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Compax3

Compax3 ist der globale Servoantrieb
von Parker Hannifin. Die Antriebs-
reihe umfasst ein- und mehrachsige
Antriebe sowie Hydraulikregler. Der
Leistungsbereich reicht dabei von

1 bis 110 kVA.

Die Servoantriebe werden vollstédndig
in Deutschland entwickelt und auch

dort gefertigt. Ein weiterer Fertigungs-
standort fir Compax3 wurde in der
USA aufgebaut. Als globaler Servo-
antriebsregler ist Compax3 selbstver-
standlich weltweit verfligbar. Ser-
vice- und Supportstandorte befinden
sich heute in der Nahe aller wichtigen
Industriestandorte — weltweit. Eine

Innovative flexible Geratetechnik

Compax3 wurde mit dem Schwerpunkt der maximalen Offenheit und Flexibilitat fir unterschiedlichste Anwendungen

entwickelt.

Motoren / Aktuatoren

Motoren und Aktuatoren werden heu-
te in den unterschiedlichsten Ausfih-
rungen und Technologien angeboten.
Die Compax3-Servoantriebe unter-
stltzen die gebrauchlichsten Moto-
ren. Dazu gehdren insbesondere:

e Sinuskommutierte Synchron- und
Asynchronmotoren

e Direktantriebe
e Torquemotoren
e | inearservomotoren
e \/oice Coil Motoren

Regelungstechnik

Gebersysteme

In diesem Zusammenhang unterstit-

zen die Compax3-Servoantriebe die

folgenden Gebersysteme:

¢ Resolver

e Sinus — Cosinus — Geber (Single-
oder Multiturn)

¢ Hiperface-Schnittstelle
e EnDat-Schnittstelle

e Hallsensoren — analog und digital

e Encoder - rotativ und linear
e Abstandscodiert
¢ Inkrementell und RS422
e EnDat-Schnittstelle

Die moderne Regelungstechnik des Antriebsreglers mit automatischer Lasti-
dentifikation / Selbsteinstellung und zuschaltbarer Beobachterfunktion ist der
Garant fir die stets unter allen Bedingungen optimale Bewegungsfihrung.

Kommunikation

Ein wesentliches Merkmal offener Systeme ist die Unterstlitzung aller gangigen
Feldbus-Schnittstellen. Profibus, CANopen, DeviceNet gehdren ebenso dazu
wie moderne Ethernet-basierende Schnittstellen EtherCAT und Powerlink. Der
offene Kommunikationsstandard OPC erleichtert die Einbindung ins Gesamt-

system erheblich.

Fir dynamische, mehrachsig-synchronisierte Anwendungen steht fir alle An-
triebe der Compax3-Familie ein echtzeitféahiger Antriebsbus zur Verfiigung.

besondere Rolle spielen hierbei die
“Parker Automation Technology
Centers” — geschultes und erfahrenes
Personal aus Applikation und Support
leistet in jeder Situation die erforderli-
che professionelle Unterstitzung.

ETHERNET

Dem
CANcpen

- |
—
EtherCAT.

Technology Group



Software / Tools

Eine moderne Automatisierungskomponente, die wie Compax3 sehr komplex

ist und eine hohe Funktionalitat bietet, wird erst durch ein intuitiv handzuhaben-

des Softwaretool einfach und effizient nutzbar. Parker hat hierfir die Software m

»Parker Integrated Engineering Tool“ entwickelt. Wesentliche Bestandteile

dieses Software-Paketes sind:

e \Verwaltung von Multi-Achs-Sys-
temen

e ServoManager
¢ Wizard-Technologie
e Online-Hilfe
e Oszilloskop
® Mechatronik-Unterstitzung

e MotorManager

e HydraulikManager

e |[EC 61131-3 / CoDeSys - Pro-
grammierumgebung

e |EC 61131-3 — Debugger

e PLCopen Motion Control Funkti-
onsbldcke

Parker Integrated Engineering Tool

ENGINEERING YOUR SUCCESS.

Dieses Softwaretool steht dem Anwender bei der Konfiguration, der Inbetrieb-
nahme und Optimierung, der Programmierung sowie auch bei der Wartung aller

Compax3-Gerate zur Seite.

Systemlésungen

Die Servoantriebe der Reihe Com-
pax3 sind ein wichtiger Baustein
zum Aufbau kompletter Automati-
sierungssysteme. Dem Anwender
stehen weitere, optimal auf Compax3
zugeschnittene Komponenten zur
Verfligung. Das sind insbesondere:

e Bedienen und Beobachten — Be-

diengerate Pop flr alle Grafik- und
Textanwendungen

e Service und Wartung — Aufsteck-
modul - BDM
e Parameterdnderung
¢ Handbetrieb
e Geratetausch ohne PC

e Erweiterungsmodule fur die Feld-
ebene - externe Gerate fir digitale
und analoge Signalerfassung und
Steuerung - PIO

Compax3 121730 oder 121T40

RS485

CANopen




Mechatronische Gesamtlésungen
Eine besondere Rolle kommt heute
mechatronischen Gesamtlésungen
zu. Parker Hannifin ist nicht nur Her-
steller fortschrittlicher Antriebs- und
Steuerungstechnik, sondern auch
Hersteller von

e Handhabungstechnik

e Prazisionsmechanik

Als besonderen Service bieten wir un-
seren Kunden komplette, einbauferti-
ge mechatronische Lésungen an, die
sowohl branchen- als auch kunden-
spezifisch entwickelt und hergestellt
werden. In vielen Féllen reduziert sich
so der Entwicklungsaufwand seitens
des Anwenders erheblich. Tausende
installierter Systeme zeugen von der
hohen Kompetenz und Erfahrung von
Parker Hannifin und seiner Partner,
den ,Parker Automation Technology
Centers". Vorgefertigte integrierte
Technologiefunktionen unterstitzen
den Anwender bei seiner Arbeit. Dar-
Uber hinaus besteht aber auch jeder-
zeit die Mdglichkeit, diese Funktionen
mit eigenem Know How zu erweitern.

Qualitat

An die Maschinen und Systeme unserer Kunden werden
héchste Anforderungen bezuglich der Ausfallsicherheit
gestellt. Compax3 von Parker Hannifin Ubertrifft die hohen
Anspriiche an die Qualitét einer Automatisierungskom-
ponente bei weitem. Nicht nur die Qualitdtskennzahlen,
sondern auch unsere Kunden sprechen hier eine eindeuti-
ge Sprache.

Sicherheit

Aber auch an die Sicherheit der Maschinen - z.B. ganz of-
fensichtlich bei Pressen und Robotern — werden hohe An-
forderungen gestellt. Antriebsintegrierte Losungen, wie bei
Compaxa3 realisiert, unterstlitzen den Maschinenentwickler
bei der Realisierung sicherer und trotzdem 6konomischer
L&sungen.



Compax3 - Die Einachsvarianten

e direkter Netzbetrieb

e Integrierte Sicherheitstechnik
Compax3S: Sicherer Halt nach
EN 954-1 (Kategorie 3)

e Fernwartung

Leistungsdaten

Gerat: Strom [Aer] Netzspannung
Compax3 [ lspitze(<5 S)

S025V2 2,5 5,5 .

S063V2 6.3 12,6 1 *230/240 VAC
S100V2 10 20 .

S150V2 15 30 3 *230/240 VAC
S015Vv4 1,5 4,5

S038Vv4 3,8 9,0

S075V4 7,5 15 3 * 400/480 VAC
S150V4 15 30

S300Vv4 30 60

HO50V4 50 75

HO90V4 90 185 3+400/480 VAC
H125V4 125 187,5

H155V4 155 232,5
BaugroBe / Gewicht

Gerat: Abmessungen [nm] Abstéande [mm]
Compax3 H B T H2 H3 Bi B2 H1
S025V2 222 84 172 203 191 40 65 210
S063V2 222 100 172 203 191 40 65 210
S100V2 279 115 172 259 248 40 65 267
S150V2 279 158 172 259 248 39 80 267
S015V4 279 84 172 259 248 40 65 267
S038Vv4 279 100 172 259 248 40 65 267
S075V4 279 115 172 259 248 40 65 267
S150V4 279 158 172 259 248 39 80 267
S300V4 412 175 172 391 380 47,5 80 400
HO50V4 453 252 245 - - - 150 440
HO90V4 669 257 312 - - - 150 630
H125V4 720 257 355 - - - 150 700
H155V4 720 257 355 - - - 150 700

Leistung [kVA]

1,0
2,5
4,0
6,0
1,25
3,1
6,2
11,5
25,0

35,0
70,0
91,0
109,0

Gewicht [kg]

2,0
2,5
4,3
6,8
3,1
3,5
4,3
6,8
10,9

17,4
32,5
41,0
41,0

Compax3S

Compax3H
B T
B
<
<
—
\
=~
™~
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i
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Compax3 - Die Mehrachsvariante

Kostenoptimierung durch

e Reduzierung der Verkabelungs-
kosten

e Zentrales Netzmodul

e Zentraler Ballastwiderstand
e Zentrale Kondensatorbank
e Zentrales NetZzfilter

e Zentrale Programmierschnittstelle
(USB)
e Geringe EinbaumaBe
e Optionale Sicherheitstechnik
e SO - ohne Sicherheitstechnik
S1 - Safe Torque Off, Safe Standstill
SS1 mit PL=Kat 3
e S2 - erweiterte Funktion, Safe

Torque Off
e S3 - erweiterte Funktionen

Leistungsdaten

Compax3  luwer  laie(<BS)
MO050D6 5 10 325 ... 679 VDC
M100D6 10 20 (Bemessungsspannung
M150D6 15 30 560 VDC)
M300D6 30 60
PSUP Puwr  Puomdl<5s)
50 ... 60 Hz

