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Rechtliche Hinweise
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Produkte und Gerate von Schneider Electric dirfen nur von Fachpersonal installiert,
betrieben, instand gesetzt und gewartet werden.

Da sich Standards, Spezifikationen und Konstruktionen von Zeit zu Zeit andern,
kénnen die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen ohne vorherige
Anklndigung geandert werden.

Soweit nach geltendem Recht zulassig, ibernehmen Schneider Electric und seine
Tochtergesellschaften keine Verantwortung oder Haftung fiir Fehler oder
Auslassungen im Informationsgehalt dieses Dokuments oder fir Folgen, die aus oder
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Inhalte, die nicht-inklusive Terminologie enthalten. Bis dieser Vorgang abgeschlossen
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Sicherheitshinweise

Wichtige Informationen

Bitte beachten

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor
Installation, Betrieb, Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die
nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise sind in der gesamten Dokumentation
sowie auf dem Geréat selbst zu finden und weisen auf potenzielle Risiken und
Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,Gefahr* oder
ﬁ ~Warnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags

besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
hat.

aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um
Verletzungen oder Unfalle mit Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft iber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.

2 Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und
gewartet werden. Schneider Electric haftet nicht fur Schaden, die durch die
Verwendung dieses Materials entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und
Kenntnisse hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und
deren Installation verfigen und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung
moglicher Gefahren absolviert haben.

Qualifikation des Personals

Arbeiten an diesem Produkt dirfen nur von Fachkraften vorgenommen werden,
die den Inhalt dieses Handbuchs und alle zum Produkt gehérenden Unterlagen
kennen und verstehen. Die Fachkrafte missen aufgrund ihrer fachlichen
Ausbildung sowie ihrer Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage sein, mogliche
Gefahren vorherzusehen und zu erkennen, die durch die Verwendung des
Produkts, durch Anderung der Einstellungen sowie durch mechanische,
elektrische und elektronische Ausrustung der Gesamtanlage entstehen kénnen.

0198441113766.14
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Sicherheitshinweise

Die Fachkréafte mussen in der Lage sein, mogliche Gefahren vorherzusehen und
zu erkennen, die durch Parametrierung, Anderungen der Einstellungen sowie
durch mechanische, elektrische und elektronische Ausristung entstehen kdnnen.

Alle relevanten Normen, Vorschriften und Regelungen zur industriellen
Unfallverhiitung miissen dem Fachpersonal bekannt sein und bei der Konzeption
und Implementierung des Systems eingehalten werden.

Bestimmungsgemale Verwendung

Die in diesem Dokument beschriebenen oder von diesem Dokument betroffenen
Produkte sind Servo-Antriebsverstarker fir dreiphasige Servomotoren sowie
Software, Zubehér und Optionen.

Die Produkte sind firr den Industriebereich spezifiziert und ddrfen nurin
Ubereinstimmung mit den Anweisungen, Beispielen und Sicherheitsinformationen
in diesem Dokument und mitgeltenden Dokumenten verwendet werden.

Die guiltigen Sicherheitsvorschriften, die spezifizierten Bedingungen und
technischen Daten sind jederzeit einzuhalten.

Vor dem Einsatz der Produkte ist eine Risikobeurteilung in Bezug auf die konkrete
Anwendung durchzufiihren. Entsprechend dem Ergebnis sind die
sicherheitsbezogenen Mallnahmen zu ergreifen.

Da die Produkte als Teile eines Gesamtsystems oder Prozesses verwendet
werden, missen Sie die Personensicherheit durch das Konzept dieses
Gesamtsystems oder Prozesses sicherstellen.

Betrieben Sie die Produkte nur mit den spezifizierten Kabeln und Zubehorteile.
Verwenden Sie ausschlieRlich Originalzubehdr und -ersatzteile.

Andere Verwendungen sind nicht bestimmungsgeman und kénnen Gefahren
verursachen.

Bevor Sie beginnen

Dieses Produkt nicht mit Maschinen ohne effektive Sicherheitseinrichtungen im
Arbeitsraum verwenden. Das Fehlen effektiver Sicherheitseinrichtungen im
Arbeitsraum einer Maschine kann schwere Verletzungen des Bedienpersonals zur
Folge haben.

AWARNUNG

UNBEAUFSICHTIGTE GERATE

» Diese Software und zugehorige Automatisierungsgerate nicht an Maschinen
verwenden, die nicht Gber Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum
verfugen.

« Greifen Sie bei laufendem Betrieb nicht in das Gerat.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Dieses Automatisierungsgerat und die zugehorige Software dienen zur Steuerung
verschiedener industrieller Prozesse. Der Typ bzw. das Modell des fiir die
jeweilige Anwendung geeigneten Automatisierungsgerats ist von mehreren
Faktoren abhangig, z. B. von der bendtigten Steuerungsfunktion, der
erforderlichen Schutzklasse, den Produktionsverfahren, auRergewdhnlichen
Bedingungen, behérdlichen Vorschriften usw. Fir einige Anwendungen werden
moglicherweise mehrere Prozessoren bendtigt, z. B. fir ein Backup-/
Redundanzsystem.

10
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Nur Sie als Benutzer, Maschinenbauer oder -integrator sind mit allen
Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei der Installation, der Einrichtung, dem
Betrieb und der Wartung der Maschine bzw. des Prozesses zum Tragen kommen.
Demzufolge sind allein Sie in der Lage, die Automatisierungskomponenten und
zugehorigen Sicherheitsvorkehrungen und Verriegelungen zu identifizieren, die
einen ordnungsgemalen Betrieb gewahrleisten. Bei der Auswahl der
Automatisierungs- und Steuerungsgerate sowie der zugehorigen Software fiir
eine bestimmte Anwendung sind die einschlagigen ortlichen und
landesspezifischen Richtlinien und Vorschriften zu beachten. Das National Safety
Council's Accident Prevention Manual (Handbuch zur Unfallverhitung; in den
USA landesweit anerkannt) enthalt ebenfalls zahlreiche nutzliche Hinweise.

Fir einige Anwendungen, z. B. Verpackungsmaschinen, sind zusatzliche
Vorrichtungen zum Schutz des Bedienpersonals wie beispielsweise
Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum erforderlich. Diese Vorrichtungen
werden benétigt, wenn das Bedienpersonal mit den Handen oder anderen
Korperteilen in den Quetschbereich oder andere Gefahrenbereiche gelangen
kann und somit einer potenziellen schweren Verletzungsgefahr ausgesetzt ist.
Software-Produkte allein kénnen das Bedienpersonal nicht vor Verletzungen
schitzen. Die Software kann daher nicht als Ersatz fiir Sicherheitseinrichtungen
im Arbeitsraum verwendet werden.

Vor Inbetriebnahme der Anlage sicherstellen, dass alle zum Schutz des
Arbeitsraums vorgesehenen mechanischen/elektronischen
Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen installiert und funktionsfahig sind.
Alle zum Schutz des Arbeitsraums vorgesehenen Sicherheitseinrichtungen und
Verriegelungen mussen mit dem zugehdrigen Automatisierungsgerat und der
Softwareprogrammierung koordiniert werden.

HINWEIS: Die Koordinierung der zum Schutz des Arbeitsraums
vorgesehenen mechanischen/elektronischen Sicherheitseinrichtungen und
Verriegelungen geht tber den Umfang der Funktionsbaustein-Bibliothek, des
System-Benutzerhandbuchs oder andere in dieser Dokumentation genannten
Implementierungen hinaus.

Start und Test

Vor der Verwendung elektrischer Steuerungs- und Automatisierungsgerate ist das
System zur Uberpriifung der einwandfreien Funktionsbereitschaft einem
Anlauftest zu unterziehen. Dieser Test muss von qualifiziertem Personal
durchgefiihrt werden. Um einen vollstandigen und erfolgreichen Test zu
gewabhrleisten, mussen die entsprechenden Vorkehrungen getroffen und
genugend Zeit eingeplant werden.

AWARNUNG

GEFAHR BEIM GERATEBETRIEB

+ Uberpriifen Sie, ob alle Installations- und Einrichtungsverfahren vollstandig
durchgeflihrt wurden.

* Vor der Durchfihrung von Funktionstests samtliche Bl6cke oder andere
vorubergehende Transportsicherungen von den Anlagekomponenten
entfernen.

» Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerat.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschédden zur Folge haben.

Fihren Sie alle in der Dokumentation des Gerats empfohlenen Anlauftests durch.
Die gesamte Dokumentation zur spateren Verwendung aufbewahren.

Softwaretests miissen sowohl in simulierten als auch in realen
Umgebungen stattfinden.

Sicherstellen, dass in dem komplett installierten System keine Kurzschliisse
anliegen und nur solche Erdungen installiert sind, die den Ortlichen Vorschriften

0198441113766.14 1



Servoantrieb

Sicherheitshinweise

entsprechen (z. B. gemaf dem National Electrical Code in den USA). Wenn
Hochspannungspriifungen erforderlich sind, beachten Sie die Empfehlungen in
der Geratedokumentation, um eine versehentliche Beschadigung zu verhindern.

Vor dem Einschalten der Anlage:

Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerat.
SchlieRen Sie die Gehausetlr des Gerats.

Alle temporaren Erdungen der eingehenden Stromleitungen entfernen.
Fihren Sie alle vom Hersteller empfohlenen Anlauftests durch.

Betrieb und Einstellungen

Die folgenden Sicherheitshinweise sind der NEMA Standards Publication ICS 7.1-
1995 entnommen (die Englische Version ist malRgebend):

Ungeachtet der bei der Entwicklung und Fabrikation von Anlagen oder bei der
Auswahl und Bemessung von Komponenten angewandten Sorgfalt, kann der
unsachgemale Betrieb solcher Anlagen Gefahren mit sich bringen.

Gelegentlich kann es zu fehlerhaften Einstellungen kommen, die zu einem
unbefriedigenden oder unsicheren Betrieb fihren. Fur Funktionseinstellungen
stets die Herstelleranweisungen zu Rate ziehen. Das Personal, das Zugang
zu diesen Einstellungen hat, muss mit den Anweisungen des
Anlagenherstellers und den mit der elektrischen Anlage verwendeten
Maschinen vertraut sein.

Bediener sollten nur Gber Zugang zu den Einstellungen verfigen, die
tatsachlich fur ihre Arbeit erforderlich sind. Der Zugriff auf andere
Steuerungsfunktionen sollte eingeschrankt sein, um unbefugte Anderungen
der Betriebskenngré3en zu vermeiden.

12
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Inhalt des Dokuments

Dieses Handbuch beschreibt die technischen Eigenschaften, Installation,
Inbetriebnahme, Betrieb und Wartung des Servoverstarkers Lexium 32M

(LXM32M).

Giltigkeitshinweis

Dieses Handbuch ist gliltig fir die im Typenschlissel aufgefiihrten

Standardprodukte, siehe Typenschlussel, Seite 23.

Informationen zur Produktkonformitat sowie Umwelthinweise (RoHS, REACH,

PEP, EOLI usw.) finden Sie unter www.se.com/ww/en/work/support/green-

premium/.

Die im vorliegenden Dokument sowie in den Dokumenten im Abschnitt

+Weiterfiuhrende Dokumentation“ beschriebenen Merkmale sind ebenfalls online

verfligbar. Um auf die Online-Informationen zuzugreifen, gehen Sie zur
Homepage von Schneider Electric www.se.com/ww/en/download/.

Die im vorliegenden Dokument beschriebenen Merkmale sollten denjenigen
entsprechen, die online angezeigt werden. Im Rahmen unserer Bemihungen um

eine standige Verbesserung werden Inhalte im Laufe der Zeit moglicherweise
Uberarbeitet, um deren Verstandlichkeit und Genauigkeit zu verbessern. Sollten

Sie einen Unterschied zwischen den Informationen in diesem Dokument und
denjenigen online feststellen, verwenden Sie die Online-Informationen als

Referenz.

Weiterfuhrende Dokumentation

Titel der Dokumentation

Referenznummer

Lexium 32M — Servoverstarker — Benutzerhandbuch (dieses
Benutzerhandbuch)

0198441113767 (eng)
0198441113768 (fre)
0198441113766 (ger)
0198441113770 (spa)
0198441113769 (ita)
0198441113771 (chi)

LXM32M — CANopen-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113790 (eng)
0198441113791 (fre)
0198441113789 (ger)

LXM32M — DeviceNet-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113808 (eng)
0198441113809 (fre)
0198441113807 (ger)

LXM32M — EtherCAT-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113868 (eng)
0198441113869 (fre)
0198441113867 (ger)

LXM32M — EtherNet/IP-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113802 (eng)
0198441113803 (fre)
0198441113801 (ger)

LXM32M — Modbus/TCP-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113843 (eng)
0198441113844 (fre)
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Titel der Dokumentation Referenznummer

0198441113842 (ger)

LXM32M — Profibus DP-V1-Modul — Benutzerhandbuch 0198441113796 (eng)
0198441113797 (fre)
0198441113795 (ger)

LXM32M — PROFINET-Modul — Benutzerhandbuch 0198441114106 (eng)
0198441114107 (fre)
0198441114105 (ger)

LXM32M — ANA-, DIG- und RSR-Encoder-Module — 0198441113818 (eng)
Benutzerhandbuch
0198441113819 (fre)

0198441113817 (ger)

LXM32M — IOM1-Modul — Benutzerhandbuch 0198441113874 (eng)
0198441113875 (fre)
0198441113873 (ger)

LXM32M — Sicherheitsmodul eSM — Benutzerhandbuch 0198441113825 (eng)
0198441113826 (fre)
0198441113824 (ger)

LXM32 — Gemeinsamer DC-Bus — Anwendungshinweis MNAO1MOO1EN (eng)
MNAO01MO001DE (ger)

Produktinformationen

Die Nutzung und Anwendung der enthaltenen Informationen setzt Fachkenntnisse
in Bezug auf die Konzeption und Programmierung automatisierter
Steuerungssysteme voraus.

Nur Sie als Anwender, Maschinenbauer oder Systemintegrator sind mit allen
Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei Installation, Einrichtung, Betrieb,
Reparatur und Wartung der Maschine oder des Prozesses zum Tragen kommen.

Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und/oder Bestimmungen
hinsichtlich der Erdung aller Anlagenteile sicher. Stellen Sie die Einhaltung aller
Sicherheitsvorschriften, aller geltenden Anforderungen in Bezug auf die Elektrik
sowie aller Normen sicher, die fir lhre Maschine oder lhren Prozess im
Zusammenhang mit der Nutzung dieses Produkts gelten.

Viele Bauteile des Gerats, einschliel3lich Leiterplatte, arbeiten mit Netzspannung,
und es kdnnen hohe transformierte Stréme und/oder hohe Spannungen vorliegen.

Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird.

14
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A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten sind
alle Gerate, einschliellich der angeschlossenen Komponenten, von der
Spannungsversorgung zu trennen.

« Bringen Sie einen Warnhinweis, beispielsweise ,Gefahr: Nicht einschalten®,
an allen Ein/Aus-Schaltern an und verriegeln Sie die Schalter in der Aus-
Position.

* Warten Sie 15 Minuten bis zur vollstandigen Entladung der
Zwischenkreiskondensatoren.

* Messen Sie die Spannung am Zwischenkreis mithilfe eines
Spannungsmessgerats mit geeigneter Bemessungsspannung und
vergewissern Sie sich, dass die anliegende Spannung unter 42 VDC betragt.

* Gehen Sie nicht davon aus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist, wenn die
DC-Bus-LED aus ist.

» Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbeiten am
Antriebssystem vornehmen.

« Kurzschlisse an den Klemmen oder Kondensatoren des Zwischenkreises
sind zu vermeiden.

* Installieren und sichern Sie alle Abdeckungen, Zubehdrteile, Hardware,
Kabel und Leiter und stellen Sie sicher, dass das Produkt ordnungsgemaf
geerdet ist, bevor Sie Spannung anlegen.

» Betreiben Sie dieses Gerat und alle zugehdrigen Produkte nur mit der
angegebenen Spannung.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Dieses Gerat wurde fur einen Betrieb in gefahrenfreien Bereichen entwickelt.
Installieren Sie das Produkt nur in Bereichen, in denen keine explosionsfahige
Atmosphare auftreten kann.

A GEFAHR

EXPLOSIONSGEFAHR

Dieses Gerat darf ausschlief3lich an nicht explosionsgeféahrdeten Standorten
installiert und betrieben werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Wenn die Leistungsstufe versehentlich deaktiviert wird, beispielsweise in Folge
eines Stromausfalls, eines Fehlers oder einer Funktionsstorung, ist das geregelte
Auslaufen des Motors nicht mehr gewahrleistet. Uberlastung, Fehler oder
Fehlbenutzung kdnnen dazu fliihren, dass die Haltebremse nicht mehr
ordnungsgemal’ funktioniert und vorzeitig verschleift.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Stellen Sie sicher, dass Bewegungen ohne Bremswirkung keine
Korperverletzung oder Gerateschaden verursachen kénnen.

