einsatz der Steuerung fir eine Vielzahl von Anwendungen

 Bis zu 3 Erweiterungskassetten kénnen einfach oben auf die CPU gesteckt
werden. Kompakt und vielseitig in jeder Hinsicht

« Ethernet-Kommunikationskassette verfugbar fiir Datenerfassung

« Serienmafig mit Pulsausgabeausgangen fir 4-Achsen-Betrieb. Zwei
Achsen fiir Linearinterpolation

« Kommentarspeicher zur einfachen Wartung
» USB-Schnittstelle fiir Anschluss an PC

FP-X0: kompaktes, multifunktionales Einsteigermodell

* Max. 216 E/A

« Mit kombinierten Relais- und Transistorausgangen (NPN)

« 2 Analogeingange sowie Uhr- und Kalenderfunktion

* Max. 2 serielle Kommunikationsschnittstellen: 1 x RS232C + 1 x RS485
« Programmspeichergrofe: 2,5k bis 8k Schritte

« Datenregister: 2550 bis 8192 Worte

« Ethernet TCP/IP, Modbus RTU, SPS-Kopplung

* Motion-Control-Funktionen




FPOR-Positionierfunktionen

Tipp-Betrieb (F171-Befehl)

Die Positionierung kann ohne vordefinierte Zielgeschwindigkeit gestartet
werden. Bei Eingabe eines Stopp-Signals wird die Zielgeschwindigkeit
berechnet. Die Bewegung wird bis zum Bewegungsstopp abgebremst.

Beschleunigungs- und Abbremszeit einstellbar
(Befehle F171, F172, F174 und F175)

Beschleunigungszeit Abbremszeit
: . A
H t — i —i—
g O O
H
H
H

(' Stoppsignal )
Mdogliche Anwendung

n Etikettiermaschinen: Bewegung in einem konstanten Abstand von dem
Punkt stoppen, an dem das Etikett-Endesignal ausgeldst wird

n Stanzmaschinen: Bewegung in einem konstanten Abstand von dem
Punkt stoppen, an dem das Objekt-Endesignal ausgeldst wird
und Stanzvorgang starten.

Geschwindigkeitsanpassung (F171-/F172-Befehle)

Durch die Eingabe eines externen Signals wahrend des Tipp-
Betriebs oder der Trapezpositionierung kann die Zielgeschwindig-
gkeit angepasst werden

Mdgliche Anwendung

n Synchronisierung der Geschwindigkeiten von Umsetzeinrichtungen
und Verarbeitungsmaschinen.

Integrierte 4-Achsen-Pulsausgénge (Transistor Ausgangstyp)

Fir die Multiachsen-(z.B. 4-Achsen-)positionierung sind
keine Erweiterungsmodule erforderlich.

FPOR
Yo JUIL @
Y2 JUIL
@ jeweils
Y4 JUIL bis max.
@ 50kHz
Y6 JUL @

Simultanverwendung: Schneller Zahler
(6-kanalig) und Pulsausgénge (4-kanélig)

Frequenz-
umrichter

Motor

(Master) |\|

Forderer 1

Forderer 2

>
Schneller

Zéhler SR
Pulsausgang

Artikelnummer Spannung
AFPORC1603
AFPORC3200 24VDC
AFPORF3203

Einstellbereich: 1ms bis 32,767ms

Mdogliche Anwendung

n Etikettiermaschinen: Etikettierung mit relativ geringer Geschwindigkeit
anlaufen lassen, um zu verhindern, dass das Band mit den
Etiketten reif3t. Etikettierung stark abbremsen, um beim
Etikettenende Band zu sparen.

Pulsfrequenzmessung (F178-Befehl)

Die Anzahl der eingegangenen Impulse innerhalb einer
vordefinierten Zeitspanne wird erfasst und die Pulsdauer

berechnet.
Vordefinierte Zeitspanne

< P

LA

Einstellbereich: Tms bis 5000ms

Mogliche Anwendung

n Drehzahl des Motors erkennen und zur Steuerung an den Encoder
weitergeben

Zwei-Achsen-Linearinterpolation (F175-Befehl)

Uber den F175-Befehl kann an zwei XY-Tischen gleich-
zeitig eine Zwei-Achsen-Linearinterpolation durchgefihrt
werden.

FPOR

Zwei-Achsen XY-Tisch x 2

.,

‘1;
H
D

Integrierte Multipoint-PWM-Ausgéange (4-kanélig)
Mit einer einzigen FPOR kdnnen die Geschwindigkeiten von
bis zu 6 DC-Motoren/-Liiftermotoren geregelt werden. Dartiber
hinaus kann die FPOR als analoge Spannungsausgangsein-
heit verwendet werden.

FPOR DC-Motor/

5-24v  Luftermotor

Y0,Y2,Y4,Y6 ﬂ.ﬂ.ﬂ_

Yeccccccccccan

Zur Geschwindigkeitsregelung wird das Puls-
Pausenverhéltnis des PWM-Ausgangs inner-
halb eines Einstellbereichs von 0,1% bis
99,9% angepasst.