PSUP10D6 10 20 3AC230V...480V £10 %

(Bemessungsspannung
PSUP20D6 20 40 3 AC 400 V)
BaugroBe / Gewicht
o —
MO050D6 360 50 263 3,5
M100D6 360 50 263 3,6 T
M150D6 360 50 263 3,6
M300D6 360 100 263 5,25
PSUP10D6 360 50 263 3,95 0
PSUP20D6 360 100 263 6,3




Systemaufbau

Pop

Bewegungssteuerung
Compax3 powerPLmC-C1x

Bewegungssteuerung
C3 powerPLmC-E20

Kommunikationskanal

Compax3S Compax3M
High Performance Mehrachs
Servoantrieb Servoantrieb

Synchron Servo Motoren Direktantriebe Handhabungsachsen



Compax3H

High Power

High Performance
Servoantrieb

Compax3F
High Performance
Hydraulik Regler

IEC 61131-3

PLCopen

Datenhandling

Visualisierung

Kommunikation (Prozess-Steuerung)
Zugriff auf alle Komponenten
Projektverwaltung

Kommunikation
Mehrachs-Werkzeug
C3 ServoManager
Drive Interface

IEC 61131-3
PLCopen
CamDesigner
Optimierung
Inbetriebnahme
Diagnostik / Analyse / Wartung
Oszilloskop

MotorManager
Motor-Datenbank
HydraulicsManager
Ventil-Datenbank

Dimensionierungs-
Werkzeug

PC Software

Prazision Aktuatoren

Hydraulik Komponenten



Software

Parker Integrated Engineering Tool

Softwaretool fiir Motion Control
Produkte von Parker

Das Software-Framework integriert
folgende Funktionen:

Konfiguration, Inbetriebnahme,
Programmierung, Visualisierung,
Wartung / Service / Diagnose und
Optimierung

Wizard-basierende Bedienung

Unterstutzung von unterschied-
lichen Technologien zur Bewe-
gungsautomation wie:
e AC-, DC-Umrichter, Servo- und
Hydraulikantriebstechnik
Programmier-Standard IEC 611313
und PLCopen-Funktionalitat
Bibliotheken fir Kommunikation
und verschiedene Anwendungs-
gebiete

Zugriff auf alle Systemkomponen-
ten und Daten

Das Tool steht dem Anwender
kostenlos zur Verfigung

C3 ServoManager

Geflhrte Konfiguration

e Automatische Abfrage aller notwendi-
gen Eingaben

e Grafische Unterstltzung

Inbetriebnahme - Modus

e Hand - Verfahren einzelner Achsen

¢ \ordefinierte Profile

e Komfortable Bedienung

e Speichern von definierten Profilen

e Automatische Ermittlung des Trag-
heitsmoments

4 - Kanal Oszilloskop integriert

e Signalverfolgung direkt am PC

¢ Verschiedene Modi (single / normal /
auto / roll)

e Zoom - Funktion

e Export als Bild oder als Tabelle (z.B.
fur Excel)

=
23 - fchae]
LM - Achsed
C3M - fchead

i CISTIIT40
| = S-Dwes

k.[ﬂ‘ﬁ:lﬂmﬁ

Ferite

MotorManager

e Komplette Motor - Datenbank fir
Motoren von Parker
¢ Integration von Kunden - Motoren
e Ermitteln von MotorkenngréBen und
des Motorlagegebers

HydraulicsManager

e Ventil-Datenbank fiir Ventile von
Parker
e Integration von Kunden - Ventilen

10

&5 2007 (Namberg)
CEM Gardtmverbund

34 - HUB Slave
C3W1. HUE Master
= 35 - Garsteqrops

330 50 Prequenrurmichber

550 650 Fraquenzurrichier

590 %30 Gleichestroevantrich
e3P 1EL 140 <PULID

e

CamDesigner

Tool zur Kurvenerstellung

Standard und Expertenmodus
Auswertung der Bewegungsprofile
Uberpriifung der Antriebs-
dimensionierung
Ubergangsgesetze aus VDI - Richt-
linie 2143




Programmierung
CoDeSys

CoDeSys ist eine Entwicklungsumge-
bung zur Programmierung, die lhnen
eine deutliche Zeitersparnis bei der
Erstellung lhrer Applikationen bringt.

e |eistungsféhige Entwicklungsum-
gebung, weltweit etabliert

¢ universelle Programmierplattform
fur verschiedene Geréate

e komplette Offline - Simulation
e visuelle Elemente

e Bibliotheksmanagement fiir benut-
zerdefinierte Anwendungen

¢ kontextsensitiver Hilfeassistent

e Datenaustausch zwischen Geraten
verschiedener Hersteller

e komplette Online Funktionalitat

e ausgereifte, technische Eigen-
schaften

e kostenlos

Eigene Projekte verwalten:

e Abspeichern von kompletten
Projekten (Sourcefile) inklusive
Symbolik und Kommentaren,
Serviceeinsatze werden einfacher,
weil auf dem Servicegerét keiner-
lei Projektdaten vorhanden sein
mussen

e Archivieren der Projekte als ZIP
File
e Erstellen eigener Bibilotheken, die
als getestete Programmteile wie-
derverwendet werden kénnen
¢ diese Bibliotheken kénnen geschuitzt
werden
e z.B. Wickler, Synchronisierbausteine,
etc.

e \lerschiedene User Levels erlauben

ein Sperren von Programmteilen
Uber Passworte

¢ Je nach Aufgabenstellung kann
zwischen 5 IEC Sprachen plus
CFC gewahlt werden. Diese
Sprachen kénnen auch gemischt
werden

Programmentwicklung in CFC

IEC 61131-3

Die IEC 61131-3 ist die einzige
weltweit, unternehmens- und produk-
tunabhangige, unterstitzte Program-
miersprache fur industrielle Automati-
onsgerate.

Die IEC 61131-3 umfaBt grafische
und textuelle Programmiersprachen:
e Anweisungsliste

e Strukturierter Text

e Kontaktplan

e Sequentielle Ablaufsprache

e Funktionsplan

Funktionsplan:

AND m n
Al
[ Blq
Strukturierter Text:
Kontaktp|an:
A B Cc
l—( }—M—()—l

Anweisungsliste (AWL):

LD A
ANDN B
ST C

¢ |Integrierte Standards bieten:
e eine vertraute Programmierumge-
bung
¢ eine einheitliche Programmierung

¢ Integrierte Standards reduzieren:
e den Entwicklungsaufwand
e die Wartungskosten
¢ die Softwarepflege
e den Schulungsaufwand

¢ Integrierte Standards steigern:
e die Produktivitat
e die Software - Qualitat
e die Konzentration auf die Kernkom-
petenz

11

PLCopen

PLCopen ist eine firmen- und
produktunabhéngige Organisati-

on, die die Programmiersprache

IEC 61131-3 maBgeblich unterstitzt.
Zu ihren speziellen Aufgaben gehort
auch die Definition von grundlegen-
den bewegungsrelevanten Abldufen.
Die PLCopen-Organisation setzt
sich aus Anwendern und Herstellern
von Automatisierungskomponenten
zusammen.

| PLC c;pen

motion
control_ n

Parker Hannifin ist aktives Mitglied
der Task Force ,,Motion Control“. Der
Anwender von Parker Antriebstechnik
hat damit den groBen Vorteil, stets
von den aktuellsten Entwicklungen
der PLCopen zu profitieren.

Parker ist Mitglied der
"CoDeSys Automation Alliance"




Regelungstechnik

Echtzeit Signalverarbeitung Signalauflésung

« Reduktion des Quantisierungsrau- ohne Uberabtastung mit Uberabtastung

schens

 Steigerung der Signalaufldsung Geschwindigkeitsistwert

e durch Uberabtastung des Geschwin-
digkeits- und Stromsignals |I|"|'I|‘|I|LI.|I|,|'|I |[|I rlf'li |||I||.Il||||'1hlll!!‘|!!|| I|| [ &~

e Online - Geberfehler - Kompensa- - l o H |
tion von Offset- und Verstarkungs-
fehlern

e 14 Bit Aufldsungssteigerung
(Steigerung der Auflésung der MaB- Online - Geberfehler - Kompensation
stabsteilung um bis zu 14 Bit) ohne Kompensation mit Kompensation
e durch Interpolation von Sinus - Cosi- | |

nus - Gebersignalen IR ‘| '| st twert | i
. o AL L3 A romistwe Lo b b bt o o
e Ermittlung der Geschwindigkeit FUy A L L iy -— —> I T

durch Beobachtertechnik o
e \erdoppeln der Reglerbandbreite eSChw'"d'gke'ts'StweH-._ O R T Y
¢ durch Lastmomentbeobachter - i NI ﬂ’ T
Prinzip T ’ |

(o)

Ruckbegrenzte Sollwertgenerie-

rung, dadurch: 1: Position \ s
e Schonender Umgang mit dem — _
bewegten Gut 2: Geschwindigkeit Ti !

e Erhdhung der Lebensdauer von
mechanischen Elementen

» Uberschwingfreies Positionieren 4: Ruck

3: Beschleunigung }

e Weniger Anregung fur Elastizitat
der Maschine

Regelung:

e Regler im Rickflihrungszweig ver-
meidet diffqrenzierende Anteile im
Zahler der Ubertragungsfunktion
(diese fiihren zu starkem Uber- Schleppfehler .
schwingen des Istwerts) =

e Automatischer und robuster Reg- Drehzahl

lerentwurf Sollwertgenerat
e Anwenderorientierte Optimierungspa- -
rameter ,Dampfung” und ,,Steifigkeit“

e Optimierung des Fihrungsverhal-
tens
e Minimierung des Schleppfehlers

e durch Vorsteuerung von Drehzahl,
Beschleunigung, Strom und Ruck

Wirkung der VorsteuermaBBnahmen am Beispiel der Ruckvorsteuerung
ohne Ruckvorsteuerung mit Ruckvorsteuerung

e Dual Loop Option
o Uber ein zusétzliches Gebersystem
zur Erfassung der Istposition der Last
lasst sich die Lastregelung aktivieren.

