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Servo Controller

Servo Controller 
B1100
Die Servo Controller der Serie B1100 sind kom-
pakte Achssteuerung mit 32-Bit-Positionsauflö-
sung und integriertem Leistungsteil für 
Linearmotoren und rotative Antriebe.

Die Controller eignen sich für einfachst und stan-
dard und Positionieraufgaben über den ganzen 
Kraftbereich des LinMot Produktsortiments.

Die Servo Controller weisen zwei getrennte 
Speisungen für den Logik- und den Leis-
tungsteil auf. 

Bei einem Nothalt und dem sicheren Still-
setzen des Antriebs wird lediglich die Leis-
tungsspeisung vom Controller getrennt. Die 
Logikspeisung und der Steuerteil laufen 
weiter. 

Dies hat den Vorteil, dass der Controller 
und der Linearmotor bei einem Neustart der 
Maschine nicht neu initialisiert werden müs-
sen, da sämtliche Prozessdaten inklusive 
der Istposition des Linearmotors noch aktu-
ell sind.

Die Servo Controller der Serie E1100 kön-
nen von Maschinensteuerungen beliebi-
ger Hersteller und Marken mittels digitaler 
Ein- und Ausgänge, den seriellen Schnitt-
stellen RS232 und RS485, den CanBus 
Schnittstellen CANopen und DeviceNet 
angesteuert werden. 

Für komplexe Bewegungsabläufe, die in 
einem übergeordneten Positionsregler 
ablaufen, kann der Motor mittels analoger 
Geschwindigkeits- oder Kraftvorgabe ge-
regelt werden. Für die Lageregelung steht 
das Positionssignal des im Linearmotor 
integrierten Messsystems am Encoder-
ausgang zur Verfügung.

Als schnelle Prozessschnittstellen zur di-
rekten Auswertung von Sensorsignalen ste-
hen frei programmierbare analoge und 
digitale Eingänge und schnelle Triggerein-
gänge zur Verfügung.  

Für hochpräzise Anwendungen steht eine 
frei konfigurierbare Encoderschnittstelle zur 
Verfügung. Auf dieser werden auch die 
Kommutierungssignale bei der Ansteue-
rung von bürstenlosen rotativen Servomo-
toren ausgewertet.

Anbindung an die Maschinensteuerung Prozess- und Sensorschnittstellen Logik- & Leistungsspeisung
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Systemintegration
Die flexible Hardware ermöglicht die Ansteue-
rung von beliebigen 1/2/3-Phasen-Motoren. So 
können auch rotative Servo Motoren kleiner 
Leistung wie bürstenlose DC Motoren in das 
gleiche Steuerungskonzept integriert werden.

Zusätzlich können die Antriebe mit optionaler 
Peripherie wie Referenz- und Endlagenschalter, 
externem Positionssensor oder einer mechani-
schen Haltebremse ausgerüstet werden.

Servo Controller der Serie B1100 verfügen über 
analoge Eingänge und digitale Ein- und Ausgän-
ge, serielle Schnittstellen für die Feldbus-Anbin-
dung. Damit bleibt der Anwender unabhängig 
von der Wahl der übergeordneten Steuerung. 

Durch Flexibilität und die kompakte Bauform bie-
ten die LinMot Servo Controller der Serie B1100 
in Ein- und Mehrachsanwendungen mit Linear-
motoren und anderen Aktoren eine durchgängi-
ge Lösung für ein flexibles Antriebskonzept.

Serie B1100

Feldbusse und Schnittstellen zur übergeordneten Steuerung

Digital
I/O´s

RS232
RS485

CAN
open

Device-
Net

RS232
CAN CAN

Limit - 
Switch

Home 
Switch

Limit + 
Switch

Bei der zyklischen Sollwertvorgabe oder 
dem “Position Streaming” kommuniziert 
die übergeordnete NC- oder CNC-
Steuerungen mittels CANopen oder De-
viceNet mit dem Servo Controller. 

Dabei wird die in der Steuerung berech-
nete Position und Geschwindigkeit zyklisch 
zum Servo Controller übertragen. Für die 
Übertragung steht der P, PV oder PVT 
Modus zur Verfügung.

Mittels der zyklischen Sollwertvorgabe las-
sen sich komplexe Bewegungen und Inter-
polierende Mehrachsanwendungen 
einfach realisieren.

Position Streaming Motor Schnittstellen Konfiguration

Die Servo Controller der Serie B1100 er-
möglichen die Ansteuerung von 1-, 2- oder 
3-phasigen Linearmotoren und bürstenlo-
sen rotativen Servomotoren.

