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Vorwort

Lieber Anwender,
wir freuen uns, dass Sie sich fur ein LINAK® Produkt entschieden haben.

LINAK Systeme sind High-Tech-Produkte, die auf jahrelanger Erfahrung in der Herstellung und Ent-
wicklung von Antrieben, Hubsaulen, Tischgestellen, elektrischen Steuereinheiten, Bedienelementen,
Batterien, Zubehdr und Ladegeraten basieren.

Diese Montageanleitung richtet sich nicht an den Endverbraucher. Sie ist nur als Informationsquelle
fUr den Gerate- oder Systemhersteller gedacht und beschreibt, wie Sie Ihre LINAK Elektronik installie-
ren, benutzen und warten. Der Hersteller des Endprodukts ist dafur verantwortlich, eine Bedienungs-
anleitung zur VerfUgung zu stellen, in der relevante Sicherheitsinformationen aus dieser Anleitung an
den Endanwender weitergegeben werden.

Wir sind davon Uberzeugt, dass Ihr LINAK Produkt/System viele Jahre problemlos funktionieren wird.

Bevor unsere Produkte das Werk verlassen, werden sie einer umfassenden Funktions- und Qualitats-
prufung unterzogen. Sollten Sie dennoch Probleme mit Inrem Produkt/System haben, kénnen Sie
sich jederzeit gerne an lhren Lieferanten wenden.

LINAK Niederlassungen und einige Vertriebspartner auf der ganzen Welt haben autorisierte Service-
zentren, die immer bereit sind, Ihnen zu helfen. Finden Sie |hre lokalen Kontaktinformationen auf der
Ruckseite.

LINAK bietet eine Gewahrleistung fur alle Produkte. (Siehe Abschnitt Gewahrleistung).

Diese Gewahrleistung ist jedoch abhangig von der korrekten Verwendung in Ubereinstimmung mit
den Spezifikationen, der korrekten Wartung und der DurchfUhrung von Reparaturen in einem Ser-
vicezentrum, das autorisiert ist, LINAK Produkte zu reparieren.

Anderungen in der Installation und Nutzung von LINAK Systemen kénnen deren Betrieb und Haltbar-
keit beeinflussen. Die Produkte durfen nur von autorisiertem Personal gedffnet werden.

Diese Montageanleitung wurde auf der Grundlage des aktuellen technischen Wissensstandes ver-
fasst. LINAK behalt sich das Recht vor, technische Anderungen vorzunehmen und die zugehorigen
Informationen zu aktualisieren.

LINAK A/S
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Nutzungsbedingungen

LINAK® legt groRen Wert auf die Bereitstellung genauer und aktueller Informationen Uber seine
Produkte. Der Anwender ist jedoch dafur verantwortlich, die Eignung der LINAK Produkte fur eine be-
stimmte Anwendung zu prufen.

Aufgrund der kontinuierlichen Entwicklung unterliegen die LINAK Produkte hdufigen Anderungen
und Ergdnzungen. LINAK behalt sich das Recht vor, Anderungen, Aktualisierungen und Anpassungen
ohne vorherige Ankundigung durchzufluhren. Aus dem gleichen Grund kann LINAK nicht fur die Rich-
tigkeit und den aktuellen Stand der aufgedruckten Informationen auf den Produkten garantieren.

LINAK versucht sein Bestes, um Bestellungen zu erfullen. Aus den oben genannten Grunden kann
LINAK jedoch nicht garantieren, dass ein bestimmtes Produkt zu einem bestimmten Zeitpunkt ver-
fUgbar ist. LINAK behalt sich das Recht vor, den Verkauf von Produkten einzustellen, die auf der Web-
site, in Katalogen oder in anderen schriftlichen Unterlagen, die von LINAK, LINAK Niederlassungen
oder LINAK Partnern erstellt und produziert wurden, aufgefuhrt sind.

Alle Verkaufe unterliegen den ,Allgemeinen Verkaufs- und Lieferbedingungen fur LINAK GmbH*, die
auf den LINAK Webseiten verfugbar sind.

LINAK und das LINAK Logo sind eingetragene Warenzeichen von LINAK A/S. Alle Rechte vorbehalten.
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Uber LINAK® CANopen-Aktuatoren

LINAK TECHLINE® CANopen-Aktuatoren sind in erster Linie fUr die mobile Landwirtschaft und die
industrielle Automatisierung konzipiert. Das Kommunikationsprotokoll basiert auf dem CiA 301-Stan-
dard. Der Inhalt dieses Dokuments setzt voraus, dass der Leser mit dem CiA 301-Standard vertraut ist.

