MPC System

Multi Position Cylinder

Fir Neuanwendungen B1100-PP System verwenden (Seite 288)

Das MPC-System

Multi Position Cylinder MPC sind einfache, rein
elektrische Positionierelemente fir dynamische
Positionieraufgaben mit bis zu 256 frei program-
mierbaren Positionen.

Das MPC System besteht aus dem Servo Cont-
roller und einem Linearmotor mit der passenden
Fihrungseinheit. Der Linearmotor wird Uber ein
einziges Kabel mit dem Servo Controller verbun-
den und das zu positionierende Teil wird direkt
an der Fuhrung befestigt. Danach kénnen die im
Controller gespeicherten Positionen Gber digita-
le Signale aufgerufen werden.

Das MPC System wurde speziell fur flexible und
hoch dynamische Positionieraufgaben entwi-
ckelt, die nicht mehr mit pneumatischen Antrie-
ben geldst werden kénnen. Der modulare
Aufbau und das umfassende Zubehor ermdogli-
chen den Einsatz der MPC-Systeme in den un-
terschiedlichsten Anwendungen:

» Verpackungsmaschinen
» Montagelinien

» Handling-Einheiten

» Produktionslinien

» Textilmaschinen

* und viele andere ...

Servo Controller

MPC Controller sind einfache Positionier-
steuerungen mit integriertem Leistungsteil
zur Ansteuerung der Linearmotoren.

Die anzufahrenden Positionen werden im
Controller gespeichert und von einer Uber-
geordneten Steuerung Uber digitale Eingan-
ge aufgerufen.

Die Endpositionen und die Verfahrbefehle
werden Uber ein einfaches Programm auf
dem PC erstellt und tber die serielle
Schnittstelle auf den Controller Gbertragen.

Fur die Einbindung in Feldbussysteme sind

Controller mit Profibus, DeviceNet und
CanOpen Schnittstelle verflgbar.
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MPC Servo Controller

Netzteil

Linearmotor

Linearfiihrung

IP67 Motorstecker

High-Flex Kabel

Die lineare Bewegung wird ohne mechani-
sche Getriebe direkt mittels Linearmotoren
erzeugt.

Der Linearmotor besteht aus den zwei Tei-
len Stator und Laufer. Im Stator sind die
Wicklungen, die Positionserfassung sowie
die Temperaturiberwachung unterge-
bracht. Im Laufer befinden sich die An-
triebsmagnete.

Da weder verschleissanfallige Dichtungen
noch Dampfer vorhanden sind, ist eine lan-
ge Lebensdauer selbst bei hochdynami-
schen Bewegungen und hohen Taktraten
gewahrleistet.
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Die Linearfiihrungen erlauben eine direkte
Montage der Last ohne zuséatzliche mecha-
nische Elemente.

Linearfuihrungen sind in zwei Ausfiihrungen
mit Kugelbuchsen und geharteten Wellen
oder mit Gleitlagern und rostfreien Fiih-
rungswellen lieferbar.

Die Abmessungen der kompletten Linear-
module sowie die Befestigungsmaoglichkei-
ten fiir Modul und Last sind identisch mit
den Abmessungen der H-Fiihrungen fiir
Pneumatikzylinder.

Ausgabe 15
Anderungen vorbehalten



Multi Position Cylinder

Multifunktionalitat

Die hohe Flexibilitat garantiert einfache
Lésungen sowie eine schnelle, unkomplizier-
te Projektierung auch bei antriebstechnisch
schwierigen Aufgabenstellungen.

Konfigurierbare Anpresskraft

Fur Einpressvorgange kann die Kraft des
Linearmoduls beliebig programmiert werden.
Dabei wird eine Position mit der gewiinschten
Kraft angefahren. Sobald das Modul mit der
eingestellten Kraft driickt, wird der entspre-
chende Ausgang aktiv. Der Ausgang bleibt
aktiv, solange die Kraft anliegt.

Installation

Fur die Installation des Antriebs gentigt ein
einziges Kabel zwischen Linearmotor und
Servo Controller. Vorkonfektionierte Motor-
kabel mit IP67 Stecker sind ab Lager liefer-
bar.

Die Kabellange zwischen Linearmodul und
Servo Controller kann bis zu 50m betragen.