B1100 Servo Controller bieten alle notwen-
digen Schnittstellen um Linearmotoren 
oder rotative Motoren mit optionaler exter-
ner Peripherie wie Endlagen- und Refe-
renzschalter, einer mechanischen Bremse 
oder einem hochauflösenden externen Po-
sitionssensor zu betreiben. 

Die Parametrierung und Konfiguration der 
Servo Controller erfolgt über die frontseitige 
RS232 Schnittstelle oder CANBus für die 
gleichzeitige Konfiguration mehrerer Cont-
roller. 

Für die Konfiguration steht die komfortable 
PC Software LinMot-Talk1100 zur Verfü-
gung. Für die einfache und schnelle Inbe-
triebnahme der Achsen stehen neben der 
Online-Dokumentation umfangreiche De-
bugging Werkzeuge wie ein Oszilloskop 
oder ein Error Inspector zur Verfügung.

Feldbus Controller können auch direkt von 
der übergeordneten Steuerung konfiguriert 
werden.

Logik
Speisung

Motor
Speisung

Trigger-
Eingänge

Optionale Endlagen und Referenzschalter

LinMot Linearmotor
oder 1/2/3-Phasen-
motoren (Brushless 
DC, Voice Coil,...)

Optionale Bremse
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Analog 
Eingänge

Linmot
Servo  Controller
Serie B1100

• 32 Bit Positionswerte
• Auflösung 0.1µm

Run Modes:
• VA Interpolierte

Bewegungen
• Analog Position
• Zwei-Punkt-Trigger
• Streaming P, PV
• Step, Dir, Zero

K
on

fig
.

Optionaler externer Positionssensor

Externer 
Positions 
sensor

±10V
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Betriebsmodi

 Analoge Kraft- oder Geschwindigkeitsregelung +-10V Analog Force/Velocity Control

Die Controller der Serie B1100 ermöglichen die analoge Vorgabe von Kraft- (Drehmoment) 
oder Geschwindigkeit über die +/-10V Schnittstelle von einem übergeordneten Positionsregler. 
Als Positionsrückführung wird die aktuelle Istposition über die Encoder Schnittstelle mit einstell-
barer Auflösung ausgegeben. In hochpräzisen Anwendungen mit hochauflösendem externem 
Positionssensor können die Signale des Sensors im Controller durchgeschleift werden.

Analog Eingang: -10...+10V, differenziell
Auflösung: Max. 12 Bit
Abtastrate: Max. 10 kHz
Encoder Simulation: 1,2,5,10,20µm Auflösung

F V

+10V

-10V

0V

B
A

Zeit [ms]

Schritt- Richtungsvorgabe Position Indexing

Bei der Schritt- Richtungsvorgabe wird der Linearmotor wie ein Schrittmotor mittels Step/Dir/
Zero oder  A/B Signalen angesteuert. Die Schrittweite ist von 1.5x10  µm bis 3.275mm/Schritt 
frei programmierbar. Dabei kann das Eingangsignal direkt als Sollposition ausgewertet, oder 
über den VA-Interpolator gefiltert werden.

Betriebsarten: Step/Dir/Zero, A/B 
Eingänge: Differenziell RS422 (X13/14)
Schrittweite: 1.5x10 µm....3.275mm, 32 Bit
Max. Eingangsfrequenz: 2 MHz

STEP
DIR
ZERO

A
B
Z

Positions-Streaming Setpoint Streaming

Übergeordnete NC-Steuerungen mit CANopen oder DeviceNet Schnittstelle kommunizieren 
mittels “Position Streaming” mit den Servo Controllern. Dabei wird die in der übergeordneten 
Steuerung berechnete Position und Geschwindigkeit zyklisch zum Servo Controller übertra-
gen. Für die Übertragung steht der P, PV oder PVT Modus zur Verfügung.  

Positionsauflösung: 32 Bit
Geschwindigkeitsauflösung: 32 Bit
Interpolator: 5 kHz
Zykluszeiten: 2-5msZeit [ms]

Hub [mm] 

Analoge Positionsvorgabe Analog Position

Bei der analogen Positionsvorgabe fährt der Linearmotor eine zur Eingangspannung propor-
tionalen Position an. Die Position wird entweder kontinuierlich eingelesen oder erst bei einer 
steigenden Flanke des Triggersignals. Um unkontrollierte Positionssprünge zu verhindern, 
fährt der Motor die Positionen mit einer frei programmierbaren max. Beschleunigung und 
Geschwindigkeit an (VA-Interpolator). 