Des Weiteren kann die FPOR als analoger Spannungsaus-
gabeeinheit (Auflsung: 1/1000) verwendet werden,
wenn ein Glattungskondensator in den Schaltkreis
eingefiigt wird.

Ausginge Eingédnge (Zéhler) Ausgénge (Achsen)
8 (6) 8(4)
Transistor
NPN 16 (6) 16 (4)




FPX (Sigma)-Positionierfunktionen

Integrierte Linear- und Kreisinterpolation

Interpolationsfunktionen ermdglichen das simultane Steuern efee Aucllo Position S
von zwei Achsen. Flr Zweiachs-Anwendungen ist kein se-  vacse e o S
parates Positioniermodul mehr nétig. Bei Linearinterpolation ~ ““™*®
steuert die SPS die koordinierte, geradlinige Bewegung der w00 Q
beiden Achsen und die erforderliche Geschwindigkeit jeder | M
Achse. Bei der Kreisinterpolation wird aus den Angaben Ist- X S0y o
position, Zielposition und Position auf dem Kreisbogen, der 5000 X-Achse .~ Zielpostion E
durchfahren werden muss, Mittelpunkt und Radius des Kreis- (anet® T eseayes)
bogens berechnet.

g Linearinterpolation Kreisinterpolation
Programmierung einfach und komfortabel Kiebepistole
Zur Erstellung der Parameter z.B. fir die Start-/Endge- O@

schwindigkeiten, Beschleunigungs-/Bremsrampen und Ver-
fahrwege wird eine einfache Datentabelle verwendet. Ei-
gene Bausteine fur jede Betriebsart: Auto-Trapez-Funktion,
Referenzpunktfahrt, Tipp-Betrieb, lineare Interpolation und
Kreisinterpo-lation.

0@
QO

@)
@)

@)
&

Servoantrieb/

. FPE Schrittmotor
Rechts-/Linkslaufausgabe Pulsausgang CW
Die Steuerung unterstiitzt bei Systemen mit kleinen Schritt- vo Pulsausgang COW > gglfja?bs'
oder Servomotoren ohne Takt-/Richtungseingang auch die vi nnn
Rechts-/Linkslaufvorgabe und hilft Thnen so, Kosten zu re-
duzieren Pulsausgang CW
' Juulr
. v3 > Antriebs-
Sanfte Beschleunigungs- und Bremsrampen Pulsausgang CCW | regler
___nnn
Es kdnnen bis zu 60 Schritte fur die Rampenfunktion einge- v 2

stellt werden. Das bedeutet einen sanfteren Verlauf der An-
lauf- oder Bremsrampen.

SPS ‘ Artikelnr. ‘Spannung Ausgénge | Eingédnge ?Kig::g)e
FPGC32T2H | 24vDC Tri’l‘sisto’ 16 16 (2)
FPGC28T2H | 24vDC Tra,\’l’;ﬁ“" 16 12 (2)
Referenzpunktfahrt
. i i . Servoverstarker
Bei der Suche nach Referenzpunktschaltern wird die Dreh- @l Pulsausgabe- Servomotor  Inkrementalgeber

richtung des Motors automatisch gewechselt, wenn der posi-  Positioniermodul
der FPZ (Sigma)

tive oder negative Endschalter angefahren wird. CPU
L+ Pulseingang vom
Pulsausgénge bis 100kHz Zahlt die Feedback- Inkreren algeber
L . . pulse zur
Mit dieser hohen Ausgabefrequenz und einer Verzégerungs-  Fehlererkennung -~

zeit von lediglich 0,02ms sind préazise und schnellste Positio-
nieraufgaben maglich.

Positioniermodul Artikelnr. Ausgangstyp Ausgangstyp

FPG-PP11 1-Achs-Typ

Transistor
FPG-PP21 2-Achs-Typ

FPG-PP12 1-Achs-Typ

Line Driver

FPG-PP22 2-Achs-Typ




FP-X-Positionierfunktionen

Fir kostengiinstige, mehrachsige Positionierung

Integrierte 4-Achs-Pulsausgabe (Transistortypen)

Merkmal | Spezifikation

Die CP"U ClA_r verfugt Gber eine 3-Achs-, der Typ C30/C38 und C_:60 Max. C14: 100kHz (Kanal 0, 1), 20kHz (Kanal 2) C30,
sogar tber eine 4-Achs-Pulsausgabe. Mehrachssteuerungen, bisher Qgggzzgs €38, C60: 100kHz (Kanal 0, 1), 20kHz (Kanal 2, 3)
nur mit einer Oberklassen-SPS oder mehreren Erweiterungsmodulen -

moglich, lassen sich nun mit nur einer FP-X kosten- und platzsparend g;%’;a'aus' Rechts-/Linkslauf und Pulse/Richtung
realisieren. Da dieser Typ, anders als eine CPU mit Relais-Ausgéngen, AUTOTRAPEZ Funktion (Fositonierprofi), Fosi
keine Kassette fur Zahler und Pulsausgabe erfordert, lassen sich andere 'L:J:;iftfé‘;t;;e tionierprofil ohne Rampen, Tipp-Betrieb, Anfahren
Kassetten zur Erweiterung des Funktionsumfangs, z.B. Analog- oder (Auszug) von Referenzpunkten im Schieichgang, 2-achsige
Kommunikationskassetten, einsetzen. Linearinterpolation

