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E100/E1001

Servo Controller

Servo Controller
Serie E100/E1001

Die Servo Controller der Serie E100 und der leis-
tungsstarkeren Serie E1001 sind kompakte ein-,
zwei- oder vierachs Positionsregler mit 16-Bit-
Positionsauflésung und integriertem Leistungs-
teil.

Die Controller eignen sich fir einfache und stan-
dard Positionieraufgaben im kleinen bis mittleren
Kraftbereich.

Motor Schnittstellen

Die Servo Controller der Serie E100 und
E1001 ermdglichen die Ansteuerung von
bis zu vier Linearmotoren an einem Cont-
roller. Die Linearmotoren selbst werden
dabei ohne aufwendige Peripherie wie
Endlageniiberwachung oder Referenz-
schalter betrieben.

Die einzelnen Linearmotoren werden ent-
weder vollig unabhangig voneinander an-
gesteuert oder werden in speziellen
Anwendungen im Master-Booster oder im
Master-Gantry Modus untereinander syn-
chronisiert.

232

Die Servo Controller der Serie E100 und
E1001 kdnnen mittels folgenden
Schnittstellen angesteuert

werden:

+ Digitaler Ein- und Ausgange
* Analoge Eingange

+ Serielle Schnittstelle RS232
» Serielle Schnittstelle RS485
» CANopen

» DeviceNet

» Profibus DP

www.LinMot.com

Anbindung an die Maschinensteuerung Prozessschnittstellen

Als schnelle Prozessschnittstellen zur di-
rekten Auswertung von Sensorsignalen
steht pro Antrieb ein kombinierter Analog-/
Digitaleingang fur analoge Positionsvorga-
be oder als Triggereingang zur Verfligung.

Ausgabe 15
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Serie E100/E1001

Digital RS232 CAN- Device- | | Profibus
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Logik- & Leistungsspeisung

Die Servo Controller weisen zwei getrenn-
te Speisungen fiir den Logik- und den Leis-
tungsteil auf.

Bei einem Nothalt und dem sicheren Still-
setzen des Antriebs muss lediglich die
Leistungsspeisung vom Controller ge-
trennt werden. 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
mussen, da sdmtliche Prozessdaten inklu-
sive der Istposition des Linearmotors noch
aktuell sind.

Ausgabe 15
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Servo Controller E400 im Einsatz

www.LinMot.com

Systemintegration

Die Servo Controller der Serie E100/E1001 eig-
nen sich fir die Ansteuerung von Linearmotoren,
die ohne optionale Peripherie wie Referenz- und
Endlagenschalter, externe Positionssensoren
oder Haltebremse betrieben werden.

Die Anbindung an die Ubergeordnete Steuerung
erfolgt mittels analoger und digitaler Signale, se-
rieller Verbindung oder Feldbussen.

Durch die kompakte Bauform bieten die Servo
Controller der Serie E100/E1001 vor allem in
Verbund- und Mehrachsanwendungen wesentli-
che Vorteile betreffend Einbauraum und Installa-
tionsaufwand.

Konfiguration

Die Parametrierung und Konfiguration der
Servo Controller erfolgt Uber die frontseitige
RS232 Schnittstelle.

Fir die Konfiguration steht die Menugefiihr-
te Windows Oberflache LinMot-Talk zur
Verfligung, Uber die bis zu vier Achsen ei-
nes Controllers gleichzeitig konfiguriert wer-
den koénnen. Fir die einfache und schnelle
Inbetriebnahme der Achsen stellt LinMot-
Talk umfangreiche Debugging Werkzeuge
wie ein Oszilloskop oder ein Error Inspector
zur Verfiigung.

233
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E100/E1001

Betriebsmodi LinMot®

Absolute & relative Positionierbefehle VA-Interpolated Moves

Hub[mm]

+ Bei der direkten Positionsvorgabe mittels absoluter oder relativer Positionierung wird die
gewunschte Position mit beschleunigungs- und geschwindigkeitslimiterten Bewegungsprofilen
angefahren (VA-Interpolator). Die Positionierbefehle konnen Ulber die serielle Schnittstelle,
Feldbusse oder den Triggereingang aufgerufen werden.

Goto  100mm
R 2o Hubbereich: +630mm
mee Positionsauflésung: 20pm (16 Bit)
Zeit [ms] Geschwindigkeitsauflosung: ~ 1.0um/s (16 Bit)
Beschleunigung: 10.0um/s” (16 Bit)

Abfahren von Bahnkurven Time Curves

Hub [mm]
Auf den Controllern der Serie E100/E1001 lassen sich bis zu 64 verschiedene Bahnkurven mit
bis zu 4’000 einzelnen Stutzpunkten speichern. Damit kann der Motor beliebig komplexe

Start Kurve 1 Bahnkurven abfahren, die beispielsweise mittels CAD Programmen berechnet wurden und
auf dem Controller gespeichert werden (Excel CSV-Format). Die Bahnkurven kénnen uber die
serielle Schnittstelle, Feldbusse oder den Triggereingang aufgerufen werden.

Kurve 1 Hubbereich: +630mm
Positionsauflésung: 20um (16 Bit)
Zeit [ms] Bewegungsprofile Max. 64 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 4’000Punkte

Analoge Positionsvorgabe Analog Position

Bei der analogen Positionsvorgabe fahrt der Linearmotor eine zur Eingangspannung propor-

tionale Position an. Die Position wird kontinuierlich eingelesen. Um unkontrollierte Positions-
| | spriinge zu verhindern, fahrt der Motor die Positionen mit einer frei programmierbaren max.
B Beschleunigung und Geschwindigkeit an (VA-Interpolator).

0\/ 10V Eingange: 1 Analogeingang pro Motor
Position Position Spannungsbereich: 0-10VDC

Auflésung: 10 Bit

Abtastrate 800psec

Ausgabe 15
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Serie E100/E1001

| Serie E100/E1001 |

Zwei Punkt Trigger

Hub[mm]

Pos 2

Pos 1

Trigger

Two Point Trigger

Bei der Betriebsart Zwei Punkt Trigger werden zwei frei positionierbare Positionen von der tiber-
geordnete Steuerung Uber ein Triggersignal gesteuert.