Eingänge: Analog-Eingänge (X14.20, X14.8/X14.21)
Spannungsbereich: 0 - 10VDC (X14.20)

-10 - +10VDC (X14.18/X14.21)
Auflösung: 10 Bit
Abtastrate 400µsec

0V
Position

10V
Position

B
11

00

-6

-6



www.LinMot.com 287 Ausgabe 15
Änderungen vorbehalten

Serie B1100

Analoge Parameterskalierung Easy Steps Parameter Scale

Easy Steps bietet die Möglichkeit, beliebige interne Parameter über zwei analoge Eingänge zu 
verstellen. Wird beispielsweise der maximale Motorstrom über einen Analogeingang einge-
lesen, kann die maximale Motorkraft für frei programmierbare Fügeprozesse analog vorgege-
ben werden. 

Eingänge: Analog-Eingänge (X14.20, X14.8/X14.21)
Spannungsbereich: 0 - 10VDC (X14.20)

-10 - +10VDC (X14.18/X14.21)
Auflösung: 10 Bit
Abtastrate: 400µsec

Force Max

Zeit [ms]0%

100%

Maximale Kraft [0...10V => 0...100%]

Absolute- und relative  Positionierbefehle VA-Interpolated Moves

Bei der direkten Positionsvorgabe mittels absoluter oder relativer Positionierung wird die 
gewünschte Position mit einem beschleunigungs- und geschwindigkeitslimiterten Bewegung-
sprofil angefahren (VA-Interpolator). Die Positionierbefehle können über die serielle Schnitts-
telle, CANopen, DeviceNet oder den Triggereingang aufgerufen werden.

Hubbereich: ±100m             
Positionsauflösung: 0.1µm  (32Bit)
Geschwindigkeitsauflösung: 1.0µm/s  (32Bit)
Beschleunigung: 10.0µm/s (32Bit)Zeit [ms]

Hub [mm] 

Goto 100mm
vmax = 2,5m/s
amax = 3,0m/s

Intern gespeicherte Verfahrbefehle Easy Steps

Mit der Easy Steps Funktion lassen sich bis zu 6 Positionen oder unabhängige Verfahrbefehle 
auf dem Controller speichern und über 6 digitale Eingänge, die serielle Schnittstelle, CANopen 
oder DeviceNet aufrufen.

Digitale Eingänge: max. 6
Schnittstelle: X14
Abtastrate: 400µsec

Input 1 Pos 125mm
Input 2 Pos 250mm
Input 3 Pos 50mm
Input 4 Pos -30mm
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B1100-PP
B1100-PP-HC
B1100-PP-HC-XC

Ablösung von Pneumatik Easy Steps Positionierbefehle Analoge Positionsvorgabe

B1100-PP

2 Schritt- Richtungsvorgabe

2 ±10V Kraft- Geschwindigkeitsregelung

2 Position Streaming (CAN)

3 Analoge Positionsvorgabe

3 Absolute & Relative Positionierbefehle

3 Intern gespeicherte Verfahrbefehle

3 Analoge Parameterskalierung

2 Serial Infaces RS232/RS485

2 CANopen

2 DeviceNet

2 Encoder Simulation

X1: Speisung Motor

X2: Motorphasen

X3: Motor Signal

X13: Externer Positionssensor
Diff Hall Schalter

LED: Status Anzeige

X14: I/O‘s, 24VDC Speisung

X8: Cmd Out

X7: Cmd In

Über ein analoges 0...10V Signal können 
bliebige Positionen vorgegeben werden. 

Bei der Konfiguration wird je ein Positions-
wert für ein Eingangsignal von 0V und 10V 
programmiert. Anschliessend können im 
Betrieb beliebige Zwischenpositionen über 
das analoge Eingangsignal angefahren 
werden.

Die Dynamik kann über eine Limitierung 
von Geschwindigkeit und Beschleunigung 
eingeschränkt werden.

B1100-PP Conroller eignen sich aufgrund 
der einfachen Ansteuerung über digitale 
Ein- und Ausgänge hervorragend für den 
Ersatz von Pnematikzylindern. 

Über digitale Eingänge kann der Linearmo-
tor bis zu sechs frei programmierbare Posi-
tionen anfahren. Sobald der Linearmotor 
die Position erreicht hat, wird der entspre-
chende InPosition Ausgang gesetzt. 

Somit kann der Linearmotor wie ein Pneu-
matikzylinder mit Endlagenüberwachung 
angesteuert werden. 

Mit der Easy Step Funktion lassen sich bis 
zu sechs absolute oder Relative Verfahrbe-
fehle auf dem Controller speichern und 
über sechs digitale Eingänge aufrufen.