X/Y-Tisch + Bearbeitungskopf

Roboterarm fiir Wafer

2-Achssteuerung mit Erweiterungskassetten fiir Relais-Typen

80kHz sind zwei Kassetten flur Z&hler
: und Pulsausgabe (AFPX-PLS) er-
forderlich. Hiermitist auch eine 2-achsige
Linearinterpolation moglich.

Erste
Achse
80kHz

2Zweite
Achse
80kHz,

( 100kHz )( 20kHz ) Lo
2 Achsen /\x 2 Achsen Hinweis:
Die Kassette fur Zéhler und Pulsausgabe ist mit den

Transistortypen der FP-X nicht verwendbar.

mit C14

4-Achs-Steuerung mit C30/C60

Gleichzeitige Linearinterpolation in je 2 Achsengruppen (Transistortypen)

Durch 2-achsige Linearinterpolation lassen sich zwei Antriebswellen gleichzeitig steuern, z.B. um einen Roboterarm diagonal
zu bewegen. Mdgliche Einsatzgebiete sind das Palettieren, die Bauteilbestiickung, die X/Y-Tisch-Steuerung oder der Leiter-
plattenzuschnitt. Damit ist der Transistorausgangstyp der FP-X die erste kompakte SPS, die gleichzeitige Linearinterpolation
in je 2 Achsengruppen durchfiihren kann. Die Steuerung erweitert das Spektrum realisierbarer Applikationen um ein Vielfaches
und auch die Programmierung wird mit Hilfe von Motion-Control-Befehlen, wie z.B. dem Befehl F175_PulseOutput_Linear fir
Linearinterpolation, deutlich einfacher.
Simultane Steuerung in 2 Anlagen Steuerung zweier X/Y-Tische 2-achsige Linearinterpolation mit Relais-
Typen
Durch Aufstecken zweier Kassetten fir
Zahler und Pulsausgabe (AFPX-PLS) ist
eine Linearinterpolation mit einer maxima-
len resultierenden Geschwindigkeit von
80kHz mdglich. Der Befehl F175_Pulse-
Output_Linear lasst sich mit dem Relais-
Ausgangstyp ebenso verwenden wie mit
dem Transistorausgangstyp.

C30/C60

Suana
sl
i

S

Maximale
resultierende
Ausgabe-
geschwin-
digkeit
100kHz

Maximale
resultierende

y-Achse
(Kanal 1)

y-Achse
(Kanal 3)

=+

Ausgabe-
geschwin-
digkeit
20kHz

R

x-Achse (Kanal 0) x-Achse (Kanal 2)

Artikelnummer| Spannung | Ausgédnge Eingénge{ ?Xﬁgggg)e Artikelnummer| Spannung | Ausgédnge Eingénge‘ ?X:ﬁ::g:
AFPXC14TDJ 24V DC . AFPXC60TDJ 24V DC .
Transistor Transistor
NPN NPN
AFPXC14TJ | 100-240VAC P AFPXC60TJ 100-240VAC
8 6 (3) e | _ ' 32 28 (4)
AFPXC14PDJ 24vDC . MM AFPXC60PDJ 24vDC .
Transistor Transistor
PNP PNP
AFPXC14PJ | 100-240VAC AFPXC60PJ | 100-240VAC
AFPXC30TDJ 24vDC .
Transistor
St aieng, NPN
rieiiicitty AFPXC30TJ | 100-240VAC
. 16 14 (4)
?um AFPXC30PDJ |  24VDC .
) Transistor
PNP
AFPXC30PJ | 100-240VAC




FP7- und FP2SH-Positionierfunktionen

FP7

Leistungsmerkmale

. Linear-, Kreis- und Spiralinterpolationen
- Max. Geschwindigkeit 4Mpps (Line Driver),

500Kpps (Transistor)
- Bis 600 Positionierpunkte fur jede Achse
Integrierte Configurator Software PM7 fur
Parametereinstellungen, Operationen im Tipp-Betrieb,
Referenzfahrten, Erstellen von Datentabellen usw
Elektronische Kurvenscheibe und elektronisches Getriebe

