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Antriebe und Automation



Ein Partner. Alle Moglichkeiten.

STOBER entwickelt und produziert seit 1934 exzellente Antriebstechnik
und ist mit rund 1000 Mitarbeiterinnen und Mitarbeitern international an
14 Standorten aktiv. Mit passgenauen, hocheffizienten Antriebssystemen
fiir anspruchsvolle Bewegungen iiberzeugt STOBER Maschinenhersteller in

unterschiedlichsten Branchen und Markten weltweit.

»,Mit unserem exakt aufeinander abgestimmten System realisie-
ren wir zusammen mit unseren Kundinnen und Kunden die per-
fekte Bewegung in unterschiedlichsten Anwendungen. Immer
wenn es um Prazision, Dynamik und Qualitat geht, stehen wir

als verlasslicher Partner an lhrer Seite.”

Rainer Wegener, Chief Executive Officer, STOBER Antriebstechnik

Antriebe und Automation - das erwartet
Sie!

In diesem Katalog stellen wir Ihnen das perfekt aufeinander ab-
gestimmte STOBER System aus Elektronik und Motoren vor,
verbunden Uber anschlussfertig konfektionierte STOBER Kabel-
technik.

Die Antriebsregler der 5. und 6. Antriebsreglergeneration in
Kombination mit unseren hochdynamischen Synchron-Servo-

motoren: Runder geht’s nicht!

Zuhause in der Welt
anspruchsvoller Bewegung

Getriebe
Getriebemotoren
Motoren

Kabel und Antriebsregler




Alles aus einer Hand.

Das STOBER Antriebssystem aus Getrieben, Motoren, Kabeln und

Antriebsreglern ist modular aufgebaut und frei skalierbar — fiir pass-
genaue, kompakte und leistungsstarke Maschinenkonzepte. Es kann
bedarfsgerecht auf lhre individuellen Anforderungen in nahezu allen
Branchen und Anwendungsgebieten angepasst und kombiniert wer-

den.

Wir priifen jede einzelne Komponente sowie deren Zusammenspiel
und Ubernehmen Verantwortung fiir den kompletten Antriebsstrang.
Das bedeutet fir Sie: Einen Ansprechpartner, zertifizierte Betriebssi-

cherheit und hochste Maschinenverfligbarkeit garantiert.

Besondere Losungen gefragt?

Zahlreiche einzigartige Produkt-Highlights und projektbezogene Anpassungen machen’s méglich. Mit

ganzheitlicher Betrachtungsweise fiir Ihre spezifische Aufgabenstellung erarbeiten wir gemeinsam indivi-
duelle Losungen, die optimal auf Ihre Anforderungen abgestimmt sind. Engagiert und I6sungsorientiert in

der Unterstilitzung Ihrer Visionen und Projekte.

STOBER bewegt ganzheitlich und passgenau.

,Vielseitige Produkte, unzahlige Moglichkeiten. Ihre perfekte Bewegung
ist unser Antrieb!”

Markus Graf, Chief Sales Officer, STOBER Antriebstechnik




STOBER bewegt als Team
und mit Personlichkeit.

Als Familienunternehmen legen wir besonderen Wert auf enge
Beziehungen und einen vertrauensvollen Umgang untereinander.

Der Mensch steht fiir uns im Mittelpunkt.

Wir setzen uns fir das Wohlergehen unserer Mitarbeiterinnen
und Mitarbeiter ein, identifizieren uns mit den Erwartungen unse-
rer Kundinnen und Kunden und zeigen personlichen Einsatz fir

den gemeinsamen Erfolg.

,Von STOBER haben wir in nahezu allen unseren Anlagen Getriebe, Motoren und An-
triebsregler verbaut. STOBER unterstiitzt uns bei Neuprojekten vom ersten Bleistift-
strich in der Konstruktionsphase bis hin zur Inbetriebnahme. Unsere langjahrige Ko-

operation ist gepragt durch ein offenes und ehrliches Miteinander und verspriiht

einen ganz besonderen Geist. Die technische Beratung, der Support — das ist echte

gelebte Partnerschaft”

Jurgen Leicht, Geschaftsfiihrer Leicht Stanzautomation



Gemeinsam. Weltweit. Erfolgreich.

Mit Blick in die Zukunft stellt sich STOBER den Herausforderungen der Digitalisierung und inves-
tiert in ganzheitliche Losungen und eine starke weltweite Produktions-, Vertriebs- und Service-
prasenz. Ende 2019 wurde STOBER China gegriindet. Damit sind wir an 12 Standorten und mit 80

Service-Partnern weltweit in Gber 40 Landern prasent.

STOBER Drives
Systems Technology
Taicang, China.
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1 Auswahlhilfe

1.1 Antriebsregler

Produktkapitel

Kapitelnummer

Technische Daten

Ianpu (4 kHz)
L py (8 kHz)
Lomaxeu (4 kHZ)

IZmaxPU (8 kHZ)

SB6
[ 2]

4,5-32A
3,8-20A
8,1-57,6 A

9,5-50A

Die Erklarung der Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

Merkmale

Optimales Einsatzgebiet
Anzahl Achsen

Applikation

Motortypen
Lean-Motoren
Asynchronmotoren
Synchron-Servomotoren
Linearmotoren

Torquemotoren

Encoderschnittstellen
EnDat 2.2 digital
Inkremental

SSI

Resolver
Puls-/Richtungssignale
EnDat 2.1 Sin/Cos
Sin/Cos

EnDat 3 (OCS)

(v'): Klemmenmodul erforderlich

Kommunikation

Isochroner Systembus (IGB-Motionbus)
CANopen

EtherCAT

PROFINET

(v'): Kommunikationsmodul erforderlich

1-4

Drive Based

NIEENEENIEN

<

)

)
)

-

SC6
[ 3]

4,5-19A
4-15A
9,5-39,9A
10-37,5A

1-4

Drive Based

IENEENEENEEN

N KN ES

sl6
[ 4]

5-50A
4,5-40 A
10,5-105A
11,3-100 A

>4
CiA 402, PROFIdrive

NN NN

NN

|

SD6
[ 3]

2,3-85A

1,7-60 A
4,2-153 A
4,3-150A

1-8

Drive Based Synchro-
nous

NEENIENEEN

V)
V)
V)
V)

V)
V)
V)
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1 Auswahlhilfe

1.1 Antriebsregler

Produktkapitel

Kapitelnummer
Merkmale

Motortemperatursensor
PTC-Thermistor
Pt1000-Temperatursensor

(v'): OCS erforderlich

Sicherheitsfunktionen

STO, SS1:SIL 3, PL e (Kat. 4)

SS2, SLS, SBC, SDI, SLI, ...: SIL 3, PL e (Kat. 4)
(v'): Sicherheitsmodul erforderlich
Klemmen

Digitale Eingange

Digitale Ausgange

Analoge Eingdnge

Analoge Ausgange

Erweiterte Encoderunterstitzung
(x): Klemmenmodul erforderlich
Features

Anreihtechnik

Stand-Alone

One Cable Solution (OCS)
Doppelachsregler verfligbar
Live-Firmware-Update

Display & Tastatur
Wechseldatenspeicher
Zwischenkreiskopplung

(v') Option

Applikationen
Drehmoment-/Kraftbetrieb
Geschwindigkeitsbetrieb
Positionierbetrieb
Master-/Slave-Betrieb
Interpolierender Betrieb

(v) Klemmenmodul erforderlich

Konformitat
cULus

CE

UKCA

SB6
[ 2]

V)

V)

Grundgerat

\

V)

XB6
(8)
(8)
(2)
(2)
)

SCé
[ 3]

V)

V)
V)

< NEENEENEEN

<

<

Sl6

[ 4]

V)

V)
V)

\

106
(5)
(2)
(2)
(2)

|

SD6

[ 5]

V)
V)

SN N N

RN EN

XI6
(13)
(10)
(3)
(2)



ilfe

lusstechnik

Produktkapitel Kabel

Kapitelnummer

One Cable Solution EnDat 3

Ausfiihrung
Schnellverschluss speedtec

Leistungsadern
(3 + PE)

0CS-Basic (bis max. 12,5 m)

4 x 1,0 mm?

4 x1,5mm? 2 x AWG22
0CS-Advanced (bis 100 m)

4 x1,5mm? 2 x AWG22

4% 2,5 mm?

Biegeradius: 1 = frei beweglich, 2 = fest verlegt

Sonstiges
Torsionsbeanspruchung
Biegebestandig

Olbestandig, chemisch bestindig

11
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1 Auswahlhilfe

1.2 Anschlusstechnik

Produktkapitel

Kapitelnummer

Leistungskabel

Ausfiihrung

Schnellverschluss

Schnellverschluss speedtec

Leistungsadern Bremsenadern
(3 + PE)
4 x 1,0 mm? 2 x 0,5 mm?
4% 1,5 mm? 2 x 1,5 mm?
4 x 2,5 mm? 2 x 1,0 mm?
4 x 4,0 mm? 2 x 1,0 mm?
4 x 10,0 mm? 2 x 1,5 mm?

Biegeradius: 1 = frei beweglich, 2 = fest verlegt

Sonstiges
Torsionsbeanspruchung
Biegebestandig

Olbestidndig, chemisch bestindig

GroRe Motorsteckverbinder

con.15 con.23 con.40
v
v v
Temperatursensor- J Kabel Biegeradius 1 (min.) Biegeradius 2 (min.)
adern
2 x 0,34 mm? Max. 10,1 mm 101,0 mm 50,5 mm
2 x 0,5 mm? Max. 12,2 mm 122,0 mm 61,0 mm
2 x 1,0 mm? Max. 15,1 mm 151,0 mm 75,5 mm
2 x 1,0 mm? Max. 16,8 mm 168,0 mm 84,0 mm
2 x 1,0 mm? Max. 22,3 mm 223,0 mm 111,5 mm

+30°/m



1 Auswahlhilfe

1.2 Anschlusstechnik

Produktkapitel

Kapitelnummer

Encoderkabel

Ausfiihrung GroRRe Motorsteckverbinder
con.15 con.17
Schnellverschluss v

Schnellverschluss speedtec v

Encoder GroBe Motorsteckverbinder

con.15 con.17
Encoder EnDat 2.1/2.2 digital v v
Encoder EnDat 2.1 Sin/Cos v v
Resolver v v

Encoder Versorgungsadern Steueradern < Kabel Biegeradius 1 (min.) Biegeradius 2 (min.)
EnDat 2.1/2.2 digital 2 x 0,25 mm? 3 x 2 x0,14 mm? Max. 6,7 mm 67,0 mm 33,5 mm
Resolver 2 % 0,25 mm? 3x2x0,25 mm? Max. 10,3 mm 103,0 mm 51,5 mm

EnDat 2.1 Sin/Cos 2 x 0,34 mm? 2x2x0,25 mm?+4 x Max. 8,7 mm 87,0 mm 43,5 mm
2 x 0,14 mm?

Biegeradius: 1 = frei beweglich, 2 = fest verlegt

Sonstiges

Torsionsbeanspruchung +30°/m
Biegebestandig v
Olbestidndig, chemisch bestindig v

13
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ilfe

rvomotoren

Produktkapitel

Kapitelnummer

Technische Daten

M,

Die Erklarung der Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

Vollwelle ohne
Passfeder

EnDat 3 One Cable Soluti-
on (OCS)

EnDat 2.1

Konvektionskihlung

Permanentmagnet-Halte-
bremse
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Antriebsregler SB6
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Antriebsregler

2.1 Ubersicht

Der Universelle fir viel Gestaltungsspielraum

Merkmale

Einzelachsregler mit einem Ausgangsnennstrom bis 32 A und
250 % Uberlastfahigkeit

Regelung von rotativen Synchron-Servomotoren und Asyn-
chronmotoren

Regelung von Linear- und Torquemotoren
Sensorlose Positionsregelung von STOBER Lean-Motoren
One Cable Solution EnDat 3

Elektronisches Motortypenschild Giber EnDat-Encoderschnitt-
stellen

Integrierte EtherCAT- oder PROFINET-Kommunikation

Sicherheitstechnik STO Uber Klemmen oder STO und SS1
Uiber FSoE oder PROFIsafe: SIL 3, PL e (Kat. 4)

Optionale Bedieneinheit aus Text-Display und Tasten
Modulares Schnitttstellenkonzept

Integrierte Bremsenansteuerung

Energieversorgung durch direkte Netzeinspeisung



2 Antriebsregler SB6 2.1 Ubersicht

2.1.1 Merkmale

Der Stand-Alone-Antriebsregler SB6 ermoglicht mit seinem modularen Schnittstellenkonzept, aber dennoch
kompakten Bauweise duRerst vielfdltige Anlagendesigns. Verfligbar ist SB6 als Einzelachsregler in drei Bau-
groflen mit einem Ausgangsnennstrom bis zu 32 A. Wenn Sie auf der Suche nach einer universellen und fle-
xiblen Losung sind, ist der Antriebsregler SB6 die richtige Wahl.

Antriebsregler SB6

2.1.2 Software-Komponenten

Projektierung und Inbetriebnahme

Die Projektierungs- und Inbetriebnahme-Software DriveControlSuite verfligt Giber alle Funktionen zur effizi-
enten Nutzung von Antriebsreglern in Einzel- und Multiachs-Anwendungen. Das Programm fiihrt Sie anhand
von Assistenten Schritt fuir Schritt durch den gesamten Projektierungs- und Parametrierungsvorgang.

Offene Kommunikation

Im Antriebsregler sind die Ethernet-basierten Feldbussysteme EtherCAT und PROFINET verfugbar.

Applikationen

Flr die dezentrale Bewegungsfiihrung anspruchsvoller Maschinen empfiehlt sich eine antriebsbasierende
Applikation.

Wann immer universelle und flexible Losungen notwendig sind, ist das antriebsbasierende Applikationspa-
ket von STOBER die geeignete Wahl. Bei der Applikation Drive Based steht mit dem Befehlssatz PLCopen
Motion Control eine antriebsbasierende Bewegungssteuerung fiir Positionierung, Geschwindigkeit und
Drehmoment/Kraft zur Verfligung. Diese Standardbefehle wurden fur verschiedene Anwendungsfille zu Be-
triebsarten zusammengefasst und um Zusatzfunktionen wie Fahrsatzverkettung, Nocken und vielem mehr
erweitert. Bei der Betriebsart Kommando werden alle Eigenschaften der Bewegungen direkt durch die
Steuerung vorgegeben. In der Betriebsart Fahrsatz werden die Eigenschaften der Bewegungen im Antrieb
vordefiniert, sodass nur ein Startsignal zur Ausfiihrung der Bewegung notwendig ist. Durch Verkettung kon-
nen ganze Bewegungsablaufe definiert werden. Fiir Geschwindigkeits- oder Drehmoment/Kraft-gesteuerte
Anwendungen wie Pumpen, Lifter oder Forderbander steht eine eigene Betriebsart zur Verfligung. Diese
ermoglicht auch den Betrieb ohne Steuerung.

Daneben stehen die Applikationen CiA 402 und PROFIdrive zur Verfligung, die sowohl steuerungs- als auch
antriebsbasierende Betriebsarten bzw. Applikationsklassen beinhalten. Fiir die Standardantriebe nach PRO-
Fldrive in Applikationsklasse 1 und fiir die dezentrale Positioniersteuerung nach Applikationsklasse 3 sind
beispielsweise die Standardtelegramme 1, 2 und 3 sowie die Telegramme 102 und 111 verflgbar. Auf Basis
dieser Telegramme lassen sich die Antriebsregler mit den Technologieobjekten SpeedAxis und BasicPos
(EPos) nutzen.

Fiir die steuerungsbasierende Bewegungsfiihrung nach PROFIdrive in Applikationsklasse 4 sind die Standard-
telegramme 3 und 5 sowie das Telegramm 105 verfligbar.

Mithilfe einer an IEC 61131-3 angelehnten Programmierung mit CFC ist es darliber hinaus moglich, neue Ap-
plikationen zu erstellen oder bestehende zu erweitern.
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2.1 Ubersicht 2 Antriebsregler SB6

2.1.3 Betreibbare Motoren, Encoder und Bremsen

Mit dem Antriebsregler konnen Sie Lean-Motoren der Baureihe LM, Synchron-Servomotoren (z. B. der Bau-
reihe EZ), Asynchronmotoren, Linear- oder Torquemotoren betreiben.

Flr die Riickfihrung stehen am Anschluss X4 Auswertungsmaoglichkeiten flr die folgenden Encoder zur Ver-
fligung:

e  Encoder EnDat 2.1/2.2 digital

e SSI-Encoder

e Inkrementalencoder TTL differenziell und HTL differenziell

e Encoder EnDat 3 oder HIPERFACE DSL (bei Ausfihrung One Cable Solution)

Ferner stehen am Anschluss X1 Auswertungsmoglichkeiten fiir die folgenden Encoder zur Verflgung:
e Inkrementalencoder HTL single-ended

e Puls-/Richtungsschnittstelle HTL single-ended

Folgende weitere Encodertypen kdnnen Uber das optional verfligbare Klemmenmodul XB6 angeschlossen
werden:

e  Resolver

e Encoder EnDat 2.1 Sin/Cos

e  Sin/Cos-Encoder

e Encoder EnDat 2.1/2.2 digital

e  SSl-Encoder (SSI-Motionbus)

e Inkrementalencoder TTL differenziell

e Puls-/Richtungsschnittstelle TTL differenziell

e Hall-Sensor TTL differenziell

Alle Geratetypen des Antriebsreglers verfiigen tber Anschlisse fir PTC-Thermistoren und kénnen im Stan-
dard eine 24 V-Bremse ansteuern.

21.4 Anwendungstraining

STOBER bietet ein mehrstufiges Trainingsprogramm, das im Wesentlichen auf den Antriebsregler fokussiert
ist.

G6 Basic

Trainingsinhalte: Systemibersicht, Montage und Inbetriebnahme des Antriebsreglers. Verwendung von Op-
tionsmodulen. Parametrierung, Inbetriebnahme und Diagnose Uber die Inbetriebnahme-Software. Fernwar-
tung. Grundlagen der Regleroptimierung. Konfiguration des Antriebsstrangs. Integrierte Software-Funktio-
nen. Software-Applikationen. Anbindung an eine Gibergeordnete Steuerung. Grundlagen Sicherheitstechnik.
Praktische Ubungen am Trainingsaufbau.

Verwendete Software: DriveControlSuite.

G6 Customized

Trainingsinhalte: Spezialwissen zur Regelungs-, Steuerungs- und Sicherheitstechnik. Praktische Ubungen am
Trainingsaufbau.



2.2 Technische Daten

2 Antriebsregler SB6 2.2 Technische Daten

Technische Daten zu den Antriebsreglern entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

2.21 Typenbezeichnung

SB

A 0

Tab. 1: Beispiel-Code zur Typenbezeichnung

Code

w
W

|
N

0OzZzZX=z2<cC =™ NO®OD>DPO

Bezeichnung
Baureihe
Generation
Version

BaugroRe (BG)
Leistungsstufe
Sicherheitstechnik

Klemmenmodul

Bedieneinheit

Tab. 2: Bedeutung des Beispiel-Codes

2.2.2 Baugrofien

Typ

SB6A06
SB6A16
SB6A26

Id.-Nr.

5050162
5050164
5050166

Tab. 3: Verfugbare SB6-Typen und -BaugroRen

SB6 in den BaugréfRen 2, 1 und 0

Ausfiihrung

6. Generation

Leistungsstufe innerhalb der BaugroRe
SZ6: ohne Sicherheitstechnik

SR6: STO Uber Klemmen

SU6: STO und SS1 Uber PROFIsafe

SY6: STO und SS1 tber FSoE

Ohne Klemmenmodul

XB6: mit erweiterter Klemmenoption
Ohne Bedieneinheit

OP6: mit Bedieneinheit

BaugroRe Achsregler

BG O Einzelachsregler
BG 1 Einzelachsregler
BG 2 Einzelachsregler

Beachten Sie, dass das Grundgerat ohne Klemmen ausgeliefert wird. Passende Klemmensatze konnen mit
den Antriebsreglern oder als separates Zubehor bestellt werden.
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2.2 Technische Daten 2 Antriebsregler SB6

2.2.3 Allgemeine technische Daten

Nachfolgende Angaben gelten fiir alle Geratetypen.

Geratemerkmale

Schutzart Gerat IP20

Schutzart Einbauraum Mindestens IP54

Schutzklasse Schutzklasse | nach EN 61140

Funkentstorung Integrierter Netzfilter nach EN 61800-3, Storaussendung Klasse C3
Uberspannungskategorie Il nach EN 61800-5-1

Kenn- und Prifzeichen CE, cULus, RoHS

Tab. 4: Geratemerkmale

Transport- und Lagerungsbedingungen

Lager-/ -20 °C bis +70 °C
Transporttemperatur Maximale Anderung: 20 K/h
Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Vibration (Transport) nach EN 5Hz<f<9Hz:3,5mm
60068-2-6 9 Hz < f <200 Hz: 10 m/s?
200 Hz < f <500 Hz: 15 m/s?
Fallhéhe bei freiem Fall* 0,25 m

Gewicht < 100 kg

nach EN 61800-2

(bzw. IEC 60721-3-2, Klasse 2M4)

Schockpriifung nach EN 60068-2-27 Schockform: Halbsinus
Beschleunigung: 5 g
Schockdauer: 30 ms
Anzahl Schocks: 3 je Achse

Tab. 5: Transport- und Lagerungsbedingungen

Betriebsbedingungen

Umgebungstemperatur im Betrieb 0 °C bis 45 °C bei Nenndaten
45 °C bis 55 °C mit Derating -2,5 % / K

Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Aufstellhohe 0 m bis 1000 m tber NN ohne Einschrankung

1000 m bis 2000 m Gber NN mit Derating -1,5 % / 100 m
Verschmutzungsgrad Verschmutzungsgrad 2 nach EN 50178
Beltftung Eingebauter Lifter
Vibration (Betrieb) nach EN 5 Hz<f<9 Hz: 0,35 mm
60068-2-6 9 Hz<f<200 Hz:1m/s?

Tab. 6: Betriebsbedingungen

Entladungszeiten

Selbstentladung DC-Zwischenkreis 15 min

Tab. 7: Entladungszeiten des Zwischenkreises

! Gliltig nur fir originalverpackte Komponenten.
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2.2.4 Elektrische Daten
Die elektrischen Daten der verfligbaren BaugrofRen sowie die Eigenschaften des Brems-Choppers entneh-
men Sie den nachfolgenden Kapiteln.
Eine Erlduterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

2.2.41 Steuerteil

Elektrische Daten
UlCU

IlmaxCU

Tab. 8: Elektrische Daten Steuerteil
2.2.4.2 Leistungsteil: Baugréf3e O

Elektrische Daten
U1PU

N,PU
Tab. 9: Elektrische Daten SB6, BaugroRRe O

Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)

Elektrische Daten

fowm,pu
I pu
Lonpu
|

2maxPU

Alle Typen
24 Vp, +20 %/ -15 %
1,5A

SB6A06
3 x 400V, +32 % / -50 %, 50/60 Hz;
3 x 480V, +10 % / =58 %, 50/60 Hz
0-700 Hz
0 —max. Uypy
V2 x Uy,
135 pF
540 uF

SB6A06
4 kHz
54A
4,5 A
180 % fur 5's; 150 % fiir 30 s

Tab. 10: Elektrische Daten SB6, BaugroRe 0, bei 4 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten
fPWM,PU

I1N,PU
IZN,PU
|

2maxPU

SB6A06
8 kHz
4 A
3,8A
250 % flr 2's; 200 % fur 5 s

Tab. 11: Elektrische Daten SB6, BaugroRe 0, bei 8 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

UonCH
UoffCH
RZminRB
P

maxRB

PeffRB

Tab. 12: Elektrische Daten Brems-Chopper, BaugréRRe 0

SB6A06
780 — 800 V.
740 — 760 Vy,
100 Q
6,4 kW
2,9 kW

21
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2.2.4.3 Leistungsteil: Baugréfie 1

Elektrische Daten

SB6A16
Uypy 3 x 400 V,, +32 % / 50 %, 50/60 Hz;
3 x480V,. +10 % / -58 %, 50/60 Hz
fapu 0— 700 Hz
U 0 —max. Ujpy
Uspy ¢ V2 x Uy
Gy 560 uF
Cypu 1400 pF
Tab. 13: Elektrische Daten SB6, Baugrofie 1
Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)
Elektrische Daten SB6A16
fPWM,PU 4 kHz
linpu 19,2 A
lonpu 16 A
|

2maxPU

180 % fur 5s; 150 % fiir 30 s
Tab. 14: Elektrische Daten SB6, BaugréRRe 1, bei 4 kHz Taktfrequenz
Elektrische Daten SB6A16
8 kHz
15,8 A
12 A
250 % flr 2's; 200 % flir 5 s

fPWM,PU
IZLN,PU
IZN,PU
|

2maxPU
Tab. 15: Elektrische Daten SB6, BaugroRe 1, bei 8 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SB6A16
Uy 780 — 800 V.
Uosron 740 - 760 V.
R amings 47 Q
Peen 13,6 kW
p—- 6,2 kW

Tab. 16: Elektrische Daten Brems-Chopper, BaugroRe 1
2.2.4.4 Leistungsteil: Baugrofie 2
Elektrische Daten SB6A26
Uipy 3 x 400 V,, +32 % / -50 %, 50/60 Hz;
3x480V,., +10% / -58 %, 50/60 Hz
fpu 0-700 Hz
Uy 0 —max. Ujpy
Uspu .z V2 x Uy
Coy 1000 pF
Cupu 1400 pF
Tab. 17: Elektrische Daten SB6, BaugroRe 2
Nennstréme bis +45 °C (im Schaltschrank)
Elektrische Daten SB6A26
fowmpu 4 kHz
Lo 38,4 A
s 32A
|

2maxPU

180 % fur 5s; 150 % fiir 30 s
Tab. 18: Elektrische Daten SB6, BaugroRe 2, bei 4 kHz Taktfrequenz



2.2.4.5
2.2.4.6
Typ Nenn-
strom
IZN,PU
[A]
SB6A06 4,5
SB6A16 16
SB6A26 32
[A]
SB6A06 4,5
SB6A16 16
SB6A26 32

Schein-

[kVA]
3,1
11,1
22,2

[kVA]
31
11,1
22,2

2 Antriebsregler SB6

Elektrische Daten SB6A26
fPWM,PU 8 kHz
IN,PU 32,6A
20A

|
lonpu
|

250 % fur 2's; 200 % fur 5 s

2maxPU

Tab. 19: Elektrische Daten SB6, BaugrélRe 2, bei 8 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten SB6A26

U, pon 780 — 800 V.
U.sicn 740 —760 Vp
Rominks 220
Pmen 29,1 kW
Pesire 13,2 kW

Tab. 20: Elektrische Daten Brems-Chopper, Baugrofie 2

Zwischenkreiskopplung

2.2 Technische Daten

Die Ladefahigkeit der Antriebsregler kann durch Zwischenkreiskopplung nur dann erhéht werden, wenn die

Leistungsversorgung an den Antriebsreglern gleichzeitig zugeschaltet wird.

Verlustleistungsdaten nach EN 61800-9-2

leistung  Verluste

Absolute Betriebspunkte?
PV,CU2
(o/25) (0/50) (o/100) (50/25) (50/50) (50/100) (90/50) (90/100)
Relative Verluste
(W] [%]
Max. 12 1,71 1,86 2,24 1,75 1,97 2,51 2,16 3,04
Max. 12 0,95 1,12 1,66 0,99 1,23 1,98 1,41 2,52
15 0,70 0,87 1,40 0,74 0,97 1,67 1,11 2,10
Absolute Verluste
PV
(W] (W]
Max. 12 = 52,9 57,6 69,3 54,4 61,0 77,9 67,1 94,1
Max. 12 104,9 124,0 184,6 110,3 136,6 219,8 156,0 279,8
Max. 15 154,7 192,8 311,33 164,7 214,9 370,5 246,9 465,9

Tab. 21: Verlustleistungsdaten der Antriebsregler SB6 nach EN 61800-9-2

Rahmenbedingungen

Die Verlustleistungsdaten gelten fur Antriebsregler ohne Zubehor.

IE-Klas-  Ver-
se*  gleich’
IE2
IE2
IE2

[%]
IE2 39,6
IE2 35,8
IE2 38,6

Die Verlustleistungsberechnung basiert auf einer 3-phasigen Netzspannung mit 400 V,. / 50 Hz.

Die berechneten Daten enthalten einen Aufschlag von 10 % gemaR EN 61800-9-2.

Die Verlustleistungsangaben beziehen sich auf eine Taktfrequenz von 4 kHz.

Die absoluten Verluste bei abgeschaltetem Leistungsteil beziehen sich auf die 24 V,-Versorgung der Steuer-

elektronik.

? Absolute Verluste bei abgeschaltetem Leistungsteil

*Betriebspunkte bei relativer Motorstatorfrequenz in % und relativem Drehmomentenstrom in %

*1E-Klasse nach EN 61800-9-2

>Vergleich der Verluste zur Referenz bezogen auf IE2 im Nennpunkt (90, 100)

23
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2.2.4.7 \Verlustleistungsdaten des Zubehoérs

Sollten Sie den Antriebsregler mit Zubehorteilen bestellen, erhdhen sich die Verluste wie folgt.

Typ

Sicherheitsmodul SR6
Sicherheitsmodul SY6 oder SU6
Klemmenmodul XB6
Bedieneinheit OP6

Tab. 22: Absolute Verluste des Zubehors

Absolute Verluste

P, [W]
1
2
<5
1

Information

Beachten Sie fiir die Auslegung zusatzlich die absolute Verlustleistung des Encoders (liblicherweise < 3 W)

sowie der Bremse.

Verlustangaben zu weiterem, optional verfligbarem Zubehor entnehmen Sie den technischen Daten des je-

weiligen Zubehors.

Zykluszeiten

Mogliche Zykluszeiten entnehmen Sie der nachfolgenden Tabelle.

Typ
Applikation

Feldbus EtherCAT, zyklische Kom-
munikation

Feldbus PROFINET RT, zyklische
Kommunikation

Feldbus PROFINET IRT, zyklische
Kommunikation

Motion-Kern (Bewegungsberech-
nung)

Regelungskaskade

Tab. 23: Zykluszeiten

Zykluszeiten

250 ps, 500 ps, 1 ms, 2 ms, 4 ms,
8 ms

250 ps, 500 ps, 1 ms, 2 ms, 4 ms,
8 ms

1ms,2ms,4ms, 8 ms

1ms,2ms,4ms

250 ps

62,5 us

125 ps

Relevante Parameter
Einstellbar in A150

Einstellbar in TwinCAT 3 oder
CODESYS
Einstellbar im TIA Portal

Einstellbar im TIA Portal

B24 > 8 kHz und B20 = 48, 64
oder 70
B24 = 4 kHz

Information

Fur Lean-Motoren (Steuerart B20 = 32: LM - Sensorlose Vektorregelung) ist nur der Betrieb mit 4 kHz

zuldssig.
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2.2.6 Derating

Beachten Sie bei der Dimensionierung des Antriebsreglers das Derating des Ausgangsnennstroms in Abhan-
gigkeit von Taktfrequenz, Umgebungstemperatur und Aufstellhche. Bei einer Umgebungstemperatur von

0 °C bis 45 °C sowie einer Aufstellhéhe von 0 m bis 1000 m besteht keine Einschrdankung. Bei hiervon abwei-
chenden Werten gelten die nachfolgend beschriebenen Angaben.

2.2.6.1 Einfluss der Taktfrequenz

Durch Veranderung der Taktfrequenz f,,,,, wird unter anderem die Gerduschentwicklung des Antriebs beein-
flusst. Ein Erh6hen der Taktfrequenz hat jedoch erhéhte Verluste zur Folge. Legen Sie bei der Projektierung
die hochste Taktfrequenz fest und bestimmen Sie damit den Ausgangsnennstrom I, ,, fiir die Dimensionie-
rung des Antriebsreglers.

Typ Ly Lnpu Ly

4 kHz [A] 8 kHz [A] 16 kHz [A]
SB6A06 4,5 3,8 2,3
SB6A16 16 12 5,7
SB6A26 32 20 12

Tab. 24: Ausgangsnennstrom |, ,, in Abhangigkeit von der Taktfrequenz

2.2.6.2 Einfluss der Aufstellh6he

Das Derating in Abhdngigkeit von der Aufstellhohe ergibt sich wie folgt:

e 0 m bis 1000 m: keine Einschrankung (D, = 100 %)

e 1000 m bis 2000 m: Derating -1,5 % / 100 m

Beispiel

Der Antriebsregler soll auf einer Héhe von 1500 m Gber NN aufgestellt werden.
Der Deratingfaktor D,, wird wie folgt berechnet:

D,=100%-5%15%=92,5%

2.2.6.3 Einfluss der Umgebungstemperatur

Das Derating in Abhdngigkeit von der Umgebungstemperatur ergibt sich wie folgt:
e 0°Cbis 45 °C: keine Einschrankung (D; = 100 %)

e 45 °C bis 55 °C: Derating -2,5% / K

Beispiel

Der Antriebsregler soll bei 50 °C betrieben werden.

Der Deratingfaktor D; wird wie folgt berechnet:

D;=100%-5%2,5%=87,5%

2.2.6.4 Berechnung des Deratings

Gehen Sie bei der Berechnung wie folgt vor:

1. Legen Sie die hochste Taktfrequenz (fyy,) fest, die wahrend des Betriebs verwendet wird und bestim-
men Sie damit den Nennstrom L, ..

2. Bestimmen Sie die Deratingfaktoren fiir Aufstellhhe und Umgebungstemperatur.

3. Berechnen Sie den reduzierten Nennstrom I,y py(..q) 8€mMaRk der nachfolgenden Formel:

I2N,PU(red) = IZN,PU X Dy x Dy



26

2.2 Technische Daten 2 Antriebsregler SB6

Beispiel

Ein Antriebsregler des Typs SB6A06 soll bei einer Taktfrequenz von 8 kHz auf einer Hohe von 1500 m tiber

NN und einer Umgebungstemperatur von 50 °C betrieben werden.

Der Nennstrom des SB6A06 bei 8 kHz betragt 3,8 A. Der Deratingfaktor D; berechnet sich wie folgt:

D;=100%-5%2,5%=87,5%

Der Deratingfaktor D, berechnet sich wie folgt:

D,=100%-5x1,5%=92,5%

Der fiir die Projektierung zu beachtende Ausgangsstrom betragt:

L pues) = 3,8 A% 0,875 x 0,925 = 2,75 A

2.2.7 Abmessungen

W —I -
~ - >
® T
\i \i
x i 'S . L
A )
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P | T
i Y T
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Abb. 1: MaRzeichnung SB6
MaR SB6A06 SB6A16 SB6A26
Antriebsregler Breite W 70 105
Tiefe D 188 276
Hohe Korpus H1 260
Hohe Befestigungslasche H2 20
Hohe inkl. H3 300
Befestigungslaschen
Gesamthohe inkl. H4 344 362
Schirmauflage (Klemme X20)
Hohe inkl. AES H5 360
Befestigungsbohrungen (M5) Vertikaler Abstand A 284+2
Vertikaler Abstand zur Ober- B 6

Tab. 25: Abmessungen SB6 [mm)]

kante
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Sofern Sie anstatt der Schirmauflage an Klemme X20 das Schirmblech EM6 oder EM 5000 verwenden, be-
achten Sie folgende abweichende Gesamthdhe H4:

MaR

SB6A06 SB6A16 SB6A26
Antriebsregler

Gesamthéhe inkl. H4 360
Schirmblech EM6
Gesamthohe inkl. H4 365

Schirmblech EM 5000

Tab. 26: Gesamthohe inklusive Schirmblech EM6 oder EM 5000 [mm]

Berlicksichtigen Sie die zusatzliche Bautiefe von Hinterbaumodulen fir die Berechnung der Gesamtabmes-

sungen.
2.2.8 Gewicht
Typ Gewicht ohne Verpackung [g] Gewicht mit Verpackung [g]
SB6A06 2500 3500
SB6A16 3700 5400
SB6A26 5000 6500

Tab. 27: Gewicht SB6 [g]

2.2.9 Mindestfreiraume

Antriebsregler

C

Abb. 2: Mindestfreirdume

Beriicksichtigen Sie fiir den optionalen Hinterbaubremswiderstand RB 5000 die zusatzliche Bautiefe von
18 mm.

Die in der Tabelle angegebenen MaRe beziehen sich auf die AuBenkanten des Antriebsreglers.

Mindestfreiraum A (nach oben) B (nach unten) C (zur Seite) D (nach vorne)

Alle BaugréRen 100 200 5 50°
Tab. 28: Mindestfreirdume [mm]

®Zu beriicksichtigender Mindestfreiraum bei dauerhaftem Anschluss der Service-Schnittstelle X9

27
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Drossel und Filter

Vermeiden Sie den Einbau unterhalb von Antriebsreglern oder Versorgungsmodulen. Bei Einbau in einen
Schaltschrank wird ein Abstand von ca. 100 mm zu sonstigen benachbarten Bauteilen empfohlen. Dieser Ab-
stand stellt die Entwdarmung der Drosseln und Filter sicher.

Bremswiderstinde

Vermeiden Sie den Einbau unterhalb von Antriebsreglern oder Versorgungsmodulen. Damit die erwarmte
Luft ungehindert abstromen kann, ist ein Mindestabstand von ca. 200 mm zu benachbarten Bauteilen oder
Wanden sowie von ca. 300 mm zu dariiber befindlichen Bauteilen oder Decken einzuhalten.

2.3 Antriebsregler-/Motorkombinationen

Eine Erlduterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

Synchron-Servomotor EZ (n, = 2000 min™) — SB6
SB6A06 SB6A16 SB6A26 SB6A06 SB6A16 SB6A26

oy [A] gy [A]
(fowmpu = 4 kHz) (fowmpu = 8 kH2)
Kay M, Iy M, l 45 16 32 38 12 20
[V/1000 min-] (Nm] Al INm] Al

Konvektionskiihlung IC 410 lveu ! lo
EZ813U 239 39,0 14,9 43,7 16,5 1.9 1,2
EZ815U 239 57,8 21,5 68,8 25,2 1,3
Fremdbeliiftung IC 416 AL
EZ813B 239 57,3 21,9 61,6 22,9 14
EZ815B 239 91,0 33,7 100,3 36,3
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Synchron-Servomotor EZ (n, = 3000 min™) — SB6
SB6A06 SB6A16 SB6A26 SB6A06 SB6A16 SB6A26

lanpy [A] lnpy [A]
(fovmpu = 4 kH2) (fowmpu = 8 kHz)
Key My I M, b 45 16 32 38 12 20
[V/1000 min™] [Nm] [A] [Nm] [A]

Konvektionskiihlung IC 410 )
EZ301U 40 0,93 1,99 0,95 2,02 2,2 19
EZ302U 86 1,59 1,6 1,68 1,67 2,3
EZ303U 109 2,07 1,63 2,19 1,71 2,2
EZ401U 96 2,8 2,74 3 2,88 1,6 1,3
EZ402U 94 47 44 52 48 2,5
EZ404U 116 6,9 58 8,6 6,6 24 18
EZ501U 97 43 3,74 47 4 1,1
EZ502U 121 74 5,46 8 5,76 2,1
EZ503U 119 9,7 6,9 1,1 7,67 2,1 1,6
EZ505U 141 13,5 8,8 16 10 1,6 1,2 2,0
EZ701U 95 74 7,2 8,3 8 2,0 15 2,5
EZ702U 133 12 8,2 14,4 9,6 1,7 1,3 2,1
EZ703U 122 16,5 11,4 20,8 14 1,1 2,3 14
EZ705U 140 21,3 14,2 30,2 19,5 1,6 1,0
Fremdbeliiftung IC 416 AL
EZ401B 9% 34 34 37 36 13 11
EZ402B 94 59 515 6,3 58 2,1
EZ404B 116 10,2 8,2 11,2 8,7 1,8 14 2,3
EZ501B 97 54 47 58 5 2,4
EZ502B 121 10,3 78 11,2 8,16 2,0 15 2,5
EZ503B 119 14,4 10,9 15,9 11,8 14 1,0 1,7
EZ505B 141 20,2 13,7 23,4 14,7 1,1 2,2 14
EZ701B 95 9,7 9,5 10,5 10 1,6 1,2 2,0
EZ702B 133 16,6 11,8 19,3 12,9 1,2 2,5 1,6
EZ703B 122 24 18,2 28 20 1,6 1,0

EZ705B 140 33,8 229 41,8 26,5 1,2
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Synchron-Servomotor EZ (n, = 4500 min™) — SB6
SB6A06 SB6A16 SB6A26 = SB6A06 SB6A16 SB6A26

lanpy [A] lnpy [A]
(fovmpu = 4 kH2) (fowmpu = 8 kHz)
Key My I M, b 45 16 32 38 12 20
[V/1000 min-] Nml A Nml A

Konvektionskiihlung IC 410 )
EZ505U 103 9,5 8,94 15,3 13,4 1,2 2,4 1,5
EZ703U 99 12,1 11,5 20 17,8 1,8 1,1
EZ705U 106 16,4 14,8 30 25,2 1,3
Fremdbeliiftung IC 416 AL
EZ505B 103 16,4 16,4 22 19,4 1,6 1,0
EZ703B 99 19,8 20,3 27,2 242 1,3

Synchron-Servomotor EZ (n, = 6000 min™) — SB6
SB6A06 SB6A16 SB6A26 SB6A06 SB6A16 SB6A26

ey [A] lnpy [A]
(fowmpu = 4 kH2) (fowmpu = 8 kH2)
Key My Iy M, b 45 16 32 38 12 20
[V/1000 min] [Nm] [A] [Nm] [A]

Konvektionskiihlung IC 410 L)
EZ202U 40 0,4 0,99 0,44 1,03 44 3,7
EZ203U 40 0,61 1,54 0,69 1,64 2,7 2,3
EZ301U 40 0,89 1,93 0,95 2,02 2,2 1,9
EZ302U 42 1,5 3,18 1,68 3,48 1,3 1,1
EZ303U 55 1,96 3,17 2,25 BI55 1,3 1,1
EZ401U 47 2,3 4,56 2,8 5,36 2,2
EZ402U 60 815 5,65 49 7,43 2,2 1,6
EZ404U 78 58 7,18 8,4 9,78 1,6 1,2 2,0
EZ501U 68 34 477 44 58 2,1
EZ502U 72 5,2 7,35 78 9,8 1,6 1,2 2,0
EZ503U 84 6,2 7,64 10,6 11,6 1,4 1,0 1,7
EZ701U 76 52 6,68 79 9,38 1,7 1,3 21
EZ702U 82 7,2 8,96 14,3 16,5 19 1.2
Fremdbeliiftung IC 416 AL
EZ401B 47 29 5,62 BIo 6,83 2,3 18
EZ402B 60 51 7,88 6,4 9,34 1,7 1,3 21
EZ404B 78 8 9,98 10,5 12 1,3 1,0 1,7
EZ501B 68 45 6,7 57 7,5 2,1 1,6
EZ502B 72 8,2 11,4 10,5 13,4 1,2 2,4 1,5
EZ503B 84 10,4 13,5 14,8 15,9 1,0 2,0 1,3
EZ701B 76 7,5 10,6 10,2 12,4 1,3 1,6

EZ702B 82 12,5 16,7 19,3 22,1 14
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2.4 Zubehor

Informationen zum verflighbaren Zubehér entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

2.41 Sicherheitstechnik

Die Sicherheitsmodule dienen der Realisierung der Sicherheitsfunktion STO. Sie verhindern das Erzeugen ei-
nes Drehfelds im Leistungsteil des Antriebsreglers. Auf externe Anforderung oder im Fehlerfall schaltet das
Sicherheitsmodul den Antriebsregler in den Zustand STO. Abhangig von der gewahlten Ausfihrung des Zu-
behors stehen unterschiedliche Benutzerschnittstellen und weitere Sicherheitsfunktionen zur Verfligung.

Die zweikanalig aufgebaute Sicherheitsfunktion STO wirkt bei Doppelachsreglern auf beide Achsen.

Information

Der Antriebsregler wird in der Standardausfiihrung ohne Sicherheitstechnik ausgeliefert (Option SZ6).
Mochten Sie einen Antriebsregler mit integrierter Sicherheitstechnik, miissen Sie diese zusammen mit dem
Antriebsregler bestellen. Die Sicherheitsmodule sind fester Bestandteil der Antriebsregler und diirfen nicht

modifiziert werden.

Option SZ6 — ohne Sicherheitstechnik

Id.-Nr. 56660
Ausfiihrung ohne Sicherheitstechnik.

Sicherheitsmodul SR6 — STO iiber Klemmen

Id.-Nr. 56661

Optionales Zubehor fir den Einsatz der Sicherheitsfunktion Safe Torque
Off (STQO) in sicherheitsrelevanten Anwendungen (PL e, SIL 3) nach EN I1SO
13849-1 und EN 61800-5-2. Anbindung an den lberlagerten Sicherheits-
kreis Uber Klemme X12.

Sicherheitsmodul SY6 — STO und SS1 {iber FSoE

safety over = Id.-Nr. 56662

EtherCA.I:’ Optionales Zubehor fiir den Einsatz der Sicherheitsfunktionen Safe Torque
Off (STO) und Safe Stop 1 (SS1) in sicherheitsrelevanten Anwendungen
(PL e, SIL 3) nach EN ISO 13849-1 und EN 61800-5-2. Anbindung an den
Uberlagerten Sicherheitskreis tber Fail Safe over EtherCAT (FSoE).

Sicherheitsmodul SU6 — STO und SS1 {iber PROFlIsafe

Id.-Nr. 56696
Optionales Zubehor fiir den Einsatz der Sicherheitsfunktionen Safe Torque
. Off (STO) und Safe Stop 1 (SS1) in sicherheitsrelevanten Anwendungen
(PL e, SIL 3) nach EN ISO 13849-1 und EN 61800-5-2. Anbindung an den
PROFIlsafe Uberlagerten Sicherheitskreis tlber PROFINET (PROFIsafe).
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Kommunikation

Der Antriebsregler verfugt Uber zwei Schnittstellen fir die EtherCAT- oder PROFINET-Anbindung auf der Ge-
rateoberseite sowie iber eine Ethernet-Service-Schnittstelle auf der Geratefront. Kabel fur die Anbindung

sind separat erhaltlich.