Easy Steps bietet zudem die Möglichkeit, 
beliebige interne Parameter über zwei 
analoge Eingänge zu verstellen. Wird 
beispielsweise der maximale Motorstrom 
über einen Analogeingang eingelesen, 
kann die maximale Motorkraft für frei pro-
grammierbare Fügeprozesse analog 
vorgegeben werden

B1100-PP

X5: Konfiguration

PE

S4: CAN/RS485 Termination
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24...80V DC

8A/15A/25A
PHASENSTROM

X1 X2 (HC)

X3

X13

SPEISUNG 
3x400VAC
230VAC
115VAC

PH1+
PH1-
PH2+
PH2-

LINEARMOTOR

PH1+
PH1-
PH2+
PH2-
SIN
COS
TEMP.
+5V
GND

MOTOR 
SPEISUNG

B1100-PP

OPTIONALER
EXTERNER
POSITIONS SENSOR

A+ SIN+
A- SIN-
B+ COS+
B- COS-
Z+ ZERO+
Z- ZERO-
U+
U-
V+
V-
W+
W-
ENC ALARM
+5VDC
GND

PC KONFIGURATIONS
SCHNITTSTELLE
RS232
CAN

RS232

RS485

CAN

3

4

X5

2

6

6

5

MASCHINEN-
STEUERUNG
SPS / IPC

LOGIK SPEISUNG

STEP/DIR/ZERO

0...10V

INPUTS 1-6

  10V

OUTPUTS 1-5

+24VDC

GND

X14

2

PC KONFIGURATIONS
SCHNITTSTELLE
CAN

4

2

X8

PC KONFIGURATIONS
SCHNITTSTELLE
CAN

RS485

CAN

4

2

X7

RS485

CAN

Point to Point

Artikel Beschreibung Artikelnummer
B1100-PP Point to Point Controller (72V/8A) 0150-1735
B1100-PP-HC Point to Point Controller (72V/15A) 0150-1736
B1100-PP-XC Point to Point Controller (72V/25A) 0150-1740
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B1100-VF
B1100-VF-HC
B1100-VF-XC

±10V Kraft- Geschwindigkeitsregelung und Schritt- Richtungsvorgabe  Encodersimualtion

B1100-VF

Für die Positionsmessung werden keine 
zusätzlichen externen Sensoren benötigt. 
Die aktuelle Istposition des Linearmotors 
wird über die integrierte Positionsmessung 
erfasst und stehen dem übergeordneten 
Positionsregler als Encodersignale zur 
Verfügung.

Die Auflösung der differenziellen A/B En-
codersignale (RS422) ist in folgenden Be-
reichen einstellbar:

1µm, 2µm, 5µm, 10µm, 20µm, 50µm

Falls ein externer Positionssensor verwen-
det wird, kann dieser vom B1100 Verstär-
ker ausgewertet werden.

Die Servo Verstärker B1100-VF ermöglicht 
die Einbindung von LinMot Linearmotoren 
in Systemen mit einer übergeordneten 
Achssteuerung und analoger Geschwin-
digkeit (Drehzahl) oder Kraftvorgabe 
(Drehmoment).

Im Geschwindigkeitsmodus wird die analo-
ge Eingangsspannung als Sollgeschwin-
digkeit für den angeschlossenen 
Linearmotor verwendet. Der Geschwindig-
keitsregelkreis wird im Verstärker mit ei-
nem PI-Regler geschlossen. 

Im Kraftmodus arbeitet der Verstärker wie 
ein Drehmomentverstärker für rotative Mo-
toren. Das analoge Steuersignal wird in ei-
nen Strom umgesetzt, den der VF-

Verstärker im angeschlossenen Motor re-
gelt. Die Motorkraft ist proportional zum ak-
tuellen Motorstrom (siehe Motordatenblätter 
Kraftkonstante cf).

Bei der Schritt-Richtungsvorgabe wird die 
Sollposition von der übergeordneten Steue-
rung mittels STEP, DIRECTION und ZERO 
Signale vorgegeben.

Über einen digitalen Eingang kann der maxi-
male Motorstrom (Kraft) limitiert werden.

B1100-VF

X1: Speisung Motor

X2: Motorphasen

X3: Motor Signal

X13: Externer Positionssensor
Diff Hall Schalter

LED: Status Anzeige

X14: I/O‘s, 24VDC Speisung

X8: Cmd Out

X7: Cmd In

X5: Konfiguration

PE

S4: CAN/RS485 Termination

B
11

00
-V

F

3 Schritt- Richtungsvorgabe

3 ±10V Kraft- Geschwindigkeitsregelung

2 Position Streaming (CAN)

3 Analoge Positionsvorgabe

3 Absolute & Relative Positionierbefehle

3 Intern gespeicherte Verfahrbefehle

3 Analoge Parameterskalierung

2 Serial Infaces RS232/RS485

2 CANopen

2 DeviceNet

3 Encoder Simulation
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24...80V DC

8A/15A/25A
PHASENSTROM

X1 X2 (HC)