In der Antriebselektronik wird je ein Sollwert fir den High-Level und den Low-Level des digitalen
Eingangssignals gespeichert. Wechselt das Signal am Eingang der Antriebselektronik, wird die
betreffende Position mit der programmierten Beschleunigung und Geschwindigkeit angefahren.

Hubbereich: +630mm

Zeit [ms] Positionsauflésung: 20pm (16 Bit)

Geschwindigkeitsauflosung: 1.0pm/s (16 Bit)
Beschleunigung: 10.0um/s’ (16 Bit)

Master-Slave Synchronisation Master Slave Synchronisation

Mittels Master-Slave Synchronisation kénnen zwei Linearmotoren auf dem gleichen Controller
synchronisiert werden, sodass sie von der Uibergeordneten Steuerung als eine einzige Achse
angesteuert werden kénnen.

Master-Gantry Synchronisation
Die Master-Gantry Synchronisation wird bei Portalkonstruktionen mit zwei auseinanderliegen-
den parallelen Achsen eingesetzt.

Master-Booster Synchronisation
Die Master-Booster Synchronisation wird zur Verdoppelung der Kraft eingesetzt, wenn zwei
Motoren mechanisch steif miteinander verbunden sind.

E100/E1001

Interne Befehlstabelle Multi Trigger

Command 1
Command 2
Command 3
Command 4
Command 5

Command 64

Ausgabe 15
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Pos 125mm
Pos 250mm
Kurve 1

Pos -30mm
Pos +12,5mm

Pos -12,5mm

Mit der Multi-Trigger-Tabelle lassen sich bis zu 64 Positionen oder unabhangige Verfahrbe-
fehle auf dem Controller speichern und uber vier digitale Eingange direkt oder indirekt adres-
sieren.

Digitale Eingange Max. 4
Schnittselle Sys2
Abtastrate 800psec
www.LinMot.com 235



E100/E1001

Konfiguration

LinMot Talk

Die Konfigurationssoftware LinMot Talk ist eine
MS-Windows basierte Oberflache, die den An-
wender bei der Inbetriebnahme und der Konfigu-
ration der LinMot Servo Controller der Serie
E100 und E1001 unterstitzt. Die Software be-
sitzt eine leistungsfahige modulare grafische
Oberflache, die alle Aufgaben im Umfeld der Lin-
Mot Servo Controller abdeckt. Bei der Entwick-
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Inbetriebnahme und Analysetools
Mittels der PC Oberflache LinMot Talk werden
die LinMot Servo Controller konfiguriert. Zudem
kénnen die Antriebe im Betrieb bei laufender Ma-
schine Uberwacht und die aktuellen Bewe-
gungsablaufe sowie friiher aufgetretenen
Warnungen und Fehlermeldungen im Detail
analysiert werden (Monitoring).

Parametrierung

Mit dem “Parameter Inspector” werden die
Controller auf einfache Art und Weise pa-
rametriert. Dem Anwender stehen vielfalti-
ge Einstellmdglichkeiten fiir Betriebsarten,
Fehlermanagement, Warnmeldungen so-
wie Reglerparameter zur Verfligung. Es
kénnen ganze Parametersatze abgespei-
chert, geladen und ausgedruckt werden.

Der "Curve Editor" dient zur Erstellung von
Verfahrprofilen. Zudem kénnen bestehen-
de Kurven geladen, abgespeichert, editiert,
aneinandergefiigt und ausgedruckt wer-
den. Im Weitern kénnen komplexere Be-
wegungsablaufe nach belieben in MS-
Excel generiert und auf den Controller ge-
laden werden.

236

Einfache Installation

Fir Inbetriebnahme und Uberwachung wird der
Servo Controller Uiber die fronseitige RS232
Schnittstelle mittels 9-poligen D-Sub Stecker mit
dem PC verbunden (1:1 Verbindung). Mit Lin-
Mot Talk kénnen bis zu vier Achsen eines Cont-
rollers gleichzeitig konfiguriert und Gberwacht
werden.

Optimierung

Das integrierte Oszilloskop hilft dem An-
wender bei der Inbetriebnahme und Opti-
mierung des Antriebsystems. Es kénnen
interne Variablen wie Soll- und Istposition,
in Echtzeit aufgezeichnet, auf dem Bild-
schirm dargestellt und anschliessend aus-
gedruckt werden. Die aufgezeichneten
Daten kénnen im CSV-Format fir die Wei-
terverarbeitung in MS-Excel oder fiir Doku-
mentationszwecke gespeichert werden.

www.LinMot.com

Integrierte Dokumentation

Nach der Installation von LinMot Talk auf dem
PC sind samtliche Handblicher und Installations-
anleitungen Uber das Windows Start Menu ab-
rufbar. So steht dem Anwender die aktuelle
Dokumentation jederzeit zur Verfligung.

Mit dem "Error Inspector" hat der Anwender
die Mdglichkeit, die abgespeicherten Fehler
sowie die aktuell anliegenden Warnungen
und Fehlermeldungen der LinMot Servo
Controller auszulesen. Die letzten 10 Feh-
lermeldungen werden zusammen mit dem
Stand des Betriebsstundenzahlers im nicht-
flichtigen Speicher des Servo Controllers
abgelegt.

Im Weiteren kénnen im "Error Inspector” die
Zustande der Ein- und Ausgange abgefragt
werden. Dies ermdglicht eine schnelle und
unkomplizierte Uberpriifung der Signale
von und nach der Ubergeordneten Steue-
rung.