EtherCAT oder PROFINET

—
EtherCAT.

4

EtherCAT-Kabel

PC-Verbindungskabel

USB 2.0 Ethernet-Adapter

Geben Sie bei der Bestellung des Grundgerats das gewiinschte Feldbussys-
tem an, da die Feldbuskommunikation tGber die Firmware bestimmt wird.

Ethernet-Patchkabel, CAT5e, gelb.
Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:
Id.-Nr. 49313: Lange ca. 0,25 m.

Id.-Nr. 49314: Lange ca. 0,5 m.

Id.-Nr. 49857
Kabel zur Kopplung der Service-Schnittstelle X9 mit dem PC, CAT5e, blau,
Lange: 5 m.

Id.-Nr. 49940
Adapter fir die Kopplung von Ethernet auf einen USB-Anschluss.
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2.4.3 Klemmensatz
Fiir den Anschluss benotigen Sie fiir jeden Antriebsregler SB6 einen passenden Klemmensatz.

Klemmensatz fiir Antriebsregler (Standardausfiihrung)

Folgende Ausfihrungen sind verfligbar:
‘ Id.-Nr. 138711
“ Klemmensatz fiir SB6AQ6.
\ Id.-Nr. 138712
Klemmensatz fiir SB6A16.
(Abb. dhnlich) Id.-Nr. 138713

Klemmensatz fiir SB6A26.
Inhalt: 10 Klemmen.

Klemmensatz fiir Antriebsregler mit Sicherheitsmodul SR6 (STO liber Klemmen)

Folgende Ausfihrungen sind verfligbar:
Id.-Nr. 138717

w‘ Klemmensatz fiir SB6A06 mit SR6.
\ Id.-Nr. 138718

Klemmensatz fiir SB6A16 mit SR6.
(Abb. &hnlich) Id.-Nr. 138719

Klemmensatz flir SB6A26 mit SR6.
Inhalt: 11 Klemmen.

Klemmensatz fiir Antriebsregler mit Klemmenmodul XB6

Folgende Ausfiihrungen sind verfigbar:
Id.-Nr. 138720

Klemmensatz fir SB6A06 mit XB6.
Id.-Nr. 138721

Klemmensatz fiir SB6A16 mit XB6.
(Abb. ahnlich) Id.-Nr. 138722

Klemmensatz fiir SB6A26 mit XB6.
Inhalt: 12 Klemmen.

Klemmensatz fiir Antriebsregler mit Sicherheitsmodul SR6 (STO liber Klemmen) und Klemmenmodul XB6

‘ . Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:
Id.-Nr. 138723
“ Klemmensatz fir SB6A06 mit SR6 und XB6.
\% Id.-Nr. 138724
Klemmensatz fir SB6A16 mit SR6 und XB6.
(Abb. ahnlich) Id.-Nr. 138725

Klemmensatz fiir SB6A26 mit SR6 und XB6.
Inhalt: 13 Klemmen.

Beachten Sie, dass das Grundgerat ohne Klemmen ausgeliefert wird. Passende Klemmensatze kdnnen mit
den Antriebsreglern oder als separates Zubehor bestellt werden.
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2.4.4

2 Antriebsregler SB6

Klemmenmodul

Klemmenmodul XB6

TTL-Verbindungskabel X120

Id.-Nr. 5050181
Optionales Klemmenmodul fiir den Anschluss von analogen und digitalen

Signalen sowie von Encodern.

Ein- und Ausgange:

8 digitale Eingdnge (24 V,)

8 digitale Ausgange (24 V)

2 analoge Eingdnge (+10 V,, 1 x £20 mA, 16 Bit)
2 analoge Ausgange (10 V,, £20 mA, 12 Bit)

Unterstitzte Encoder und Schnittstellen:

Resolver (Auswertung)

Encoder EnDat 2.1 Sin/Cos (Auswertung)

Sin/Cos-Encoder (Auswertung)

Encoder EnDat 2.1/2.2 digital (Auswertung)

SSI-Encoder (SSI-Motionbus, Auswertung, Simulation und SSI passiv)
Inkrementalencoder TTL differenziell (Auswertung und Simulation)
Puls-/Richtungsschnittstelle TTL differenziell (Auswertung und Simula-

tion)

Id.-Nr. 49482
Kabel zur Kopplung der TTL-Schnittstelle X120 auf Klemmenmodul XB6 fiir
die Ubertragung der SSI- oder Inkrementalsignale, Lange: 0,3 m.
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Ergianzend zu den Antriebsreglern bietet STOBER nachfolgend beschriebene Bremswiderstande verschiede-
ner Bauform und Leistungsklasse an. Beachten Sie bei der Auswahl die in den technischen Daten der einzel-
nen Typen der Antriebsregler angegebenen minimal zuldssigen Bremswiderstande.

2.4.5.1

Typ
Id.-Nr.
SB6A06
SB6A16
SB6A26

Rohrfestwiderstand FZMU, FZZMU

FZMU 400x65
55445

49010

FZZMU 400x65
53895 55447

X —
(X) X

Tab. 29: Zuordnung Bremswiderstand FZMU, FZZMU — Antriebsregler SB6

X Empfohlen

(X) Méglich

(—) Bedingt sinnvoll
— Nicht maoglich

Eigenschaften

Technische Daten
Id.-Nr.

Typ

Widerstand [Q]
Temperaturdrift
Leistung [W]
Therm. Zeitkonst.
T [8]
Impulsleistung fir <
1s[kw]

Upoy [V]

Gewicht ohne Ver-
packung [g]
Schutzart

Kenn- und Prifzei-
chen

FZMU 400x65
49010 55445
Rohrfestwiderstand
100 £10 % 22 £10 %
+10 %
600
40

18

848
2200

P20
cURus, CE, UKCA

Tab. 30: Technische Daten FZMU, FZZMU

FZZMU 400x65
53895 55447
Rohrfestwiderstand
47 £10 % 22 +10 %
+10 %
1200
40

36

848
4170

IP20
cURus, CE, UKCA
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2.4.5.2 Flachwiderstand GVADU, GBADU

2 Antriebsregler SB6

Abmessungen

Abb. 3: MaRzeichnung FZMU (1), FZZMU (2)

MaR
Id.-Nr.
LxD
H

X c®™m0ozg=x

Tab. 31: Abmessungen FZMU, FZZMU [mm]

Typ

Id.-Nr.

SB6A06
SB6A16
SB6A26

1 2
T Y S T Lo
OO 2| HES-ESH
Nzt S
B4 v 82 |
T LU LS
FZMU 400x65 FZZMU 400%65
49010 55445 53895 55447
400 x 65 400 x 65
120 120
6,5x12 6,5x12
430 426
485 485
92 185
64 150
10 10
GVADU GBADU GBADU GBADU
210x20 265x30 335x30 265%30
55441 55442 55443 55444
X X = =
(X) (X) X -
(=) (=) (X) X

Tab. 32: Zuordnung Bremswiderstand GVADU, GBADU — Antriebsregler SB6

X Empfohlen
(X) Moglich

— Nicht moglich

Bedingt sinnvoll



Eigenschaften
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Technische Daten GVADU GBADU GBADU GBADU
210x20 265x30 335x30 265x30
Id.-Nr. 55441 55442 55443 55444
Typ 22 +10 %
Widerstand [Q] 100 £10 % 100 £10 % 47 £10 % 22 +10%
Temperaturdrift +10 % +10 % +10 % +10 %
Leistung [W] 150 300 400 300
Therm. Zeitkonst. T, [s] 60 60 60 60
Impulsleistung fir < 1 s [kW] 3,3 6,6 8,8 6,6
Upax [V] 848 848 848 848
Kabelausfiihrung Radox FEP FEP FEP
Kabellange [mm] 500 1500 1500 1500
Leiterquerschnitt [AWG] 18/19 14/19 14/19 14/19
(0,82 mm?) (1,9 mm?) (1,9 mm?) (1,9 mm?)
Gewicht ohne Verpackung [g] 300 930 1200 930
Schutzart IP54 IP54 IP54 IP54
Kenn- und Prifzeichen cURus, CE, UKCA
Tab. 33: Technische Daten GVADU, GBADU
Abmessungen
- F -l
/ \ I }
/ -
= \ IR
e [ \ Y E o-
'/ : 1t & : \ " T : T V
1 1 ‘k 1
D ?ﬂ__z J \
T I A
!I I v/ L 4 ﬂ“ ~
-l H -
Abb. 4: MaRzeichnung GVADU, GBADU
MaRB GVADU GBADU GBADU GBADU
210%x20 265%30 335x30 265%30
Id.-Nr. 55441 55442 55443 55444
A 210 265 3385 265
H 192 246 316 246
C 20 30 30 30
D 40 60 60 60
E 18,2 28,8 28,8 28,8
F 6,2 10,8 10,8 10,8
G 2 3 3 3
K 2,5 4 4 4
J 4,3 5,3 5,3 53
B 65° 73° 73° 73°

Tab. 34: Abmessungen GVADU, GBADU [mm]
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2.4.5.3 Hinterbaubremswiderstand RB 5000

Typ RB 5022 RB 5047 RB 5100
Id.-Nr. 45618 44966 44965
SB6A06 — — X
SB6A16 — X (X)
SB6A26 X —

Tab. 35: Zuordnung Bremswiderstand RB 5000 — Antriebsregler SB6

X Empfohlen
(X) Moglich
— Nicht moglich

Eigenschaften

Technische Daten RB 5022 RB 5047 RB 5100
Id.-Nr. 45618 44966 44965
Widerstand [Q)] 22 ¥10 % 47 +10 % 100 +10 %
Temperaturdrift +10 % +10 % +10 %
Leistung [W] 100 60 60
Therm. Zeitkonst. t, [s] 8 8 8
Impulsleistung fir < 1 s [kW] 1,5 1,0 1,0
U, [V] 800 800 800
Gewicht ohne Verpackung [g] 640 460 440
Kabelausfiihrung Radox Radox Radox
Kabelldnge [mm] 250 250 250
Leiterquerschnitt [AWG] 18/19 18/19 18/19
(0,82 mm?) (0,82 mm?) (0,82 mm?)
Maximales Drehmoment M5-Gewinde- 5 5 5
bolzen [Nm]
Schutzart IP40 IP40 IP40
Kenn- und Prifzeichen cURus, CE, UKCA cURus, CE, UKCA cURus, CE, UKCA
Tab. 36: Technische Daten RB 5000
Abmessungen
MaR RB 5022 RB 5047 RB 5100
Id.-Nr. 45618 44966 44965
Hohe 300 300 300
Breite 94 62 62
Tiefe 18 18 18
Bohrplan entspricht BaugroRe BG 2 BG 1 BGOundBG 1

Tab. 37: Abmessungen RB 5000 [mm]
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2.4.6 Drossel

Technische Angaben zu passenden Drosseln entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.
2.4.6.1 Ausgangsdrossel TEP

Ausgangsdrosseln werden fiir den Anschluss von Antriebsreglern der BaugroBen 0 bis 2 an Synchron-Servo-
motoren oder Asynchronmotoren ab einer Kabelldnge > 50 m benétigt, um Stérimpulse zu reduzieren und

das Antriebssystem zu schonen. Beim Anschluss von Lean-Motoren diirfen keine Ausgangsdrosseln einge-
setzt werden.

Information

Die folgenden technischen Daten gelten fir eine Drehfeldfrequenz von 200 Hz. Diese Drehfeldfrequenz
erreichen Sie zum Beispiel mit einem Motor mit der Polpaarzahl 4 und der Nenndrehzahl 3000 min™.
Beachten Sie flir hohere Drehfeldfrequenzen in jedem Fall das angegebene Derating. Beachten Sie
auBerdem die Abhangigkeit von der Taktfrequenz.

Eigenschaften

Technische Daten TEP3720-0ES41 TEP3820-0CS41 TEP4020-0RS41
Id.-Nr. 53188 53189 53190
Spannungsbereich 3 x 0 bis 480 V,

Frequenzbereich 0-200 Hz

Nennstrom |, bei 4 kHz 4A 17,5A 38A
Nennstrom I, bei 8 kHz 3,3A 15,2 A 30,4 A
Max. zuldssige Motor- 100 m

kabellange mit

Ausgangsdrossel

Max. Umgebungs- 40 °C

temperatur 9, max

Schutzart IPOO

Wicklungsverluste 11w 29 W 61 W
Eisenverluste 25 W 16 W 33W
Anschluss Schraubklemme

Max. Leiterquerschnitt 10 mm?

UL Recognized Ja

Component (CAN; USA)

Kenn- und Prifzeichen cURus, CE

Tab. 38: Technische Daten TEP
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Abmessungen
A
[ 1l [ 1]
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I I
i i
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ha ] 1] ‘
\/ " " B2 w
A
A
Abb. 5: MaRzeichnung TEP
MaR TEP3720-0ES41 TEP3820-0CS41 TEP4020-0RS41
Hohe H [mm] Max. 150 Max. 152 Max. 172
Breite W [mm] 178 178 219
Tiefe D [mm] 73 88 119
Vertikaler Abstand — 166 166 201
Befestigungsbohrungen Al [mm]
Vertikaler Abstand — 113 113 136
Befestigungsbohrungen A2 [mm)]
Horizontaler Abstand — 53 68 89
Befestigungsbohrungen B1 [mm]
Horizontaler Abstand — 49 64 76
Befestigungsbohrungen B2 [mm]
Bohrlocher — Tiefe E [mm] 5,8 5,8 7
Bohrlécher — Breite F [mm] 11 11 13
Verschraubung — M M5 M5 M6
Gewicht ohne Verpackung [g] 2900 5900 8800

Tab. 39: Abmessungen und Gewicht TEP

2.4.7 EMV-Schirmblech

Alternativ zur Schirmauflage an Klemme X20 des Antriebsreglers konnen Sie folgendes Schirmblech verwen-
den, um den Kabelschirm des Leistungskabels aufzulegen.

EMV-Schirmblech EM6A0

B Id.-Nr. 56459
| EMV-Schirmblech fiir Antriebsregler der Baureihen SB6 und SD6 bis Bau-
groRe 2.
——

Zubehorteil zur Schirmanbindung des Leistungskabels.
Anbaubar an das Gehause des Antriebsreglers.
Inklusive Schirmanschlussklemme.

| Information

Alternativ kann auch das Schirmblech EM 5000 verwendet werden. Beachten Sie die abweichenden
EinbaumalRe in den technischen Daten des Antriebsreglers.
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2.5 Weitere Informationen

2.5.1 Richtlinien und Normen

Folgende europaische Richtlinien und Normen sind flr die Antriebsregler relevant:

Richtlinie 2006/42/EG — Maschinenrichtlinie
Richtlinie 2014/30/EU — EMV-Richtlinie
Richtlinie 2011/65/EU — RoHS-Richtlinie
Richtlinie 2009/125/EG — Okodesign-Richtlinie
EN IEC 61800-3:2018

EN 61800-5-1:2007 + A1:2017

EN 61800-5-2:2017

EN IEC 63000:2018

EN ISO 13849-1:2015

2.5.2 Kenn- und Priifzeichen

In den technischen Daten werden folgende Kenn- und Priifzeichen genannt.

oonS

Som Bleifrei-Kennzeichen RoHS

Kennzeichen gemaR RoHS-Richtlinie 2011-65-EU.

c € CE-Kennzeichen

Selbstdeklaration des Herstellers: Das Produkt entspricht den EU-Richtlini-

H
LISTED

BN us

en.

us UL-Prifzeichen (cULus)

2.5 Weitere Informationen

Dieses Produkt ist von UL fiir USA und Kanada gelistet.

Reprasentative Muster dieses Produkts wurden von UL bewertet und er-

fallen die anwendbaren Normen.

UL-Priifzeichen fiir anerkannte Komponenten (cURus)

Diese Komponente oder dieses Material ist von UL fiir USA und Kanada an-
erkannt. Reprasentative Muster dieses Produkts wurden von UL bewertet

und erfillen die anwendbaren Anforderungen.

2.5.3 Weitere Dokumentationen

Weitere, das Produkt betreffende Dokumentationen finden Sie unter
http://www.stoeber.de/de/downloads/

Geben Sie im Feld Suchbegriff die ID der Dokumentation ein.

Dokumentation ID

Handbuch Antriebsregler SB6

443339
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Antriebsregler

3.1 Ubersicht

Der Innovative fur wirtschaftliche
Applikationskonzepte

Merkmale

Einzel- oder Doppelachsregler mit einem Ausgangsnenn-
strom bis 19 A und 250 % Uberlastfahigkeit
Sensorlose Positionsregelung von Lean-Motoren

Regelung von rotativen Synchron-Servomotoren und
Asynchronmotoren

Regelung von Linear- und Torquemotoren

One Cable Solution EnDat 3

Elektronisches Motortypenschild Gber EnDat-Encoderschnitt-
stellen

Integrierte EtherCAT- oder PROFINET-Kommunikation
Sicherheitstechnik STO tber Klemmen oder STO und SS1
Uber FSoE oder PROFIsafe: SIL 3, PL e (Kat. 4)

Erweiterte Sicherheitstechnik (SS1, SS2, SLS,...) Giber FSoE
Integrierte Bremsenansteuerung

Asymmetrische Nennstromnutzung an Doppelachsreglern
bei Betrieb von Motoren unterschiedlicher Leistung
Energieversorgung durch direkte Netzeinspeisung

Flexible Zwischenkreiskopplung bei Multiachs-Anwendungen
Verfligbare EPLAN-Makros im EPLAN Data Portal



Merkmale

3 Antriebsregler SC6 3.1 Ubersicht

Der Stand-Alone-Antriebsregler SC6 ermoglicht aufgrund seiner integrierten Leistungsversorgung und
schmalen Bauweise dulRerst wirtschaftliche Anlagendesigns. Die Baureihe SC6 eignet sich insbesondere fir
die Kombination mit dem innovativen Lean-Motor — beispielsweise fiir energieeffiziente Transportsysteme.
Ein weiterer Benefit: Lean-Motor und SC6 arbeiten komplett encoderlos! SC6 kann aber auch in Kombinati-
on mit Asynchronmotoren oder Synchron-Servomotoren mit Encodern (z. B. der Baureihe EZ) verwendet
werden. Verfligbar ist SC6 in drei BaugréfRen mit einem Ausgangsnennstrom bis zu 19 A: BaugréfRe O und 1

als Doppelachsregler, BaugroRe 2 als Einzelachsregler.

Fiir STOBER Synchron-Servomotoren empfehlen wir den Betrieb mit Encoder EnDat 2.2 digital oder als One
Cable Solution mit EnDat 3. Mit diesen Encodersystemen wird die hochste Regelungsglte erreicht. Die Mo-
torparametrierung kann automatisch aus dem elektronischem Motortypenschild erfolgen.

Der kompakte SC6 fiir Lean-Motoren der Baureihe LM

Booksize? Taschenbuch!

Sie sparen wertvollen Platz im Schaltschrank, denn mit gerade mal 45 mm Breite ist der Antriebsregler die
kompakteste Losung auf dem Markt. Dabei bietet er alle Features, die sich ein Konstrukteur wiinscht.

Quick DC-Link

Die Antriebsregler verfligen tGber die Moglichkeit der Zwischen-
kreiskopplung. Mit dieser Technik kann die generatorisch entstande-
ne Energie eines Antriebs durch einen anderen Antrieb als motori-
sche Energie genutzt werden. Um eine sichere und effiziente Schie-
nenverbindung zur Zwischenkreiskopplung aufbauen zu konnen,
wurde das Hinterbauelement Quick DC-Link entwickelt. Dieses optio-
nal verfligbare Zubehor verbindet die Gleichspannungszwischenkrei-
se der einzelnen Antriebsregler mit Hilfe von Kupferschienen, welche
mit bis zu 200 A belastet werden konnen. Die Schienen werden werk-
zeuglos mit Schnellspannklammern angebracht.

Passgenau kombinierbar

Bei Bedarf kénnen die Antriebsregler SC6 mit den STOBER Baureihen SI6 und SD6 kombiniert werden. Fiir
die gemeinsame Energieversorgung werden Antriebsregler der Baureihen SC6, SI6 und SD6 Giber Quick DC-
Link-Module miteinander verbunden.

MaRBgeschneiderte Energienutzung

Bei der Verwendung von Doppelachsmodulen konnen nicht genutzte Leistungsreserven einer Achse fiir an-

dere Achsen genutzt werden.

Prazise Dynamik

Der Antriebsregler sorgt fiir buchstablich blitzschnelle Beschleunigung. Zum Beispiel in Verbindung mit dem
STOBER Synchron-Servomotor EZ401: in 10 ms von 0 auf 3000 min™.
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Wenige Klicks, wenig Draht

Die Montage des Antriebsreglers ist denkbar einfach. Ein miih-
sames Verdrahten entféllt. Encoderkommunikation und Leis-
tungsanschluss des Motors kdnnen lber eine gemeinsame Ka-
belverbindung erfolgen: Mit dem Encodersystem EnDat 3 steht
das elektronische Motortypenschild zur Verfligung, das die Pa-
rametrierung der Motordaten einfach und sicher erledigt. Die
alternative Schnittstelle: EnDat 2.2 digital, ebenfalls mit elektro-
nischer Typenschildfunktion.

Sicherheitsfunktionen

Das Sicherheitskonzept der Antriebsregler basiert auf der Funktion STO (Safe Torque Off). Das Konzept ent-
spricht SIL 3 nach DIN EN 61800-5-2 und PL e (Kat. 4) nach DIN EN ISO 13849-1. Bei Doppelachsreglern wirkt
die zweikanalig aufgebaute Sicherheitsfunktion STO auf beide Achsen. Fir die Anbindung an einen tber-

lagerten Sicherheitskreis stehen unterschiedliche Schnittstellen zur Verfiigung (Klemmen, FSoE oder PROFI-

safe).

Heavy Duty

Hinter dem filigranen, eleganten AuReren verbirgt sich eine extrem robuste Bauweise. Alle Komponenten —
vom stabilen, gut abschirmenden Stahlblechgehause bis zum Motoranschlussstecker — Gibertreffen die Soll-
werte der Industrienormen bei Weitem. Auch das Innenleben ist alles andere als kleinformatig: grofRziigig
ausgelegte Rechnerkapazitaten, hochwertige Bauteile, sorgfaltige Verarbeitung.

3.1.2 Software-Komponenten

Projektierung und Inbetriebnahme

Die Projektierungs- und Inbetriebnahme-Software DriveControlSuite verfligt Giber alle Funktionen zur effizi-
enten Nutzung von Antriebsreglern in Einzel- und Multiachs-Anwendungen. Das Programm fiihrt Sie anhand
von Assistenten Schritt flir Schritt durch den gesamten Projektierungs- und Parametrierungsvorgang.

Offene Kommunikation

Im Antriebsregler sind die Ethernet-basierten Feldbussysteme EtherCAT und PROFINET verfugbar.

Applikationen

Flr die dezentrale Bewegungsfiihrung anspruchsvoller Maschinen empfiehlt sich eine antriebsbasierende
Applikation.

Wann immer universelle und flexible Losungen notwendig sind, ist das antriebsbasierende Applikationspa-
ket von STOBER die geeignete Wahl. Bei der Applikation Drive Based steht mit dem Befehlssatz PLCopen
Motion Control eine antriebsbasierende Bewegungssteuerung fiir Positionierung, Geschwindigkeit und
Drehmoment/Kraft zur Verfligung. Diese Standardbefehle wurden fur verschiedene Anwendungsfille zu Be-
triebsarten zusammengefasst und um Zusatzfunktionen wie Fahrsatzverkettung, Nocken und vielem mehr
erweitert. Bei der Betriebsart Kommando werden alle Eigenschaften der Bewegungen direkt durch die
Steuerung vorgegeben. In der Betriebsart Fahrsatz werden die Eigenschaften der Bewegungen im Antrieb
vordefiniert, sodass nur ein Startsignal zur Ausfiihrung der Bewegung notwendig ist. Durch Verkettung kon-
nen ganze Bewegungsablaufe definiert werden. Fiir Geschwindigkeits- oder Drehmoment/Kraft-gesteuerte
Anwendungen wie Pumpen, Liifter oder Forderbander steht eine eigene Betriebsart zur Verfliigung. Diese
ermoglicht auch den Betrieb ohne Steuerung.

Daneben stehen die Applikationen CiA 402 und PROFIdrive zur Verfligung, die sowohl steuerungs- als auch
antriebsbasierende Betriebsarten bzw. Applikationsklassen beinhalten. Fiir die Standardantriebe nach PRO-
Fldrive in Applikationsklasse 1 und fiir die dezentrale Positioniersteuerung nach Applikationsklasse 3 sind
beispielsweise die Standardtelegramme 1, 2 und 3 sowie die Telegramme 102 und 111 verfugbar. Auf Basis
dieser Telegramme lassen sich die Antriebsregler mit den Technologieobjekten SpeedAxis und BasicPos
(EPos) nutzen.

Fir die steuerungsbasierende Bewegungsfiihrung nach PROFIdrive in Applikationsklasse 4 sind die Standard-

telegramme 3 und 5 sowie das Telegramm 105 verfligbar.
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Mithilfe einer an IEC 61131-3 angelehnten Programmierung mit CFC ist es dariiber hinaus méglich, neue Ap-

plikationen zu erstellen oder bestehende zu erweitern.

313 Betreibbare Motoren, Encoder und Bremsen

Mit dem Antriebsregler konnen Sie Lean-Motoren der Baureihe LM, Synchron-Servomotoren (z. B. der Bau-
reihe EZ), Asynchronmotoren, Linear- oder Torquemotoren betreiben.

Flr die Riickflhrung stehen am Anschluss X4 Auswertungsmaoglichkeiten flr die folgenden Encoder zur Ver-
fligung:

e  Encoder EnDat 2.1/2.2 digital

e SSI-Encoder

e Inkrementalencoder TTL differenziell und HTL differenziell (HTL Uber Adapter HT6)

e  Resolver

e Encoder EnDat 3 oder HIPERFACE DSL (bei Ausfiihrung One Cable Solution)

Ferner stehen am Anschluss X101 und X103 Auswertungsmaoglichkeiten fiir die folgenden Encoder zur Verfi-
gung:

e Inkrementalencoder HTL single-ended

e Puls-/Richtungsschnittstelle HTL single-ended

Alle Geratetypen des Antriebsreglers verfligen Gber Anschlisse fir PTC-Thermistoren und kénnen im Stan-

dard eine 24 V,-Bremse ansteuern.

3.1.4 Anwendungstraining

STOBER bietet ein mehrstufiges Trainingsprogramm, das im Wesentlichen auf den Antriebsregler fokussiert

ist.

G6 Basic

Trainingsinhalte: Systemibersicht, Montage und Inbetriebnahme des Antriebsreglers. Verwendung von Op-
tionsmodulen. Parametrierung, Inbetriebnahme und Diagnose Uber die Inbetriebnahme-Software. Fernwar-
tung. Grundlagen der Regleroptimierung. Konfiguration des Antriebsstrangs. Integrierte Software-Funktio-
nen. Software-Applikationen. Anbindung an eine Ubergeordnete Steuerung. Grundlagen Sicherheitstechnik.
Praktische Ubungen am Trainingsaufbau.

Verwendete Software: DriveControlSuite.

G6 Customized

Trainingsinhalte: Spezialwissen zur Regelungs-, Steuerungs- und Sicherheitstechnik. Praktische Ubungen am
Trainingsaufbau.
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3 Antriebsregler SC6

3.2 Technische Daten

Technische Daten zu den Antriebsreglern entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

3.21 Typenbezeichnung

SC 6 A

Tab. 1: Beispiel-Code zur Typenbezeichnung

Code Bezeichnung
SC Baureihe

6 Generation

A Version

0-2 BaugroRe (BG)
6 Leistungsstufe
2 Achsregler

1

z Sicherheitstechnik
R

U

Y

X

Tab. 2: Bedeutung des Beispiel-Codes

3.2.2 Baugrofien
Typ Id.-Nr.
SC6A062 56690
SC6A162 56691
SC6A261 56692

Tab. 3: Verfugbare SC6-Typen und -BaugroRen

SC6 in den Baugrofen 0 bis 2

Beachten Sie, dass das Grundgerat ohne Klemmen ausgeliefert wird. Passende Klemmensatze sind fiir jede

BaugroRe separat erhaltlich.

Ausfiihrung

6. Generation

Leistungsstufe innerhalb der BaugroRe
Doppelachsregler

Einzelachsregler

SZ6: ohne Sicherheitstechnik

SR6: STO Uber Klemmen

SU6: STO und SS1 tber PROFIsafe

SY6: STO und SS1 tber FSoE

SX6: erweiterte Sicherheitstechnik tiber FSoE

BaugroRe Achsregler

BG O Doppelachsregler
BG 1 Doppelachsregler
BG 2 Einzelachsregler
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3.2.3 Allgemeine technische Daten

Nachfolgende Angaben gelten fiir alle Geratetypen.

Geratemerkmale

Schutzart Gerat IP20

Schutzart Einbauraum Mindestens IP54

Schutzklasse Schutzklasse | nach EN 61140

Funkentstorung Integrierter Netzfilter nach EN 61800-3, Storaussendung Klasse C3
Uberspannungskategorie Il nach EN 61800-5-1

Kenn- und Prifzeichen CE, cULus, RoHS

Tab. 4: Geratemerkmale

Transport- und Lagerungsbedingungen

Lager-/ -20 °C bis +70 °C
Transporttemperatur Maximale Anderung: 20 K/h
Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Vibration (Transport) nach EN 5Hz<f<9Hz:3,5mm
60068-2-6 9 Hz < f <200 Hz: 10 m/s?
200 Hz < f <500 Hz: 15 m/s?
Fallhéhe bei freiem Fall* 0,25 m

Gewicht < 100 kg

nach EN 61800-2

(bzw. IEC 60721-3-2, Klasse 2M4)

Schockpriifung nach EN 60068-2-27 Schockform: Halbsinus
Beschleunigung: 5 g
Schockdauer: 30 ms
Anzahl Schocks: 3 je Achse

Tab. 5: Transport- und Lagerungsbedingungen

Betriebsbedingungen

Umgebungstemperatur im Betrieb 0 °C bis 45 °C bei Nenndaten
45 °C bis 55 °C mit Derating -2,5 % / K

Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Aufstellhohe 0 m bis 1000 m tber NN ohne Einschrankung

1000 m bis 2000 m Gber NN mit Derating -1,5 % / 100 m
Verschmutzungsgrad Verschmutzungsgrad 2 nach EN 50178
Beltftung Eingebauter Lifter
Vibration (Betrieb) nach EN 5 Hz<f<9 Hz: 0,35 mm
60068-2-6 9 Hz<f<200 Hz:1m/s?

Tab. 6: Betriebsbedingungen

Entladungszeiten

Selbstentladung DC-Zwischenkreis 15 min

Tab. 7: Entladungszeiten des Zwischenkreises

! Gliltig nur fir originalverpackte Komponenten.
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3.2.4 Elektrische Daten

Die elektrischen Daten der verfligbaren BaugrofRen sowie die Eigenschaften des Brems-Choppers entneh-
men Sie den nachfolgenden Kapiteln.

Eine Erlauterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [* 9.1].
3.2.4.1 Steuerteil

Elektrische Daten

Alle Typen
U 24 Vp, +20 %/ -15 %
l1maxcy 15A
Tab. 8: Elektrische Daten Steuerteil
3.2.4.2 Leistungsteil: Baugréf3e O
Elektrische Daten SC6A062
Uiew 3 x400 V,. +32 % / -50 %, 50/60 Hz;
3x480V,. +10% / -58 %, 50/60 Hz
foru 0—-700 Hz
Ul 0 —max. Uypy
UZPU,ZK \IZ X UlPU
Coy 270 pF
Cupu 1400 uF
(CH— 1880 pF

Tab. 9: Elektrische Daten SC6, BaugroRe 0

Die Ladefahigkeit ist abhéngig von der Zeit zwischen zwei Netzeinschaltungen:

Information

Fir die maximale Ladefahigkeit C,,.», Mmuss eine Zeitspanne von > 15 min zwischen zwei Netzeinschaltungen
eingehalten werden.

Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)

Elektrische Daten

SC6A062

fPWM,PU 4 kHz

Lgeu 10A

o pu 2x4,5A

[N— 210 % fir 2 s; 150 % fur 30 s
Tab. 10: Elektrische Daten SC6, BaugrofRRe 0, bei 4 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten SC6A062

fowmpu 8 kHz

Liusu 8,9 A

Lvsu 2x4A

(- 250 % fiir 2's; 200 % fiir 5 s
Tab. 11: Elektrische Daten SC6, Baugrofe O, bei 8 kHz Taktfrequenz
Elektrische Daten SC6A062

Uynen 780 — 800 V.

Ussien 740 — 760 V.

RN—— 100 Q

Peen 6,4 kW

Pen 2,9 kW

Tab. 12: Elektrische Daten Brems-Chopper, BaugréRe O
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3.2.4.3 Leistungsteil: Baugrofie 1

Elektrische Daten

SC6A162
Wi 3 x 400 V,, +32 % / =50 %, 50/60 Hz;
3 x 480 V,, +10 % / ~58 %, 50/60 Hz
- 0 - 700 Hz
U 0 —max. Ujpy
Uspu 2 V2 x Uy,
Cay 940 pF
Cupo 1400 pF
(G- 1880 pF

Tab. 13: Elektrische Daten SC6, BaugroRRe 1

Die Ladefahigkeit ist abhdngig von der Zeit zwischen zwei Netzeinschaltungen:

Information

Fir die maximale Ladefahigkeit C,,.», muss eine Zeitspanne von = 15 min zwischen zwei Netzeinschaltungen
eingehalten werden.

Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)

Elektrische Daten

SC6A162
fowmpu 4 kHz
linpu 23,2 A
Dy 2x10A
I

2maxPU

210 % fur 2 s; 150 % fur 30 s
Tab. 14: Elektrische Daten SC6, BaugrofRe 1, bei 4 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SC6A162
fowmpu 8 kHz
linpu 209A
Y 2x9A
|

2maxPU

250 % fur 2's; 200 % fur 5 s
Tab. 15: Elektrische Daten SC6, BaugroRe 1, bei 8 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SC6A162
Ugncn 780 — 800V,
Usgien 740 - 760 V.
Ramine 470
P.oce 13,6 kW
Pories 6,2 kW

Tab. 16: Elektrische Daten Brems-Chopper, BaugrofRe 1
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3.2.4.4 Leistungsteil: Baugrofie 2

Elektrische Daten

SC6A261
Wi 3 x 400 V,, +32 % / =50 %, 50/60 Hz;
3 x 480 V,, +10 % / ~58 %, 50/60 Hz
- 0 - 700 Hz
U 0 —max. Ujpy
Uspu 2 V2 x Uy,
Cay 940 pF
Cupo 1400 pF
(G- 1880 pF

Tab. 17: Elektrische Daten SC6, BaugroRe 2

Die Ladefahigkeit ist abhdngig von der Zeit zwischen zwei Netzeinschaltungen:

Information

Fir die maximale Ladefahigkeit C,,.», muss eine Zeitspanne von = 15 min zwischen zwei Netzeinschaltungen
eingehalten werden.

Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)

Elektrische Daten

SC6A261
fowmpu 4 kHz
linpu 22,6 A
b 19.A
I

2maxPU

210 % fur 2 s; 150 % fur 30 s
Tab. 18: Elektrische Daten SC6, BaugrofRe 2, bei 4 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SC6A261
fPWM,PU 8 kHz
Ly 17,9A
Lagpo 15A

|

2maxPU

250 % fur 2's; 200 % fur 5 s
Tab. 19: Elektrische Daten SC6, BaugroRe 2, bei 8 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SC6A261
Ugncn 780 — 800V,
Usgien 740 - 760 V.
Ramine 470
P.oce 13,6 kW
Pories 6,2 kW

Tab. 20: Elektrische Daten Brems-Chopper, Baugrofle 2
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3.2.4.5 Zwischenkreiskopplung

Die Ladefahigkeit der Antriebsregler kann durch Zwischenkreiskopplung nur dann erhéht werden, wenn die
Leistungsversorgung an den Antriebsreglern gleichzeitig zugeschaltet wird.

3.2.4.6 Asymmetrische Nennstromnutzung an Doppelachsreglern

Beim Betrieb von zwei Motoren an einem Doppelachsregler ist es moglich, einen der Motoren mit einem
dauerhaften Strom oberhalb des Nennstroms des Antriebsreglers zu betreiben, wenn der dauerhafte Strom
des zweiten angeschlossenen Motors niedriger als der Nennstrom des Antriebsreglers ist. Damit sind kos-
tenglinstige Kombinationen von Doppelachsreglern und Motoren moglich.

Eine Erlauterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

Uber folgende Formeln kann der Ausgangsstrom fiir Achse B bestimmt werden, wenn der Ausgangsstrom
fur Achse A bekannt ist:

Formel 1
| = —(1 —1 XE far 0< IZPU(A) < I2N,PU
2PU(B) — '2N,PU 2PUA) ~ '2N,PU 5

Formel 2

fiir | <l )31,6><|

2N,PU — "2PU(A 2N,PU

2PUB) — I2N,PU - ( I2PU(A) - I2N,PU)

5
X_
3

Lpuge)

A
160 % —

IZN,PU

|
| 2PU(A)

lanpu 160 %

Abb. 1: Asymmetrische Last an Doppelachsreglern

Information

Beachten Sie, dass sich die verfligbaren Maximalstréme |,,,.,», der Achsregler auch bei asymmetrischer
Nennstromnutzung auf den Ausgangsnennstrom l, ,, beziehen.
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3.2.4.7 Verlustleistungsdaten nach EN 61800-9-2

Typ Nenn-  Schein- Absolute Betriebspunkte® IE- Ver-
strom leistung Verluste Klasse* gleich®
IZN,PU PV,CUz

(0/25) (0/50) (0/100) (50/25) (50/50) (50/100) (90/50) (90/100)

Relative Verluste

(Al [kVA] [(w] [%]
SC6A062 4,5 6,2 Max.10 1,34 1,49 1,86 1,40 1,63 2,19 1,84 2,77 IE2
SC6A162 10 13,9 Max. 10 0,76 0,92 1,43 0,81 1,04 1,75 1,22 2,29 IE2
SC6A261 19 13,2 10 0,77 0,95 1,56 0,82 1,08 1,89 1,25 2,43 IE2
Absolute Verluste
PV
(Al [kVA] (W] (W] [%]
SC6A062 4,5 6,2 Max. 10 83,2 92,5 115,2 86,7 100,8 135,8 113,9 171,7 IE2 36,0
SC6A162 10 13,9 Max. 10 105,5 128,3 198,8 113,1 145,1 243,5 170,1 318,7 IE2 40,8
SC6A261 19 13,2 Max. 10 101,2 125,8 206,1 108,5 142,0 249,5 165,6 320,4 IE2 41,0

Tab. 21: Verlustleistungsdaten der Antriebsregler SC6 nach EN 61800-9-2

Rahmenbedingungen

Die angegebenen Verluste gelten fir einen Antriebsregler. Bei Doppelachsreglern gelten sie fir beide Ach-

sen zusammen.
Die Verlustleistungsdaten gelten fiir Antriebsregler ohne Zubehor.

Die Verlustleistungsberechnung basiert auf einer 3-phasigen Netzspannung mit 400 V,. / 50 Hz.
Die berechneten Daten enthalten einen Aufschlag von 10 % gemaR EN 61800-9-2.

Die Verlustleistungsangaben beziehen sich auf eine Taktfrequenz von 4 kHz.

Die absoluten Verluste bei abgeschaltetem Leistungsteil beziehen sich auf die 24 V,-Versorgung der Steuer-

elektronik.

? Absolute Verluste bei abgeschaltetem Leistungsteil

*Betriebspunkte bei relativer Motorstatorfrequenz in % und relativem Drehmomentenstrom in %
*IE-Klasse nach EN 61800-9-2

>Vergleich der Verluste zur Referenz bezogen auf IE2 im Nennpunkt (90, 100)
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Sollten Sie den Antriebsregler mit Zubehorteilen bestellen, erhdhen sich die Verluste wie folgt.

Typ

Sicherheitsmodul SR6
Sicherheitsmodul SY6 oder SU6
Sicherheitsmodul SX6

Tab. 22: Absolute Verluste des Zubehors

Absolute Verluste

P, [W]
1
2
<4

Information

Beachten Sie fiir die Auslegung zusatzlich die absolute Verlustleistung des Encoders (liblicherweise < 3 W)

sowie der Bremse.

Verlustangaben zu weiterem, optional verfligbarem Zubeh6r entnehmen Sie den technischen Daten des je-

weiligen Zubehors.

Zykluszeiten

Derating

Mogliche Zykluszeiten entnehmen Sie der nachfolgenden Tabelle.

Typ
Applikation

Feldbus EtherCAT, zyklische Kom-
munikation

Feldbus PROFINET RT, zyklische
Kommunikation

Feldbus PROFINET IRT, zyklische
Kommunikation

Motion-Kern (Bewegungsberech-
nung)

Regelungskaskade

Tab. 23: Zykluszeiten

Zykluszeiten

250 ps, 500 ps, 1 ms, 2 ms, 4 ms,
8 ms

250 ps, 500 ps, 1 ms, 2 ms, 4 ms,
8 ms

1ms,2ms,4ms, 8 ms

1ms,2ms,4ms

250 ps

62,5 us

125 ps

Relevante Parameter
Einstellbar in A150

Einstellbar in TwinCAT 3 oder
CODESYS
Einstellbar im TIA Portal

Einstellbar im TIA Portal

B24 > 8 kHz und B20 = 48, 64
oder 70
B24 = 4 kHz

Information

Flr Lean-Motoren (Steuerart B20 = 32: LM - Sensorlose Vektorregelung) ist nur der Betrieb mit 4 kHz

zuldssig.

Beachten Sie bei der Dimensionierung des Antriebsreglers das Derating des Ausgangsnennstroms in Abhan-
gigkeit von Taktfrequenz, Umgebungstemperatur und Aufstellhohe. Bei einer Umgebungstemperatur von

0 °C bis 45 °C sowie einer Aufstellhéhe von 0 m bis 1000 m besteht keine Einschrdankung. Bei hiervon abwei-
chenden Werten gelten die nachfolgend beschriebenen Angaben.
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3.2.6.1 Einfluss der Taktfrequenz

Durch Veranderung der Taktfrequenz f,,,, wird unter anderem die Gerdauschentwicklung des Antriebs beein-
flusst. Ein Erhdhen der Taktfrequenz hat jedoch erhdhte Verluste zur Folge. Legen Sie bei der Projektierung
die hochste Taktfrequenz fest und bestimmen Sie damit den Ausgangsnennstrom |, ,, fiir die Dimensionie-
rung des Antriebsreglers.

Typ Lnpu Ly ,pu Lnpu

4 kHz [A] 8 kHz [A] 16 kHz [A]
SC6A062 2x4,5 2x4 2x3
SC6A162 2x10 2x9 2x5
SC6A261 19 15 8

Tab. 24: Ausgangsnennstrom l,, ,, in Abhangigkeit von der Taktfrequenz

3.2.6.2 Einfluss der Umgebungstemperatur
Das Derating in Abhangigkeit von der Umgebungstemperatur ergibt sich wie folgt:
e 0°Chis 45 °C: keine Einschrankung (D; = 100 %)
e 45°C bis 55 °C: Derating -2,5% / K
Beispiel
Der Antriebsregler soll bei 50 °C betrieben werden.

Der Deratingfaktor D; wird wie folgt berechnet:
D;=100%-5x%x2,5%=87,5%

3.2.6.3 Einfluss der Aufstellhohe

Das Derating in Abhangigkeit von der Aufstellhéhe ergibt sich wie folgt:
e 0 m bis 1000 m: keine Einschréankung (D,, = 100 %)
. 1000 m bis 2000 m: Derating -1,5% / 100 m

Beispiel
Der Antriebsregler soll auf einer Hohe von 1500 m liber NN aufgestellt werden.
Der Deratingfaktor D, wird wie folgt berechnet:

D, =100%-5x1,5%=92,5%

3.2.6.4 Berechnung des Deratings

Gehen Sie bei der Berechnung wie folgt vor:

1. Legen Sie die hochste Taktfrequenz (f,,,) fest, die wahrend des Betriebs verwendet wird und bestim-
men Sie damit den Nennstrom L, .

2. Bestimmen Sie die Deratingfaktoren fir Aufstellhohe und Umgebungstemperatur.

3. Berechnen Sie den reduzierten Nennstrom I,y p..q) §emMaR der nachfolgenden Formel:
Lanpuired) = lanpu % Dy X Dy

Beispiel

Ein Antriebsregler des Typs SC6A062 soll bei einer Taktfrequenz von 8 kHz auf einer Héhe von 1500 m Gber
NN und einer Umgebungstemperatur von 50 °C betrieben werden.

Der Nennstrom des SC6A062 bei 8 kHz betragt 4 A pro Achse. Der Deratingfaktor D; berechnet sich wie
folgt:

D;=100%-5%x25%=87,5%

Der Deratingfaktor D,, berechnet sich wie folgt:

D, =100%-5x1,5%=92,5%

Der fiir die Projektierung zu beachtende Ausgangsstrom betragt:
Lnpupeq = 4 A X 0,875 x 0,925 = 3,24 A
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Abmessungen
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Abb. 2: MaRzeichnung SC6
MaRB SC6A062 SC6A162 SC6A261
Antriebsregler Breite W 45 65
Tiefe D 265 286
Hohe Korpus H1 343
Hohe Befestigungslasche H2 15
Hohe inkl. H3 373
Befestigungslaschen
Gesamthohe inkl. H4 423
Schirmanschluss
Befestigungsbohrungen  Vertikaler Abstand A 360+2
(M5) Vertikaler Abstand zur B 5
Oberkante

Gewicht

Tab. 25: Abmessungen SC6 [mm)]

Berlicksichtigen Sie die zusatzliche Bautiefe von Hinterbaumodulen fir die Berechnung der Gesamtabmes-

sungen.