+ Uberpriifen Sie regelmaBig den ordnungsgemafen Betrieb der
Haltebremse.

« Verwenden Sie die Haltebremse nicht als Betriebsbremse.
+ Setzen Sie die Haltebremse nicht fiir sicherheitsbezogene Funktionen ein.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

0198441113766.14
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Antriebssysteme kdnnen durch falschen Anschluss, falsche Einstellungen, falsche
Daten oder andere Fehler unbeabsichtigte Bewegungen ausfiihren.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE/R BEWEGEUNG ODER MASCHINENBETRIEB

+ Kabel miissen sorgféltig und in Ubereinstimmung mit den EMV-
Anforderungen verlegt werden.

» Betreiben Sie das Produkt keinesfalls mit unbekannten Einstellungen oder
Daten.

» Fuhren Sie umfassende Inbetriebnahmetests durch und priifen Sie in
diesem Rahmen insbesondere die Konfigurationseinstellungen und Daten,
mit denen Position und Bewegung bestimmt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

+ Bei der Konzeption von Steuerungsstrategien missen mogliche Stérungen
auf den Steuerpfaden berticksichtigt werden, und bei bestimmten kritischen
Steuerungsfunktionen ist dafiir zu sorgen, dass wahrend und nach einem
Pfadfehler ein sicherer Zustand erreicht wird. Beispiele kritischer
Steuerfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der Nachlauf-
Stopp, Stromausfall und Neustart.

» Fur kritische Steuerfunktionen missen separate oder redundante
Steuerpfade bereitgestellt werden.

» Systemsteuerungspfade kénnen Kommunikationsverbindungen umfassen.
Dabei missen die Auswirkungen unerwarteter Sendeverzégerungen und
Verbindungsstérungen berlcksichtigt werden.

« Samtliche Unfallverhitungsvorschriften und lokalen Sicherheitsrichtlinien
sind zu beachten.’

+ Jede Implementierung des Gerats muss individuell und sorgfaltig auf
einwandfreien Betrieb geprft werden, bevor das Gerat an Ort und Stelle in
Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

1 Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1
~Safety Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State
Control“ sowie von NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction and Guide
for Selection, Installation, and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems*
oder den entsprechenden, vor Ort geltenden Vorschriften.

Maschinen, Steuerung und andere Gerate werdeN heute in DER Regel in
Netzwerken betrieben. Uber EINEN nicht ausreichend abgesicherten Zugang zu
Software und Netzwerken/Feldbussen kénnen nicht autorisierte Personen und
Schadsoftware Zugriff auf die Maschine sowie Gerate im Netzwerk/Feldbus der
Maschine und in den verbundenen Netzwerken erhalten.
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Schneider Electric operiert unter den Industriestandards bei der Entwicklung und
Implementierung von Steuerungssystemen. Dies beinhaltet ein ,Defense-in-
Depth-Konzept* zum Schutz industrieller Steuerungssysteme. Bei diesem
Verfahren werden die Steuerungen hinter einer oder mehreren Firewalls platziert,
um den Zugriff auf autorisierte Personen und Protokolle zu beschranken.

AWARNUNG

UNBERECHTIGTER ZUGRIFF MIT UNBERECHTIGTEM
MASCHINENBETRIEB

» Beurteilen Sie, ob lhre Betriebsumgebung bzw. lhre Maschinen mit lhrer
kritischen Infrastruktur verbunden sind. Ist das der Fall, dann ergreifen Sie
angemessene Praventivmalnahmen auf der Basis des Defense-in-Depth-
Konzepts, bevor Sie das Automatisierungssystem mit einem Netzwerk
verbinden.

* Begrenzen Sie die Anzahl der mit einem Netzwerk verbundenen Gerate auf
das strikte Minimum.

« |solieren Sie lhr Industrienetzwerk von anderen Netzwerken in |hrer Firma.

» Schitzen Sie alle Netzwerke vor unberechtigtem Zugriff mithilfe von
Firewalls, VPNs oder anderen bewahrten SchutzmalRnahmen.

+ Uberwachen Sie die Aktivitat in Ihren Systemen.

* Verhindern Sie jeden direkten Zugriff bzw. jede direkte Verbindung von
Fachgeraten durch unberechtigte Personen oder nicht autorisierte
Vorgange.

« Stellen Sie einen Wiederherstellungsplan fir den Notfall auf. Dazu gehort
ebenfalls der Backup lhrer System- und Prozessdaten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Weitere Informationen zu organisatorischen MafRnahmen und Regeln fiir den
Zugang zu Infrastrukturen finden Sie in der ISO/IEC 27000-Reihe, Common
Criteria for Information Technology Security Evaluation, ISO/IEC 15408, IEC
62351, ISA/IEC 62443, NIST Cybersecurity Framework, Information Security
Forum - Standard of Good Practice for Information Security sowie unter
Cybersecurity Guidelines for EcoStruxure Machine Expert, Modicon and PacDrive
Controllers and Associated Equipment.

Aus Grunden der Internet-Sicherheit fiir die Geréate, die einen native Ethernet-
Anschluss haben, ist die TCP/IP-Weiterleitung standardmafig deaktiviert.
Deshalb muissen Sie die TCP/IP-Weiterleitung manuell aktivieren. Dadurch kann
das Netzwerk jedoch Cyberangriffen ausgesetzt werden, wenn Sie nicht
zusatzliche MaRhahmen zum Schutz |hres Unternehmens ergreifen. Darlber
hinaus kénnen Sie an Gesetze und Vorschriften hinsichtlich Cybersicherheit
gebunden sein.

AWARNUNG

NICHT AUTHENTIFIZIERTER ZUGRIFF UND NACHFOLGENDER
NETZWERKANGRIFF

» Beachten und respektieren Sie alle geltenden nationalen, regionalen und
lokalen Gesetze und Vorschriften zur Cybersicherheit und zu
personenbezogenen Daten, wenn Sie die TCP/IP-Weiterleitung in einem
Industrienetzwerk aktivieren.

« Isolieren Sie |hr Industrienetzwerk von anderen Netzwerken in lhrer Firma.

« Schutzen Sie alle Netzwerke vor unberechtigtem Zugriff mithilfe von
Firewalls, VPNs oder anderen bewahrten Schutzmallnahmen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Weitere Informationen finden Sie im Dokument Schneider Electric Cybersecurity
Best Practices.

0198441113766.14
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Firmware

Verwenden Sie die neueste Firmwareversion. Informationen zu Firmware-
Aktualisierungen erhalten Sie unter https://www.se.com oder bei Ihrem
Ansprechpartner bei Schneider Electric.

Spannungsmessung am DC-Bus

Die Spannung des DC-Busses kann 800 VDC (iberschreiten. Die DC-Bus-LED ist
keine eindeutige Anzeige fir das Fehlen der DC-Bus Spannung.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN
» Schalten Sie alle Anschlisse spannungsfrei.

*  Warten Sie 15 Minuten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen
kénnen.

* Verwenden Sie fir die Messung ein entsprechend bemessenes
Spannungsmessgerat (groRer 800 VDC).

* Messen Sie die DC-Bus-Spannung zwischen den DC-Bus-Klemmen (PA/+
und PC/-) um sicherzustellen, dass die Spannung unter 42 VDC liegt.

+ Wenden Sie sich an lhren lokalen Schneider Electric Ansprechpartner, wenn
sich die DC-Bus-Kondensatoren nicht innerhalb von 15 Minuten auf weniger
als 42 Vdc entladen.

» Betreiben Sie das Produkt nicht, wenn sich die DC-Bus-Kondensatoren nicht
ordnungsgemaf entladen.

+ Versuchen Sie nicht, das Produkt selbst zu reparieren, wenn sich die DC-
Bus-Kondensatoren nicht ordnungsgemaf entladen.

* Gehen Sie nicht davon aus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist, wenn die
DC-Bus-LED aus ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Terminologie gemaR den geltenden Normen

Die technischen Begriffe, Terminologien, Symbole und zugehorigen
Beschreibungen, die in diesem Handbuch oder auf dem Produkt selbst verwendet
werden, werden im Allgemeinen von den Begriffen oder Definitionen
internationaler Standards abgeleitet.

Im Bereich der funktionalen Sicherheitssysteme, Antriebe und allgemeinen
Automatisierungssysteme betrifft das unter anderem Begriffe wie Sicherheit,
Sicherheitsfunktion, Sicherer Zustand, Fehler, Fehlerreset/Zuriicksetzen bei
Fehler, Ausfall, Stérung, Warnung/Warnmeldung, Fehlermeldung, geféhrlich/
gefahrbringend usw.
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Nachstehend einige der geltenden Standards:

Norm

Beschreibung

IEC 61131-2:2007

Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2:
Betriebsmittelanforderungen und Prufungen

ISO 13849-1:2015

Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen

Allgemeine Gestaltungsleitsatze

EN 61496-1:2013

Sicherheit von Maschinen: Beriihrungslos wirkende
Schutzeinrichtungen

Teil 1: Allgemeine Anforderungen und Prifungen

1ISO 12100:2010

Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsatze —
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN 60204-1:2006

Sicherheit von Maschinen —Elektrische Ausriistungen von Maschinen —
Teil 1: Allgemeine Anforderungen

I1ISO 14119:2013

Sicherheit von Maschinen — Verriegelungseinrichtungen in Verbindung
mit trennenden Schutzeinrichtungen — Leitsatze fur Gestaltung und
Auswahl

ISO 13850:2015

Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitsatze

IEC 62061:2015

Sicherheit von Maschinen — Funktionale Sicherheit
sicherheitsbezogener elektrischer, elektronischer und elektronisch
programmierbarer Steuerungssysteme

IEC 61508-1:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Allgemeine Anforderungen

IEC 61508-2:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Anforderungen an
sicherheitsbezogene elektrische/elektronische/programmierbare
elektronische Systeme

IEC 61508-3:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Anforderungen an Software

IEC 61784-3:2016

Industrielle Kommunikationsnetze - Profile - Teil 3: Funktional sichere
Ubertragung bei Feldbussen - Allgemeine Regeln und Festlegungen fir
Profile.

2006/42/EC Maschinenrichtlinie
2014/30/EU EMV-Richtlinie (Elektromagnetische Vertraglichkeit)
2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie

Daruber hinaus wurden einige der in diesem Dokument verwendeten Begriffe
unter Umstanden auch anderen Normen entnommen, u. a.:

Norm

Beschreibung

Normenreihe IEC
60034

Rotierende elektrische Gerate

Normenreihe IEC
61800

+Adjustable speed electrical power drive systems*: Elektrische
Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl

Normenreihe IEC 61158

Industrielle Kommunikationsnetze — Feldbus fiir industrielle
Steuerungssysteme

Bei einer Verwendung des Begriffs Betriebsumgebung/Betriebsbereich in
Verbindung mit der Beschreibung bestimmter Gefahren und Risiken entspricht der
Begriff der Definition von Gefahrenbereich oder Gefahrenzone in der
Maschinenrichtlinie (2006/42/EC) und der Norm /SO 12100:2010.

HINWEIS: Die vorherig erwahnten Standards kénnen auf die spezifischen
Produkte in der vorliegenden Dokumentation zutreffen oder nicht. Fir weitere
Informationen hinsichtlich individueller Standards, die auf hier beschriebene
Produkte zutreffen, siehe die Eigenschaftstabellen der hier erwéhnten

Produkte.

0198441113766.14
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Servoantrieb

Einfihrung

Einfuhrung

Uberblick iiber das Produkt

Allgemeines

Die Produktfamilie Lexium 32 deckt unterschiedliche Anwendungsbereiche mit
verschiedenen Typen von Servoverstarkern. In Kombination mit Lexium-
Servomotoren der Baureihen BMH oder BSH sowie einer umfangreichen Palette
von Optionen und Zubehor lassen sich kompakte und hochperformante
Servoantriebldsungen fir unterschiedliche Antriebsleistungen realisieren.

Lexium Servoverstarker LXM32M

Dieses Produkthandbuch beschreibt den Servoverstarker LXM32M.

Einige Eigenschaften des Servoverstarkers im Uberblick:

Das flexible Produkt lasst sich Giber zahlreiche Module an unterschiedlichste
Anforderungen anpassen.

Zu den verfugbaren Feldbusmodulen gehéren CANopen/CANmotion,
Profibus DP, PROFINET, EtherNet/IP, Modbus-TCP und EtherCAT.

Mit einem optionalen Encodermodul kann eine zweite Schnittstelle fur digitale
Encoder, analoge Encoder oder Resolver erganzt werden.

Die Inbetriebnahme erfolgt Uber das integrierte HMI, das externe
Grafikterminal, einen PC mit Inbetriebnahmesoftware oder den Feldbus.

Die sicherheitsbezogene Funktion "Safe Torque Off" (STO) gemaR IEC
61800-5-2 ist in den Antriebsverstarker integriert. Ein optionales
Sicherheitsmodul eSM bietet weitere sicherheitsbezogene Funktionen.

Ein Steckplatz fir Speicherkarten ermdglicht das einfache Kopieren von
Parametern sowie einen schnellen Gerateaustausch.

20
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Einfiihrung

Servoantrieb

Komponenten und Schnittstellen

Uberblick

CN1 Endstufenversorgung

CN2 24-VDC-Steuerungsversorgung und sicherheitsbezogene Funktion STO
CN3 Motor-Encoder (Encoder 1)

CN4 PTO (Pulse Train Out) - ESIM (Encoder-Simulation)

CN5 PTI (Pulse Train In) - P/D-Signale, A/B-Signale oder CW/CCW-Signale
CNBG6 6 digitale Eingange und 3 digitale Ausgange

CN7 Modbus (Inbetriebnahmeschnittstelle)

CN8 Externer Bremswiderstand

CN9 DC-Bus

CN10 Motorphasen

CN11 Haltebremse Motor

Slot 1 Steckplatz flr Sicherheitsmodul

Slot 2 Steckplatz fir Encodermodul (Encoder 2)

Slot 3 Steckplatz fir Feldbusmodul

0198441113766.14
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Servoantrieb

Einfihrung

Typenschild

Beschreibung
Das Typenschild zeigt die folgenden Daten:
Schneider mm
ﬁ Electric
1 — LXM32eeeecee
Input a.c. 3-phase Output
9 50 /60 Hz continuous max. 6
380V - 55A 6A - 1.8kW | 18A
480V - 45A 6A - 1.8kW | 18A
Multiple rated equipment, see instructions manual
CN1,CN10:  CuAWG10 75°C 5.9 Ib.in 0.67 N.m
3 p—
CN8: CuAWG12 75°C 4.3 lb.in 0.49 N.m
P20y
| 1
”””””””””””””” RS 03— 8
D.O.M 9
5 1~ 000000000000 Made in Indonesia dd.mm.yy
1 Produkttyp, siehe Typenschlissel, Seite 23
2 Endstufenversorgung
3 Kabelspezifikation und Anzugsmoment
4 Zertifizierungen (siehe Produktkatalog)
5 Seriennummer
6 Ausgangsstromversorgung
7 Schutzgrad
8 Hardwareversion
9 Herstellungsdatum
22 0198441113766.14



Einfiihrung Servoantrieb
Typenschlussel
Beschreibung
Element 1 3 4 5 6 10 11 12 13 14 15
Typenschliissel (Beispiel) L X | M| 3 2 | ™M M| 2 . . . .

Element

Bedeutung

1..3

Produktfamilie

LXM = Lexium

Produkttyp

32 = AC-Servoverstarker flr eine Achse

Feldbusschnittstelle

M = Modular Drive

Spitzenstrom
U45 =45 Ams
U60 =6 Ams
U90 = 9 Ams
D12=12 Ams
D18 =18 Ams
D30 = 30 Ams
D72 =72 Ams
D85 = 85 Ams
C10 =100 Ams

10.. 1

Endstufenversorgung
M2 = einphasig, 115/200/240 Vac
N4 = dreiphasig, 208/400/480 Vac

12...15

Kundenvariante

S = Kundenvariante

Bei Riickfragen zum Typenschlissel wenden Sie sich an lhren Schneider Electric

Ansprechpartner.

Kennzeichnung Kundenvariante

Bei einer Kundenvariante steht an der Position 12 des Typenschlissels ein "S".
Die nachfolgende Nummer definiert die jeweilige Kundenvariante. Beispiel:

LXM32¢ee05123

Bei Ruckfragen zu Kundenvarianten wenden Sie sich an Ihren Schneider Electric-

Ansprechpartner.

0198441113766.14
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Servoantrieb Technische Daten

Technische Daten

Umgebungsbedingungen

Bedingungen flir den Betrieb

Die maximal zulassige Umgebungstemperatur wahrend des Betriebs ist abhangig
von den Abstanden zwischen den Geraten sowie der Leistungsaufnahme.
Beachten Sie die entsprechenden Hinweise im Abschnitt Installation, Seite 88.