Ausgabe 15
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Freie Positionierbarkeit

Innerhalb des Hubbereichs kdnnen beliebige
Positionen angefahren werden. Die Positio-
nierung erfolgt rein elektronisch, ohne me-
chanische Anschlage.

Die Wiederholgenauigkeit mit der integrierten
Positionssensorik betragt 100pm. Mit einem

externen Positionssensor kann auf 10um ge-
nau positioniert werden.

Mechanische Kompatibilitat

Die Abmessungen der kompletten Linearmo-
dule sowie die Befestigungsmdglichkeiten fur
Modul und Last sind identisch mit den H-Fiih-
rungen fiir Pneumatikzylinder.

Energieversorgung

Die Energieversorgung der Linearmotoren
erfolgt Uber zentrale Motorspeisungen mit
einem hohen Wirkungsgrad.

Durch die zentrale Speisung wird der Ener-
giebedarf in dynamischen Mehrachsanwen-
dungen durch Energieaustausch zwischen

den Servo Controllern beim Beschleunigen
und Abbremsen der Achsen stark reduziert.
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Hoch dynamische Reaktion

Da die Linearbewegung ohne mechanische
Getriebe oder Dichtungen realisiert wird,
kann eine sehr hohe Dynamik erreicht wer-
den, ohne dass sich dies negativ auf die Le-
bensdauer auswirkt.

Da sich die Positionierzeiten beliebig einstel-
len lassen, kénnen auch sehr langsame
(sanfte) Bewegungen realisiert werden.

Teach-in

Beim "Teach-in" wird das Modul von Hand
oder im Schrittbetrieb auf die gewlinschte Po-
sition gebracht.

Bei der MT Version kann die aktuelle Position
durch die Betétigung der Teach-Taste ge-
speichert werden.

Fir die Linearmodule fihrt LinMot ein um-
fassendes Zubehdrprogramm. Damit las-
sen sich die Linearfiihrungen fiir spezielle
Anwendungen modular erweitern.
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Multi Position Cylinder

MPC Controller

MPC Servo Controller sind kompakte Positio-
niersteuerungen mit integrierter Leistungsend-
stufe fur die Ansteuerung der Linearmodule.

Ein leistungsstarkes Prozessorsystem sorgt da-
fur, dass die in der Befehlstabelle gespeicherten
Positionen ohne Verzégerung prazise angefah-
ren werden.

Durch die im Linearmotor integrierten Positions-
sensoren ist der Controller zu jeder Zeit Uber die
aktuelle Position des Linearmoduls informiert.
Die Uberwachung der Position geschieht nicht
nur an den Endpositionen, sondern auch wah-
rend der Fahrt von einer Position auf die Nachs-
te. Dies garantiert eine genaue Uberwachung
der Positionen sowie der Einhaltung der Positio-
nierzeiten.

Fir die Einbindung in Feldbussysteme sind Con-
troller mit Profibus, DeviceNet und CanOpen
Schnittstelle verfiigbar.

Absolut-Bewegung

Bei der Absolutbewegung fahrt der Linear-
motor mit der gewlinschten Geschwindig-
keit auf die eingegebene Position. Die
Geschwindigkeit wird in % der minimal er-
reichbaren Positionierzeit eingegeben. Ab-
solute Positionen kdnnen mittels Teach-in
Befehl programmiert werden.
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Relativ-Bewegung

Die Relativ-Bewegung entspricht einer Ver-
schiebung von der aktuellen Sollposition
um die eingegebene Distanz. Mit diesem
Befehl lassen sich Stapelanwendungen auf
einfachste Weise realisieren.

www.LinMot.com

Speisung Motor

Ja mean i m——]

Motorstecker

Steuersignale
Speisung Logik

LED Zustandsanzeige

Adressschalter fiir Feldbusse

Konfigurationsschnittstelle RS232

Positions-Ein- und Ausgange

Pressen mit begrenzter Kraft

Beim Press-Befehl wird eine Zielposition
mit einer programmierbaren Kraft angefah-
ren. Sobald die Kraft erreicht ist, wird dies
Uber den entsprechenden Ausgang signali-
siert.