Inbetriebnahme / Regleroptimierung

e Automatisches Ermitteln des Last-
tragheitsmoments

e Compax3 - MotorManager zum
Ermitteln der MotorkenngréBen
und des Motorlagegebers

e Optimierung mit integrierter Oszil-
loskop - Funktion




Signalanalyse fur die Systemidentifikation

friiher

Durchfiihrungsbedingungen:

$ Teure und komplexe Messtechnik erforderlich
¢ Spezialwissen erforderlich

¢ Durchfiihrung nur im offenen Regelkreis méglich
(= geféhrlich)

Wozu dienen die neuen Funktionen?

Analyse und Optimierung der Mechanik

Ubertragungsverhalten der Mechanik

e Einfaches Messen des dynamischen Verhaltens der
Mechanik, dadurch:
® \erbesserungsmoglichkeiten der mechanischen Konstruktion
erkennbar.
e Hohere Steifigkeit und Genauigkeit des Gesamtsystems
erreichbar .
(verbesserte Mechanik = bessere Reglerperformance)

Modal-Analyse

e Schwingungsanalyse der mechanischen Konstruktion
durch Vorgabe einer sinusférmigen Motorkraft mit defi-
nierter Frequenz.

e Auf zusétzliche Anregung durch elektrodynamische
Shaker oder Impulshammer kann oftmals verzichtet
werden.

13

heute

Durchfiihrungsbedingungen:

& Durchfiihrung mit handelstiblichem PC

& Einfache und sichere Bedienung durch die Compax3 ServoMa-

nager Software
Kein Spezialwissen erforderlich

Die im Servoregler implementierten Sicherheitsfunktionen
gewahrleisten eine gefahrlose Messsung im geschlossenen
Lageregelkreis

Analyse und Optimierung der Regelung

Ubertragungsverhalten der Mechanik

¢ Bessere und schnellere Regleroptimierung durch Kennt-
nis des Ubertragungsverhaltens der Regelstrecke.

e Gezieltes Bedampfen mechanischer Resonanzstellen
mit Hilfe von Notch- bzw. Tiefpass - Filtern.

Ubertragungsverhalten der Regelung

e Qualitétsbeurteilung der Regelung bezliglich FUhrungs-
verhalten:
e im Zeitbereich durch Sprungantwort
* im Frequenzbereich durch Frequenzgang
e Optimierung der Regelung durch Anwenden von Stabilitats-
kriterien aus der Regelungstheorie (z.B. Nyquist - Kriterium
oder Hurwitz - Kriterium)

e Qualitdtsbeurteilung der Regelung bezlglich des Stor-
verhaltens:
e im Zeitbereich durch die Stdrstrom - Sprungantwort'
® im Frequenzbereich durch Messung und Analyse des Nach-
giebigkeits - Frequenzgangs?®

' Nachbildung einer externen, sprunghaften Storkraftanderung.
2 Der Nachgiebigkeitsfrequenzgang gibt an, wie groB die durch eine Stérkraft verursachte Regelabweichung in
Abhdngigkeit deren Frequenz ist.



Anbindung an Uibergeordneten Steuerungen

Die digitalen E/As kdnnen optional um 12 E/As erweitert werden
(Option M10 und M12)

Profibus - Kenndaten

DP-Versionen: DPVO / DPVA
A Baudrate: bis 12 MHz
Profibus ID: C320

CANopen - Kenndaten

Baudrate [kBit/s]: 20 ... 1000
‘Controlwort
1 Parameter Service-Data-Objekt: SDO1
; Prozess-Data-Objekte: PDO1, ... PDO4

DeviceNet - Kenndaten

I/O - Daten: bis 32 Byte
Baudrate [kBit/s]: 125 ... 500
Teilnehmer: bis 63 Slaves

1.Parameter _ _

— Ethernet Powerlink - Kenndaten
Baudrate: 100 Mbits (FastEthernet)
Zykluszeit: 1ms

EtherCAT - Kenndaten
Baudrate: 100 Mbits (FastEthernet)
Zykluszeit: 1ms

Uber die CANopen Masterfunktionalitét lassen sich externe digitale und ana-
loge Ein- und Ausgangsmodule integrieren.

Dazu bieten wir das Parker I/O - System (PIO) an:

e CANopen Feldbuskoppler

e digitale und analoge Ein- und Ausgangsmodule

14



Sicherheitstechnik

Der Antriebsregler Compax3M und
Compax3S unterstltzt die Sicher-
heitsfunktion "Sicher abgeschalte-
tes Moment" (STO) im Sinne von
"Sicherer Halt", mit Schutz gegen
unerwarteten Anlauf nach den Anfor-
derungen der EN 954-1 Kategorie 3,
EN ISO 13849-1 PL=d und EN 1037.
Zusammen mit dem externen
Sicherheitssteuergerat kann auch
die Sicherheitsfunktion "Sicherer
Stillstand 1" (SS1) nach den Anfor-
derungen der EN 954-1 Kategorie 3,
genutzt werden.

Das Abschalten des Motormoments
muss dabei Uber die Maschinensteu-
erung herbeigefiihrt werden.

STO-Funktion bei Compax3S

STO-Funktion bei Compax3M

GemaB einer nach Maschinenrichtlinie
89/392/EWG bzw. EN 292; EN 954,
EN ISO 13849-1 und EN 1050
durchzufiihrenden Gefahrenanalyse /
Risikobetrachtung muss der Maschi-
nenhersteller das Sicherheitssystem
fur die gesamte Maschine unter Ein-
bezug aller integrierten Komponenten
projektieren. Dazu z&hlen auch die
elektrischen Antriebe.

Compax3 mit

"Safe Torque Off" - STO

Die Sicherheitsfunktion STO bzw.
"Sicherer Halt" sind fir die beiden
Familien Compax3S und Com-
pax3M unterschiedlich realisiert
worden. Beim Compax3S muissen

die Ruckfluihrzweige der 2-kanaligen
Abschaltung zur Uberwachung in die
externe Beschaltung miteinbezogen
werden. Beim Compax3M muss bei
der Inbetriebnahme und in bestimm-
ten Wartungsabstanden ein Protokoll
Uber die ordnungsgemaBe Funkti-
on der Sicherheitsfunktion erstellt
werden. Die Sicherheitsfunktion im
Compax3M wurde vollkommen ohne
verschleiBbehaftete Relais-Technik
realisiert.

Im Compax3H ist keine Sicherheits-
funktion integriert.

Safety 1*1
Controller Channel 1 | Controller Compax3$S
T Channel 2 | PWM |
: - ?Vcc
o : E —+H —_—
+24V ' 5
g
ESO | M7 Safe E Feedback 6 IGBT %
)\ LogiC Channel 2 % Driver
] g
Safety N
Controller ! Controller Compax3M...S1
g [PWM]
i Channel 1
S |
+24V i .
I
. Channel 2 i‘s‘;@@
1+
ESO | Safe 6 1GBT
\\— Logic J Driver
E]

ESO = Emergency switch off
*1 Deceleration Input
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Gerate - Technologie
Compax3 110T10: Analog oder Schritt- / Richtungs -Eingang

Funktionsumfang 110T10

Compax3 [10T10 mit analoger unveranderter Form erhalten. =
Schnittstelle oder alternativ mit Compax3 [10T10 ist der ideale =
Schritt- / Richtungs- bzw. Encoder- Migrationspfad von analogen 10 V

Stellsignalen ist der einfache und Antrieben zu digitalen, intelligenten

preiswerte Einstieg in die Servoan- Servoantrieben.

triebstechnik. Die zentrale Steuerein-
heit, ob SPS oder PC, bleibt dabei in

Sie konnen zwischen unterschiedlichen Betriebsarten wahlen:

+10V - Eingang R

e +10 V Drehzahlvorgabe mit PTTvT T N
Encodernachbildung als Lage- S EEERTI TEE SEPT ST EEEETLIRPY SSPLERE
Istwert-Riickkopplung S B o

e +10 V Stromsollwertvorgabe mit ‘ YA
Encodernachbildung als Lage-Ist-
wert-Rickkopplung und konfigu-
rierbaren Haltefunktionen

——————————————————————————————————————

7777777777777777777

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Schritt- / Richtungs-Eingang

e Schritt- / Richtungs-Signalen als e
24 V-Pegel oder T T T

e Schritt- / Richtungs-Signalen ent- . I
sprechend RS422 | [ 1 I O O

Encoder-Eingang
e RS422
o 24 V-Pegel

'
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
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Compax3 T11: Positionieren

Funktionsumfang T11
Compax3 in der Ausfliihrung ,,Po-
sitionieren® ist wegen seiner ho-
hen, praxisnahen Funktionalitat flr
viele Anwendungen die optimale
Grundlage fur eine leistungsfahige
Bewegungsautomation.