Typ Gewicht ohne Verpackung [g]
SC6A062 3600

SC6A162 5300

SC6A261 5200

Tab. 26: Gewicht SC6 [g]

Gewicht mit Verpackung [g]
5200
6700
6400
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3.29 Mindestfreiraume

Antriebsregler

C C

Abb. 3: Mindestfreiraume

Beriicksichtigen Sie fiir die optionalen Hinterbaumodule Quick DC-Link DL6B die zusatzliche Bautiefe von
35 mm.

Die in der Tabelle angegebenen MaRe beziehen sich auf die AuBenkanten des Antriebsreglers.

Mindestfreiraum A (nach oben) B (nach unten) C (zur Seite) D (nach vorne)
Alle BaugréRen 100 200 5 50°

Tab. 27: Mindestfreirdume [mm]

Drossel und Filter

Vermeiden Sie den Einbau unterhalb von Antriebsreglern oder Versorgungsmodulen. Bei Einbau in einen
Schaltschrank wird ein Abstand von ca. 100 mm zu sonstigen benachbarten Bauteilen empfohlen. Dieser Ab-
stand stellt die Entwdarmung der Drosseln und Filter sicher.

Bremswiderstande

Vermeiden Sie den Einbau unterhalb von Antriebsreglern oder Versorgungsmodulen. Damit die erwarmte
Luft ungehindert abstrémen kann, ist ein Mindestabstand von ca. 200 mm zu benachbarten Bauteilen oder
Wanden sowie von ca. 300 mm zu dariiber befindlichen Bauteilen oder Decken einzuhalten.

®Zu beriicksichtigender Mindestfreiraum bei dauerhaftem Anschluss der Service-Schnittstelle X9
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3 Antriebsregler SC6 3.3 Antriebsregler-/Motorkombinationen

Antriebsregler-/Motorkombinationen

Eine Erlduterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

Synchron-Servomotor EZ (n, = 2000 min™) — SC6

KEM
[V/1000 min™]
Konvektionskiihlung IC 410
EZ813U 239

Synchron-Servomotor EZ (n, = 3000 min™) — SC6

KEM
[V/1000 min™]

Konvektionskiihlung IC 410
EZ301U 40
EZ302U 86
EZ303U 109
EZ401U 96
EZ402U 94
EZ404U 116
EZ501U 97
EZ502U 121
EZ503U 119
EZ505U 141
EZ701U 95
EZ702U 133
EZ703U 122
Fremdbeliiftung IC 416
EZ401B 96
EZ402B 94
EZ404B 116
EZ501B 97
EZ502B 121
EZ503B 119
EZ505B 141
EZ701B 95
EZ702B 133

Synchron-Servomotor EZ (n, = 4500 min™) — SC6

KEM
[V/1000 min™]
Konvektionskiihlung IC 410
EZ505U 103
EZ703U 99

My
(Nm]

39,0

(Nm]

0,93
1,59
2,07
2,8
47
6.9
43
74
9,7
13,5
74
12
16,5

34
59
10,2
54
10,3
14,4
20,2
9,7
16,6

My
(Nm]

9,5
12,1

Iy

(Al

14,9

(Al

1,99
16
163
2,74
44
58
3,74
5,46
6,9
8,8
7,2
8,2
1,4

34
5,5
8.2
47
78
10,9
13,7
9,5
11,8

Iy

(Al

8,9
11,5

My
[Nm]

43,7

My
(Nm]

0,95
1,68
2,19
3
52
8,6
47
8
11,1
16
83
14,4
20,8

3,7
6,3
11,2
58
11,2
15,9
234
10,5
19,3

[Nm]

15,3
20

ly

(Al

16,5

(Al

2,02
1,67
1,71
2,88
48
6,6

5,76
7,67

3,6
58
8,7

8,16
1,8
14,7

12,9

ly

(Al

134
17,8

SC6A062 SC6A162 SC6A261 SC6A062 SC6A162 SC6A261

lonpu [A]
(fowmeu = 8 kHz)

lonpu [A]
(fowmpu = 4 kH2)

45 10

SC6A062 SC6A162 SC6A261 SC6A062 SC6A162 SC6A261

lnpy [A]
(fowmpu = 8 kH2)

oy [A]
(fovmpu = 4 kH2)
45 10
2,2
2,7
2,6
1,6
2,1
1,5
11 25
1,7
1,3
1,0
1,3
1,0
1,3
1,7
1,1
2,0
1,2
1,0

SC6A062 SC6A162 SC6A261 SC6A062 SC6A162 SC6A261

lonpu [A]
(fowmeu = 8 kH2)

oy [A]
(fowmpu = 4 kH2)

45 10

19 4

IZN,PU / IO

1,2

19 4
IZN,PUIID

2,0
24
23
14
10

25

19

2,4

20

14

IZN,PUIID

11

22

23

16

13

19

15

19 4

Ly ! 1o
14
1.1

9

9

1,9
14
2,3
1,6
1,2

25
1,6
1,0
18
1,1

9

15

15

23

2,0
1,5
19
1,6
11

18
1,3
1,0
1,5
1,2

15

59
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Synchron-Servomotor EZ (n, = 6000 min™) — SC6
SC6A062 SC6A162 SC6A261 SC6A062 SC6A162 SC6A261

lonpy [A] lxpy [A]
(fovmpu = 4 kH2) (fowmpu = 8 kHz)
Kew My ks M, lo 45 10 19 4 9 15
[V/1000 min™] [Nm] [A] [Nm] [A]

Konvektionskiihlung IC 410 )
EZ202U 40 04 0,99 0,44 1,03 39
EZ203U 40 0,61 1,54 0,69 1,64 2,7 24
EZ301U 40 0,89 1,93 0,95 2,02 22 2,0
EZ302U 42 1,5 3,18 1,68 348 1,3 1,1
EZ303U 55 1,96 317 2,25 3,55 1,3 1,1
EZ401U 47 23 4,56 28 5,36 1,9 1,7
EZ402U 60 35 5,65 49 7,43 1,3 1,2 2,0
EZ404U 78 58 7,18 8,4 9,78 1,0 1,9 1,5
EZ501U 68 34 4,77 44 58 1,7 1,6
EZ502U 72 52 7,35 78 98 1,0 1,9 1,5
EZ503U 84 6,2 7,64 10,6 11,6 1,6 1,3
EZ701U 76 52 6,68 79 9,38 1,1 2,0 1,6
EZ702U 82 7,2 8,96 14,3 16,5 1,2
Fremdbeliiftung IC 416 AL
EZ401B 47 29 5,62 35 6,83 1,5 1,3 22
EZ402B 60 5,1 7,88 6,4 9,34 1,1 2,0 1,6
EZ404B 78 8 9,98 10,5 12 1,6 1,3
EZ501B 68 45 6,7 57 75 1,3 1,2 2,0
EZ502B 72 8,2 11,4 10,5 134 1,4 1,1
EZ503B 84 10,4 13,5 14,8 15,9 1,2

EZ701B 76 75 10,6 10,2 12,4 1,5 1,2
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3.4 Zubehor

Informationen zum verflighbaren Zubehér entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

3.41 Sicherheitstechnik

| Information

Der Antriebsregler wird in der Standardausfiihrung ohne Sicherheitstechnik ausgeliefert (Option SZ6).
Mochten Sie einen Antriebsregler mit integrierter Sicherheitstechnik, miissen Sie diese zusammen mit dem
Antriebsregler bestellen. Die Sicherheitsmodule sind fester Bestandteil der Antriebsregler und diirfen nicht
modifiziert werden.

Option SZ6 — ohne Sicherheitstechnik

Id.-Nr. 56660
Ausfiihrung ohne Sicherheitstechnik.

Sicherheitsmodul SX6 — erweiterte Sicherheitstechnik tiber FSoE

Id.-Nr. 5050185

Optionales Zubehor fiir den Einsatz in sicherheitsrelevanten Anwendun-
gen bis PL e, SIL 3 nach EN ISO 13849-1 und EN 61800-5-2. SX6 stellt neben
der grundlegenden Sicherheitsfunktion Safe Torque Off (STO) weitere in

|"""““"| . der EN 61800-5-2 spezifizierte Sicherheitsfunktionen zur Verfligung. Zu-

LU satzlich zu den sicheren Stoppfunktionen Safe Stop 1 (SS1) und Safe Stop 2
(SS2) zahlen dazu unter anderem Safely-Limited Speed (SLS), Safe Brake
Control (SBC), Safe Direction (SDI) und Safely-Limited Increment (SLI). An-
bindung an den Uberlagerten Sicherheitskreis Gber Fail Safe over EtherCAT

(FSoE).

Sicherheitsmodul SR6 — STO liber Klemmen

Id.-Nr. 56661

Optionales Zubehor fiir den Einsatz der Sicherheitsfunktion Safe Torque
Off (STO) in sicherheitsrelevanten Anwendungen (PL e, SIL 3) nach EN I1SO
13849-1 und EN 61800-5-2. Anbindung an den Uberlagerten Sicherheits-
kreis Uber Klemme X12.

Sicherheitsmodul SY6 — STO und SS1 iiber FSoE

Safety over = Id.-Nr. 56662

EtherCAT® Optionales Zubehor fiir den Einsatz der Sicherheitsfunktionen Safe Torque
Off (STO) und Safe Stop 1 (SS1) in sicherheitsrelevanten Anwendungen
(PL e, SIL 3) nach EN ISO 13849-1 und EN 61800-5-2. Anbindung an den
Uberlagerten Sicherheitskreis tber Fail Safe over EtherCAT (FSoE).

Sicherheitsmodul SU6 — STO und SS1 {iber PROFlsafe

Id.-Nr. 56696
Optionales Zubehor fiir den Einsatz der Sicherheitsfunktionen Safe Torque
. Off (STO) und Safe Stop 1 (SS1) in sicherheitsrelevanten Anwendungen
(PL e, SIL 3) nach EN ISO 13849-1 und EN 61800-5-2. Anbindung an den
PROFlsafe Uberlagerten Sicherheitskreis Gber PROFINET (PROFlsafe).
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3.4.2

3.4.3
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Kommunikation

Der Antriebsregler verfugt Uber zwei Schnittstellen fir die EtherCAT- oder PROFINET-Anbindung auf der Ge-
rateoberseite sowie iber eine Ethernet-Service-Schnittstelle auf der Geratefront. Kabel fur die Anbindung

sind separat erhaltlich.

EtherCAT oder PROFINET

—
EtherCAT.

4

EtherCAT-Kabel

PC-Verbindungskabel

USB 2.0 Ethernet-Adapter

‘

Klemmensatz

Geben Sie bei der Bestellung des Grundgerats das gewiinschte Feldbussys-
tem an, da die Feldbuskommunikation tGber die Firmware bestimmt wird.

Ethernet-Patchkabel, CAT5e, gelb.
Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:
Id.-Nr. 49313: Lange ca. 0,25 m.

Id.-Nr. 49314: Lange ca. 0,5 m.

Id.-Nr. 49857
Kabel zur Kopplung der Service-Schnittstelle X9 mit dem PC, CAT5e, blau,
Lange: 5 m.

Id.-Nr. 49940
Adapter fir die Kopplung von Ethernet auf einen USB-Anschluss.

Fiir den Anschluss bendétigen Sie fiir jeden Antriebsregler SC6 einen passenden Klemmensatz.

Klemmensatz fiir Antriebsregler ohne Sicherheitsmodul SR6 (STO iiber Klemmen)

22

(Abb. ahnlich)

Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:

Id.-Nr. 138652
Klemmensatz fiir SC6A062Z/U/Y. Inhalt: 13 Klemmen.

Id.-Nr. 138653
Klemmensatz flir SC6A162Z/U/Y. Inhalt: 13 Klemmen.

Id.-Nr. 138654
Klemmensatz fiir SC6A261Z/U/Y. Inhalt: 10 Klemmen.

Klemmensatz fiir Antriebsregler mit Sicherheitsmodul SR6 (STO liber Klemmen)

%xt oW

(Abb. 3hnlich)

Folgende Ausfihrungen sind verfligbar:

Id.-Nr. 138680
Klemmensatz fiir SC6A062R. Inhalt: 14 Klemmen.

Id.-Nr. 138681
Klemmensatz fiir SC6A162R. Inhalt: 14 Klemmen.

Id.-Nr. 138682
Klemmensatz fiir SC6A261R. Inhalt: 11 Klemmen.
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3.4.4 Zwischenkreiskopplung

Wenn Sie SC6-Antriebsregler im Zwischenkreisverbund koppeln mdchten, bendétigen Sie die Quick DC-Link-
Module vom Typ DL6B.

Flr die horizontale Kopplung erhalten Sie die Hinterbaumodule DL6B in unterschiedlichen Ausfiihrungen,
passend zur BaugroRRe des Antriebsreglers.

Die Schnellspannklammern zur Befestigung der Kupferschienen sowie ein Isolationsverbindungsteil sind im

Lieferumfang enthalten. Nicht im Lieferumfang enthalten sind die Kupferschienen. Diese miissen ein Quer-

schnittsmal® von 5 x 12 mm besitzen. Isolationsendteile fir den linken und rechten Abschluss des Verbunds

sowie Abdeckungen fiir die Hinterbaumodule sind separat erhéltlich. Die Abdeckungen schitzen im Schalt-

schrank verbaute Hinterbaumodule, die erst spater mit Antriebsreglern tGiberbaut werden, beispielsweise im
Rahmen einer Nachristung.

Quick DC-Link DL6B — Hinterbaumodul fiir Antriebsregler

Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:

DL6B10

Id.-Nr. 56655

Hinterbaumodul fiir Antriebsregler der BaugrofRe 0:
SC6A062

DL6B11

Id.-Nr. 56656

Hinterbaumodul fiir Antriebsregler der BaugrofRe 1 oder 2:
SC6A162 und SC6A261

Quick DC-Link DL6B - Isolationsendteil

Id.-Nr. 56659
Isolationsendteile fiir den linken und rechten Abschluss des Verbunds, 2
Stick.
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Quick DC-Link DL6B — Abdeckung

= Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:

QDL6C10

Id.-Nr. 5050128

Abdeckung fiir Hinterbaumodul DL6B10,
Abmessungen: 373 x 45 x 1 mm

QDbL6C11

Id.-Nr. 5050129

Abdeckung flr Hinterbaumodul DL6B11,
Abmessungen: 373 x 64 x 1 mm

3.4.5 Bremswiderstand

Erginzend zu den Antriebsreglern bietet STOBER nachfolgend beschriebene Bremswiderstinde verschiede-
ner Bauform und Leistungsklasse an. Beachten Sie bei der Auswahl die in den technischen Daten der einzel-
nen Typen der Antriebsregler angegebenen minimal zuldssigen Bremswiderstande.

3.4.5.1 Rohrfestwiderstand FZMU, FZZMU

Typ FZMU 400x65 FZZMU 400x65
1d.-Nr. 49010 53895
SC6A062 X —
SC6A162 (X) X
SC6A261 (X) X

Tab. 28: Zuordnung Bremswiderstand FZMU, FZZMU — Antriebsregler SC6

X Empfohlen
(X) Moglich
— Nicht moglich

Eigenschaften

Technische Daten FZMU 400x65 FZZMU 400x65
Id.-Nr. 49010 53895

Typ Rohrfestwiderstand Rohrfestwiderstand
Widerstand [Q] 100 +10 % 47 £10 %
Temperaturdrift +10% +10%
Leistung [W] 600 1200
Therm. Zeitkonst. t, [s] 40 40
Impulsleistung fir < 1 s [kW] 18 36

Upax [V] 848 848
Gewicht ohne Verpackung [g] 2200 4170
Schutzart P20 P20
Kenn- und Prifzeichen cURus, CE, UKCA cURus, CE, UKCA

Tab. 29: Technische Daten FZMU, FZZMU
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Abmessungen
1 i
IR Y S AT Lo
A AN [IYAc NN 77N 1
LG I N R
NP NN P
P - Y TR - S
4 P 4 F
K K
e o e e
Abb. 4: MaRzeichnung FZMU (1), FZZMU (2)
MaR FZMU 400x65 FZZMU 400%65
Id.-Nr. 49010 53895
LxD 400 x 65 400 x 65
H 120 120
K 6,5x12 6,5x12
M 430 426
(0] 485 485
R 92 185
u 64 150
X 10 10

Tab. 30: Abmessungen FZMU, FZZMU [mm]
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3.4.5.2 Flachwiderstand GVADU, GBADU

Typ
Id.-Nr.
SC6A062
SC6A162
SC6A261

GVADU 210x20

55441
X
(X)
(X)

GBADU 265x30
55442
X
(X)
(X)

Tab. 31: Zuordnung Bremswiderstand GVADU, GBADU — Antriebsregler SC6

X Empfohlen
(X) Moglich
— Nicht moglich

Eigenschaften

Technische Daten
Id.-Nr.

Typ

Widerstand [Q]
Temperaturdrift
Leistung [W]

Therm. Zeitkonst. t, [s]
Impulsleistung fir < 1 s [kW]
U, [V]
Kabelausfiihrung
Kabelldnge [mm]
Leiterquerschnitt [AWG]

Gewicht ohne Verpackung [g]
Schutzart
Kenn- und Priifzeichen

Tab. 32: Technische Daten GVADU,

GVADU 210x20

55441

100 +10 %
+10 %
150
60
3,3
848
Radox
500
18/19
(0,82 mm?)
300
IP54

GBADU

GBADU 265x30
55442
Flachwiderstand
100 £10 %
+10 %

300
60
6,6
848
FEP
1500
14/19
(1,9 mm?)
930
IP54

cURus, CE, UKCA

GBADU 335x30
55443
X
X

GBADU 335x30
55443

47 £10 %
+10 %
400
60
8,8
848
FEP
1500
14/19
(1,9 mm?)
1200
IP54
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Abmessungen
- F -l
/ \ [‘ \
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Abb. 5: MaRzeichnung GVADU, GBADU

MaRB GVADU 210x20 GBADU 265%30 GBADU 335x30
Id.-Nr. 55441 55442 55443

A 210 265 335

H 192 246 316

C 20 30 30

D 40 60 60

E 18,2 28,8 28,8

F 6,2 10,8 10,8

G 2 3 3

K 2,5 4 4

J 4,3 5,3 53

B 65° 73° 73°

Tab. 33: Abmessungen GVADU, GBADU [mm]
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3.4.6 Drossel

Technische Angaben zu passenden Drosseln entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.
3.4.6.1 Ausgangsdrossel TEP

Ausgangsdrosseln werden fiir den Anschluss von Antriebsreglern der BaugroBen 0 bis 2 an Synchron-Servo-
motoren oder Asynchronmotoren ab einer Kabelldnge > 50 m benétigt, um Stérimpulse zu reduzieren und

das Antriebssystem zu schonen. Beim Anschluss von Lean-Motoren diirfen keine Ausgangsdrosseln einge-
setzt werden.

Information

Die folgenden technischen Daten gelten fir eine Drehfeldfrequenz von 200 Hz. Diese Drehfeldfrequenz
erreichen Sie zum Beispiel mit einem Motor mit der Polpaarzahl 4 und der Nenndrehzahl 3000 min™.
Beachten Sie flir hohere Drehfeldfrequenzen in jedem Fall das angegebene Derating. Beachten Sie
auBerdem die Abhangigkeit von der Taktfrequenz.

Eigenschaften

Technische Daten TEP3720-0ES41 TEP3820-0CS41 TEP4020-0RS41
Id.-Nr. 53188 53189 53190
Spannungsbereich 3 x 0 bis 480 V,

Frequenzbereich 0-200 Hz

Nennstrom |, bei 4 kHz 4A 17,5A 38A
Nennstrom I, bei 8 kHz 3,3A 15,2 A 30,4 A
Max. zuldssige Motor- 100 m

kabellange mit

Ausgangsdrossel

Max. Umgebungs- 40 °C

temperatur 9, max

Schutzart IPOO

Wicklungsverluste 11w 29 W 61 W
Eisenverluste 25 W 16 W 33W
Anschluss Schraubklemme

Max. Leiterquerschnitt 10 mm?

UL Recognized Ja

Component (CAN; USA)

Kenn- und Prifzeichen cURus, CE

Tab. 34: Technische Daten TEP
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Abmessungen

A

[1]

A

Abb. 6: MaRzeichnung TEP

MaR

Hohe H [mm]

Breite W [mm]

Tiefe D [mm]

Vertikaler Abstand —
Befestigungsbohrungen Al [mm]
Vertikaler Abstand —
Befestigungsbohrungen A2 [mm)]
Horizontaler Abstand —
Befestigungsbohrungen B1 [mm]
Horizontaler Abstand —
Befestigungsbohrungen B2 [mm]
Bohrlocher — Tiefe E [mm]
Bohrlécher — Breite F [mm]
Verschraubung — M

Gewicht ohne Verpackung [g]

Tab. 35: Abmessungen und Gewicht TEP

HTL- auf TTL-Adapter

HTL- auf-TTL-Adapter HT6

Y

TEP3720-0ES41

Max. 150

178
73
166
113
53
49
5,8

11
M5

2900

Id.-Nr. 56665
Adapter fir Antriebsregler der Baureihen SC6 und SI6 zur Pegelumsetzung

von HTL-Signalen auf TTL-Signale.

TEP3820-0CS41

3 Antriebsregler SC6 3.4 Zubehor

-

v

I, 1,

TEP4020-0RS41

Max. 152 Max. 172
178 219
88 119
166 201
113 136
68 89
64 76
5,8 7
11 13
M5 M6
5900 8800

Er dient dem Anschluss eines Inkrementalencoders HTL differenziell an

Klemme X4 des Antriebsreglers.

69
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3.5 Weitere Informationen

3.5.1 Richtlinien und Normen

Folgende europaische Richtlinien und Normen sind flr die Antriebsregler relevant:
e  Richtlinie 2006/42/EG — Maschinenrichtlinie

e Richtlinie 2014/30/EU — EMV-Richtlinie

e  Richtlinie 2011/65/EU — RoHS-Richtlinie

e Richtlinie 2009/125/EG — Okodesign-Richtlinie

e ENIEC61800-3:2018

e EN61800-5-1:2007 + A1:2017

e EN61800-5-2:2017
e ENIEC63000:2018
e ENISO 13849-1:2015

3.5.2 Kenn- und Priifzeichen

In den technischen Daten werden folgende Kenn- und Priifzeichen genannt.

yorm
55

oonS

LOF
LISTED

c“ us

3.5.3 Weitere Dokumentationen

Bleifrei-Kennzeichen RoHS
Kennzeichen gemaR RoHS-Richtlinie 2011-65-EU.

CE-Kennzeichen
Selbstdeklaration des Herstellers: Das Produkt entspricht den EU-Richtlini-
en.

UKCA-Priifzeichen
Selbstdeklaration des Herstellers: Das Produkt entspricht den UK-Richtlini-
en.

UL-Priifzeichen (cULus)

Dieses Produkt ist von UL fiir USA und Kanada gelistet.

Reprasentative Muster dieses Produkts wurden von UL bewertet und er-
fullen die anwendbaren Normen.

UL-Priifzeichen fiir anerkannte Komponenten (cURus)

Diese Komponente oder dieses Material ist von UL fiir USA und Kanada an-
erkannt. Reprasentative Muster dieses Produkts wurden von UL bewertet
und erfiillen die anwendbaren Anforderungen.

Weitere, das Produkt betreffende Dokumentationen finden Sie unter
http://www.stoeber.de/de/downloads/

Geben Sie im Feld Suchbegriff die ID der Dokumentation ein.

Dokumentation
Handbuch Antriebsregler SC6

ID
442789


http://www.stoeber.de/de/downloads/
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Antriebsregler

4.1 Ubersicht

Der Schlanke fir die Anreihtechnik

Merkmale

Einzel- oder Doppelachsregler mit einem Ausgangsnenn-
strom bis 50 A und 250 % Uberlastfahigkeit
Versorgungsmodule bis 50 kW Nennleistung

Regelung von rotativen Synchron-Servomotoren und
Asynchronmotoren

Sensorlose Positionsregelung von Lean-Motoren
Regelung von Linear- und Torquemotoren

One Cable Solution EnDat 3

Elektronisches Motortypenschild Giber EnDat-Encoderschnitt-
stellen

Integrierte EtherCAT- oder PROFINET-Kommunikation
Sicherheitstechnik STO tber Klemmen oder STO und SS1
Uber FSoE oder PROFIsafe: SIL 3, PL e (Kat. 4)

Erweiterte Sicherheitstechnik (SS1, SS2, SLS,...) tGiber FSoE
Integrierte Bremsenansteuerung

Energieversorgung tiber Zwischenkreiskopplung
Asymmetrische Nennstromnutzung an Doppelachsreglern
bei Betrieb von Motoren unterschiedlicher Leistung

Variable Einspeiseleistung durch parallel schaltbare Versor-
gungsmodule
Verfuigbare EPLAN-Makros im EPLAN Data Portal



Merkmale

4 Antriebsregler SI6 4.1 Ubersicht

Die fur Multiachs-Anwendungen konzipierte Anreihtechnik besteht aus der Kombination Antriebsregler SI6
und Versorgungsmodul PS6. Augenfalligstes Merkmal: Die duBerst kompakte Bauweise! Alle SI6 sind mit
dem zentralen Versorgungsmodul PS6 verbunden. Zusatzliche Absicherungen und Verkabelung fir jede ein-
zelne Achse entfallen. Sie reduzieren somit Material- und Betriebskosten. Auch in Sachen Beschleunigung
hat der Antriebsregler SI6 einiges zu bieten: In Verbindung mit einem Synchron-Servomotor der Baureihe EZ
schafft er es in 10 ms von 0 auf 3000 min™. Passende Quick DC-Link-Module iibernehmen die Energieversor-
gung der Antriebsregler im Verbund. Der Antriebsregler SI6 ist in vier BaugroRen als Einzel- oder Dop-
pelachsregler mit einem Ausgangsnennstrom bis zu 50 A erhaltlich. Das Versorgungsmodul PS6 steht in drei

BaugroRen mit einer Ausgangsnennleistung von 10 kW bis 50 kW zur Verfugung.

Fiir STOBER Synchron-Servomotoren empfehlen wir den Betrieb mit Encoder EnDat 2.2 digital oder als One
Cable Solution mit EnDat 3. Mit diesen Encodersystemen wird die hochste Regelungsglte erreicht. Die Mo-
torparametrierung kann automatisch aus dem elektronischem Motortypenschild erfolgen.

Antriebsregelung in Anreihtechnik mit SI6 und PS6

Booksize? Taschenbuch!

Sie sparen wertvollen Platz im Schaltschrank, denn mit gerade mal 45 mm Breite ist der Antriebsregler die
kompakteste Losung auf dem Markt. Dabei bietet er alle Features, die sich ein Konstrukteur wiinscht.

Kapazitdten passgenau dimensionieren

4 Achsen, 16 oder 97? Ein einzelner Antriebsregler SI6 kann bis zu
zwei Achsen regeln. Dank der Anreihtechnik |3sst sich die Anzahl der
anzusteuernden Motoren resp. Achsen frei skalieren. Bei Bedarf wer-
den die Antriebsregler SI6 kombiniert mit Stand-Alone-Einheiten aus
den STOBER Baureihen SC6 oder SD6. Fiir die gemeinsame Energie-
versorgung konnen Antriebsregler der Baureihen SI6, SC6 und SD6
iber Quick DC-Link-Module miteinander verbunden werden.

MaRgeschneiderte Energienutzung

Die Antriebsregler SI6 sind mit einem zentralen Versorgungsmodul verbunden. Eingespart werden dezentra-
le Versorgungsmodule sowie Absicherungen und Verkabelung fiir jede Achse. Bei der Verwendung von Dop-
pelachsmodulen kénnen nicht genutzte Leistungsreserven einer Achse fir die zweite Achse genutzt werden.
Eine betrdchtliche Reduktion von Platzbedarf und Kosten!

Prazise Dynamik

Der Antriebsregler sorgt fir buchstablich blitzschnelle Beschleunigung. Zum Beispiel in Verbindung mit dem
STOBER Synchron-Servomotor EZ401: in 10 ms von 0 auf 3000 min™.
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4.1 Ubersicht

41.2

4 Antriebsregler SI6

Wenige Klicks, wenig Draht

Die Installation erfolgt denkbar einfach. Kein miihsames Ver-
drahten. Die patentierten Quick DC-Link-Module ermdoglichen
das simple "Einklicken" der Standard-Kupferschienen sowie die
einfache Montage und den Anschluss der Antriebsregler. Enco-
derkommunikation und Leistungsanschluss des Motors kdnnen
Gber eine gemeinsame Kabelverbindung erfolgen: Mit dem En-
codersystem EnDat 3 steht das elektronische Motortypenschild
zur Verfligung, das die Parametrierung der Motordaten einfach
und sicher erledigt. Die alternative Schnittstelle: EnDat 2.2 digi-
tal, ebenfalls mit elektronischer Typenschildfunktion.

Sicherheitsfunktionen

Das Sicherheitskonzept der Antriebsregler basiert auf der Funktion STO (Safe Torque Off). Das Konzept ent-
spricht SIL 3 nach DIN EN 61800-5-2 und PL e (Kat. 4) nach DIN EN ISO 13849-1. Bei Doppelachsreglern wirkt
die zweikanalig aufgebaute Sicherheitsfunktion STO auf beide Achsen. Fir die Anbindung an einen Uber-
lagerten Sicherheitskreis stehen unterschiedliche Schnittstellen zur Verfiigung (Klemmen, FSoE oder PROFI-
safe).

Heavy Duty

Hinter dem filigranen, eleganten AuReren verbirgt sich eine extrem robuste Bauweise. Alle Komponenten —
vom stabilen, gut abschirmenden Stahlblechgehause bis zum Motoranschlussstecker — Gibertreffen die Soll-
werte der Industrienormen bei Weitem. Auch das Innenleben ist alles andere als kleinformatig: grofRziigig
ausgelegte Rechnerkapazitdten, hochwertige Bauteile, sorgféltige Verarbeitung.

Software-Komponenten

Projektierung und Inbetriebnahme

Die Projektierungs- und Inbetriebnahme-Software DriveControlSuite verfligt Gber alle Funktionen zur effizi-
enten Nutzung von Antriebsreglern in Einzel- und Multiachs-Anwendungen. Das Programm fiihrt Sie anhand
von Assistenten Schritt fuir Schritt durch den gesamten Projektierungs- und Parametrierungsvorgang.

Offene Kommunikation

Im Antriebsregler sind die Ethernet-basierten Feldbussysteme EtherCAT und PROFINET verfugbar.

Applikationen

Fir die zentrale Bewegungsfiihrung anspruchsvoller Maschinen empfiehlt sich eine steuerungsbasierende
Applikation.

Mit den steuerungsbasierenden Betriebsarten der Applikation CiA 402 (csp, csv, cst, ip) oder der steuerungs-
basierenden Applikationsklasse 4 der Applikation PROFIdrive realisieren Sie Anwendungen mit synchroni-
sierter, zyklischer Sollwertvorgabe durch eine Motion Control-Steuerung. Zusatzlich kdnnen die Antriebsreg-
ler auch selbststdandig Bewegungsaufgaben libernehmen, zum Beispiel Referenzierfahrten und Tippen bei
der Inbetriebnahme. Fir die steuerungsbasierende Bewegungsfiihrung nach PROFIdrive in Applikationsklas-
se 4 sind die Standardtelegramme 3 und 5 sowie das Telegramm 105 verfligbar. Auf Basis dieser Telegram-
me lassen sich die Antriebsregler mit den Technologieobjekten PositioningAxis, SynchronousAxis, Output-
Cam und Kinematics aus dem TIA Portal nutzen.

Daneben stehen die antriebsbasierenden Applikationen des Typs Drive Based, die antriebsbasierenden Be-
triebsarten der Applikation CiA 402 (pp, vl, pv, pt) und die antriebsbasierenden Applikationsklassen 1 und 3
der Applikation PROFIdrive zur Verfligung.

Mithilfe einer an IEC 61131-3 angelehnten Programmierung mit CFC ist es dariiber hinaus méglich, neue Ap-
plikationen zu erstellen oder bestehende zu erweitern.
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41.3 Betreibbare Motoren, Encoder und Bremsen

Mit dem Antriebsregler konnen Sie Lean-Motoren der Baureihe LM, Synchron-Servomotoren (z. B. der Bau-
reihe EZ), Asynchronmotoren, Linear- oder Torquemotoren betreiben.

Flr die Riickfihrung stehen am Anschluss X4 Auswertungsmaoglichkeiten flr die folgenden Encoder zur Ver-
fligung:

e  Encoder EnDat 2.1/2.2 digital

e SSI-Encoder

e Inkrementalencoder TTL differenziell und HTL differenziell (HTL Gber Adapter HT6)

e  Resolver

e  Encoder EnDat 3 oder HIPERFACE DSL (bei Ausfiihrung One Cable Solution)

Ferner stehen am Anschluss X101 und X103 Auswertungsmaéglichkeiten fiir die folgenden Encoder zur Verfi-
gung:

e Inkrementalencoder HTL single-ended

e Puls-/Richtungsschnittstelle HTL single-ended

Alle Geratetypen des Antriebsreglers verfligen Gber Anschlisse fir PTC-Thermistoren und kénnen im Stan-
dard eine 24 V,-Bremse ansteuern.

41.4 Anwendungstraining

STOBER bietet ein mehrstufiges Trainingsprogramm, das im Wesentlichen auf den Antriebsregler fokussiert
ist.

G6 Basic

Trainingsinhalte: Systemubersicht, Montage und Inbetriebnahme des Antriebsreglers. Verwendung von
Optionsmodulen. Parametrierung, Inbetriebnahme und Diagnose tber die Inbetriebnahme-Software. Fern-
wartung. Grundlagen der Regleroptimierung. Konfiguration des Antriebsstrangs. Integrierte Software-Funk-
tionen. Software-Applikationen. Anbindung an eine Gibergeordnete Steuerung. Grundlagen Sicherheitstech-
nik. Praktische Ubungen am Trainingsaufbau.

Verwendete Software: DriveControlSuite.

G6 Customized

Trainingsinhalte: Spezialwissen zur Regelungs-, Steuerungs- und Sicherheitstechnik. Praktische Ubungen am
Trainingsaufbau.
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4.2 Technische Daten

Technische Daten zu den Antriebsreglern, Versorgungsmodulen und zum Zubehor entnehmen Sie den nach-
folgenden Kapiteln.

421 Allgemeine technische Daten

Nachfolgende Angaben gelten gleichermalen fiir den Antriebsregler SI6 und das Versorgungsmodul PS6.

Geratemerkmale

Schutzart Geréat IP20

Schutzart Einbauraum Mindestens IP54

Schutzklasse Schutzklasse | nach EN 61140

Funkentstérung Integrierter Netzfilter nach EN 61800-3, Stéraussendung Klasse C3
Uberspannungskategorie Il nach EN 61800-5-1

Kenn- und Prifzeichen CE, cULus, RoHS

Tab. 1: Geratemerkmale

Transport- und Lagerungsbedingungen

Lager-/ -20 °C bis +70 °C
Transporttemperatur Maximale Anderung: 20 K/h
Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Vibration (Transport) nach EN 5Hz<f<9Hz:3,5mm
60068-2-6 9 Hz < f <200 Hz: 10 m/s?
200 Hz < f < 500 Hz: 15 m/s?
Fallhéhe bei freiem Fall* 0,25 m

Gewicht < 100 kg

nach EN 61800-2

(bzw. IEC 60721-3-2, Klasse 2M4)

Schockprifung nach EN 60068-2-27 Schockform: Halbsinus
Beschleunigung: 5 g
Schockdauer: 30 ms
Anzahl Schocks: 3 je Achse

Tab. 2: Transport- und Lagerungsbedingungen

Betriebsbedingungen

Umgebungstemperatur im Betrieb 0 °C bis 45 °C bei Nenndaten
45 °C bis 55 °C mit Derating -2,5 % / K

Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Aufstellhohe 0 m bis 1000 m Gber NN ohne Einschrankung

1000 m bis 2000 m Gber NN mit Derating -1,5 % / 100 m
Verschmutzungsgrad Verschmutzungsgrad 2 nach EN 50178
Beliiftung Eingebauter Lufter
Vibration (Betrieb) nach EN 5 Hz<f<9 Hz:0,35 mm
60068-2-6 9 Hz<f<200 Hz:1m/s?

Tab. 3: Betriebsbedingungen

Entladungszeiten

Selbstentladung DC-Zwischenkreis 15 min

Schnellentladung DC-Zwischenkreis = Durch Versorgungsmodul PS6 in Verbindung mit einem Bremswider-
stand:
<1 min

Tab. 4: Entladungszeiten des Zwischenkreises

76 ! Gliltig nur fir originalverpackte Komponenten.
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4.2.2 Antriebsregler

Nachfolgende Kapitel beinhalten Angaben zu elektrischen Daten, Abmessungen und Gewicht des Antriebs-
reglers.

4221 Typenbezeichnung

Sl 6 A 0 6 1 z

Tab. 5: Beispiel-Code zur Typenbezeichnung des Antriebsreglers

Code Bezeichnung Ausfiihrung

Sl Baureihe

6 Generation 6. Generation

A Version

0-3 BaugroRe (BG)

6 Leistungsstufe Leistungsstufe innerhalb der BaugroRe
1 Achsregler Einzelachsregler

2 Doppelachsregler

z Sicherheitstechnik SZ6: ohne Sicherheitstechnik

R SR6: STO Uber Klemmen

u SU6: STO und SS1 tber PROFIsafe

Y SY6: STO und SS1 lber FSoE

X SX6: erweiterte Sicherheitstechnik tiber FSoE

Tab. 6: Bedeutung des Beispiel-Codes

4.2.2.2 Baugrofien

Typ 1d.-Nr. BaugroRe Achsregler
SI6A061 56645 BG O Einzelachsregler
SI6A062 56646 BGO Doppelachsregler
SI6A161 56647 BG 1 Einzelachsregler
SI6A162 56648 BG 1 Doppelachsregler
SI6A261 56649 BG 2 Einzelachsregler
SI6A262 56653 BG 2 Doppelachsregler
SI6A361 56654 BG 3 Einzelachsregler

Tab. 7: Verfugbare SI6-Typen und -BaugroRen

SI6 in den BaugréfRen 0 bis 3

Beachten Sie, dass das Grundgerat ohne Klemmen ausgeliefert wird. Passende Klemmensatze sind fiir jede
BaugroRe separat erhaltlich.
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4.2.2.3 Elektrische Daten

Die elektrischen Daten der verfligbaren SI6-BaugrofRen entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

Eine Erlduterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].
4.2.23.1 Steuerteil

Elektrische Daten

Alle Typen
Uy 24 Voo, +20 %/ -15 %
IlmaxCU 1/5 A
Tab. 8: Elektrische Daten Steuerteil
4.2.23.2 Leistungsteil: Baugréfie 0
Elektrische Daten SI6A061 SI6A062
Uspy 280 — 800 V.
fopu 0— 700 Hz
Uzpy Uzpu
0 — max. VZ—
Cou 180 pF 270 uF
Tab. 9: Elektrische Daten SI6, BaugréfRe O
Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)
Elektrische Daten SI6A061 SI6A062
fown,pu 4 kHz
L pu 5A 2x5A
[—— 210 % fur 2's; 150 % fiir 30 s
Tab. 10: Elektrische Daten SI6, BaugréRe 0, bei 4 kHz Taktfrequenz
Elektrische Daten SI6A061 SI6A062
fPWM,PU 8 kHz
Lonpu 4,5A 2x4,5A
[ 250 % fiir 2 s; 200 % fiir 5 s
Tab. 11: Elektrische Daten SI6, BaugroRe 0, bei 8 kHz Taktfrequenz
4.2.2.3.3 Leistungsteil: Baugréfie1
Elektrische Daten SI6A161 SI6A162
Uypy 280 — 800 V.
fapu 0— 700 Hz
Usey Usry
0 — max. VZ—
Cou 470 pF 940 pF
Tab. 12: Elektrische Daten SI6, BaugrofRe 1
Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)
Elektrische Daten SI6A161 SI6A162
fowmpu 4 kHz
L pu 12A 2x12A
[ — 210 % fir 2 s; 150 % fur 30 s
Tab. 13: Elektrische Daten SI6, BaugroRe 1, bei 4 kHz Taktfrequenz
Elektrische Daten SI6A161 SI6A162
fPWM,PU 8 kHz
L pu 10 A 2x10A
IZmaxPU

250 % fur 2's; 200 % fur 5 s
Tab. 14: Elektrische Daten SI6, BaugroRe 1, bei 8 kHz Taktfrequenz
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Leistungsteil: Baugrofie 2

Elektrische Daten SI6A261

SI6A262
Uiewg 280 — 800 V,
foru 0-700 Hz
Uspy Uzpu
0 — max. VZ—
Cou 940 uF 2250 pF
Tab. 15: Elektrische Daten SI6, BaugrofRe 2
Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)
Elektrische Daten SI6A261 SI6A262
fPWM,PU 4 kHz
L pu 22A 2x25A
[N— 210 % fir 2 s; 150 % fuir 30 s
Tab. 16: Elektrische Daten SI6, BaugroRRe 2, bei 4 kHz Taktfrequenz
Elektrische Daten SI6A261 SI6A262
fowmpu 8 kHz
L pu 20A 2x20A

IZmaxPU

250 % fur 2's; 200 % fur 5 s
Tab. 17: Elektrische Daten SI6, BaugroRe 2, bei 8 kHz Taktfrequenz

Leistungsteil: Baugrofie 3

Elektrische Daten

SI6A361
Uiy 280 — 800 Ve
fopu 0—-700 Hz
Ul Uzru
0 — max. 72—
Cou 2250 uF
Tab. 18: Elektrische Daten SI6, Baugrofle 3
Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)
Elektrische Daten SI6A361
fPWM,PU 4 kHz
ygeu 50 A

IZmaxPU

210 % fur 2's; 150 % fir 30 s
Tab. 19: Elektrische Daten SI6, BaugroRe 3, bei 4 kHz Taktfrequenz
Elektrische Daten SI6A361

8 kHz

40 A
250 % flr 2's; 200 % fur 5 s
Tab. 20: Elektrische Daten SI6, BaugréRe 3, bei 8 kHz Taktfrequenz

fPWM,PU
I2N,PU

IZmaxPU
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4.2.2.3.6 Asymmetrische Nennstromnutzung an Doppelachsreglern
Beim Betrieb von zwei Motoren an einem Doppelachsregler ist es moglich, einen der Motoren mit einem
dauerhaften Strom oberhalb des Nennstroms des Antriebsreglers zu betreiben, wenn der dauerhafte Strom
des zweiten angeschlossenen Motors niedriger als der Nennstrom des Antriebsreglers ist. Damit sind kos-
tenglinstige Kombinationen von Doppelachsreglern und Motoren moglich.

Eine Erlauterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [* 9.1].

Uber folgende Formeln kann der Ausgangsstrom fiir Achse B bestimmt werden, wenn der Ausgangsstrom
fir Achse A bekannt ist:

Formel 1
| —1 (1 - ) XE far 0< I2PU(A) < ey
2PUB) ~ '2N,PU 2PU(A) — '2N,PU 5
Formel 2
[ -1 (1 _l ><§ fur lnpu < bpyiay <16 %D py
2PUB) — '2N,PU 2PU(A) — '2N,PU 3
IZPU(B)
A
160 % —
Lanpu
: I
|
|
|
I - I
[ % l2ru(a)
Lon,pu 160 %

Abb. 1: Asymmetrische Last an Doppelachsreglern

Information

Beachten Sie, dass sich die verfligbaren Maximalstréme |,,,.,», der Achsregler auch bei asymmetrischer
Nennstromnutzung auf den Ausgangsnennstrom l,, ,, beziehen.




4.2.2.3.7

Typ

SI6A06x
SI6A16x
SI6A261
SI6A262
SI6A361

SI6A06x
SI6A16x
SI6A261
SI6A262
SI6A361

4 Antriebsregler SI6 4.2 Technische Daten

Verlustleistungsdaten nach EN 61800-9-2

Nenn-
strom

IZN,PU

(A]

12
22
25
50

(Al
5
12
22
25
50

Schein-  Absolute Betriebspunkte® IE-  Vergleich®
leistung Verluste Klasse®
Pyc’
(0/25) (0/50) (0/100) (50/25) (50/50) (50/100) (90/50) (90/100)
Relative Verluste
[kVA] (W] [%]

3,5 Max. 10 0,71 0,86 1,33 0,76 0,97 1,61 1,13 2,13 IE2

8,3 Max. 10 0,55 0,71 1,19 0,59 0,80 1,44 0,94 1,87 IE2

16,6 Max. 10 0,55 0,71 1,19 0,59 0,80 1,44 0,94 1,87 IE2
173  Max.10 045 062 1,12 050 0,74 1,47 0,95 2,12 IE2
34,6 Max. 10 0,45 0,62 1,12 0,50 0,74 1,47 0,95 2,12 1E2

Absolute Verluste P,

[kVA] (W] (W] (%]
3,5 Max. 10 25 30,2 46,5 26,5 33,8 56,5 39,5 74,4 IE2 24,9
8,3 Max. 10 45,7 58,7 98,7 49,1 66,3 119,6 78,1 155,4 IE2 26,7
16,6 Max. 10 91,5 117,4 1973 98,2 132,6 239,2 156,2 310,8 IE2 30,8
17,3 Max. 10 77,9 106,5 193,0 87,1 127,9 254,3 163,8 367,6 1E2 36,4
34,6 Max. 10 155,8 213,1 386,0 174,3 255,8 508,6 327,6 735,2 1E2 39,5

Tab. 21: Verlustleistungsdaten nach EN 61800-9-2 fiir eine Achse eines Antriebsreglers SI6

Rahmenbedingungen

Die angegebenen Verluste gelten fiir jeweils eine Achse eines Antriebsreglers und berlicksichtigen anteilig
die Verluste des Versorgungsmoduls PS6 fir diese Achse.

Bei einem Verbund mit insgesamt x Achsen sind die Werte mit der Anzahl der Achsregler (x) zu multiplizie-
ren, z. B.x =4 fiir 1 x PS6 und 2 x SI6A062.

Die Verlustleistungsdaten gelten fiir Antriebsregler ohne Zubehor.