Zusatzlich zur vollstandigen Positionssteuerung kann der CANopen-Aktuator RUckmeldungen zur
Kolbenposition, zu Servicedaten und zur vollstandigen Diagnose bereitstellen. Er liefert aulBerdem
Systemidentifikationsdaten und den tatsachlichen Strom zur Laufzeit.

CANopen-Spezifikationen

In diesem Abschnitt werden die Anforderungen der CANopen-Hardware- und -Software-Schnittstelle
beschrieben:

Die physikalische Schicht entspricht ISO 11898-2

Geschwindigkeit ) 50, .lOO, 125,250 oder 500 kbps .
(@nderbar in Actuator Connect™ oder BusLink)

Max. Buslange 250 Meter

Max. Stichlange 11 Meter

Max. Anzahl der Knoten 127

Verdrahtung Ungeschirmtes verdrilltes Adernpaar

Kabelimpedanz 120 Q (10 %)

physikalische Schicht mit den folgenden Spezifikationen: Der Energiesparmodus entspricht ISO

{ Alle durchgefuihrten Systemtests beschranken sich auf 3-Meter-Kabel. Nicht fehlertolerante
11898-5.

Standards

LINAK TECHLINE CANopen bietet ein Kommmunikationsprofil, das in CiA DS 301 v.4.0.2 definiert ist. Die-
ses umfasst einen Befehlssatz zur Steuerung des Aktuators sowie einen Ruckmeldungsstatus.



CANopen | 7

Anschlussdiagramm
6- und 8-polig
Anwendbar fur: LAl4, LA25, LA33, LA36 und LA37

12/24/48 V DC

BRAUN

GND

BLAU

Fahrt den Aktuator aus

ROT
SCHWARZ Fahrt den Aktuator ein
CAN_H
CAN_L

VIOLETT

@ Weitere Informationen finden Sie in der Anschlussubersicht.
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1/O-Spezifikationen

6- und 8-polig

Input/Output

Spezifikation

Kommentare

Beschreibung

CANopen ist kompatibel mit dem CiA 301-Standard.
Verwendet CAN-Nachrichten, um Bewegungen zu
steuern, Parameter einzustellen und Rickmeldun-
gen vom Aktuator zu Ubermitteln. Die Identifizie-
rung des Aktuators erfolgt Uber Hardware- und Soft-
ware-Adressierung.

CANopen

12/24/48*V DC

Braun . B Hinweis: Vertauschen Sie nicht die
48V nur far LA36 und LA37 Polaritat der Stromversorgung an
GND den braunen und blauen Drahten!
] ) ) o ) Die Platine ist Uber einen Kondensa-
Blau Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt tor mit derm Gehause verbunden.
~Stromversorgung®.
Rot Fahrt den Aktuator Das Signal wird aktiv bei: Der manuelle Betrieb ist wahrend
aus >67 %vonV,, der CANopen-Busaktivitat deakti-
Das Signal wird inaktiv bei: | viert.
o . . .
Fahrt den Aktuator <‘33 % vonV Darf beim Einschalten nicht hoch
Schwarz ein Eingangsstrom: 10 mA sein.
Aktuatoren mit CANopen enthalten
Gelb CAN_H keinen 120-0O-Abschlusswiderstand.
Die physikalische Schicht entspricht
ISO 11898-2.
Grun CAN_L Geschwindigkeit: Autobaud bis zu

500 kbps

Service-Schnittstelle:

Verwenden Sie Actuator Connect™
als Service-Tool-Schnittstelle.
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Anschlussdiagramm
9- und 12-polig
Anwendbar fur: LAl14, LA25, LA21, LA33, LA36, LA37, LA73, LA76, LA77 und LC3 IC

24/48 V DC

BRAUN

GND

Geteilte Stromversorgung V DC

Fahrt den Aktuator aus
HW-Adressierung Pin 2
Fahrt den Aktuator ein

HW-Adressierung Pin 1
HW-Adressierung Pin 3

RO

SCHWARZ

HELLBLAU

CAN_H

CAN_L

Paralleldaten +

VIOLETT

Paralledaten -

oy}

LAT4 und LA25 (12-polig) sind nur mit offenen Anschlussdrahten erhaltlich. Stecker (Deutsch und
AMP) sind nur fur die 9-polige Ausfuhrung geeignet.