¢ Bis zu 31 Bewegungsprofile kdn-
nen mit der PC-Software angelegt
werden:
¢ Absolutes oderrelatives Positionieren
o Elektronisches Getriebe
* Markenbezogenes Positionieren
* Geschwindigkeitsregelung
e Stop - Satz

e Dynamisches Positionieren

e Bewegungsprofile im netzausfall-
sicheren Flash

e Bewegungsprofile Gber Feldbus
oder digitale Ein-/Ausgénge an-
wahlbar

Compax3 112T11 / Bewegungssteuerung:

e (ber digitale E/As

e (iber RS232 / RS485 mittels Steu-
er- & Statuswort

* bis zu 31 Bewegungsfunktionen
Uber Satztabelle

e Statusbits fir jeden Bewegungs-
satz

Zugriff Uber Compax3 Ein- und Ausgénge:

Compax3 12xT11 / I3xT11 Bewegungssteuerung:

e profilkonform Uber Profibus, CAN
open, DeviceNet, Ethernet Power-
link und EtherCAT

e direkte Satzvorgabe Uber Bustele-
gramm oder

e Satzanwahl (31 Bewegungssétze)

e Statusbits fir jeden Bewegungs-
satz

e Betriebsarten:
® Drehzahlregler, direktes Positionieren,
Positionieren mit Satzanwahl

Kenndaten:

Profibus

Profil: PROFIdrive-Profil Antriebstechnik V3
DP-Versionen: ~ DPVO0/DPV1

Baudrate: bis 12 MHz

CANopen

Profil: MotionControl CIADS402
Baudrate: 20 ... 1000 kBit/s
DeviceNet

1/0 - Daten: bis 32 Byte

Baudrate: 125 ... 500 kBit/s
Teilnehmer: bis 63 Slaves

Ethernet Powerlink
Profil: MotionControl CIADS402

Baudrate: 100 Mbits (FastEthernet)

Zykluszeit: 1ms

EtherCAT

Profil: MotionControl CIADS402
Baudrate: 100 Mbits (FastEthernet)
Zykluszeit: 1ms
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e Umfangreiche Auswahl an
Maschinennullmodi zur Anpassung
Ihrer Applikation

e FErfassung der Absolutlage durch
abstandscodierte Geber

e Einfache Inbetriebnahme
e Gefiihrte Konfiguration mit dem Com-

pax3 ServoManager
e Flexible Optimierung

¢ FEinstellbare Ruckbegrenzung

e Optionale Erweiterung der digita-
len E/As

Zugriff liber RS232 / RS485:

Steuerwort

RS232
RS485

ty

Statuswort

Steuerwort
Position

Geschwindigkeit | ea in
Beschleunigung

Soll

Profibus
CANopen
DeviceNet

Ethernet Powerlink
EtherCAT

Statuswort
Position

Moment
Drehzahl

Ist




Bewegungsfunktion:

Absolute / relative Positionierung:
MoveAbs und MoveRel

¢ Ein Bewegungssatz definiert eine
komplette Bewegung mit samtli-
chen einstellbaren Parametern.
e (1) Zielposition
e (2) Verfahr-Geschwindigkeit

¢ (3) Maximale Beschleunigung

® (4) Maximale Verzdégerung

¢ (5) Maximaler Ruck

Dynamisches Positionieren

e Waéhrend einer Positionierung
kénnen Sie zu einem neuen Bewe-
gungsprofil wechseln - es erfolgt
ein dynamischer Ubergang.

Markenbezogenes Positionieren:
RegSearch, RegMove

¢ Beim markenbezogenen Positi-
onieren werden 2 Bewegungen
definiert.

e RegSearch: Suche eines externen
Signals - einer Marke; z.B. eine Kenn-
zeichnung auf einem Produkt

* RegMove: Mit dem externen Signal
wird die Suchbewegung unterbro-
chen und es folgt ohne Ubergang die
2. Bewegung um einen Offset

¢ Genauigkeit der Markenerfassung:
<1us

Geschwindigkeitsregelung:
Velocity

¢ Definiert tber die Geschwindigkeit
und die Beschleunigung.

2,3 Satztabelle

Elektronisches Getriebe:
Gearing

e Synchron zu einer Leitachse mit
beliebigem Ubersetzungsverhaltnis
verfahren. Die Position der Master-
achse kann erfasst werden Uber:
¢ +/-10 V Analogeingang
e Schritt- / Richtungs - Eingang
e den Encoder - Eingang oder
e HEDA, bei Compax3 - Master

Bewegung anhalten:
Stop

e Der Stop - Satz bricht den laufen-
den Bewegungssatz ab.

Mode=0 | =1 0.00mmes |

P10 00n

F=50,00mn
Fegt St
P=-100.00mm |

F=20.00mn

Fea].00me |
P=100.00mm |
F=0. 00 |
P40 30

Frt .
P=0.00mm |
F=0.00mm

=10 00mmis
Fi

Fed g

&

J=1 000000mms>
J=1 DODO0C ==

d=1 000000k s

J=1 000000mms>

AEbrechen Hille:

< Zuiick I Wiiber I

Eingabe von Bewegungssitzen
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Compax3 T30: IEC 61131-3 Positionieren mit Funktionsbausteinen nach PLCopen

Funktionsumfang T30

Programmierbar nach IEC 61131-3
Programmiersystem: CoDeSys
bis zu 6000 Anweisungen

650 16Bit - Variablen /
200 32Bit - Variablen

Rezepttabelle mit 288 Variablen

3 16Bit Retain - Variablen /
3 32Bit Retain - Variablen

Ein-/Ausgénge:

¢ 8 digitale Eingénge (24 V Pegel)

e 4 digitale Ausgénge (24 V Pegel)

e 2 analoge Eingénge (14 Bit)

e Optionale Erweiterung um 12 Ein-/
Ausgange

Funktionsbausteine von Compax3

Absolute Positionierung
Stop

Achsfehler auslesen
Relative Positionierung
Maschinennull
Quittieren von Fehlern
Additive Positionierung
Bestromen der Endstufe
Auslesen der aktuellen Position
Endlose Positionierung
Geréatezustand auslesen
Elektronisches Getriebe

IEC 61131-3-Standardbausteine: °

® Bis zu 8 Timer (TON, TOF, TP)

e Trigger (R_TRIG, F_TRIG)

¢ FlipFlops (RS, SR)

e Zahler (CTU, CTD, CTUD)

Gerétespezifische Funktionsbau-

steine:

e C3_Input: Erzeugen eines Eingangs-
prozessabbilds

e C3_Output: Erzeugen eines Aus-

Beispiel einer lber ein Bus-Interface gesteuerten IEC 61131-Anwendung:

2 Controlwdrter werden auf den
zyklischen Kanal des Busses
gelegt.

Die Positionssatze (Position, Ge-
schwindigkeit, Beschleunigung, ...)
werden in einer Tabelle (Array)
abgelegt.

Uber Controlword_2 wird der
gewlnschte Positionssatz ausge-
wahlt.

Die einzelnen Bits des Control-
word_1 steuern die Positionierun-
gen.

Eine Rickmeldung erfolgt Uber ein
Statuswort, welches auf dem zykli-
schen Kanal des Busses liegt.

PLCopen - Funktionsbausteine:

e Positionierung: absolut, relative,
additiv, endlos

e Maschinennull

¢ Stop, Bestromen der Endstufe, Quit

e Position, Gerdtezusténde, Achsfehler
auslesen

o Elektronisches Getriebe (MC_Gearln)

gangsprozessabbilds [ PLCopen
e C3_ReadArray: Zugriff auf Rezept- | -
tabelle | |
motion|
_control
[
MC_READACTUALPOSITI
MC_READSTATUS
| MC_MOVEVELOCITY SRRt (P
[
MC_MOVEADDITIVE |
BOOL
BOOL
Execute : BOOL Done : BOOL
Dista MC_MOVEABSOLUTE
A Executs
=y MC_MOVERELATIVE
Jodct velocit,
Accaia] Execute : BOOL Done : BOOL
:| becaie Distance : REAL CommandAborted : BOOL
JerkTH Velocity : REAL Error : BOOL
JerkDe{ Acceleration : DINT
AxisTY| Deceleration : DINT
Jerk : DINT
—{ JerkDecel : DINT
—{ Axis : (VAR_IN_OUT)
MC_POWER
cs3 X 1.0 Enable Status. C3.Devi X 1.0
t— Axis > Error [—
e c RE) > Axis |—
STOP
| MC_STOP
Execute Done C3.Devi S 11
100 Error —
1000 Jork > Axis [—
cs L.C 1.2 t— Axis >
Homing &)
MC_HOME
Execute Done —|c3.Devicesme,smmswomg.z?
0 Position CommandAborted [—
[ C 15 L Axis> Error (—
> Axis [—
Quit D Error =
MC_RESET MC_READAXISERROR
Execute Done [— —E"_M. Done — @
Mis> e e
ErrorlD |— ErrorD |—
Wah! > Axis [— |_ >Axis |—
- POSA
C3.DeviceControl_Controlword_2
\—,—I_ Enable  Error [— |_ MC_MOVEABSOLUTE
Row el == Done
e (e CommandAborted
Col3 [— Velocity Error
Col4 [— Acceleration > Axis
Cols [— Deceleration
Col6 Jerk
Col7 JerkDecel
Col8 Axis >
Colg |_
AXIS_REF_LocalAxis | [Ccal ioni X } {cs. ¢ 71.4@
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Compax3 T40: IEC 61131-3 Positionieren mit Cam Funktionsbausteinen

Funktionsumfang T40:

Mit Compax3 T40 kénnen mechani-
sche Kurvenscheiben und Nocken-
schaltwerke elektronisch nachgebil-
det werden.