Merkmal Ein- Wert
heit
Umgebungstemperatur (nicht betauend, °C 0..50

keine Vereisung)

C°F) | (32 bis 122)

Im Betrieb ist die relative Luftfeuchtigkeit wie folgt zugelassen:

Merkmal Ein- Wert
heit
Relative Luftfeuchtigkeit (nicht betauend) % 5..95

Die Aufstellungshdhe ist definiert als Hohe Gber Normalnull.

Merkmal Ein- Wert
heit
Hohe Gber dem mittleren Meeresspiegel m <1000

ohne Leistungsreduzierung.
(ft) (<3281)

Hoéhe Gber dem mittleren Meeresspiegel bei | m 1000 bis 2000
Einhaltung aller folgenden Bedingungen:

* Maximale Umgebungstemperatur 45 ° (ft) (3281 bis 6562)

C (113 °F)

* Reduzierung der Dauerleistung um
1 % je 100 m (328 ft) tiber 1000 m
(3281 ft)

Hohe Gber dem mittleren Meeresspiegel bei | m 2000 bis 3000
Einhaltung aller folgenden Bedingungen:

* Maximale Umgebungstemperatur 40 ° (ft) (6562 bis 9843)

C (104 °F)

* Reduzierung der Dauerleistung um
1 % je 100 m (328 ft) tiber 1000 m
(3281 ft)

+  Uberspannungen des versorgenden
Netzes begrenzt auf
Uberspannungskategorie Il
entsprechend IEC 60664-1(1)

*  Kein IT-System

(1) Nur LXM32-U, LXM32:D12, LXM32+D18, LXM32+D30 und LXM32:D72.

Bedingungen fur Transport und Lagerung

Die Umgebung wahrend Transport und Lagerung muss trocken und staubfrei

sein.
Merkmal Ein- Wert
heit
Temperatur °C -25...70
(°F) (-13 bis 158)

24 0198441113766.14



Technische Daten Servoantrieb

Bei Transport und Lagerung ist die relative Luftfeuchtigkeit wie folgt zugelassen:

Merkmal Ein- Wert
heit
Relative Luftfeuchtigkeit (nicht betauend) % <95

Montageort und Anschluss

Fir den Betrieb muss das Gerat in einen geschlossenen und entsprechend
bemessenen Schaltschrank eingebaut werden, der durch einen mit Schlissel
oder Werkzeug versehenen SchlieRmechanismus gesichert ist. Das Gerat darf
nur mit festem Anschluss betrieben werden.

Verschmutzungsgrad und Schutzart

Merkmal Wert
Verschmutzungsgrad 2
Schutzgrad 1P20

Schwingen und Schocken

Merkmal Wert

Schwingen, sinusférmig geprift nach IEC 60068-2-6
3,5mm(2-8,4Hz)
10 m/s2 (8,4 bis 200 Hz)

Schocken, halbsinusférmig gepruft nach IEC 60068-2-27

150 m/s2 (wahrend 11 ms)

0198441113766.14 25



Servoantrieb Technische Daten

Abmessungen

Abmessungen LXM32-U45, LXM32-U60, LXM32:U90, LXM32D12,
LXM32°D18 und LXM32-D30M2

mm
in e
@5.5 0™ o|R
@0.22 ﬁ ~c NS
210 ~ fo)
20.39 ' o0 g
[
=O)
&)
e}
0O~
0~ I ol|©
R C Qs
5.5 I:| 1
20.22 T 0 500 i p-
B 225
8.86
Merkmal Einheit Wert
LXM32-U45, LXM32-U60, LXM32-D12, LXM32-D18,
LXM32-U90 LXM32-D30M2
B mm (in) 68 +1 (2,68 +0,04) 68 +1 (2,68 £0,04)
H mm (in) 270 (10,63) 270 (10,63)
e mm (in) 24 (0,94) 24 (0.94)
a mm (in) 20 (0.79) 20 (0,79)
Art der Kiihlung - Konvektion(") Lufter 40 mm (1.57 in)
(1) GroRer als 1 m/s
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Technische Daten

Servoantrieb

Abmessungen LXM32°D30N4 und LXM32-D72

mm
in e E
255 o S
ox 20.22 N~ <
210 000
@0.39 H
-
2 O
&
©
00|~ ©
R T c| &3
oy 5.5 |:I [
o022 f el I Qoo bl
B - 225 o
8.86
Merkmal Einheit Wert
LXM32:D30N4 LXM32-D72
B mm (in) 68 +1 (2,68 +0,04) 108 +1 (4,25 £0,04)
H mm (in) 270 (10,63) 274 (10,79)
e mm (in) 13 (0,51) 13 (0,51)
E mm (in) 42 (1.65) 82 (3,23)
a mm (in) 20 (0,79) 24 (0,94)
Art der Kuhlung - Lifter 60 mm (2.36 in) Lifter 80 mm (3.15 in)

0198441113766.14
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Servoantrieb

Technische Daten

Abmessungen LXM32°D85 und LXM32-C10

mm
in 240
26 © § 9.45 ol
@0.24 S N
2 212 '
912 | Y @)
?0.47 ,L \ — 'y
fe)
—|S - ol™
NS ° 8%
]
ox 96
X 9024 - - |°
R ,,L V. —1 -
[N [ 1.5
0[N 1.9 g
S 0.06
Merkmal Einheit Wert
LXM32+D85, LXM32-C10
B mm (in) 180 +1 (7,09 £0,04)
H mm (in) 385 (15,18)
E mm (in) 140 (5.51)
Art der Kiihlung - Lufter 80 mm (3.15in)
Masse
Merkmal Einheit | Wert
LXM32e- LXM32.- LXM32e- LXM32e- LXM32e- LXM32.- LXM32.-
u45 u60, D12, D18N4, D30N4 D72 D85,
LXM32e- LXM32e- LXM32e- LXM32e-
u9o D18M2 D30M2 Cc10
Masse kg (Ib) 1,7 (3,75) 1,8 (3,97) 1,9 (4,19) 2,1(4,63) 2,7 (5,95) 4,8(10,58) | 8,8(19,4)
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Technische Daten

Servoantrieb

Daten der Endstufe - alilgemein

Netzspannung: Bereich und Toleranz

Merkmal Ein- Wert
heit
115/230 VAC einphasig Vac 100 —15 % bis 120 +10 %

200 —15 % bis 240 +10 %

208/400/480 VAC dreiphasig () Vac 200 —15 % bis 240 +10 %
380 —15 % bis 480 +10 %

Frequenz Hz 50 -5% bis 60 +5%

(1) 208 VAC: Mit Firmware-Version 2V01.02 und DOM 210.05.2010

Merkmal Ein- Wert

heit
Transiente Uberspannungen - Uberspannungskategorie I11(
Bemessungsspannung gegen Erde Vac 300

(1) Abhangig von der Aufstellungshéhe, sieche Umweltbedingungen, Seite 24.

Art der Erdverbindung

Leckstrom

Merkmal Wert
TT-Netz, TN-Netz Zugelassen
IT-System Abhangig von der Hardware-Version:

2RS02: Zugelassen(!)

<RS02: Nicht zugelassen

Geerdetes Dreiecksnetz Nicht zugelassen

(1) Abhangig von der Aufstellungshéhe, sieche Umweltbedingungen, Seite 24.

Merkmal Ein- Wert

heit
Ableitstrom (entsprechend IEC 60990, mA <30M
Bild 3)

(1) Gemessen bei Netzen mit geerdetem Sternpunkt und ohne externes NetZfilter. Beachten Sie,
dass eine 30 mA Fehlerstrom-Schutzeinrichtung schon bei 15 mA auslésen kann. AuRerdem flief3t
ein hochfrequenter Ableitstrom, der in der Messung nicht beriicksichtigt ist. Die Reaktion hierauf
hangt vom Typ der Fehlerstrom-Schutzeinrichtung ab.

Oberschwingungstrome und Impedanz

Die Oberschwingungstréme sind von der Impedanz des versorgenden Netzes
abhangig. Dies wird durch den Kurzschlussstrom des Netzes ausgedrickt. Wenn
das versorgende Netz einen héheren Kurzschlussstrom hat als in den
technischen Daten zum Antrieb angegeben, schalten Sie Netzdrosseln vor.
Geeignete Netzdrosseln finden Sie unter Zubehér und Ersatzteile, Seite 684.

0198441113766.14
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Servoantrieb

Technische Daten

Motorphasen auf Kurzschluss uiberwachen

Der Antrieb bietet Kurzschlussschutz gemaR IEC 60364-4-41:2005/AMD1:-,
Klausel 411.

Uberwachung des Dauer-Ausgangsstroms

Der Dauer-Ausgangsstrom wird vom Antrieb Uberwacht. Wenn der Dauer-
Ausgangsstrom auf Dauer iberschritten wird, regelt der Antrieb den
Ausgangsstrom herunter.

PWM-Frequenz Endstufe

Die PWM-Frequenz der Endstufe ist von der Antriebsvariante abhangig.
Merkmal Ein- Wert
heit
LXM32-U45, LXM32-D85,
LXM32-U60, LXM32-C10
LXM32-U90,
LXM32-D12,
LXM32-D18,
LXM32-D30,
LXM32D72
PWM-Frequenz Endstufe kHz 8 4 oder 8(1)
(1) Werkseinstellung: 4 kHz. Einstellbar iber Parameter.

Zugelassene Motoren

Induktivitat Motor

Die folgenden Motorreihen kdnnen angeschlossen werden: BMH, BSH.

Beachten Sie bei der Auswahl die Art und Héhe der Netzspannung und die
Induktivitat des Motors.

Bei Verwendung eines Encodermoduls sind weitere Motoren mdglich. Die
Bedingungen finden Sie im Benutzerhandbuch zum jeweiligen Modul.

Wenden Sie sich fiir andere Motoren an |hren Schneider Electric
Ansprechpartner.

Die zulassige minimale Induktivitat des anzuschlieRenden Motors ist vom
Antriebstyp und der Netz-Nennspannung abhangig. Siehe Daten Endstufe —
antriebsverstarkerspezifisch, Seite 31.

Der angegebene minimale Induktivitatswert beschrankt die Stromwelligkeit des
Spitzen-Ausgangsstroms. Wenn der Induktivitatswert des angeschlossenen
Motors kleiner ist als der angegebene minimale Induktivitatswert, kann die
Stromregelung beeintrachtigt werden und die Uberwachung des
Motorphasenstroms auslosen.

0198441113766.14



Technische Daten

Servoantrieb

Daten Endstufe - antriebsverstarkerspezifisch

Daten fur einphasige Gerate bei 115 Vac

Merkmal Eir]- Wert

heit LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Nennspannung (einphasig) Vac 115 115 115 115
Einschaltstrombegrenzung A 1,7 3,5 8 16
Maximal vorzuschaltende Sicherung(') A 25 25 25 25
Dauer-Ausgangsstrom Arms 1,5 3 6 10
Ausgangsspitzenstrom Ams | 3 6 10 15
Minimale Induktivitédt Motor (Phase/Phase) mH 55 3 1,4 0,8
Werte ohne Netzdrossel()
Nennleistung kW 0,15 0,3 0,5 0,8
Stromaufnahme®) Ams | 2,9 54 8,5 12,9
THD (total harmonic distortion)®) % 173 159 147 135
Verlustleistung(®) W 7 15 28 33
Maximaler Einschaltstrom(®) A 111 161 203 231
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 0,8 1,0 1,2 1,4
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH 5 2 2 2
Nennleistung kW 0,2 0,4 0,8 0,8
Stromaufnahme(®) Ams | 2,6 5,2 9,9 9,9
THD (total harmonic distortion)#) % 85 90 74 72
Verlustleistung(®) w 8 16 32 33
Maximaler Einschaltstrom(®) A 22 48 56 61
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 3,3 3,1 3,5 3,7

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung

(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

zum Ausgangsstrom.

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 1 kA

(1) GemaR IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht ausldst.

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungefahr proportional

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

Daten fur einphasige Gerate bei 230 Vac

Merkmal Eir]- Wert
heit LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2

Nennspannung (einphasig) Vac 230 230 230 230
Einschaltstrombegrenzung A 3,5 6,9 16 33

Maximal vorzuschaltende Sicherung(') A 25 25 25 25
Dauer-Ausgangsstrom Arms 1,5 3 6 10
Ausgangsspitzenstrom Arms 4,5 9 18 30

0198441113766.14 31




Servoantrieb Technische Daten
Merkmal Eir:l- Wert
heit LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Minimale Induktivitat Motor (Phase/Phase) mH 55 3 1,4 0,8
Werte ohne Netzdrossel(?)
Nennleistung kW 0,3 0,5 1,0 1,6
Stromaufnahme®) Ams | 2,9 4,5 8,4 12,7
THD (total harmonic distortion)(“) % 181 166 148 135
Verlustleistung(®) w 10 18 34 38
Maximaler Einschaltstrom(®) A 142 197 240 270
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 1.1 1,5 1,8 21
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH 5 2 2 2
Nennleistung kW 0,5 0,9 1,6 2,2
Stromaufnahme(®) Ams | 3.4 6,3 10,6 14.1
THD (total harmonic distortion)(“) % 100 107 93 86
Verlustleistung(®) w 11 20 38 42
Maximaler Einschaltstrom(®) A 42 90 106 116
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 3,5 3,2 3,6 4,0

zum Ausgangsstrom.

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung

(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 1 kA

(1) Gemaf IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht ausldst.

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungefahr proportional

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

Daten fur dreiphasige Gerate bei 208 Vac

Merkmal Eil’ll- Wert
heit LXM32e- | LXM32¢e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Nennspannung (dreiphasig) Vac 208 208 208 208 208 208 208
Einschaltstrombegrenzung A 2,2 4,9 10 10 29 29 29
Maximal vorzuschaltende Sicherung(") A 32 32 32 32 32 63 63
Dauer-Ausgangsstrom Ams
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 32 40
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,5 3 6 10 24 24 24
Ausgangsspitzenstrom Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 85 100
PWM-Frequenz = 8 kHz 6 12 18 30 72 82 82
Minimale Induktivitat Motor (Phase/Phase) mH 8,5 4.5 3 1,7 0,7 0,6 0,51
Werte ohne Netzdrossel(?)
Nennleistung kW

- - - - - 5 7
PWM-Frequenz = 4 kHz

0,35 0,7 1,2 2,0 5 5 6

32
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Merkmal Eir'1- Wert

heit LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32.-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4

PWM-Frequenz = 8 kHz
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 21,8 29,7
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,8 3,6 6,2 9,8 21,9 22,3 25,9
THD (total harmonic distortion)#) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 108 102
PWM-Frequenz = 8 kHz 132 136 140 128 106 113 106
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 235 314
PWM-Frequenz = 8 kHz 13 26 48 81 204 301 390
Maximaler Einschaltstrom(®) A 60 180 276 341 500 425 347
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 0,5 0,7 0,9 1.1 1,5 0,8 1,0
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH 2 2 1 1 1 1 0,5
Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 7 1
PWM-Frequenz = 8 kHz 0,4 0,8 1,5 2,6 6,5 6 6
Stromaufnahme() Amms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 22,1 35,3
PWM-Frequenz = 8 kHz 17 3,1 6,0 9,2 21,1 18,9 19,5
THD (total harmonic distortion)#) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 33 38
PWM-Frequenz = 8 kHz 97 79 78 59 34 32 45
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 229 328
PWM-Frequenz = 8 kHz 13 27 51 86 218 295 404
Maximaler Einschaltstrom(®) A 19 55 104 126 155 93 124
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 1,9 2,6 2,6 3,0 3,6 4,4 3.1

zum Ausgangsstrom.

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung

(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

(1) GemaR IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslost.

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 5 kA (fir LXM32MU60, LXM32MD12,
LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72) und von 22 kA (fir LXM32MD85 und LXM32MC10)

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungefahr proportional

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

0198441113766.14
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Daten fur dreiphasige Gerate bei 400 Vac

Merkmal Eir_l- Wert

heit LXM32e- | LXM32¢e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4

Nennspannung (dreiphasig) Vac 400 400 400 400 400 400 400
Einschaltstrombegrenzung A 4,3 9,4 19 19 57 57 57
Maximal vorzuschaltende Sicherung(?) A 32 32 32 32 32 63 63
Dauer-Ausgangsstrom Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 32 40
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,5 3 6 10 24 24 24
Ausgangsspitzenstrom Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 85 100
PWM-Frequenz = 8 kHz 6 12 18 30 72 82 82
Minimale Induktivitat Motor (Phase/Phase) mH 8,5 4,5 3 1,7 0,7 0,6 0,51
Werte ohne Netzdrossel@)
Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 9 11
PWM-Frequenz = 8 kHz 0,4 0,9 1,8 3,0 7 9 11
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 23,3 27,8
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,4 2,9 52 8,3 17,3 23,3 27,8
THD (total harmonic distortion)“) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 139 133
PWM-Frequenz = 8 kHz 191 177 161 148 126 139 133
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 303 375
PWM-Frequenz = 8 kHz 17 37 68 115 283 429 522
Maximaler Einschaltstrom(®) A 90 131 201 248 359 520 520
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 0,5 0,7 0,9 1,1 1,4 1,0 1,0
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH 2 2 1 1 1 1 0,5
Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 15 22
PWM-Frequenz = 8 kHz 0,8 1,6 3,3 5,6 13 13 13
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 25,0 38,1
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,8 34 6,9 11,1 22,5 21,9 24,5
THD (total harmonic distortion)“) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 42 51
PWM-Frequenz = 8 kHz 108 90 90 77 45 45 70
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 306 416
PWM-Frequenz = 8 kHz 19 40 74 125 308 433 563
Maximaler Einschaltstrom(®) A 28 36 75 87 112 138 185
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Merkmal Ein- Wert
heit
LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 1,9 2,3 2,3 2,6 3,0 4,3 3,0

zum Ausgangsstrom.