Ausgabe 15
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Multi Position Cylinder

Uber die Steuereingénge "Enable" und
"Home" wird das MPC System gestartet. Im
Betrieb werden die in der Befehlstabelle ge-
speicherten Positionen ber die Eingénge
"Position 1-8" aufgerufen. Beim Multi Positi-
on Servo Controller MP entsprechen die 8
Eingange den 8 Positionen, beim Multi Trig-
ger Controller MT werden die 255 Positio-
nen Uber die 8 Eingange adressiert.

Liegt beim Eingang "/Stop" kein Signal an,
wird der Antrieb abgebremst und anschlies-
send ausgeschaltet. Dies gewahrleistet,
dass der Antrieb im Falle eines "Not-Aus"
inmitten einer Bewegung kontrolliert abge-
bremst wird.

Ausgabe 15
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. . - Einfache Inbetriebnahme
Emgange E1100-MP AusQange Da aufwendige mechanische Einstellarbeiten
— E1100-MT — bei der Inbetriebnahme entfallen, lassen sich
Position 1 In Position 1 MPC Systeme sehr schnell und einfach in Be-
@ In Position 2 trieb nehmen. Fir die Konfiguration der Bewe-
osttion Befehlstabelle n Fosition gungsablaufe geniigt die Eingabe von
" e Zielposition, Geschwindigkeit und Lastmasse.
Position 3 E1100-MP: In Position 3
Position 4 8 Positionen/ In Position 4 Auf der PC Oberflache "MPC Configurator" wer-
Befehle den die Linearmodule konfiguriert und die ge-
Position 5 In Position 5 wiinschten Zielpositionen eingegeben.
E1100-MT:
Position 6 256 Positionen/ In Position 6 Fir die Konfiguration genligt die Auswahl des Li-
Befehle nearmoduls. Reglereinstellungen und die mini-
Position 7 In Position 7 male Positionierzeit fir jede einzelne Bewegung
werden vom Programm aufgrund der Lastmasse
Position 8 In Position 8 und der Einbaulage berechnet. Dadurch wird
jede Zielposition automatisch mit den optimalen
@ @ Einstellungen angefahren. Zudem werden War-
arnung nungen und Fehlermeldungen in Klartext in der
Home /Fehler gewlinschten Sprache dargestellt.
/Stop /Bremse
In Position
- ]
- nur -MT(HC)
:Teach Einfache Benutzeroberflache
e ]|
Speisung Signal . — PR—
Speisung Motor | e Tl e
annlil £ Warnmg b 1 ; &
) il g

Sobald das Linearmodul die Endposition er-
reicht hat, wird dies Uber den gemeinsamen
"In Position" und den entsprechenden "In-
Position 1-8" Ausgang angezeigt. Der Aus-
gang "/Warnung" kann als Diagnose
verwendet werden. Er zeigt an, dass das
MPC System noch lauft, jedoch tberpriift
werden sollte, um weiterhin einen stérungs-
freien Betrieb zu garantieren.

Das Auftreten eines Fehlers wird am gleich-
namigen Ausgang angezeigt. Uber den
"/Bremse" Ausgang wird eine mechanische
Bremse geliiftet, sobald das Linearmodul
eingeschaltet ist (siehe Optionen).
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Die Speisung der Servo Controller erfolgt
Uber Schaltnetzteile mit hohem Wirkungs-
grad. Die einphasigen Netzteile sind um-
schaltbar und kénnen mit 115VAC oder
230VAC betrieben werden. Fur grossere
Leistungen und Mehrachsanwendungen
sind Transformator-Netzteile lieferbar.

Die MPC Controller verfiigen tber getrenn-
te Eingange fir die Signal- und Motorspei-
sung. Im Falle eines "Not-Aus", wird
lediglich die Motorspeisung unterbrochen,
so dass die zuletzt aufgerufenen Befehle
und die Sollposition im Controller gespei-
chert bleiben.

347

MPC System



MPC System

Multi Position Cylinder LinMot®

MPC Linearmodule

Komplette Module bestehend aus Linearmotor und Fuhrungs-
einheit mit integrierten Kugelbiichsen oder Gleitlagern. Sie sind
in zwei Ausflhrungen als Linearmodule oder Briickenmodule er-

haltlich.