Die ,Elektronische Kurvenschei-

be - T40“ wurde insbesondere fir den

e \lerpackungsmaschinenbau,
e f(ir die Druckindustrie sowie

e fir Anwendungen optimiert, in
denen eine mechanische Kur-
venscheibe durch eine flexible,
zyklisch arbeitende elektronische
Ldsung ersetzt werden soll.

Funktion T40 auf einen Blick:

¢ Technologiefunktion T30 komplett
integriert und verflgbar

e Masterpositionserfassung
e Markensynchronisierung

* Nockenschaltwerk

e Ein- und Auskoppelfunktion
e Kurvenprofile

e Kurvenspeicher

e Kurvenerstellung mit CamDesigner

Es lassen sich damit diskontinuierli-
che Materialzufuhr, fiegende Messer
und ahnliche Antriebsapplikationen
mit verteilter Antriebsleistung reali-
sieren.

Compax3 T40 unterstiitzt reale und

virtuelle Masterbewegungen. Dariiber

hinaus kann der Anwender fliegend
auf andere Kurven oder Kurven-

segmente umschalten.

Programmiert wird in gewohnter Um-
gebung der IEC 61131-3.

Mit den Cam - Funktionsbausteinen
und dem CamDesigner lassen sich
Kurvenscheiben - Applikationen
einfach l6sen.

——>
<—
[ —— |
& =
W 0 0 T 10
—>
7 1 T 7
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Masterpositionserfassung Markensynchronisierung Kurvenspeicher

e Erfassung Uber Inkremental- e Master- oder slaveorientiert e 10000 Stltzstellen (Master / Slave)
encoder (gleichzeitig, kurvenunabhéngig) im 24 Bit-Format

e FErfassung Uber den Echtzeitbus e Hochgenaue Markenerfassung e hohe effektive Stitzstellenzahl
HEDA (Genauigkeit durch:

¢ nicht aquidistante Stitzstellen der
Master- und Slavekoordinaten (netz-
ausfallsicher gespeichert)

e lineare Interpolation zwischen den
Stitzstellen

e Virtueller Master: <1 ps; Touchprobe)

e Uber eine 2. Achse im IEC - Pro-
gramm lasst sich ein Bewegungs-
profil programmieren, welches einem
oder mehreren Slaves als Masterbe-
wegung dient

e Kurvenspeicher flr bis zu 20 Kur-

‘Slave — !

—>

aster

M

Ein- und Auskoppelfunktionen

mittels Sollwertgenerator
mittels Uberblendfunktion

ohne Drehzahluberhéhung tber
mehrere Masterzyklen

nahezu freies Gestalten der Ein-
und Auskoppelbewegung

Mastergefuhrte Koppelbewegung
beliebige Stillstandsposition

| Slave——w |

Kurvenprofile

e Aufteilung in bis zu 20 Kurven-
segmente moglich, dadurch:

¢ nahezu beliebiges Kurvenverketten

(vorwarts und rickwarts)
e freiprogrammierbares, ereignis-
gesteuertes Kurvenverzweigen
e Kurvensegmente und komplette
Kurvenprofile skalierbar
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Nocken-Schaltwerk

36 Nocken mit jeweils eigener
Quelle.

4 schnelle Nocken (125 pus je
Nocke),
Standard: 500 ps.

32 serielle Nocken,
16 ms/Nockenzyklus (0,5 ms/No-
cke).

Totzeitkompensierte Nocken:
Sie geben die Verzogerungszeit
lhrer Schaltglieder an;
Compax3 setzt die Nocken ent-
sprechend zeitlich friiher.

" Aktuatort




Compax3 powerPLmC: Steuerung mehrerer Achsen

Funktionsumfang:

Compax3 powerPLmC ist ein
Steuerungssystem flir kombi-

nierte SPS-, Bewegungs- und
Visualisierungsaufgaben. CANopen
verbindet die Buskomponeten mit
dem CANopen-Master ,Compax3 po-
werPLmC*. Fir Steuerungsaufgaben
steht der leistungsfahige Befehlsum-
fang nach IEC 61131-3 zur Verfu-
gung. Die Programmierung erfolgt mit
dem leistungsféhigen Programmier-
system ,CoDeSys" Uber die Ether-
net - Schnittstelle. Die Realisierung
der Mehrachs - Bewegungsaufgaben
wird durch PLCopen - Funktionsbau-
steine unterstitzt.

Motion Control Visualisierung
¢ Integrierte Motion Control Funktio- e |Integriert im lokalen Programmier-
nen zur dynamischen Bewegungs- system
fihrung mehrerer Achsen ® Beobachten von Maschinen- oder
Anlagenzustanden

e Vorgefertigte PLCopen-konforme
Motion Control Funktionsbausteine
ermoglichen eine effektive Pro-
grammerstellung

e Durch das integrierte Drive-Inter-

e Debuggen

e Diagnose

Mit integriertem Web Server Zugriff
mit Standard-Browser

OPC Schnittstelle zur Anbin-

face ) i

¢ Sind keine Feldbuskenntnisse not- dfmg an Windows bas'erend?
wendig (automatisches Mapping) VlsuaI|S|erungsprogramme wie

¢ Muss nicht die Feldbus Statemachine InteractX, WinCC, Intouch, Protool
(bis PowerON) durchlaufen werden e Ferndiagnose

e Stehen auch die integrierten Com-
pax3 Ein-/Ausgange zur Verfligung

e Garantieren wir eine effiziente Pro-
grammerstellung

Compax3 powerPLmC

iz

e Durch einen internen Cache istsl omasisy
Speicher auf der Compax3 pow-
ePLmC als auch auf Compax3 e i :
werden nur die Antriebsparameter e e e

Ubertragen, die sich &ndern. Dies

32 Bit-RISC-Prozessor
e <100 ps fur 1000 AWL-Befehle

CANopen
® Mehrachskommunikation

Profibus DP Slave

e als Verbindung zur Leitebene

Drive Interface
e Einfaches Einbinden der Servoachsen

Ethernet

* Programmierschnittstelle

e Ferndiagnose via Internet / Intranet
® Prozessvisualisierung

e Systemintegration

SPS-Funktionalitat

e 4 Echtzeit Tasktypen
® Frei laufend
e Zyklisch
® Ereignisgetriggert, interne Ereignisse
® Ereignisgetriggert, externe Ereignisse
e Online Program-Change

¢ Online Debugging, Single Step,
Watchfunktion, Logbuch

e Simulation, Online Trace, Break-
points

e Watchdog Timer

e minimale IEC Taskzeit: 1 ms

e PIO - Parker I/0-System (digitale

und analoge 1/Os), integrierbar
Uber EDS-Datei

flihrt garantiert zu kiirzesten Uber-

(=T

T alaix
B itz
2l S Sl

tragungszeiten

E— T powmFLTG Comtpuratn &
@ Wrroren = j Bumsarats | [ oy
@ maG e
1| CAtpera e IF L]
E— ) Compmd_CanigFTg
(N Comome_GrmieR!
Bl Preus T Srm

Ensatz

SPS-, Uoticn Conrol und Visualisieringsautaban
Werfughar sl - "sandalons” Yarante und als Option fur Compasd

Swmndard: in Programemienuna. Kommunkafion ind Schitstetion
als mabrachsge Bawegungastouenung, IECE1131-3 £ SPE fur Lagkoparsionan
und s Techeoiogmmaier

22



Compax3F: Hydraulikregler

Der Hydraulikregler Compax3F ist ein
weiterer Teil der Compax3 - Familie
und basiert auf dem bekannten digi-
talen Antriebsregler Compax3.

Damit stehen dem Anwender alle Vor-
teile der Compax3 - Familie nun auch
in der Servo- und Proportionalhydrau-
lik zur Verfigung. Der Hydraulikregler
steht mit folgenden Technologien zur
Verfligung:

e [12T11Mxx

e [20T11Mxx

e IxxT30Mxx

e |xxT40Mxx

Der Vorteil:

e Auf Ebene der Steuerungstech-
nik muss kein Unterschied mehr
gemacht werden, ob eine Bewe-
gung von einer hydraulischen oder
einer elektromechanischen Achse
ausgefihrt wird.

e Gemeinsame Softwaretools flr
Elektromechanik und Hydraulik,
die den Aufbau hybrider Maschi-
nen unterstltzen.

Insbesondere die Kombination mit

dem hochdynamischen Ventil DFplus

kann vom Anwender vorteilhaft zur

Leistungssteigerung seiner Maschi-

nen genutzt werden.