Ausgabe 15
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LinMot?®
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Motor A
System Schnittstelle 1
Motor A Busadresse Profibus Motor B
VF-Schnittstelle
Motor B System Schnittstelle 2
Profibus Schnittstelle
Motor C Busadresse Profibus
Motor C
COM Schnittstelle
Speisung System Schnittstelle 1
Motor D Motor /Signal
Motor D System Schnittstelle 2
Profibus Schnittstelle
Busadresse RS/CAN Speisung HHH
Motor sl DT COM Schnittstell
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Schnittstellen

System Schnittstelle 1
System Schnittstelle 2 )

Busadresse Profibus

Profibus Schnittstelle

COM Schnittstelle ° [ ° ° o ° °
Speisung Motor

Speisung Signal

Speisung Signal/Motor ° o o ° )
Bremschopper [} [} [} ) )
Busadresse RS/CAN

Motor DSUB-9 o o ° ° °

Motor MCO1-P ° ° ° ° °
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E100/E1001-AT/MT

E100-AT E100-MT
E200-AT E200-MT
E400-AT E400-MT
E1001-AT E1001-MT
E2001-AT E2001-MT
E4001-AT E4001-MT

Absolute & Relative Positionierbefehle

Abfahren von Bahnkurven

Trigger Mode: Two Point

Trigger Mode: Curves

Interne Befehlstabelle (MT)

Analoge Positionsvorgabe

Master-Slave Synchronisation

Option:
Kundenspezifische Funktionen (MT)

Analog Trigger Controller AT

Die Sollposition wird von der tibergeordne-
ten Steuerung (SPS, Industrie-PC) mittels
analoger Positionssignale, digitaler Trig-
gersignale oder serieller Schnittstelle direkt
vorgegeben.

Im AT Servo Controller gespeicherte End-
positionen oder abgelegte Verfahrprofile
kénnen mittels einfacher digitaler Trigger-
signale aufgerufen werden.

Die Sollposition wird mittels einer Span-
nung am Analogeingang des Servo Cont-
rollers vorgegeben. Der Positionsbereich,
der dem Spannungshub am Analogein-
gang entspricht, kann vom Anwender frei
konfiguriert werden.
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E100, E200, E400-AT/MT

Mot A
Motor A

Sys 1

Mot B
Motor B

System Schnittstelle 1

Sys 2
System Schnittstelle 2

Mot C
Motor C

Com
COM Schnittstelle

Mot D
Motor D

PWR

E1001, E2001, E4001-AT/MT

Mot A
Motor A

Speisung Motor/Signal

Busadresse RS/CAN

Mot B
Motor B

Mot C
Motor C

Mot D
Motor D

Sys 1
System Schnittstelle 1

Sys 2
System Schnittstelle 2

PWR Motor
Speisung Motor

Com
COM Schnittstelle

Abtaktwiderstand

Die Multi Trigger Servo Controller ermdgli-
chen die direkte Programmierung komple-
xer Bewegungsablaufe mit bis zu 64
Befehlen. Die Ansteuerung der Servo Con-
troller erfolgt von der tibergeordneten
Steuerung mittels digitaler Signale.

In der Zustandstabelle im Servo Controller
werden die Befehle fir die einzelnen Ach-
sen hinterlegt. Die einzelnen Zustande der
Tabelle werden von der ibergeordneten
Steuerung mittels Adressierung uber digi-
tale Signale gesteuert. Sobald ein Zustand
von der Ubergeordneten Steuerung aufge-
rufen wird, fihren die Achsen die definierte
Bewegung oder den definierten Befehl
aus.

www.LinMot.com

PWR Signal
Speisung Signal

Option Master Encoder

Option Master Encoder 1/0’s

Multi Trigger Controller MT Serielle Schnittstelle RS232/485

Die LinMot AT und MT Controller der Serie
E100 und E1001 unterstiitzen ein ASCII-
Protokoll zur Ansteuerung Uber die serielle
Schnittstelle RS232 oder RS485.

Die E100/E1001 Controller verfugen tber
zwei unabhangige serielle Schnittstellen
fir RS232 und RS485. Werden die Cont-
roller von der ubergeordneten Steuerung
Uber RS485 angesteuert, konnen diese
gleichzeitig Uber die RS232 mit der Konfi-
gurationssoftware LinMot Talk auf dem PC
konfiguriert werden (und umgekehrt).

Einstellbare Baudraten: 9.6-115.2kBaud

Ausgabe 15
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Analog- / Multi-Trigger LinMot®

E100-AT/MT
E1001-AT/MT
5...24VDC
SYs1 MOT A
v I — PH1+ =
LeereEsroNere sy e =l
: POS. ERROR + T
; MSG / OUT4 PH2- 0
o ouTs 8V ]
- ouTe GND i
—t STOP+ oo R
DIGITALE SIGNALE: i A TEMP i
5V TTL, 24VDC s FREEZE. e
it DIGIN 5/6
ANALOGE SIGNALE:
0= 109 sYs2
L \“ TRIG/ANALOG IN 1
o] TRIGANALOG IN 3 moT B
i : TRIG/ANALOG IN 4 L EN
- SB“T H——{ PH1 — LINEARMOTOR B
— INIT+ P T
T e +5V B
= GND GND R
SIN Ly
cos i
coMm TEMP -t
3 o~ 2
PC KONFIGURATIONS ™ RS232
SCHNITTSTELLE RS232 A T RS485
KOMMUNIKATION
RS232 / RS485
9.6 kBaud
MOT C
,,‘S_PEI_S_"J_"_‘E;_T?? ___________________________ 1_?YYE‘________E_1PP, . Sm)f lF: LINEARMOTOR C
1 2-PHASEN i PH2+ =
i | SPEISUNG LEISTUNGSSTUFE PHe- I
' | MOTOREN T 24..48VDC o il
| | 24..48VDC = 3A PHASENSTROM SIN 51 11
3 i cos i
! | sPEISUNG i TEMP ]
| r ¢ e -
| |24 ovbo 1 ; a s
e e i =
_______________ <
S
_SPEISUNGEtoo1  ____[RvE £l 2
i 2.PHASEN MOT D "'aJ
oo Leoresorore S E o e g
! | 4s..72vDC 8A PHASENSTROM ! PHI- T ‘ LINEARMOTOR D b1}
3 E- PH2- !
H I +5V mn
[ SioNALE i o e
| |24..48v00 i cos i
i ‘ TEMP -l
! | ABTAKTWIDERSTAND ¢ 2
D
BUSADRESSE RS/CAN
IDLOW  ID HIGH
£
Artikel Beschreibung Artikelnummer
E100-AT AnalogTrigger Controller 1 Achs (48V/3A) 0150-1601
E200-AT AnalogTrigger Controller 2 Achs (48V/3A) 0150-1602
E400-AT AnalogTrigger Controller 4 Achs (48V/3A) 0150-1604
E1001-AT AnalogTrigger Controller 1 Achs (72V/8A) 0150-2300
E2001-AT AnalogTrigger Controller 2 Achs (72V/8A) 0150-2301
E4001-AT AnalogTrigger Controller 4 Achs (72V/8A) 0150-2303
E100-MT Multi Trigger Controller 1 Achs (48V/3A) 0150-1611
E200-MT Multi Trigger Controller 2 Achs (48V/3A) 0150-1612
E400-MT Multi Trigger Controller 4 Achs (48V/3A) 0150-1614
E1001-MT Multi Trigger Controller 1 Achs (72V/8A) 0150-2304
E2001-MT Multi Trigger Controller 2 Achs (72V/8A) 0150-2305
E4001-MT Multi Trigger Controller 4 Achs (72V/8A) 0150-2307
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E100/E1001-CO/DN