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung

(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

(1) GemaR IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fir UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht ausldst.

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 5 kA (fir LXM32MU60, LXM32MD12,
LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72) und von 22 kA (fir LXM32MD85 und LXM32MC10)

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungeféhr proportional

Daten fur dreiphasige Gerate bei 480 Vac

Merkmal Eir_l- Wert
heit LXM32e- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Nennspannung (dreiphasig) Vac 480 480 480 480 480 480 480
Einschaltstrombegrenzung A 51 11,3 23 23 68 68 68
Maximal vorzuschaltende Sicherung(") A 32 32 32 32 32 63 63
Dauer-Ausgangsstrom Ams
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 32 40
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,5 3 6 10 24 24 24
Ausgangsspitzenstrom Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 85 100
PWM-Frequenz = 8 kHz 6 12 18 30 72 82 82
Minimale Induktivitat Motor (Phase/Phase) mH 8,5 4.5 3 1,7 0,7 0,6 0,51
Werte ohne Netzdrossel(?)
Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 9 11
PWM-Frequenz = 8 kHz 04 0,9 1,8 3,0 7 9 11
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 19,9 23,7
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,2 2,4 4,5 7,0 14,6 19,9 23,7
THD (total harmonic distortion)“) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 145 140
PWM-Frequenz = 8 kHz 201 182 165 152 129 145 140
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 312 407
PWM-Frequenz = 8 kHz 20 42 76 129 315 464 560
Maximaler Einschaltstrom(®) A 129 188 286 350 504 795 795
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 0,6 0,7 1,0 1,2 1,6 1,0 1,0
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH ‘ 2 | 2 ’ 1 ‘ 1 | 1 ‘ 1 ‘ 0,5
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Merkmal Eil’.l- Wert

heit LXM32e- | LXM32¢e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e-

UG60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4

Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 15 22
PWM-Frequenz = 8 kHz 0,8 1,6 3,3 5,6 13 13 13
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 21,0 32,0
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,6 2,9 6,0 9,6 19,5 18,4 20,7
THD (total harmonic distortion)“) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 45 54
PWM-Frequenz = 8 kHz 116 98 98 85 55 48 73
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 314 417
PWM-Frequenz = 8 kHz 21 44 82 137 341 466 593
Maximaler Einschaltstrom(®) A 43 57 116 137 177 208 279
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 1,9 2,4 2,4 2,7 3,2 41 3.4

(1) Gemal IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht ausldst.

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 5 KA (fir LXM32MU60, LXM32MD12,
LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72) und von 22 KA (fir LXM32MD85 und LXM32MC10)

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung
(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungefahr proportional
zum Ausgangsstrom.

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

36 0198441113766.14



Technische Daten Servoantrieb

Spitzen-Ausgangsstrome

Beschreibung

Der Spitzen-Ausgangsstrom kann flir eine begrenzte Zeit vom Gerat abgegeben
werden. Wenn der Spitzen-Ausgangsstrom bei Motorstillstand flief3t, wird durch
die hohere Belastung eines einzelnen Halbleiterschalters die Strombegrenzung
friher aktiv als bei Bewegung des Motors.

Die Dauer, in der der Spitzen-Ausgangsstrom abgegeben werden kann, ist
abhangig von der Hardware-Version.

Spitzen-Ausgangsstrom mit Hardware-Version 2RS03: 5 Sekunden

%
400
N\ LXM32s...
\ U60
300 N D12
N U45 (230 V)
—\\\ U90 (230 V)
N~ 1 D18M2 (230 V)
200 SS T — D18N4
\\~._ D30M2 (230 V)
= S s s e D30N4
\ D72
100 D85 (PWM = 4 kHz)
C10 (PWM = 4 kHz)
0 s
012345678910 15 20 25 30

Spitzen-Ausgangsstrom mit Hardware-Version <RS03: 1 Sekunde

%
400
300 LXM32e...
ue0
D12
200 U45 (230 V)
~—_ U90 (230 V)
T D18M2 (230 V)
~— | T T /_~ D18N4
100 D30M2 (230 V)
D30N4
D72
0 s
012345678910 15 20 25 30
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Daten des DC-Bus

Daten des DC-Bus fir einphasige Antriebe

Merkmal Eir:n- Wert

heit LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Nennspannung Vv 115 230 115 230 115 230 115 230
Nennspannung DC-Bus \Y 163 325 163 325 163 325 163 325
Unterspannungsgrenze Vv 55 130 55 130 55 130 55 130
Spannungsgrenze: Einleitung Quick Stop | V 60 140 60 140 60 140 60 140
Uberspannungsgrenze \Y 2601/ | 450 260N/ | 450 260N/ | 450 26001/ | 450

450 450 450 450
Maximale Dauerleistung Gber DC Bus kW 0,2 0,5 0,4 0,9 0,8 1,6 0,8 2,2
Maximaler Dauerstrom Gber DC-Bus A 1,5 1,5 3,2 3,2 6,0 6,0 10,0 10,0
(1) Kann uber den Parameter MON_DCbusVdcThresh festgelegt werden.
Daten des DC-Bus fur dreiphasige Antriebe

Merkmal Eil'.l- Wert

heit LXM32:U60N4 LXM32:D12N4 LXM32:D18N4
Nennspannung \ 208 400 480 208 400 480 208 400 480
Nennspannung DC-Bus \Y 294 566 679 294 566 679 294 566 679
Unterspannungsgrenze \Y 150 350 350 150 350 350 150 350 350
Spannungsgrenze: Einleitung Quick Stop | V 160 360 360 160 360 360 160 360 360
Uberspannungsgrenze \ 45001 | 820 820 450 | 820 820 450 | 820 820

/820 /820 /820

Maximale Dauerleistung Giber DC Bus kW 0,4 0,8 0,8 0,8 1,6 1,6 1,7 3,3 3,3
Maximaler Dauerstrom tiber DC-Bus A 1,5 1,5 1,5 3,2 3,2 3,2 6,0 6,0 6,0
(1) Kann tber den Parameter MON_DCbusVdcThresh festgelegt werden.
Merkmal Ein- Wert

heit LXM32-D30N4 LXM32:D72N4
Nennspannung \Y 208 400 480 208 400 480
Nennspannung DC-Bus \% 294 566 679 294 566 679
Unterspannungsgrenze \% 150 350 350 150 350 350
Spannungsgrenze: Einleitung Quick Stop | V 160 360 360 160 360 360
Uberspannungsgrenze \ 450(M /820 | 820 820 450(M /820 | 820 820
Maximale Dauerleistung Giber DC Bus kW 2,8 5,6 5,6 6,5 13,0 13,0
Maximaler Dauerstrom tiber DC-Bus A 10,0 10,0 10,0 22,0 22,0 22,0
(1) Kann tber den Parameter MON_DCbusVdcThresh festgelegt werden.
Merkmal Ein- Wert

heit LXM32:D85N4 LXM32-C10N4
Nennspannung \% 208 400 480 208 400 480
Nennspannung DC-Bus \% 294 566 679 294 566 679
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Merkmal Eil’.l- Wert
heit LXM32-D85N4 LXM32:C10N4

Unterspannungsgrenze \% 150 350 350 150 350 350
Spannungsgrenze: Einleitung Quick Stop | V 160 360 360 160 360 360
Uberspannungsgrenze \ 4501 /820 | 820 820 45001 /820 | 820 820
Maximale Dauerleistung tiber DC Bus kW 7,0 15,0 15,0 11,0 22,0 22,0
Maximaler Dauerstrom liber DC-Bus A 28,0 28,0 28,0 40,0 40,0 40,0
(1) Kann tber den Parameter MON_DCbusVdcThresh festgelegt werden.
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24-VDC-Steuerungsversorgung

Beschreibung

Die 24-VDC-Steuerungsversorgung muss den Vorgaben der Norm IEC 61131-2
entsprechen (PELV Standardnetzteil):

Merkmal Ein- Wert
heit
Eingangsspannung Vdc 24 (-15/+20 %)M
Stromaufnahme (ohne Belastung) A <1
Restwelligkeit (Ripple) % <5
Einschaltstrom Ladestrom fir Kondensator C = 1,8 mF
(1) Fur Anschluss von Motoren ohne Haltebremse. Siehe Abbildung unten fiir Motoren mit
Haltebremse
(2) Stromaufnahme: Haltebremse nicht berlcksichtigt.

24-VDC-Steuerungsversorgung bei Motor mit Haltebremse

Wenn ein Motor mit Haltebremse angeschlossen wird, muss die 24-VDC-
Steuerungsversorgung entsprechend dem angeschlossenen Motortyp, der
Motorkabellange und dem Querschnitt der Adern fir die Haltebremse angepasst
werden. Das folgende Diagramm gilt fur die als Zubehor erhaltlichen Motorkabel,
siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684. Entnehmen Sie aus dem Diagramm die
Spannung, die als Steuerungsversorgung zum Offnen der Haltebremse an CN2
anliegen muss. Die Spannungstoleranz betragt +5 %.

24-VDC-Steuerungsversorgung bei Motor mit Haltebremse: Spannung ist abhangig von Motortyp,
Motorkabellange und Leiterquerschnitt.

Vdc BMH...
BSH...
30
i e e
28
o7
190
26 ..055
.070
25 100
140
24
23
0 10 20 30 40 50 60 70 8 90 100 m

(33) (66) (98) (131) (164) (197) (230) (262) (295) (328) (ft)

1 Maximale Spannung der 24-VDC-Steuerungsversorgung
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Signale

Logiktyp

Die digitalen Ein- und Ausgange dieses Gerats kdnnen so verdrahtet werden,
dass sie positive oder negative Logik aktivieren.

1 2
+24V — DQCOM +24V — DQCOM
DQO, DQ1, ... - DQO, DQ1, ...
DIO0,DI1, ... —" DIO0,DI1, ...
oV — DICOM oV [ DICOM
Logiktyp Aktiver Zustand
(1) Positive Logik Ausgang liefert Strom (Source-Ausgang)
Strom flieRt in den Eingang (Sink-Eingang)
(2) Negative Logik Ausgang zieht Strom (Sink-Ausgang)
Strom flieRt aus dem Eingang (Source-Eingang)

Signaleingange sind verpolungsgeschitzt, Ausgange sind kurzschlussgeschitzt.
Die Ein- und Ausgéange sind funktional isoliert.

Weitere Informationen zu Stromaufnahme, Stromzufuhr sowie positiver und
negativer Logik finden Sie unter Logiktyp, Seite 69.

Digitale Eingangssignale 24 V

Bei Verdrahtung als Sink-Eingange entsprechen die Pegel der digitalen Eingange
der Norm IEC 61131-2, Typ 1. Die elektrischen Kenndaten gelten auch, wenn sie
als Source-Eingange verdrahtet sind, sofern nicht anders angegeben.

Merkmal Ein- Wert
heit

Eingangsspannung — Sink-Eingange Vdc

Pegel 0 -3 bis 5

Pegel 1 15 bis 30

Eingangsspannung — Source-Eingange (bei | Vdc

24 VDC)

Pegel 0 >19

Pegel 1 <9

Eingangsstrom (bei 24 VDC) mA 5

Entprellzeit (Software)(1)2) ms 1,5 (Standardwert)

Schaltzeit Hardware us

Steigende Flanke (Pegel 0 -> 1) 15

Fallende Flanke (Pegel 1 -> 0) 150

Jitter (Capture-Eingénge) us <2

(1) Einstellbar Gber Parameter (Abtastperiode 250 us)

(2) Wenn die Capture-Eingange fir Capture verwendet werden, wird die Entprellzeit nicht
angewandt.
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Digitale Ausgangssignale 24 V

Bei Verdrahtung als Source-Ausgénge entsprechen die Pegel der digitalen
Ausgange der Norm IEC 61131-2. Die elektrischen Kenndaten gelten auch, wenn
sie als Sink-Ausgange verdrahtet sind, sofern nicht anders angegeben.

Merkmal Ein- Wert
heit

Versorgungsnennspannung Vdc 24

Spannungsbereich fir Vdc 19,2 bis 30

Versorgungsspannung

\ersorgungsnennspannung — Source- Vdc 24

Ausgange

Versorgungsnennspannung — Sink- Vdc 0

Ausgange

Spannungsabfall bei 100 mA Belastung Vdc <3

Maximaler Strom pro Ausgang mA 100

Eingangssignale sicherheitsbezogene Funktion STO

Die Eingange der sicherheitsbezogenen Funktion STO (Eingange und ) kdnnen
nur als Strom ziehende Eingange (Sink) verdrahtet werden. Beachten Sie die
Informationen im Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 78.

Merkmal Ein- Wert
heit
Eingangsspannung Vdc
Pegel 0 -3 bis 5
Pegel 1 15 bis 30
Eingangsstrom (bei 24 VDC) mA 5
Entprellzeit STO_Aund STO_B ms >1
Erkennung von Signalabweichungen S >1
zwischen STO_Aund STO_B
Reaktionszeit der sicherheitsbezogenen ms <10
Funktion STO

Ausgang Haltebremse CN11

Am Ausgang CN11 kann die 24 Vdc-Haltebremse des BMH- oder BSH-Motors
angeschlossen werden. Der Ausgang CN11 hat folgende Daten:

Merkmal Ein- Wert
heit
Ausgangsspannung(!) \Y Spannung an 24-VDC-
Steuerungsversorgung CN2 minus 0,8 V
Maximaler Schaltstrom A 1,7
Energie induktive Last(2) Ws 1,5

(1) Siehe 24-VDC-Steuerungsversorgung, Seite 40

(2) Zeit zwischen Abschaltvorgangen: > 1 s
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Encodersignale

Die Encodersignale entsprechen der Stegmann Hiperface Spezifikation.

Merkmal Ein- Wert

heit
Ausgangsspannung fiir Encoder \% 10
Ausgangsstrom fir Encoder mA 100
SIN/COS Eingangssignal- - 1 Vpp mit 2,5V Offset,
Spannungsbereich

0,5 Vpp bei 100 kHz

Eingangswiderstand Q 120

Die Ausgangsspannung ist kurzschlussfest und Uberlastsicher.

0198441113766.14
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Ausgang PTO (CN4)

Beschreibung

Am Ausgang PTO (Pulse Train Out, CN4) werden 5 V Signale herausgefihrt.
Abhéangig vom Parameter PTO_mode sind dies ESIM-Signale (Encoder-
Simulation) oder weitergeleitete PTI-Eingangssignale. Die PTO Ausgangssignale
kdnnen als PTI Eingangssignal fur ein weiteres Gerat genutzt werden. Die
Ausgangssignale PTO haben 5 V, auch wenn das PTI Eingangssignal ein 24 V
Signal ist.

Ausgangssignal PTO

Die PTO Ausgangssignale entsprechen der RS422 Schnittstellen-Spezifikation.
Aufgrund der Stromaufnahme des Optokopplers in der Eingangsschaltung ist eine
Parallelschaltung von einem Treiberausgang auf mehrere Gerate nicht zulassig.

Die Basisauflésung der Encoder-Simulation bei Vierfach-Auflosung ist bei
rotatorischen Motoren 4096 Inkremente pro Umdrehung.

Zeitdiagramm mit A-, B- und Indexpuls-Signal, vor- und rickwartszahlend

—® | O

B | | |
o —1 L b
JIL ..-2|-1‘O| ...|3‘4|5’ 6 |5|4| |O’-1..
1
I
0 |
Merkmal Ein- Wert
heit
Logik-Pegel Entsprechend RS422(1)
Ausgangsfrequenz pro Signal kHz <500
Motorinkremente pro Sekunde Inc/s <1,6 * 106
(1) Aufgrund der Stromaufnahme des Optokopplers in der Eingangsschaltung ist eine
Parallelschaltung von einem Treiberausgang auf mehrere Gerate nicht zulassig.