@ Weitere Informationen finden Sie in der AnschlussUbersicht.
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1/O-Spezifikationen

9- und 12-polig

Input/Output Spezifikation Kommentare
CANopen ist mit dem CiA 301-Standard kompatibel.
Es verwendet CAN-Nachrichten, um Bewegungen
Beschreibun zUu steuern, Parameter einzustellen und Rickmel- O ( 3 m
9 dungen vom Antrieb zu liefern. Die Identifizierung
des Antriebs erfolgt Uber Hardware- und Software-
adressierung.
24/48*V DC
Braun * 48V nur fur LA21, LA33, LA36, LA37, LA73, LA76, | Hinweis: Vertauschen Sie nicht die
LA77 und LC3 IC Polaritat der Stromversorgung an
den braunen und blauen Drahten!
GND Die Platine ist Uber einen Kondensa-
Blau Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt tor mit dem Gehause verbunden.
~Stromversorgung”
24V DC mit #28 mA Stromver-
brauch.
48V DC mit #16 mA Stromver-
brauch.
Die geteilte Stromversorgung nutzt
Orange Geteilte Stromversorgung V DC die gemeinsame Masse (GND) der
Stromversorgung (blau).
Die geteilte Stromversorgung dient
ausschlieBlich zur Stromversorgung
der Koommunikation der integrierten
Steuerung.
Fahrt den Aktuator Hardware-
aus Adressie-
Rot . . . . . rung:
Hardware-Adressie- Das Signal wird aktiv bei: . g
rung (2) >67 %derV,, Manueller Lauf: Bei Verwen-
Das Signal wird inaktiv bei: Wenn bglm Start dung far die
<33 9% der V nicht mit VCC ver- Hardware-
Fahrt den Antrieb ein/ Ei X o 10 mA bunden: Adressierung
Schwarz Hardware-Adressie- Ingangsstrom: m an VCC oder
rung (1) offen/GND
anschlieRen
Bei Verwendung fur die Hardware-
Hellblau Hardware-Adressierung (3) Adressierung mit VCC oder offen/
GND verbinden.
Antriebe mit CANopen enthalten
Gelb CAN_H keinen 120-0-Abschlusswiderstand.
Die physikalische Schicht entspricht
ISO 11898-2.
- Geschwindigkeit: Autobaud bis zu
G CAN_L
run 500 kbps
) Der Parallellauf unterstUtzt bis zu 8
Violett Paralleldaten + gleichzeitig laufende Aktuatoren.
Der Parallellauf ist sowohl mit einer
Hauptstromversorgung als auch mit
WeilR Paralleldaten - separaten Stromversorgungen maog-
lich.
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Anschlussdiagramm
18-polig
Anwendbar fur: LA36 und LA37

Deutsch

+ Geteilte Stromversorgung

+12/24 VvV DC

+12/24 VvV DC

GND

—_

GND

i
N

Fahrt den Aktuator aus

Fahrt den Aktuator ein

Serviceanschluss
Paralleldaten +

o

Adressierung Pin 1[LSB]

Adressierung Pin 2

14

15 Adressierung Pin 3

16 Adressierung Pin 4 [MSB]
CAN_H

17
CAN_L

®
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1/O-Spezifikationen

18-polig
Input/Output Spezifikation Kommentare
CANopen ist mit dem CiA 301-Standard kom-
patibel. Es verwendet CAN-Nachrichten, um
Beschreibun Bewegungen zu steuern, Parameter einzu- O ( 3 ﬂ
9 stellen und Ruckmeldungen vom Antrieb zu
liefern. Die Identifizierung des Antriebs erfolgt
Uber Hardware- und Softwareadressierung.
12 V DC mit ®58 mA Stromverbrauch.
24V DC mit 32 mA Stromverbrauch.
Die geteilte Stromversorgung nutzt die

Pin 4 + Geteilte Stromversorgung gemeinsame Masse (GND) der Stromver-
sorgung (blau).