TABLE VALUE x 1000

Artikelnummer Funktionen Ausgangstyp ‘ '?:igzgg)e ;i &
FP7-PPO2T Open 2 .
FP7-PPOAT Mit Collector 4 1=
FP7-PPO2L Interpolation Line 2 ,‘,_
FP7-PPOAL Driver 4 EI"
’ 1015 4" 1030 “;“ 1000 ‘rsn lmm “"‘j“ W“"m 'm““ I;H-t:ﬁm
FP2SH
Positioniermodule mit Interpolation
Leistungsmerkmale Funktionen
* Pulsausgabe bis zu 4 Mio. Pulsen/s bietet hohe Ge- ¢ Linear-, Kreis- und Spiralinterpolationen
schwindigkeit und hohe Prazision. + Synchronisation Operationen
* Die sehr kurze Anlaufzeit von 0,005ms reduziert die Zyk- + Endpunkt-Positionierung (E-point)
luszeit erheblich (die Anlaufzeit wird vom Befehlsempfang + Passierpunkt-Positionierung (P-point)
des CPU-Moduls bis zur Pulsausgabe am Positioniermo- ¢ Tipp-Betrieb
dul bemessen). + Beschleunigungs- und Bremsrampen: Linear oder in 4 Kurven
* Das 4-Achs-Modul erméglicht hohe Flexibilitat und platz- Sinuskurve, quadratische Kurve, kreisformige und kubische
sparende Anordnungen. Kurve
* Die vier Arten S-formiger Beschleunigungs-und Brems- Linear Kreis Spirale
rampen schonen die Mechanik beim Anfahren und
Abbremsen. <
 Durch die Feedbackpuls-zZahlfunktion kénnen Positions- D
oder Winkelinformationen in die SPS eingelesen werden. / A
» Manuelle Steuerung der Inkrementalgebereingangs- i
antriebe ist moglich, zum Beispiel zur Einrichtung von /
Anlagen.

- Programm- . Positionier- | Artikelnum- - Ausginge
Artikelnummer speicher ‘ Sonstiges e ol — Funktionen | Ausgangstyp (Achsen)
FP2C2LJ 32k Schritte ~ FP2-PP2T Open Coll- 2
FP2C2J 60k Schritte FP2-PP4T Mit ector 4
: IC-Karten- Interpolation
FP2C2PJ 60k Schritte FP2-PP2L 2
steckplatz Line Driver
FP2-PPAL 4
FP2-PP21 Open Coll- 2
ector
FP2-PP41 Ohne 4
EP2-PP22 Interpolation 2
Line Driver
FP2-PP42 4




RTEX-Positionierfunktionen

RTEX — das Servo-Antriebssystem Uber Ethernet

Die RTEX-Positioniermodule unterstiitzen die Servo-Netzwerksysteme von MINAS A5N. Ein sich gegenseitig optimierendes
System aus SPS und Antriebsregler vereinfacht die Inbetriebnahme und reduziert die Entwicklungszeit erheblich.

CPU-Modul (abgeschirmter Typ,
Tool-Schnittstelle Kategorie 5€)

\ Handelsiibliches | -
Ethernet-Kabel T

E/A-Signale, wie z.B. von
Endschaltern,
. Referenzn&herungsschaltern,
. Referenzschaltern usw., werden direkt:
= an den Antriebsverstérker verdrahtet. }

Software flr das Positio-
niermodul RTEX
Configurator PM

Programmier-Software
Control FPWIN Pro

MINAS-Software zur Parametereinstellung

Die wichtigsten Vorteile der RTEX-Positioniermodule:

- Einzigartig: Einfache Steuerung der Netzwerkantriebe mit einer ultrakompakten SPS.
» Hochgenaue Positioniersteuerung von Mehrachs-Anwendungen mit einer Ubertragungsgeschwindigkeit von 100Mbit/s.

< Minimierung von Verdrahtungskosten durch Einsatz konventioneller Ethernet-Kabel. Steuerung von 2, 4 oder 8 Achsen fiir
Antriebsregler mit Ethernet-(RTEX)-Schnittstelle.

 Einfachste Konfiguration statt aufwandiger Programmierung mit der Software Control Configurator PM.
» Eingange fur manuelle Impulsgeber ermdglichen prézise Teach-In-Funktionen.

Systemkonfiguration

Anzahl der mdglichen Positioniermodule pro System
FPX (Sigma): 2 Module (16 Achsen)
FP2SH: 32 Module (256 Achsen)

PM-Configurator-Software fiir RTEX

Die Software Configurator PM ermdglicht zahlreiche Konfigurationseinstellungen (Achsen-, Parametereinstellungen, Erstellen
von Datentabellen, Operationen im Tipp-Betrieb, Referenzpunktfahrt, Datenmonitoreinstellungen) sowie weitere Einstellungen
fur einfache Testbetriebe. Dies spart vor allem Zeit und erleichtert die Inbetriebnahme erheblich.