Die Verlustleistungsberechnung basiert auf einer 3-phasigen Netzspannung mit 400 V,. / 50 Hz.
Die berechneten Daten enthalten einen Aufschlag von 10 % gemaR EN 61800-9-2.

Die Verlustleistungsangaben beziehen sich auf eine Taktfrequenz von 4 kHz.

Die absoluten Verluste bei abgeschaltetem Leistungsteil beziehen sich auf die 24 V,-Versorgung der Steuer-
elektronik.

4.2.2.3.8 \Verlustleistungsdaten des Zubehors

Sollten Sie den Antriebsregler mit Zubehorteilen bestellen, erhdhen sich die Verluste wie folgt.

Typ Absolute Verluste
P, [W]
Sicherheitsmodul SR6 1
Sicherheitsmodul SY6 oder SU6 2
Sicherheitsmodul SX6 <4

Tab. 22: Absolute Verluste des Zubehors

Information

Beachten Sie fiir die Auslegung zusatzlich die absolute Verlustleistung des Encoders (liblicherweise < 3 W)
sowie der Bremse.

Verlustangaben zu weiterem, optional verfligbarem Zubehor entnehmen Sie den technischen Daten des
jeweiligen Zubehors.

? Absolute Verluste bei abgeschaltetem Leistungsteil

*Betriebspunkte bei relativer Motorstatorfrequenz in % und relativem Drehmomentenstrom in %

*1E-Klasse nach EN 61800-9-2

>Vergleich der Verluste zur Referenz bezogen auf IE2 im Nennpunkt (90, 100)
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4.2 Technische Daten

4 Antriebsregler SI6

4.2.2.4 Zykluszeiten

4.2.25 Derating

4.2.2.5.1

Mogliche Zykluszeiten entnehmen Sie der nachfolgenden Tabelle.

Typ
Applikation

Feldbus EtherCAT, zyklische Kom-
munikation

Feldbus PROFINET RT, zyklische
Kommunikation

Feldbus PROFINET IRT, zyklische

Zykluszeiten

250 ps, 500 ps, 1 ms, 2 ms, 4 ms,
8 ms

250 ps, 500 ps, 1 ms, 2 ms, 4 ms,
8 ms

1ms,2ms,4ms, 8 ms

1ms,2ms,4ms

Relevante Parameter

Einstellbar in A150
Einstellbar in TwinCAT 3 oder
CODESYS

Einstellbar im TIA Portal

Einstellbar im TIA Portal

Kommunikation

Motion-Kern (Bewegungsberech- 250 ps —
nung)
Regelungskaskade 62,5 s B24 > 8 kHz und B20 = 48, 64
oder 70
125 ps B24 =4 kHz

Tab. 23: Zykluszeiten

Information

Fur Lean-Motoren (Steuerart B20 = 32: LM - Sensorlose Vektorregelung) ist nur der Betrieb mit 4 kHz
zuldssig.

Beachten Sie bei der Dimensionierung des Antriebsreglers das Derating des Ausgangsnennstroms in Abhan-
gigkeit von Taktfrequenz, Umgebungstemperatur und Aufstellhche. Bei einer Umgebungstemperatur von

0 °C bis 45 °C sowie einer Aufstellhdhe von 0 m bis 1000 m besteht keine Einschrankung. Bei hiervon abwei-
chenden Werten gelten die nachfolgend beschriebenen Angaben.

Einfluss der Taktfrequenz

Durch Veranderung der Taktfrequenz f,,,, wird unter anderem die Gerdauschentwicklung des Antriebs beein-
flusst. Ein Erhohen der Taktfrequenz hat jedoch erhéhte Verluste zur Folge. Legen Sie bei der Projektierung
die hochste Taktfrequenz fest und bestimmen Sie damit den Ausgangsnennstrom |, ,, fiir die Dimensionie-
rung des Antriebsreglers.

Typ Lnpu Ly ,pu Ly

4 kHz [A] 8 kHz [A] 16 kHz [A]
SI6A061 5 4,5 3,5
SI6A062 2x5 2x4,5 2x3,5
SI6A161 12 10 6
SI6A162 2x12 2x10 2x6
SI6A261 22 20 10
SI6A262 2x25 2x20 2x10
SI6A361 50 40 —

Tab. 24: Ausgangsnennstrom l,, ,, in Abhangigkeit von der Taktfrequenz

Einfluss der Umgebungstemperatur

Das Derating in Abhangigkeit von der Umgebungstemperatur ergibt sich wie folgt:
e 0°Chis 45 °C: keine Einschrankung (D; = 100 %)

e 45°C bis 55 °C: Derating -2,5% / K

Beispiel

Der Antriebsregler soll bei 50 °C betrieben werden.

Der Deratingfaktor D; wird wie folgt berechnet:
D;=100%-5%x25%=875%
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4.2.25.3 Einfluss der Aufstellhéhe
Das Derating in Abhangigkeit von der AufstellhGhe ergibt sich wie folgt:
e 0 m bis 1000 m: keine Einschrankung (D,, = 100 %)
e 1000 m bis 2000 m: Derating -1,5% / 100 m

Beispiel
Der Antriebsregler soll auf einer Hohe von 1500 m Uber NN aufgestellt werden.

Der Deratingfaktor D,, wird wie folgt berechnet:
D,=100%-5x1,5%=92,5%

4.2.2.5.4 Berechnung des Deratings
Gehen Sie bei der Berechnung wie folgt vor:

1. Legen Sie die hochste Taktfrequenz (fyy,) fest, die wahrend des Betriebs verwendet wird und bestim-
men Sie damit den Nennstrom L, o,

2. Bestimmen Sie die Deratingfaktoren fiir Aufstellhhe und Umgebungstemperatur.

3. Berechnen Sie den reduzierten Nennstrom I,y p..q) 88mMaR der nachfolgenden Formel:

I pugred) = lanpu X D1 X Dy

Beispiel

Ein Antriebsregler des Typs SI6A061 soll bei einer Taktfrequenz von 8 kHz auf einer Hohe von 1500 m tber
NN und einer Umgebungstemperatur von 50 °C betrieben werden.

Der Nennstrom des SI6A061 bei 8 kHz betragt 4,5 A. Der Deratingfaktor D; berechnet sich wie folgt:
D;=100%-5%x2,5%=87,5%

Der Deratingfaktor D, berechnet sich wie folgt:

D,=100%-5%x15%=92,5%

Der fir die Projektierung zu beachtende Ausgangsstrom betragt:

L pugeq) = 4,5 A x 0,875 x 0,925 = 3,64 A
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4.2.2.6 Abmessungen
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Abb. 2: MalRzeichnung SI6
MaR SI6A061 SI6A161 SI6A261 SI6A262 SI6A361
SI6A062 SI6A162
Antriebsregler Breite W 45 65 105
Tiefe D 265 286
Hoéhe Korpus H1 343
Hohe Befestigungs- H2 15
lasche
Hohe inkl. H3 373
Befestigungslaschen
Gesamthohe inkl. H4 423
Schirmanschluss
Befestigungsbohrun- Vertikaler Abstand A 360+2
gen (M5) Vertikaler Abstand zur B 5
Oberkante
Horizontaler Abstand  C — 45
der Befestigungsboh-
rungen
Horizontaler Abstand G — 30

zum Seitenrand

Tab. 25: Abmessungen SI6 [mm]

Beriicksichtigen Sie die zusatzliche Bautiefe von Hinterbaumodulen fiir die Berechnung der Gesamtabmes-

sungen.
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4.2.2.7 Gewicht

Typ

SI6A061
SI6A062
SI6A161
SI6A162
SI6A261
SI6A262
SI6A361

Tab. 26: Gewicht SI6 [g]

4.2.3 Versorgungsmodul

4 Antriebsregler SI6 4.2 Technische Daten

Gewicht ohne Verpackung [g] Gewicht mit Verpackung [g]
2980 4600
3460 5060
3880 5260
4820 6240
4760 6200
6240 7420
6180 7360

Nachfolgende Kapitel beinhalten Angaben zu elektrischen Daten, Abmessungen und Gewicht des Versor-

gungsmoduls.

4.23.1 Typenbezeichnung

4.2.3.2 Baugréfien

PS

6 A 2 4

Tab. 27: Beispiel-Code zur Typenbezeichnung des Versorgungsmoduls

Code

Bezeichnung
Baureihe
Generation
Version
BaugroRe (BG)
Leistungsstufe

Tab. 28: Bedeutung des Beispiel-Codes

Typ
PS6A24
PS6A34
PS6A44

Id.-Nr.
56650
56651
5050113

Tab. 29: Verfligbare PS6-Typen und -BaugréfRen

r

PS6 in den BaugroRen 3,2 und 4

Ausfiihrung

6. Generation

BaugroRe
BG 2
BG 3
BG 4

Beachten Sie, dass das Grundgerat ohne Klemmen ausgeliefert wird. Passende Klemmensatze sind fiir jede

BaugroRe separat erhaltlich.
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4.2.3.3 Elektrische Daten

Die elektrischen Daten der verfligbaren PS6-BaugrofRen sowie die Eigenschaften des Brems-Choppers ent-
nehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

Eine Erlduterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

4.2.3.3.1 Steuerteil

Elektrische Daten

Alle Typen
Ui 24 V., +20 %/ -15 %
IlmaxCU 1/5 A
Tab. 30: Elektrische Daten Steuerteil
4.2.3.3.2 Leistungsteil: Baugréfie 2
Elektrische Daten PS6A24
Uyey 3 x 400 V,, +32 % / -50 %, 50/60 Hz;
3 x480V,., +10 % / -58 %, 50/60 Hz
Uapu, 2 V2 x Uy,
Ponsu 10 kW
linpu 25A
l1maxpu Iy pu % 180 % flir 5's;
Iy pu % 150 % flr 30 s
Cory 5000 uF
Tab. 31: Elektrische Daten PS6, BaugrofRe 2
4.23.3.3 Leistungsteil: Baugrofle 3
Elektrische Daten PS6A34
Uyeu 3 x 400 V,, +32 % / -50 %, 50/60 Hz;
3x480V,, +10 % / -58 %, 50/60 Hz
Uspuzx V2 x Uy
Panpu 20 kW
linpu 50 A
[ — linpy % 180 % flir 5's;
Iy pu X 150 % flir 30 s
Gy 10000 pF
Tab. 32: Elektrische Daten PS6, Baugrofle 3
4.2.3.3.4 Leistungsteil: Baugroflie 4
Elektrische Daten PS6A44
/e 3x400V, +32 % / -50 %, 50/60 Hz;
3x480V,., +10% / -58 %, 50/60 Hz
UZPU,ZK \/2 X UlPU
Ponpu 50 kW
L1 pu 92A
I1maxpu lnpu X 180 % fiir 5's;
linpu % 150 % far30s
Cypu 20000 pF

Tab. 33: Elektrische Daten PS6, Baugrofle 4
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4.2.3.3.5 Parallelschaltung

Es diirfen nur Versorgungsmodule entweder der BaugroRe 2 oder der BaugréRe 3 parallel geschaltet wer-
den.

Bei Parallelschaltung von Versorgungsmodulen erhéhen sich die Leistung und der Strom. Hierbei ist ein De-
rating auf die Summe mit Faktor 0,8 zu beriicksichtigen.

Die Ladefahigkeit der Versorgungsmodule kann durch Parallelschaltung nur dann erhéht werden, wenn die
Leistungsversorgung an allen Versorgungsmodulen gleichzeitig zugeschaltet wird. Bei der Erhéhung der La-
defdhigkeit ist ebenfalls ein Derating auf die Summe mit Faktor 0,8 zu beriicksichtigen.

Die folgende Tabelle zeigt Beispielkombinationen fir die Parallelschaltung.

Elektrische Daten 2 x PS6A24 3 x PS6A24 2 x PS6A34 3 x PS6A34
Panpu 16 kW 24 kW 32 kW 48 kW
Doy 40A 60 A 80 A 120A
(C— 8000 pF 12000 pF 16000 pF 24000 pF

Tab. 34: Elektrische Daten bei Parallelschaltung, Beispielkombinationen

Fir die Parallelschaltung mehrerer Versorgungsmodule PS6 gelten folgende Rahmenbedingungen:
e Esdirfen nur Versorgungsmodule der BaugroRe 2 oder 3 parallel geschaltet werden.
e Nur gleiche BaugréRen dirfen parallel geschaltet werden.

e Sie kdnnen maximal 3 PS6A24 oder 3 PS6A34 parallel schalten.

4.2.3.3.6 Brems-Chopper

Elektrische Daten PS6A24 PS6A34
(/- 780 — 800 Ve

Uosren 740 - 760 V.

RZminRB 22 Q

P 29,1 kW

P 27,2 kW

Tab. 35: Elektrische Daten Brems-Chopper, BaugroRen 2 und 3

Elektrische Daten PS6A44
Upncs 780 — 800 V.
Uctrcn 740 - 760 V.
Rominke 9,50

P s 67,3 kW
Poiins 62,9 kW

Tab. 36: Elektrische Daten Brems-Chopper, Baugrof3e 4
4.2.3.3.7 Schnellentladung

Die Schnellentladung wird aktiviert, wenn fiir 20 s keine Versorgungsspannung vorhanden und die Zwi-
schenkreisspannung in diesem Zeitraum gesunken ist. Bei aktivierter Schnellentladung wird der Zwischen-
kreis Uber den Brems-Chopper und den Bremswiderstand entladen. Bei gleichbleibender oder steigender
Zwischenkreisspannung findet keine Schnellentladung statt, da dieses Verhalten auf ein zweites Versor-

gungsmodul im Zwischenkreisverbund hindeutet. Wenn der Temperatursensor des Bremswiderstands aktiv
ist, bleibt die Schnellentladung ebenfalls aus.
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4.2.3.4 Abmessungen
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Abb. 4: MalRzeichnung PS6A44




4.2.3.5 Gewicht

MaR

Versorgungsmodul

Befestigungsbohrungen (M5)

Tab. 37: Abmessungen PS6 [mm]

Breite

Tiefe

Hohe Korpus

Hohe Befestigungslasche
Hohe inkl.
Befestigungslaschen
Vertikaler Abstand
Vertikaler Abstand zur Ober-
kante

Horizontaler Abstand der Be-
festigungsbohrungen
Horizontaler Abstand zum Sei-
tenrand

4 Antriebsregler SI6 4.2 Technische Daten

H1
H2
H3

PS6A24 PS6A34 PS6A44
45 65 158
204 219 156,5
343 378

15
373 408
360+2 396+2
5
= 82
= 38

Beriicksichtigen Sie die zusatzliche Bautiefe von Hinterbaumodulen fiir die Berechnung der Gesamtabmes-

sungen.

Typ
PS6A24
PS6A34
PS6A44

Tab. 38: Gewicht PS6 [g]

Gewicht ohne Verpackung [g]

2680
3820
6640

Gewicht mit Verpackung [g]
4180
4920
7640
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424 Zwischenkreiskopplung
Nachfolgende Kapitel beinhalten die technischen Daten der Quick DC-Link-Module DL6B.
4.2.41 Allgemeine technische Daten

Nachfolgende Angaben gelten fiir alle Quick DC-Link-Module und entsprechen den allgemeinen technischen
Daten des Grundgerats.

Geratemerkmale

Schutzart Gerat IP20 (wenn Uiberbaut mit Antriebsregler oder Versorgungsmodul)

Schutzklasse Schutzklasse | nach EN 61140 (wenn Gberbaut mit Antriebsregler
oder Versorgungsmodul)

Schutzart Einbauraum Mindestens IP54

Tab. 39: Geratemerkmale

Transport- und Lagerungsbedingungen

Lager-/ -20 °C bis +70 °C
Transporttemperatur Maximale Anderung: 20 K/h
Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Vibration (Transport) nach EN 5Hz<f<9Hz: 3,5mm
60068-2-6 9 Hz < f <200 Hz: 10 m/s?
200 Hz < f < 500 Hz: 15 m/s?
Fallhéhe bei freiem Fall® 0,25m

Gewicht < 100 kg

nach EN 61800-2

(bzw. IEC 60721-3-2, Klasse 2M4)

Schockpriifung nach EN 60068-2-27 Schockform: Halbsinus
Beschleunigung: 5 g
Schockdauer: 30 ms
Anzahl Schocks: 3 je Achse

Tab. 40: Transport- und Lagerungsbedingungen

Betriebsbedingungen

Umgebungstemperatur im Betrieb 0 °C bis 45 °C bei Nenndaten
45 °C bis 55 °C mit Derating -2,5 % / K

Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Aufstellhohe 0 m bis 1000 m tGber NN ohne Einschrankung

1000 m bis 2000 m Gber NN mit Derating =1,5 % / 100 m
Verschmutzungsgrad Verschmutzungsgrad 2 nach EN 50178
Vibration (Betrieb) nach EN 5 Hz<f<9 Hz:0,35 mm
60068-2-6 9 Hz<f<200 Hz: 1 m/s?

Tab. 41: Betriebsbedingungen

90 ®Gultig nur fiir originalverpackte Komponenten.
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4242 ZuordnungDL6B - SI6 und PS6

DL6B ist in folgenden Ausfiihrungen verfligbar, passend zu den einzelnen Antriebsregler- und Versorgungs-
modultypen:

DL6B22
5050114

Typ DL6B10
Id.-Nr. 56655

DL6B11
56656

DL6B12
56663

DL6B20
56657

DL6B21
56658

SI6A061
SI6A062
SI6A161
SI6A162
SI6A261
SI6A262
SI6A361
PS6A24
PS6A34
PS6A44

X
X

xX X X

Tab. 42: Zuordnung DL6B zu SI6 und PS6

4.2.4.3 Abmessungen
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Abb. 5: MaRzeichnung DL6B10 bis DL6B21
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DL6B10 DL6B11
DL6B20 DL6B21
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Abb. 6: MaRzeichnung DL6B22
MaR
Quick DC-Link Breite W 45
Tiefe D1
Tiefe inkl. D2
Befestigungsbolzen
Hohe H1
Hohe Befestigungslasche H2
Hohe inkl. H3
Befestigungslaschen
Befestigungsbohrungen  Vertikaler Abstand Al
(Wandbefestigung)
Vertikaler Abstand A2
(Modulbefestigung)
Vertikaler Abstand zur B1
Oberkante
Vertikaler Abstand zur B2
Oberkante
Horizontaler Abstand der C

Befestigungsbohrungen
Horizontaler Abstand zum Sei- G
tenrand

Tab. 43: Abmessungen DL6B [mm]

92

65

35

49
375

15
405

393+2

360

4,5

22

DL6B12 DL6B22

105 158

410,5

440,5

429+2

396

45 82

30 38
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4.2.4.4 Gewicht

Typ Gewicht ohne Verpackung [g] Gewicht mit Verpackung [g]
DL6B10 440 480
DL6B11 560 600
DL6B12 880 920
DL6B20 480 520
DL6B21 740 780
DL6B22 1400 1440

Tab. 44: Gewicht DL6B [g]

4.2.5 Mindestfreiraume

Antriebsregler und Versorgungsmodule

C C 35 D
|- =
y
o () o) o o) o o)fo () o <C
A
A
ono Lono onoe one
o
A

Abb. 7: Mindestfreirdume flr Antriebsregler in Kombination mit Versorgungsmodul PS6A24 oder PS6A34
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35 D

\i
A

\i

Abb. 8: Mindestfreirdume flr Antriebsregler in Kombination mit Versorgungsmodul PS6A44

Beriicksichtigen Sie fir die Hinterbaumodule Quick DC-Link DL6B die zusatzliche Bautiefe von 35 mm.

Die in der Tabelle angegebenen MaRe beziehen sich auf die Auenkanten des Antriebsreglers bzw. Versor-
gungsmoduls.

Mindestfreiraum A (nach oben) B (nach unten) C (zur Seite) D (nach vorne)
Alle BaugréRen 100 200 5 50’

Tab. 45: Mindestfreiraume [mm]

Drossel und Filter

Vermeiden Sie den Einbau unterhalb von Antriebsreglern oder Versorgungsmodulen. Bei Einbau in einen
Schaltschrank wird ein Abstand von ca. 100 mm zu sonstigen benachbarten Bauteilen empfohlen. Dieser
Abstand stellt die Entwarmung der Drosseln und Filter sicher.

Bremswiderstande

Vermeiden Sie den Einbau unterhalb von Antriebsreglern oder Versorgungsmodulen. Damit die erwdrmte
Luft ungehindert abstromen kann, ist ein Mindestabstand von ca. 200 mm zu benachbarten Bauteilen oder
Wanden sowie von ca. 300 mm zu dariiber befindlichen Bauteilen oder Decken einzuhalten.

7Zu beriicksichtigender Mindestfreiraum bei dauerhaftem Anschluss der Service-Schnittstelle X9
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4.3 Antriebsregler-/Motorkombinationen

Eine Erlauterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

Synchron-Servomotor EZ (n, = 2000 min™) — SI6

SI6A061 SI6A161 SI6A261 SI6A262 SI6A361 SI6A061 SI6A161 SI6A261 SI6A262 SI6A361

SI6A062 SI6A162 SI6A062 SI6A162
L pu [A] onpy [A]
(fowmpu = 4 kH2) (fowmpu = 8 kH2)
Kew My Iy M, lo 5 12 22 25 50 45 10 20 20 40
V00O min]  (Nm] (A Nm] (A

Konvektionskiihlung IC 410 L ! 1y
EZ813U 239 390 149 437 165 1,3 1,5 1,2 1,2
EZ815U 239 578 215 688 252 2,0 1,6
Fremdbeliiftung IC 416 Ly ! 1y
EZ813B 239 573 219 616 229 1,1 2,2 1,7
EZ815B 239 91,0 33,7 1003 36,3 14 1,1

Synchron-Servomotor EZ (n,, = 3000 min™) — SI6
SI6A061 SI6A161 SI6A261 SI6A262 SI6A361 SI6A061 SI6A161 SI6A261 SI6A262 SI6A361

SI6A062 SI6A162 SI6A062 SI6A162
L pu [A] onpy [A]
(fowmpu = 4 kH2) (fovmeu = 8 kH2)
Key M b M, 5 12 2 2% 50 45 10 20 20 40
[V/1000 min] [Nm] [A] [Nm] [A]

Konvektionskiihlung IC 410 L ! 1y
EZ301U 40 093 199 09 2,02 25 2,2
EZ302U 86 1,59 1,6 168 1,67 3,0 2,7
EZ303U 109 207 163 219 171 2,9 2,6
EZ401U 96 2,8 2,74 3 2,88 1,7 1,6
EZ402U 94 47 44 52 48 1,0 2,5 2,1
EZ404U 116 6,9 58 8,6 6,6 18 15
EZ501U 97 43 3,74 47 4 1,3 1,1 2,5
EZ502U 121 74 5,46 8 5,76 2,1 1,7
EZ503U 119 9,7 6,9 11 7,67 1,6 1,3
EZ505U 141 13,5 8,8 16 10 12 2,2 2,5 1,0 2,0 2,0
EZ701U 95 74 7,2 8,3 8 15 1,3 25 2,5
EZ702U 133 12 8,2 14,4 9,6 1,3 2,3 1,0 2,1 2,1
EZ703U 122 16,5 114 208 14 1,6 1,8 14 14
EZ705U 140 21,3 142 30,2 195 1,1 1,3 1,0 1,0 21
Fremdbeliiftung IC 416 Lneu /o
EZ401B 9% 34 34 37 36 14 13
EZ402B 9% 59 | 55 | 63 | 58 21 17
EZ404B 116 10,2 8,2 11,2 8,7 14 1,1 2,3 2,3
EZ501B 97 54 47 58 5 1,0 2,4 2,0
EZ502B 121 10,3 7.8 11,2 816 1,5 12 25 2,5
EZ503B 119 144 109 159 118 1,0 1,9 2,1 1,7 1,7
EZ505B 141 202 13,7 234 147 1,5 1,7 14 14
EZ701B 95 9,7 9,5 10,5 10 1,2 2,2 2,5 1,0 2,0 2,0
EZ702B 133 166 11,8 193 129 1,7 19 1,6 1,6
EZ703B 122 24 18,2 28 20 1.1 1,3 2,5 1,0 1,0 2,0

EZ705B 140 338 229 418 265 1,9 1,5
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Synchron-Servomotor EZ (n, = 4000 min™ / 4500 min™) — SI6

SI6A061 SI6A161 SI6A261 SI6A262 SI6A361 SI6A061 SI6A161 SI6A261 SI6A262 SI6A361

96

lwpu [A] oy [A]
(fowmpu = 4 kH2) (fowmpu = 8 kH2)
Key My b My 5 12 2 25 50 45 10 20 20 40
[VA000 min']  [Nm] (A | [Nm]  [A]

Konvektionskiihlung IC 410 Ly ! 1y

EZ505U 103 9,5 8,9 153 134 1,6 19 1,5 15

EZ703U 99 12,1 11,5 20 17,8 1,2 14 1,1 1,1 2,2
EZ705U 106 16,4 14,8 30 25,2 2,0 1,6
EZ813U 117 252 198 437 328 15 12
Fremdbeliiftung IC 416 Lneu /o

EZ505B 103 16,4 164 22 19,4 1,1 1,3 1,0 1,0 2,1
EZ703B 99 198 20,3 272 242 1,0 2,1 1,7
EZ705B 106 27,7 254 394 328 1,5 1,2
EZ813B 117 495 381 629 466 1,1
Synchron-Servomotor EZ (n, = 6000 min™) — SI6

SI6A061 SI6A161 SI6A261 SI6A262 SI6A361 SI6A061 SI6A161 SI6A261 SI6A262 SI6A361
SI6A062 SI6A162 SI6A062 SI6A162
lwpu [A] o eu [A]
(fowmpu = 4 kH2) (fowmpu = 8 kH2)
Key My b My 5 12 2 2% 50 45 10 20 20 40
[VA000 min']  [Nm] (Al [Nml  [A]

Konvektionskiihlung IC 410 Lnpu ! o

EZ202U 40 0,4 099 044 1,03 49 44

EZ203U 40 061 154 069 1,64 3,0 2,7

EZ301U 40 089 193 09 2,02 25 2,2

EZ302U 42 1,5 318 168 348 14 1,3

EZ303U 55 1,96 317 225 3,55 14 1,3

EZ401U 47 2,3 4,56 2,8 5,36 2,2 1,9

EZ402U 60 Bl5 5,65 49 743 1,6 1,3

EZ404U 78 58 7,18 84 9,78 12 2,2 1,0 2,0 2,0

EZ501U 68 34 477 44 58 2,1 1,7

EZ502U 72 52 7,35 7.8 9,8 1,2 2,2 1,0 2,0 2,0

EZ503U 84 6,2 764 106 11,6 1,0 1,9 2,2 1,7 1,7

EZ701U 76 5,2 6,68 7.9 9,38 1,3 2,3 1,1 21 21

EZ702U 82 7,2 896 143 165 1,3 £S5 1,2 1,2 2,4
Fremdbeliiftung IC 416 Lnpy ! o

EZ401B 47 2,9 5,62 315 6,83 1,8 15

EZ402B 60 51 7,88 6,4 9,34 1,3 2,4 1,1 2,1 2,1

EZ404B 78 8 9,98 10,5 12 1,0 1,8 2,1 1,7 1,7

EZ501B 68 45 6,7 57 75 1,6 1,3

EZ502B 72 8,2 14 105 134 1,6 1,9 1,5 15

EZ503B 84 104 135 148 159 14 1,6 1,3 1,3

EZ701B 76 75 106 102 124 18 2,0 1,6 1,6

EZ702B 82 125 16,7 193 221 1,1 2,3 1,8

SI6A062 SI6A162

SI6A062 SI6A162
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4.4 Zubehor

Informationen zum verflighbaren Zubehér entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

4.471 Sicherheitstechnik

| Information

Der Antriebsregler wird in der Standardausfiihrung ohne Sicherheitstechnik ausgeliefert (Option SZ6).
Mochten Sie einen Antriebsregler mit integrierter Sicherheitstechnik, miissen Sie diese zusammen mit dem
Antriebsregler bestellen. Die Sicherheitsmodule sind fester Bestandteil der Antriebsregler und diirfen nicht
modifiziert werden.

Option SZ6 — ohne Sicherheitstechnik

Id.-Nr. 56660
Ausfiihrung ohne Sicherheitstechnik.

Sicherheitsmodul SX6 — erweiterte Sicherheitstechnik tiber FSoE

Id.-Nr. 5050185

Optionales Zubehor fiir den Einsatz in sicherheitsrelevanten Anwendun-
gen bis PL e, SIL 3 nach EN ISO 13849-1 und EN 61800-5-2. SX6 stellt neben
der grundlegenden Sicherheitsfunktion Safe Torque Off (STO) weitere in

|"""““"| . der EN 61800-5-2 spezifizierte Sicherheitsfunktionen zur Verfligung. Zu-

LU satzlich zu den sicheren Stoppfunktionen Safe Stop 1 (SS1) und Safe Stop 2
(SS2) zahlen dazu unter anderem Safely-Limited Speed (SLS), Safe Brake
Control (SBC), Safe Direction (SDI) und Safely-Limited Increment (SLI). An-
bindung an den Uberlagerten Sicherheitskreis Gber Fail Safe over EtherCAT

(FSoE).

Sicherheitsmodul SR6 — STO liber Klemmen

Id.-Nr. 56661

Optionales Zubehor fiir den Einsatz der Sicherheitsfunktion Safe Torque
Off (STO) in sicherheitsrelevanten Anwendungen (PL e, SIL 3) nach EN I1SO
13849-1 und EN 61800-5-2. Anbindung an den Uberlagerten Sicherheits-
kreis Uber Klemme X12.

Sicherheitsmodul SY6 — STO und SS1 iiber FSoE

Safety over = Id.-Nr. 56662

EtherCAT® Optionales Zubehor fiir den Einsatz der Sicherheitsfunktionen Safe Torque
Off (STO) und Safe Stop 1 (SS1) in sicherheitsrelevanten Anwendungen
(PL e, SIL 3) nach EN ISO 13849-1 und EN 61800-5-2. Anbindung an den
Uberlagerten Sicherheitskreis tber Fail Safe over EtherCAT (FSoE).

Sicherheitsmodul SU6 — STO und SS1 {iber PROFlsafe

Id.-Nr. 56696
Optionales Zubehor fiir den Einsatz der Sicherheitsfunktionen Safe Torque
. Off (STO) und Safe Stop 1 (SS1) in sicherheitsrelevanten Anwendungen
(PL e, SIL 3) nach EN ISO 13849-1 und EN 61800-5-2. Anbindung an den
PROFlsafe Uberlagerten Sicherheitskreis Gber PROFINET (PROFlsafe).
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4.4.2 Kommunikation

Der Antriebsregler verfugt Uber zwei Schnittstellen fir die EtherCAT- oder PROFINET-Anbindung auf der Ge-
rateoberseite sowie iber eine Ethernet-Service-Schnittstelle auf der Geratefront. Kabel fur die Anbindung

sind separat erhaltlich.

EtherCAT oder PROFINET

[
EtherCAT.
aay
EtherCAT-Kabel

PC-Verbindungskabel

USB 2.0 Ethernet-Adapter

Geben Sie bei der Bestellung des Grundgerats das gewiinschte Feldbussys-
tem an, da die Feldbuskommunikation tGber die Firmware bestimmt wird.

Ethernet-Patchkabel, CAT5e, gelb.
Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:
Id.-Nr. 49313: Lange ca. 0,25 m.

Id.-Nr. 49314: Lange ca. 0,5 m.

Id.-Nr. 49857
Kabel zur Kopplung der Service-Schnittstelle X9 mit dem PC, CAT5e, blau,
Lange: 5 m.

Id.-Nr. 49940
Adapter fir die Kopplung von Ethernet auf einen USB-Anschluss.
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4.4.3 Klemmensatz

Fiir den Anschluss bendtigen Sie fiir jedes Versorgungsmodul PS6 und fiir jeden Antriebsregler SI6 passende
Klemmensatze.

Klemmensatz fiir Versorgungsmodul
Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:

Id.-Nr. 138660

' ‘ ‘ Klemmensatz flir PS6A24. Inhalt: 6 Klemmen.
q ‘ Id.-Nr. 138661

Klemmensatz fiir PS6A34. Inhalt: 6 Klemmen.

(Abb. dhnlich)
Id.-Nr. 138679
Klemmensatz flir PS6A44. Inhalt: 3 Klemmen.

Klemmensatz fiir Antriebsregler ohne Sicherheitsmodul SR6 (STO liber Klemmen)

Folgende Ausfihrungen sind verfligbar:

. l Id.-Nr. 138655
“ Klemmensatz fiir SIGA061Z/U/Y/X. Inhalt: 8 Klemmen.

Y Id.-Nr. 138656
(Abb. 3hnlich) Klemmensatz fir SI6A062Z/U/Y/X. Inhalt: 11 Klemmen.

Id.-Nr. 138657
Klemmensatz fiir SIGA161Z/U/Y/X. Inhalt: 8 Klemmen.

Id.-Nr. 138658
Klemmensatz fir SIGA162Z/U/Y/X. Inhalt: 11 Klemmen.

Id.-Nr. 138659
Klemmensatz fiir SI6A261Z/U/Y/X. Inhalt: 8 Klemmen.

Id.-Nr. 138662
Klemmensatz fiir SI6A262Z/U/Y/X. Inhalt: 11 Klemmen.

Id.-Nr. 138663
Klemmensatz fiir SIGA361Z/U/Y/X. Inhalt: 8 Klemmen.

Klemmensatz fiir Antriebsregler mit Sicherheitsmodul SR6 (STO liber Klemmen)

Folgende Ausfihrungen sind verfligbar:

wh |
“‘\ Id.-Nr. 138683

Klemmensatz fiir SIGAO61R. Inhalt: 9 Klemmen.

Id.-Nr. 138684

(Abb. dhnlich) .
Klemmensatz fiir SIGA0O62R. Inhalt: 12 Klemmen.

Id.-Nr. 138685
Klemmensatz fiir SIGA161R. Inhalt: 9 Klemmen.

Id.-Nr. 138686
Klemmensatz fiir SIGA162R. Inhalt: 12 Klemmen.

Id.-Nr. 138687
Klemmensatz fiir SIGA261R. Inhalt: 9 Klemmen.

Id.-Nr. 138688
Klemmensatz fiir SIGA262R. Inhalt: 12 Klemmen.

Id.-Nr. 138689
Klemmensatz fiir SIGA361R. Inhalt: 9 Klemmen.
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4.4.4 Zwischenkreiskopplung

Zur Energieversorgung der im Verbund vorhandenen Antriebsregler benétigen Sie fiir jedes Versorgungsmo-
dul PS6 und fiir jeden Antriebsregler SI6 passende Quick DC-Link-Module vom Typ DL6B.

Flr die horizontale Kopplung erhalten Sie die Hinterbaumodule DL6B in unterschiedlichen Ausfiihrungen,

passend zur BaugroRRe des Antriebsreglers oder Versorgungsmoduls.

Die Schnellspannklammern zur Befestigung der Kupferschienen sowie ein Isolationsverbindungsteil sind im

Lieferumfang enthalten. Nicht im Lieferumfang enthalten sind die Kupferschienen. Diese miissen ein Quer-

schnittsmald von 5 x 12 mm besitzen. Isolationsendsteile fiir den linken und rechten Abschluss des Verbunds
sowie Abdeckungen fiir die Hinterbaumodule sind separat erhéltlich. Die Abdeckungen schitzen im Schalt-

schrank verbaute Hinterbaumodule, die erst spater mit Antriebsreglern oder Versorgungsmodulen {iberbaut

werden, beispielsweise im Rahmen einer Nachriistung.

Quick DC-Link DL6B — Hinterbaumodul fiir Antriebsregler

Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:

DL6B10

Id.-Nr. 56655

Hinterbaumodul fiir Antriebsregler der BaugrofRe 0:
SI6A061 und SI6A062

DL6B11

Id.-Nr. 56656

Hinterbaumodul fiir Antriebsregler der BaugrofRe 1 oder 2 (Einzelachsreg-
ler):

SI6A161, SI6A162 und SI6A261

DL6B12

Id.-Nr. 56663

Hinterbaumodul fiir Antriebsregler der BaugroRe 2 (Doppelachsregler)
oder 3:

SI6A262 und SI6A361

Quick DC-Link DL6B — Hinterbaumodul fiir Versorgungsmodul

Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:

DL6B20

Id.-Nr. 56657

Hinterbaumodul fiir Versorgungsmodul der Baugrofe 2:
PS6A24

DL6B21

Id.-Nr. 56658

Hinterbaumodul fiir Versorgungsmodul der BaugroRRe 3:
PS6A34

DL6B22

Id.-Nr. 5050114

Hinterbaumodul fiir Versorgungsmodul der Baugrofie 4:
PS6A44
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Quick DC-Link DL6B - Isolationsendteil

Id.-Nr. 56659
Isolationsendteile fiir den linken und rechten Abschluss des Verbunds, 2
Stick.

)

A\

Quick DC-Link DL6B — Abdeckung
Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:

QDL6C10

Id.-Nr. 5050128

Abdeckung fur Hinterbaumodul DL6B10 oder DL6B20,
Abmessungen: 373 x 45 x 1 mm

QDL6C11

Id.-Nr. 5050129

Abdeckung fur Hinterbaumodul DL6B11 oder DL6B21,
Abmessungen: 373 x 64 x 1 mm

QDL6C12

i Id.-Nr. 5050130
Abdeckung flr Hinterbaumodul DL6B12,
Abmessungen: 373 x 105 x 1 mm

Bremswiderstand

Erginzend zu den Versorgungsmodulen bietet STOBER nachfolgend beschriebene Bremswiderstinde ver-
schiedener Bauform und Leistungsklasse an. Beachten Sie bei der Auswahl die in den technischen Daten der
Versorgungsmodule angegebenen minimal zuldssigen Bremswiderstande. Beachten Sie, dass im Fehlerfall,
z. B. bei einem defekten Brems-Chopper, das Versorgungsmodul vom Netz getrennt werden muss.

Zuordnung Bremswiderstand - PS6

Typ KWADQU KWADQU FZZMQU  FGFKQU FGFKQU FGFKQU
420x91 mit 420x91 mit  400x65 31005 31009 31114
MWS306L  MWS310L

Id.-Nr. 138675 138676 56635 56636 5050115 5050116

PS6A24 (X) X X X - -

PS6A34 (X) X X X — —

PS6A44 (—) (—) (—) (X) X X

Tab. 46: Zuordnung Bremswiderstand zu Versorgungsmodul PS6

X Empfohlen

(X) Méglich

(—) Bedingt sinnvoll
— Nicht moglich
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4.45.2 Flachwiderstand KWADQU

Der Bremswiderstand ist mit zwei unterschiedlichen Montagewinkelsdtzen (MWS) erhaltlich.

Eigenschaften
Technische Daten KWADQU 420x91 mit MWS306L = KWADQU 420%x91 mit MWS310L

Id.-Nr. 138675 138676

Typ Flachwiderstand mit Temperaturschalter

(einschl. Montagewinkel)
Widerstand [Q]

100 £10 %
Temperaturdrift +10%
Leistung [W] 600
Thermische Zeitkonstante T, [s] 60
Impulsleistung fir < 1 s [kW] 13
Upax [V] 848
Kabelausfiihrung FEP
Kabellange [mm] 500
Leiterquerschnitt [AWG] 14/19
(1,9 mm?)

Gewicht ohne Verpackung [g] 2620 2770
Schutzart IP54

Kenn- und Prifzeichen cURus, CE, UKCA

Tab. 47: Technische Daten KWADQU
Technische Daten Temperaturschalter

Schaltleistung 2 A/24V, (DC11)

Nennansprechtemperatur Oy, 180°C+5K
Typ Offner
Kabelausfiihrung FEP
Kabellange [mm] 500
Leiterquerschnitt [AWG] 22

Tab. 48: Technische Daten Temperaturschalter
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Abmessungen

Bremswiderstand mit MWS306L

—
A
] }
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o [ee]
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|
1 Y
|
A Y — o
26,2 71

Abb. 9: MalRzeichnung KWADQU mit MWS306L
Bremswiderstand mit MWS310L
Die Montagewinkel sind tiber die gesamte Lange des Bremswiderstands vertikal frei positionierbar.
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Abb. 10: MaRzeichnung KWADQU mit MWS310L
MaR KWADQU 420x91
A 420
Tab. 49: Abmessungen KWADQU [mm]
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4.4.53 Rohrfestwiderstand FZZMQU

Eigenschaften

Technische Daten

Id.-Nr.

Typ

Widerstand [Q]
Temperaturdrift

Leistung [W]

Thermische Zeitkonstante T, [s]
Impulsleistung fir < 1 s [kW]
Uoa [V]

Gewicht ohne Verpackung [g]
Schutzart

Kenn- und Priifzeichen

Tab. 50: Technische Daten FZZMQU

Technische Daten

Schaltleistung

FZZMQU 400x65
56635
Rohrfestwiderstand mit Temperaturschalter
47 +10 %
+10 %
1200
40
36
848
4200
P20
cURus, CE, UKCA

Temperaturschalter
2A/24V, (DC11)

Nennansprechtemperatur Oy, 180°C+5K
Typ Offner
Kabelausfiihrung FEP
Kabelldnge [mm] 500
Leiterquerschnitt [AWG] 22
Tab. 51: Technische Daten Temperaturschalter
Abmessungen
-l L -
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Abb. 11: Malizeichnung FZZMQU
MaR FZZMQU 400x65
LxD 400 x 65
H 120
K 6,5x 12
(0} 485
R 185
U 150

Tab. 52: Abmessungen FZZMQU [mm]
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Technische Daten FGFKQU 31005 FGFKQU 31009 FGFKQU 31114
Id.-Nr. 56636 5050115 5050116
Typ Stahlgitterfestwiderstand mit Temperaturschalter
Widerstand [Q] 22 +10% 14,4 +10 % 9,510 %
Temperaturdrift +10 % +10 % +10 %
Leistung [W] 2500 4500 7000
Thermische Zeitkonstante T, [s] 30 30 20
Impulsleistung fir < 1 s [kW] 50 90 140
Uy [V] 848
Gewicht ohne Verpackung [g] 7500 9500 13000
Schutzart IP20
Kenn- und Prifzeichen cURus, CE, UKCA
Tab. 53: Technische Daten FGFKQU
Technische Daten Temperaturschalter
Schaltleistung 2 A/24V, (DC11)
Nennansprechtemperatur Oy, 100°C+5K
Typ Offner
Kabelausfiihrung FEP
Kabelldnge [mm] 500
Leiterquerschnitt [AWG] 22
Tab. 54: Technische Daten Temperaturschalter
Abmessungen
- 490 o - C o
[ A blo g opooT
plogqojooaoar
5 Hodop o
plogq o~
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Abb. 12: Malizeichnung FGFKQU
MaR FGFKQU 31005 FGFKQU 31009 FGFKQU 31114
A 270 370
B 295 395
C 355 455

Tab. 55: Abmessungen FGFKQU [mm]
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4.4.6 Drossel

Technische Angaben zu passenden Drosseln entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

4.4.6.1 Netzdrossel TEP

Netzdrosseln werden eingesetzt, um Spannungs- und Stromspitzen zu ddmpfen und die Netzeinspeisung der

Versorgungsmodule zu entlasten.
Eigenschaften

Technische Daten

Id.-Nr.

Phasen

Thermisch zuldssiger Dauerstrom
Nennstrom |y v

Absoluter Verlust P,

Induktivitat

Spannungsbereich

Spannungsabfall U,
Frequenzbereich
Schutzart

Max. Umgebungstemperatur 9, .«
Isolierstoffklasse
Anschluss
Anschlussart

Max. Leiterquerschnitt
Anzugsdrehmoment
Abisolierlange
Montage

Vorschrift

UL Recognized Component (CAN; USA)

Kenn- und Priifzeichen

Tab. 56: Technische Daten TEP

TEP4010-2US00

56528
3
100 A
90 A
103 W
0,14 mH
3 %400 V,,,
+32% / -50 %
3 %480V,
+10% / -58 %
2%
50/60 Hz
IPOO
40° C
B
Schraubklemme
Flexibel mit und ohne Aderendhilse
6 — 35 mm?
2,5Nm
17 mm
Schrauben
EN 61558-2-20
Ja
cURus, CE
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Abmessungen
I |
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Abb. 13: MaRzeichnung Netzdrossel

Male

Hohe [mm)]

Breite [mm]

Tiefe [mm]

Vertikaler Abstand 1 —
Befestigungsbohrungen [mm]
Vertikaler Abstand 2 —
Befestigungsbohrungen [mm)]
Horizontaler Abstand 1 —
Befestigungsbohrungen [mm)]
Horizontaler Abstand 2 —
Befestigungsbohrungen [mm]
Bohrlécher — Tiefe [mm]
Bohrlécher — Breite [mm]
Verschraubung — M

Gewicht ohne Verpackung [g]

Tab. 57: Abmessungen und Gewicht TEP

A
- :Iﬂl \Eg 'y
T
had l A
|
|
! [(e) -
4-—}-i-—4-——1 o| o
i — (o]
!
12 !
e I—E - \/
l

TEP4010-2US00
Max. 237
219
118
201

136

88

75

12

M6
9900
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4.4.6.2 Ausgangsdrossel TEP

Ausgangsdrosseln werden fir den Anschluss von Antriebsreglern der BaugréfRen 0 bis 2 an Synchron-Servo-
motoren oder Asynchronmotoren ab einer Kabelldnge > 50 m bendétigt, um Stérimpulse zu reduzieren und

das Antriebssystem zu schonen. Beim Anschluss von Lean-Motoren diirfen keine Ausgangsdrosseln einge-
setzt werden.

Information

Die folgenden technischen Daten gelten fir eine Drehfeldfrequenz von 200 Hz. Diese Drehfeldfrequenz
erreichen Sie zum Beispiel mit einem Motor mit der Polpaarzahl 4 und der Nenndrehzahl 3000 min™.
Beachten Sie fiir hohere Drehfeldfrequenzen in jedem Fall das angegebene Derating. Beachten Sie
aullerdem die Abhangigkeit von der Taktfrequenz.