Das am PTO-Ausgang angeschlossene Gerat muss die angegebenen
Motorinkremente pro Sekunde verarbeiten kdnnen. Auch bei geringen
Geschwindigkeiten (mittlere PTO-Frequenz im kHz-Bereich) kann es zu
wechselnden Flanken bis 1,6 MHz kommen.
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Eingang PTI (CN5)

Beschreibung

Am Eingang PTI (Pulse Train In) kdnnen entweder 5 V Signale oder 24 V Signale
angeschlossen werden.

Es kénnen folgende Signale angeschlossen werden:
+ A/B-Signale (ENC_A/ENC_B)
+ P/D-Signale (PULSE/DIR)
+ CW/CCW-Signale (CW/CCW)

Eingangsbeschaltung und Wahl der Methode

Die Eingangsbeschaltung und die Wahl der Methode haben Einfluss auf die
Eingangsfrequenz und auf die maximal zulassige Leitungslange.

Eingangsbeschaltung RS422 Push pull Open collector
Minimale Eingangsfrequenz bei der Methode Hz 0 0 0
Positions-Synchronisation

Minimale Eingangsfrequenz bei der Methode Hz 100 100 100
Geschwindigkeits-Synchronisation

Max. Eingangsfrequenz MHz 1 0,2 0,01

Maximale Leitungslange m (ft) 100 (328) 10 (32,8) 1(3,28)

Schaltung der Signaleingange: RS422, Push Pull und Open Collector

5Vdc

RS422 PushPull OpenCollector

24 Vdc 24 Vdc PushPull OpenCollector

24 Vdc
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Input Pin(1) RS422(2) 5V 24V
A Pin 7 Reserviert Reserviert PULSE(24V)
ENC_A(24V)
CW(24v)
Pin 8 Reserviert Reserviert DIR(24V)
ENC_B(24V)
CCW(24V)
B Pin 1 PULSE(5V) PULSE(5V) Reserviert
ENC_A(5V) ENC_A(5V)
CW(sv) CW(5v)
Pin4 DIR(5V) DIR(5V) Reserviert
ENC_B(5V) ENC_B(5V)
CCW(5V) CCW(5V)
C Pin 2 PULSE PULSE PULSE
ENC_A ENC_A ENC_A
cw cw cw
Pin 5 DIR DIR DIR
ENC_B ENC_B ENC_B
ccw ccw ccw
(1) Beachten Sie die unterschiedliche Paarbildung bei Twisted Pair:
Pin 1/Pin 2 und Pin 4/Pin 5 fir RS422 und 5V
Pin 7/Pin 2 und Pin 8/Pin 5 fir 24V
(2) Aufgrund der Stromaufnahme des Optokopplers in der Eingangsschaltung ist eine Parallelschaltung von einem Treiberausgang auf
mehrere Gerate nicht zulassig.

Funktion A/B-Signale

Am Eingang PTI kénnen externe A/B-Signale als Sollwerte in der Betriebsart
Electronic Gear vorgegeben werden.

Signal Wert Funktion
Signal A vor Signal B 0->1 Bewegung in positive Richtung
Signal B vor Signal A 0->1 Bewegung in negative Richtung

46
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Zeitdiagramm mit A / B Signal, vor- und riickwartszahlend

0 ———

7lals]

|12‘|13|14‘

15 |14|13|

n—®

I D)

[ols.

Zeiten fiir Puls/Richtung Mindestwert
(1) Periodendauer A, B 1us

(2) Pulsdauer 0,4 us

(3) Lead Time (A,B) 200 ns

Funktion P/D-Signale

Am Eingang PTI konnen externe P/D-Signale als Sollwerte in der Betriebsart
Electronic Gear vorgegeben werden.

Mit steigender Flanke des Rechtecksignals PULSE flihrt der Motor eine
Bewegung aus. Die Richtung wird mit dem Signal DIR gesteuert.

Signal Wert Funktion
PULSE 0->1 Motorbewegung
DIR 0/open Positive Richtung

Zeitdiagramm mit Puls/Richtungssignal

Zeiten fiir Puls/Richtung Mindestwert
(1) Periodendauer (Puls) 1us
(2) Pulsdauer (Puls) 0,4 ps
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Zeiten fiir Puls/Richtung Mindestwert
(3) Lead Time (Dir-Puls) Ous
(4) Hold Time (Puls-Dir) 0,4 us

Funktion CW/CCW-Signale

Am Eingang PTI kdnnen externe CW/CCW-Signale als Sollwerte in der
Betriebsart Electronic Gear vorgegeben werden.

Mit steigender Flanke des Signals CW fiihrt der Motor eine Bewegung in positiver
Richtung aus. Mit steigender Flanke des Signals CCW fuhrt der Motor eine
Bewegung in negativer Richtung aus.

Signal Wert Funktion
cw 0->1 Bewegung in positive Richtung
ccw 0->1 Bewegung in negative Richtung
Zeitdiagramm mit "CW/CCW"
O

a
®

*
Zeiten fiir Puls/Richtung Mindestwert
(1) Periodendauer CW, CCW 1us
(2) Pulsdauer 0,4 us
(3) Lead Time (CW-CCW, CCW-CW) 0 s
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Kondensator und Bremswiderstand

Beschreibung

Der Antriebsverstarker verflgt iber einen internen Kondensator und einen
internen Bremswiderstand. Wenn der interne Kondensator und der interne
Bremswiderstand fiir die Dynamik der Anwendung nicht ausreichen, miissen ein
oder mehrere externe Bremswiderstande eingesetzt werden.

Die angegebenen Mindestwiderstandswerte fiir externe Bremswiderstande dirfen
nicht unterschritten werden. Wenn lber den entsprechenden Parameter ein
externer Bremswiderstand aktiviert wird, wird der interne Bremswiderstand
abgeschaltet.

Daten des internen Kondensators

Merkmal Ein- | Wert
heit

LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Kapazitat interne Kondensatoren uF 390 780 1170 1560
ParameterDCbus_compat = 0 (Defaultwert)
Energieaufnahme interne Kondensatoren Evar | Ws 5 9 14 18
bei Nennspannung 115V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar Ws 17 34 52 69
bei Nennspannung 200 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws 11 22 33 44
bei Nennspannung 230 V +10%
ParameterDCbus_compat = 1 (Reduzierte Einschaltspannung)
Energieaufnahme interne Kondensatoren Evar | Ws 24 48 73 97
bei Nennspannung 115V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws 12 23 35 46
bei Nennspannung 200 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eysr | Ws 5 11 16 22
bei Nennspannung 230 V +10%
Merkmal Ein- | Wert

heit

LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32.-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Kapazitat interne Kondensatoren uF 110 195 390 560 1120 1230 1230
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar Ws 4 8 16 22 45 49 49
bei Nennspannung 208 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar Ws 14 25 50 73 145 159 159
bei Nennspannung 380 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar Ws 12 22 43 62 124 136 136
bei Nennspannung 400 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws 3 5 10 14 28 31 31
bei Nennspannung 480 V +10%
Parameter DCbus_compat hat bei dreiphasigen Geraten keine Auswirkung
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Daten des internen Bremswiderstands

Merkmal Ein- | Wert
heit
LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Widerstandswert interner Bremswiderstand Q 94 47 20 10
Dauerleistung interner Bremswiderstand Ppr 10 20 40 60
Spitzenenergie Ecr Ws 82 166 330 550
ParameterDCbus_compat = 0 (Defaultwert)
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 236 236 236 236
Nennspannung 115V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 430 430
Nennspannung 200 V und 230 V
ParameterDCbus_compat = 1 (Reduzierte Einschaltspannung)
Einschaltspannung Bremswiderstand ‘ v ‘ 395 395 395 395
Merkmal Ein- | Wert
heit
LXM32e- | LXM32¢e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Widerstandswert interner Bremswiderstand Q 132 60 30 30 10 10 10
Dauerleistung interner Bremswiderstand Ppr w 20 40 60 100 150 150 150
Spitzenenergie Ecr Ws 200 400 600 1000 2400 2400 2400
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 430 430 430 430 430
Nennspannung 208 V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 780 780 780 780 780 780 780
Nennspannung 380 V, 400 V und 480 V
Parameter DCbus_compat hat bei dreiphasigen Geraten keine Auswirkung
Daten des externen Bremswiderstands
Merkmal Ein- | Wert
heit
LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Minimaler Widerstandswert externer Q 68 36 20 10
Bremswiderstand
Maximaler Widerstandswert externer Q 110 55 27 16
Bremswiderstand (1)
Maximale Dauerleistung externer w 200 400 600 800
Bremswiderstand
ParameterDCbus_compat = 0 (Defaultwert)
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 236 236 236 236
Nennspannung 115V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 430 430
Nennspannung 200 V und 230 V
ParameterDCbus_compat = 1 (Reduzierte Einschaltspannung)
Einschaltspannung Bremswiderstand \% 395 395 395 395

(1) Der angegebene maximale Bremswiderstand kann zu einer Leistungsreduzierung der Spitzenleistung des Gerats fiihren. Je nach
Anwendung kann auch ein héherohmiger Widerstand verwendet werden.
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Merkmal Ein- Wert
heit

LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Minimaler Widerstandswert externer Q 70 47 25 15 8 8 8
Bremswiderstand
Maximaler Widerstandswert externer Q 145 73 50 30 12 11 11
Bremswiderstand ()
Maximale Dauerleistung externer w 200 500 800 1500 3000 4500 5500
Bremswiderstand
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 430 430 430 430 430
Nennspannung 208 V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 780 780 780 780 780 780 780
Nennspannung 380 V, 400 V und 480 V

Parameter DCbus_compat hat bei dreiphasigen Geraten keine Auswirkung

(1) Der angegebene maximale Bremswiderstand kann zu einer Leistungsreduzierung der Spitzenleistung des Gerats fuhren. Je nach
Anwendung kann auch ein héherohmiger Widerstand verwendet werden.

Daten externer Bremswiderstande (Zubehor)

Merkmal Ein- | Wert
heit

VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-

A7601Rx- | A7602Rx- | A7603Rx- | A7604Rx- | A7605Rx- | A7606Rx- | A7607Rx- | A7608Rx-

X X X X X X X X
Widerstand Q 10 27 27 27 72 72 72 100
Dauerleistung 400 100 200 400 100 200 400 100
Maximale s 3 1,8 4.2 10,8 6,36 16,8 42 10,8
Einschaltdauer bei 115
\%
Spitzenleistung bei 115 | kW 5,6 21 21 2,1 0,8 0,8 0,8 0,6
\%
Maximale kWs | 16,7 3,7 8,7 22,3 4,9 13 32,5 6
Spitzenenergie bei 115
\%
Maximale s 0,72 0,55 1,08 2,64 1,44 3,72 9,6 2,4
Einschaltdauer bei 230
\%
Spitzenleistung bei kW 18,5 6,8 6,8 6,8 2,6 2,6 2,6 1,8
230V
Maximale kWs | 13,3 3,8 7.4 18,1 3,7 9,6 24,7 4.4
Spitzenenergie bei 230
\%
Maximale s 0,12 0,084 0,216 0,504 0,3 0,78 1,92 0,48
Einschaltdauer bei 400
Vand 480V
Spitzenleistung bei kW 60,8 22,5 22,5 22,5 8,5 8,5 8,5 6,1
400 Vund 480V
Maximale kWs | 7,3 1,9 4,9 11,4 2,5 6,6 16,2 2,9
Spitzenenergie bei 400
Vund 480 V
Schutzgrad IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65
UL-Zulassung (FileNr.) - E233422 E233422 - E233422 E233422 - E233422
Merkmal Ein- Wert

heit
VW3A7733 VW3A7734

Widerstand Q 16 10
Dauerleistung 960 960
Maximale Einschaltdauer bei 115V S 20 10
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Merkmal Ein- Wert

heit VW3A7733 VW3A7734
Spitzenleistung bei 115 V kW 3,5 5,6
Maximale Spitzenenergie bei 115V kWs 70 59
Maximale Einschaltdauer bei 230 V s 3,8 1,98
Spitzenleistung bei 230 V kW 11,6 18,5
Maximale Spitzenenergie bei 230 V kWs 44 36,5
Maximale Einschaltdauer bei 400 V and 480 V s 0,7 0,37
Spitzenleistung bei 400 V und 480 V kW 38 60,8
Maximale Spitzenenergie bei 400 V und 480 V kWs 26,6 22,5
Schutzgrad 1P20 1P20
UL-Zulassung (FileNr.) E226619 E226619
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Elektromagnetische Storaussendung

Uberblick

Die in diesem Handbuch beschriebenen Produkte erfillen die EMV-
Anforderungen nach der Norm IEC 61800-3, wenn die in diesem Handbuch
beschriebenen EMV-MalRinahmen eingehalten werden.

AWARNUNG

ELEKTROMAGNETISCHE STORUNGEN VON SIGNALEN UND GERATEN

Verwenden Sie geeignete EMI-Abschirmungstechniken, um einen
unbeabsichtigten Geratebetrieb zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Diese Geratetypen sind nicht fiir eine Verwendung in 6ffentlichen
Niederspannungsnetzen vorgesehen, die Privathaushalte mit Spannung
versorgen. Bei einem Einsatz in einem derartigen Netz muss mit
Funkfrequenzstérungen gerechnet werden.

AWARNUNG

HOCHFREQUENTE STORUNGEN

Verwenden Sie diese Produkte nicht in Stromnetzen fir Privathaushalte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

EMV-Kategorien

Die folgenden Kategorien fur Stéraussendung nach der Norm IEC 61800-3
werden erreicht, wenn die in diesem Handbuch beschriebenen EMV-Maflinahmen
eingehalten werden.

Art der Storaussendung Kategorie Kategorie

LXM32esssM2 | LXM32¢0sN4

Leitungsgebundene Emission
Motorkabellange <10 m (32,81 ft) Kategorie C2 Kategorie C3
Motorkabellange 10 bis <20 m (32,81 bis <65,62 ft) Kategorie C3 Kategorie C3

Strahlungsvermittelte Emission

Motorkabellange <20 m (65,62 ft) Kategorie C3 Kategorie C3

EMV-Kategorien mit externem Netzfilter

Die folgenden Kategorien fur Stéraussendung nach der Norm IEC 61800-3
werden erreicht, wenn die in diesem Handbuch beschriebenen EMV-Maflinahmen
eingehalten und die als Zubehdr angebotenen externen Netzfilter verwendet
werden.
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Art der Storaussendung Kategorie Kategorie

LXM32¢eeeM2 LXM32eeeeN4

Leitungsgebundene Emission

Motorkabellange <20 m (65,62 ft) Kategorie C1 Kategorie C1
Motorkabellange >20 bis <50 m (>65,62 bis <164,00 ft) Kategorie C2 Kategorie C2
Motorkabellange >50 bis <100 m (>164,00 bis 328,01 ft) Kategorie C3 Kategorie C3

Strahlungsvermittelte Emission

Motorkabelldnge <100 m (328,01 ft) Kategorie C3 Kategorie C3

Zuordnung externe Netzfilter

Einphasige Antriebsverstarker Referenz Netzfilter
LXM32:U45M2 (230 V, 1,5 A) VW3A4420 (9 A)
LXM32:U90M2 (230 V, 3 A) VW3A4420 (9 A)
LXM32:D18M2 (230 V, 6 A) VW3A4421 (16 A)
LXM32:D30M2 (230 V, 10 A) VW3A4421 (16 A)
Dreiphasige Antriebsverstarker Referenz Netzfilter
LXM32:U60N4 (480 V, 1,5 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D12N4 (480 V, 3 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D18N4 (480 V, 6 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D30N4 (480 V, 10 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D72N4 (480 V, 24 A) VW3A4423 (25 A)
LXM32:D85N4 (480 V, 32 A) VW3A4424 (47 A)
LXM32:C10N4 (480 V, 40 A) VW3A4424 (47 A)

Mehrere Antriebe kdnnen an einen gemeinsamen externen Netzfilter
angeschlossen werden.

Voraussetzungen:

» Einphasige Antriebe dirfen nur mit einphasigen Netzfiltern verbunden
werden. Dreiphasige Antriebe dirfen nur mit dreiphasigen Netzfiltern
verbunden werden.