CANbus

Gerit:
Spannungsversorgung
Spannungsbereich

Ein- und Ausgédnge

8 Steuereingange

4 Steuerausgange

4 analoge Stromeingénge

2 analoge Spannungseingange
4 analoge Ausgénge

2 analoge Monitorausgéange
Kommunikation

RS232

RS485 (2- oder 4-Draht)
Feedback

BaugréBe / Gewicht
Hx B x T [mm]

Gewicht [kg]

Gehause / Schutzart

Compax3F

Compax3 FO01 D2 F12 Ixx Txx Mxx

21-27 VDC

24 VDC / 10 kOhm

Aktiv HIGH / kurzschlussfest / 24 V / 100 mA
14 Bit

14 Bit

16 Bit, Strom oder Spannung

8 Bit

115200 Baud
9600, 19200, 38400, 57600 oder 115200 Baud

1 Vss SinusCosinus (max. 400 Hz)

RS422 Encoder (max.5 MHz oder Schritt/Richtung)
SSI (RS422)

Start/Stop (Time of Flight, RS422)

EnDat2.1

199 x 80 x 130
2,0
Geschlossenes Metallgehause, IP20

C us
LISTED

IND. CONT. EQ.
36MC

18

Linearmotoren Hydraulikzylinder Pneumatikzylinder Greifer
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Bestellschlussel Gerate: Compax3

Bestellbeispiel: C3 025 v2 F10 110
Geratetyp: Compax3

Einzelachse

Highpower

Hydraulikregler

Mehrachsgerat

Geratestrome statisch/dynamisch; Versorgungsspannung
25A/5A; 230 VAC (1-phasig)

6,3A /12,6 A ; 230 VAC (1-phasig)

10 A/ 20A ; 230 VAC (3-phasig)

15 A/ 30A ; 230 VAC (3-phasig)

1,5A/4,5A ;400 VAC (3-phasig)

3,8 A/9A; 400 VAC (3-phasig)

7,5A /15,0 A; 400 VAC (3-phasig)

15,0 A/ 30,0 A ; 400 VAC (3-phasig)

30,0 A/ 60,0 A ; 400 VAC (3-phasig)

50A /75 A ; 400 VAC (3-phasig)

90 A/ 135 A ; 400 VAC (3-phasig)

125 A/187,5 A ; 400 VAC (3-phasig)*

155 A/ 232,5 A ; 400 VAC (3-phasig)*

5,0A /10,0 A; 400 VAC (3-phasig)

10 A/ 20 A ; 400 VAC (3-phasig)

15 A/ 30 A; 400 VAC (3-phasig)

30A/60A ;400 VAC (3-phasig)

Feedback:

Resolver F10
SinCos© (Hiperface) F11
Encoder, Sinus/Cosinus mit/ohne Hall F12
Interface:

Schritt-/Richtung / Analogeingang 110
Positionieren Uber Ein-/Ausgange 111
Positionieren Uber Ein-/Ausgange / RS232 / RS485 / USB 112
Profibus DP V0/V1/V2 (12 Mbaud) 120
CANopen 121
DeviceNet 122
Ethernet Powerlink 130
EtherCAT 131
C8 powerPLmC (Mehrachs-Steuerung) C10
C83 powerPLmC (Mehrachs-Steuerung) mit Profibus C13
Technologiefunktionen:

Positionieren

Bewegungssteuerung programmierbar nach IEC 61131-3

Bewegungssteuerung programmierbar nach IEC 61131-3 &

Erweiterung Elektronische Kurvenscheibe

Optionen:

keine zusatzliche Erweiterung

Erweiterung 12 digitale E/As & HEDA (Motionbus)

HEDA (Motionbus)

Erweiterung 12 digitale E/As

Sicherheitstechnik optional (S2, S3 in Vorbereitung)

keine Sicherheitstechnik M D6

Sicher abgeschaltetes Moment M D6

001 D2 F12

025 V2
063 V2
100 V2
150 V2
015 \Z:
038 V4
075 \Z:
150 \Z:
300 V4
050 \Z:
090 V4
125 \Z:
155 V4
050 D6
100 D6
150 D6
300 D6

SIZIZITTITTOOOOOOOOn ZITIN O

externe Spannungsversorgung fur Lufter notwendig. Lieferbar in zwei Ausfuhrungen flir einphasige Einspeisung: Standard:

140 W, auf Anfrage: 110/120 VAC: 130 W

Bestellschlissel Netzmodul: PSUP

Bestellbeispiel: PSU P 10 D6 USB MO0
Geratetyp: Netzmodul PSU

Netzmodul B

Nennleistung; Versorgungsspannung

10 kW; 400 VAC (3-phasig) 10 D6

20 kW; 400 VAC (3-phasig) 20 D6

Interface:

USB-Anschluss USB
Optionen:

keine zusétzliche Erweiterung MO0
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Bestellschlussel Zubehor

Anschluss-Sets zur schnellen, sicheren Verdrahtung

e Komplettset mit Gegenstecker X1, X2, X3, und X4 und spezieller Schirm-

klemme

Bestellschliissel Anschluss-Set fiir Compax3

fur C3S0xxV2 ZBH 02/01
fir C3S0xxV4 / S150V4 / S1xxV2 ZBH 02/02
fur C3S300V4 ZBH 02/03
fir C3FO0xD2 ZBH 02/04
fur C3M050D6, C3M100D6, C3M150D6 ZBH 04/01
fur C3M300D6 ZBH 04/02
far PSUP10 / ZBH 04/03
fur PSUP20 ZBH 04/04

Anzeige - und Diagnose:
Bedienmodul BDM01/01

e Steckbar im Betrieb

e \ersorgung Uber Compax3.

Bestellschliissel Bedienmodul

Bedienmodul (fiir Compax3S)

Geschirmte Kabel

e \orkonfektioniert mit Stecker oder Ringzungen
¢ Die Stecker der Motor- und Feedbackkabel von Parker enthalten eine spezi-

elle flachige Schirmung

e Kabelplane, fur den Fall, dass Sie die Kabel selbst konfektionieren

Bestellschliissel Feedbackkabel

fir Resolver @
fir Resolver @

fir SinCos®© — Geber @
fur EnDat 2.1 @

fir MH / SMH-Motoren
fir MH / SMH-Motoren

fir MH / SMH-Motoren
fir MH / SMH-Motoren

Encoder — Compax3
far Linearmotoren LXR
fir Linearmotoren BLMA

Bestellschliissel Motorkabel @

fir SMH / MH56 / MH70 / MH105¢
fir SMH / MH56 / MH70 / MH105¢
fir SMH / MH56 / MH70 / MH105¢
fir SMH / MH56 / MH70 / MH105¢
far MH145 / MH205¢
fir MH145 / MH205¢
far MH145 / MH205¢
fur MH145 / MH205¢
fir MH145 / MH205¢
fir MH145 / MH205¢

MOKS5 und MOK54 kénnen ebenso fur die Linearmotoren LXR406, LXR412 und BLMA eingesetzt werden.

(1, (2, ... siehe nachste Seite
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Schnittstellenkabel

-zur Konfiguration und Kommunikation und zur iibergeordneten Steuerung

Die Konfiguration erfolgt Gber einen PC mit Hilfe des Softwaretools "Compax3

ServoManager".

HEDA - Bus:

e BUSO07/01: Abschluss - Stecker (RJ45) fir das 1. und letzte Compax3 im
HEDA - Bus.

e SSK28/..: Kabel vorkonfektioniert in verschiedenen Langen, zur HEDA - Bus-
Verdrahtung Compax3 zu Compax3 oder PC zu Compax3 powerPLmC.

Profibus:

e BUSB8/01: Stecker mit 2 Kabeleingadngen (1x ankommendes und 1x weiter-
fihrendes Profibuskabel), sowie einem Schalter zum Aktivieren des Ab-
schlusswiderstands.

e SSLO01/..: Kabel unkonfektioniert. Spezielles Kabel als Meterware zur
Profibus-Verdrahtung (Farben nach DESINA).

CANbus:
e BUS10/01: Stecker mit 2 Kabeleingéngen (1x ankommendes und 1x weiter-

fihrendes CANbuskabel), sowie einem Schalter zum Aktivieren des Ab-
schlusswiderstands.

e SSL02/..: Kabel unkonfektioniert. Spezielles Kabel als Meterware zur
CANbus-Verdrahtung (Farben nach DESINA).

Bestellschliissel Schnittstellenkabel und -stecker

PC - Compax3 (RS232) SSK
PC - PSUP (USB) SSK
auf X11 (Ref /Analog) und X13 bei C3F001D2 mit offenen Enden SSK
auf X12 / X22 (E/As digital) mit offenen Enden SSK
an X11 (Ref /Analog) fiir E/A-Klemmblock SSK
an X12 / X22 (E/As digital) fur E/A — Klemmblock SSK
PC < POP (RS232) SSK
Compax3 <> POP (RS485) bei mehreren C3H auf Anfrage SSK
Compax3 HEDA <> Compax3 HEDA oder PC <> C3powerPLmC SSK
Compax3 130 <> Compax3 130 oder C3M-Mehrachskommunikation

Compax3 X11 <> Compax3 X11 (Encoderkopplung von 2 Achsen) SSK
Compax3 X10 <> Modem SSK
Compax3H Adapterkabel <> SSK01 (Ladnge 15cm, im Lieferumfang enthalten) SSK
Compax3H X10 RS232-Verbindung Steuerung <> Programmierschnittstelle (im Lieferumfang VBK
enthalten)

Busabschlussstecker (1. und letzte Compax3 im HEDA - Bus/oderMehrachssystem) BUS
Profibuskabel ©@ nicht konfektioniert SSL
Profibusstecker BUS
CAN-Buskabel @ nicht konfektioniert SSL
CAN-Busstecker BUS
(1 Langenschlissel 1 (Beispiel: SSK01/09: Lédnge 25 m)

Lange [m] 1,0 2,5 5,0 75 10,0 12,5 150 20,0 25,0 30,0 35,0

Schlissel 01 02 03 04 05 06 07 08 09 10
(2 Farben nach DESINA

(8 mit Motorstecker

(4 mit Ringzungen fur Motor-Anschlusskasten

(

5 Langenschlissel 2 fir SSK28
Lange [m] 0,17 0,25 0,5 1,0 3,0 50 10,0
Schllssel 23 20 21 01 22 03 05

(6 Bestellschliissel: SSK27/nn/..
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12 13 14

Lénge A (Pop - 1. Compax3) variabel (die beiden letzten Nummern entsprechend dem L&genschlissel fir Kabel z.B.

SSK27/nn/01)

Lénge B (1. Compax3 - 2. Compax3 - ... - n. Compax3) fest 50 cm (nur falls mehr als 1 Compax3, d.h. nn gréBer 01)

Anzahl n (die beiden vorletzten Nummern)
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Reduzieren von Stérgrossen und Belastungen

Ballastwiderstand: BRM../..