X3

X13

SPEISUNG 
3x400VAC
230VAC
115VAC

PH1+
PH1-
PH2+
PH2-

LINEARMOTOR

PH1+
PH1-
PH2+
PH2-
SIN
COS
TEMP.
+5V
GND

MOTOR 
SPEISUNG

B1100-VF

OPTIONALER
EXTERNER
POSITIONS SENSOR

A+ SIN+
A- SIN-
B+ COS+
B- COS-
Z+ ZERO+
Z- ZERO-
U+
U-
V+
V-
W+
W-
ENC ALARM
+5VDC
GND

PC KONFIGURATIONS
SCHNITTSTELLE
RS232
CAN

RS232/RS485

RS485

CAN

3

4

X5

2

6

6

5

MASCHINEN-
STEUERUNG
SPS / IPC

LOGIK SPEISUNG

STEP/DIR/ZERO

0...10V

INPUTS 1-6

  10V

OUTPUTS 1-6

+24VDC

GND

X14

2

PC KONFIGURATIONS
SCHNITTSTELLE
CAN

4

2

X8

PC KONFIGURATIONS
SCHNITTSTELLE
CAN

RS485

CAN

4

2

X7

RS485

CAN

Force Velocity

Artikel Beschreibung Artikelnummer
B1100-VF Force Velocity Controller (72V/8A) 0150-1685
B1100-VF-HC Force Velocity Controller (72V/15A) 0150-1686
B1100-VF-XC Force Velocity Controller (72V/25A) 0150-1739
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B1100-GP
B1100-GP-HC
B1100-GP-XC

RS232 / RS485 CANopen DeviceNet

B1100-GP

Über das DeviceNet Protokoll lassen sich 
selbst komplizierte Bewegungsabläufe mit 
grösstmöglicher Flexibilität realisieren.

Über die DeviceNet Ankopplung können 
die Controller gesteuert und überwacht 
werden.  

B1100-GP sind UCMM Guppe 3 fähige 
Slaves und unterstützen die gepollte IO 
runtime Datenübertragung. 

Die LinMot Servo Controller der Serie 
B1100-GP unterstützen das serielle Kom-
munikationsprotokoll LinRS. LinRS ist ein 
proprietäres Protokoll für die Ansteuerung 
der LinMot Servo Controller über die RS 
232, RS 422, RS 485 Schnittstellen.

Werden die Controller von der übergeord-
neten Steuerung über die serielle Schnitt-
stelle angesteuert, werden diese vom PC 
über CanBus konfiguriert. Dafür wird der 
von LinMot Talk 1100 unterstützte USB-
CAN Konverter eingesetzt (Art. Nr. 0150-
3134).

Einstellbare Baudraten: 9.6-115.2kBaud

Die LinMot B1100-GP Controller unterstüt-
zen Kommunikationsprofil CiA DS301.

Folgende Ressourcen sind verfügbar:
3 T_PDO, 3 R_PDO, 1 T_SDO, 1 R_SDO

Folgende Protokolle werden von den CO-
Controllern unterstützt: 

• NMT Error Control (Nodeguarding Pro-
tocol or HeartBeat Protocol)

• PDO (Transmission type 254 and 1)
• SDO Upload and Download
• NMT (Start, Stop, Enter PreOp, Reset 

Node, Reset Communication)
• Boot-Up Message

B1100-GP

X1: Speisung Motor

X2: Motorphasen

X3: Motor Signal

X13: Externer Positionssensor
Diff Hall Schalter

LED: Status Anzeige

X14: I/O‘s, 24VDC Speisung

X8: Cmd Out

X7: Cmd In

X5: Konfiguration

PE

S4: CAN/RS485 Termination
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3 Schritt- Richtungsvorgabe

3 ±10V Kraft- Geschwindigkeitsregelung

3 Position Streaming (CAN)

3 Analoge Positionsvorgabe

3 Absolute & Relative Positionierbefehle

3 Intern gespeicherte Verfahrbefehle

3 Analoge Parameterskalierung

3 Serial Infaces RS232/RS485

3 CANopen

3 DeviceNet

3 Encoder Simulation
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24...80V DC

8A/15A/25A
PHASENSTROM

X1 X2 (HC)