Produktname FPZ (Sigma) Anzahl der Achsen Ausgangstyp Artikelnummer
X ) FPGPN2AN
X FP2SHPN2AN
T X FPGPN4AN
Posmomer_module 4 RTEX Ethernet
(Interpolationstyp) X FP2SHPN4AN
X 8 FPGPNSAN
X FP2SHPNSAN
Control Configurator PM fur alle RTEX-Module AFPS66510
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Motion-Control-Bibliotheken flr Control FPWIN Pro (SPS)

In der Motion-Control-Bibliothek sind die wichtigsten Funktionsbausteine enthalten z.B. fur absolute und relative Positionierung
und Referenzfahrten fur Linearachsen. Panasonic hat damit Bibliotheken fiir alle Ansteuerungen.

1.CPU Motion Control Library: Positionierung mit FP-CPU-Modulen (FPOR, FPX (Sigma) FP-X)
2.PP Motion Control Library: Positionieren mit PP-Positioniermodulen (FPZ (Sigma), FP2SH)

3.RTEX Motion Control Library: Positionieren mit RTEX-Positioniermodulen (FPZ (Sigma), FP2SH)

Vorteile der SPS-Programmierung mit den Motion-Control-Bibliotheken

Kostenlos — Nur Herunterladen von der Panasonic Homepage

Einfach — Einfache Programmierung und Installation

Effektiv — Fertige Funktionsbausteine, einfach nur noch parametrieren
Einheitlich — Nach IEC 61131-3

Universell — Unabhéangige Hardware (fur jede Panasonic Steuerung)

Flexibel — Erweiterbar fur bis zu 256 Achsen

Schnell — Einfache und kurze Inbetriebnahmezeiten (fertige Beispielprogramme)

Einfach herunterladen von der Panasonic Homepage:
Home-> Downloads-> SPS-> FPWIN Pro-> Library

MC_CPU_Library Motion RTEX Motion Control Library
= thg POEs: MC_PulseOutput_Library (10 Eintrige) = g POEs: RTEX_Library_v1.3 (41 Eintrége)
=1k MC_HnmeFLeturn_WfthNearHome (FB) 1} RTEX_AMP_ReadParameter (FB)
gg mg _I;I:;n;f;turn_thhoutNearHome (FEB) _ ﬂ: RTEX_AMP_Restart (FE)
Bi-2 3 M Maveabisdhe: b6 =1 RTEX_AMP_WriteEEPROM (FE)
#-1F MC_MoveRelative (FB) ﬂ: RTEX_AMP_\WriteParameter (FE)
4k MC_stopChannel (FE) 4} axisinputError [BOOL] (FUN)
-3k MC_Initial_Configuration [¥OID] (FUN) ‘---:D- AxisSlotInputError [BOOL] (FIUN)
@3+ CalculatelzIY [VOID] (FUN)
FFWD PAD DWELL FFWD
- MC_MoveAbsolute - MC_MoveRelative - TON |- MC_MoveAbsolute
Start— Execute Done Execute Done IN Q Execute Done
45 0— Position  CommandAborted — 10.0— Distance CommandAborted —T#500ms — PT  ET ‘,— 0.0— Position  CommandAbortad ’E
100.0— VYelocity Error — 10.0— Welocity Error — 60.0— Welocity Error r
20— Acceleration ErrorD — 20— Acceleration ErrorD — 20— Acceleration ErrorlD
0—— SAcceleration 1—— Shcceleration 0—— SAcceleration
71— Direction . [ Axi Axis . 71— Direction ’—
dut YAxS—— Axis . E E . Axs
A
FFWD FWD | DWELL REV g

m

!

Zeitdiagramm Bohrbild
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Parameterzugriff von der SPS zum Servoantrieb

Die Bibliotheken erméglichen die serielle Kommunikation (RS232, RS485) zwischen der Steuerung der FP-Serie und den
Antriebsreglern der MINAS A5-Serie.

In den Bibliotheken sind bereits die Kommunikationsprotokolle fiir den Antrieb enthalten. Sie ermdglichen so den vollen Schreib-/
Lesezugriff auf die Parameter. Auch Status- und Positionsdaten der Achsen werden aufgezeichnet. Die Schnittstelle RS232,
(optional RS485) ist bei der FP-Serie bereits on Board.

Bei der RS232-Verbindung kann der erste Treiber als Gateway zu den nachgeschalteten Treibern verwendet werden und dadurch
kénnen auch die restlichen Antriebsregler mit der SPS kommunizieren.