Eigenschaften

Technische Daten TEP3720-0ES41 TEP3820-0CS41 TEP4020-0RS41
Id.-Nr. 53188 53189 53190
Spannungsbereich 3 x 0 bis 480 V¢

Frequenzbereich 0-200 Hz

Nennstrom I\, bei 4 kHz 4A 17,5A 38A
Nennstrom I, bei 8 kHz 3,3A 15,2 A 30,4 A
Max. zuladssige Motor- 100 m

kabellange mit

Ausgangsdrossel

Max. Umgebungs- 40 °C

temperatur 9, nax

Schutzart IPOO

Wicklungsverluste 11W 29 W 61W
Eisenverluste 25W 16 W 33w
Anschluss Schraubklemme

Max. Leiterquerschnitt 10 mm?

UL Recognized Ja

Component (CAN; USA)

Kenn- und Prifzeichen cURus, CE

Tab. 58: Technische Daten TEP
Abmessungen
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Abb. 14: MaRzeichnung TEP
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MaR TEP3720-0ES41 TEP3820-0CS41 TEP4020-0RS41
Hohe H [mm] Max. 150 Max. 152 Max. 172
Breite W [mm] 178 178 219
Tiefe D [mm] 73 88 119
Vertikaler Abstand — 166 166 201
Befestigungsbohrungen Al [mm)]

Vertikaler Abstand — 113 113 136
Befestigungsbohrungen A2 [mm]

Horizontaler Abstand — 53 68 89
Befestigungsbohrungen B1 [mm)]

Horizontaler Abstand — 49 64 76
Befestigungsbohrungen B2 [mm)]

Bohrlécher — Tiefe E [mm] 5,8 5,8 7
Bohrlécher — Breite F [mm] 11 11 13
Verschraubung — M M5 M5 M6
Gewicht ohne Verpackung [g] 2900 5900 8800

Tab. 59: Abmessungen und Gewicht TEP

4.47 HTL- auf TTL-Adapter

HTL- auf-TTL-Adapter HT6

Id.-Nr. 56665
Adapter fir Antriebsregler der Baureihen SC6 und SI6 zur Pegelumsetzung

von HTL-Signalen auf TTL-Signale.
Er dient dem Anschluss eines Inkrementalencoders HTL differenziell an
Klemme X4 des Antriebsreglers.
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4.5 Weitere Informationen

4.5.1 Richtlinien und Normen

Folgende europaische Richtlinien und Normen sind flr die Antriebsregler relevant:
e  Richtlinie 2006/42/EG — Maschinenrichtlinie

e Richtlinie 2014/30/EU — EMV-Richtlinie

e  Richtlinie 2011/65/EU — RoHS-Richtlinie

e Richtlinie 2009/125/EG — Okodesign-Richtlinie

e ENIEC61800-3:2018

e EN61800-5-1:2007 + A1:2017

e EN61800-5-2:2017
e ENIEC63000:2018
e ENISO 13849-1:2015

4.5.2 Kenn- und Priifzeichen

In den technischen Daten werden folgende Kenn- und Priifzeichen genannt.

yorm
55

oonS

LOF
LISTED

c“ us

4.5.3 \Weitere Dokumentationen

Bleifrei-Kennzeichen RoHS
Kennzeichen gemaR RoHS-Richtlinie 2011-65-EU.

CE-Kennzeichen
Selbstdeklaration des Herstellers: Das Produkt entspricht den EU-Richtlini-
en.

UKCA-Priifzeichen
Selbstdeklaration des Herstellers: Das Produkt entspricht den UK-Richtlini-
en.

UL-Priifzeichen (cULus)

Dieses Produkt ist von UL fiir USA und Kanada gelistet.

Reprasentative Muster dieses Produkts wurden von UL bewertet und er-
fullen die anwendbaren Normen.

UL-Priifzeichen fiir anerkannte Komponenten (cURus)

Diese Komponente oder dieses Material ist von UL fiir USA und Kanada an-
erkannt. Reprasentative Muster dieses Produkts wurden von UL bewertet
und erfiillen die anwendbaren Anforderungen.

Weitere, das Produkt betreffende Dokumentationen finden Sie unter
http://www.stoeber.de/de/downloads/

Geben Sie im Feld Suchbegriff die ID der Dokumentation ein.

Dokumentation

Handbuch Antriebsregler SI6

ID
442727
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Antriebsregler

5.1 Ubersicht

Der Performante fir individuelle Lésungen

Merkmale

Ausgangsnennstrom bis 85 A

250 % Uberlastfahigkeit

Regelung von rotativen Synchron-Servomotoren und
Asynchronmotoren

Regelung von Linear- und Torquemotoren
Multifunktionale Encoderschnittstellen

Automatische Motorparametrierung aus elektronischem
Motortypenschild

Isochroner Systembus (IGB-Motionbus) fir die
Parametrierung und fir Multiachs-Anwendungen
Kommunikation Glber CANopen, EtherCAT oder PROFINET
Safe Torque Off (STO) im Standard, erweiterte Sicherheits-
technik (SS1, SS2, SLS,...) als Option

Digitale und analoge Eingange und Ausgénge als Option
Brems-Chopper, Bremsenansteuerung und Netzfilter
Energieversorgung durch direkte Netzeinspeisung
Flexible Zwischenkreiskopplung bei Multiachs-Anwendungen
Komfortable Bedieneinheit aus Grafik-Display und Tasten
Wechseldatenspeicher Paramodul fiir schnelle
Inbetriebnahme und Service

Verfligbare EPLAN-Makros im EPLAN Data Portal



5 Antriebsregler SD6 5.1 Ubersicht

5.1.1 Merkmale

Servoachsen prazise und schnell regeln, das ist sein Metier. Aufgrund seiner hohen Rechenleistung berech-

net der SD6 die Positions-, Geschwindigkeits- und Drehmoment-/Kraftregelung der Servoachsen alle 62,5 s
neu. Das ermoglicht eine aulerordentlich hohe Dynamik und Prazision der Antriebe mit sehr kurzen Ausre-

gelzeiten sowie schnellen Reaktionen auf Sollwertanderungen und Lastspriingen. Der Antriebsregler SD6 ist
in vier BaugroRen mit einem Ausgangsnennstrom bis zu 85 A erhéltlich. Darliber hinaus besteht die Option,

die Antriebsregler bei Multiachs-Anwendungen im Zwischenkreis zu koppeln und dadurch die Energiebilanz

der Gesamtanlage zu verbessern.

Fiir STOBER Synchron-Servomotoren empfehlen wir den Betrieb mit Encoder EnDat 2.1/2.2 digital. Mit die-
sen Encodersystemen wird die hochste Regelungsgiite erreicht. Die Motorparametrierung kann automatisch
aus dem elektronischem Motortypenschild erfolgen.

Antriebsregler SD6

32 Bit Dual-Core

Das Steuerteil des SD6 mit 32 Bit Dual-Core-Prozessor eréffnet eine neue Dimension hinsichtlich Bewe-
gungsprazision und Dynamik. Mit einer Zykluszeit von 62,5 us (16 kHz) werden Positions-, Drehzahl- und
Drehmomentregelung der Servoachsen berechnet. Dies bedeutet kiirzeste Ausregelzeiten von schnellen
Sollwertanderungen und Lastspriingen.

Vollelektronischer STO im Standard

Far die Sicherheitsfunktion Safe Torque Off (STO) steht bereits im Serien-
standard eine verschleil¥freie, vollelektronische Schnittstelle zur Verfi-
gung. Die technisch innovative Lésung arbeitet ohne betriebsunterbre-
chende Systemtests. Fir die Praxis bedeutet dies eine eindrucksvoll gestei-

Safety in Motion

gerte Verfuigbarkeit von Maschinen und Anlagen. Dariber hinaus entfallt

die oft sehr aufwandige Planung und Dokumentation der Tests. Bei Mul-
tiachs-Anwendungen mit SD6-Antriebsreglern kann die Sicherheitsfunkti-
on STO einfach durchgeschleift werden.

Die sicherheitsrelevanten Funktionen wurden gemeinsam mit der Pilz
GmbH & Co. KG entwickelt.

Option erweiterte Sicherheit

Zusatzlich zu den sicheren Stoppfunktionen Safe Stop 1 (SS1) und Safe Stop 2 (SS2) stehen weitere Sicher-
heitsfunktionen wie Safely-Limited Speed (SLS), Safe Brake Control (SBC), Safe Brake Test (SBT), Safe
Direction (SDI) und Safely-Limited Increment (SLI) zur Verfligung.

Zertifizierte Sicherheit

Durch die TUV-Zertifizierung ist der Antriebsregler SD6 auch in sicherheitstechnisch anspruchsvollen Appli-
kationen einsetzbar:

e  SIL 3, HFT 1 entsprechend DIN EN 61800-5-2
e PlLe, Kategorie 4 entsprechend DIN EN ISO 13849
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5.1 Ubersicht 5 Antriebsregler SD6

Quick DC-Link

Alle Produkttypen des Antriebsreglers SD6 verfligen tiber die Mog-
lichkeit der Zwischenkreiskopplung. Mit dieser Technik kann die ge-
neratorisch entstandene Energie eines Antriebs durch einen anderen
Antrieb als motorische Energie genutzt werden. Um eine sichere und
effiziente Schienenverbindung zur Zwischenkreiskopplung aufbauen
zu koénnen, wurde das Hinterbauelement Quick DC-Link entwickelt.
Dieses optional verfligbare Zubehor verbindet die Gleichspannungs-
zwischenkreise der einzelnen Antriebsregler mit Hilfe von Kupfer-
schienen, welche mit bis zu 200 A belastet werden kénnen. Die
Schienen werden werkzeuglos mit Schnellspannklammern ange-
bracht.

Wechseldatenspeicher Paramodul

Fur die schnelle Serieninbetriebnahme durch Kopieren und fur den
einfachen Service bei Geratetausch steht ein Wechseldatenspeicher
mit integrierter microSD-Karte zur Verfligung. Es stellt das ideale
Medium zur Speicherung zusatzlicher Projektdaten und Dokumenta-
tionen dar und kann zur direkten Bearbeitung am PC genutzt wer-

den.

Integrated Bus (IGB)

Die Antriebsregler SD6 verfligen im Standard liber zwei Schnittstellen

fir den Integrated Bus. Dieser dient der einfachen Konfiguration

liber Ethernet und zum isochronen Datenaustausch fir folgende

Funktionen:

e Mehrachs-Synchronisation zwischen den Antriebsreglern (IGB-
Motionbus)

e Direktverbindung zur Fernwartung einzelner und mehrerer

Antriebsregler

e  Direktverbindung zwischen einem oder mehreren Antriebsreg-
lern und einem PC
Schnittstelle fiir den Integrated
Bus

IGB-Motionbus

Der IGB-Motionbus ermdglicht den zyklischen, isochronen Datenaustausch zwischen mehreren im IGB-Netz-
werk befindlichen Antriebsreglern SD6. Neben der Ubertragung von Leitwerten fiir einen Master-/Slave-

Betrieb konnen beliebige weitere Daten ibertragen werden.

STOBER Fernwartungskonzept

Uber die STOBER Fernwartung kénnen mithilfe der Inbe- IGB-Netzwerk

triebnahme-Software alle Vorgéange und Ablaufe wie bei
einer Service-MaRnahme Vor-Ort ausgefiihrt werden. Das
Konzept fiihrt die Beteiligten zu einer geregelten, abgesi-
cherten Vorgehensweise. Dabei ist sichergestellt, dass sich

der Verantwortliche an der Maschine vor Ort befindet, um

auf die Gegebenheiten und auf die Personensicherheit zu B
achten. Der Fernwartungsfachmann wiederum kann si-

chergehen, dass er mit einem Verantwortlichen vor Ort

kommuniziert, der die Situation an der Maschine kontrol-

liert.

Uber die Fernwartung kénnen alle Vorgédnge und Abldufe wie bei einer Service-Mafinahme Vor-Ort ausge-

flihrt werden.
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5 Antriebsregler SD6 5.1 Ubersicht

Bremsenmanagement

Uber die integrierte Bremsenansteuerung kann der Antriebsregler SD6 eine 24 V,-Bremse ansteuern. Das
Bremsenmanagement bietet fiir das Bremssystem die beiden Funktionen:

e Zyklischer Bremsentest

e  Bremse einschleifen

Software-Komponenten

Projektierung und Inbetriebnahme

Die Projektierungs- und Inbetriebnahme-Software DriveControlSuite verflgt Gber alle Funktionen zur effizi-
enten Nutzung von Antriebsreglern in Einzel- und Multiachs-Anwendungen. Das Programm fiihrt Sie anhand
von Assistenten Schritt fiir Schritt durch den gesamten Projektierungs- und Parametrierungsvorgang.

Offene Kommunikation

Die Geratekommunikation ist Gber EtherCAT, CANopen oder PROFINET moglich.

Applikationen

Fiir die dezentrale Bewegungsfiihrung anspruchsvoller Maschinen empfiehlt sich eine antriebsbasierende
Applikation.

Wann immer universelle und flexible Lésungen notwendig sind, ist das antriebsbasierende Applikationspa-
ket von STOBER die geeignete Wahl. Bei der Applikation Drive Based Synchronous steht mit dem Befehlssatz
PLCopen Motion Control eine antriebsbasierende Bewegungssteuerung fiir Synchronbetrieb, Positionierung,
Geschwindigkeit und Drehmoment/Kraft zur Verfligung. Diese Standardbefehle wurden fiir verschiedene
Anwendungsfalle zu Betriebsarten zusammengefasst und um Zusatzfunktionen wie beispielsweise Fahrsatz-
verkettung oder Nocken erweitert. Bei der Betriebsart Kommando werden alle Eigenschaften der Bewegun-
gen direkt durch die Steuerung vorgegeben. In der Betriebsart Fahrsatz werden die Eigenschaften der Bewe-
gungen im Antrieb vordefiniert, sodass nur ein Startsignal zur Ausfiihrung der Bewegung notwendig ist.
Durch Verkettung konnen ganze Bewegungsablaufe definiert werden.

Daneben steht die Applikation CiA 402 zur Verfligung, die sowohl steuerungs- als auch antriebsbasierende
Betriebsarten (csp, csv, cst, ip, pp, vl, pv, pt) beinhaltet.

Mithilfe einer an IEC 61131-3 angelehnten Programmierung mit CFC ist es dariiber hinaus moglich, neue
Applikationen zu erstellen oder bestehende zu erweitern.

Anwendungstraining

STOBER bietet ein mehrstufiges Trainingsprogramm, das im Wesentlichen auf den Antriebsregler fokussiert
ist.

G6 Basic

Trainingsinhalte: Systemibersicht, Montage und Inbetriebnahme des Antriebsreglers. Verwendung von Op-
tionsmodulen. Parametrierung, Inbetriebnahme und Diagnose Uber die Inbetriebnahme-Software. Fernwar-
tung. Grundlagen der Regleroptimierung. Konfiguration des Antriebsstrangs. Integrierte Software-Funktio-
nen. Software-Applikationen. Anbindung an eine Ubergeordnete Steuerung. Grundlagen Sicherheitstechnik.
Praktische Ubungen am Trainingsaufbau.

Verwendete Software: DriveControlSuite.

G6 Customized

Trainingsinhalte: Spezialwissen zur Regelungs-, Steuerungs- und Sicherheitstechnik. Praktische Ubungen am
Trainingsaufbau.
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5.2 Technische Daten 5 Antriebsregler SD6

5.2 Technische Daten

Technische Daten zu den Antriebsreglern entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

5.21 Typenbezeichnung

SD 6 A 0 6 T E X

Tab. 1: Beispiel-Code zur Typenbezeichnung

Code Bezeichnung Ausfiihrung

SD Baureihe

6 Generation 6. Generation

A B Version

0-3 BaugroRe (BG)

6(0-9) Leistungsstufe Leistungsstufe innerhalb der BaugroRe
T Sicherheitsmodul ST6: STO Uber Klemmen

E SE6: erweiterte Sicherheitstechnik Giber Klemmen
N Kommunikationsmodul  Leer

E EC6: EtherCAT

C CA6: CANopen

P PN6: PROFINET

N Klemmenmodul Leer

X X16: Extended

R RI6: Resolver

|

106: Standard

Tab. 2: Bedeutung des Beispiel-Codes

5.2.2 Baugroéfien

Typ BaugroRe
SD6A02 BG O
SD6A04 BG O
SD6A06 BG O
SD6A14 BG 1
SD6A16 BG 1
SD6A24 BG 2
SD6A26 BG 2
SD6A34 BG 3
SD6A36 BG 3
SD6A38 BG 3

Tab. 3: Verfligbare SD6-Typen und -BaugréRen

SD6 in den BaugrofRen 0, 1, 2 und 3
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5 Antriebsregler SD6 5.2 Technische Daten

5.2.3 Allgemeine technische Daten

Nachfolgende Angaben gelten fiir alle Geratetypen.

Geratemerkmale

Schutzart Gerat IP20

Schutzart Einbauraum Mindestens IP54

Schutzklasse Schutzklasse | nach EN 61140

Funkentstorung Integrierter Netzfilter nach EN 61800-3, Storaussendung Klasse C3
Uberspannungskategorie Il nach EN 61800-5-1

Kenn- und Prifzeichen CE, cULus, RoHS

Tab. 4: Geratemerkmale

Transport- und Lagerungsbedingungen

Lager-/ -20 °C bis +70 °C
Transporttemperatur Maximale Anderung: 20 K/h
Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Vibration (Transport) nach EN 5Hz<f<9Hz:3,5mm
60068-2-6 9 Hz < f <200 Hz: 10 m/s?
200 Hz < f <500 Hz: 15 m/s?
Fallhéhe bei freiem Fall* 0,25 m

Gewicht < 100 kg

nach EN 61800-2

(bzw. IEC 60721-3-2, Klasse 2M4)

Schockpriifung nach EN 60068-2-27 Schockform: Halbsinus
Beschleunigung: 5 g
Schockdauer: 30 ms
Anzahl Schocks: 3 je Achse

Tab. 5: Transport- und Lagerungsbedingungen

Betriebsbedingungen

Umgebungstemperatur im Betrieb 0 °C bis 45 °C bei Nenndaten
45 °C bis 55 °C mit Derating -2,5 % / K

Luftfeuchtigkeit Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht betauend
Aufstellhohe 0 m bis 1000 m tber NN ohne Einschrankung

1000 m bis 2000 m Gber NN mit Derating -1,5 % / 100 m
Verschmutzungsgrad Verschmutzungsgrad 2 nach EN 50178
Beltftung Eingebauter Lifter
Vibration (Betrieb) nach EN 5 Hz<f<9 Hz: 0,35 mm
60068-2-6 9 Hz<f<200 Hz:1m/s?

Tab. 6: Betriebsbedingungen

Entladungszeiten

Selbstentladung DC-Zwischenkreis 6 min

Tab. 7: Entladungszeiten des Zwischenkreises

5.2.4 Elektrische Daten

Die elektrischen Daten der verflgbaren BaugroRBen sowie die Eigenschaften des Brems-Choppers entneh-
men Sie den nachfolgenden Kapiteln.

Eine Erlauterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

! Gliltig nur fir originalverpackte Komponenten.
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5.2.4.1 Steuerteil

Elektrische Daten
UlCU

IlmaxCU

Tab. 8: Elektrische Daten Steuerteil
5.2.4.2 Leistungsteil: Baugrof3e 0

Elektrische Daten

SD6A02
Uyey 1x230V,,
+20% / -40 %,
50/60 Hz
fZPU
UZPU
UZPU,ZK
G 340 uF
Corw 1620 pF
Tab. 9: Elektrische Daten SD6, BaugroRe O
Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)
Elektrische Daten SD6A02
fPWM,PU
linpu 8,3A
IZN,PU 4 A
|

2maxPU

Tab. 10: Elektrische Daten SD6, BaugrofRe O, bei 4 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SD6A02
fowm,pu
I pu 6A
Lo pu 3A
|

2maxPU

Tab. 11: Elektrische Daten SD6, Baugrofe 0, bei 8 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SD6A02
(/" 400 -420 V.
Uyt 360 — 380 V.
R2minRB
PmaxRB 118 kW
Pefirs 1,0 kW

Tab. 12: Elektrische Daten Brems-Chopper, BaugréfRe 0

Alle Typen
24V, +20% / -15 %
15A
SD6A04 SD6A06
3 %400V,
+32 % / -50 %, 50/60 Hz;
3 x 480V,
+10 % / -58 %, 50/60 Hz
0-700 Hz
0 —max. Uypy
V2 x Uppy
135 puF 135 uF
540 pF 540 pF
SD6A04 SD6A06
4 kHz
2,8A 54A
2,3A 4,5A
180 % fiir 5s; 150 % flir 30 s
SD6A04 SD6A06
8 kHz
2,2A 4 A
1,7A 3,4A
250 % fur 2's; 200 % fur 5 s
SD6A04 SD6A06
780 — 800 Vp
740 - 760 V
100 Q
6,4 kW
2,9 kW
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5.2.4.3 Leistungsteil: Baugrofie1

Elektrische Daten

SD6A14 SD6A16
Uypy 3 x 400 V,, +32 % / 50 %, 50/60 Hz;
3 x480V,. +10 % / -58 %, 50/60 Hz
fapu 0— 700 Hz
U 0 —max. Ujpy
Uspu 2 V2 x U,
Coy 470 pF 560 pF
Cupu 1400 puF 1400 pF
Tab. 13: Elektrische Daten SD6, BaugroRe 1
Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)
Elektrische Daten SD6A14 SD6A16
fPWM,PU 4 kHz
linpu 12 A 19,2 A
o pu 10A 16 A
[N— 180 % fur 5's; 150 % fiir 30 s
Tab. 14: Elektrische Daten SD6, BaugrofRe 1, bei 4 kHz Taktfrequenz
Elektrische Daten SD6A14 SD6A16
fowmpu 8 kHz
L pu 93A 15,8 A
L pu 6A 10 A
(- 250 % fiir 2's; 200 % fiir 5 s
Tab. 15: Elektrische Daten SD6, BaugrofRe 1, bei 8 kHz Taktfrequenz
Elektrische Daten SD6A14 SD6A16
Uynen 780 — 800 V.
Ussien 740 — 760 V.
RZminRB 47 Q
Peen 13,6 kW
P 6,2 kW

Tab. 16: Elektrische Daten Brems-Chopper, BaugroRe 1
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5.2.4.4 Leistungsteil: Baugrofie 2

Elektrische Daten

SD6A24 SD6A26
Uypy 3 x 400 V,, +32 % / 50 %, 50/60 Hz;
3 x480V,. +10 % / -58 %, 50/60 Hz
fapu 0— 700 Hz
U 0 —max. Ujpy
Uspu 2 V2 x U,
Coy 680 pF 1000 pF
Cupu 1400 puF 1400 pF
Tab. 17: Elektrische Daten SD6, BaugroRe 2
Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)
Elektrische Daten SD6A24 SD6A26
fPWM,PU 4 kHz
linpu 26,4 A 38,4 A
lonpu 22A
|

32A
180 % fur 5s; 150 % fiir 30 s

2maxPU
Tab. 18: Elektrische Daten SD6, BaugrofRRe 2, bei 4 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SD6A24 SD6A26
fowmpu 8 kHz
ey 245A 32,6 A
I5Ne0 14 A 20A
I

2maxPU

250 % flr 2's; 200 % flir 5 s
Tab. 19: Elektrische Daten SD6, Baugrole 2, bei 8 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SD6A24 SD6A26
Ugnen 780 — 800 V.

Ugicn 740 - 760 V.

Raminke 220

Procis 29,1 kW

Piins 13,2 kW

Tab. 20: Elektrische Daten Brems-Chopper, BaugroRe 2

120



5.2.4.5 Leistungsteil: Baugrofie 3

Elektrische Daten

UlPU

fZPU

UZPU

UZPU,ZK

Coy 430 pF
Cupu 5100 pF

Tab. 21: Elektrische Daten SD6, BaugrofRe 3

Nennstrome bis +45 °C (im Schaltschrank)

Elektrische Daten

SD6A34
fPWM,PU

Lo 453 A
L po 44 A

[

2maxPU

SD6A34

5 Antriebsregler SD6 5.2 Technische Daten

SD6A36

SD6A38

3 x 400 V,, +32 % / =50 %, 50/60 Hz;
3 x480 V,, +10 % / =58 %, 50/60 Hz

0-700 Hz
0 —max. Ujpy
V2 x U,
900 uF
5100 pF

SD6A36
4 kHz
76 A
70 A
180 % fur 5s; 150 % fuir 30 s
UL: 200 % fur 3 s

Tab. 22: Elektrische Daten SD6, BaugrofRRe 3, bei 4 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

SD6A34
fPWM,PU
Lyey 37A
ey 30A
|

2maxPU

SD6A36
8 kHz
62 A
50A
250 % flr 2's; 200 % fur 5 s
UL: 200 % fiir 3 s

Tab. 23: Elektrische Daten SD6, Baugrole 3, bei 8 kHz Taktfrequenz

Elektrische Daten

900 pF
5100 uF

SD6A38

76 A
85 A

SD6A38

76 A
60 A

SD6A38

SD6A34 SD6A36
Uy 780 — 800 V.
. 740 — 760 V.
R 30 Q (PTC-Widerstand; 100 W; max. 1 kW fir 1s; t=405s)
RZminRB 15 Q
R 42 kW
P-tre 19,4 kW
Tab. 24

> Angabe gilt fiir den Default-Wert der Feldschwéchungsspannungsgrenze: B92 = 80 %.

: Elektrische Daten Brems-Chopper, BaugroRe 3
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5.2.4.6 Zwischenkreiskopplung

Die Ladefahigkeit der Antriebsregler kann durch Zwischenkreiskopplung nur dann erhéht werden, wenn die
Leistungsversorgung an den Antriebsreglern gleichzeitig zugeschaltet wird.

5.2.4.7 \Verlustleistungsdaten nach EN 61800-9-2

Typ Nenn-  Schein- Absolute Betriebspunkte® IE- Ver-
strom leistung Verluste Klasse® gleich®
I2N,PU PV,CU3

(0/25) (0/50) (0/100) (50/25) (50/50) (50/100) (90/50) (90/100)

Relative Verluste

(Al [kVA] (W] [%]
SD6A02 4 0,9 10 501 5,07 5,68 5,20 5,37 6,30 5,88 7,43 IE2
SD6A04 2,3 1,6 10 2,98 3,13 3,49 3,02 3,22 3,71 3,36 4,09 IE2
SD6A06 4,5 3,1 12 1,71 1,86 2,24 1,75 1,97 2,51 2,16 3,04 IE2
SD6A14 10 6,9 12 1,38 1,54 1,93 1,43 1,64 2,17 1,80 2,57 IE2
SD6A16 16 11,1 12 0,95 1,12 1,66 0,99 1,23 1,98 1,41 2,52 IE2
SD6A24 22 15,2 15 0,80 0,97 1,49 0,84 1,06 1,75 1,21 2,19 IE2
SD6A26 32 22,2 15 0,70 0,87 1,40 0,74 0,97 1,67 1,11 2,10 IE2
SD6A34 44 30,5 35 0,61 0,76 1,21 0,68 0,90 1,53 1,06 1,96 IE2
SD6A36 70 48,5 35 0,53 0,69 1,18 0,59 0,82 1,49 0,97 1,89 IE2
SD6A38 85 58,9 35 0,47 0,64 1,18 0,54 0,78 1,50 0,94 1,94 IE2
Absolute Verluste
Py
(Al [kVA] (W] (W] (%]
SD6A02 4 0,9 10 45,1 45,6 51,1 46,8 48,3 56,7 52,9 66,9 IE2 51,8
SD6A04 2,3 1,6 10 47,7 50,1 55,8 48,3 51,5 59,3 53,8 65,4 IE2 40,2
SD6A06 4,5 3,1 12 52,9 57,6 69,3 54,4 61,0 77,9 67,1 94,1 IE2 39,6
SD6A14 10 6,9 12 95,3 106,1 133,33 98,6 113,2 149,9 123,9 177,0 IE2 37,1
SD6A16 16 11,1 12 104,9 124,0 184,6 1103 136,6 219,8 156,0 279,8 IE2 35,8
SD6A24 22 15,2 15 121,5 146,9 226,1 128,1 161,6 266,0 183,7 332,7 IE2 32,9
SD6A26 32 22,2 15 154,7 192,8 311,3 164,7 214,9 370,5 246,9 465,9 IE2 38,6
SD6A34 44 30,5 35 187,5 232,2 368,7 207,7 273,9 466,8 323,0 597,8 IE2 32,1
SD6A36 70 48,5 35 256,6 332,3 5708 287,9 397,0 721,5 471,0 915,9 IE2 33,9
SD6A38 85 58,9 35 277,8 376,9 692,3 317,4 459,0 886,1 554,6 1143,1 IE2 35,3

Tab. 25: Verlustleistungsdaten der Antriebsregler SD6 nach EN 61800-9-2

Rahmenbedingungen

Die Verlustleistungsdaten gelten fur Antriebsregler ohne Zubehor.

Die Verlustleistungsberechnung basiert auf einer 3-phasigen Netzspannung mit 400 V,. / 50 Hz.
Die berechneten Daten enthalten einen Aufschlag von 10 % gemaR EN 61800-9-2.

Die Verlustleistungsangaben beziehen sich auf eine Taktfrequenz von 4 kHz.

Die absoluten Verluste bei abgeschaltetem Leistungsteil beziehen sich auf die 24 V,-Versorgung der Steuer-

elektronik.

® Absolute Verluste bei abgeschaltetem Leistungsteil
“Betriebspunkte bei relativer Motorstatorfrequenz in % und relativem Drehmomentenstrom in %
>|E-Klasse nach EN 61800-9-2

122 ®Vergleich der Verluste zur Referenz bezogen auf IE2 im Nennpunkt (90, 100)



5.2.4.8 Verlustleistungsdaten des Zubehors

5 Antriebsregler SD6 5.2 Technische Daten

Sollten Sie den Antriebsregler mit Zubehorteilen bestellen, erhdhen sich die Verluste wie folgt:

Typ

Sicherheitsmodul SE6
Sicherheitsmodul ST6
Klemmenmodul 106
Klemmenmodul X6 oder RI6
Kommunikationsmodul CA6
Kommunikationsmodul EC6
Kommunikationsmodul PN6

Tab. 26: Absolute Verluste des Zubehors

Absolute Verluste
P, [W]
<4
1
<2
<5
1
<2
<4

Information

Beachten Sie fiir die Auslegung zusatzlich die absolute Verlustleistung des Encoders (lblicherweise < 3 W)

sowie der Bremse.

Verlustangaben zu weiterem, optional verfligbarem Zubehor entnehmen Sie den technischen Daten des

jeweiligen Zubehors.

5.25 Zykluszeiten

Mogliche Zykluszeiten entnehmen Sie der nachfolgenden Tabelle.

Typ

Applikation

Feldbus EtherCAT, zyklische Kom-
munikation

Feldbus PROFINET RT, zyklische
Kommunikation

Motion-Kern (Bewegungsberech-
nung)

Regelungskaskade

Tab. 27: Zykluszeiten

Zykluszeiten
1ms,2ms,4ms, 8 ms
1ms,2ms,4ms, 8 ms
1ms,2ms,4ms, 8 ms
250 ps

62,5 us

125 ps

Relevante Parameter
Einstellbar in A150
Einstellbar in TwinCAT 3 oder
CODESYS

Einstellbar im TIA Portal

B24 > 8 kHz und B20 = 48, 64
oder 70
B24 =4 kHz
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5.2.6 Derating

Beachten Sie bei der Dimensionierung des Antriebsreglers das Derating des Ausgangsnennstroms in Abhan-
gigkeit von Taktfrequenz, Umgebungstemperatur und Aufstellhche. Bei einer Umgebungstemperatur von

0 °C bis 45 °C sowie einer Aufstellhéhe von 0 m bis 1000 m besteht keine Einschrdankung. Bei hiervon abwei-
chenden Werten gelten die nachfolgend beschriebenen Angaben.

5.2.6.1 Einfluss der Taktfrequenz

Durch Veranderung der Taktfrequenz f,,,,, wird unter anderem die Gerduschentwicklung des Antriebs beein-
flusst. Ein Erh6hen der Taktfrequenz hat jedoch erhéhte Verluste zur Folge. Legen Sie bei der Projektierung
die hochste Taktfrequenz fest und bestimmen Sie damit den Ausgangsnennstrom I, ,, fiir die Dimensionie-
rung des Antriebsreglers.

Typ sy by pu Lneu
4 kHz 8 kHz 16 kHz
SD6A02 4A 3A 2A
SD6A04 2,3A 1,7A 1,1A
SD6A06 45A 3,4A 2,3A
SD6A14 10A 6A 4A
SD6A16 16 A 10A 57A
SD6A24 22A 14 A 81A
SD6A26 32A 20A 12A
SD6A34 44 A 30A 18 A
SD6A36 70 A 50 A 31A
SD6A38 85 A’ 60 A 37,8A

Tab. 28: Ausgangsnennstrom l,, ,, in Abhangigkeit von der Taktfrequenz

5.2.6.2 Einfluss der Aufstellhohe

Das Derating in Abhangigkeit von der Aufstellhéhe ergibt sich wie folgt:

e 0 m bis 1000 m: keine Einschrankung (D,, = 100 %)

e 1000 m bis 2000 m: Derating -1,5% / 100 m

Beispiel

Der Antriebsregler soll auf einer Hohe von 1500 m liber NN aufgestellt werden.

Der Deratingfaktor D, wird wie folgt berechnet:
D,=100%-5x1,5%=92,5%

5.2.6.3 Einfluss der Umgebungstemperatur
Das Derating in Abhangigkeit von der Umgebungstemperatur ergibt sich wie folgt:
e 0°Chis 45 °C: keine Einschrankung (D; = 100 %)
e 45 °Cbis 55 °C: Derating -2,5 % / K
Beispiel
Der Antriebsregler soll bei 50 °C betrieben werden.

Der Deratingfaktor D; wird wie folgt berechnet:
D;=100%-5%x2,5%=87,5%

124 ’” Angabe gilt fiir den Default-Wert der Feldschwéchungsspannungsgrenze: B92 = 80 %.



5 Antriebsregler SD6 5.2 Technische Daten

5.2.6.4 Berechnung des Deratings

Gehen Sie bei der Berechnung wie folgt vor:

1. Legen Sie die hochste Taktfrequenz (f,y,) fest, die wahrend des Betriebs verwendet wird und bestim-
men Sie damit den Nennstrom L, ;.

2. Bestimmen Sie die Deratingfaktoren fir Aufstellhohe und Umgebungstemperatur.

3. Berechnen Sie den reduzierten Nennstrom I,y py(.q) g€mMaRk der nachfolgenden Formel:
Lanputred) = lanpu % Dy X Dy

Beispiel

Ein Antriebsregler des Typs SD6A06 soll bei einer Taktfrequenz von 8 kHz auf einer Hohe von 1500 m Gber
NN und einer Umgebungstemperatur von 50 °C betrieben werden.

Der Nennstrom des SD6A06 bei 8 kHz betrdgt 3,4 A. Der Deratingfaktor D; berechnet sich wie folgt:
D;=100%-5%x2,5%=87,5%

Der Deratingfaktor D,, berechnet sich wie folgt:
D,=100%-5%x1,5%=92,5%

Der fiir die Projektierung zu beachtende Ausgangsstrom betragt:
L pupeq = 3,4 A X 0,875 x 0,925 = 2,75 A
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5.2.7 Abmessungen

Die Abmessungen der verfiigbaren SD6-BaugroRen entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

5.2.7.1 Abmessungen: Baugrofien 0 bis 2

D2

A

W D1

\i

A
\i
A

\i

=0
Q)

\T ]

H1

)))
Y [ — B“
Y

H2

-

H3

Abb. 1: MaRzeichnung SD6, BaugrofRen 0 bis 2
MaR
Antriebsregler Breite
Tiefe
Tiefe inkl. Bremswiderstand
RB 5000

Tiefe inkl. Quick DC-Link
Hohe inkl. Befestigungslaschen
Hohe inkl. AES
Hohe inkl. EMV-Schirmblech
EMV-Schirmblech inkl. Schirm- Tiefe
anschlussklemme
Befestigungsbohrungen Vertikaler Abstand
Vertikaler Abstand zur
Oberkante

Tab. 29: Abmessungen SD6, BaugréfRen 0 bis 2 [mm]

D1
D2

D2
H1
H2
H3
D3

BGO

70
194
212

229

BG1 BG 2
70 105
284
302

319
300
360
360
ca. 111

283+2
6
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5.2.7.2 Abmessungen: Baugrofie 3

w1 D2

A
\i
A
Y

D1

A
\i

SD6

m&*

W2
P

Abb. 2: MaRzeichnung SD6, Baugréle 3

MaR BG 3
Antriebsregler Breite w1 190
Tiefe D1 305
Tiefe inkl. Quick DC-Link D2 340
Hohe inkl. Befestigungslaschen H1 382,5
Hohe inkl. EMV-Schirmblech H2 540
EMV-Schirmblech inkl. Schirm- Breite W2 147
anschlussklemme Tiefe D3 ca. 174
Befestigungsbohrungen Vertikaler Abstand A 365+2
Vertikaler Abstand zur B 11,5
Oberkante
Horizontaler Abstand der C 150+0,2/-0,2

Befestigungsbohrungen des

Antriebsreglers

Horizontaler Abstand zum E 20
Seitenrand des Antriebsreglers

Tab. 30: Abmessungen SD6, BaugroRe 3 [mm]
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5.2.8

5.2.9

Gewicht

Mindestfreiraume

Gewicht mit Verpackung [g]

3520

5470

6490
14800

\i

A

BaugroRe Gewicht ohne Verpackung [g]
BG O 2530
BG 1 3700
BG 2 5050
BG 3 13300
Tab. 31: Gewicht SD6 [g]
Sollten Sie den Antriebsregler mit Zubehorteilen bestellen, erhoht sich das Gewicht wie folgt.
Zubehor Gewicht ohne Verpackung [g]
Kommunikationsmodul 50
Klemmenmodul 135
Sicherheitsmodul 110
Tab. 32: Gewicht des Zubehors [g]
A A
w < w
Y L | I
A O A =
p@@@l
0
s 3
[N
A : A
A '
0] o
0000000 ®
\ =
y ‘! “ il
G}
Yy

Abb. 3: Mindestfreirdume
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Die in der Tabelle angegebenen MaRe beziehen sich auf die Auenkanten des Antriebsreglers.

Mindestfreiraum A (nach oben) B (nach unten) C (zur Seite)®
BG0O-BG2 100 100 5
... mit EMV-Schirmblech 100 120 5
BG 3 100 100 5
... mit EMV-Schirmblech 100 220 5

Tab. 33: Mindestfreiraume [mm]

MaR E F G H
BGO,BG 1 86 283+2 ca. 89 40
... mit EMV-Schirm- 86 283+2 ca. 109 40
blech

BG 2 86 283+2 ca. 89 57,5
... mit EMV-Schirm- 86 283+2 ca. 109 57,5
blech

BG 3 89 365+2 ca. 59,5 25
... mit EMV-Schirm- 89 365+2 ca. 179,5 25
blech

Tab. 34: MalRe [mm]

Drossel und Filter

Vermeiden Sie den Einbau unterhalb von Antriebsreglern oder Versorgungsmodulen. Bei Einbau in einen
Schaltschrank wird ein Abstand von ca. 100 mm zu sonstigen benachbarten Bauteilen empfohlen. Dieser Ab-
stand stellt die Entwarmung der Drosseln und Filter sicher.

Bremswiderstidnde

Vermeiden Sie den Einbau unterhalb von Antriebsreglern oder Versorgungsmodulen. Damit die erwarmte
Luft ungehindert abstrémen kann, ist ein Mindestabstand von ca. 200 mm zu benachbarten Bauteilen oder
Wadnden sowie von ca. 300 mm zu darlber befindlichen Bauteilen oder Decken einzuhalten.

8Einbau ohne Quick DC-Link-Modul 129
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5.3 Antriebsregler-/Motorkombinationen

5.3

5 Antriebsregler SD6

Antriebsregler-/Motorkombinationen

Eine Erlauterung der verwendeten Formelzeichen finden Sie im Kapitel [ 9.1].

Synchron-Servomotor EZ (n, = 2000 min™) — SD6

KEM MN IN MO |0

[V/1000 min-1]  [Nm]  [A]  [Nm] [A]
Konvektionskiihlung IC 410
EZ813U 239 390 149 437 165
EZ815U 239 578 215 688 252
Fremdbeliiftung IC 416
EZ813B 239 57,3 219 616 229
EZ815B 239 91,0 337 1003 363

Synchron-Servomotor EZ (n, = 3000 min™) — SD6

KENI MN IN MO |0

[V/1000 min-1] ~ [Nm]  [A]  [Nm] [A]
Konvektionskiihlung IC 410
EZ301U 40 093 199 095 202
EZ302U 86 159 16 168 167
EZ303U 109 2,07 163 219 1,71
EZ401U 96 28 274 3 2,88
EZ402U 9% 47 44 5,2 48
EZ404U 116 69 58 86 66
EZ501U 97 43 374 47 4
EZ502U 121 74 546 8 5,76
EZ503U 119 9,7 69 111 7,67
EZ505U 141 135 88 16 10
EZ701U 95 74 7,2 8,3 8
EZ702U 133 12 82 144 96
EZ703U 122 16,5 114 208 14
EZ705U 140 21,3 | 142 302 195
Fremdbeliiftung IC 416
EZ401B 96 34 | 34 | 37 | 36
EZ402B 94 59 515 6,3 58
EZ404B 116 10,2 82 112 87
EZ501B 97 54 47 58 5
EZ502B 121 103 78 112 8,16
EZ503B 119 144 109 159 118
EZ505B 141 20,2 13,7 234 147
EZ701B 95 9,7 95 105 10
EZ702B 133 166 118 193 129
EZ703B 122 24 182 28 20
EZ705B 140 338 229 418 265

SD6A02 SD6A04 HSD6A06 SD6A14 SD6A16 SD6A24 SD6A26 SD6A34 SD6A36 SD6A38

lnpy [A]
(fowmpu = 8 kH2)

3 1,7 34 6 10 14 20 30 50 60

Ieu ! lo
1,2 1,8

1,2 2,0 24

Iveu ! lo
1,3 2,2
1,4 1,7

SD6A02 SD6A04 SD6A06 SD6A14 SD6A16 SD6A24 SD6A26 SD6A34 SD6A36 SD6A38

lnpy [A]
(foumpu = 8 kH2)
3 1,7 34 6 10 14 20 30 50 60
I ! 1y
1,5 1,7
1,8 1,0 2,0
1,8 1,0 2,0
1,0 1,2 2,1
1,3 2,1
1,5 2,1
1,5 25
1,0 1,7 24
1,3 1,8
1,0 14 2,0
1,3 1,8 25
1,0 1,5 2,1
1,0 14 2,1
1,0 1,5
AL
1,7
1,0 1,7 24
1,1 1,6
1,2 2,0
1,2 1,7 2,5
1,2 1,7
1,0 14
1,0 14 2,0
1,1 1,6 23
1,0 1,5 25
1,1 1,9
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Synchron-Servomotor EZ (n, = 4000 min™ / 4500 min™) — SD6

SD6A02 SD6A04 SD6A06 SD6A14 SD6A16 SD6A24 SD6A26 SD6A34 SD6A36 SD6A38

lnpy [A]
(foumpu = 8 kH2)
Kay Mo ko M, 3 17 34 6 10 14 20 30 50 60
V1000 min-1]  [Nm] Al INm] (Al

Konvektionskiihlung IC 410 )
EZ505U 103 95 89%4 153 134 1,0 15
EZ703U 99 121 115 20 178 1,1 1,7
EZ705U 106 16,4 148 30 2572 12 2,0 24
EZ813U 117 252 19,8 437 328 1,5 1,8
EZ815U 117 261 209 67,1 503 1,0 1,2
Fremdbeliiftung IC 416 Ieu ! lo
EZ505B 103 16,4 164 22 194 1,0 1,5
EZ703B 99 198 20,3 272 2472 12 21 2,5
EZ705B 106 27,7 254 394 328 15 18
EZ813B 117 495 38,1 629 46,6 1,1 1,3

Synchron-Servomotor EZ (n, = 6000 min™) — SD6
SD6A02 H SD6A04 SD6A06 SD6A14 SD6A16 SD6A24 SD6A26 SD6A34 SD6A36 SD6A38

lwpu [A]
(fowmpu = 8 kH2)
Kay Mo b M 3 17 34 6 10 14 20 30 50 60
V000 min-1]  [Nm]  [Al  [Nm]  [A]

Konvektionskiihlung IC 410 L ! 1y
EZ202U 40 04 099 044 1,03 1,7 3,3
EZ203U 40 061 154 069 1,64 18 1,0 21
EZ301U 40 0,89 193 095 2,02 15 1,7
EZ302U 42 15 3,18 168 348 1,7
EZ303U 55 1,96 3,17 225 3,55 1,7
EZ401U 47 23 45 28 536 1,1 1,9
EZ402U 60 35 565 49 743 1,3 1,9
EZ404U 78 58 718 84 978 1,0 14 2,0
EZ501U 68 34 ATT 44 58 1,0 1,7 24
EZ502U 72 52 | 735 | 78 9,8 1,0 14 2,0
EZ503U 84 6,2 7,64 106 11,6 1,2 1,7
EZ701U 76 52 668 79 938 11 1,5 2,1
EZ702U 82 72 89 143 165 1,2 1,8
Fremdbeliiftung IC 416 Lpu ! lo
EZ401B 47 29 562 35 683 15 2,0
EZ4028 60 51 788 64 934 14 15 21
EZ404B 78 8 998 105 12 12 17 25
EZ501B 68 45 6,7 57 75 1,3 1,9
EZ502B 72 82 114 105 134 1,0 1,5 2,2
EZ503B 84 104 135 148 159 1,3 1,9
EZ701B 76 75 106 102 124 11 1,6 24
EZ702B 82 125 16,7 193 221 1,4 2,3
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5.4 Zubehor

Informationen zum verflighbaren Zubehér entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.