X3

X13

SPEISUNG 
3x400VAC
230VAC
115VAC

PH1+
PH1-
PH2+
PH2-

LINEARMOTOR

PH1+
PH1-
PH2+
PH2-
SIN
COS
TEMP.
+SV
GND

MOTOR 
SPEISUNG

B1100-GP

OPTIONALER
EXTERNER
POSITIONS SENSOR

A+ SIN+
A- SIN-
B+ COS+
B- COS-
Z+ ZERO+
Z- ZERO-
U+
U-
V+
V-
W+
W-
ENC ALARM
+5VDC
GND

PC KONFIGURATIONS
SCHNITTSTELLE
RS232/RS485
CAN

RS232/RS485

RS485

CAN

3

4

X5

2

6

6

5

MASCHINEN-
STEUERUNG
SPS / IPC

LOGIK SPEISUNG

STEP/DIR/ZERO

0...10V

INPUTS 1-6

  10V

OUTPUTS 1-6

+24VDC

GND

X14

2

KOMMUNIKATIONS
SCHNITTSTELLE
RS485
CANOPEN
DEVICENET

4

2

X8

KOMMUNIKATIONS
SCHNITTSTELLE
RS485
CANOPEN
DEVICENET

RS485

CAN

4

2

X7

RS485

CAN

General Purpose

Artikel Beschreibung Artikelnummer
B1100-GP Point to Point Controller (72V/4A) 0150-1737
B1100-GP-HC Point to Point Controller (72V/15A) 0150-1738
B1100-GP-XC Point to Point Controller (72V/25A) 0150-1741
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Schnittstellen

Motorspeisung:

Eingangsspannung Motorspeisung  24...85VDC 
Absolute max. Rating 72VDC + 20%

Externe Sicherung: 10AT für LC (8Apeak Servos), 16AT für HC und XC (15/25Apeak) Servos

Liegt die Eingangspannung über 90VDC, geht der Controller in den Fehlerzustand.

PWR +

PGND

10/16AT1

2

1

2

PWR+

PGND

24...85VDC

GND

X1 Motorspeisung

Schraubklemmen
2.5 mm² (AWG14)

- Falls der Motorenstrom 2Arm, bzw. 4Apeak nicht übersteigt, können die Phasen an X3 angeschlossen werden.
- Niemals dürfen X2 und X3 angeschlossen werden.

1

2

3

4

5SCRN

1+ u

1-  v

2+ w

2-  x

X2 Motorphasen

Schraubklemmen
1.5-2.5mm² 
(AWG16-14)

Nr Bez. LinMot Motor Farbe 3-Phase-Motoren
1 PH1+ /U Motorphase 1+ rot Motorphase U
2 PH1- /V Motorphase 1- pink Motorphase V
3 PH2+ /W Motorphase 2+ blau Motorphase W
4 PH2- Motorphase 2- grau
5 SCRN Schirm

- Motorphasen auf X3 bis maximal 2Arms bzw. 4Apeak Phasenstrom. 
- X3.3 (+5VDC) darf nur für die Speisung von Motorhallsensoren benutzt werden (max. 100mA).
- X3.8 (A GND) darf nur für die Speisung von Motorhallsensoren benutzt werden und darf extern nicht mit GND
  verbunden werden.

61
2
3
4
5

7
8
9

X3 Motor

Nr LinMot Motor 3-Phasen-Motor
1 Motorphase 1+ Motorphase U
2 Motorphase 2+ Motorphase W
3 +5VDC
4 Sinus Hall U
5 Temperatur Hall W
6 Motorphase 1- Motorphase V
7 Motorphase 2-
8 A Ground
9 Cosinus Hall V
Gehäuse SchirmDSUB-9 
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Schalter
S4 Schalter 1: RS232 “off” / RS485 “on” Umschaltung RS232 oder RS485

Schalter 2: RS485 Terminierung  on/off
Schalter 3: CAN     Terminierung  on/off
Schalter 4: Bootstrap Bei der Auslieferung sind alle Schalter “off”

Serie B1100

 

6

7

8

9

PHASE 1+

PHASE 1-

PHASE 2+

PHASE 2-

+5VDC

AGND

SINUS

COSINUS

TEMP.

 

 

 

 

 

GND

GND

GND

+5VDC

2k2

2k2

10k

61
2
3
4
5

7
8
9

1

2

3

4

5

Motor Motorverkabelung für Motorströmen unter 2Arms und 4Apeak

X3: DSUB-9 (f)

Für LinMot Linearmotor muss das  doppelt geschirmte 
LinMot Kabel K, KS bzw. KR verwendet werden

PHASE 2-

PHASE 2+

PHASE 1-

PHASE 1+

+5VDC

AGND

SINUS

COSINUS

TEMP

 

 

 

 

 

GND

GND

GND

+5VDC

61
2
3
4
5

7
8
9

5

4

3

2

1

1

2

3

4

5SCRN

1+ u

1-  v

2+ w

2-  x

 