----- Instanz - - . - - SPS FP-Serie
. MC?‘lereParameter |
— EN e
— bStart bDurm
— iTypeParameter bEror :
— iNoParameter wEmorCode 5 MINAS A5
— diParameter\alue. .
- iComPort
- ‘““OQC
RS232
----- Instanz - - . - -
- | MC_7_1_Write_Parameter |
EN ENO
bStart bDone
iTypeParameter bError
iNoParameter wEmorCode
diParametervalue. .
. iComPort
SPS FP-Serie iNoSlave

MINAS A5 Nr. 1 MINAS A5 Nr. 2 MINAS A5 Nr. 15

: 'mb_é_i_wm Paramster |-

ENO

tlShrt bDurm

fl‘ypeParamer i_

iNoParameter wErorCode

S oo “Gateway”

iNoSlave RS232/RS485

SPS FP-Serie
i 1 MINAS A5 Nr. 1 MINAS A5 Nr. .2 MINAS A5 Nr. 15

Chtetaegg
2ociicececte

-

Einfach herunterladen von der Panasonic Homepage:
Home-> Downloads-> SPS-> FPWIN Pro-> Library




Software Configurator PM flir RTEX

Die Software Configurator PM bietet zahlreiche Konfigurationsmdglichkeiten (Achsen-, Parametereinstellungen, Erstellen von
Datentabellen, Operationen im Tipp-Betrieb, Referenzpunktfahrt, Datenmonitoreinstellungen) sowie weitere Einstellungen fur
einfache Testbetriebe. Dies spart vor allem Zeit und erleichtert die Inbetriebnahme erheblich.

Achseneinstellungen

Die Gruppierung von Achsen fur den Interpolationsbetrieb wird
durch einfaches Drag&Drop der betreffenden Achsen festgelegt.

Aktivieren Sie die Achsen, die verwendet werden

sollen. Legen Sie die Anzahl der Achsen fest.

e

4w -
W osi el |

Pt Mo v

Choosze the axis to use.

interpolation group settings

it 9

1 axiz
[ G I D
Parametereinstellungen
Die Details der Einstellungen lassen sich in einer Tabelle Parameter lassen sich zwischen Achsen kopieren. Wenn viele
anzeigen. Im Beschreibungsfenster am unteren Rand wird Achsen dieselben Einstellungen benétigen, verkirzt dies die
erlautert, wie die Einstellungen fir jede Kategorie erstellt Eingabezeit erheblich.
werden.
e ,?Si
L  Source axis 3 axis -]

Destination axis

4 g - Cancel |

Femso the axeeof e sarce and destnaton

s |
.|
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—— i
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Datentabelle erstellen

amin

bay.

ot i rd o s e [

Einfache Dateneingabe wie in Excel. :—

i Jede Achse (oder jede Interpolations- }

: achsengruppe) verwendet eine eigene:

: Tabelle. Die Datentabellen werden in

i verstandlicher Form angezeigt.

Datentabellen lassen sich im Format
CSV als Textdateien exportieren. Dies
ist vorteilhaft, wenn Ausdrucke fiir
Dokumentverwaltungssysteme erstellt
werden sollen.
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Software Configurator PM flir RTEX

Testbetrieb der Achsen

* Jede Achse lasst sich durch Testsequenzen unabhéngig von den

Betriebsmodi

(PROG und RUN) des RTEX-Moduls (oder der Steuerungen) betreiben.

* Tipp-Betrieb und Einlernfunktionen lassen sich zur Indizierung von
Positionierpunkten verwenden. Der Testbetrieb ist auch ohne eigenes

Testprogramm méglich.

Datenmonitor

* Anzeige der gerade aktiven Datentabellennummer wéhrend
des Betriebs

* Anzeige des Wertes vom zusatzlichen Ausgang

 Aktuelle Darstellung der Position, Geschwindigkeit und des
Drehmoments

* Anzeige von Fehlercodes und Warnungen (Fehler und
Warnungen kénnen in diesem Monitor auch geléscht
werden)

Statusmonitor
* Verbindungsstatus jeder einzelnen Achse

* Anzeige des Modelltyps und des Status der Verbindung
zum Antriebsverstarker

* Status der Servoverriegelung

* Darstellung der Eingéange fiir Referenzpunkt und
Endschalter

Tool operation

Ix

Tool operation

onlrne) 1 wm T Fanw 4w
et table N 1| K —
| iy cuut code (] 7 —— —
P e vakm ine) i Toine oereoer oo
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Parametrierung der Antriebsregler

Parametrier-Software PANATERM
flir MINAS AC-Servomotoren & Antriebsverstéarker

PANATERM unterstiitzt die Anwender direkt am Bildschirm beim
Setzen von Parametern und Uberwachungseinstellungen sowie
beim Einrichten und Analysieren von Daten im mechanischen
Betrieb. Die Software lasst sich auf jedem handelstiblichen PC
installieren und Uber die USB-Schnittstelle mit der MINAS-Serie
verbinden.

Grundfunktionen
* Parametereinstellung

* Nachdem ein Parameter am Bildschirm gesetzt wurde, wird er sofort
an den Treiber geschickt.

» Haufig genutzte Parameter kénnen in einer zweiten Anzeige separat
aufgelistet werden.

Uberwachungsfunktionen

* Monitor

* Einstellungen: Betriebsart, Geschwindigkeit, Drehmoment, Fehler und
Warnungen.

 Treibereingangssignal.