5.4.1 Sicherheitstechnik

| Information

Der Antriebsregler wird in der Standardausfiihrung mit dem Sicherheitsmodul ST6 ausgeliefert. Mdchten Sie

einen Antriebsregler mit erweiterter Sicherheitstechnik, miissen Sie diese Option zusammen mit dem
Antriebsregler bestellen. Die Sicherheitsmodule sind fester Bestandteil der Antriebsregler und diirfen nicht

modifiziert werden.

Sicherheitsmodul ST6 — STO {iber Klemmen

In der Standardausfiihrung enthalten.

Id.-Nr. 56431

Zubehor fir den Einsatz der Sicherheitsfunktion Safe Torque Off (STO) in
sicherheitsrelevanten Anwendungen (PL e, SIL 3) nach EN ISO 13849-1 und
EN 61800-5-2. Anbindung an den Uberlagerten Sicherheitskreis Gber Klem-
me X12.

Sicherheitsmodul SE6 — erweiterte Sicherheitstechnik iiber Klemmen

Adapterkabel X50 (Option SE6)

Id.-Nr. 56432

Optionales Zubehor fiir den Einsatz in sicherheitsrelevanten Anwendun-
gen bis PL e, SIL 3 nach EN ISO 13849-1 und EN 61800-5-2. SE6 stellt neben
der grundlegenden Sicherheitsfunktion Safe Torque Off (STO) weitere in
der EN 61800-5-2 spezifizierte Sicherheitsfunktionen zur Verfligung. Zu-
satzlich zu den sicheren Stoppfunktionen Safe Stop 1 (SS1) und Safe Stop 2
(SS2) zahlen dazu unter anderem Safely-Limited Speed (SLS), Safe Brake
Control (SBC), Safe Direction (SDI) und Safely-Limited Increment (SLI). Er-
ganzt werden die normativen Sicherheitsfunktionen durch praxisorientier-
te Zusatzfunktionen wie beispielsweise Safe Brake Test (SBT). Anbindung
an den Uberlagerten Sicherheitskreis tiber die Klemmen X14 und X15.

Id.-Nr. 56434
Adapterkabel fuir die Encoderschnittstelle X50 des Sicherheitsmoduls SE6
mit offenen Kabelenden, Lange: 1,5 m.



5.4.2

Kommunikation

Der Antriebsregler SD6 verfligt im Standard Gber zwei Schnittstellen zur IGB- Kommunikation auf der Gera-

teoberseite.

Im Schacht auf der Oberseite wird das Kommunikationsmodul eingesetzt, Giber das der Antriebsregler mit

5 Antriebsregler SD6 5.4 Zubehor

dem Feldbussystem verbunden wird.

Zur Verfugung stehen folgende Kommunikationsmodule:
e  ECG6 flr die EtherCAT-Anbindung

e CAG6 fiir die CANopen-Anbindung

e  PN6 fir die PROFINET-Anbindung

IGB-Verbindungskabel

PC-Verbindungskabel

USB 2.0 Ethernet-Adapter

Kommunikationsmodul EC6

EtherCAT-Kabel

Kabel zur Kopplung der Schnittstelle X3A bzw. X3B fur IGB, CAT5e,
magenta.

Folgende Ausfihrungen sind verfligbar:

Id.-Nr. 56489: 0,4 m.

Id.-Nr. 56490: 2 m.

Id.-Nr. 49857
Kabel zur Kopplung der Schnittstelle X3A bzw. X3B mit dem PC, CAT5e,
blau, Lange: 5 m.

Id.-Nr. 49940
Adapter fir die Kopplung von Ethernet auf einen USB-Anschluss.

Id.-Nr. 138425
Kommunikationsmodul fur die EtherCAT-Anbindung.

Ethernet-Patchkabel, CAT5e, gelb.
Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:
Id.-Nr. 49313: Lange ca. 0,25 m.

Id.-Nr. 49314: Lange ca. 0,5 m.
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Kommunikationsmodul CA6
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5.43 Klemmenmodul

Klemmenmodul XI6

Id.-Nr. 138427
Kommunikationsmodul fir die CANopen-Anbindung.

Id.-Nr. 138426
Kommunikationsmodul fiir die PROFINET-Anbindung.

Id.-Nr. 138421

Klemmenmodul fiir den Anschluss von analogen und digitalen Signalen so-

wie von Encodern.

Ein- und Ausgange:

e 13 digitale Eingdnge (24 Vy)

e 10 digitale Ausgange (24 V)

e 3 analoge Eingdnge (+10 V., 1 x 0 — 20 mA, 16 Bit)

e 2 analoge Ausgdnge (10 V,, 12 Bit)

Unterstiitzte Encoder und Schnittstellen:

e SSI-Encoder (Auswertung und Simulation)

e Inkrementalencoder TTL differenziell (Auswertung und Simulation)

e Inkrementalencoder HTL single-ended (Auswertung und Simulation)

e Puls-/Richtungsschnittstelle TTL differenziell (Auswertung und Simula-
tion)

e Puls-/Richtungsschnittstelle HTL single-ended (Auswertung und Simu-

lation)
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Id.-Nr. 138422

Klemmenmodul fir den Anschluss von analogen und digitalen Signalen so-

wie von Encodern.

Ein- und Ausgange:

e 5 digitale Eingdnge (24 V)

e 2 digitale Ausgdnge (24 V()

e 2analoge Eingdnge (10 V,, 1 x 0—20 mA, 16 Bit)

e 2 analoge Ausgange (10 V,., 220 mA, 12 Bit)

Unterstiitzte Encoder und Schnittstellen:

e Resolver (Auswertung)

e Encoder EnDat 2.1 Sin/Cos (Auswertung)

e Encoder EnDat 2.1/2.2 digital (Auswertung)

e  Sin/Cos-Encoder (Auswertung)

e SSI-Encoder (Simulation und Auswertung)

e Inkrementalencoder TTL differenziell (Auswertung und Simulation)

e Inkrementalencoder TTL single-ended (Auswertung)

e Inkrementalencoder HTL single-ended (Auswertung und Simulation)

e Puls-/Richtungsschnittstelle TTL differenziell (Auswertung und Simula-
tion)

e Puls-/Richtungsschnittstelle TTL single-ended (Auswertung)

e Puls-/Richtungsschnittstelle HTL single-ended (Auswertung und Simu-
lation)

Information

Fur den Anschluss von EnDat 2.1-Sin/Cos-Kabeln mit 15-poligem D-Sub-Stecker und integriertem
Motortemperatursensor verwenden Sie den separat verfligbaren Schnittstellenadapter AP6A02 (Id.-Nr.

56523) zum Herausflihren der Temperatursensoradern.

Klemmenmodul 106

Id.-Nr. 138420

Klemmenmodul fiir den Anschluss von analogen und digitalen Signalen so-
wie von Encodern.

Ein- und Ausgange:

e 5 digitale Eingdnge (24 V()

e 2digitale Ausgédnge (24 V)

e 2 analoge Eingdnge (10 V,., 1 x 0 —20 mA, 12 Bit)

e 2analoge Ausgange (£10 V,., £20 mA, 12 Bit)

Unterstitzte Encoder und Schnittstellen:

e Inkrementalencoder HTL single-ended (Auswertung und Simulation)

e Puls-/Richtungsschnittstelle HTL single-ended (Auswertung und Simu-

lation)
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5.4.4 Zwischenkreiskopplung

Wenn Sie SD6-Antriebsregler im Zwischenkreisverbund koppeln mochten, bendétigen Sie die Quick DC-Link-
Module vom Typ DL6A.

Flr die horizontale Kopplung erhalten Sie die Hinterbaumodule DL6A in unterschiedlichen Ausfiihrungen,
passend zur BaugrofRe des Antriebsregler.

Die Schnellspannklammern zur Befestigung der Kupferschienen sowie ein Isolationsverbindungsteil sind im
Lieferumfang enthalten. Nicht im Lieferumfang enthalten sind die Kupferschienen. Diese miissen ein Quer-
schnittsmald von 5 x 12 mm besitzen. Isolationsendteile sind separat erhaltlich.

Quick DC-Link DL6A — Hinterbaumodul fiir Antriebsregler
Folgende Ausfihrungen sind verfligbar:

DL6A0O
Id.-Nr. 56440
Hinterbaumodul fiir Antriebsregler der Baugrofe 0.

DL6A1
Id.-Nr. 56441
Hinterbaumodul fiir Antriebsregler der BaugroRe 1.

DL6A2
Id.-Nr. 56442
Hinterbaumodul fiir Antriebsregler der Baugrof3e 2.

DL6A3
Id.-Nr. 56443
Hinterbaumodul fiir Antriebsregler der Baugrofe 3.

Quick DC-Link DL6A - Isolationsendteil

Id.-Nr. 56494
Isolationsendteile flr den linken und rechten Abschluss des Verbunds, 2
Sttck.
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5.4.5 Bremswiderstand

5 Antriebsregler SD6 5.4 Zubehor

Ergianzend zu den Antriebsreglern bietet STOBER nachfolgend beschriebene Bremswiderstande verschiede-

ner Bauform und Leistungsklasse an. Beachten Sie bei der Auswahl die in den technischen Daten der einzel-

nen Typen der Antriebsregler angegebenen minimal zuldssigen Bremswiderstande.

5.4.5.1 Rohrfestwiderstand FZMU, FZZMU

Typ
Id.-Nr.
SD6A02
SD6A04
SD6A06
SD6A14
SD6A16
SD6A24
SD6A26
SD6A34
SD6A36
SD6A38

Tab. 35: Zuordnung Bremswiderstand FZMU, FZZMU — Antriebsregler SD6

X Empfohlen

(X) Méglich

(—) Bedingt sinnvoll
— Nicht moglich

Eigenschaften

Technische Daten
Id.-Nr.

Typ
Widerstand [Q]

Temperaturdrift

Leistung [W]

Therm. Zeitkonst. t, [s]
Impulsleistung fir < 1 s [kW]
Uoa [V]

Gewicht ohne Verpackung [g]
Schutzart

Kenn- und Prifzeichen

Tab. 36: Technische Daten FZMU,

49010

X

X

X
(X)
(X)
(=)
(=)
(=)
(=)
(=)

49010

FZMU 400x65
55445

X
X
(X)
(X)
(X)

FZMU 400x65
55445

55446

xX X X

55446

Rohrfestwiderstand

100

+10 %

FZzZmU

22 +10 %

+10 %
600

40
18

848
2200
P20
cURus, CE, UKCA

15+10 %

47 £10 %

FZZMU 400x65

53895 55447 55448

=
<
|

(=) (X)
(=) (X)

xX X X

FZZMU 400x65
53895 55447 55448

Rohrfestwiderstand
22+10% 15+10%

+10 %
1200
40
36
848
4170
1P20
cURus, CE, UKCA
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Abmessungen
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Abb. 4: MaRzeichnung FZMU (1), FZZMU (2)
MaR FZMU 400x65
Id.-Nr. 49010 55445 55446
LxD 400 x 65
H 120
K 6,5x 12
M 430
(0} 485
R 92
U 64
X 10

Tab. 37: Abmessungen FZMU, FZZMU [mm]

53895

FZZMU 400%65
55447

400 x 65
120

6,5x12
426
485
185
150
10

55448



5.4.5.2 Flachwiderstand GVADU, GBADU

Typ GVADU
210x20
Id.-Nr. 55441
SD6A02 X
SD6A04 X
SD6A06 X
SD6A14 (X)
SD6A16 (X)
SD6A24 (=)
SD6A26 (=)
SD6A34 (=)
SD6A36 (=)
SD6A38 (=)

5 Antriebsregler SD6 5.4 Zubehor

GBADU GBADU GBADU
265x30 405x30 335x30
55442 55499 55443
X X —
X X —
X X —
(X) (X) X
(X) (X) X

(=) (=) (X)
(=) (=) (X)
(=) (=) (=)
(=) (=) (=)
(=) (=) (=)

Tab. 38: Zuordnung Bremswiderstand GVADU, GBADU — Antriebsregler SD6

X Empfohlen

(X) Méglich

(—) Bedingt sinnvoll
— Nicht moglich

Eigenschaften

Technische Daten GVADU
210x20
Id.-Nr. 55441
Typ
Widerstand [Q)] 100 10 %
Temperaturdrift +10 %
Leistung [W] 150
Therm. Zeitkonst. t, [s] 60
Impulsleistung fir < 1 s [kW] 3,3
Upax [V] 848
Kabelausfiihrung Radox
Kabelldange [mm] 500
Leiterquerschnitt [AWG] 18/19
(0,82 mm?)
Gewicht ohne Verpackung [g] 300
Schutzart IP54

Prifzeichen

Tab. 39: Technische Daten GVADU, GBADU

GBADU GBADU GBADU
265x30 405x30 335x30
55442 55499 55443

Flachwiderstand
100+10% 100 +10 % 47 £10 %

+10 % +10 % +10 %
300 500 400
60 60 60
6,6 11 8,8
848 848 848
FEP FEP [FIE[
1500 500 1500

14/19 14/19 14/19

(1,9 mm?) (1,9 mm?) (1,9 mm?)

930 1410 1200
IP54 IP54 IP54

cURus, CE, UKCA

GBADU
265x30
55444

(X)
(X)
(X)

GBADU
265x30

55444

22 £10 %
+10 %
300
60
6,6
848
FEP
1500
14/19
(1,9 mm?)
930
IP54
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Abmessungen
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Abb. 5: MaRzeichnung GVADU, GBADU

MaRB GVADU GBADU GBADU GBADU GBADU

210%x20 265x30 405x%30 335x30 265x30

Id.-Nr. 55441 55442 55499 55443 55444
A 210 265 405 335 265
H 192 246 386 316 246
C 20 30 30 30 30

D 40 60 60 60 60

E 18,2 28,8 28,8 28,8 28,8
F 6,2 10,8 10,8 10,8 10,8
G 2 3 3 3 3

K 2,5 4 4 4 4

J 4,3 53 53 53 53

B 65° 73° 73° 73° 73°

Tab. 40: Abmessungen GVADU, GBADU [mm]



5.4.5.3 Stahlgitterfestwiderstand FGFKU

5 Antriebsregler SD6 5.4 Zubehor

Typ FGFKU 3100502 FGFKU 3100502 FGFKU 3111202
Id.-Nr. 55449 55450 55451
SD6A24 X = =
SD6A26 X = =
SD6A34 (X) X X
SD6A36 (X) X X
SD6A38 (X) X X
Tab. 41: Zuordnung Bremswiderstand FGFKU — Antriebsregler SD6
X Empfohlen
(X) Moglich
— Nicht moglich
Eigenschaften
Technische Daten FGFKU 3100502 FGFKU 3100502 FGFKU 3111202
Id.-Nr. 55449 55450 55451
Typ Stahlgitterfestwiderstand
Widerstand [Q] 22 £10 % 15110 % 15+10 %
Temperaturdrift +10 % +10 % +10 %
Leistung [W] 2500 2500 6000
Therm. Zeitkonst. t, [s] 30 30 20
Impulsleistung fir < 1 s [kW] 50 50 120
Upax [V] 848 848 848
Gewicht ohne Verpackung [g] 7500 7500 12000
Schutzart P20 P20 P20
Kenn- und Prifzeichen cURus, CE, UKCA
Tab. 42: Technische Daten FGFKU
Abmessungen
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Abb. 6: MaRzeichnung FGFKU

MaR
Id.-Nr.
A

B

C

Tab. 43: Abmessungen FGFKU [mm]

FGFKU 3100502
55449
270
295
355

FGFKU 3100502 FGFKU 3111202

55450 55451
270 370
295 395
355 455
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5.4.5.4 Hinterbaubremswiderstand RB 5000

Typ RB 5022 RB 5047 RB 5100
Id.-Nr. 45618 44966 44965
SD6A02 — — X
SD6A04 — — X
SD6A06 — — X
SD6A14 — X (X)
SD6A16 — X (X)
SD6A24 X — —
SD6A26 X — =
SD6A34 — — —
SD6A36 — — —
SD6A38 — — —

Tab. 44: Zuordnung Bremswiderstand RB 5000 — Antriebsregler SD6

X Empfohlen
(X) Moglich
— Nicht maoglich

Eigenschaften

Technische Daten RB 5022 RB 5047 RB 5100
Id.-Nr. 45618 44966 44965
Widerstand [Q] 22+10% 47 £10 % 100 £10 %
Temperaturdrift +10 % +10 % +10 %
Leistung [W] 100 60 60
Therm. Zeitkonst. t, [s] 8 8 8
Impulsleistung fir < 1 s [kW] 1,5 1,0 1,0
U, [V] 800 800 800
Gewicht ohne Verpackung [g] 640 460 440
Kabelausfiihrung Radox Radox Radox
Kabellange [mm] 250 250 250
Leiterquerschnitt [AWG] 18/19 18/19 18/19
(0,82 mm?) (0,82 mm?) (0,82 mm?)
Maximales Drehmoment M5-Gewinde- 5 5 5
bolzen [Nm]
Schutzart IP40 IP40 P40
Kenn- und Prifzeichen cURus, CE, UKCA cURus, CE, UKCA cURus, CE, UKCA

Tab. 45: Technische Daten RB 5000

Abmessungen

MaR RB 5022 RB 5047 RB 5100
Id.-Nr. 45618 44966 44965
Hohe 300 300 300
Breite 94 62 62

Tiefe 18 18 18
Bohrplan entspricht BaugroRe BG 2 BG 1 BG 0 und BG 1

Tab. 46: Abmessungen RB 5000 [mm]
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5.4.6 Drossel
Technische Angaben zu passenden Drosseln entnehmen Sie den nachfolgenden Kapiteln.
5.4.6.1 Netzdrossel TEP

Flr jeden Antriebsregler SD6 der BaugrofRe 3 bendtigen Sie eine Netzdrossel. Diese ddmpft Spannungs- und
Stromspitzen und entlastet die Netzeinspeisung der Antriebsregler.

Eigenschaften

Technische Daten

TEP4010-2US00

Id.-Nr. 56528
Phasen 3
Thermisch zuldssiger Dauerstrom 100 A
Nennstrom |y v 90 A
Absoluter Verlust P, 103 W
Induktivitat 0,14 mH
Spannungsbereich 3 %400V,
+32% / -50 %
3 %480V,
+10% / -58 %
Spannungsabfall U, 2%
Frequenzbereich 50/60 Hz
Schutzart IPOO
Max. Umgebungstemperatur 9, .« 40° C
Isolierstoffklasse B

Anschluss
Anschlussart

Schraubklemme

Flexibel mit und ohne Aderendhiilse

Max. Leiterquerschnitt 6 — 35 mm?
Anzugsdrehmoment 2,5Nm
Abisolierlange 17 mm
Montage Schrauben
Vorschrift EN 61558-2-20
UL Recognized Component (CAN; USA) Ja

Kenn- und Prifzeichen cURus, CE

Tab. 47: Technische Daten TEP
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Abmessungen
A
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Abb. 7: Malzeichnung Netzdrossel
MaRe TEP4010-2US00
Hohe [mm)] Max. 237
Breite [mm] 219
Tiefe [mm] 118
Vertikaler Abstand 1 — 201
Befestigungsbohrungen [mm]
Vertikaler Abstand 2 — 136
Befestigungsbohrungen [mm)]
Horizontaler Abstand 1 — 88
Befestigungsbohrungen [mm)]
Horizontaler Abstand 2 — 75
Befestigungsbohrungen [mm]
Bohrlécher — Tiefe [mm] 7
Bohrlécher — Breite [mm] 12
Verschraubung — M M6
Gewicht ohne Verpackung [g] 9900

Tab. 48: Abmessungen und Gewicht TEP

5.4.6.2 Ausgangsdrossel TEP

Ausgangsdrosseln werden fiir den Anschluss von Antriebsreglern der BaugroRen 0 bis 2 ab einer Kabelldange
> 50 m bendtigt, um Stérimpulse zu reduzieren und das Antriebssystem zu schonen.

Information

Die folgenden technischen Daten gelten fir eine Drehfeldfrequenz von 200 Hz. Diese Drehfeldfrequenz
erreichen Sie zum Beispiel mit einem Motor mit der Polpaarzahl 4 und der Nenndrehzahl 3000 min™.
Beachten Sie flir hohere Drehfeldfrequenzen in jedem Fall das angegebene Derating. Beachten Sie
auBerdem die Abhangigkeit von der Taktfrequenz.

Eigenschaften

Technische Daten TEP3720-0ES41 TEP3820-0CS41 TEP4020-0RS41
Id.-Nr. 53188 53189 53190
Spannungsbereich 3 x 0 bis 480 V¢

Frequenzbereich 0-200 Hz

Nennstrom I, bei 4 kHz 4A 17,5A 38A
Nennstrom I, bei 8 kHz 3,3A 15,2 A 30,4 A



Abmessungen

Technische Daten TEP3720-0ES41

Max. zuldssige Motor-
kabellange mit
Ausgangsdrossel
Max. Umgebungs-

temperatur 9, max

Schutzart

Wicklungsverluste 11w
Eisenverluste 25W
Anschluss

Max. Leiterquerschnitt
UL Recognized

Component (CAN; USA)
Kenn- und Priifzeichen

Tab. 49: Technische Daten TEP

A
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TEP3820-0CS41 TEP4020-0RS41

100 m

40 °C

IPOO
29 W 61W
16 W 33 W
Schraubklemme
10 mm?

Ja

cURus, CE
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Abb. 8: MaRzeichnung TEP

MaR TEP3720-0ES41 TEP3820-0CS41 TEP4020-0RS41
Hohe H [mm] Max. 150 Max. 152 Max. 172
Breite W [mm] 178 178 219
Tiefe D [mm] 73 88 119
Vertikaler Abstand — 166 166 201
Befestigungsbohrungen A1 [mm]

Vertikaler Abstand — 113 113 136
Befestigungsbohrungen A2 [mm]

Horizontaler Abstand — 53 68 89
Befestigungsbohrungen B1 [mm)]

Horizontaler Abstand — 49 64 76
Befestigungsbohrungen B2 [mm]

Bohrlécher — Tiefe E [mm] 5,8 5,8 7
Bohrlécher — Breite F [mm] 11 11 13
Verschraubung — M M5 M5 M6
Gewicht ohne Verpackung [g] 2900 5900 8800

Tab. 50: Abmessungen und Gewicht TEP
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5.4.7 EMV-Schirmblech

Das EMV-Schirmblech EM6A setzen Sie ein, um den Kabelschirm vom Leistungskabel aufzulegen. Es sind
zwei unterschiedliche Ausfiihrungen verfligbar.

EMV-Schirmblech EM6A0

= - Id.-Nr. 56459

1 | [ EMV-Schirmblech fiir Antriebsregler der Baureihen SB6 und SD6 bis Bau-
grofe 2.

Zubehorteil zur Schirmanbindung des Leistungskabels.

Anbaubar an das Gehause des Antriebsreglers.

Inklusive Schirmanschlussklemme.

4

EMV-Schirmblech EM6A3

Id.-Nr. 56521

EMV-Schirmblech fiir Antriebsregler der Baureihe SD6 in BaugroRe 3.
Zubehorteil zur Schirmanbindung des Leistungskabels.

Anbaubar an das Gehduse des Antriebsreglers.

Inklusive Schirmanschlussklemme.

Bei Bedarf kdnnen Sie auf dem Schirmblech zusatzlich den Kabelschirm
des Bremswiderstands und der Zwischenkreiskopplung auflegen.

5.4.8 Encoder-Adapterbox
Encoder-Adapterbox LAGAOO

Id.-Nr. 56510

Schnittstellenadapter fir Inkrementalsignale TTL differenziell und Hall-
Sensorsignale TTL single-ended.

Der Adapter dient der Umwandlung und Ubertragung von TTL-Signalen
von Synchron-Linearmotoren an den Antriebsregler SD6. Eine variable, in-
terne Schnittstelle konvertiert die Eingangssignale passend fiir die STOBER
Standardschnittstellen.

TTL-Verbindungskabel X120

Id.-Nr. 49482
Kabel zur Kopplung der TTL-Schnittstelle X120 auf Klemmenmodul RI6
oder XI6 mit der Schnittstelle X301 auf der Adapterbox LA6, Lange: 0,3 m.

—

Verbindungskabel LA6 / AX 5000

Kabel zur Verbindung des Anschlusses X4 am Antriebsregler SD6 mit X300
auf der Adapterbox LAG fiir die Ubertragung der Inkrementalencoder-Si-
gnale.

Folgende Ausfiihrungen sind verfligbar:

Id.-Nr. 45405: 0,5 m.

Id.-Nr. 45386: 2,5 m.
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5.49 \Wechseldatenspeicher

Wechseldatenspeicher Paramodul
In der Standardausfiihrung enthalten.
Id.-Nr. 56403

Als Speichermedium steht das steckbare Paramodul mit integrierter mi-
croSD-Karte (ab 512 MB, Industrial Type) zur Verflgung.

g

5.5 Weitere Informationen

5.5.1 Richtlinien und Normen

Folgende européische Richtlinien und Normen sind flr die Antriebsregler relevant:
e Richtlinie 2006/42/EG — Maschinenrichtlinie

e  Richtlinie 2014/30/EU — EMV-Richtlinie

e Richtlinie 2011/65/EU — RoHS-Richtlinie

e Richtlinie 2009/125/EG — Okodesign-Richtlinie
e ENIEC61800-3:2018

e EN 61800-5-1:2007 + A1:2017

e EN 61800-5-2:2017

e EN 61800-9-2:2017

e ENIEC63000:2018

e ENISO 13849-1:2015

5.5.2 Kenn- und Priifzeichen

In den technischen Daten werden folgende Kenn- und Priifzeichen genannt.

o A Bleifrei-Kennzeichen RoHS
%% é Kennzeichen gemdR RoHS-Richtlinie 2011-65-EU.
. 20\\
CE-Kennzeichen
Selbstdeklaration des Herstellers: Das Produkt entspricht den EU-Richtlini-
en.
(OF X0 UL-Priifzeichen (cULus)

Dieses Produkt ist von UL fiir USA und Kanada gelistet.
Reprasentative Muster dieses Produkts wurden von UL bewertet und er-
fullen die anwendbaren Normen.

c Us UL-Prifzeichen fiir anerkannte Komponenten (cURus)
Diese Komponente oder dieses Material ist von UL fiir USA und Kanada an-
erkannt. Reprasentative Muster dieses Produkts wurden von UL bewertet
und erfiillen die anwendbaren Anforderungen.
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5.5.3 Weitere Dokumentationen

Weitere, das Produkt betreffende Dokumentationen finden Sie unter
http://www.stoeber.de/de/downloads/

Geben Sie im Feld Suchbegriff die ID der Dokumentation ein.

Dokumentation

ID
Handbuch Antriebsregler SD6 442425
Handbuch Sicherheitsmodul SE6 442795
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Anschlusstechnik

6.1 Ubersicht

Abgestimmte Anschlusstechnik

Merkmale

e One Cable Solution EnDat 3 verfligbar
e Torsionsbeanspruchung +30°/m

e Biegebestdndig

o OQlbestindig

e  Chemisch bestdndig

Eine fehlende Abstimmung zwischen Antriebsregler, Kabel und
Motor kann zu unzuldssig hohen Spannungsspitzen im Antriebs-
system fiihren, die in erster Linie den Motor schadigen kénnen.
Ferner mussen die gesetzlichen Vorgaben der (EMV-)Richtlinie
2014/30/EU eingehalten werden.

Durch die Kombination von STOBER Motoren mit STOBER Kabeln
und STOBER Antriebsreglern werden die gesetzlichen Vorgaben
eingehalten.

STOBER bietet ein abgestimmtes Kabelprogramm. Die Kabel sind
in unterschiedlichen Langen und auf beiden Seiten fertig konfek-
tioniert erhaltlich.



6.2 Konventionen fliir Kabel

6.3 Langendefinition fir konfektionierte Kabel

One Cable Solution

6 Anschlusstechnik 6.3 Langendefinition fiir konfektionierte Kabel

In den Anschlussbeschreibungen der Kabel werden die Aderfarben wie folgt abgekirzt und verwendet.

Kabelfarben

BK:
BN:
BU:
GN:
GY:
0G:

Darstellungskonventionen

Zweifarbige Ader:
Einfarbige Ader:
Aderpaar:

BLACK (schwarz)
BROWN (braun)
BLUE (blau)
GREEN (griin)
GRAY (grau)
ORANGE (orange)

WHYE
BK/BN
BU-BK

PK:
RD:
VT:

WH:

YE:

PINK (rosa)
RED (rot)
VIOLET (violett)
WHITE (weiR)
YELLOW (gelb)

WHITEYELLOW (weilRgelbe Ader)
BLACK/BROWN (schwarze oder braune Ader)
BLUE-BLACK (blaue und schwarze Ader)

Fiir konfektionierte Kabel von STOBER gelten die nachfolgenden Lingendefinitionen.

Encoderkabel

Kabellange [m]

Abb. 1: Langendefinition flr konfektionierte Encoderkabel

Leistungskabel

1]

=
g S@@@E@@@ﬁ’

HIEeYVYV=F=

-

Abb. 2: Langendefinition flr konfektionierte Leistungskabel — SB6, SC6, SI6

éﬁ%

< speeded®
i]

= _—
gﬂ,‘
I

="

Kabellange [m]

Kabellange [m]

Kabelldnge [m]

Abb. 4: Langendefinition flr konfektionierte Hybridkabel
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6.4 One Cable Solution EnDat 3 6 Anschlusstechnik

6.4

6.4.1

One Cable Solution EnDat 3

Die Synchron-Servomotoren sind standardmaRig mit Steckverbindern ausgestattet.

Flr einen Motoranschluss als One Cable Solution (OCS) in Verbindung mit Encoder EnDat 3 benétigen Sie
Hybridkabel, bei denen Encoderkommunikation und Leistungsiibertragung in einem gemeinsamen Kabel
erfolgen.

STOBER bietet passende Kabel in unterschiedlichen Lingen, Leiterquerschnitten und SteckergréRen an.

Die Kabel sind fertig konfektioniert in den Ldngen 2,5m,5m, 7,5m, 10 m, 12,5m, 15m, 18 m, 20 m, 25 m,
30 m, 35 m, 40 m und 50 m erhiltlich.
Weitere Langen auf Anfrage.

Fir Anwendungen mit einer Kabellange bis zu 12,5 m und Leiterquerschnitten von 1,0 oder 1,5 mm? sowie
einer nicht bewegten Verlegung empfiehlt STOBER die Hybridkabel OCS-Basic. Bei groReren Lingen oder
Verlegung in bewegten Kabelfiihrungen (wie z. B. Schleppkette) verwenden Sie die Hybridkabel OCS-Advan-
ced.

Information |

Verwenden Sie fiir einen Anschluss als One Cable Solution ausschlieRlich Hybridkabel von STOBER. Der
Einsatz ungeeigneter Kabel oder mangelhaft ausgefiihrter Anschliisse kann Folgeschaden verursachen.
Daher behalten wir uns fiir diesen Fall den Ausschluss der Gewahrleistungsanspriiche vor.

Motorzuordnung

StandardmaRig bietet STOBER fiir die Motoren Kabel mit einem Mindestquerschnitt an. Applikationsabhin-
gig kdnnen jedoch groRRere Leiterquerschnitte erforderlich sein. Beriicksichtigen Sie aus diesem Grund fiir
die Dimensionierung des Kabels zusatzlich folgende Punkte:

e  Stillstandsstrom |, des Motors

e Zuldssige Strombelastbarkeit der Leiter

e  Kabellange

e Klemmenspezifikationen des Antriebsreglers oder der Ausgangsdrossel

e  SteckergroRe des Motors

Motoren EZ — Konvektionskiihlung IC 410

EZ202U
EZ203U
EZ301U
EZ302U
EZ303U
EZ401U
EZ402U
EZ404U
EZ501U
EZ502U
EZ503U
EZ505U
EZ701U
EZ702U
EZ703U
EZ705U

ny 3000 min* ny 4500 min”' ny, 6000 min*
K GroRe  Mindestquer- KEn GroRe  Mindestquer- K GroRke Mindestquer-
/1000 Steckv. schnitt /1000 Steckv. schnitt V/1000 Steckv. schnitt
min’! mm? min’' mm? min-! mm?
— — — — — — 40 con.23 1,0/15
— — — — — — 40 con.23 1,0/1,5
40 con.23 1,0/1,5 — — — 40 con.23 1,0/1,5
86 con.23 1,0/1,5 — — — 42 con.23 1,0/1,5
109 con.23 1,0/15 — — — 55 con.23 1,0/15
96 con.23 1,0/1,5 — — — 47 con.23 1,0/1,5
94 con.23 1,0/1,5 — — — 60 con.23 1,0/1,5
116 con.23 1,0/1,5 — — — 78 con.23 1,0/1,5
97 con.23 1,0/1,5 — — — 68 con.23 1,0/1,5
121 con.23 1,0/15 — — — 72 con.23 1,0/1,5
119 con.23 1,0/15 — — — 84 con.23 1,0/1,5
141 con.23 1,0/1,5 103 con.23 1,5 — — —
95 con.23 1,0/1,5 — — — 76 con.23 1,0/1,5
133 con.23 1,0/1,5 — — — 82 con.23 2,5
122 con.23 15 99 con.23 25 — — —
140 con.23 2,5 — — — — — —

Tab. 1: GroRe Steckverbinder und Mindestquerschnitt, Synchron-Servomotoren EZ mit Konvektionskiihlung

Angabe Mindestquerschnitt flir Motoren mit integrierter Haltebremse: Der kleinere Querschnitt gilt fiir Kabellangen bis max. 12,5 m.



6 Anschlusstechnik 6.4 One Cable Solution EnDat 3

Motoren EZ — Fremdbeliiftung IC 416

EZ401B
EZ402B
EZ404B
EZ501B
EZ502B
EZ503B
EZ505B
EZ701B
EZ702B
EZ703B

ny 3000 min™* ny 4500 min™*
e GroRe  Mindestquer- Ken GroRe
V/1000 Steckv. schnitt /1000 Steckv.
min’! mm? min’
96 con.23 1,0/1,5 — —
94 con.23 1,0/1,5 — —
116 con.23 1,0/1,5 — —
97 con.23 1,0/1,5 — —
121 con.23 10/15 — —
119 con.23 1,0/1,5 — —
141 con.23 1,5 103 con.23
95 con.23 1,0/1,5 — —
133 con.23 1,0/1,5 — —
122 con.23 25 — —

Mindestquer- S
schnitt /1000

mm? min!
— 47
— 60
— 78
— 68
— 72
— 84
1,5 —
— 76

Tab. 2: GroRe Steckverbinder und Mindestquerschnitt, Synchron-Servomotoren EZ mit Fremdbeliiftung

ny 6000 min™*

GroRke Mindestquer-

Steckv.

con.23
con.23
con.23
con.23
con.23
con.23
con.23

schnitt
mm?
1,0/1,5
1,0/1,5
1,0/1,5
1,0/1,5
1,5
25
1,0/1,5

Angabe Mindestquerschnitt flir Motoren mit integrierter Haltebremse: Der kleinere Querschnitt gilt fir Kabellangen bis max. 12,5 m.

6.4.2 Anschlussbeschreibung

1
2
3
4
5

3
I

1/11 1 1U1
2/L2 2 1V1
3/13 3 1wW1

= © 4 PE

=

4

5 5 1BD1
6 6 1BD2

BU 2 P D-
WH 4 P_D+

Steckverbinder

Hybridkabel

Anschluss Klemme X20, Motor
Anschluss Klemme X2, Bremse

D-Sub X4

Die Hybridkabel sind in der SteckverbindergréfRe con.23 mit einem Schnellverschluss speedtec erhaltlich.

5

58
100 _
A 290 _
0
s
i
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6.5 Leistungskabel 6 Anschlusstechnik

Hybridkabel — Steckverbinder con.23

Motor Kabel Antriebsregler
(1) (2) (3)-(5)
Anschlussbild Pin Bezeichnung Ader-Nr./ Pin Pin Pin
Aderfarbe X20 X2 X4
A 1U1 1/11 1 = =
B 1v1 2/L2 2 = =
C 1W1 3/L3 3 — —
E P_D- BU — — 2
F P_D-Schirm — — — Gehduse
G 1BD1 5 = 5 =
H P_D+ WH - — 4
L 1BD2 6 — 6 —
D PE GNYE 4 —
Gehduse Schirm = Schirm- = =
auflage
Tab. 3: Hybridkabel-Pinbelegung con.23
Ldnge x [mm)] Durchmesser y [mm]

78 26

Tab. 4: Abmessungen Stecker, con.23

6.5 Leistungskabel

Die Synchron-Servomotoren sind standardmaRig mit Steckverbindern ausgestattet.
STOBER bietet passende Kabel in unterschiedlichen Lingen, Leiterquerschnitten und SteckergréRen an.

Die Kabel sind fertig konfektioniert in den Ldngen 2,5m,5m, 7,5m, 10 m, 12,5m, 15m, 18 m, 20 m, 25 m,
30 m, 35 m, 40 m und 50 m erhiltlich.
Weitere Langen auf Anfrage.

6.5.1 Motorzuordnung

StandardmaRig bietet STOBER fiir die Motoren Kabel mit einem Mindestquerschnitt an. Applikationsabhan-
gig konnen jedoch groRere Leiterquerschnitte erforderlich sein. Beriicksichtigen Sie aus diesem Grund fiir
die Dimensionierung des Kabels zusétzlich folgende Punkte:

e  Stillstandsstrom |, des Motors

e  Zulassige Strombelastbarkeit der Leiter

e Kabellinge

e Klemmenspezifikationen des Antriebsreglers oder der Ausgangsdrossel

e  SteckergroRe des Motors
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Motoren EZ — Konvektionskiihlung IC 410

EZ202U
EZ203U
EZ301U
EZ302U
EZ303U
EZ401U
EZ402U
EZ404U
EZ501U
EZ502U
EZ503U
EZ505U
EZ701U
EZ702U
EZ703U
EZ705U
EZ813U
EZ815U

Tab. 5: GroRe Steckverbinder und Mindestquerschnitt, Synchron-Servomotoren EZ mit Konvektionskiihlung

Angabe Mindestquerschnitt flir Motoren mit integrierter Haltebremse: Der kleinere Querschnitt gilt fiir Kabellangen bis max.

KEM
[V/1000
min’]

239
239

ny 2000 min*

lo

(Al

16,5
25,2

GroRke

Steckv. querschnitt [V/1000

con.40
con.40

Mindest-

[mm?]

25
4,0

Motoren EZ — Fremdbeliiftung IC 416

EZ401B
EZ402B
EZ404B
EZ501B
EZ502B
EZ503B
EZ505B
EZ701B
EZ702B
EZ703B
EZ705B
EZ813B
EZ815B

KEM
(V1000
min]

239
239

ny 2000 min*

ly

(Al

22,9
36,3

Grolke

Steckv. querschnitt [V/1000

con.40
con.40

Mindest-

[mm?]

4,0
10,0

KEM

min™]

40
86
109
96
94
116
97
121
119
141
95
133
122
140

KEM

min]
96
94
116
97
121
119
141
95
133
122
140

ny 3000 min”'
ly GroRe
[A]  Steckv.
2,02  con.15
1,67  con.15
1,71 con.15
2,88 con.23
4.8 con.23
6,6 con.23
4 con.23
576  con.23
7,67  con.23
10 con.23
8 con.23
9,6  con.23
14 con.23
19,5  con.40

ny 3000 min”'
Iy GroRe
[A]  Steckv.
36  con23
58  con.23
87  con.23
5 con.23
8,16  con.23
11,8 con.23
14,7 con.23
10 con.23
12,9  con.23
20  con.23
26,5  con.40

ny 4000 min"' / 4500 min™*
Mindest-  Kgy ly GroRe  Mindest-  Kgy
querschnitt [V/1000  [A]  Steckv. querschnitt [V/1000
[mm?z  min™] [mm?  min"]
— — — — — 40
— — — — — 40
1,0 — — — — 40
1,0 — — — — 42
1,0 — — — — 55
1,0/1,5 — — — — 47
1,0/1,5 — — — — 60
1,0/1,5 — — — — 78
1,0/1,5 — — — — 68
1,0/1,5 — — — — 72
1,0/1,5 — — — — 84
1,0/15 103 134  con.23 1,5 —
1,0/1,5 — — — — 76
1,0/1,5 — — — — 82
1,5 99 17,8 con.23 25 —
2,5 106 252  con.40 4,0 —
— 117 32,8 con40 10,0 —
— 117 50,3  con.40 10,0 —

ny 4000 min' / 4500 min!
Mindest-  Kgy Iy GroRe  Mindest-  Kgy
querschnitt [V/1000  [A]  Steckv. querschnitt [V/1000
[mm?  minT] mm?  min]
1,0/1,5 — — — — 47
1,0/1,5 — — — — 60
1,0/1,5 — — — — 78
1,0/1,5 — — — — 68
1,0/1,5 — — — — 72
1,0/1,5 — — — — 84
1,5 103 194  con.23 25 —
1,0/1,5 — — — — 76
1,0/1,5 — — — — 82
2,5 99 242  con.23 40 —
4,0 106 32,8 con40 10,0 —
— 117 46,6  con.40 10,0 —
— 117 65,0  con.40 16,0 —

6 Anschlusstechnik 6.5 Leistungskabel

Tab. 6: GroRe Steckverbinder und Mindestquerschnitt, Synchron-Servomotoren EZ mit Fremdbeliiftung

Angabe Mindestquerschnitt fir Motoren mit integrierter Haltebremse: Der kleinere Querschnitt gilt fir Kabellangen bis max.

ny 6000 min™*

I GroRe  Mindest-
[A]  Steckv. querschnitt

[mm?]
1,03  con.15 1,0
1,64 con.15 1,0
2,02  con.15 1,0
3,48 con.15 1,0
3,55  con.15 1,0
536 con23 1,0/15
743 con23 1,0/15
9,78 con23 1,0/15
58 con23 1,0/15
98 con23 1,0/15
116 con23 10/15
9,38 con23 1,0/15
16,5 con.23 2,5
12,5 m.

ny 6000 min*

Iy GroRe  Mindest-
[A]  Steckv. querschnitt

[mm?]

6,83 con23 1,0/15
9,34 con23 1,0/15
12 con23 1,0/15
75 con23 1,0/15
13,4  con.23 15
159  con.23 2,5
124 con23 1,0/15
221 con23 25/4,0

12,5m.
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6.5 Leistungskabel 6 Anschlusstechnik

6.5.2 Anschlussbeschreibung

Die Leistungskabel sind je nach GroRe des Motorsteckverbinders in folgenden Ausfiihrungen erhaltlich:
e Schnellverschluss fiir con.15

e Schnellverschluss speedtec fiir con.23 und con.40

Information

Beachten Sie fiir den korrekten Anschluss der Adern die Bezeichnungen auf den Kennzeichnungsclips.

Information

Die Ausfiihrung des reglerseitigen Kabelschirmanschlusses ist abhangig von der Baureihe des

Antriebsreglers.

con.15
1BD1
1BD2

7 7 1TP1
8 8 1TP2

con.23

Steckverbinder
Leistungskabel, Kabelschirm
Anschluss Klemme X20, Motor

Anschluss Klemme X2/X5, Bremse

u A W N R

Anschluss Klemme X2, Temperatursensor

Maximale Kabelldnge

Anschluss BG 0 bis BG 2 BG3
Ohne Ausgangsdrossel 50 m, geschirmt 100 m, geschirmt
Mit Ausgangsdrossel 100 m, geschirmt —

Tab. 7: Maximale Kabellange des Leistungskabels [m]
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6 Anschlusstechnik 6.5 Leistungskabel

Leistungskabel — Steckverbinder con.15

Motor Kabel Antriebsregler
(1) (2) (3)-(5)
Anschlussbild Mo- Pin Bezeichnung Kenn- Pin Pin Pin
tor zeichnung/ X20 X2/X5 X2
Aderfarbe
A 1U1 1 1 = =
B 1v1 2 2 = =
C 1W1 3 3 = =
1 1TP1 7 = — 7
2 1TP2 8 = = 8
3 1BD1 5 = 5 =
4 1BD2 6 = 6 =
5 — — — J— —
D PE GNYE 4 — -
Gehduse Schirm = Schirm- — —
auflage
Tab. 8: Leistungskabel-Pinbelegung con.15
Ldnge x [mm)] Durchmesser y [mm]
42 18,7
Tab. 9: Abmessungen Stecker, con.15
Leistungskabel — Steckverbinder con.23
Motor Kabel Antriebsregler
(1) (2) (3)-(5)
Anschlussbild Mo- Pin Bezeichnung Kenn- Pin Pin Pin
tor zeichnung/ X20 X2/X5 X2
Aderfarbe
1 1U1 1 1 — —
3 1v1 2 2 — —
4 1wW1 3 3 = =
A 1BD1 5 = 5 =
B 1BD2 6 = 6 =
C 1TP1 7 = = 7
D 1TP2 8 = = 8
D PE GNYE 4 — -
Gehduse Schirm — Schirm- — —
auflage
Tab. 10: Leistungskabel-Pinbelegung con.23
Ldnge x [mm] Durchmesser y [mm]
78 26

Tab. 11: Abmessungen Stecker, con.23
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6.6 Encoderkabel 6 Anschlusstechnik

Leistungskabel — Steckverbinder con.40

Motor
(1)
Anschlussbild Mo- Pin
tor

Bezeichnung

U 1U1
\% 1v1
W 1wW1
+ 1BD1
= 1BD2
1 1TP1
2 1TP2
D PE
Gehduse Schirm

Tab. 12: Leistungskabel-Pinbelegung con.40

Ldnge x [mm)]
99

Tab. 13: Abmessungen Stecker, con.40

6.6 Encoderkabel

Kabel Antriebsregler
(2) (3)-(5)

Kenn- Pin Pin Pin
zeichnung/ X20 X2/X5 X2
Aderfarbe

1 1 = =
2 2 — —
3 3 — —
5 = 5 =
6 — 6 —
7 — — 7
8 — — 8
GNYE 4 = =
= Schirm- — —
auflage

Durchmesser y [mm]
46

Die Motoren sind standardmafig mit Encodersystemen und Steckverbindern ausgeristet.

STOBER bietet passende Kabel in unterschiedlichen Lingen, Leiterquerschnitten und SteckergréRen an.

Die Kabel sind fertig konfektioniert in den Ldngen 2,5m,5m, 7,5m, 10 m, 12,5m, 15m, 18 m, 20 m, 25 m,

30 m, 35 m, 40 m und 50 m erhiltlich.
Weitere Langen auf Anfrage.