Bei den Briickenmodulen werden die untermassigen Laufer mit-

tels vorderer und hinterer Stirnplatte befestigt. Dies ergibt eine Linearmotor-Stator (IP67)

erhohte mechanische Steifigkeit der Module. mit Motorwicklungen und integrierten
Sensoren flr Positionserfassung und

Fir Anwendungen im Nassbereich sind beide Ausfiihrungen mit Ubertemperaturabschaltung

Sinter-Gleitlagern und rostfreien Wellen lieferbar. . .
Stator-Klemmzylinder fir

die Befestigung des
Linearmotors

Prazisions Kugelblchsen
zur Lagerung der Fiihrungs-
wellen garantieren eine
hohe Lebensdauer

Stirnplatte
mit Zentrierbohrungen fir
die Befestigung der Last

Mechanischer
Endanschlag
hinten

Fihrungsblock
mit Zentrierbohrungen fiir die
schnelle und genaue Montage
des Moduls

Nuten im Fuhrungsblock
fur die Befestigung von
Zubehdr

Linearmotor-Laufer
fir genaue Positionie-
rung und maximale

Kraft
Spielfreie Kupplung Gehartete Fiihrungswellen
gewabhrleistet eine fur prazise Bewegungen
unkomplizierte und maximale Laufruhe
Montage des
Moduls

Ausgabe 15
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Multi Position Cylinder

Option MagSpring

o T

Modularitat und Zubehor

Die Linearmodule lassen sich mittels Optionen
und Zubehdr modular erweitern. Dies erlaubt
eine optimale Anpassung an die jeweilige
Aufgabenstellung.

Option
MagSpring

Option
mechanische Bremse

Option mechanische Bremse Option Liifter

MPC System

In Anwendungen mit vertikaler Einbaulage
kann eine magnetische Feder "MagSpring"
zur Kompensation der Gewichtskraft oder

als Ausfallsicherung bei Stromausfall seit-

lich am Linearmodul angebaut werden.

Ausgabe 15
Anderungen vorbehalten

Die Linearmodule der Serie LM01-37 verfi-
gen Uber Aufnahmebohrungen fiir pneuma-
tisch 6ffnende Klemmpatronen zur
Arretierung der Linearachse im stromlosen
Zustand. Die Ventile der Klemmpatronen
werden Uber den Servo Controller (Brems-
Ausgang) angesteuert.

www.LinMot.com

Bei erh6htem Bedarf an Dauerkraft wird ein
Lifter auf das Linearmodul montiert. Durch
die forcierte Kuihlung wird die Dauerkraft
des Linearmotors annahernd verdoppelt.
Der Lifter wird mit einer Spannung von
24VDC versorgt. Durch die Montage des
Lifters wird das Modul um 35mm respekti-
ve 40mm hoher.
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MPC System

Multi Position Cylinder

Positionierungszeiten LMO01 -23x80 Positionierungszeiten LMO1 - 23x160
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Die in den Diagrammen ersichtlichen Positionierzeiten sind Die Auskragung ist die Distanz zwischen dem Schwer-
die minimalen Zeiten fur eine horizontale Punkt-zu-Punkt punkt der max. zulassigen Lastmasse an der dussersten
Bewegung mit einer 72VDC Speisung. Mit einer 48VDC Position und der Stirnflache der vorderen Lagerblichse.
Speisung erhéhen sich die oben aufgefiihrten Positionier-
zeiten um mindestens 50%.
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Multi Position Cylinder LinMot®

Linearmodul LM01-23x80 Seite 198 Motorkabel

Standardkabel Seite 306

o

Linearmodul LM01-23x160 Seite 200

High-Flex Kabel Seite 306

Roboterkabel Seite 306

I ==

Linearmodul LM01-37x120 Seite 202 Briickenmodul BM01-37x120 Seite 212
- (] )
Linearmodul LM01-37x240 Seite 204 Briickenmodul BM01-37x240 Seite 214
=

£
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A === A I =—r—
>
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=

Linearmodul LM01-48x240 Seite 206 Briickenmodul BM01-48x240 Seite 216
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Multi Position Cylinder LinMot®

LinMot Servo Controller Seite 221
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Serie E100 Serie E1001 Serie E1100 Serie B1100

Netzteile Seite 326

Schaltnetzeile S01

MPC System
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Transformator Speisungen TO1
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