Die geteilte Stromversorgung dient aus-

schlieBlich zur Stromversorgung der Kom-

munikation der integrierten Steuerung.
12/24V DC Hinweis: Vertauschen Sie nicht die Polari-

Pin 5 ) ] Sowohl! Pin 5 als tat der Stromversorgung an den braunen

. XVeO:tere !nformat'oi:eh auch Pin 6 missen | und blauen Drahten!
Pine glg;j;gg: ACmSC“ NItt | verwendet werden. | Die Platine ist tiber einen Kondensator mit
" gung dem Gehause verbunden.
Pin 11 GND igV;iZLp;?nlllz Gemeinsame Masse fur Motor, geteilte
. lleld miissen verwendet Stromversorgung, Serviceanschluss und
Pin 12 Paralleldaten - werden interne Parallelschaltung
. - Das Signal wird aktiv bei:

Pin7 Fahrt den Aktuator aus >67 %der V, = EIN

Das Signal wird inaktiv bei:
) =

Pin 8 Fahrt den Aktuator ein ) ,33 %oderV, = AUS
Eingangsstrom: 10 mA
Der Parallellauf unterstutzt bis zu 8 gleich-

Serviceanschluss zeitig laufende Aktuatoren.

Pin 10 Paralleldaten + Der Parallellauf ist sowohl mit einer
Hauptstromversorgung als auch mit sepa-
raten Stromversorgungen maoglich.

Pin 13 Adressierung Pin 1 [LSB]

. . . Die Pins 13 bis 16 sind fur die CAN-ID
Pin 14 Adressierung Pin 2 reserviert. Die vier Eingédnge kdénnen 15
Pin 15 Adressierung Pin 3 eindeutige Adressen liefern.
An VCC oder offen/GND anschlieBen.
Pin 16 Adressierung Pin 4 [MSB]
Pin 17 CAN_H Antriebe mit CANopen enthalten keinen
- 120-0O-Abschlusswiderstand. Die physika-
lische Schicht entspricht ISO 11898-2.
. Geschwindigkeit: Autobaud bis zu 500

Pin 18 CAN_L kbps
Werkseitige Schnittstelle:

Das Anschlie3en dieser Pins kann den
Aktuator beschadigen
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Anschlussubersicht

Adernfarbe

GRUN

VIOLETT

\ Pl

HELLBLAU

L

s "L‘:g:; "Lf;‘; EALI LA36 6-polig LA36 9-polig "Alfz‘f;g"';‘\zs
AMP Deutsch AMP Deutsch Deutsch Deutsch
20O 1 2 1

@ 'O

= )
2 _ - - 11
1 - - - 12
- 2 2 5 8
- 1 1 4 7
- 5 5 2 5
- 6 6 3 6
- 4 4 7 4
- 3 3 8 3
- - - 1 2
- - - 6 9

LA21, LA33, LA36,
LA37,LA76, LA77

Deutsch

12

Adernfarbe Y-Kabel
.
BLAU 1 1
ROT 4 9
SCHWARZ 3 8

7 6
|
s
EEl - .
| orance [ 3
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Elektrische Installation

ISO 11898-2 definiert die reduzierte physikalische Schicht, 500 Kbps, ungeschirmtes verdrilltes Adern-
paar (UTP), und lauft mit separaten Kommmunikations- und Stromversorgungskabeln.

VDC+
GND

Stromver-
sorgung

#4 #3 #2 #1

ECU PWR
CAN_H

CAN_L ECU
ECU GND

Die Stromversorgung fur den LINAK® CANopen-Aktuator sollte von der CANopen-Stromversorgung
getrennt gehalten werden, falls eine solche vorhanden ist.

Manueller Betrieb

Im manuellen Betriebsmodus, in dem die Eingange 1-3 (1-4 fUr 18-polig) beim Einschalten niedrig
oder schwebend sind, sendet der Aktuator weiterhin Statusruckmeldungen Uber den CAN-Bus. Wenn
jedoch andere CAN-Gerate im Netzwerk aktiv sind, wird der manuelle Betriebsmodus deaktiviert. Der
CAN-Software-Adressbereich 1-127 ist fUr diesen Modus reserviert. Die Service-Schnittstelle ist auch im
manuellen Betriebsmodus zuganglich.

V DC +
GND

Stromver-
sorgung

JETENIIEIN]
IENERIEN

sylemuls galilag
syiemsne galieg

#1

/i\ Weitere Informationen zu den Kabelfarben oder Pin-Nummern finden Sie im Anschlussdia-
gramm.
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CAN-Hardware-Adressierung

Die Hardware-Adressierung bestimmt die anfangliche Aktuatoradresse. Je nach Aktuatormodell ste-
hen eine Reihe von Eingangspins fur die Adresskonfiguration zur VerfUgung. Die eingestellte Konfi-

guration wird vom Aktuator beim Einschalten gelesen. Wenn alle Adresspins offen (nicht verbunden)
sind, wechselt der Aktuator in den manuellen Betriebsmodus.