Die im Bremsbetrieb entstehende Energie wird zunachst von der internen Spei-
cherkapazitat von Compax3 aufgenommen. Reicht diese nicht mehr aus, wird
die Brems - Energie Uber einen Ballastwiderstand abgefihrt.

Netzfilter: NFL../..

Zur Funkentstérung bzw. zur Einhaltung der Emissionsgrenzwerte fiir einen CE
- konformen Betrieb.

Motorausgangsdrossel MDR../..

Zur Entstdérung bei langen Motorleitungen

Netzdrossel auf Anfrage

Netzdrosseln zur Reduzierung der netzseitigen niederfrequenten Stérungen.

Bestellschliissel Ballastwiderstiande

fir C3S063V2, C3S075V4 56 Q /0,18 kWauer
fur C3S075V4 56 /0,57 kWaaer
fur C3S025V2, C3S038V4 100 Q2 / 60 Waauer

fur C3S150V4 47 Q /0,57 KW gaer

4/01:15 Q/ 0,57 KW gayer

fur C3S150V2, C3S300V4 4/02:15 Q7 0.74 KWannr
fur C3S300V4 4/03:15 Q / 1,5 kWaauer
fir C3S100V2 22 Q2 /0,45 KWgauer

fur C3HOxxV4 27 Q /3,5 KWagaer

fur PSUP10D6

fur PSUP20D6 (2 x 30 Q parallel) 80 ©2/0,5 kWeauer

fur PSUP10D6 (2 x 15 Q in Reihe)
fur PSUP20 150705 kWaauer

far C3H1xxV4 18 Q/ 4,5 KWayauer
Bestellschliissel Netzfilter Compax3S / Compax3H

fir C3S025V2 oder S063V2

fur C3S0xxV4, S150V4 oder S1xxV2
fir C3S300V4

fir C3HO50V4

fur C3H090V4

fir C3H1xxV4

Bestellschliissel Netzfilter Netzmodul PSUP

fur PSUP10 Referenzachsverbund 3 x 480 V 25 A 6 x 10 m Motorkabelldnge
fir PSUP10 Referenzachsverbund 3 x 480 V 25 A 6 x 50 m Motorkabelldnge
fur PSUP20 Referenzachsverbund 3 x 480 V 50 A 6 x 50 m Motorkabellange

Bestellschliissel Motorausgangsdrossel (fiir Compax3S, Compax3M >20m Motorleitung)

bis 6,3 A Motornennstrom
bis 16 A Motornennstrom
bis 30 A Motornennstrom

Ein- / Ausgéange:

Klemmenblock: EAMO6/..

Fir weitere Verdrahtung der Ein- / Ausgéange:

¢ Uber Hutschiene im Schaltschrank montierbar

e \erbindung EAMO0G6/.. Giber SSK23/.. zu X11, SSK24/.. zu X12

Bestellschliissel Klemmenblock

fuir die E/As ohne Leuchtanzeige fir X11, X12, X22
fur die E/As mit Leuchtanzeige far X12, X22
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Externe Ein-/Ausgéange: PIO...
Fir Compax3 121 ab Technologieausstattung T30 tiber CANopen: RN,
¢ Integrieren von weiteren externen Ein- und Ausgangsmodulen

Bestellschliissel dezentrale Eingangsklemmen

PIO 2DI 24 VDC 3,0 ms 2-Kanal Digital - Eingangsklemme PIO
PIO 4Dl 24 VDC 3,0 ms 4-Kanal Digital- Eingangsklemme PIO
PIO 8DI 24 VDC 3,0 ms 8-Kanal Digital - Eingangsklemme PIO
PIO 2AI DC +£10 V Differenz- 2-Kanal Analog - Eingangsklemme PIO
Messeingang (+10 V Differenz - Messeingang)

PIO 4Al 0-10 VDC S.E. 4-Kanal Analog - Eingangsklemme (0-10 V Signalspannung)  PIO
PIO 2Al 0-20 mA Differenz- ~ 2-Kanal Analog - Eingangsklemme PIO
Messeingang (0-20 mA Differenz - Messeingang)

Bestellschliissel dezentrale Ausgangsklemmen

PIO 2DO 24 VDC 0,5 A 2-Kanal Digital - Ausgangsklemme (Ausgangsstrom 0,5 A) PIO
PIO 4DO 24 VDC 0,5 A 4-Kanal Digital - Ausgangsklemme (Ausgangsstrom 0,5 A) PIO
PIO 8DO 24 VDC 0,5 A 8-Kanal Digital - Ausgangsklemme (Ausgangsstrom 0,5 A) PIO
PIO 2A0 0-10 VDC 2-Kanal Analog - Ausgangsklemme (0-10 V Signalspannung) PIO
PIO 2A0 0-20 mA 2-Kanal Analog - Ausgangsklemme (0-20 mA Signalspannung) PIO
PIO 2A0 DC +10V 2-Kanal Analog - Ausgangsklemme (10 V Signalspannung) PIO
Bestellschliissel CANopen Feldbuskoppler

CANopen Standard max. Summenstrom flir Busklemmen 1650 mA bei 5 V PIO
CANopen ECO max. Summenstrom fiir Busklemmen 650 mA bei 5 V PIO

28

A A A BB
o O O WOOo
O 0 O ONO

o1 o1 o1 O
OO woo
oNOoCO R~

w w
NG
~N~



Mit unseren Geraten erhalten Sie:

Das bestellte

Compax3 - Gerat

mit den wichtigsten Informationen in Papierform

e Installations-Handbuch in deutsch / englisch, franz6-
sisch und

e Start-Up Guide in deutsch / englisch

Compax3 - DVD

mit den neusten Software-Tools:

e (3 ServoManager (Softwaretool) Compax3 konfigurie-
ren, optimieren, ...

e Parker Integrated Engineering Tool (Softwaretool) zur
Projektverwaltung mehrerer Parker Motion Control
Produkte.

e Softwaretool zur Unterstiitzung der Software-Installati-
on

e Busdateien

e C3M_USB_driver

e CamDesigner

Compax3 casm: V272 e CoDeSys

ServoDrives Art-Nre: - 840-100005
Version: V5.10
ServoController

Release: R08-1
C3S/C3M/C3H/C3F  aysgabe: 0.09.2008

e CAD Files
e Kataloge

e Umfangreiche Handbucher (PDF) und Hilfedateien

(CHWM)

e fiir jede Compax3 - Technologiefunktion eine eigens ausge-
fihrte Handbuch- und Hilfeversion

e in deutsch, englisch und franzdsisch

¢ insgesamt Uber 80 Handbuicher- und Hilfedateien mit einem
Umfang von mehr als 20000 Seiten

¢ Hilfedateien z.T. mit erklarenden Filmen
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Technische Daten

Technologien
e T10: Servoregler
e T11: Positionieren

e T30: Bewegungssteuerung pro-
grammierbar nach IEC 61131-3

e T40: Elektronische Kurvenscheibe

Versorgungsspannung
e Compax3S

e 1230/ 240 VAC, 80-253 VAC /
50-60 Hz)
e 3230/ 240 VAC, 80-253 VAC /
50-60 Hz
e 3*400 /480 VAC, 80-528 VAC /
50-60 Hz
e Netzmodul PSUP
® 3230 VAC +10 % 50-60 Hz
Ausgangsspannung: 325 VDC +10 %
e 3400 VAC +10 % 50-60 Hz
Ausgangsspannung: 565 VDC +10 %
e 3480 VAC +10 % 50-60 Hz
Ausgangsspannung: 680 VDC +10 %
e Compax3H

* 3*400 VAC/480 VAC, 350-528 VAC /
50-60 Hz

Steuerspannung
e Compax3S / Compax3H
e 24 VDC +10 %, Welligkeit <1 Vss
e Strombedarf: 0,8 A flr das Geréat
e digitale Ausgange je 100 mA
e flir Motorhaltebremse (bis 1,6 A)
e PSUP / Compax3M
e 24 VDC +£10 %, Welligkeit <1 Vss

e Stromaufnahme des Gerats:
PSUP10D6: 0,2 A
PSUP20D6: 0,3 A

e Stromaufnahme insgesamt:
C3MO050D6: 0,85 A
C3M100D6: 0,85 A
C3M150D6: 0,85 A
C3M300D6: 1,0 A
+ Summenbelastung der digitalen
Ausgénge + Strom flr die Motorhal-
tebremse

e flir Motorhaltebremse (bis 1,6 A)

Ausgangsdaten der Geréte

coman3 laauer [A] Ispitze (<5's) [A]
S025V2: 2,5 515
S063V2: 6,3 12,6
S100V2: 10,0 20,0
S150V2: 15,0 30,0
S015V4: 1,5 4,5
S038V4: 3,8 9,0
S075V4: 7,5 15,0
S150V4: 15,0 30,0
S300V4: 30,0 60,0

e SinCos® - Multiturn (Stegmann),
Absolutlage bis 4096 Motorumdre-
hungen

¢ Rotative Geber mit HIPERFACE® -
Schnittstelle: z.B: SRS50, SRM50,
SKS36, SKM36, SEK52