6.6.1 Encoder EnDat 2.1/2.2 digital
Passende Encoderkabel sind nachfolgend beschrieben.
6.6.1.1 Anschlussbeschreibung

Die Encoderkabel sind je nach GroRe des Motorsteckverbinders in folgenden Ausfiihrungen erhéltlich:

e Schnellverschluss fiir con.15

e Schnellverschluss speedtec fiir con.17

1 Steckverbinder

2 Encoderkabel
3 D-Sub X4/X140

)

)
4

sesecess
Leeeeeee

@
A\

\




6 Anschlusstechnik 6.6 Encoderkabel

Encoderkabel — Steckverbinder con.15

Motor Kabel Antriebsregler
(1) (2) (3)
Anschlussbild Pin Bezeichnung Aderfarbe Pin
X4/X140
1 Clock + YE 8
2 — — —
3 = = =
4 = — _
5 Data - BN 13
6 Data + WH 5
7 — — —
8 Clock - GN 15
9 — — —
10 0V GND BU 2
11 = = =
12 u, RD 4
Gehduse Schirm — Gehduse

Tab. 14: Encoderkabel-Pinbelegung con.15, EnDat 2.1/2.2 digital

Lange x [mm] Durchmesser y [mm]
42 18,7

Tab. 15: Abmessungen Stecker, con.15

Encoderkabel — Steckverbinder con.17

Motor Kabel Antriebsregler
(1) (2) (3)
Anschlussbild Pin Bezeichnung Aderfarbe Pin
X4/X140
1 Clock + YE 8
2 - = -
3 - = -
4 — — —
5 Data - BN 13
6 Data + WH 5
7 —_ —_ —_
8 Clock - GN 15
9 - = -
10 0V GND BU 2
11 = = =
12 u, RD 4
Gehduse Schirm — Gehduse

Tab. 16: Encoderkabel-Pinbelegung con.17, EnDat 2.1/2.2 digital

Lange x [mm] Durchmesser y [mm]
56 22

Tab. 17: Abmessungen Stecker, con.17
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6.6 Encoderkabel 6 Anschlusstechnik

6.6.2 Encoder EnDat 2.1Sin/Cos

Passende Encoderkabel sind nachfolgend beschrieben.

6.6.2.1 Anschlussbeschreibung

Die Encoderkabel sind je nach GroRe des Motorsteckverbinders in folgenden Ausfiihrungen erhaltlich:

e Schnellverschluss fiir con.15

e Schnellverschluss speedtec fiir con.17

2 3
X
con.15 >
Ve .

con.17

1 Steckverbinder

2 Encoderkabel

3 D-Sub X140
| Information |

Fur den Anschluss von EnDat 2.1-Sin/Cos-Kabeln mit 15-poligem D-Sub-Stecker und integriertem

Motortemperatursensor verwenden Sie den separat verfligbaren Schnittstellenadapter AP6A02 (Id.-Nr.

56523) zum Herausfihren der Temperatursensoradern.

Encoderkabel — Steckverbinder con.15

Motor
(1)
Anschlussbild Pin

O 00 N OO U1 B W N B

[
® >0 b o

C
Gehduse

Bezeichnung

U, Sense
0V Sense
u,
Clock +
Clock -
0V GND
B+ (Sin +)
B - (Sin-)
Data +
A+ (Cos +)
A - (Cos -)
Data -
1TP2
1TP1

Schirm

Kabel
(2)

Aderfarbe

GNRD
GNBK
BNRD
WHBK
WHYE
BNBU
RD
oG
GY
GN
YE
BU
BNGY
BNYE

Tab. 18: Encoderkabel-Pinbelegung con.15, EnDat 2.1 Sin/Cos

Antriebsregler

(3)
Pin
X140
12
10

15

11
3
13
14
7

Gehduse




6 Anschlusstechnik 6.6 Encoderkabel

Ldnge x [mm] Durchmesser y [mm]
42 18,7

Tab. 19: Abmessungen Stecker, con.15

Encoderkabel — Steckverbinder con.17

Motor Kabel Antriebsregler
(1) (2) (3)
Anschlussbild Pin Bezeichnung Aderfarbe Pin
X140
1 U, Sense GNRD 12
2 — — —
3 — — —
4 0V Sense GNBK 10
5 1TP2 BNGY 14
6 1TP1 BNYE 7
7 u, BNRD
8 Clock + WHBK 8
9 Clock - WHYE 15
10 0V GND BNBU 2
11 = = =
12 B+ (Sin +) RD 9
13 B - (Sin-) 0G 1
14 Data + GY 5
15 A+ (Cos +) GN 11
16 A - (Cos -) YE 3
17 Data - BU 13
Gehduse Schirm = Gehduse

Tab. 20: Encoderkabel-Pinbelegung con.17, EnDat 2.1 Sin/Cos

Ldnge x [mm)] Durchmesser y [mm]
56 22

Tab. 21: Abmessungen Stecker, con.17
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6.6 Encoderkabel

6.6.3

6.6.3.1

Resolver

6 Anschlusstechnik

Passende Encoderkabel sind nachfolgend beschrieben.

Anschlussbeschreibung

Die Encoderkabel sind je nach GroRe des Motorsteckverbinders in folgenden Ausfiihrungen erhaltlich:

e Schnellverschluss fiir con.15

e Schnellverschluss speedtec fiir con.17

con.15

1 Steckverbinder
2 Encoderkabel
3 D-Sub X4/X140

Encoderkabel — Steckverbinder con.15

Motor Kabel
(1) (2)
Anschlussbild Pin Bezeichnung Aderfarbe

1 S3 Cos + GN

2 S1 Cos - BK

3 S4 Sin + WH

4 S2 Sin - BK

5 1TP1 RD

6 1TP2 BK

7 R2 Ref + BU

8 R1 Ref - BK

9 — —

10 = =

11 = =

12 = =
Gehduse Schirm —

Tab. 22: Encoderkabel-Pinbelegung con.15, Resolver, Kabelaufdruck "Motion Resolver"

Paar

GN-BK
GN-BK
WH-BK
WH-BK
RD-BK
RD-BK
BU-BK
BU-BK

Lange x [mm] Durchmesser y [mm]

42 18,7

Tab. 23: Abmessungen Stecker, con.15

3
]
Ve .
o]

Antriebsregler
(3)
Pin
X4/X140
3
11
1

14

Gehause



6 Anschlusstechnik 6.7 Weitere Dokumentationen

Encoderkabel — Steckverbinder con.17

Motor Kabel Antriebsregler
(1) (2) (3)
Anschlussbild Pin Bezeichnung Aderfarbe Paar Pin
X4/X140
1 S3 Cos + GN GN-BK 3
2 S1 Cos - BK GN-BK 11
3 S4 Sin + WH WH-BK 1
4 S2 Sin - BK WH-BK
5 1TP1 RD RD-BK
6 1TP2 BK RD-BK 14
7 R2 Ref + BU BU-BK
8 R1 Ref - BK BU-BK
9 — — — —
10 = = = =
11 = = = =
12 = = = =
Gehduse Schirm — — Gehduse

Tab. 24: Encoderkabel-Pinbelegung con.17, Resolver, Kabelaufdruck "Motion Resolver"

Lange x [mm] Durchmesser y [mm]
56 22

Tab. 25: Abmessungen Stecker, con.17

6.7 Weitere Dokumentationen

Weitere, das Produkt betreffende Dokumentationen finden Sie unter
http://www.stoeber.de/de/downloads/

Geben Sie im Feld Suchbegriff die ID der Dokumentation ein.

Dokumentation ID
Handbuch Anschlusstechnik 443101
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7.1 Ubersicht

Synchron-Servomotoren mit Zahnwi

Merkmale

Hohe Dynamik

Kurze Bauldange

Superkompakt durch Zahnwickeltechnik mit
héchstmoglichem Kupferfillfaktor

Spielfreie Haltebremse (Option)

Elektronisches Typenschild fiir schnelle und si-
chere Inbetriebnahme

Konvektionskihlung oder Fremdbeliftung
(Option)

Optische, induktive EnDat-Absolutwertencoder
oder Resolver

Einsparung von Referenzfahrten mit Multiturn-
Absolutwertencodern (Option)

One Cable Solution (OCS) mit Encoder EnDat 3
(Option)

Verdrehbare Steckverbinder mit Schnellver-
schluss

0,4-91 Nm
0,44 - 100 Nm




7 Synchron-Servomotoren EZ 7.2 Auswahltabellen

1.2 Auswahltabellen

Die in den Auswahltabellen angegebenen technischen Daten gelten fiir:

Aufstellhohen bis 1000 m tGiber Normalnull
Umgebungstemperaturen von -15° C bis +40° C
Betrieb an einem STOBER Antriebsregler
Zwischenkreisspannung U, = DC 540 V
Lackierung: RAL 9005 Tiefschwarz, matt

Dartiber hinaus gelten die technischen Daten fiir einen nicht isolierten Aufbau mit folgenden thermischen

Anbaubedingungen:

Typ Abmessungen Stahlmontageflansch Konvektionsflache
(Stdrke x Breite x Hohe) Stahlmontageflansch

EZ2 - EZ5 23 x210x 275 mm 0,14 m?

EZ7 - EZ8 28 x 300 x 400 mm 0,3m?

Beachten Sie bei abweichenden Umgebungsbedingungen das Kapitel [ 7.7.3]

Formelzeichen

Beachten Sie zusatzliche Informationen zu folgenden Formelzeichen:

I, = Effektivwert des Strangstroms bei der Erzeugung des Stillstandsdrehmoments M, (Toleranz £5 %).
l...x = Effektivwert des kurzfristig maximal zuldssigen Strangstroms bei der Erzeugung des Maximaldreh-
moments M, (Toleranz =5 %). Jede Uberschreitung von |, kann zur irreversiblen Schadigung (Entma-
gnetisierung) des Rotors flihren.

Iy = Effektivwert des Strangstroms bei der Erzeugung des Nenndrehmoments M, im Nennpunkt (Tole-
ranz =5 %).

M, = Drehmoment, das der Motor dauerhaft bei Drehzahl 10 min™ abgeben kann (Toleranz +5 %). Bei
Drehzahl 0 min™ ist ein geringeres Dauerdrehmoment zu beriicksichtigen. Sprechen Sie bei solchem An-
wendungsfall Ihren STOBER Kundenberater an.
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7.2 Auswahltabellen

7.2

Typ

EZ202U
EZ203U
EZ301U
EZ301U
EZ302U
EZ302U
EZ303U
EZ303U
EZ401U
EZ401U
EZ402U
EZ402U
EZ404U
EZ404U
EZ501U
EZ501U
EZ502U
EZ502U
EZ503U
EZ503U
EZ505U
EZ505U
EZ701U
EZ701U
EZ702U
EZ702U
EZ703U
EZ703U
EZ705U
EZ705U
EZ813U
EZ813U
EZ815U
EZ815U

7 Synchron-Servomotoren EZ

Motoren EZ mit Konvektionskiihlung

KEM

[V/1000
min]

40
40
40
40
42
86
55
109
47
96
60
94
78
116
68
97
72
121
84
119
103
141
76
95
82
133
99
122
106
140
117
239
117
239

Ny

[min™"]

6000
6000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
4500
3000
6000
3000
6000
3000
4500
3000
4500
3000
4000
2000
4000
2000

My
[Nm]

0,40
0,61
0,89
0,93
1,50
1,59
1,96
2,07
2,30
2,80
3,50
4,70
5,80
6,90
3,40
4,30
5,20
7,40
6,20
9,70
9,50
13,5
5,20
7,40
7,20
12,0
12,1
16,5
16,4
213
252
39,0
26,1
57,8

[A]

0,99
1,54
1,93
1,99
3,18
1,60
317
1,63
4,56
2,74
5,65
4,40
7,18
5,80
477
3,74
7,35
5,46
7,64
6,90
8,94
8,80
6,68
7,20
8,96
8,20
11,6
114
14,8
14,2
19,8
14,9
20,9
21,5

KM,N
[Nm/A]

0,41
0,40
0,46
0,47
0,47
0,99
0,62
1,27
0,50
1,02
0,62
1,07
0,81
1,19
0,71
1,15
0,71
1,36
0,81
1.4
1,06
1,53
0,78
1,03
0,80
1,46
1,05
1,45
1,11
1,50
1,27
2,62
1,25
2,68

Py
[kW]

0,25
0,38
0,56
0,29
0,94
0,50
1,2
0,65
14
0,88
2,2
1,5
3,6
2,2
2,1
14
3,3
2,3
3.9
31
45
42
3,3
2,3
45
338
o,
5,2
7,7
6,7
1
8,1
1
12

M,
[Nm]

0,44
0,69
0,95
0,95
168
168
2,25
2,19
2,80
3,00
4,90
5,20
8,40
8,60
4,40
4,70
7,80
8,00
106
1,1
153
16,0
7,90
8,30
143
14,4
20,0
208
30,0
30,2
43,7
43,7
67,1
68,8

)

[A]

1,03
1,64
2,02
2,02
3,48
1,67
3,55
1,71
5,36
2,88
743
4,80
9,78
6,60
5,80
4,00
9,80
5,76
11,6
7,67
134
10,0
9,38
8,00
16,5
9,60
17,8
14,0
25,2
19,5
32,8
16,5
50,3
25,2

KM0
[Nm/A]

0,45
0,44
0,49
0,49
0,49
1,03
0,65
130
0,53
1,08
0,66
1,09
0,86
131
0,77
119
0,80
140
0,92
146
1,15
1,61
0,87
1,07
0,88
153
114
150
120
156
1,34
2,67
134
2,74

Mg
[Nm]

0,03
0,03
0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,06
0,06
0,06
0,06
0,06
0,06
0,06
0,06
0,24
0,24
0,24
0,24
0,24
0,24
0,24
0,24
0,30
0,30
0,30
0,30

Mmax
[Nm]

1,48
2,70
2,80
2,80
5,00
5,00
7,00
7,00
8,50
8,50
16,0
16,0
29,0
29,0
16,0
16,0
31,0
31,0
43,0
43,0
67,0
67,0
20,0
20,0
41,0
41,0
65,0
65,0
104
104
140
140
200
200

Imax

[A]

3,48
5,80
12,7
12,7
17,8
8,55
16,9
8,25
33,0
16,5
435
26,5
51,0
35,0
31,0
22,0
59,0
33,0
63,5
41,0
73,0
52,0
31,0
25,0
60,5
36,0
78,0
62,0
114
87,0
130
64,9
169
92,4

Ruy
[Q]

26,00
13,20
11,70
11,70
4,50
17,80
4,90
20,30
1,94
6,70
1,20
3,00
0,89
1,85
2,10
3,80
0,76
2,32
0,62
1,25
0,50
0,93
0,87
1,30
0,34
1,00
0,36
0,52
0,22
0,33
0,13
0,69
0,04
0,40

Luy
[mH]

15,80
10,30
39,80
39,80
18,70
75,00
21,10
68,70
11,62
37,70
8,88
21,80
7,07
15,00
12,10
23,50
5,60
16,80
5,00
10,00
4,47
8,33
8,13
12,83
3,90
11,73
4,42
6,80
2,76
4,80
1,20
5,10
0,72
3,63

Tel
[ms]

0,61
0,76
3,40
3,40
4,16
4,21
4,31
5,24
5,94
5,63
7,40
7,26
7,94
8,11
5,76
6,18
7,37
7,24
8,06
8,00
8,94
8,96
9,34
9,87
11,47
11,73
12,28
13,08
12,55
14,55
9,09
741
18,00
9,08

den

[kgem’]

0,13
0,17
0,19
0,19
0,29
0,29
0,40
0,40
0,93
0,93
1,63
1,63
2,98
2,98
2,90
2,90
5,20
5,20
7,58
7,58
12,2
12,2
8,50
8,50
13,7
13,7
21,6
21,6
34,0
34,0
104
104
167
167

mdyn
[kgl

1,43
1,67
1,50
1,50
2,10
2,10
2,60
2,60
4,00
4,00
5,10
5,10
7,20
7,20
5,00
5,00
6,50
6,50
8,00
8,00
10,9
10,9
8,30
8,30
10,8
10,8
12,8
12,8
18,3
183
35,8
358
484
484



7.2.2

Typ

EZ401B
EZ401B
EZ402B
EZ402B
EZ404B
EZ404B
EZ501B
EZ501B
EZ502B
EZ502B
EZ503B
EZ503B
EZ505B
EZ505B
EZ701B
EZ701B
EZ702B
EZ702B
EZ703B
EZ703B
EZ705B
EZ705B
EZ813B
EZ813B
EZ815B
EZ815B

Motoren EZ mit Fremdbeliiftung

Kew
[V/1000
min]
47
96
60
94
78
116
68
97
72
121
84
119
103
141
76
95
82
133
99
122
106
140
117
239
117
239

Ny
[min™"]

6000
3000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
6000
3000
4500
3000
6000
3000
6000
3000
4500
3000
4500
3000
4000
2000
4000
2000

My
[Nm]

2,90
3,40
5,10
5,90
8,00
10,2
4,50
5,40
8,20
10,3
10,4
14,4
16,4
20,2
7,50
9,70
12,5
16,6
19,8
24,0
21,7
33,8
49,5
57,3
73,6
91,0

[A]

5,62
3,40
7,88
5,50
9,98
8,20
6,70
4,70
114
7,80
13,5
10,9
16,4
13,7
10,6
9,50
16,7
11,8
20,3
18,2
254
229
38,1
21,9
56,2
33,7

KM,N
[Nm/A]

0,52
1,00
0,65
1,07
0,80
1,24
0,67
1,15
0,72
1,32
0,77
1,32
1,00
1,47
0,71
1,02
0,75
1,41
0,98
1,32
1,09
1,48
1,30
2,62
1,31
2,70

Py
[kW]

1,8
1,1
32
19
5,0
32
2,8
1,7
52
3.2
6,5
45
7,7
64
47
3,1
79
52
9,3
75
13
1
21
12
31
19

M,
[Nm]

3,50
3,70
6,40
6,30
10,5
11,2
5,70
5,80
10,5
1,2
14,8
15,9
22,0
234
10,2
10,5
19,3
19,3
27,2
28,0
394
418
62,9
61,6
90,8
100

)

[A]

6,83
3,60
9,34
5,80
12,0
8,70
7,50
5,00
13,4
8,16
15,9
11,8
19,4
14,7
12,4
10,0
22,1
12,9
24,2
20,0
32,8
26,5
46,6
22,9
65,0
36,3

KM0
[Nm/A]

0,52
1,04
0,69
1,09
0,88
1,29
0,77
1,17
0,79
1,38
1,07
1,35
1,14
1,60
0,84
1,07
0,89
1,51
1,13
1.4
1,21
1,59
1,36
2,71
1,40
2,76

Mg
[Nm]

0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,04
0,06
0,06
0,06
0,06
0,06
0,06
0,06
0,06
0,24
0,24
0,24
0,24
0,24
0,24
0,24
0,24
0,30
0,30
0,30
0,30

7 Synchron-Servomotoren EZ 7.2 Auswahltabellen

M"IZX
[Nm]

8,50
8,50
16,0
16,0
29,0
29,0
16,0
16,0
31,0
31,0
43,0
43,0
67,0
67,0
20,0
20,0
41,0
41,0
65,0
65,0
104
104
140
140
200
200

Imax

[A]

33,0
16,5
43,5
26,5
51,0
35,0
31,0
22,0
59,0
33,0
63,5
41,0
73,0
52,0
31,0
25,0
60,5
36,0
78,0
62,0
114
87,0
130
64,9
169
92,4

Ryy
[Q]

1,94
6,70
1,20
3,00
0,89
1,85
2,10
3,80
0,76
2,32
0,62
1,25
0,50
0,93
0,87
1,30
0,34
1,00
0,36
0,52
0,22
0,33
0,13
0,69
0,04
0,40

Luv
[mH]

11,52
37,70
8,88
21,80
7,07
15,00
12,10
23,50
5,60
16,80
5,00
10,00
447
8,33
8,13
12,83
3,90
1,73
442
6,80
2,76
4,80
1,20
5,10
0,72
3,63

Tel
[ms]

5,94
5,63
7,40
7,26
7,94
8,11
5,76
6,18
7,37
7,24
8,06
8,00
8,94
8,96
9,34
9,87
11,47
11,73
12,28
13,08
12,55
14,55
9,09
741
18,00
9,08

den

[kgem’]

0,93
0,93
1,63
1,63
2,98
2,98
2,90
2,90
5,20
5,20
7,58
7,58
12,2
12,2
8,50
8,50
13,7
13,7
21,6
21,6
34,0
34,0
104
104
167
167

mdyn
[kg]

5,40
5,40
6,50
6,50
8,60
8,60
7,00
7,00
8,50
8,50
10,0
10,0
12,9
12,9
11,2
11,2
137
13,7
15,7
15,7
21,2
21,2
418
418
54,4
54,4

169



7.3 Drehmoment-Drehzahl-Kennlinien 7 Synchron-Servomotoren EZ

1.3 Drehmoment-Drehzahl-Kennlinien

Die Drehmoment-Drehzahl-Kennlinien sind abhangig von der Nenndrehzahl bzw. Wicklungsausfiihrung des
Motors und der Zwischenkreisspannung des verwendeten Antriebsreglers. Die nachfolgenden Drehmo-

ment-Drehzahl-Kennlinien gelten fir die Zwischenkreisspannung DC 540 V.

35

M [Nm]

° 2

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000
n [min™]

Abb. 1: Erlauterung einer Drehmoment-Drehzahl-Kennlinie

1 Drehmomentbereich fiir Kurzzeitbetrieb 2 Drehmomentbereich fiir Dauerbetrieb mit

(ED,, < 100%) bei A9 = 100 K konstanter Belastung (S1-Betrieb, ED,, =

100%) bei AS = 100 K

3 Feldschwdachbereich (nutzbar nur bei Betrieb
an STOBER Antriebsreglern)
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7.3 Drehmoment-Drehzahl-Kennlinien 7 Synchron-Servomotoren EZ

EZ302 (n,=3000 min~") EZ302 (n,=6000 min")

max M max

\ MimFw
N

M [Nm]
S
=
3
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N
=
3

Mimew 3 N

MIimK MIimK
1 1
0 : ‘ ‘ ‘ 0
0 1000 2000 3000 4000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
n [min™] n [min™]
EZ303 (n,=3000 min~") EZ303 (n,=6000 min~")

8 8

7 Mmax 7 Mmax

6 6 N

\MlimFW

5 5
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S
Z
3

Mimew i \
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MIimK i MIlmK
2 \ 2 —
1 1
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7.4 MaBzeichnungen 7 Synchron-Servomotoren EZ

7.4 Mafdzeichnungen

In diesem Kapitel finden Sie die Abmessungen der Motoren.

MaRe konnen aufgrund von Gusstoleranzen bzw. Aufsummieren der Einzeltoleranzen die Vorgaben der I1ISO
2768-mK Uberschreiten.

MaRéanderungen durch technische Weiterentwicklung behalten wir uns vor.

3D-Modelle unserer Standardantriebe kdnnen Sie unter https://configurator.stoeber.de/de-DE/ herunterla-

den.

Toleranzen

Vollwelle Toleranz
Passung & Welle < 50 mm DIN 748-1, I1SO k6
Passung & Welle > 50 mm DIN 748-1, ISO m6

Zentrierbohrungen in Vollwellen nach DIN 332-2, Form DR

GewindegroRe M4 M5 M6 M8 M10 M12 M16 M20 M24
Gewindetiefe 10 12,5 16 19 22 28 36 42 50
[mm]

7.4.1 Motoren EZ2 - EZ3 (One Cable Solution)

[ q0/q1
f1 z0
ci p1
B ; E
B i
© 7 © - - - - o —-
el
[ - ® ®
©x
c3 450 s1
90°
s2
,‘LL
q0 Gilt fir Motoren ohne Haltebremse ql Gilt fir Motoren mit Haltebremse
Typ Oa b1 cl c3 @d el 1 Og | p1 q0 q1 s s2 wi 20
EZ202U 55 40 7 7 9 63 35 55 20 40 148 182 58 M4 69,5 93,0
EZ203U 55 40 7 7 9% 63 35 55 20 40 166 200 58 M4 69,5 111,0
EZ301U 72 60 7 26 146 75 30 72 30 40 116 156 6,0 M5 78,0 80,5
EZ302U 72 60 7 26 14,6 75 3,0 72 30 40 138 178 6,0 M5 78,0 102,5
EZ303U 72 60 7 26 14,6 75 3,0 72 30 40 160 200 6,0 M5 78,0 124,5
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s2

p2

el

%5° st

90°

Gilt flir Motoren mit Haltebremse

148
166
116
138

7.4.2 Motoren EZ2 - EZ3 mit Konvektionskiihlung
I q0/q1 x0
1 z0
ci p1
A ]
ol 5 © . - — o -
[ —
c3
e
q0 Gilt fir Motoren ohne Haltebremse ql
x0 EZ2: Gilt nur fir Motoren mit Haltebremse und Encoder
mit optischem oder induktivem Messprinzip
EZ3: Gilt fur Encoder mit optischem Messprinzip
Typ Oa b1 cl c3 ad el f1 Og | p1 p2
EZ202U 55 405 7 7 9% 63 Bl5 55 20 45 19
EZ203U 55 40, 7 7 9 63 315 55 20 45 19
EZ301U 72 60 7 26 14,6 75 3,0 72 30 45 19
EZ302U 72 60, 7 26 14,6 75 3,0 72 30 45 19
EZ303U 72 60 7 26 14,6 75 3,0 72 30 45 19

160

q1

157
175
156
178
200

s s2 wi x0 20
58 M4 47,0 25 93,0
58 M4 47,0 25 111,0
6,0 M5 55,5 21 80,5
6,0 M5 55,5 21 102,5
6,0 M5 55,5 21 124,5
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7.4 MaBzeichnungen 7 Synchron-Servomotoren EZ

7.4.3 Motoren EZ4 - EZ7 mit Konvektionskiihlung (One Cable Solution)

I q0/qg1
1 z0

ci p1

E
© Q| © »—j————————mi—
o

&7*
q0 Gilt fir Motoren ohne Haltebremse ql Gilt fir Motoren mit Haltebremse
Typ Oa b1 cl c3 ad el f1 Og | p1 q0 q1 s s2 wi 20
EZ401U 98 95 9,5 20,5 144 115 815 98 30 40 118,5 167,0 9 M5 99 76,5
EZ402U 98 955 9,5 20,5 196 115 35 98 40 40 143,5 192,0 9 M6 99 101,5
EZ404U 98 955 9,5 20,5 196 115 3B 98 40 40 193,5 242,0 9 M6 99 151,5
EZ501U 115 110, 10,0 16,0 196 130 315 115 40 40 109,0 163,5 9 M6 110 74,5
EZ502U 115 110, 10,0 16,0 196 130 3,5 115 40 40 134,0 188,5 9 M6 110 99,5
EZ503U 115 1105 10,0 16,0 24,6 130 315 115 50 40 159,0 2135 9 M8 110 124,5
EZ505U 115 110 10,0 16,0 24 130 35 115 50 40 209,0 263,5 9 M8 110 174,5
EZ701U 145 1305 10,0 19,0 246 165 315 145 50 40 121,0 180,0 11 M8 125 83,0
EZ702U 145 130, 10,0 19,0 24, 165 B15) 145 50 40 146,0 205,0 1 M8 125 108,0
EZ703U 145 130, 10,0 19,0 24, 165 315 145 50 40 171,0 230,0 1 M8 125 133,0
EZ705U 145 130 10,0 19,0 326 165 4B 145 58 40 226,0 285,0 11 M12 125 184,0
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7.4.4 Motoren EZ4 - EZ8 mit Konvektionskiithlung

I q0/q1 x0
f1 z0
cl ‘ p1
P
T Is
|
© 7| © — -0
P
L
c3
q0 Gilt fir Motoren ohne Haltebremse
x0 Gilt fir Encoder mit optischem Messprinzip
Typ Oa b1 cl c3 ad = Jel f1
EZ401U 98 955 9,5 205 14 115 35
EZ402U 98 956 9,5 20,5 196 115 315)
EZ404U 98 95; 9,5 20,5 196 115 315)
EZ501U 115 110, 10,0 16,0 196 130 35
EZ502U 115 110, 100 160 19, 130 35
EZ503U 115 110, 100 = 160 = 24, 130 35
EZ505U 115 110, 100 160 24, 130 35
EZ701U 145 130, 10,0 19,0 24,0 165 315
EZ702U 145 130 10,0 19,0 24,6 165 35
EZ703U 145 130, 100 190 24, 165 35
EZ705U 145 130, 100 190 32 165 35
EZ813U 190 1805 15,0 25,0 38,6 215 315)
EZ815U 190 180, 15,0 25,0 38,6 215 315)

Og
98
98
98
115
115
115
115
145
145
145
145
190
190

ql

40
40
40
40
50
50
50
50
50
58
80
80

7 Synchron-Servomotoren EZ

450

s1

90°

Gilt fir Motoren mit Haltebremse

q0
118,5
143,5
193,5
109,0
134,0
159,0
209,0
121,0
146,0
171,0
226,0
263,0
345,0

q1
167,0
192,0
242,0
163,5
188,5
2135
263,5
180,0
205,0
230,0
285,0
340,0
422,0

s1
9,0
9,0
9,0
9,0
9,0
9,0
9,0
11,0
11,0
11,0
11,0
13,5
13,5

s2
M5
M6
M6
M6
M6
M8
M8
M8
M8
M8
M12
M12
M12

7.4 MaRBzeichnungen

wi
91,0
91,0
91,0
100,0
100,0
100,0
100,0
115,0
115,0
115,0
134,0
156,5
156,5

x0
22
22
22
22
22
22
22
22
22
22
22
22
22

z0
76,5
101,5
151,5
74,5
99,5
1245
1745
83,0
108,0
133,0
184,0
209,0
291,0
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7.4 MaBzeichnungen

Motoren EZ4 - EZ7 mit Fremdbeliftung (One Cable Solution)

7 Synchron-Servomotoren EZ

7.4.5
I q3/q4
f1 z0
ci ‘ . pi z5
Q
L — z
2
o)
s 5 © ——}———%@——————
. Ifl
H
c3
q3 Gilt fir Motoren ohne Haltebremse
1) Maschinenwand
Typ Oa @bl cl c3 agd el 1  Ogl |
EZ401B 98 955 95 205 14, 115 35 118 30
EZ402B 98 95, 9,5 205 19 115 | 3,5 118 40
EZ404B 98 95, 9,5 205 19 115° | 3,5 118 40
EZ501B 115 1105 10,0 16,0 19 130 35 135 40
EZ502B 115 110, 100 160 19, 130 35 135 40
EZ503B 115 110, 100 160 24, 130 35 135 50
EZ505B 115 110, 100 160 24, 130 35 135 50
EZ701B 145 1305 10,0 19,0 = 24y 165 3,5 165 = 50
EZ702B 145 130, 100 190 24 165 35 165 50
EZ703B 145 130, 100 190 24, 165 35 165 50

q4

IFlri
20
20
20
20
20
20
20
30
30
30

p1
40
40
40
40
40
40
40
40
40
40

Gilt fir Motoren mit Haltebremse

37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5

q3
175
200
250
179
204
229
279
213
238
263

q4
224
249
299
234
259
284
334
272
297
322

s
9,0
9,0
9,0
9,0
9,0
9,0
9,0
11,0
11,0
11,0

4
fn
|
e\
950 st
90°
s2 wi w2 20
M5 99 111 76,5
M6 99 111 1015
M6 99 111 1515
M6 110 120 74,5
M6 110 120 99,5
M8 110 120 1245
M8 110 120 1745
M8 125 134 = 83,0
M8 125 134  108,0
M8 125 134 1330

z5
25
25
25
25
25
25
25
40
40
40



q4

p1
40
40
40
40
40
40
40
40
40
40
71
71
71

p2
32
32
32
36
36
36
36
42
42
42
42
60
60

Gilt fir Motoren mit Haltebremse

p4
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5
37,5

7.4.6 Motoren EZ4 - EZ8 mit Fremdbeliiftung
I q3/g4
1 z0
cl __p1 z5
©
- e
2
)
© [l © -t =e—|® -— o
ri
r Ifl
_|
c3
q3 Gilt fir Motoren ohne Haltebremse
1) Maschinenwand
Typ Oa @bl ¢l c3 ad el f1 Ogl | Il
EZ401B 98 95, 95 205 14, 115 35 118 30 20
EZ402B 98 9 95 205 19, 115 35 118 40 20
EZ404B 98 95, 95 205 19, 115 35 118 40 20
EZ501B 115 110, 100 160 19, 130 35 135 40 20
EZ502B 115 110, 100 160 19, 130 35 135 40 20
EZ503B 115 110, 100 160 24, 130 35 135 50 20
EZ505B 115 110, 100 160 24, 130 35 135 50 20
EZ701B 145 130, 100 190 24, 165 35 165 50 30
EZ702B 145 130, 100 190 24, 165 35 165 50 30
EZ703B 145 130, 100 190 24, 165 35 165 50 30
EZ705B 145 130, 100 190 32, 165 35 165 58 30
EZ813B 190 180, 150 250 38, 215 35 215 80 30
EZ815B 190 180, 150 250 38, 215 35 215 80 30

Sl o ol o ol o [Sf o [l o ol

D O
NN

7 Synchron-Servomotoren EZ 7.4 MaRzeichnungen

q3
175
200
250
179
204
229
279
213
238
263
318
363
445

q4
224
249
299
234
259
284
334
272
297
322
377
440
522

p4
. pS
‘ , p2
& e
/
el
y of
450
S s1
90°
sl s2 wi w2 20
90 M5 910 111 765
90 M6 910 111 1015
90 M6 910 111 1515
90 M6 1000 120 745
90 M6 1000 120 995
90 M8 1000 120 1245
90 M8 1000 120 1745
110 M8 1150 134 83,0
110 M8 1150 134 108,0
110 M8 1150 134 1330
110 M12 1340 134 1840
135 M12 1565 160 2090
135 M12 1565 160 291,0

z5
25
25
25
25
25
25
25
40
40
40
40
40
40

185



7.5 Typenbezeichnung 7 Synchron-Servomotoren EZ

7.5 Typenbezeichnung

Beispiel-Code
EZ 4 0 1 U D BB S7 (o) 096

Erklarung

Code Bezeichnung Ausfithrung

EZ Typ Synchron-Servomotor

4 GroRe 4 (Beispiel)

0 Generation 0

1 Bauldnge 1 (Beispiel)

U Kiihlung! Konvektionskiihlung

B Fremdbeliftung

D Ausfiihrung Dynamik

BB Antriebsregler SI6 (Beispiel)

S7 Encoder EnDat 3 EQI 1131 Safety (Beispiel)
(o} Bremse Ohne Haltebremse

P Permanentmagnet-Haltebremse
096 Spannungskonstante Kq,, 96 V/1000 min™ (Beispiel)
Hinweise

e Im Kapitel [ 7.6.4] finden Sie Informationen (ber lieferbare Encoder.

e Im Kapitel [ 7.6.4.6] finden Sie Informationen tUber den Anschluss der Synchron-Servomotoren an wei-
tere Antriebsregler von STOBER.

186  *Fir Motoren EZ2/EZ3 nur Konvektionskiihlung lieferbar



7.51 Typenschild

7 Synchron-Servomotoren EZ 7.5 Typenbezeichnung

In folgender Abbildung ist das Typenschild eines Synchron-Servomotors EZ401 als Beispiel erldutert.

SO 0 WN

Zeile

10

11

12
13
14

stoeer Kieselbronner Str. 12

www.stober.com

SN: 10087606

EnDat2.2

/ STOBER Antriebstechnik GmbH & Co. KG UK

75177 Pforzheim, Germany
Made in Germany

3~ synchronous servo motor; 16/01
EZ401BDAPS2P096; S1 operation; TE
MO0=3,00 Nm; MN=2,80 Nm; 10=2,88 A; IN=2,74 A 10
KEM=96V/1000 rpm; KMN=1,02 Nm/A; PN=2,9 kW
nN=3000 rpm; IP56; Therm. class 155 (F)
Therm. Prot. PTC Thermistor 145°C

Brake 4,0 Nm; 24,00V; 0,75A
\Fan 230V +5%;50/60 Hz; INF=0,07 A

Y43

e s 8

£488992 9

| s T IS T e | 11

ILIF AL

m—ﬁllll 12
13

[=]jy:

ILIIL 14

Wert

Beschreibung

STOBER Antriebstechnik GmbH Logo und Adresse des Herstellers

& Co. KG

SN: 10087606
EZ401BDAPS2P096
S1 operation

TE

KEM=96 V/1000 rpm
KMN=1,02 Nm/A
PN=2,9 kW

Therm. Prot. PTC Thermistor
145°C

Brake

4,0 Nm

24,00V

0,75A

CE

UKCA

cURus E488992

3~ synchronous servo motor
16/01

M0=3,00 Nm
MN=2,80 Nm
10=2,88 A

IN=2,74 A

nN=3000 rpm

IP56

Therm. class 155 (F)
EnDat 2.2

QR-Code

Fan

230V £ 5 %; 50/60 Hz
INF=0,07 A

Serialnummer des Motors
Typenbezeichnung laut Hersteller
Betriebsart

Schutzart nach UL1004
Spannungskonstante
Drehmomentkonstante
Nennleistung

Typ des Temperatursensors

Haltebremse (Option)

Statisches Bremsmoment bei 100 °C
Nennspannung (DC) der Haltebremse
Nennstrom der Haltebremse bei 20 °C
CE-Kennzeichen

UKCA-Kennzeichen

cURus-Prifzeichen, registriert unter der UL-Nummer E488992
Motortyp: Dreiphasen-Synchron-Servomotor
Herstellungsdatum (Jahr/Kalenderwoche)
Stillstandsdrehmoment
Nenndrehmoment

Stillstandsstrom

Nennstrom

Nenndrehzahl

Schutzart

Thermische Klasse

Encoderschnittstelle

Link zu den Produktinformationen
Fremdlifter (Option)

Nennspannung des Fremdlufters
Nennstrom des Fremdlifters
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7.6 Produktbeschreibung 7 Synchron-Servomotoren EZ

7.6 Produktbeschreibung

7.6.1 Allgemeine Merkmale

188

7.6.2

7.6.3

Merkmal Beschreibung
Bauform IM B5, IM V1, IM V3 nach EN 60034-7
Schutzart IP56 / IP66 (Option)
Thermische Klasse 155 (F) nach EN 60034-1 (155 °C, Erwarmung A9 = 100 K)
Oberflache Schwarz matt nach RAL 9005
Kihlung IC 410 Konvektionskihlung
(IC 416 Konvektionskiihlung mit Fremdlifter, optional)
Lager Walzlager mit Dauerschmierung und berihrungsloser Dichtung
Dichtung Radialwellendichtringe aus FKM (A-seitig)
Welle Welle ohne Passfeder, Durchmesserqualitat k6
Rundlauf Normale Toleranzklasse nach IEC 60072-1
Koaxialitat Normale Toleranzklasse nach IEC 60072-1
Planlauf Normale Toleranzklasse nach IEC 60072-1

Schwingstarke
Gerauschpegel

Elektrische Merkmale

A nach EN 60034-14
Grenzwerte nach EN 60034-9

In diesem Kapitel sind allgemeine elektrische Merkmale des Motors beschrieben. Details finden Sie im Kapi-

tel [ 7.2].

Merkmal

Zwischenkreisspannung

Wicklung
Schaltung
Schutzklasse

Impulsspannungs-Isolations-

Beschreibung

DC 540 V (max. 750 V) an STOBER Antriebsreglern

Dreiphasig

Stern, Mittelpunkt nicht herausgefiihrt

| (Schutzerdung) nach EN 61140

C nach DIN EN 60034-18-41 (Umrichteranschlussspannung 0 —480 V + 10

klasse (IVIC) %)

Polpaarzahl 2 (EZ2)
5 (EZ3)
7 (EZ4/EZ5/EZ7)
4 (EZ8)

Umgebungsbedingungen

In diesem Kapitel sind Standard Umgebungsbedingungen flr den Transport, Lagerung und Betrieb des Mo-
tors beschrieben. Informationen zu abweichenden Umgebungsbedingungen finden Sie im Kapitel [ 7.7.3].

Merkmal

Umgebungstemperatur Transport/Lagerung
Umgebungstemperatur Betrieb
Relative Luftfeuchtigkeit

Aufstellhohe
Schockbelastung

Hinweise

Beschreibung

-30 °C bis +85 °C

-15 °C bis +40 °C

5 % bis 95 %, keine Betauung

<1000 m tiber Normalnull

<50 m/s* (5 g), 6 ms nach EN 60068-2-27

e STOBER Synchron-Servomotoren sind nicht geeignet fiir explosionsgefahrdete Bereiche.

e  Fangen Sie die Leistungskabel nahe am Motor ab, damit Vibrationen des Kabels die Motorsteckverbin-
der nicht unzulassig belasten.

e Beachten Sie, dass durch Schockbelastung die Bremsmomente der Haltebremse (Option) reduziert wer-

den konnen.

e Bericksichtigen Sie, dass bei Betriebstemperaturen unter 0 °C die Scheiben der Haltebremse (Option)

vereisen kénnen.

e Bericksichtigen Sie auch die Schockbelastung des Motors durch Abtriebsaggregate (zum Beispiel Ge-
triebe oder Pumpen), an die der Motor angekoppelt wird.
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7.6.4 Encoder

STOBER Synchron-Servomotoren kénnen mit unterschiedlichen Encodertypen ausgefiihrt werden. In folgen-
den Kapiteln finden Sie Informationen zur Auswahl eines Encoders, der fir Ihre Anwendung optimal passt.

7.6.4.1 Auswahlhilfe Encoder-Messprinzip

Folgende Tabelle bietet Ihnen eine Auswahlhilfe fir ein Encoder-Messprinzip, das fur Ihre Anwendung opti-
mal geeignet ist.

Merkmal Absolutwertencoder Resolver
Messprinzip Optisch Induktiv Elektromagne-
tisch
Temperaturbestdndigkeit kv %k k %k k
Vibrations- und Schockfestigkeit kv %k k %k k
Systemgenauigkeit %k k kv *veve
Sicherheitsbezogenes Positionsmesssystem zum Einsatz in v? v? -
sicherheitsgerichteten Anwendungen
Einsparung von Referenzfahrten bei Multiturn-Ausfiih- v v -
rung (Option)
Einfache Inbetriebnahme durch elektronisches Typen- v v -
schild

Legende: % 3r¥c = befriedigend, %% 7r = gut, %% = sehr gut

7.6.4.2 Auswahlhilfe fiir EnDat-Schnittstelle

Folgende Tabelle bietet Ihnen eine Auswahlhilfe fiir die EnDat-Schnittstelle von Absolutwertencodern.

Merkmal EnDat 2.1 EnDat 2.2 EnDat 3
Kurze Zykluszeiten %k 7 %k k * %k Kk
Ubertragung von Zusatzinformationen mit dem Positions- - v v
wert

Erweiterter Spannungsversorgungsbereich Kk e 2.0, 9.¢ 2.0, 9.¢
One Cable Solution OCS — — v

Legende: %% 75 = gut, %% = sehr gut

7.6.4.3 EnDat 3 Encoder

EnDat 3 ist ein robustes, rein digitales Protokoll, das mit einem Minimum an Verbindungsleitungen aus-
kommt. EnDat 3 ermdglicht die One Cable Solution, bei der die Verbindungsleitungen zwischen Encoder und
Antriebsregler im Leistungskabel des Motors mitgefiihrt werden.

One Cable Solution bietet folgende Vorteile:

e Deutlich reduzierter Verkabelungsaufwand durch Einsparung des Encoderkabels

e Fir Kabellangen bis 50 m keine Drossel zwischen Antriebsregler und Motor erforderlich

e Erweiterte Sicherheitsfunktionen maglich (bis SIL 2 / Kategorie 3, PL d)

e Deutlich reduzierter Platzbedarf durch Einsparung des Encodersteckverbinders

e Ubertragung der Messwerte des Temperatursensors {iber das Protokoll EnDat 3.

Ein Motor mit dem Encoder EnDat 3 kann nur am Antriebsregler SI6 oder SC6 von STOBER betrieben wer-
den.

Der Encoder EnDat 3 hat folgende Merkmale:

Encodertyp Code Mess- Erfassbare Auflo- Positionswerte MTTF  PFH [h]
prinzip  Umdrehungen sung pro Umdrehung [Jahre]

EnDat 3 EQl 1131 Safe- S7 Induktiv. 4096 19 Bit 524288 > 100 <15x 107

ty

2Encoder EnDat 2.1 EQN 1125 hat herstellerseitig keine FS-Zertifizierung. STOBER baut ihn jedoch identisch an wie die Safety-Gerite.
*Nicht fiir Encoder EnDat 2.2 ECl 1118-G2 189
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7.6.4.4 EnDat 2 Encoder

7.6.4.5

Resolver

In diesem Kapitel finden Sie detaillierte technische Daten der wahlbaren Encodertypen mit EnDat-Schnitt-

stelle.

Encoder mit EnDat 2.2 Schnittstelle

Encodertyp

EnDat 2.2 EQl 1131 Sa- S2
fety

EnDat 2.2 ECI 1118-G2 C5
EnDat 2.2 EQN 1135 S3
Safety

Encoder mit EnDat 2.1 Schnittstelle

Encodertyp

EnDat 2.1 EQN Q4
1125

EnDat 2.1 ECI C2
1118-G3

EnDat 2.1 EQI Q2
1130-G3

Hinweise

Code Mess-

Code Mess-

prinzip Umdrehun- sung

Erfassbare

Optisch 4096

Induktiv —

Induktiv 4096

Erfassbare Auflo-
Umdrehungen sung

4096 19 Bit
— 18 Bit
4096 23 Bit

hung
13 Bit 8192

18 Bit 262144

18 Bit 262144

Positionswerte MTTF
pro Umdrehung [Jahre]

524288 > 100
262144 >76
8388608 > 100

Aufl6- Positionswer- Perioden MTTF
te pro Umdre- pro Umdre- [Jahre]

hung
Sin/Cos 512 >57

Sin/Cos 16 > 100

Sin/Cos 16 > 100

e  Der Code des Encoders ist Bestandteil der Typenbezeichnung des Motors.

gen.