6

7

8

9

1

2

3

4

5

2k2

2k2

10k

Motor Motorverkabelung

X3: DSUB-9 (f)

Für LinMot Linearmotor muss das  doppelt 
geschirmte LinMot Kabel K, KS bzw. KR 
verwendet werden

X2: Schraubklemmen

S4

1 
  2

   
 3

   
4

on   off 

S4 Bus Terminierung
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Schnittstellen

Grün:

24VDC Logikspeisung OK

Rot:

Betriebszustand: Fehler
Blinkend: Fataler Fehler

LED Status Anzeige

Rot

 

6

7

8

9

RS485_TX+

RS485_RX-

RS232_TX

RS485_TX-

RS232_RX

CAN_L

RS485_RX+

CAN_H

GND

 

 RS485_RX-

  

RS485_TX+

CAN_L

CAN_H

GND
100

95
4
3
2
1

8
7
6

S3.2
120

S3.2
120

1

2

3

4

5

X5 COM COM Schnittstelle

X5: DSUB-9 (m)

Für die Verbindung zur RS232 PC Schnittstelle für die Konfiguration mit LinMot Talk 
muss eine 1:1 Kabel verwendet werden.

X7 und X8 sind im Controller 1:1 verbunden.
X7 und X8 sind mit paarweise verdrillten Kabeln (1-2, 3-6, 4-5, 7-8) zu verdrahten. 
CAN und RS485 Terminierung kann S4.2 bzw. S4.3. eingeschaltet werden.

8
7
6
5
4
3
2
1

X7-X8 RS485/CAN

RJ-45

Nr Bez.
1 RS485_Rx+ A
2 RS485_Rx- B
3 RS485_Tx+ Y
4 GND
5 GND
6 RS485_Tx- Z
7 CAN_H
8 CAN_L
Gehäuse Schirm
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Serie B1100

Max. Eingangs Frequenz: 2MHz (RS422 inkrementell), 240ns Flankenabstand

Sensorspeisung max. 100mA

Positions Encoder Eingänge: RS422, Max. Eingangs Frequenz: 2MHz, 4 M counts/s bei Vierfach-
auswertung, 240ns Flankenabstand

Encodersimulations Ausgänge: RS422, Max Ausgangs Frequenz: 2.5MHz, 5 M counts/s bei Vierfach-
auswertung, 200ns Flankenabstand

Differentielle Hall Schalter Eingänge: RS422, Max Eingangs Frequenz: <1kHz

Enc. Alarm Eingang: 5V / 1mA

Sensor Speisung: 5VDC, max 100mA

91
2
3
4
5
6
7
8

10
11
12
13
14
15

X13 Externer Positionssensor Kommutierung

Nr Bezeichnung
1 +5V DC

9 A+ Encoder
2 A- Encoder

10 B+ Encoder
3 B- Encoder

11 Z+ Encoder
4 Z- Encoder

12 Encoder Alarm
5 GND

13 U+ Kommutierung
6 U- Kommutierung

14 V+ Kommutierung
7 V- Kommutierung

15 W+ Kommutierung
8 W- Kommutierung

Gehäuse Schirm

DSUB-15 (f)

B
11

00



298   www.LinMot.com  Ausgabe 15
Änderungen vorbehalten

Schnittstellen

GND

DIGITAL EINGANG 1

DIGITAL EINGANG 2

DIGITAL EINGANG 3

DIGITAL EINGANG 4

DIGITAL EINGANG 5

DIGITAL EINGANG 6

DIGITAL AUSGANG 1

DIGITAL AUSGANG 2

DIGITAL AUSGANG 3

DIGITAL AUSGANG 4

DIGITAL AUSGANG 5

DIGITAL AUSGANG 6

ANALOG EINGANG 0...10V

DIFF ANALOG EINGANG -

DIFF ANALOG EINGANG +

SCHIRM

STEP +

STEP -

DIR +

DIR -

ZERO +

ZERO -

+24VDC

GND

+24V DC 

+24V DC 2AT 

500mA

100mA

100mA

100mA

100mA

100mA

**

*

*

*

*

*

***

***

***

***

***

***
141

2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13

15
16
17
18
19
20
21
22
23
24

       25

 

14

 

15

 

16

 

17

 

18

 

19

 

20 

21

 

22

   

23

 

24

 

25  

1

 

2

 

3

 

4

 

5

 

6

 

7

 

8

 

9

10

 

11

 

12

 

13

47k

47k

47k

47k

47k

47k

100k

10k

10k

120 RS�
422

120 RS�
422

120 RS�
422

X14 Digitale I/O 

X14: DSUB-25 (f)

Logik Speisung: Switch Mode Power Supply:24VDC (22...26VDC)
Externe Sicherung: 2AT

Alle digitalen Eingänge: Direct interfacing to digital 24VDC PLC outputs.
Eingangsstrom: 1mA
Abtastrate: 400usec

Alle digitalen Ausgänge: Kurzschluss und Überlastgeschützte digitale Ausgänge (high side switches).
Ausgangsspannung: 24VDC
Max. Ausgangsstrom: 100mA/500mA (X14.17)

Die Ausgänge können direkt induktive Lasten steuern.