E100-CO E100-DN
E200-CO E200-DN
E400-CO E400-DN
E1001-CO E1001-DN
E2001-CO E2001-DN
E4001-CO E4001-DN

Absolute & Relative Positionierbefehle

Abfahren von Bahnkurven

Trigger Mode: Two Point

Trigger Mode: Curves

Interne Befehlstabelle

Analoge Positionsvorgabe

Master-Slave Synchronisation

Option:
Kundenspezifische Funktionen

CANopen

Die LinMot CO Controller mit der integrier-
ten CANopen Schnittstelle unterstiitzen
Kommunikationsprofil CiA DS301.

Folgende CANopen Ressourcen sind auf
den CO-Controllern verfligbar:
1-5T_PDO, 1-5 R_PDO

1T_SDO, 1 R_SDO

Folgende Protokolle werden von den CO-

Controllern unterstiitzt:

- Node Guarding

- PDO acyclic with inhibit time

- SDO Upload and Download

- NMT (Start, Stop, Enter PreOp, Reset
Node, Reset Communication)

- Boot-Up Message

240

E100, E200, E400-CO/DN

Mot A
Motor A

Sys 1

Mot B
Motor B

System Schnittstelle 1

Sys 2
System Schnittstelle 2

Mot C
Motor C

Com
COM Schnittstelle

Mot D
Motor D

PWR

E1001, E2001, E4001-CO/DN

Mot A
Motor A

Speisung Motor/Signal

Busadresse RS/CAN

& Edg7
] -C
muumuummmuﬁmumm

Mot B
Motor B

Mot C
Motor C

Mot D
Motor D

Sys 1
System Schnittstelle 1

Sys 2
System Schnittstelle 2

PWR Motor
Speisung Motor

Com
COM Schnittstelle

Abtaktwiderstand

Die Controller der Serie DN zeichnen sich
durch die integrierte DeviceNet Schnittstel-
le aus. Uber die DeviceNet Schnittstelle
lassen sich selbst komplizierte Bewe-
gungsablaufe mit grésstmaoglicher Flexibili-
tat realisieren.

Uber die DeviceNet Ankopplung kénnen
die Controller gesteuert und tberwacht
werden. Es stehen die folgenden erweiter-
ten Feldbus Funktionen zur Verfligung:

- Direkte Positionsvorgabe

- Aufruf von Verfahrprofilen

- Schreib- und Lesezugriff auf Parameter
- Uberwachung interner Parameter

- Diagnose

www.LinMot.com

PWR Signal
Speisung Signal

Option Master Encoder

Option Master Encoder I/O’s

Coovconst W

"Explicit Messaging"

Die DeviceNet Servo Controller unterstit-
zen eine "Explicit Messaging" Verbindung
pro Master.

"Polled 10"
Der Master startet den Datenaustausch mit
einem "Polled 10" Befehl.

"Change of State 10"

Bei dieser Verbindung werden die Daten
nur Ubermittelt, falls sich die Zustédnde oder
Werte geandert haben.

"Cyclic I0"
Bei der "Cyclic I0" Verbindung werden die
Daten streng zyklisch ibertragen.

Ausgabe 15
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CANopen / DeviceNet LinMot®

E100-CO/DN
E1001-CO/DN
5...24VDC
SYS1 MOT A
g?ESSF'fS’\TGDNETE } \ ; ‘3 HERNING N e ; ; LINEARMOTOR A
: POS. ERROR PH2+ 7
: MSG / OUT4 PH2- T
o ouTs +5V o
- ouTs GND Tt
—t STOP+ oo !
DIGITALE SIGNALE: il E;gz-za TEMP ! B
5V TTL, 24VDC i FREEZE. e
. DIGOUT 5/6
ANALOGE SIGNALE:
0= 107 SYs2
! TRIG/ANALOG IN 1
T TRIG/ANALOG IN 2
] TRGANALOGIN 3 MoTB|
i gﬂﬁf - i LINEARMOTOR B
! INIT+ PH2+ —
— INIT- PH2- -
— GND +5V 1
SN L -
| com o e
PC KONFIGURATIONS i :I “ RS232 2
SCHNITTSTELLE RS232 > T RS485
KOMMUNIKATION T CAN
RS232 / RS485
9.6 kBaud
CAN: CANOPEN
DEVICENET
max. 500kBaud MOT C
SPEISUNG E100 PWR E100 - 5:1.* — LINEARMOTOR C
R e s M PH2+ —
i 2-PHASEN { PH2- —
i | SPEISUNG LEISTUNGSSTUFE  b==--=----1 +5V e
| | MOTOREN T 24...48VDC |-=========1 GND T
! | 24..48vDC = 3A PHASENSTROM £==------—1 ggs e
| 0 TEMP ! ; g
| | SPEISUNG : e 3
e | &
U J py
o
_SPEISUNGEf0OT [RWR £1001 w
| ¥ i S
! | sPEISUNG FESTUNGSSTUFE fommmmeeeed MOT D =
! | MOTOREN T 24..80VDC fmmm L[ PH1+ = w
! | 48..72vDC = 8A PHASENSTROM f======---- L pHi- - LINEARMOTOR D
! [ PH2+ —
! | speisunG i s o
! | sieNALE i GND i
! | 24..48vDC I | SIN i
! - i cos i
I | ABTAKTWIDERSTAND i TEMP [ |
i | 2
ID
BUSADRESSE CAN
IDLOW D HIGH
as
Artikel Beschreibung Artikelnummer
E100-CO CanOpen Controller 1 Achs (48V/3A) 0150-1669
E200-CO CanOpen Controller 2 Achs (48V/3A) 0150-1670
E400-CO CanOpen Controller 4 Achs (48V/3A) 0150-1672
E1001-CO CanOpen Controller 1 Achs (72V/8A) 0150-2308
E2001-CO CanOpen Controller 2 Achs (72V/8A) 0150-2309
E4001-CO CanOpen Controller 4 Achs (72V/8A) 0150-2311
E100-DN DeviceNet Controller 1 Achs (48V/3A) 0150-1641
E200-DN DeviceNet Controller 2 Achs (48V/3A) 0150-1642
E400-DN DeviceNet Controller 4 Achs (48V/3A) 0150-1644
E1001-DN DeviceNet Controller 1 Achs (72V/8A) 0150-2312
E2001-DN DeviceNet Controller 2 Achs (72V/8A) 0150-2313
E4001-DN DeviceNet Controller 4 Achs (72V/8A) 0150-2315
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E130/E1031-DP LinMot®