¢ Analoge Hallsensoren

e Sinus - Cosinus Signal (max. 5 Vss;
typisch 1 Vss) 90° versetzt

e U-V Signal (max. 5 Vss; typisch 1 Vss)
120° versetzt

e Encoder linear oder rotativ

¢ Sinus-Cosinus (max. 5 Vss; typisch
1 Vss) (max. 400 kHz) oder

Compax3 ldaver [A] Ispitze (<5 '5) [A]
HO50V4 50,0 75,0
HO90V4 90,0 135,0
H125V4 125,0 187,5
H155V4 155,0 232,5
MO050D6 5 10
M100D6 10 20
M150D6 15 30
M300D6 30 60
Bremsbetrieb
Com p ax3 Ka;[)azitét spiﬁf:gr!;are
WF] Ws]
S025V2 560 15
S063V2 1120 30
S100V2 780 21
S150V2 1170 31
S015V4 235 37
S038V4 235 37
S075V4 470 75
S150V4 690 110
S300V4 1100 176
HO50V4 2600 602
HO90V4 3150 729
H125V4 5000 1158
H155V4 5000 1158
@400V @480V
MO050D6 110 18 10
M100D6 220 37 21
M150D6 220 37 21
M300D6 440 74 42

Unterstiitzte Motoren
e Sinuskommutierte Synchronmo-

toren

e Maximale Drehfeldfrequenz: 1000 Hz

e Maximale Drehzahl bei 8-poligen
Motoren: 15000 min™

e Maximale Drehzahl: 60*1000/Polpaar-
zahl in [min]
e Sinuskommutierte Asynchronmo-

toren

e Maximale Drehfeldfrequenz: 1000 Hz

e Maximale Drehzahl: 60*1000/Polpaar-
zahl - Schlupf in [min™]

¢ 3 Phasen-Synchron-Direktantriebe

Unterstiitzte Feedbacksysteme

e Resolver (Option F10)

e Litton: JSSBH-15-E-5, JSSBH-21-P4,
RE-21-1-A05, RE-15-1-B04

e Tamagawa: 2018N321 E64
e Siemens: 23401-T2509-C202

e Rotative SinusCosinus - Sing-
le- oder Multiturn-Encoder mit
Hiperface® - oder EnDat 2.1 -
Schnittstelle

e SinCos® - Singleturn (Stegmann)
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e TTL (RS422) (max. 5 MHz)
mit folgenden Kommutierungsarten:

e Autokommutierung oder digitale
Hallsensoren

Digitale, bidirektionale Schnittstel-

le:

e EnDat 2.1 Geber bzw. EnDat 2.2
Geber mit Inkrementalspur (Sinus-
Cosinus-Spur)

e linear oder rotativ

Abstandscodierte Geber

* Abstandcodierung mit 1 Vss - Inter-
face

¢ Abstandcodierung mit RS422 - In-
terface

Geberfehlerkompensation

Automatische Geberfehlerkompen-
sation (Offset & Verstérkung) fiir
analoge Hallsensoren und Sinus-
Cosinus Encoder im MotorMana-
ger aktivierbar

Positionierung an der Motor-
welle:

Resolver (Option F10)

¢ Auflésung: 16 Bit (= 0,005°)

¢ Absolutgenauigkeit: +/-0,167°
SinCos® (Option F11)

e L age-Auflésung: 13,5 Bit/Encodersi-
nusperiode
=> 0,03107°/Geberstrichzahl

Direktantriebe (Option F12)

e Maximale Lageaufldsung
Linear: 24 Bit pro Motormagnetab-
stand
Rotativ: 24 Bit pro Motorumdrehung

Bei 1 Vss-Sinus-Cosinus-Encodern
(z.B. EnDat): 13,5 Bit / MaBstabstei-
lung des Encoders

Bei RS422-Encodern: 4xEncoderauf-
|6sung / Encoderbypass mdéglich.
Genauigkeit der Gebernullimpulser-
fassung = Genauigkeit der Geberauf-
l6sung.

Bei analogen Hallsensoren mit

1 Vs-Signal: 13,5 Bit / Motormag-
netabstand



Genauigkeit

Die Genauigkeit des Lagesignals wird
im wesentlichen bestimmt durch die
Art und Genauigkeit des eingesetzten
Gebers

Encodernachbildung

e 4 -16384 Inkremente pro Umdre-
hung

e Grenzfrequenz: 620 kHz

Sollwertgenerator
* Ruckbegrenzte Rampen

e \Wegangabe in Inkrementen, mm,
inch bzw. variabel durch Skalie-
rungsfaktor

e \orgabe von Geschwindigkeit,
Beschleunigung, Verzégerung
und Ruck

Uberwachungsfunktionen

e | eistungs-/Hilfsspannungsbereich

e Motor- Endstufentemperatur /
Blockierschutz

e Schleppfehleriiberwachung

Ein- und Ausgange
e 8 Steuer - Eingange:
24 VDC / 10 kOhm

e 4 Steuer - Ausgange: aktiv HIGH /
kurzschlussfest /24 V /100 mA

e 2 analoge Eingange (14 Bit)
e 2 analoge Ausgénge (8 Bit)

COM - Schnittstellen

e RS232
¢ 115200 Baud
e Wortbreite 8 Bit, 1 Start-, 1 Stoppbit
e Hardwarehandshake (XON, XOFF)

e RS485 (2- oder 4-Draht)

* 9600, 19200, 38400, 57600 oder
115200 Baud

e Wortbreite 7/8 Bit, 1 Start-, 1 Stopp-
bit

e Parity (zuschaltbar) even/odd
e USB (Compax3M)
e USB 2.0 Full Speed compatible

Bussysteme
e Profibus DP V0-V2 (120)
e 12 MBaud
* PROFIdrive-Profil Antriebstechnik
e CANopen (CiADS402) (121)
e DeviceNet (122)
e Ethernet Powerlink (130)
e FEtherCAT (131)

Gehause

e |solation: VDE 0160 /
Schutzklasse IP20 nach EN 60529
(nicht bei C3H1xxV4)

Isolationsanforderung
e Schutzklasse | nach EN 60664-1
e Berthrungsschutz gegen ge-

fahrliche Spannungen: nach
EN 61800-5-1

¢ Uberspannung: Spgs.-Kategorie Il
nach EN 60664-1

e Verschmutzungsgrad 2 nach
EN 60664-1 und EN 61800-5-1

Umgebungsbedingungen
e Temperaturbereich:
e Compax3S & Compax3H
0...45°C
e PSUP / Compax3M
0...40°C
e max. relative Luftfeuchtigkeit
<=85 % Klasse 3K3;
keine Betauung

Sicherheitstechnik

e Compax3S: Sicher abgeschaltetes
Moment (Safe torque off) nach
EN 954-1, Kategorie 3
Zertifiziert: BG-PRUFZERT

e Compax3M: Sicherheitstechnik
optional nach Stand der Technik
EN ISO 13849

CE-Konformitat

¢ EG Niederspannungsrichtlinie
2006/95/EG
EN 61800-5-1, Norm fUr elektri-
sche Leistungsantriebssysteme mit
einstellbarer Drehzahl; Anforderun-
gen an die elektrische Sicherheit
EN 60664-1, Isolationskoordinaten
flr elektrische Betriebsmittel in
Niederspannungsanlagen
EN 60204-1, Maschinennorm z.T.
angewendet

e EG-EMV-Richtlinie 2004/108/EG

EN 61800-3, Produktnorm flir
drehzahlveranderbare Antriebe

UL - Zulassung
e UL konform nach UL508C

e Compax3S
Recognised Component Mark fiir
Kanada und den vereinigten Staaten

® PSUP / Compax3M & Compax3H
UL Listing

RoHS-Konformitat

e fir Compax3S, PSUP / Com-
pax3M, Compax3F verfiigbar
entsprechend der EG Richtlinie
2002/95/EG — Beschrankung der
Verwendung bestimmter gefahrli-
cher Stoffe (RoHS = Restriction of
Harzardous Substances)

Abmessungen
Siehe Seiten 6-7

VERURSACHEN.

A ACHTUNG — VERANTWORTUNG DES ANWENDERS

VERSAGEN ODER UNSACHGEMABE AUSWAHL ODER UNSACHGEMABE VERWENDUNG DER HIERIN BESCHRIEBE-
NEN PRODUKTE ODER ZUGEHORIGER TEILE KONNEN TOD, VERLETZUNGEN VON PERSONEN ODER SACHSCHADEN

¢ Dieses Dokument und andere Informationen von der Parker-Hannifin Corporation, seinen Tochtergesellschaften und Vertrags-
héndlern enthalten Produkt- oder Systemoptionen zur weiteren Untersuchung durch Anwender mit technischen Kenntnissen.

e Der Anwender ist durch eigene Untersuchung und Priifung allein dafiir verantwortlich, die endguiltige Auswahl des Systems
und der Komponenten zu treffen und sich zu vergewissern, dass alle Leistungs-, Dauerfestigkeits-, Wartungs-, Sicherheits- und
Warnanforderungen der Anwendung erfullt werden. Der Anwender muss alle Aspekte der Anwendung genau untersuchen, gel-
tenden Industrienormen folgen und die Informationen in Bezug auf das Produkt im aktuellen Produktkatalog sowie alle anderen
Unterlagen, die von Parker oder seinen Tochtergesellschaften oder Vertragshéndlern bereitgestellt werden, zu beachten.

e Soweit Parker oder seine Tochtergesellschaften oder Vertragshéandler Komponenten oder Systemoptionen basierend auf
technischen Daten oder Spezifikationen liefern, die vom Anwender beigestellt wurden, ist der Anwender daflir verantwortlich
festzustellen, dass diese technischen Daten und Spezifikationen flr alle Anwendungen und vernlinftigerweise vorhersehbaren
Verwendungszwecke der Komponenten oder Systeme geeignet sind und ausreichen.
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Weitere Informationen verfiigbar unter:

www.parker-eme.com/c3
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