+ Die Gesamtstromaufnahme der angeschlossenen Antriebe muss kleiner oder
gleich dem zuldssigen Nennstrom des NetZfilters sein.
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Nicht-flichtiger Speicher und Speicherkarte

Nicht-fliuchtiger Speicher

Die folgende Tabelle listet die Merkmale des nicht-flichtigen Speichers:

Merkmal Wert
Mindestanzahl Schreibzyklen 100000
Typ EEPROM

Speicherkarte (Memory-Card)

Die folgende Tabelle listet die Merkmale der Speicherkarte:

Merkmal Wert
Mindestanzahl Schreibzyklen 100000
Mindestanzahl Einsetzzyklen 1000

Kartenhalter fur Speicherkarte

Die folgende Tabelle listet die Merkmale des Halters fur die Speicherkarte:

Merkmal Wert

Mindestanzahl Einsetzzyklen 5000
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Bedingungen fur UL 508C und CSA

Allgemeines

Umgebungstemperatur Betrieb

Wenn das Gerat entsprechend UL 508C oder CSA eingesetzt wird, missen
zuséatzlich die folgenden Bedingungen erflllt werden:

Merkmal Ein- Wert

heit
Umgebungstemperatur °C 0..50

(°F) (32 bis 122)

Sicherungen
Verwenden Sie Schmelzsicherungen gemaf UL 248.
Merkmal Einheit Wert
LXM32¢eesM2 LXM32-U60N4, LXM32-D85N4,
LXM32:D12N4, LXM32-C10N4
LXM32-D18N4,
LXM32-D30N4,
LXM32:-D72N4
Maximale Bemessungsleistung der vorzuschaltenden A 25 30 60
Sicherung
Sicherungsklasse CC oderJ CC oder J J
Bemessungskurzschlussstrom (SCCR) kA 12 12 22
Uberlastschalter
Merkmal Ein- Wert
heit
LXM32e- LXM32e- LXM32:U60N4, LXM32e- LXM32e-
u45M2, D18M2, LXM32-D12N4, D30N4, D85N4,
LXM32e- LXM32e- LXM32:D18N4 LXM32e- LXM32e-
ugom2 D30M2 D72N4 C10N4
Katalogbestellnummer Typ E GV2P14 GV3P25 GV2P14 GV2P22 GV2P22 Nicht
Kombination Motorsteuerung oder oder verfligbar
GV3P25 GV3P25
Bemessungskurzschlussstrom kA 12 12 10 10 -
(SCCR)

Verdrahtung

400/480 V dreiphasige Gerate

Verwenden Sie mindestens Kupferleiter mit 75 °C (167 °F).

400/480 V dreiphasige Gerate dirfen maximal an 480Y/277Vac Netzen betrieben
werden.

56

0198441113766.14



Technische Daten Servoantrieb

Uberspannungskategorie

Verwendung nur in der Uberspannungskategorie |ll oder wenn die maximal
zuldssige BemessungsstolRspannung (Spitzenspannung) héchstens 4.000 Volt
betragt.

Motor Overload Protection

This equipment provides Solid State Motor Overload Protection at 200 % of
maximum FLA (Full Load Ampacity).
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Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Allgemeines

EMV-gerechte Verdrahtung

Dieser Antrieb erfiillt die EMV-Anforderungen nach der Norm IEC 61800-3, wenn
die in diesem Handbuch beschriebenen EMV-MalRnahmen bei der Installation
eingehalten werden.

Gestorte Signale kdnnen unvorhergesehene Reaktionen des Antriebssystems
sowie anderer Gerate in seiner Umgebung hervorrufen.

AWARNUNG

STORUNG VON SIGNALEN UND GERATEN

+ Bringen Sie die Verdrahtung in Ubereinstimmung mit den im vorliegenden
Dokument beschriebenen EMV-Anforderungen an.

* Prifen Sie die Konformitat mit den in diesem Dokument beschriebenen
EMV-Anforderungen.

* Prifen Sie die Konformitat mit allen geltenden EMV-Vorschriften und
-Anforderungen fir das Land, in dem das Gerat betrieben werden soll, sowie
mit allen EMV-Vorschriften und -Anforderungen, die fiir den
Installationsstandort gelten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

AWARNUNG

ELEKTROMAGNETISCHE STORUNGEN VON SIGNALEN UND GERATEN

Verwenden Sie geeignete EMI-Abschirmungstechniken, um einen
unbeabsichtigten Geratebetrieb zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Die EMV-Kategorien finden Sie unter Elektromagnetische Storaussendung, Seite
53.
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Verdrahtungsubersicht mit EMV-Details
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Verdrahtungsubersicht mit EMV-Details

Digitale Ein-/Ausgéange
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Motor

externer Bremswiderstand

T
EMV-MaRnahmen fur den Schaltschrank
MaBnahmen zur EMV Ziel
Elektrisch gut leitende Montageplatten verwenden, metallische Gute Leitfahigkeit durch
Teile grofflachig verbinden, an Kontaktflachen Lackschicht flachigen Kontakt.
entfernen.
Schaltschrank, Schaltschranktiir und Montageplatte tber Emission verringern.
Erdungsbander oder Erdungsleitungen erden. Der
Leitungsquerschnitt muss mindestens 10 mm2 (AWG 6) betragen.
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MaRnahmen zur EMV

Ziel

Schalteinrichtungen wie Leistungsschutze, Relais oder
Magnetventile mit Entstérkombinationen oder
Funkenldschgliedern erganzen (zum Beispiel Dioden, Varistoren,
RC-Glieder).

Gegenseitige Storeinkopplung
verringern.

Leistungskomponenten und Steuerungskomponenten getrennt
montieren.

Gegenseitige Storeinkopplung
verringern.

Geschirmte Leitungen

Kabelverlegung

MaRnahmen zur EMV

Ziel

Kabelschirme flachig anschlieRen, Kabelschellen und
Erdungsbéander verwenden.

Emission verringern.

Den Schirm aller geschirmten Leitungen am Schaltschrankaustritt
Uiber Kabelschellen groRflachig mit Montageplatte verbinden.

Emission verringern.

Schirme von digitalen Signalleitungen beidseitig grof3flachig oder
Uber leitfahige Steckergehause erden.

Storeinwirkung auf
Signalleitungen verringern,
Emissionen verringern.

Schirm von analogen Signalleitungen direkt am Antrieb
(Signaleingang) erden, am anderen Kabelende den Schirm
isolieren oder liber einen Kondensator erden (zum Beispiel
10 nF).

Erdschleifen durch
niederfrequente Stérungen
verringern.

Nur geschirmte Motorkabel mit Kupfergeflecht und mindestens
85 % Uberdeckung verwenden, Schirm beidseitig groRflachig
erden.

Storstrome gezielt ableiten,
Emissionen verringern.

MaBRnahmen zur EMV

Ziel

Verlegen Sie keine Feldbuskabel und Signaladern mit DC- und

AC-Spannungen von mehr als 60 V in einem einzigen Kabelkanal.

(Feldbuskabel, Signalleitungen und analoge Leitungen kdnnen im
selben Kabelkanal verlegt werden.)

Verlegung in getrennten Kabelkanalen mit mindestens 20 cm
(7,87 in) Abstand.

Gegenseitige Storeinkopplung
verringern.

Kabel so kurz wie mdoglich halten. Keine unnétigen Kabelschleifen
einbauen, kurze Kabelflihrung vom zentralen Erdungspunkt im
Schaltschrank zum auRenliegenden Erdungsanschluss.

Kapazitive und induktive
Storeinkopplungen verringern.

Potentialausgleichsleiter bei unterschiedlicher
Spannungseinspeisung, bei Anlagen mit grof3flachiger Installation
und bei gebaudeubergreifender Installation verwenden.

Strom auf Kabelschirm
verringern, Emissionen
verringern.

Feindrahtige Potentialausgleichsleiter verwenden.

Ableiten hochfrequenter
Storstrome.

Wenn Motor und Maschine nicht leitend verbunden sind, zum
Beispiel durch isolierten Flansch oder nicht flachige Verbindung,
muss der Motor Uiber Erdungsband oder Erdungsleitung geerdet
werden. Der Leitungsquerschnitt muss mindestens 10 mm?2
(AWG 6) betragen.

Emissionen verringern,
Storfestigkeit erhéhen.

Verwenden Sie Twisted Pair fir die DC-Versorgung.

Storeinwirkung auf
Signalkabel verringern,
Emissionen verringern.
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Spannungsversorgung
MaBnahmen zur EMV Ziel
Produkt an Netz mit geerdetem Neutralpunkt betreiben. Wirkung des Netzfilters
ermdglichen.
Uberspannungsableiter bei Risiko von Uberspannung. Risiko von Schaden durch
Uberspannungen verringern.

Motor- und Encoderkabel

Aus EMV-Sicht erfordern Motorkabel und Encoderkabel besondere
Aufmerksamkeit. Verwenden Sie nur vorkonfektionierte Kabel (siehe Zubehor und
Ersatzteile, Seite 684) oder Kabel mit den vorgeschriebenen Eigenschaften (siehe
Kabel und Signale, Seite 64) und beachten Sie die folgenden MaRnahmen zur

EMV.

MaBnahmen zur EMV Ziel

Keine Schaltelemente in Motorkabel oder Geberkabel einbauen. Storeinkopplung verringern.

Motorkabel mit mindestens 20 cm (7,87 in) Abstand zu Gegenseitige Storeinkopplung

Signalkabel verlegen oder Schirmbleche zwischen Motorkabel verringern

und Signalkabel einsetzen.

Bei langen Leitungen Potentialausgleichsleitungen einsetzen. Strom auf Kabelschirm
verringern.

Motorkabel und Encoderkabel ohne Trennstelle verlegen. Storstrahlung verringern.

(1) Wenn ein Kabel fiur die Installation durchtrennt werden muss, miissen an der Trennstelle die
Kabel mit Schirmverbindungen und Metallgehause verbunden werden.

Weitere MaBnahmen zur Verbesserung der EMV

Je nach Anwendung kénnen die folgenden Maflnahmen zu einer Verbesserung
der EMV-abhangigen Werte beitragen:

MaBnahmen zur EMV Ziel

Netzdrosseln verwenden. Reduzierung der
Netzoberschwingungen,
Verlangerung der
Produktlebensdauer.

Externe Netzfilter verwenden. Verbesserung der EMV-
Grenzwerte.

Montage in einem geschlossenen Schaltschrank mit erhohter Verbesserung der EMV-

Abschirmung Grenzwerte.

Deaktivierung der Y-Kondensatoren

Beschreibung

Die Erdverbindung der internen Y-Kondensatoren kann aufgetrennt werden
(deaktivieren). Im Normalfall ist es nicht erforderlich, die Erdverbindung der Y-
Kondensatoren zu deaktivieren.
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Fir LXM32MU45, LXM32MU60, LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18,
LXM32MD30 und LXM32MD72:

Die Y-Kondensatoren werden deaktiviert, indem die Schraube entfernt wird.
Bewahren Sie diese Schraube auf, um bei Bedarf die Y-Kondensatoren wieder zu
aktivieren.

Bei LXM32MD85 und LXM32MC10:
Die Y-Kondensatoren werden deaktiviert, indem der Schalter gezogen wird.

Wenn die Y-Kondensatoren deaktiviert sind, werden die angegebenen EMV-
Grenzwerte nicht mehr eingehalten.
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Kabel und Signale

Kabel - Allgemein

Eignung der Kabel

Kabel diirfen nicht verdreht, gedehnt, gequetscht oder geknickt werden.
Verwenden Sie Kabel nur entsprechend der Kabelspezifikation. Achten Sie dabei
zum Beispiel auf die Eignung fiir:

» Schleppkettentauglichkeit
+ Temperaturbereich

* Chemische Bestandigkeit
» Verlegung im Freien

* \Verlegung unter der Erde

Schirm anschlieRen

Um einen Schirm anzuschlielRen, gibt es folgende Mdglichkeiten:

* Motorkabel: Der Schirm des Motorkabels wird in der Schirmklemme unten am
Gerat befestigt.

* Andere Kabel: Die Schirme werden unten am Schirmanschluss des Gerats
aufgelegt

» Alternativ: Schirm zum Beispiel Uber Schirmklemmen und Schiene
anschlief3en.

Potentialausgleichsleitungen

Durch Potentialunterschiede kdnnen auf Kabelschirmen unzuldssig hohe Strome
flieBen. Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen, um Stréme auf den
Kabelschirmen zu verringern. Die Potentialausgleichsleitung muss fur den
maximalen Ausgleichsstrom dimensioniert sein.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

+ Erden Sie die Kabelabschirmungen fur alle schnellen und analogen E/As,
sowie flr alle Kommunikationssignale, an einem einzelnen Punkt. 1)

* Verlegen Sie die Kommunikations- und E/A-Kabel separat von den
Stromkabeln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

1) Eine Mehrpunkt-Erdung ist zulassig, wenn die Verbindungen auf einer
aquipotentiellen Masseflache gemacht wurden, die so ausgelegt ist, dass
Schaden an der Kabelabschirmung im Falle von Kurzschlussstrémen im
Stromsystem vermieden werden.

Leiterquerschnitte entsprechend Verlegeart

Im Folgenden sind Leiterquerschnitte fiir zwei Ubliche Verlegearten beschrieben:
* Verlegeart B2:
Kabel in Elektroinstallationsrohren oder in zu 6ffnenden Installationskanalen
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* \Verlegeart E:
Kabel auf offenen Kabelpritschen

Querschnitt in Strombelastbarkeit bei Verlegeart | Strombelastbarkeit bei Verlegeart
mm2 (AWG) B2 in A E in A
0,75 (18) 8,5 10,4
1(16) 10,1 12,4
1,5 (14) 13,1 16,1
2,5(12) 17,4 22

4 (10) 23 30

6(8) 30 37

10 (6) 40 52

16 (4) 54 70
25(2) 70 88

(1) Werte entsprechend IEC 60204-1 fir Dauerbetrieb, Kupferleiter und Umgebungstemperatur der
Luft von 40 °C (104 °F). Weitere Informationen siehe IEC 60204-1. Die Tabelle ist ein Auszug aus
dieser Norm und zeigt auch Kabelquerschnitte, die mit Blick auf das Produkt nicht zutreffend sind.

Beachten Sie die Reduktionsfaktoren bei Haufung von Kabeln und
Korrekturfaktoren flir andere Umgebungsbedingungen (IEC 60204-1).

Die Leiter missen einen ausreichenden Querschnitt besitzen, um die
vorgeschaltete Sicherung auslosen zu kénnen.

Bei langeren Kabeln kann es erforderlich sein, einen gréReren Leiterquerschnitt
zu verwenden, um die Energieverluste zu reduzieren.

Uberblick tiber die benétigten Kabel

Uberblick
Die Eigenschaften der benétigten Kabel finden Sie in der folgenden Ubersicht.
Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um Verdrahtungsfehler zu minimieren.
Vorkonfektionierte Kabel finden Sie im Abschnitt Zubehor und Ersatzteile, Seite
684. Wenn das Gerat entsprechend den Vorgaben fir UL 508C eingesetzt werden
soll, mussen die im Abschnitt Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56
aufgefiihrten Bedingungen erfiillt werden.
Maximale Lange Minimaler Querschnitt Geschirmt, Verdrillte PELV
beidseitig Leitung
geerdet
24-\/DC- - 0,75 mm2 (AWG 18) - - Erforderlich
Steuerungsversorgung
Sicherheitsbezogene - 0,75 mm2 (AWG 18) W] - Erforderlich
Funktion STO(")
Endstufenversorgung - -@ - - -
Motorphasen - -4 Erforderlich - -

Externer Bremswiderstand 3 m (9.84 ft) wie Endstufenversorgung Erforderlich - -
Motorgeber 100 m (328.01 ft) 6*0,14 mm2und 2 * 0,34 Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
mm?2 (6 * AWG 24 und

2* AWG 20)
A/B-Signale 100 m (328.08 ft) 0,25 mm2 (AWG 22) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
PULSE / DIR Signale 100 m (328.08 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
CW/CCW-Signale 100 m (328.08 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
ESIM 100 m (328.08 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
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Maximale Lange Minimaler Querschnitt Geschirmt, Verdrillte PELV
beidseitig Leitung
geerdet
Digitale Ein-/Ausgange 30 m (98.43 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) - - Erforderlich
PC, 20 m (65.62 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich

Inbetriebnahmeschnittstelle

(2) Siehe Anschluss Endstufenversorgung (CN1), Seite 110

(4) Siehe Anschluss Motorphasen und Haltebremse (CN10 und CN11), Seite 99

(3) Lange abhangig von geforderten Grenzwerten fir leitungsgebundene Stérungen.

(1) Beachten Sie die Installationsanforderungen (geschitzte Kabelverlegung), siehe Funktionale Sicherheit, Seite 78.

Kabelspezifikation

Allgemeines

Die Verwendung von vorkonfektionierten Kabeln hilft, Verdrahtungsfehler zu
minimieren. Siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.