* Lasteinstellungen: Gesamtansicht der Soll-/Istwerte, Lastverhéltnis,
rickgekoppeltes Widerstandslastverhaltnis.

° Alarm

* Anzeige/L6éschen der Nummer und des Inhalts des aktuellen Alarms
und der letzten 14 Fehler.

Einrichtung

* Auto-Tuning

Ermittlung des Anpassungswerts und Tragheitsverhaltnisses
¢ Liniendiagrammanzeige

> Das Diagramm zeigt die Soll-/Istgeschwindigkeit, das Drehmoment
und den Schleppfehler in Form von grafischen Linien an.

* Einstellungen zum Absolut-Encoder

* Léschen des Absolut-Encoders am Ausgangspunkt
* Anzeige einfacher ein-/mehrtouriger Daten
 Statusanzeige des Absolut-Encoders

Analyse mechanischer Betriebsdaten (Frequenzanalyse)
* Messung der Frequenzmerkmale einer Maschine — Darstellung im
Bode-Diagramm

Einfach herunterladen von der Panasonic Homepage:

Home-> Downloads-> SPS-> FPWIN Pro-> Library

Parameter
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Software zur Motordimensionierung

Software Mselect

Mselect ist eine Software zur Dimensionierung des Motors und des
Antriebs der MINAS-Serie von Panasonic. Unter Berlicksichtigung des
mechanischen Aufbaus und den dynamischen Anspriichen kann der
passende Motortyp bestimmt werden. Es ist ein sehr wertvolles Werkzeug
fur den Maschinenbau, da auch CAD-Daten im 2D- oder im 3D-Format
zur Verfligung stehen. Die Software bietet eine vollstandige Analyse und
detaillierte Verwendung der MINAS A5-Serie in allen GrofZen.

Bild 1

Die Dimensionierung der Servomotoren erfolgt in Bild 2

vier Schritten:

1. Auswahl und Eingabe der mechanischen Komponenten und der
entsprechenden Parameter (Bild 1)
Dem Benutzer steht eine ausgewahlte Datenbank mit allen mechanischen
Standardteilen zur Verfugung (Getriebe, Kupplung, Spindelachse und
vieles mehr). Bild 3

2. Bestimmung Bewegungsprofil (Bild 2)
Geschwindigkeit, Position, Rampen usw.

3. Auswahl der passenden Motorserie (Bild 3)
1- oder 3-phasig, Eingangsspannung, Angabe Drehmoment usw.
Die Software berechnet die Parameter fur die ausgewahite Serie und
mit OK oder NG (not good) werden die verschiedenen Kriterien bewertet. Bild 4

4. Ergebnis priifen und ausdrucken (Bild 4)

MINAS SELECTION TOOLS
Das ist eine einfache, aber sehr hilfreiche Software zur Auswahl der
Zubehorteile. Sie lasst sich auf jedem handelsiblichen PC installieren.

1. Motordaten, Encoderauswahl und Kabelldnge editieren

2. Auf Knopfdruck ,,Select_MINAS“ werden alle passenden
Zubehdrteile ausgesucht.
Antriebsregler, Filter, Kabel usw.

3. Als besonderen Service kann man sich, oder dem Kunden, auch
die Daten per E-Mail zuschicken lassen.

Einfach herunterladen von der Panasonic Homepage:
Home-> Downloads-> SPS-> FPWIN Pro-> Library
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Weitere Produkte von Panasonic

Panasonic Electric Works bietet lhnen eine grof3e Produktpalette von einzelnen Komponenten bis hin zu Komplettldésungen. Zum
Service von Panasonic gehdren Unterstiitzung und Beratung beim Systementwurf, der Installation und Inbetriebnahme durch
unsere qualifizierten Applikationsingenieure.

Kleingetriebmotoren 3-Series

Vier BaugrofRen 60, 70, 80 und 90 mm decken einen Leistungsbereich von 6 bis 90 Watt
mit ein- oder dreiphasigen Motoren ab. Hinzu kommen Varianten fir schnelle Reversierung
oder mit integrierter Bremse. Die Motoren sind modular kombinierbar mit Stirnradgetrieben.
Die Getriebelibersetzungen reichen von 1:3 bis 1:2000. Das zulassige Abtriebs Moment
betragt maximal 30 Nm.Die Kleingetriebemotoren der 3-Series von Panasonic erfiillen die
Standards CE, UL und CCC, so dass unterschiedliche Ausfuhrungen fur die internationalen
Mérkte Uberflissig sind.

DC-Brushless-Antriebe mit integriertem Umrichter

Aus demselben Getriebebaukasten werden auch die DC Brushless-Motoren ausgeristet,
die dank Drehzahlregelung eine Drehzahlgenauigkeit von + 1 % erreichen. Eine weitere
Variante mit integrierter Positionierung ist ebenfalls verfiigbar. Sie liefern ihr konstantes
Moment Gber den gesamten Drehzahlbereich und zeichnen sich durch besondere Laufruhe
aus. Mit Drehzahlen zwischen 30 und 3.000 U/min werden Leistungen von 30 bis zu

130 W erreicht. Brushless-Motoren arbeiten dank ihres hohen Wirkungsgrades allgemein
energiesparend und effizient. Kompakte Baumafle, hohe Schutzart und geréduscharmer
Betrieb gehdren zu den gemeinsamen Merkmalen der Kleingetriebemotoren.