E130-DP
E230-DP
E430-DP E130, E230, E430-DP
E1031-DP —
£2031-DP mgtto? A C— il o P ID
E4031-DP r B::D@ E Busadresse Profibus
Mlor & - oP
E‘: = @ @ Profibus Schnittstelle
Mot C Com
Motor C P g:@ @ COM Schnittstelle
Mot D
. . Motor D E‘,jn@ = Speisung Motoren/S?g‘;er;
Absolute & Relative Positionierbefehle =3 @

Abfahren von Bahnkurven
Trigger Mode: Two Point

Trigger Mode: Curves

Profibus DP

Die Servo Controller der Serie DP zeich-
nen sich durch die integrierte PROFIBUS-
DP Schnittstelle aus. PROFIBUS-DP stellt
dem Anwender eine normierte Feldbus-
schnittstelle fiir den schnellen Datenaus-
tausch zwischen Servo Controller und
Ubergeordneter Steuerung zur Verfligung.

Durch die zyklische Vorgabe von Sollposi-
tionen und anderen Prozessdaten sind die
Profibus Controller die ideale Lésung fiir
Anwendungen mit haufig andernden Be-
wegungen und Ablaufen, wie sie beispiels-
weise in flexiblen Maschinen und Anlagen
zur schnellen Formatverstellung benétigt
werden.

242

E1031, E2031, E4031-DP

& Edg7
] -Dp
muumuummmumumumm

Die Profibus Schnittstelle unterstiitzt alle
Baudraten von 9.6 KBit/s bis 12 MBit/s. Die
maximale im zyklischen Datenverkehr aus-
getauschte Nettodatenmenge ist 64 Byte
pro Zyklus. Die kleinste erreichbare Buszy-
kluszeit betragt 100us. Der Aufbau und
Umfang der zyklischen Daten kann beim
Projektieren der Anlage beliebig aus ein-
zelnen Datenmodulen bis zu einer Ge-
samtdatenmenge zusammengestellt
werden, wobei die Daten fiir die einzelnen
angeschlossenen Motoren unterschiedlich
sein kénnen.

Zur offenen Projektierung gemass PROFI-

BUS-DP Norm wird eine Geratestammda-
tei (GSD) zur Verfuigung gestellt.

www.LinMot.com

Mot A
Motor A
Interne Befehlstabelle
Mot B
" Motor B
Analoge Positionsvorgabe
Mot C I
. . (o] i
Master-Slave Synchronisation e Busadresse Profibus
o
2
§ Option: Mot b
Kundenspezifische Funktionen pp
T p Motor D Profibus Schnittstelle
S
2 PWR Motor o
u peimg Wisitoren COM Schnittstelle
Abtaktwiderstand
PWR Signal
Speisung Signal
Option Master Encoder
Option Master Encoder I/O’s

Der frontseitige 9-polige DSUB Busstecker
entspricht der PROFIBUS-Norm. Er stellt
die Versorgungsspannung flr eine externe
Busterminierung zur Verfiigung.

Zur Ansteuerung von Repeatern oder
Lichtwellenleitern ist ein positives Rich-
tungssteuersignal vorhanden.

Alle Signale auf dem PROFIBUS-Stecker
sind galvanisch getrennt.

Die PROFIBUS-DP Adresse wird durch
zwei Hex-Codierschalter (ID1 und ID2) ein-
gestellt. Alle von der Norm zugelassenen
Adressen werden unterstitzt (0..125).

Ausgabe 15
Anderungen vorbehalten



Profibus DP

5
PROFIBUS DP
KOMMUNIKATION
max. 12MBaud

3

PC KONFIGURATIONS
SCHNITTSTELLE RS232
KOMMUNIKATION

9.6 kBaud

SPEISUNG E130

SPEISUNG

MOTOREN
24..48VDC _L_

SPEISUNG
SIGNALE
24...48VDC =

SPEISUNG

MOTOREN

48...72VDC

SPEISUNG

SIGNALE

24..48VDC

ABTAKTWIDERSTAND

Artikel
E130-DP
E230-DP
E430-DP
E1031-DP
E2031-DP
E4031-DP

Ausgabe 15
Anderungen vorbehalten

MOT A
PH1+ =
PROFIBUS ID PH1- (- LINEARMOTOR A
PH2+ L
O ID HIGH PH2. —
&ND HH
SIN i
T T
O ID LOW cos. i
a0
JIe
DP
Iq\
L PROFIBUS DP
MOT B
PH1+ —
PH1- ! LINEARMOTOR B
PH2+ —
CoM PHz- o
Ceelre | P
o RS232 gm e
Ly
cos i
TEMP = !
e
PWR E130
2-PHASEN i
LEISTUNGSSTUFE f======-=-+ 1
24...48VDC ]
3A PHASENSTROM b==-=----- MOT C
]
! PH1+ =
i PH1- P LINEARMOTOR C
{ PH2+ L
! PH2- o~
: +5V A
i
cos Lt
TEMP “ o
PWR E1031 e
2-PHASEN i
LEISTUNGSSTUFE ========1
24...80VDC TTTTTTTTT ]
8A PHASENSTROM F===7===~~1 1
{
: MOT D
1
| PH1+ =
: PH1- ! LINEARMOTOR D
i PH2+ -
i PH2- o
! +5V e,
I GND U
__________ SIN L
cos it
TEMP L
JI1s

|I|—<

Beschreibung

Profibus DP Controller 1 Achs
Profibus DP Controller 2 Achs
Profibus DP Controller 4 Achs
Profibus DP Controller 1 Achs
Profibus DP Controller 2 Achs
Profibus DP Controller 4 Achs

48V/3A)
48V/3A)
48V/3A)
72V/8A)
72V/I8A)
72V/8A)

—_— N

www.LinMot.com

Artikelnummer
0150-1621
0150-1622
0150-1624
0150-2316
0150-2317
0150-2319
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Break Out Modul

Break Out Modul LinMot®

Break Out Module

Das Break Out Module fir die AT- und MT-Ser-
vo Controller fihrt samtliche Ein- und Aus-
gangssignale von den DSUB-Steckern SYS1
und SYS2 auf steckbare Schraubklemmen.