Das Originalzubehdr hat die folgenden Eigenschaften:

Motorkabel mit Stecker

Merkmal Ein- Wert
heit
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
M5100Ress | M5101Reee M5102Ree* M5103Reee M5105Reee M5104Reee
KabelauRenmantel, Isolierung - PUR PUR orange (RAL 2003), Polypropylen (PP)
orange
(RAL 2003),
TPM
Aufnahmefahigkeit der Stromkabel pF/m
Ader/Ader 80 80 80 90 85 100
Ader/Schirm 145 135 150 150 150 160
Anzahl der Kontakte (geschirmt) - (4 x 1 mm2 (4x1,5 (4x25 (4 x4 mm2 (4 x 6 mm2 (4 x 10 mmz2
+2x(2x mm?2 + (2 x mm2 + (2 x +(2x1 +(2x1 +(2x1
0,75mm2)) | 1 mm2)) 1 mmz2)) mm2)) mm?2)) mm2))
Stecker Motorseite - 8-poliger 8-poliger Rundstecker M23 | 8-poliger Rundstecker M40
Rundste-
cker Y-TEC
Stecker Antriebsverstarkerseite - Offnen
Kabeldurchmesser mm 11+0,3 12+0,2 14,3+0,3 16,3+0,3 18,8+0,4 23,5+0,6
(in) (0,43 (0,47 = 0,55+ (0,64 + (0,74 + (0,93
0,01) 0,01) 0,01) 0,01) 0,02) 0,02)
Minimaler Biegeradius bei fester - 10-Faches 5-Faches des Kabeldurchmessers
Installation des
Kabeldurch-
messers
Minimaler Biegeradius bei - 10-Faches 7,5-Faches des Kabeldurchmessers 10-Faches des
beweglicher Installation des Kabeldurchmessers
Kabeldurch-
messers
Nennspannung Vv
Motorphasen 1000 600
Haltebremse 1000 300
Maximal bestellbare Lange m (ft) 25 (82) 75 (246)
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Merkmal Ein- Wert
heit
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
M5100Ree* M5101Reee M5102Reee M5103Reee M5105Reee M5104Reee
Zuléssiger Temperaturbereich °C (°F) | -40 ... 80 (-40 bis 176)
wahrend des Betriebs mit fester
Installation
Zulassiger Temperaturbereich °C(°F) | -20...60 -20 ... 80 (-4 bis 176)
wahrend des Betriebs mit (-4 bis 140)
beweglicher Installation
Zertifizierungen/ - CE, DESINA
Konformitatserklarungen
Motorkabel ohne Stecker
Merkmal Ein- Wert
heit
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
M5300Re*s | M5301Reee M5302Reee M5303Reee M5305Reee M5304Reee
KabelauRenmantel, Isolierung - PUR PUR orange (RAL 2003), Polypropylen (PP)
orange
(RAL 2003),
TPM
Aufnahmefahigkeit der Stromkabel pF/m
Ader/Ader 80 80 80 90 85 100
Ader/Schirm 145 135 150 150 150 160
Anzahl der Kontakte (geschirmt) - (4 x 1 mm2 (4x1,5 (4x25 (4 x4 mm2 (4 x 6 mm?2 (4 x 10 mm?2
+2x(2x mm?2 + (2 x mm?2 + (2 x +(2x1 +(2x1 +(2x1
0,75 mm2)) 1 mm2)) 1 mm2)) mm?2)) mm?2)) mm?2))
Stecker Motorseite - Offnen
Stecker Antriebsverstarkerseite - Offnen
Kabeldurchmesser mm 11+0,3 12+0,2 14,3+0,3 16,3+0,3 18,8+ 0,4 23,5+0,6
(in) (0,43t (0,47 + 0,55+ (0,64 + 0,74 + (0,93 +
0,01) 0,01) 0,01) 0,01) 0,02) 0,02)
Minimaler Biegeradius bei fester - 10-Faches 5-Faches des Kabeldurchmessers
Installation des
Kabeldurch-
messers
Minimaler Biegeradius bei - 10-Faches 7,5-Faches des Kabeldurchmessers 10-Faches des
beweglicher Installation des Kabeldurchmessers
Kabeldurch-
messers
Nennspannung \%
Motorphasen 1000 600
Haltebremse 1000 300
Maximal bestellbare Lange m (ft) 100 (328)
Zulassiger Temperaturbereich °C (°F) | -40 ... 80 (-40 bis 176)
wahrend des Betriebs mit fester
Installation
Zulassiger Temperaturbereich °C(°F) | -20...60 -20 ... 80 (-4 bis 176)
wahrend des Betriebs mit (-4 bis 140)

beweglicher Installation

Zertifizierungen/
Konformitatserklarungen

CE, c-UR-us, DESINA
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Encoder-Kabel mit und ohne Stecker
Merkmal Einheit | Wert
VW3M8100Ree* VW3M8102Ree VW3M8222Ree
KabelauRenmantel, Isolierung - PUR griin (RAL 6018), Polypropylen (PP)
Kapazitat pF/m Ca. 135 (Ader/Ader)
Anzahl der Kontakte (geschirmt) - (3x2x0,14 mm2 + 2 x 0,34 mmz2)
Stecker Motorseite - 12-poliger Rundstecker Y- 12-poliger Rundstecker Offnen
TEC M23

Stecker Antriebsverstarkerseite - 10-poliger RJ45 10-poliger RJ45 Offnen
Kabeldurchmesser mm 6,8+0,2

(in) (0,27 £0,1)
Minimaler Biegeradius mm 68

(in) (2,68)
Nennspannung \Y 300
Maximal bestellbare Lange m 25 75 100

(ft) (82) (246) (328)
Zulassiger Temperaturbereich °C (°F) | -40 ... 80 (-40 bis 176)
wahrend des Betriebs mit fester
Installation
Zulassiger Temperaturbereich °C (°F) | -20...80 (-4 bis 176)
wahrend des Betriebs mit
beweglicher Installation
Zertifizierungen/ - DESINA c-UR-us, DESINA
Konformitatserklarungen

Abstand fur Stecker

Gerade Stecker

Winkelstecker

Abmessungen Motorstecker Encoderstecker
gerade gerade
M23 M40 M23

D mm (in) 28 (1.1) 46 (1.81) 26 (1.02)

LS mm (in) 76 (2.99) 100 (3.94) 51 (2.01)

LR mm (in) 117 (4.61) 155 (6.1) 76 (2.99)

LC mm (in) 100 (3.94) 145 (5.71) 60 (2.36)

LM mm (in) 40 (1.57) 54 (2.13) 23(0.91)

68

0198441113766.14



Projektierung Servoantrieb
Abmessungen Motorstecker Encoderstecker
Winkel Winkel
Y-TEC M23 M40 Y-TEC M23
D mm (in) 18,7 (0.74) 28 (1.1) 46 (1.81) 18,7 (0.74) 26 (1.02)
LS mm (in) 42 (1.65) 76 (2.99) 100 (3.94) 42 (1.65) 51 (2.01)
LR mm (in) 100 (3.94) 132 (5.2) 191 (7.52) 100 (3.94) 105 (4.13)
LC mm (in) 89 (3.50) 114 (4.49) 170 (6.69) 89 (3.50) 89 (3.5)
LM mm (in) 58 (2.28) 55(2.17) 91 (3.58) 58 (2.28) 52 (2.05)
Logiktyp
Uberblick

Die digitalen Eingange und Ausgange dieses Gerats kdnnen so verdrahtet
werden, dass sie positive oder negative Logik aktivieren.

1 2
+24V — DQCOM +24V — DQCOM
DQO, DQ1, . .. t— DQO, DQ1, . ..
DIO,DIL, ... DIO,DIL, ...
oV — DICOM oV — DICOM
Logiktyp Aktiver Zustand

(1) Positive Logik

Ausgang liefert Strom (Source-Ausgang)

Strom flie3t in den Eingang (Sink-Eingang)

(2) Negative Logik

Ausgang zieht Strom (Sink-Ausgang)

Strom flieRt aus dem Eingang (Source-Eingang)

Signaleingange sind verpolungsgeschitzt, Ausgange sind kurzschlussgeschitzt.

Die Ein- und Ausgéange sind funktional isoliert.

Bei Verwendung des Logiktyps negative Logik wird der Erdschluss eines Signals
als Ein-Zustand erkannt.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass der Kurzschluss eines Signals kein unbeabsichtigtes
Verhalten auslésen kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Auswahl des Logiktyps

Der Logiktyp wird durch die Verdrahtung von DICOM und DQCOM festgelegt. Der
Logiktyp hat Auswirkungen auf die Verdrahtung und die Ansteuerung von
Sensoren und muss deshalb bereits bei der Projektierung mit Blick auf das

Einsatzgebiet geklart sein.
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Sonderfall: Sicherheitsbezogene Funktion STO

Die Eingange der sicherheitsbezogenen Funktion STO (Eingange und ) kdnnen
nur als Strom ziehende Eingange (Sink) verdrahtet werden.

Konfigurierbare Eingange und Ausgange

Beschreibung

Dieses Produkt hat digitale Eingange und Ausgange, den
Signaleingangsfunktionen und Signalausgangsfunktionen zugewiesen werden
kénnen. Abhangig von der Betriebsart haben diese Eingédnge und Ausgéange eine
definierte Standardbelegung. Diese Belegung kann auf die Erfordernisse der
Kundenanlage angepasst werden. Informationen dazu finden Sie unter Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 207.
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Netzversorgung

Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

Beschreibung

Der Antriebsverstarker kann einen Gleichstrom im Schutzleiter verursachen.
Wenn als Schutz vor direktem oder indirektem Bertihren eine Fehlerstrom-
Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM)
vorgesehen ist, muss ein bestimmter Typ verwendet werden.

AWARNUNG

GLEICHSTROM IM SCHUTZLEITER

+ Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ A flr einphasige
Antriebsverstarker, die an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

* Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ B (allstromsensitiv) mit
Zulassung fur Frequenzumrichter fir dreiphasige und fiir einphasige
Antriebsverstarker, die nicht an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Weitere Bedingungen beim Einsatz einer Fehlerstrom-Schutzeinrichtung:

« Der Antriebsverstarker hat beim Einschalten einen erhdhten Ableitstrom.
Wahlen Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) mit einer Ansprechverzdgerung.

* Hochfrequente Strdme missen gefiltert werden.

Gemeinsamer DC-Bus

Funktionsweise

Die DC-Bus-Anschlisse von mehreren Antrieben kénnen verbunden werden, um
Energie wirkungsvoll zu nutzen. Wenn ein Antrieb abbremst, kann die beim
Bremsen erzeugte Energie von einem anderem Antrieb am gemeinsamen DC-
Bus genutzt werden. Ohne gemeinsamen DC-Bus wiirde die Bremsenergie im
Bremswiderstand in Warme umgesetzt, wahrend der andere Antrieb Energie aus
dem Versorgungsnetz aufnehmen misste.

Ein weiterer Vorteil eines gemeinsamen DC-Bus besteht in der Tatsache, dass
mehrere Antriebe einen externen Bremswiderstand gemeinsamen nutzen kdnnen.
Die Anzahl von einzelnen externen Bremswiderstanden kann bei entprechender
Dimensionierung auf einen gemeinsamen externen Bremswiderstand reduziert
werden.

Diese und weitere Informationen finden Sie Sie im Anwendungshinweis
Gemeinsamer DC-Bus fiir den Antriebsverstarker. Wenn Sie einen gemeinsamen
DC-Bus verwenden mdchten, missen Sie zuerst das Dokument "Gemeinsamer
DC-Bus — Anwendungshinweis" lesen.

Anforderungen zur Verwendung

Die Anforderungen und Grenzwerte fir die Parallelschaltung mehrerer Antriebe
am DC-Bus finden Sie im Dokument "Gemeinsamer DC-Bus —
Anwendungshinweis" unter https://www.se.com. Bei Fragen oder Problemen im
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Netzdrossel

Beschreibung

Zusammenhang mit dem Bezug des Anwendungshinweises wenden Sie sich an
Ihren Schneider Electric-Ansprechpartner.

Bei den folgenden Betriebsbedingungen muss eine Netzdrossel verwendet
werden:

» Bei Betrieb an einem Versorgungsnetz mit niedriger Impedanz
(Kurzschlussstrom des Versorgungsnetzes grofer als im Abschnitt
Technische Daten, Seite 24 angegeben).

*  Wenn die Nennleistung des Antriebs zu gering ist.
» Bei Betrieb an Netzen mit Blindstromkompensationsanlagen.

» Zur Verbesserung des Leistungsfaktors am Netzeingang und zur
Reduzierung der Netzoberschwingungen.

An einer Netzdrossel konnen mehrere Geréate betrieben werden. Beachten Sie
den Bemessungsstrom der Drossel.

Bei Versorgungsnetzen mit niederer Impedanz entstehen hohe
Oberschwingungsstrdome am Netzeingang. Hohe Oberschwingungen belasten die
internen DC-Bus Kondensatoren stark. Die Belastung der DC-Bus Kondensatoren
hat wesentlichen Einfluss auf die Lebensdauer der Gerate.
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Dimensionierung Bremswiderstand

Interner Bremswiderstand

Beschreibung

Der Antrieb ist zur Aufnahme von Bremsenergie mit einem internen
Bremswiderstand ausgestattet.

Bremswiderstande sind fur dynamische Anwendungen erforderlich. Wahrend der
Verzdgerung wird im Motor kinetische Energie in elektrische Energie
umgewandelt. Die elektrische Energie erhéht die Spannung des DC-Bus. Der
Bremswiderstand wird beim Uberschreiten eines vorgegebenen Schwellwertes
zugeschaltet. Elektrische Energie wird im Bremswiderstand in Warme umgesetzt.
Wenn eine hohe Dynamik beim Bremsen benétigt wird, muss der
Bremswiderstand gut auf die Anlage abgestimmt sein.

Ein unzureichend dimensionierter Bremswiderstand kann zu Uberspannung am
DC-Bus fiihren. Bei einer Uberspannung am DC-Bus wird die Endstufe
deaktiviert. Der Motor wird nicht mehr aktiv verzégert.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass der
Bremswiderstand ausreichend dimensioniert ist.

« Stellen Sie sicher, dass die Parameter flr den Bremswiderstand korrekt
eingestellt sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Externer Bremswiderstand

Beschreibung

Ein externer Bremswiderstand wird fir Anwendungen bendtigt, bei denen der
Motor stark gebremst werden muss und der interne Bremswiderstand die
Uberschiissige Bremsenergie nicht mehr aufnehmen kann.

Der Bremswiderstand kann sich im Betrieb auf mehr als 250 °C (482 °F) erhitzen.

AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

« Stellen Sie sicher, dass keinerlei Kontakt mit dem heif3en Bremswiderstand
mdglich ist.

* Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die Nahe des
Bremswiderstands.

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass die
Warmeabfuhr ausreichend ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Monitoring

Das Gerat Uiberwacht die Leistung des Bremswiderstandes. Die Belastung des
Bremswiderstandes kann ausgelesen werden.

Der Ausgang fur den externen Bremswiderstand ist kurzschlussgeschiitzt. Das
Gerat Uberwacht nicht auf Erdschluss des externen Bremswiderstands.

Auswahl des externen Bremswiderstands

Die Dimensionierung eines externen Bremswiderstands hangt ab von der
bendtigten Spitzenleistung und Dauerleistung.

Der Widerstandswert R ergibt sich aus der benétigten Spitzenleistung und der
DC-Bus Spannung.

U2
R =
Pmax

R = Widerstandswert in Q
U = Schaltschwelle fiir Bremswiderstand in V
Pmax = Bendtigte Spitzenleistung in W

Wenn mindestens zwei Bremswiderstande an einem Antriebsverstarker
angeschlossen werden, beachten Sie folgende Kriterien:

» Der Gesamtwiderstand der angeschlossenen Bremswiderstande muss dem
zugelassenen Widerstand entsprechen.

» Die Bremswiderstande kdnnen parallel oder in Reihe angeschlossen werden.
Schliefen Sie nur Bremswiderstande mit gleichen Widerstandswerten
parallel, um die Bremswiderstande gleichmafig zu belasten.

* Die Gesamtdauerleistung der angeschlossenen Bremswiderstande muss
groRer als oder gleich der tatsachlich bendétigten Dauerleistung sein.

Verwenden Sie nur Widerstande, die als Bremswidersténde spezifiziert sind.
Passende Bremswiderstande, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.

Montage und Inbetriebnahme eines externen Bremswiderstands

Die Umschaltung zwischen internem Bremswiderstand und externem
Bremswiderstand erfolgt durch einen Parameter.

Den im Abschnitt Zubehér und Ersatzteile, Seite 684 aufgeflhrten externen
Bremswiderstanden liegt ein Informationsblatt bei, das weitere Angaben zu deren
Montage enthalt.

Dimensionierungshilfe

Beschreibung

Zur Dimensionierung werden die Anteile berechnet, die zur Aufnahme von
Bremsenergie beitragen.

Ein externer Bremswiderstand ist erforderlich, wenn die aufzunehmende
kinetische Energie die Summe der moéglichen internen Energieaufnahme
Ubersteigt.
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Interne Energieaufnahme

Intern wird Bremsenergie Uber folgende Mechanismen aufgenommen:
+ DC-Bus Kondensator Eyar
* Interner Bremswiderstand E,
+ Elektrische Verluste des Antriebsverstarkers Eg
* Mechanische Verluste des Antriebsverstarkers Emech

Werte fir die Energieaufnahme E4r finden Sie im Abschnitt Kondensator und
Bremswiderstand, Seite 49.