DC-Brushless-Antriebe GV-Serie

mit externem Umrichter

Leistungsbereich von 50-130 Watt

Motordrehzahl 100-4000 1/min

Kombinierbar mit Getrieben der Panasonic "3-Serie"
RS 232- und RS 485-Schnittstelle

Optional Bedienpanels

DC-Brushless-Positionier-Antriebe GP-Serie

mit externem Umrichter
Leistungsbereich von 50-130 Watt
Motordrehzahl 30-4000 1/min
Kombinierbar mit Prézisionsgetrieben
RS 232- und RS 485-Schnittstelle
Optional Bedienpanels

Brushless-Antriebe KV-Serie

mit hoher Leistungsdichte bei kleinsten Abmessungen, externer Umrichter
Leistungsbereich von 50-750 Watt

Motordrehzahl 100-4000 1/min

RS 232- und RS 485-Schnittstelle

Optional Bedienpanels




Antriebstechnik
Automation
Vertrieb

®

Elektrische
Antriebstechnik

Kleingetriebemotoren 6 - 90 Watt

» 1/ 3- phasig

» modularer Aufbau

» Drehzahlbereich 0,7 - 500 U/min
» optional mit Bremse

DC-Brushless-Systeme 30 - 750 Watt

Serie B1/3-G

» 30 - 130 Watt

» integrierter Umrichter
» integrierte Positionierung
» Regelbereich 1:100
Serie GV

» 50 - 130 Watt

» externer Umrichter

» Regelbereich 1:100
Serie KV

» 50 - 750 Watt

» externer Umrichter

» Regelbereich 1:130

Servosysteme 0,05 - 15 kW

» héchste Dynamik

» 2 KHz Reaktionsgeschwindigkeit

» inklusive STO

» Echtzeitautotuning

» Feldbus- Anbindung

» integrierte Positionierung

» Ansteuerung analog u.
Puls/Richtung

Servosysteme mit integriertem
Motion Controller 140 - 500 W

AC-Niederspannungsmotoren in
Norm- und Sonderausfiihrung
0,12 - 800 kW

Frequenzumrichter 0,12 - 5.600 kW

Ihr Ansprechpartner in lhrer Nahe:

Warn-, Meldesysteme
technische Beleuchtungs-
systeme

LED-Signalsaulen in Modulbauweise
25-100 mm Durchmesser

» modularer Aufbau

» kompaktes Design

» bis zu 12 Funktionen

» Feldbus u. USB-Anschliisse
» kundenspezifische Ausfiihrung

LED-Wandleuchten
Ultraschlank 37,5 mm Aufbautiefe

» exklusives Design
» bis zu 5 Farbelemente
» integrierter Buzzer 90dB

Blink- Blitz- Rundumleuchten

» LED-Doppelblitzleuchte

» LED-Multifunktionsleuchte
(blinken, blitzen, rotieren)

» LED-Drehspiegelleuchten

LED-Arbeitsleuchten
Schutzart bis IP69K

» Lichtleisten

» Spotlights

» Ringleuchten

» kundenspezifische Ausfiihrung

Akustische Signalgerate
MP3-fahig
» integrierter Sprachsynthesizer
» Mehrkanal-Lautsprecher
» elektronische Einbausummer
» Signalsaulen

mit MP3-Sprachausgabe

Automatisierungs-
technik

Sensorik

» Absolutgeber
» Inkrementalgeber
» Langenmesssysteme

Steuerungssysteme

» Positioniersysteme
» fliegende Sage

» Motion Controller
» Kurvenscheibe

» Pic and Place

Bediengerate

» Operatorpanels
» Touchpanels
» Bedienterminals

Schaltanlagen

» Planung, Projektierung,
Lieferung u. Inbetrieb-
nahme von kunden-
spezifischen Anlagen

ghv Vertriebs-GmbH
fir Antriebstechnik
und Automation

Am Schammacher Feld 47
D-85567 Grafing b. Miinchen
Tel.: +49(0)8092/8189-0 - Fax: +49(0) 8092/818999

E-Mail: mail@ghv.de -

PRODUKTSPEKTRUM

im Uberblick.

Mechanische
Antriebstechnik

Spielarme Getriebe

» Planetengetriebe
» Kegelradgetriebe
» Schneckengetriebe

Linearsysteme

» Linearachsen
Reinraumklasse 1SO 1

» Zahnriemenachsen

» Kugelumlaufspindel-
achsen

» Lineartische

» Mehrachssysteme

Internet: www.ghv.de
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