\

126 mm

Das Break Out Module ist in zwei Ausfiih- - Steckbare Schraubklemmen fiir alle Die Verbindungskabel zum Servo Control-
rungen mit digitaler oder analoger Schnitt- Ein- und Ausgange ler und die steckbaren Schraubklemmen
stelle lieferbar. sind als Set erhaltlich.
- Digitale Eingange galvanisch
Das Break Out Module wird im Schalt- getrennt (24V/10mA)
schrank direkt auf die Hutschiene aufge-
schnappt. Im Lieferumfang enthalten sind - Digitale Ausgange galvanisch
zudem zwei Laschen fir die Montage mit- getrennt (24V/0.5A)

tels Schrauben.
- Relais Ausgang (48V/2A, max 60W)

- LED Statusanzeige aller Ein- und
Ausgange

- Analoge Eingangsspannung
-10...+10V beim Analog Module

244 www.LinMot.com B eraion



MO01-analog/-digital

LINMOT SERVO
CONTROLLER

SYS1

MO01-DIGITAL

J1

TRIG IN 4/

TRIGIN 3

TRIGIN 2

SYS1 +5V

SYS2

TRIGIN 1

[>| g_g_,vw_dm i

——oOut- |

STOP

FREEZE

INIT

Galvanisch

SYS1 isoliert auf

RUN

dem LinMot
Servo Controller
4
o

0 RUN+

AGND
GND
+24V
IN1+
IN1-
IN2+
IN2-
IN3+
IN3-
IN4+
IN4-

LinMot?®

UBERGEORDNETE
STEUERUNG

§85868 554088

J2

o RUN-

LINMOT SERVO
CONTROLLER

SYS1

RUN+
RUN-
INIT+
INIT-
FREEZE+
FREEZE-
STOP+
STOP-

$88856464

Lo +5V [

R Closer
R Opener
Rin

1)

+24V +24V
o

J3

Outt

GND

+24V

ouT1
ouT2
ouT3
OuT4
OouT5
ouTe

GND
R_OPENER
R_IN
R_CLOSER

338546385088

MO1-ANALOG

TRIG IN 4/

TRIGIN 3

TRIGIN 2

SYS1

TRIGIN 1

J1

STOP

FREEZE

INIT

Galvanisch

SYS1 isoliert auf

o

RUN

dem LinMot
Servo Controller /C

©RUN+

AGND
GND
+24V
IN1+
IN1-
IN2+
IN2-
IN3+
IN3-
IN4+
IN4-

UBERGEORDNETE
STEUERUNG

J2

SYS2

Artikel
MO01-digital
MO1-analog
MO01-Connector

Ausgabe 15
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o RUN-

RUN+
RUN-
INIT+
INIT-
FREEZE+
FREEZE-
STOP+
STOP-

Ja [

OouT6

L +5V [

OUT 5

OUT 4

OUT 3

OuT 2

R Closer
R Opener
Rin

1)

+24V +24V
2

OuT 1

J3

Outt

GND

+24V
OuT1
ouT2
0ouT3
ouT4
ouTs
ouT6

GND
R_OPENER
R_IN
R_CLOSER

L 33846408 5048 85685564 L56886588 064

Beschreibung

Breakout Module digital
Breakout Module analog
Kabel und Stecker Satz

www.LinMot.com

Artikelnummer
0150-1932
0150-1933
0150-1934
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| Schnittstellen | LinMot ®
"UE00 | Motor-und Logikspeisung |

Motor- und
Logikspeisung
1.5 mm? (AWG16)

GND intern mit Controller
Geh&use verbunden
Interne Sicherung

PWR SIGNAL + o 200mAT 24..48VDC
1 —
GND ] f GND
J_— PWR MOTOR + M| — 24...48VDC
= 3 —
GND von Speisung [ I{&e\ape Sicherung

muss extern mit der
Masse verbunden sein.
(Erdungs Bus)

Speisungen

24...48VDC (absolute max. Rating 48VDC + 10%)

Eingangsspannung Motorspeisung:
24...48VDC (absolute max. Rating 48VDC + 10%)

Eingangsspannung Logikspeisung:

GND von Motor- und Logikspeisung miissen beide extern mit der Masse verbunden werden

- Bei Eingangsspannungen ber 52VDC geht der Controller in den Fehlerzustand.
- Der Stecker fiir die Motor- und Logikspeisung darf nicht unter Spannung ein- bzw. ausgesteckt werden.

m Motor- und Logikspeisung

PGND
PWR+ 2
. 3

Schraubklemmen
2.5 mm? (AWG14)

Phoenix MC1,5/2-STF-3.81
0.25-1.5mm? (AWG24-16)

246

Optional:
Abtaktwiderstand extern
RR01-10/60
RR - 1_ GND
RR + 2 L|"
U AT Ef001
PWR + ==l 16AT E2001/E4001 24.80VDC
3
PGND T GND
[ GND intern mit
Controller Gehause
J_ ;E verbunden
= GND intern mit
Controller
Gehéuse
verbunden
Interne Sicherung
3AT
LOGIKSPEISUNG 24V ] I — 22...50VDC
1 —
GND ’2= [ GND
3
Speisungen:

24...80VDC (absolute max. Rating 92VDC)

Eingangsspannung Motorspeisung:
24...48VDC (absolute max. Rating 48VDC + 10%)

Eingangsspannung Logikspeisung:

GND von Motor- und Logikspeisung missen beide extern mit der Masse verbunden werden

- Bei einer Eingangsspannung der Motorspeisung tiber 92VDC geht der Controller in den Fehlerzustand.