Interner Bremswiderstand

MaRgebend fir die Energieaufnahme des internen Bremswiderstands sind zwei
Kenngroéf3en.

» Die Dauerleistung Ppr gibt an, wieviel Energie auf Dauer abgefiihrt werden
kann, ohne den Bremswiderstand zu tberlasten.

+ Die maximale Energie Ecr begrenzt die kurzfristig abflihrbare, hohere
Leistung.

Wenn die Dauerleistung fiir eine bestimmte Zeit Uberschritten wurde, muss der
Bremswiderstand flir eine entsprechend lange Zeit unbelastet bleiben.

Die KenngréRen Ppr und Ecr des internen Bremswiderstands finden Sie im
Abschnitt Kondensator und Bremswiderstand, Seite 49.

Elektrische Verluste E¢

Die elektrischen Verluste E¢ des Antriebssystems kénnen aus der Spitzenleistung
des Antriebsverstarkers abgeschatzt werden. Bei einem typischen Wirkungsgrad
von 90% betragt die maximale Verlustleistung etwa 10% der Spitzenleistung.
Wenn bei der Verzdgerung ein niedrigerer Strom flief3t, reduziert sich die
Verlustleistung entsprechend.

Mechanische Verluste Enech

Die mechanischen Verluste resultieren aus der Reibung, die beim Betrieb der
Anlage auftritt. Die mechanischen Verluste sind vernachlassigbar, wenn die
Anlage ohne antreibende Kraft eine viel Iangere Zeit zum Stillstand bendtigt als
die Zeit, in der die Anlage abgebremst werden soll. Die mechanischen Verluste
kénnen aus dem Lastmoment und der Geschwindigkeit berechnet werden, aus
der der Motor zum Stillstand kommen soll.

Beispiel

Abbremsen eines rotatorischen Motors mit folgenden Daten:
* Anfangsdrehzahl: n = 4000 1/min
* Rotortragheit: Jr = 4 kgcm?2
+ Lasttragheit: J_ = 6 kgcm?
* Antrieb: Evar = 23 Ws, Ecr =80 Ws, Ppr =10 W
Die aufzunehmende Energie ergibt sich Uber:

2nn |2

E -
60

_1
B_§‘J'
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zu Eg = 88 Ws. Die elektrischen und mechanischen Verluste werden
vernachlassigt.

In den DC-Bus-Kondensatoren werden in diesem Beispiel Evar = 23 Ws
aufgenommen (Wert ist abhangig vom Antriebstyp).

Der interne Bremswiderstand muss die restlichen 65 Ws aufnehmen. Er kann als
Impuls Ecr = 80 Ws aufnehmen. Wenn die Last einmal abgebremst wird, reicht
der interne Bremswiderstand aus.

Wenn der Bremsvorgang zyklisch wiederholt wird, muss die Dauerleistung
berlicksichtigt werden. Ist die Zykluszeit groRer als das Verhaltnis aus der
aufzunehmenden Energie Eg und der Dauerleistung Ppr, gentigt der interne
Bremswiderstand. Wird haufiger gebremst, reicht der interne Bremswiderstand
nicht mehr aus.

In diesem Beispiel ist das Verhaltnis von Eg/Ppr 8,8 s. Wenn die Zykluszeit kirzer
ist, wird ein externer Bremswiderstand benétigt.

Dimensionierung externer Bremswiderstand

Kennlinien zur Dimensionierung des Bremswiderstands

.
n3 D1
nz

N1

Ny

[
<
A

Y

A
o'ee

Diese beiden Kennlinien werden auch bei der Dimensionierung des Motors
verwendet. Die zu berticksichtigenden Kennliniensegmente sind durch D; (D1 bis
Ds) gekennzeichnet.

FUr die Berechnung der Energie bei konstanter Verzégerung muss das
Gesamttragheitsmoment J; bekannt sein.

Ji=Jdm+ Je

Jm: Motortragheit (mit Haltebremse)

Jc: Lasttragheit

Die Energie fur jedes Verzdégerungssegment berechnet sich wie folgt:

2
2nn,

60

1
J, - (Di2: EJt .

Daraus ergibt sich fur die Segmente (D1) ... (D3):
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2
_ 1 2% 2 2
E1_§Jt. E ‘|:n3 _n1‘|
2
_1 2mn,
E,= 2Jt- 50
2
_1 2nn,
E,= 2Jt- 50

Einheiten: E; in Ws (Wattsekunden), J:in kgm2, w in rad und n; in 1/min.

Die Energieaufnahme E.ar der Antriebe (ohne Beriicksichtigung eines
Bremswiderstands) entnehmen Sie den technischen Daten.

In der weiteren Berechnung bericksichtigen Sie nur die Segmente D;, deren
Energie E; die Energieaufnahme der Antriebe Uberschreitet. Diese zusatzlichen
Energien Ep; sind Uber den Bremswiderstand abzuleiten.

Die Berechnung von Ep; erfolgt mit der Formel:
EDi = Ei - Evar (in WS)

Die Dauerleistung P wird flr jeden Maschinenzyklus berechnet:

P = ZEDi

¢ Zykluszeit

Einheiten: P¢c in W, Epi in Ws und Zykluszeit T in s

Die Auswahl erfolgt in zwei Schritten:

+  Wenn folgende Bedingungen erfiillt sind, ist der interne Bremswiderstand
ausreichend:

o Die maximale Energie bei einem Bremsvorgang muss kleiner sein als die
Spitzenenergie, die der Bremswiderstand aufnehmen kann: (Epi)<(Ecr).

o Die Dauerleistung des internen Bremswiderstands darf nicht Gberschritten
werden: (Pc)<(Ppr).

* Wenn die Bedingungen nicht erfillt sind, dann muss ein externer
Bremswiderstand eingesetzt werden, der die Bedingungen erflllt.

Bestelldaten flir die externen Bremswiderstande finden Sie unter Zubehor und
Ersatzteile, Seite 684.
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Funktionale Sicherheit

Grundlagen

Funktionale Sicherheit

Automatisierung und Sicherheitstechnik sind zwei eng zusammengehdérende
Bereiche. Projektierung, Installation und Betrieb komplexer
Automatisierungslésungen werden durch integrierte sicherheitsbezogene
Funktionen und Module vereinfacht.

Im Allgemeinen sind die sicherheitstechnischen Anforderungen
anwendungsabhangig. Die Héhe der Anforderungen richtet sich unter anderem
nach dem Risiko und dem Gefahrdungspotenzial, das von der Anwendung
ausgeht sowie nach den geltenden gesetzlichen Anforderungen.

Die sicherheitstechnische Gestaltung von Maschinen hat den Schutz von
Personen zum Ziel. Bei Maschinen mit elektrisch geregelten Antrieben geht die
Gefahrdung in erster Linie von bewegten Maschinenteilen und der Elektrizitat
selbst aus.

Nur Sie als Anwender, Maschinenbauer oder Systemintegrator sind mit allen
Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei Installation, Einrichtung, Betrieb,
Reparatur und Wartung der Maschine oder des Prozesses zum Tragen kommen.
Daher kdnnen nur Sie die Automatisierungslésung und die damit verbundenen
Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen fir eine ordnungsgemafe
Verwendung festlegen und diese Verwendung validieren.

AWARNUNG

NICHTERFULLUNG DER ANFORDERUNGEN FUR
SICHERHEITSFUNKTIONEN

+ Spezifizieren Sie in der Risikoanalyse, die Sie ausfiihren, die Anforderungen
und/oder MaBnahmen, die implementiert werden missen.

« Stellen Sie sicher, dass |hre sicherheitsbezogene Applikation mit den
entsprechenden Sicherheitsbestimmungen und -standards Ubereinstimmt.

» Stellen Sie sicher, dass geeignete Verfahren und MalRnahmen (gemaf den
entsprechenden Industriestandards) implementiert wurden, um
Gefahrensituationen beim Maschinenbetrieb zu vermeiden.

« Bei Gefahr fir Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicherheitssperren
zu verwenden.

+ Prifen Sie die globale Sicherheitsfunktion und unterziehen Sie lhre
Anwendung umfassenden Tests.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Gefahrdungs- und Risikoanalyse

Die Norm IEC 61508 ,Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/
elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme® definiert die
sicherheitsbezogenen Aspekte von Systemen. Die Norm betrachtet nicht nur eine
einzelne Funktionseinheit eines sicherheitsbezogenen Systems, sondern alle
Elemente einer Funktionskette (zum Beispiel vom Sensor Gber die logischen
Verarbeitungseinheiten bis zum Aktor) als eine Gesamteinheit. Diese Elemente
mussen in ihrer Gesamtheit die Anforderungen des jeweiligen Sicherheits-
Integritatslevels erflllen.

Die Norm IEC 61800-5-2 ,Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer
Drehzahl — Anforderungen an die Sicherheit — Funktionale Sicherheit” ist eine
Produktnorm, die die sicherheitsbezogenen Anforderungen an Antriebsverstarker
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festlegt. In dieser Norm werden unter anderem sicherheitsbezogene Funktionen
fur Antriebsverstarker definiert.

Auf Basis der Anlagenkonfiguration und -verwendung muss eine Gefahrdungs-
und Risikoanalyse der Anlage (zum Beispiel nach EN ISO 12100 oder EN ISO
13849-1) durchgefiihrt werden. Die Ergebnisse dieser Analyse missen bei der
Konstruktion der Maschine und der anschliellenden Ausstattung mit
sicherheitsbezogenen Einrichtungen und sicherheitsbezogenen Funktionen
berlcksichtigt werden. Die Ergebnisse lhrer Analyse kdnnen von in dieser
Dokumentation oder mitgeltenden Dokumentationen enthaltenen
Anwendungsbeispielen abweichen. Es kdnnen zum Beispiel zusatzliche
sicherheitsbezogene Komponenten erforderlich sein. Grundsatzlich haben die
Ergebnisse aus der Gefahrdungs- und Risikoanalyse Vorrang.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Fihren Sie eine Gefahren- und Risikoanalyse durch, um das geeignete
Sicherheitsintegritatslevel und andere Sicherheitsanforderungen zu
bestimmen, die fir Ihre spezifische Applikation gemaf der entsprechenden
Standards gelten.

» Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption lhrer Maschine eine Gefahren-
und Risikoanalyse nach EN/ISO 12100 durchgefiihrt und im Anschluss
daran eingehalten wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Die Norm EN ISO 13849-1 (Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene
Teile von Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Gestaltungsleitsatze) beschreibt einen
iterativen Prozess fir die Auswahl und Gestaltung der sicherheitsbezogenen Teile
von Steuerungen, um das Risiko fur die Maschine auf ein vertretbares Maf3 zu
begrenzen.

So fuhren Sie eine Risikobeurteilung und -minimierung nach EN ISO 12100 durch:
1. Grenzen der Maschine festlegen.

Gefahrdungen der Maschine identifizieren.

Risiko beurteilen.

Risiko bewerten.

o kN

Risiko verringern durch:
* Die Konzeption
» Schutzeinrichtungen
» Informationen fur die Benutzer (siehe EN ISO 12100)

6. Sicherheitsbezogene Teile der Steuerung (SRP/CS, Safety-Related Parts of
the Control System) in einem iterativen Prozess gestalten.

Gestalten Sie die sicherheitsbezogenen Teile der Steuerung in einem interaktiven
Prozess wie folgt:

Schritt | Aktion
1 Identifizieren notwendiger Sicherheitsfunktionen, die Gber SRP/CS (Safety-Related Parts
of the Control System ausgefiihrt werden.
2 Bestimmen der notwendigen Eigenschaften fiir jede Sicherheitsfunktion.
3 Bestimmen des benétigten Performance-Levels PL..
4 Identifizieren der sicherheitsbezogenen Teile, welche die Sicherheitsfunktion ausfiihren.
5 ?qlstimmen des Performance-Levels PL der zuvor erwahnten sicherheitsbezogenen
eile.
6 Verifizieren des Performance-Levels PL fir die Sicherheitsfunktion (PL = PL;).
7 Uberpriifen, ob alle Anforderungen erfiillt wurden (Validierung).
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Weitere Informationen finden Sie unter https://www.se.com.

Safety Integrity Level (SIL)

Die Norm IEC 61508 spezifiziert 4 Sicherheits-Integritatslevel (Safety Integrity
Level (SIL)). Sicherheits-Integritatslevel SIL1 ist die niedrigste Stufe und
Sicherheits-Integritatslevel SIL4 ist die hochste Stufe. Grundlage fiir die
Ermittlung des Sicherheits-Integritatslevels, das fir die Anwendung erforderlich
ist, ist eine Beurteilung des Gefahrdungspotenzials anhand der Gefahrdungs- und
Risikoanalyse. Daraus wird abgeleitet, ob die betreffende Funktionskette als
sicherheitsbezogen gelten muss und welches Gefahrdungspotenzial damit
abgedeckt werden muss.

Average Frequency of a Dangerous Failure per Hour (PFH)

Zur Aufrechterhaltung der Funktion des sicherheitsbezogenen Systems erfordert
die Norm IEC 61508, abhangig vom erforderlichen Sicherheits-Integritatslevel
(Safety Integrity Level (SIL)), abgestufte fehlerbeherrschende sowie
fehlervermeidende Mallinahmen. Alle Komponenten missen einer
Wahrscheinlichkeitsbetrachtung unterzogen werden, um die Wirksamkeit der
getroffenen fehlerbeherrschenden Mallnahmen zu beurteilen. Bei dieser
Betrachtung wird die mittlere Haufigkeit eines gefahrbringenden Ausfalls je
Stunde (Average Frequency of a Dangerous Failure per Hour (PFH)) ermittelt.
Dies ist die Haufigkeit pro Stunde, mit der ein sicherheitsbezogenes System
gefahrbringend ausfallt und die Funktion nicht mehr korrekt ausgefiihrt werden
kann. Die mittlere Haufigkeit eines gefahrbringenden Ausfalls je Stunde darf
abhéangig vom Sicherheits-Integritatslevel bestimmte Werte fiir das gesamte
sicherheitsbezogene System nicht tiberschreiten. Die einzelnen PFH-Werte einer
Funktionskette werden zusammengerechnet. Das Ergebnis darf den in der Norm
vorgegebenen Maximalwert nicht Gberschreiten.

SIL PFH bei hoher Anforderungsrate oder kontinuierlicher Anforderung
4 2109... <108
3 2108 ... <107
2 2107 ... <106
1 2106 ... <105

Hardware Fault Tolerance (HFT) und Safe Failure Fraction (SFF)

In Abhangigkeit vom Sicherheits-Integritatslevel (Safety Integrity Level (SIL)) fur
das sicherheitsbezogene System fordert die Norm IEC 61508 eine bestimmte
Hardware-Fehler-Toleranz (Hardware Fault Tolerance (HFT)) in Verbindung mit
einem bestimmten Anteil ungefahrlicher Ausfalle (Safe Failure Fraction (SFF)).
Die Hardware-Fehler-Toleranz ist die Eigenschaft eines sicherheitsbezogenen
Systems, die geforderte Funktion selbst dann ausfihren zu kénnen, wenn ein
oder mehrere Hardwarefehler vorliegen. Der Anteil ungefahrlicher Ausfalle eines
sicherheitsbezogenen Systems ist definiert als das Verhaltnis der Rate der
ungefahrlichen Ausfalle zur Gesamtausfallrate des sicherheitsbezogenen
Systems. Gemal der IEC 61508 wird das maximal erreichbare Sicherheits-
Integritatslevel eines sicherheitsbezogenen Systems durch die Hardware-Fehler-
Toleranz und den Anteil ungefahrlicher Ausfalle des sicherheitsbezogenen
Systems mitbestimmt.

Die Norm IEC 61800-5-2 unterscheidet zwei Typen von Teilsystemen (Typ A-
Teilsystem, Typ B-Teilsystem). Diese Typen werden anhand von Kriterien
festgelegt, die in der Norm flir die sicherheitsbezogenen Bauteile definiert sind.
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SFF HFT Typ A-Teilsystem HFT Typ B-Teilsystem

0 1 2 0 1 2
<60 % SIL1 SIL2 SIL3 — SIL1 SiL2
60 ... <90 % SIL2 SIL3 SiL4 SIL1 SIL2 SIL3
90 ...<99 % SIL3 SiL4 SiL4 SiL2 SIL3 SiL4
299 % SIL3 SiL4 SiL4 SIL3 SiL4 SiL4

Fehlervermeidende MaBRnahmen

Systematische Fehler in der Spezifikation, in der Hardware und der Software,
Nutzungsfehler und Instandhaltungsfehler des sicherheitsbezogenen Systems
missen so weit wie moglich vermieden werden. Die Norm IEC 61508 schreibt
hierfur eine Reihe von fehlervermeidenden MalRnah