PFH [h]

<15x10°

<1,5x10°
<15x10°

PFH [h]

<2x10°

<6x107

<6x107

Safety = Sicherheitsbezogenes Positionsmesssystem zum Einsatz in sicherheitsgerichteten Anwendun-

e MTTF = Mittlere Zeit bis zum gefahrbringenden Ausfall. MTTF-Werte gréRer als 100 Jahre wurden ge-

maRk DIN EN ISO 13849 reduziert.

e PFH = Wahrscheinlichkeit eines gefahrbringenden Ausfalls pro Stunde.

e Mehrere Umdrehungen der Motorwelle konnen nur mit Multiturn-Encodern erfasst werden.

In diesem Kapitel finden Sie detaillierte technische Daten des Resolvers, der als Encoder in einem STOBER
Synchron-Servomotor verbaut werden kann.

Merkmal

Code

Polzahl
Eingangsspannung U,
Eingangsfrequenz f;
Ausgangsspannung U, g,
Ausgangsspannung U, s, ¢,
Transformationsverhaltnis K,
Elektrischer Fehler

MTTF

PFH

Beschreibung

RO

2
7V+5%
10 kHz

Kir + Uiz - €OS 6
Ky - Upypy * Sin 6

0,5+5%
+10 arcmin
> 100 Jahre
<10°
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7.6.4.6 Kombinationsmaoglichkeiten mit Antriebsreglern

Antriebsregler
Code Antriebsregler
ID Anschlussplan

Encoder

EnDat 3 EQI 1131 Safety
EnDat 2.2 EQI 1131 Safety
EnDat 2.2 EQN 1135 Safe-
ty

EnDat 2.2 ECI 1118-G2
EnDat 2.1 EQN 1125
EnDat 2.1 ECI 1118-G3

Resolver

Folgende Tabelle stellt Kombinationsméglichkeiten von STOBER Antriebsreglern mit wihlbaren Encoderty-

pen dar.
SB6 SC6 N[5 SD6
BC BD BE AU AV BA AP AQ BB AD AE
443376 443377 443378 443052 443053 443174 442771 442772 443175 442450 442451
Code
Encoder
S7 = v = = = v = = v = =
S2 v = = v = = v = = v =
S3 v = = v = = v = = v =
c5 v = = v = = v = = v =
Q4 = = v = = = = = = = v
c2 - - v - - - - - - - v
RO = = v = v = = v = = v
Hinweise

Der Code des Antriebsreglers und des Encoders sind Bestandteil der Typenbezeichnung des Motors
(siehe Kapitel [ 7.5]).
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7.6.5 Temperatursensor

In diesem Kapitel finden Sie technische Daten von Temperatursensoren, die in STOBER Synchron-Servomo-
toren flr die Realisierung des thermischen Wicklungsschutzes verbaut werden. Um Schdaden am Motor zu
vermeiden, Gberwachen Sie grundsatzlich den Temperatursensor mit entsprechenden Geraten, die den Mo-
tor bei Uberschreitung der maximal zuldssigen Wicklungstemperatur abschalten.

Einige Encoder verfligen Uber eine integrierte Temperaturiiberwachung, deren Warn- und Abschaltschwel-
len sich mit entsprechenden Werten liberlappen kdnnen, die im Antriebsregler fiir den Temperatursensor
eingestellt sind. Das kann unter Umstanden dazu fiihren, dass ein Encoder mit eigener Temperaturiiberwa-
chung eine Abschaltung des Motors erzwingt, noch bevor der Motor seine Nenndaten erreicht hat.

Informationen zum elektrischen Anschluss des Temperatursensors finden Sie im Kapitel [ 7.6.8].

7.6.5.1 PTC-Thermistor

Der PTC-Thermistor wird als Standard-Temperatursensor in STOBER Synchron-Servomotoren verbaut.

Der PTC-Thermistor ist ein Drillings-Kaltleiter nach DIN 44082, mit dem die Temperatur jeder Wicklungspha-
se liberwacht werden kann. Die Widerstandswerte in folgender Tabelle und Kennlinie beziehen sich auf
einen einzelnen Kaltleiter nach DIN 44081. Fiir einen Drillings-Kaltleiter nach DIN 44082 multiplizieren Sie
diese Werte mit 3.

Merkmal Beschreibung
Nennansprechtemperatur 8y, 145°C+5K
Widerstand R von -20 °C bis 9y, — 20 K <2500
Widerstand R bei 9, - 5 K <5500
Widerstand R bei 9y, + 5 K >1330Q
Widerstand R bei 9y, + 15 K 24000 Q
Betriebsspannung <DC7,5V
Thermische Ansprechzeit <5s
Thermische Klasse 155 (F) nach EN 60034-1 (155 °C, Erwarmung A9 =
100 K)

A

S

g

14

4000

1330

550
250

-20°C 8[°Cl»

Syar — 20K Syar + 15K

ar ~ 5K nar + 5K
X

'3NAT

Abb. 2: Kennlinie PTC-Thermistor (einzelner Kaltleiter)
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STOBER Synchron-Servomotoren kénnen optional mit einem Pt1000-Temperatursensor ausgefiihrt werden.
Der Pt1000 ist ein temperaturabhangiger Widerstand mit einer Widerstandskennlinie, die der Temperatur li-
near folgt. Der Pt1000 ermoglicht somit Messungen der Wicklungstemperatur. Diese Messungen sind aller-
dings auf eine Phase der Motorwicklung beschrankt. Um den Motor vor Uberschreitung der maximal zul&ssi-
gen Wicklungstemperatur ausreichend zu schiitzen, realisieren Sie im Antriebsregler eine Uberwachung der

Wicklungstemperatur tber ein i?t-Modell.

Pt1000-Temperatursensoren kdnnen auch mit One Cable Solution genutzt werden.

Um die Messwerte durch Eigenerwdarmung des Temperatursensors nicht zu verfalschen, vermeiden Sie eine
Uberschreitung des angegebenen Messstroms.

Merkmal

Messstrom (konstant)
Widerstand R bei & =0 °C
Widerstand R bei & = 80 °C
Widerstand R bei 9 = 150 °C

2.000

Beschreibung
2 mA

1000 Q

1300 Q

1570 Q

1.800

1.600

/

1.400

/

1.200

/

1.000

/

R[Q]

800

600

400

200

0 T T

-50 -25 0 25

Abb. 3: Kennlinie Pt1000-Temperatursensor

50

75
9 [°C]

125

100 150 175 200
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7.6.6 Kuhlung

Die Kuhlung eines Synchron-Servomotors in der Standardausfiihrung erfolgt Gber Konvektionskihlung (I1C
410 nach EN 60034-6). Optional kann der Motor durch einen Fremdlufter gekihlt werden.

7.6.6.1 Fremdbeliiftung

STOBER Synchron-Servomotoren kénnen optional mit einem Fremdliifter gekiihlt werden, um bei gleicher
BaugroRe die Leistungsdaten zu erhohen. Auch eine Nachristung mit einem Fremdlifter ist moglich, um
den Antrieb nachtraglich zu optimieren. Priifen Sie bei einer Nachriistung, ob der Leiterquerschnitt der Leis-
tungskabel des Motors erhoht werden muss. Berticksichtigen Sie auch die MaRe des Fremdlifters.

Die Leistungsdaten der Motoren mit Fremdbeliftung finden Sie im Kapitel [ 7.2], die MalRe im Kapitel

[ 7.4].

Technische Daten

Motor Fremdliifter
EZ4 B FL4
EZ5_B FL5
EZ7_B FL7
EZ8_B FL8

UN,F
v

230V +5%,
50/60 Hz

Ine
[A]
0,07
0,10
0,10
0,20

Anschlussbelegung Fremdliifter-Steckverbinder

Anschlussbild

Pin

w N -

PN,F qVF
[w] [m*/h]
10 59
14 160
14 160
26 420
Anschluss
L1 (Phase)

N (Neutralleiter)

PE (Schutzleiter)

LpA,F
[dBA]
41
45
45
54

me

[kel
1,4
1,9
2,9
5,0

Schutzart

1P44
IP54
IP54
IPS5
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7.6.7 Haltebremse

STOBER Synchron-Servomotoren kénnen optional mit einer spielfreien Permanentmagnet-Haltebremse aus-
gerlstet werden, um die Motorwelle im Stillstand des Motors festzuhalten. Die Haltebremse fallt bei einem
Spannungsabfall automatisch ein.

Die Haltebremse ist fiir eine hohe Anzahl an Schaltungen ausgelegt (B,, = 10 Mio. Schaltungen, B,y, = 20
Mio. Schaltungen).

Nennspannung der Permanentmagnet-Haltebremse: DC 24 V + 5 %, geglattet.

Beachten Sie bei der Projektierung Folgendes:

e Die Haltebremse ist fur das Halten der Motorwelle im Stillstand bestimmt. Tatigen Sie Bremsungen
wahrend des Betriebs tiber entsprechende elektrische Funktionen des Antriebsreglers. Die Haltebremse
kann in Ausnahmefallen fir Bremsungen aus voller Drehzahl bei einem Spannungsausfall oder beim
Einrichten der Maschine benutzt werden. Die maximal zuldssige Reibarbeit Wy ¢ .., darf dabei nicht
Uberschritten werden.

e Beriicksichtigen Sie, dass bei Bremsungen aus voller Drehzahl das Bremsmoment My, , am Anfang iiber
50 % geringer sein kann. Dadurch setzt die Bremswirkung verspatet ein und die Bremswege werden
langer.

e  Fihren Sie regelmalig einen Bremsentest durch, um die Funktionssicherheit der Bremsen zu gewahr-
leisten. Details finden Sie in der Dokumentation des Motors und des Antriebsreglers.

e SchlieRen Sie parallel zur Bremsspule einen Varistor vom Typ S14 K35 (oder vergleichbar) an, um Ihre
Maschine vor Schaltiiberspannungen zu schitzen. (Nicht notwendig bei Anschluss der Haltebremse an
STOBER Antriebsregler der Generation 6 und der Generation 5 mit Bremsmodul BRS/BRM).

e Die Haltebremse des Motors bietet keine ausreichende Sicherheit fiir Personen, die sich im Gefahr-
dungsbereich von schwerkraftbelasteten Vertikalachsen befinden. Treffen Sie deshalb zusatzliche MaRk-
nahmen zur Risikominderung, indem Sie z. B. einen mechanischen Unterbau fir Wartungsarbeiten vor-
sehen.

e  Beriicksichtigen Sie Spannungsverluste in den Anschlusskabeln, die die Spannungsquelle mit den An-
schliissen der Haltebremse verbinden.

e Das Haltemoment der Bremse kann durch Schockbelastung reduziert werden. Informationen zur
Schockbelastung finden Sie im Kapitel [ 7.6.3].

e  Bei Betriebstemperaturen von -15 °C bis 0 °C kann es bei kalter Haltebremse im geliifteten Zustand zu
betriebsbedingten Gerduschen kommen. Mit zunehmender Temperatur der Haltebremse gehen diese
Gerausche zuriick, sodass bei betriebswarmer Haltebremse keine betriebsbedingten Gerausche im ge-
|ifteten Zustand zu héren sind.

Berechnung der Reibarbeit pro Bremsung

w _ Jtot -n’ . MBdY” M M
BRIB~ 182 4 My, £ M » Wlggyn

L
Das Vorzeichen von M, ist positiv, wenn die Bewegung vertikal aufwarts oder horizontal verlauft und nega-
tiv, wenn die Bewegung vertikal abwarts verlauft.
Berechnung der Abbremszeit

n- Jtot

9,565-M

Bdyn

tye. = 2,66t +
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Technische Daten

Typ

EZ202
EZ203
EZ301
EZ302
EZ303
EZ401
EZ402
EZ404
EZ501
EZ502
EZ503
EZ505
EZ701
EZ702
EZ703
EZ705
EZ813
EZ815

Masat
[Nm]
1,2
1,2
25
4,0
4,0
4,0
8,0
8,0
8,0
8,0
15
15
15
15
32
32
65
115

M.y
[Nm]
1,0
1,0
2,3
3,8
3,8
3,8
7,0
7,0
7,0
7,0

Schaltverhalten

o
Z \
\ \
| |
\ |
\ |
U \ |
\ |
\ 1 |
o \ \
pd
= \ \
\ \
i i
\
\
\ \
\ \
\ \
\ \
M \ |
\ |
\ | \
5 \ \ \
3 | \ \
= \ \

8

Abb. 4: Haltebremse — Schaltverhalten

Ing
[A]
0,36
0,38
0,51
0,50
0,50
0,50
0,75
0,75
0,75
0,80
1,0
1,0
1,0
1,0
11
11
1,7
2,1

W Rrmaxin
[kJ/h]
30
30
6.0
85
85
85
85
85
85
85
11,0
1,0
1,0
11,0
250
250
45,0
65,0

N Bstop

45000
36000
48000
38000
30000
16000
13500
8500
8700
5200
5900
4000
5400
3600
5200
3500
4500
7000

tiis
tis
JBstop WB,RIim ts
[kgem?] [kJ] [ms]
0,310 70 10
0,390 70 10
0,752 180 25
0,952 180 44
1,17 180 44
2,24 180 44
4,39 300 40
7,09 300 40
6,94 300 40
11,5 300 40
18,6 550 60
27,8 550 60
20,5 550 60
30,9 550 60
54,6 1400 100
79,4 1400 100
200 2250 200
376 6500 190

tis
[ms]
2,0
2,0
3,0
4,0
4,0
4,0
2,0
2,0
2,0
2,0
5,0
50
50
5,0
5,0
5,0
10
12

ts
[ms]
5
5
20
26
26
26
20
20
20
20
30
30
30
30
25
25
50
65

Xgn
[mm]
0,15
0,15
0,20
0,30
0,30
0,30
0,30
0,30
0,30
0,30
0,30
0,30
0,30
0,30
0,40
0,40
0,40
0,50

AJg
[kgem?]
0,03
0,03
0,19
0,19
0,19
0,19
0,57
0,57
0,57
0,57
1,72
1,72
1,74
1,74
5,68
5,68
16,5
55,5

Amg
[ka]
0,25
0,25
0,55
0,55
0,55
0,76
0,97
0,97
1,19
1,19
1,62
1,62
1,94
1,94
2,81
2,81
5,40
8,40
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7.6.8 Anschlusstechnik

In folgenden Kapiteln ist die Anschlusstechnik von STOBER Synchron-Servomotoren in Standardausfiihrung
an STOBER Antriebsregler beschrieben. Im Anschlussplan, der mit jedem Synchron-Servomotor ausgeliefert
wird, finden Sie weitere Informationen in Bezug auf den Antriebsreglertyp, der in lhrer Bestellung festgelegt
wurde.

7.6.8.1 Anschluss des Motorgehduses an das Schutzleitersystem

SchlieRen Sie das Motorgehduse an das Schutzleitersystem der Maschine an, um Personen zu schiitzen und
Fehlauslésungen von Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen zu vermeiden.

Alle bendtigten Befestigungsteile fiir den Anschluss des Schutzleiters an das Motorgehause werden mit dem

Motor mitgeliefert. Die Erdungsschraube des Motors ist mit dem Symbol @ nach IEC 60417-DB gekenn-
zeichnet. Der Querschnitt des Schutzleiters muss mindestens so groR wie der Querschnitt der Leitungen des
Leistungsanschlusses sein.

7.6.8.2 Steckverbinder (One Cable Solution)

Bei der Ausfiihrung One Cable Solution erfolgt der Leistungs- und Encoderanschluss tiber einen gemeinsa-
men Steckverbinder.

Vermeiden Sie bei Motoren mit Fremdbellftung Kollisionen der Anschlusskabel des Motors mit dem Fremd-
|ufter-Steckverbinder. Verdrehen Sie im Kollisionsfall die Steckverbinder des Motors entsprechend. Details
zur Lage des Fremdliifter-Steckverbinders finden Sie im Kapitel [ 7.4.5].

Die Abbildungen stellen die Lage der Steckverbinder bei Auslieferung dar.

Verdrehbereiche der Steckverbinder (Motoren EZ2 - EZ3)

a

A B

A Anbau- oder Abtriebsseite des Motors B Nicht Abtriebsseite
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Verdrehbereiche der Steckverbinder (Motoren EZ4 — EZ7)

a

A B
A Anbau- oder Abtriebsseite des Motors B Nicht Abtriebsseite

Merkmale Steckverbinder

Motortyp GréRle Verbindung Verdrehbereich
a B
EZ2 - EZ5, EZ701 — EZ703, EZ705U con.23 Schnellverschluss 130° 190°
Hinweise

e Die Zahl nach "con." gibt in etwa den AuRengewindedurchmesser des Steckverbinders in mm an
(con.23 bezeichnet z. B. einen Steckverbinder mit ca. 23 mm AuBengewindedurchmesser).

Steckverbinder

STOBER Synchron-Servomotoren sind in der Standardausfiihrung mit verdrehbaren Schnellverschluss-Steck-
verbindern ausgestattet. Details finden Sie in diesem Kapitel.

Vermeiden Sie bei Motoren mit Fremdbellftung Kollisionen der Anschlusskabel des Motors mit dem Fremd-
|ufter-Steckverbinder. Verdrehen Sie im Kollisionsfall die Steckverbinder des Motors entsprechend. Details
zur Lage des Fremdliifter-Steckverbinders finden Sie im Kapitel [ 7.4.6].

Die Abbildungen stellen die Lage der Steckverbinder bei Auslieferung dar.

Verdrehbereiche der Steckverbinder (Motoren EZ2 - EZ3)

1)

O O /
|| 1T I
1 [
M 2
A B
1 Leistungssteckverbinder 2 Encodersteckverbinder
A Anbau- oder Abtriebsseite des Motors B Nicht Abtriebsseite
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Verdrehbereiche der Steckverbinder (Motoren EZ4 — EZ8)

a
| L 2
®
[l
KQ g L,
o@ ||
1

A A B

1 Leistungssteckverbinder Encodersteckverbinder

A Anbau- oder Abtriebsseite des Motors Nicht Abtriebsseite

Merkmale Leistungssteckverbinder

Motortyp GréRe Verbindung Verdrehbereich

a B

EZ2, EZ3 con.15 Schnellverschluss 180° 120°
EZ4, EZ5, EZ701, EZ702, EZ703 con.23 Schnellverschluss 180° 40°
EZ705, EZ8 con.40 Schnellverschluss 180° 40°
Merkmale Encodersteckverbinder

Motortyp GréRe Verbindung Verdrehbereich

a B

EZ2, EZ3 con.15 Schnellverschluss 180° 120°
EZ4, EZ5, EZ7, EZ8 con.17 Schnellverschluss 190° 35°
Hinweise

e Die Zahl nach "con." gibt in etwa den AuRengewindedurchmesser des Steckverbinders in mm an
(con.23 bezeichnet z. B. einen Steckverbinder mit ca. 23 mm AuBengewindedurchmesser).

e Im Verdrehbereich B konnen die Leistungs- bzw. Encodersteckverbinder nur dann verdreht werden,

wenn sie dabei nicht miteinander kollidieren.

e Beim Motor EZ2/EZ3 sind die Leistungs- und Encodersteckverbinder mechanisch verbunden und kén-

nen nur zusammen verdreht werden.
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7.6.8.4 Anschlussbelegung Steckverbinder (One Cable Solution)

Bei der Ausfiihrung One Cable Solution erfolgt der Leistungs- und Encoderanschluss Giber einen gemeinsa-
men Steckverbinder.

Der Temperatursensor des Motors ist intern am Encoder angeschlossen. Die Messwerte des Temperatur-
sensors werden Uber das EnDat 3 Protokoll des Encoders Gbertragen.

SteckverbindergroBe con.23

Anschlussbild Pin Anschluss

1U1 (Phase U)
1V1 (Phase V)
1W1 (Phase W)
P_SD-

1BD1 (Bremse +)
P SD+

1BD2 (Bremse -)
PE (Schutzleiter)

@'—Im-nrnnm:D

7.6.8.5 Anschlussbelegung Leistungssteckverbinder
Die GroRe und das Anschlussbild des Leistungssteckverbinders sind von der BaugroRe des Motors abhangig.
Steckverbindergr6Be con.15

Anschlussbild Pin Anschluss

1U1 (Phase U)

1V1 (Phase V)

1W1 (Phase W)

1TP1 (Temperatursensor +)
1TP2 (Temperatursensor —)
1BD1 (Bremse +)

1BD2 (Bremse -)

@U‘I#WNI—‘OUU>

PE (Schutzleiter)

SteckverbindergroBe con.23

Anschlussbild Pin Anschluss

1U1 (Phase U)

1V1 (Phase V)

1W1 (Phase W)

1BD1 (Bremse +)

1BD2 (Bremse -)

1TP1 (Temperatursensor +)
1TP2 (Temperatursensor —)
PE (Schutzleiter)

SteckverbindergréBe con.40

Anschlussbild Pin Anschluss

u 1U1 (Phase U)
Y 1V1 (Phase V)
W 1W1 (Phase W)
+ 1BD1 (Bremse +)
- 1BD2 (Bremse -)
1TP1 (Temperatursensor +)

2 1TP2 (Temperatursensor —)
@ PE (Schutzleiter)
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7.6.8.6 Anschlussbelegung Encodersteckverbinder

Die GroRe und Anschlussbelegung der Encodersteckverbinder sind vom Typ des verbauten Encoders und der
BaugréRe des Motors abhangig.

Encoder EnDat 2.2 digital, SteckverbindergréBe con.15

Anschlussbild Pin Anschluss
1 Clock +
2
3
4
5 Data -
6 Data +
7
8 Clock -
9
10 0V GND
11
12 Up +

Encoder EnDat 2.2 digital, SteckverbindergréBe con.17

Anschlussbild Pin Anschluss
1 Clock +
2
3
4
5 Data -
6 Data +
7
8 Clock -
9
10 0V GND
11
12 Up +

Encoder EnDat 2.1 mit Sin/Cos-Inkrementalsignalen, SteckverbindergréRe con.15

Anschlussbild Pin Anschluss
1 Up sense
2 0V sense
3 Up +
4 Clock +
5 Clock -

6 0V GND

7 B + (Sin +)
8 B - (Sin -)
9 Data +

10 A+ (Cos +)
11 A - (Cos -)
12 Data -

A

B

C
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Encoder EnDat 2.1 mit Sin/Cos-Inkrementalsignalen, SteckverbindergréBe con.17

Anschlussbild Pin Anschluss
1 Up sense
2
3
4 0V sense
5
6
7 Up +
8 Clock +
<) Clock -
10 0V GND
11
12 B + (Sin +)
13 B - (Sin -)
14 Data +
15 A+ (Cos +)
16 A - (Cos -)
17 Data -

Resolver, SteckverbindergroRe con.15

Anschlussbild Pin Anschluss
1 S3 Cos +
2 S1 Cos -
3 S4 Sin +
4 S2 Sin -
5
6
7 R2 Ref +
8 R1 Ref -
9
10
11
12

Resolver, SteckverbindergroBe con.17

Anschlussbild Pin Anschluss
1 S3 Cos +
2 S1 Cos -
3 S4 Sin +
4 S2 Sin -
5
6
7 R2 Ref +
8 R1 Ref -
9
10
11
12
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7 Synchron-Servomotoren EZ 7.7 Projektierung

7.7 Projektierung

Projektieren Sie Ihre Antriebe mit unserer Auslegungssoftware SERVOsoft. Laden Sie SERVOsoft nach erfolg-
ter Registrierung kostenlos unter https://www.stoeber.de/services/servosoft/ herunter.

Dies ist die komfortabelste und sicherste Methode der Antriebsauswahl, da hier der komplette Drehmo-
ment-Drehzahl-Verlauf der Anwendung in der Kennlinie des Getriebemotors dargestellt und beurteilt wird.

In diesem Kapitel konnen fiir die manuelle Antriebsauswahl nur Grenzwertbetrachtungen fiir konkrete Ar-
beitspunkte gemacht werden.

Die Formelzeichen fiir tatsachlich in der Anwendung vorhandene Werte sind mit einem * gekennzeichnet.

71.7.1 Antriebsauswahl

Ermittleln Sie die Motorgréle

Ermitteln Sie die vorhandenen

Drehmomente Wahlen Sie einen

gréReren Motor

Wabhlen Sie einen
Motor mit einer
héheren
Nenndrehzahl nN

1

Motor mit
Konvektionskihlung?

<M,

Melf" — "WlimK

Moz <My

Wahlen Sie einen
gréReren Motor

Ermitteln Sie die
vorhandenen
Motordrehzahlen

Wahlen Sie einen
Motor mit einer
héheren
Nenndrehzahin nN

nein

ja

Ermitteln Sie die
vorhandenen
Motordrehzahlen

Ermitteln Sie die vorhandene
Wellenbelastung

!

| Wahlen Sie einen
gréReren Motor

Fax*<Fax100
Frad*<Frad100
Frad,eq* <Frad
Mk* < Mk100
Mk,eq* <Mk

Motorauswahl beendet

Entnehmen Sie der Motorkennlinie im Kapitel [ 7.3] den Wert fir M., My Mimes Mo Naime UN Nypice. Be-

n nein

1max* < r-]1IimF
N <Ny

ja

achten Sie dabei die BaugroRe, Nenndrehzahl ny und Kiihlungsart des Motors.


https://www.stoeber.de/services/servosoft/

7.7 Projektierung 7 Synchron-Servomotoren EZ

Beispiel Zyklusbetrieb

Die nachfolgenden Berechnungen beziehen sich auf eine Darstellung der an der Motorwelle abgenomme-

nen Leistung gemaR folgendem Beispiel:
LW

A
In

N2

nm,1k, nrn,3’ =

n

m,4*

M1 A
M. |
My L |

M-

Me |

Berechnung der vorhandenen mittleren Eintriebsdrehzahl

-t

n

-t. +...+|nm,n*

m,1*

In
n.=

m

te +..+t
Wenn t;« + ... + t3. 2 6 min, ermitteln Sie n,. ohne die Pause t,..

Berechnung des vorhandenen effektiven Drehmoments

2 2
te M+ 4+t M.
te +..+t

M =

eff*
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7.7.2

Zulassige Wellenbelastungen

7 Synchron-Servomotoren EZ 7.7 Projektierung

In diesem Kapitel finden Sie Informationen tber die maximal zuldssigen Wellenbelastungen der Abtriebswel-

le des Motors.

-F ax* +F ax*
N| -F rad* Eﬁ\
>
ij £
L 7:}7 -
+F rad* 4 =
X2
N
Z2
Typ Z, Fax00
[mm] [N]

EZ202 12,0 250
EZ203 12,0 250
EZ301 24,0 350
EZ302 24,0 350
EZ303 24,0 350
EZ401 19,5 550
EZ402 19,5 550
EZ404 19,5 550
EZ501 19,5 750
EZ502 19,5 750
EZ503 19,5 750
EZ505 19,5 750
EZ701 24,5 1300
EZ702 24,5 1300
EZ703 24,5 1300
EZ705 24,5 1300
EZ813 28,5 1750
EZ815 28,5 1750

Frad100 Miaoo
[N] [Nm]
750 20
750 20
1000 39
1000 39
1000 39
1800 62
1800 71
1800 71
2000 79
2400 95
2400 107
2400 107
3500 173
4200 208
4200 208
4200 225
5600 384
5600 384

Die in der Tabelle angegebenen Werte fiir die zulassigen Wellenbelastungen gelten:

e  Fiir Wellenabmessungen nach Katalog

e Flr einen Kraftangriff auf die Mitte der Abtriebswelle: x, = / 2 (Wellenabmessungen finden Sie im Kapi-

tel [+ 7.4]),

e Fiir Abtriebsdrehzahlen n,,. < 100 min™ (F,, = F.,100; Fraq = Fradi00; Mk = Miago)

Fiir Abtriebsdrehzahlen n,,. > 100 min™ gilt:

F F
—_ Taxt0 —__radioo
Fax - = Frad -
L o M
100 min™ 100 min~*

Flr andere Kraftangriffspunkte gilt:

2:-F Yy +Fag (X, +2,)

M,
1000

100 min™

Bei Anwendungen mit mehreren axialen und/oder radialen Kraften mussen Sie die Kréfte vektoriell addie-

ren.
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7.7 Projektierung 7 Synchron-Servomotoren EZ

Beachten Sie auerdem die Berechnung dquivalenter Werte:

3 3
|nmy1,|~t1, M- |+...+|nm’n* e Moo
Mk eq* =3
|nmy1, -t +"'+|nm,n* -t.
3 3
|nm,1*|~t1, Fagre |+...+|nm’n* 4o [Fragns
Fogeq =3
rad,eq t t
O O TR 0 RGeS )

7.17.3 Derating

Wenn Sie den Motor unter Umgebungsbedingungen einsetzen, die von den Standard-Umgebungsbedingun-
gen abweichen, reduziert sich das Nenndrehmoment M, des Motors. In diesem Kapitel finden Sie Informa-
tionen zur Berechnung des reduzierten Nenndrehmoments.

T

T TT

T TT

T TT

T TT

T TT

10 20 30 40 50 60 70
8amb [OC]

Abb. 5: Derating in Abhangigkeit von der Umgebungstemperatur

1

0,8

0,6

0,4

0,2

0 500 1000 1500 2000
H [m]
Abb. 6: Derating in Abhadngigkeit von der Aufstellhohe
Berechnung
Wenn Umgebungstemperatur 8,,, > 40 °C:
Myred = My * Ky
Wenn Aufstellhéhe H > 1000 m tGber Normallnull:
Myred = My« Ky
Wenn Umgebungstemperatur 9,.,, > 40 °C und Aufstellhéhe H > 1000 m Gber Normalnull:

Myred = My = Ky - K
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1.8 Weitere Informationen

7.8.1 Richtlinien und Normen

STOBER Synchron-Servomotoren entsprechen folgenden Richtlinien und Normen:
e (Niederspannungs-) Richtlinie 2014/35/EU

e EN60034-1:2010 + Cor.:2010

e EN60034-5:2001 + A1:2007

e EN60034-6:1993

7.8.2 Kennzeichen und Priifzeichen

STOBER Synchron-Servomotoren haben folgende Kenn- und Priifzeichen:

c € CE-Kennzeichen: Das Produkt entspricht den EU-Richtlinien.

UKCA-Kennzeichen: Das Produkt entspricht den UK-Richtlinien.

N@) cURus-Prifzeichen "Servo and Stepper Motors — Component"; registriert unter der

s UL-Nummer E488992 bei Underwriters Laboratories USA.

7.8.3 \Weitere Dokumentationen

Weitere, das Produkt betreffende Dokumentationen finden Sie unter
http://www.stoeber.de/de/downloads/

Geben Sie im Feld Suchbegriff die ID der Dokumentation ein.

Dokumentation ID

Betriebsanleitung Synchron-Servomotoren EZ 443032 _de
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Weltweite Kundennahe

Service Network

Verlassen Sie sich auf unsere starken Partnerinnen und Partner in
Sachen Service. Sie begleiten Sie bei Inbetriebnahmen und bieten
kompetente Technikberatung.

International Service Network

Durch unser grofRes und langjahrig gewachsenes internationales
Netzwerk bieten wir weltweiten Service und kontinuierlichen
Support. In ber 40 Landern. Vertrauen Sie auf unsere Expertise.

Service Hotline

+49 7231 582-3000 Wir sind rund um die Uhr erreichbar.

Sie legen Wert auf internationale Verfligbarkeit und weltweiten

Service? Wir sind fir Sie da.

STOBER AUSTRIA
www.stoeber.at
+43 7613 7600-0
sales@stoeber.at
STOBER FRANCE
www.stober.fr
+33478 98 91 80
sales@stober.fr
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+39 02 93909570
sales@stober.it
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www.stober.kr
+82 10 5681 6298
sales@stober.kr
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www.stoeber.ch
+41 56 496 96 50
sales@stoeber.ch
STOBER TURKEY
www.stober.com
+90 216 510 2290
sales-turkey@stober.com
STOBER USA
www.stober.com
+1 606 759 5090
sales@stober.com

STOBER CHINA
www.stoeber.cn
+86 512 5320 8850
sales@stoeber.cn
STOBER Germany
www.stoeber.de
+49 7231 582-0
sales@stoeber.de
STOBER JAPAN
www.stober.co.jp
+81-3-5875-7583
sales@stober.co.jp
STOBER SWEDEN
www.stober.com
+46 702 394 675
neil.arstad@stoeber.de
STOBER TAIWAN
www.stober.tw
+886 4 2358 6089
sales@stober.tw
STOBER UK
www.stober.co.uk
+44 1543 458 858
sales@stober.co.uk
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9.1 Formelzeichen 9 Anhang

9.1 Formelzeiche

n

Die Formelzeichen fir tatsachlich in der Anwendung vorhandene Werte sind mit einem * gekennzeichnet.

Formelzeichen Einheit

Bio

B1oo
Cayn
C

maxPU
N,PU
PU

>

O O 0O 0O

T

Ay
Amg
ED,o
ngt

fZPU

F
F

ax

ax0

Fo1x—F

-n

ax100

-

ax300

-

ax,eff*

-

ax,ss

— =
z

PWM,PU

m M
o
a

rad100

-n

rad300

T

lo
IlmaxCU

I1ma>(PU

I1N,PU

IZmaxPU

IZN,PU
I2N,PU(red)
IZPU(A!
IZPU(B)

max

ax,n*

kgem?
kg

%

%

Hz

/REE>E>x>>r>r
o
3

kgecm?
2

kgm
V/1000

Erklarung

Anzahl der Zyklen, nach denen 10 % der Komponenten ausgefallen sind
Anzahl der Zyklen, bis 10 % der Komponenten gefahrlich ausgefallen sind
Dynamische Lagertragzahl

Maximale Ladefahigkeit des Leistungsteils

Nennladefahigkeit des Leistungsteils

Eigenkapazitat des Leistungsteils

Verringerung des Nennstroms in Abhangigkeit von der Aufstellhéhe
Verringerung des Nennstroms in Abhangigkeit von der Umgebungstempera-
tur

Additives Massentragheitsmoment eines Motors mit Bremse

Additives Gewicht eines Motors mit Bremse

Einschaltdauer bezogen auf 10 Minuten

Wirkungsgrad des Gewindetriebs

Ausgangsfrequenz des Leistungsteils

Zulassige Axialkraft am Abtrieb

Axialkraft, die im Stillstand des Motors fur das Halten der Last Giber das Mo-
tordrehmoment zulassig ist

Vorhandene Axialkraft im jeweiligen Zeitabschnitt

Zulissige Axialkraft am Abtrieb fiir n . < 100 min™

Zulassige Axialkraft am Abtrieb fiir n,. <300 min™

Vorhandene effektive Axialkraft am Abtrieb

Axialkraft, die Uiber die Schrumpfscheibe Gbertragen werden kann
Drehfeldfrequenz bei Nenndrehzahl

Frequenz der Pulsweitenmodulation des Leistungsteils

Zulassige Radialkraft am Abtrieb

Zulissige Radialkraft am Abtrieb fiir n,,. < 100 min™

Zulissige Radialkraft am Abtrieb fiir n,. < 300 min™

Aufstellhohe Gber Normalnull

Stillstandsstrom

Maximaler Eingangsstrom des Steuerteils

Maximaler Eingangsstrom des Leistungsteils (bezogen auf den Eingangsnenn-
strom)

Eingangsnennstrom des Leistungsteils

Maximaler Ausgangsstrom des Leistungsteils (bezogen auf den Ausgangs-
nennstrom)

Ausgangsnennstrom des Leistungsteils

Reduzierter Ausgangsnennstrom des Leistungsteils

Ausgangsstrom des Leistungsteils fiir Achse A

Ausgangsstrom des Leistungsteils fiir Achse B

Maximalstrom

Nennstrom

Nennstrom der Bremse bei 20 °C

Nennstrom des Fremdlifters

Nennstrom der Drossel oder des Motorfilters
Referenz-Massentragheitsmoment bei Bremsungen aus voller Drehzahl: Jg,,
=Jyn X 2

Massentragheitsmoment eines Motors in Dynamikausfiihrung
Gesamt-Massentragheitsmoment (bezogen auf die Motorwelle)
Spannungskonstante: Scheitelwert der induzierten Spannung zwischen den
Phasen U, V, W des betriebswarmen Motors bei einer Drehzahl von 1000
min™

Deratingfaktor Aufstellhdhe

Drehmomentkonstante: Verhaltnis von Stillstandsdrehmoment und Reibmo-
ment zu Stillstandsstrom; Ky, = (M, + M) / |, (Toleranz £10 %)



Formelzeichen Einheit

KM,N

M Bdyn
M Bstat
mdyn
Meff*

MNred

<

op

Nym*
nlmax

Bstop

e
m,n*

mot

effRB

maxRB

O U U T
z

o

N,F

2N,PU

Nm/A

dBA
mH

kg
Nm

Nm
Nm
kg
Nm
kg

Nm
Nm
Nm
Nm
Nm
Nm

Nm
Nm

Nm
Nm

Nm
Nm
Nm

min’
min’
min

min
min
min

min’

g =

z =

mm

9 Anhang 9.1 Formelzeichen

Erklarung

Drehmomentkonstante: Verhaltnis von Nenndrehmoment M, zu Nennstrom
Iy Kyn =My / Iy (Toleranz £10 %)

Faktor zur Bestimmung des thermischen Grenzmoments

Deratingfaktor Umgebungstemperatur

Lange der Abtriebswelle

Nominelle Lagerlebensdauer fiir eine Erlebenswahrscheinlichkeit von 90 % in
10° Uberrollungen

Lagerlebensdauer

Gerduschpegel des Fremdlifters im optimalen Betriebsbereich
Wicklungsinduktivitdt eines Motors zwischen zwei Phasen (ermittelt im
Schwingkreis)

Gewicht (bei Getrieben ohne Schmierstoff)

Stillstandsdrehmoment: Drehmoment, das der Motor dauerhaft bei Drehzahl
10 min™ abgeben kann (Toleranz +5 %)

Dynamisches Bremsmoment bei 100 °C

Statisches Bremsmoment der Motorbremse bei 100 °C

Gewicht eines Motors in Dynamikausfiihrung

Vorhandenes effektives Drehmoment des Motors

Gewicht des Fremdlifters

Zulassiges Kippmoment am Abtrieb

Zulissiges Kippmoment am Abtrieb fiir n.,. < 100 min™

Zulissiges Kippmoment am Abtrieb fiir n_,. < 300 min™

Lastmoment

Drehmomentgrenze ohne Feldschwachung

Drehmomentkennlinie des Motors mit Fremdbeltftung im Dauerbetrieb
Drehmomentgrenze mit Feldschwachung (gilt nur fiir den Betrieb an STOBER
Antriebsreglern)

Drehmomentkennlinie des Motors mit Konvektionskiihlung im Dauerbetrieb
Maximaldrehmoment: Maximal zulassiges Drehmoment, das der Motor kurz-
zeitig (beim Beschleunigen oder Abbremsen) abgeben kann (Toleranz +10 %)
Vorhandenes Drehmoment des Motors im n-ten Zeitabschnitt
Nenndrehmoment: Maximales Drehmoment eines Motors im S1-Betrieb bei
Nenndrehzahl n, (Toleranz 5 %)

Andere Drehmomente kdnnen Sie ndherungsweise wie folgt berechnen: M.
= Ky * 1* = M.

Reduziertes Nenndrehmoment des Motors

Drehmoment des Motors im Arbeitspunkt aus der Motorkennlinie bei n,, .
Reibmoment (der Lager und Dichtungen) eines Motors bei Wicklungstempe-
ratur A9 = 100 K

Drehzahl

Vorhandene mittlere Eintriebsdrehzahl

Maximal zuldssige Eintriebsdrehzahl

Zul3ssige Anzahl von Bremsungen aus voller Drehzahl (n = 3000 min™) mit J,_
stop (M, = 0). Bei abweichenden Werten von n und Jy ., gilt: Nggop, = W giry /
We p/e-

Vorhandene mittlere Drehzahl des Motors

Vorhandene mittlere Drehzahl des Motors im n-ten Zeitabschnitt

Drehzahl des Motors

Nenndrehzahl: Drehzahl, fir die das Nenndrehmoment M, angegeben wird
Polpaarzahl

Effektive Leistung am externen Bremswiderstand

Maximale Leistung am externen Bremswiderstand

Nennleistung: Leistung, die der Motor im S1-Betrieb im Nennpunkt abgeben
kann (Toleranz +5 %)

Nennleistung des Fremdlifters

Ausgangsnennleistung des Leistungsteils

Steigung des Gewindetriebs
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Formelzeichen Einheit Erklarung

R Q Wicklungswiderstand eines Motors zwischen zwei Phasen bei 20 °C Wicklung-
stemperatur

Py, w Verlustleistung

P w Verlustleistung des Steuerteils

[} m3/h Forderleistung des Fremdliifters in Freiluft

R —— Q Minimaler Widerstand des externen Bremswiderstands

R Q Widerstand des internen Bremswiderstands

b ma °C Maximale Umgebungstemperatur

t S Zeit

te ms Verkniipfungszeit: Zeit vom Ausschalten des Stromes bis zum Erreichen des
Nennbremsmoments

G ms Ansprechverzug: Zeit vom Ausschalten des Stromes bis zum Anstieg des
Drehmoments

& ms Liftzeit (auch: Trennzeit) der Bremse; Zeitspanne vom Einschalten des
Stroms bis zum vollstandigen Offnen der Bremse

it ms Abbremszeit

T ms Elektrische Zeitkonstante: Verhdltnis von Wicklungsinduktivitat zu Wicklungs-
widerstand eines Motors: T, =L,/ Ryy

i s Dauer des n-ten Zeitabschnitts

Ty °C Thermische Zeitkonstante

Do °C Umgebungstemperatur

Uy Vv Eingangsspannung des Steuerteils

Ui Vv Eingangsspannung des Leistungsteils

Up Vv Ausgangsspannung des Leistungsteils

Uspuz¢ \Y Ausgangsspannung des Leistungsteils fur die Zwischenkreiskopplung (typi-
sche Werte: 400 V,. entsprechen 560 V., 480 V,. entsprechen 680 V)

U, ox \Y Maximalspannung

Uy Vv Nennspannung der Bremse

Uy \Y Nennspannung des Fremdlufters

Ussiicr \Y Abschaltschwelle des Brems-Choppers

(] —— Vv Einschaltschwelle des Brems-Choppers

U Vv Zwischenkreisspannung: Kennwert eines Antriebsreglers

Vs mm/s Axialgeschwindigkeit

Vo mm/s Vorhandene mittlere Axialgeschwindigkeit

Vaomts = Vaxmns MM/ Vorhandene mittlere Axialgeschwindigkeit im jeweiligen Zeitabschnitt

We e J Reibarbeit pro Bremsung

Wq gim J Reibarbeit bis zur Verschleifgrenze

Wi gmax/h J/h Maximal zulassige Reibarbeit pro Stunde bei Einzelbremsung

X, mm Abstand Wellenschulter bis Kraftangriffspunkt

Xpn mm Nennluftspalt der Bremse

Y, mm Abstand Wellenachse bis Kraftangriffspunkt der Axialkraft

zZ, mm Abstand Wellenschulter bis Mitte Abtriebslager
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9.2 Marken

Die folgenden Namen, die in Verbindung mit dem Gerat, seiner optionalen Ausstattung und seinem Zubehor

9 Anhang 9.4 Impressum

verwendet werden, sind Marken oder eingetragene Marken anderer Unternehmen:

CANopen’,
CiA’
CODESYS®
DESINA®

EnDat’

EtherCAT',
Safety over EtherCAT’

HIPERFACE"

Intel’,
Intel” Atom™,

Intel’ Core™

PLCopen’

PROFIBUS’,
PROFINET"

PROFIdrive®,
PROFlsafe”

RINGFEDER®

speedtec’

Windows’,
Windows" 7,
Windows® 10,
Windows' 11

CANopen’ und CiA’ sind eingetragene Marken der internationalen Anwen-
der- und Herstellervereinigung CAN in AUTOMATION e.V., Deutschland.

CODESYS’ ist eine eingetragene Marke der CODESYS GmbH, Deutschland.

DESINA’ ist eine eingetragene Marke des VDW Verein Deutscher Werk-
zeugmaschinenfabriken e. V., Deutschland.

EnDat’ und das EnDat’-Logo sind eingetragene Marken der Dr. Johannes
Heidenhain GmbH, Deutschland.

EtherCAT" und Safety over EtherCAT’ sind eingetragene Marken und pa-
tentierte Technologien, lizenziert durch die Beckhoff Automation GmbH,
Deutschland.

HIPERFACE® und das HIPERFACE DSL°-Logo sind eingetragene Marken der
SICK AG, Deutschland.

Intel’, das Intel’-Logo, Intel” Atom™ und Intel” Core™ sind eingetragene
Marken der Intel Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA

und anderen Landern.

PLCopen’ ist eine eingetragene Marke der PLCopen-Organisation, Nieder-
lande.

PROFIBUS® und PROFINET® sind eingetragene Marken der PROFIBUS Nut-
zerorganisation e.V., Deutschland.

PROFIdrive” und PROFIsafe’ sind eingetragene Marken der Siemens AG,
Deutschland.

RINGFEDER?® ist eine eingetragene Marke der VBG GROUP TRUCK EQUIP-
MENT GmbH, Deutschland.

speedtec’ ist eine eingetragene Marke der TE Connectivity Industrial

GmbH, Deutschland.

Windows’, das Windows’-Logo, Windows" XP, Windows’ 7, Windows’ 10
und Windows" 11 sind eingetragene Marken der Microsoft Corporation in
den USA und/oder anderen Landern.

9.3 Verkaufs- und Lieferbedingungen

Unsere Verkaufs- und Lieferbedingungen finden Sie immer aktuell unter http://www.stoeber.de/de/agb.

9.4 Impressum

Katalog Antriebe und Automation ID 442711 _de.

Die passenden Getriebemotoren finden Sie in unserem Katalog Synchron-Servogetriebemotoren ID

442437_de.

Aktuelle PDF-Dateien finden Sie im Internet unter http://www.stoeber.de/de/downloads/.
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