- Bei einer Eingangsspannung der Logikspeisung tiber 52VDC geht der Controller in den Fehlerzustand.

- Die Stecker fiir die Motor- und Logikspeisung diirfen nicht unter Spannung ein- bzw. ausgesteckt werden.
- Es wird empfohlen, Motor und Logik separat zu speisen und schalten

Ausgabe 15
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Serie E100/E1001 LinMot®

Mot A (B, C, D) | Motorstecker E100

ROT PHASE 1+ J—\
1
ROSA PHASE 1- I]_,|?|
1 BLAU PHASE 2+ |“—|—'
— 6 2
§ 7 GRAU PHASE 2- I'I_IITI
3 | __ L
2 7: r\\ WEISS +5VDC |J3—|
5 | | | INNERER SCHILD AGND l|_|%| GND
—
1! GELB SINUS |“—|—' — GND
— 4 2k2
! | GRUN COSINUS lI_,|_| — GND
\J el voe
\ SCHWARZ TEMP. +5!
psuB9(f) \\____ o 5 { 1o }
Ausserer Schild mit Steckergeh&use verbunden I]_,

Motorkabel

Mot A (B, C, D) | Motorstecker E1001

= 1 ROT PHASE 1+ L
=J ROSA PHASE 1- Y
=73 BLAU PHASE 2+ ]
4 3
== GRAU PHASE 2- =
5 4
=76 WEISS +5VDC ’5= +5VDC
= 7 |\ INNERERSCHILD  AGND T GND
=—7 T
8 | GELB SINUS . — GND
= = — 7 [z |
mal 9 | GRUN COSINUS . — GND -
= 1 8 1 2k2 | o
= 10 | SCHWARZ TEMP. | — +5VDC =
9 10k E
@ Ausserer Schild mit Steckergehéuse verbunden T S
e
w
MCO01-P/f Motorkabel

Motorkabel

- Nur doppelt geschirmtes, original LinMot Motorkabel verwenden (siehe Kapitel Zubehor).
- LinMot bietet fertig konfektioniert, mit 1,5kV gepriifte Motorkabel in Standard- und Speziallangen
in verschiedenen Ausfiihrungen an:
Standardkabel KO5-...
High-Flex Kabel KS05-...
Roboterkabel KR05-...

- AGND (Pin 6) darf nicht mit Masse verbunden werden.

- Der innere Schirm (AGND) muss vom ausseren Schirm isoliert sein.

- Die Analogspeisung +5V (Pin 3) und AGND (Pin 6) darf nur fiir die Speisung von Hallsensoren
verwendet werden (max. 100mA).

- Falsch oder fehlerhaft konfektionierte Motorkabel kdnnen zu Beschadigungen am Linearmotor
bzw. Servo Controller fiihren.
- Die Motorstecker diirfen nicht unter Spannung ein- bzw. ausgesteckt werden (induktive Last)

L www.LinMot.com 247



E100/E1001

SYS1 System Stecker 1

) @

DSUB-15 (f)

o

1 2%¢ 1
N T
29 €
s TI28S | s
2~ €

5...24VDC

bounop

[3]=

WARN OUT VN
ERROR OUT VN
POS ERROR / DIG OUT 3 " VN
MSG / DIG OUT 4 ™ VN
DIG OUT 5 T N
DIG OUT 6 T VN
EMERGENCY STOP + o |

EMERGENCY STOP - 7] | #xﬁ[

FREEZE + ’3=

FREEZE- ’7= #X;f

DIGIN5 ’4= oo |

DIGIN 6 ’8= [roox |

DO NOT CONNECT! o |

OUTPUT +5V (max 50 mA) ’5=_? 5V

GND 5] GND

Control Eingédnge: Stop (active low) / Freeze (active high)
Galvanisch getrennte 24VDC Eingange
- Logische 0: Eingangsspannung < 2V
- Logische 1: Eingangsspannung > 3.5V
Eingangsstrom: < 20 mA (intern auf 20 mA begrenzt)
Abtastrate: 1.6 ms
Digitale Eingdnge: Dig In 5/ Dig In 6
24VDC Eingange, Eingangswiderstand 100kOhm
- Logisch 0: Eingangsspannung < 2V
- Logisch 1: Eingangsspannung > 3.5V
Digitale Ausgénge: Pos Error Out / MSG / Error Out / Warn Out / Dig Out 5 / Dig Out 6
Digitale Open Collector Ausgange max. 24V / 50 mA
Typischer Pull-up Widerstand

fir Vec = 5V: R=1500hm / 0.25W

fir Vecc = 24V: R=8200hm / 1W

SYS2 System Stecker 2

248

Trig/Analog IN

TRIG/ANLOG IN 1 ’]1_‘ o] GND
L
TRIG/ANLOG IN 2 Siry oo} EiD
|i, 100k
TRIG/ANLOG IN 3 " oo} END
L
TRIG/ANLOG IN 4 Jig oo ] GG
|L, 100k
RUN + 3
]
Lo
INT + 4
INT - l'_'%‘r el |
GND ljs_l CERID

Kombinierter Analog- (0-10V, 10Bit Aufldsung) oder Trigger-Eingang
(24VDC, Eingangswiderstand 100kOhm)

RUN (active high) /INIT (active high)
Galvanisch getrennte Eingange
Eingangs Spannung: 0...24V

Logische 0 <2V
Logische 1 > 3.5V

Logische 0 <2V
Logische 1 > 3.5V

Eingangsstrom: < 20 mA (intern auf 20 mA begrenzt)

Abtastrate: 1.6 ms

www.LinMot.com
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Serie E100/E1001 § LinMot®

"~ 0P| Profibus DP

+ 5V (GALVANISCH GETRENNT)

‘m ‘h ‘u ‘N ‘d
“D ‘m ‘\l ‘0’

RxD/TxD-P
RxD/TxD-N

CNTR-P

DSUB-9 (f) GND (GALVANISCH GETRENNT)

Galvanisch getrennter 5VDC Ausgang: max. 50 mA

RS485_TX+
RS485_RX-
RS232_TX

RS485_TX-
RS232_RX
CAN_L
RS485_RX+

CAN_H
DSUB-9 (m) GND

‘_‘ ‘N ‘w ‘h ‘ol

E100/E1001

Fir die Verbindung zum PC muss ein 9 poliges (f/f, 1:1) RS232 Kabel verwendet werden.