Analog Input auf X14.20: Bereich: 0V…+10V  10Bit ADC
Abtastrate 400usec

Diff Analog Input auf Bereich: -10V…+10V  10Bit ADC
X14.8 X14.21 X14.9 Abtastrate: 400usec
Schirm:

Diff Step Dir Zero: Indexer Eingänge: RS422
Max. Eingangs Frequenz: 2MHz
4 M counts/s mit Vierfachauswertung, 240ns minimaler Flankenabstand
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Abmessungen

166

195206

31

106

Mittel-
punkte

Servo Controller Serie B1100
Breite mm (in) 31 (1.3)
Höhe mm (in) 166 (6.6)
Höhe (ohne Befestigung) mm (in) 206 (8.1)
Tiefe mm (in) 106 (4.2)
Gewicht g (lb) 700 (1.6)
Schutzart IP 20
Lager Temperatur °C -25...40
Transport Temperatur °C -25...70
Betriebs Temperatur °C  0...40 mit spezifizierter Leistung

40...50 mit reduzierter Leistung
Max. Gehäusetemp. °C 70
Max. Leistungsaufnahme W 30
Distanz zw. Controller mm (in) 20     (0.8)    links/rechts

50      (2)      oben/unten

Abmessungen in mm

Artikel Beschreibung Artikelnummer

B1100-PP Point to Point Controller (72V/8A) 0150-1735
B1100-PP-HC Point to Point Controller (72V/15A) 0150-1736
B1100-PP-XC Point to Point Controller (72V/25A) 0150-1740

B1100-VF Force Velocity Controller (72V/8A) 0150-1685
B1100-VF-HC Force Velocity Controller (72V/15A) 0150-1686
B1100-VF-XC Force Velocity Controller (72V/25A) 0150-1739

B1100-GP Point to Point Controller (72V/4A) 0150-1737
B1100-GP-HC Point to Point Controller (72V/15A) 0150-1738
B1100-GP-XC Point to Point Controller (72V/25A) 0150-1741
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Control Box B01-E1100

Artikel Beschreibung Artikelnummer
B01-E1100 Control Box für E1100 (inkl. Kabel und Stecker) 0150-1970
B01-B1100 Control Box für B1100 (inkl. Kabel und Stecker) 0150-2110

 

Schaltenetzteile S01 Umschaltbar 115/230VAC 

Artikel Beschreibung Artikelnummer
S01-72/300 Schaltnetzteil 72V / 300W 0150-1942
S01-72/600 Schaltnetzteil 72V / 600W 0150-1943
SM01-300 Montagewinkel für 300W Schaltnetzteile 0150-3040
SM01-600 Montagewinkel für 600W Schaltnetzteile 0150-3041

Zubehör E1100/B1100

 

Transformerspeisungen T01 3x230/280/400/480VAC

Artikel Beschreibung Artikelnummer
T01-72/420...1500-Multi Transformatorspeisung 3x230/280/400/480VAC, 50/60Hz, 420...1500W siehe Seite 328

E1
10

0/
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Option: Hochauflösender externer Positionsensor

Artikel Beschreibung Artikelnummer
MS01-1/D Positionssensor AB (differenziell RS422) für E1100, Auflösung 1um 0150-1840
MB01-1000 Magnetband 1mm Polabstand, per cm 0150-1663

 

Verbindungskabel und USB-Konverter

Artikel Beschreibung Artikelnummer
RS232 PC Kabel RS232 Kabel für Verbindung zum PC (1.5m, 9 pin DSUB, f/f, 1:1) 0150-3009
USB-RS232 Konverter USB zu RS232 Konverter (0.3m, USB-9 pin DSUB, f) 0150-3110
USB-CAN Konverter USB zu CAN Konverter 0150-3134
RJ45-08/0.3 RJ45 Patchkabel für X7/8, X10/11 (0.3m, geschirmt, EIA/TIA568A) 0150-1852
RJ45-08/0.6 RJ45 Patchkabel gekreuzt (0.6m, geschirmt, EIA/TIA568A) 0150-1853

Zubehör E1100/B1100

0150-3009 0150-3110 0150-3134 0150-1852 0150-1853
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