Status Anzeige E100

Ready Griin:
\\G\g L Griin READY: Der Controller ist korrekt hochgefahren.
R~
6
Stat A Gelb:
Q STAT A : Codierte Zustands- und Fehleranzeige (Blinkcodes)
;3%@\ Gelb
i
Stat B Gelb:
%@ STAT B: Codierte Zustands- und Fehleranzeige (Blinkcodes)
L Gelb
@?\\\\?
Fault Rot:
é\%@‘ Rot FAULT: Ein Fehler liegt an

o
DISPLAY Status Anzeige E1001

8 Segement Anzeige
E Ausgabe von Betriebszustanden und Fehlercodes

-:vorbehalten _W.LinMOt. com ‘ 249



Zubehor E100/E1001 LinMot®

Schaltnetzteile S01 115/230CVAC umschaltbar

v
Artikel Beschreibung Artikelnummer
S01-48/300 Schaltnetzteil 48V/300W fiir Controller Serie E100 0150-1941
S01-72/300 Schaltnetzteil 72V/300W fiir Controller Serie E1001 0150-1942
S01-72/600 Schaltnetzteil 72V/600W fiir Controller Serie E1001 0150-1943
SMO01-300 Montagewinkel fur 300W Schaltnetzteil 0150-3040
SMO01-600 Montagewinkel fur 600W Schaltnetzteil 0150-3041
g
K=
[«]
-1
=]
N
S Transformerspeisungen T01 3x230/280/400/480VAC
w
S
o
w

Vi

—
2 —
-
Artikel Beschreibung Artikelnummer
T01-72/420...1500-Multi Transformatorspeisung 3x230/280/400/480VAC, 50/60Hz, 420...1500W siehe Seite 328

Ausgabe 15
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Zubehor E100/E1001 LinMot®

Control Box B01-04

Artikelnummer

Artikel Beschreibung
B01-04 230VAC/50Hz Control Box fiir E100/E1001-AT/MT (230VAC, inkl. Kabel und Stecker) 0150-1930
B01-04 115VAC/60Hz Control Box fiir E100/E1001-AT/MT (115VAC, inkl. Kabel und Stecker) 0150-1931

Verbindungskabel und USB-Konverter

E100/E1001 Zubehor

Artikel Beschreibung Artikelnummer
RS232 PC Kabel RS232 Verbindungskabel zum PC (1.5m, 9 pin DSUB, f/f, 1:1) 0150-3009
USB-RS232 Konverter USB-RS232 Konverter (0.3m, USB-9 pin DSUB, f) 0150-3110

Ausgabe 15 www.LinMot.com 251
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E100/E1001

LinMot ®

™~

119
— N
e —3
>
mnﬁw% g%
Centers
194
210
) 176
¥ —| <
r— 1
Abmessungen in mm
E100 E200 E400 E1001 E2001 E4001
Schnittstellen
Breite mm 70 58
Hohe mm 210 330
Hoéhe (ohne Befestigung) mm 175 296
Tiefe mm 120 178
Gewicht kg 1.1 1.2 1.3 2.5 2.6 2.7
Schutzart P 40 40
Lager Temp. °C -25..70 -25..70
Betriebs Temp. °C 0..50 0..50
Max. Gehausetemp. °C 65 65
Max. Verlustleistung W 22 38 70 80
Distanz zw. Controller mm 50 50
252 www.LinMot.com o
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Bestellinformationen LinMot®

Artikel Beschreibung Artikelnummer

E100-AT AnalogTrigger Controller 1 Achs (48V/3A) 0150-1601

E200-AT AnalogTrigger Controller 2 Achs (48V/3A) 0150-1602

E400-AT AnalogTrigger Controller 4 Achs (48V/3A) 0150-1604 -

E1001-AT AnalogTrigger Controller 1 Achs (72V/8A) 0150-2300 S

E2001-AT AnalogTrigger Controller 2 Achs (72V/8A) 0150-2301 E

E4001-AT AnalogTrigger Controller 4 Achs (72V/8A) 0150-2303 ‘8_
w

E100-MT Multi Trigger Controller 1 Achs (48V/3A) 0150-1611

E200-MT Multi Trigger Controller 2 Achs (48V/3A) 0150-1612

E400-MT Multi Trigger Controller 4 Achs (48V/3A) 0150-1614

E1001-MT Multi Trigger Controller 1 Achs (72V/8A) 0150-2304

E2001-MT Multi Trigger Controller 2 Achs (72V/8A) 0150-2305

E4001-MT Multi Trigger Controller 4 Achs (72V/8A) 0150-2307

E130-DP Profibus DP Controller 1 Achs (48V/3A) 0150-1621

E230-DP Profibus DP Controller 2 Achs (48V/3A) 0150-1622

E430-DP Profibus DP Controller 4 Achs (48V/3A) 0150-1624

E1031-DP Profibus DP Controller 1 Achs (72V/8A) 0150-2316

E2031-DP Profibus DP Controller 2 Achs (72V/8A) 0150-2317

E4031-DP Profibus DP Controller 4 Achs (72V/8A) 0150-2319

E100-DN DeviceNet Controller 1 Achs (48V/3A) 0150-1641

E200-DN DeviceNet Controller 2 Achs (48V/3A) 0150-1642

E400-DN DeviceNet Controller 4 Achs (48V/3A) 0150-1644

E1001-DN DeviceNet Controller 1 Achs (72V/8A) 0150-2312

E2001-DN DeviceNet Controller 2 Achs (72V/8A) 0150-2313

E4001-DN DeviceNet Controller 4 Achs (72V/8A) 0150-2315

E100-CO CanOpen Controller 1 Achs (48V/3A) 0150-1669

E200-CO CanOpen Controller 2 Achs (48V/3A) 0150-1670

E400-CO CanOpen Controller 4 Achs (48V/3A) 0150-1672

E1001-CO CanOpen Controller 1 Achs (72V/8A) 0150-2308

E2001-CO CanOpen Controller 2 Achs (72V/8A) 0150-2309

E4001-CO CanOpen Controller 4 Achs (72V/8A) 0150-2311

Ausgabe 15
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