6-poliger Stecker

Stromver-
sorgung

Schwarz Rot Weil3 Adresse
HW-Adressierung
Knoten-ID
HW Pin 1 [MSB] Pin 2 Pin 3 [LSB]
N/A Offen Offen Offen Manueller Betrieb
1 Offen Offen Hoch 0Ox01 (1)
2 Offen Hoch Offen 0x02 (2)
3 Offen Hoch Hoch 0x03 (3)
4 Hoch Offen Offen Ox04 (4)
5 Hoch Offen Hoch 0Ox05 (5)
6 Hoch Hoch Offen 0x06 (6)
7 Hoch Hoch Hoch 0x07 (7)
V DC +
GND
/| Adresse Pin1
#] |b—— — AdressePin2

Adresse Pin 3
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CAN-Hardware-Adressierung

9- und 12-poliger Stecker

Schwarz Rot Hellblau Adresse
HW-Adressierung
Knoten-ID
HW Pin 1 [MSB] Pin 2 Pin 3 [LSB]
N/A Offen Offen Offen Manueller Betrieb
1 Offen Offen Hoch 0x01 (1)
2 Offen Hoch Offen 0x02 (2)
3 Offen Hoch Hoch 0x03 (3)
4 Hoch Offen Offen Ox04 (4)
5 Hoch Offen Hoch 0x05 (5)
6 Hoch Hoch Offen 0x06 (6)
7 Hoch Hoch Hoch 0x07 (7)
@ ® V DC +
® GND

/| AdressePinl

H4 #3 H2 H#1 l—— ——] Adresse Pin2

L L L J_/_ Adresse Pin 3

ECU PWR
Py CAN_H
CAN_L

ECU GND

Stromver-

sorgung

ECU
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CAN-Hardware-Adressierung

18-poliger Stecker

Pin 16 Pin 15 Pin 14 Pin 13 Adresse
HW-Adressierung
Knoten-ID
HW Pin 4 {MSB] Pin 3 Pin 2 Pin 1 [LSB]
N/A Offen Offen Offen Offen Manueller Betrieb
1 Offen Offen Offen Hoch 0x01 (1)
2 Offen Offen Hoch Offen 0x02 (2)
3 Offen Offen Hoch Hoch 0x03 (3)
4 Offen Hoch Offen Offen Ox04 (4)
5 Offen Hoch Offen Hoch 0Ox05 (5)
6 Offen Hoch Hoch Offen 0Ox06 (6)
7 Offen Hoch Hoch Hoch 0x07 (7)
8 Hoch Offen Offen Offen 0x08 (8)
9 Hoch Offen Offen Hoch 0x09 (9)
10 Hoch Offen Hoch Offen Ox0A (10)
11 Hoch Offen Hoch Hoch Oox0B (11)
12 Hoch Hoch Offen Offen 0x0C (12)
13 Hoch Hoch Offen Hoch Ox0D (13)
14 Hoch Hoch Hoch Offen OxOE (14)
15 Hoch Hoch Hoch Hoch OxOF (15)
— Stromver-
GND sorgung
/| AdressePinl6
/| AdressePin15
#1 /| Adresse Pinl4
/1 AdressePin13
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AUX-Eingang

Die AUX-Eingange sind universell einsetzbare Eingange fur externe Gerate wie Taster und Sensoren.
Jeder der drei (oder vier) Eingangskanale besteht aus zwei Bits, die den Spannungspegel am Ein-
gangskanal darstellen, wodurch vier VCC-Pegel Uber eine CAN-Bus-Nachricht ausgedruckt werden
kénnen.

Jeder Kanal besteht aus zwei Bits, die in vier VCC-Pegel unterteilt sind:

Input-Bits vcc

1 1 76-100 %
1 0 51-75%
0] 1 26-50 %
0 0] 0-25%

Die drei (oder vier) AUX-Eingange werden im letzten Byte der RUckmeldungsstatusdetails der Pro-
zessdatenobjekte (PDO) vorhanden sein.

Eingang Eingang Eingang Eingang
Kanall Kanal2 Kanal 3 Kanal 4*

~ =ttt

Terminierung

Endwiderstande von 120 QQ mUssen gemaf der folgenden Abbildung angeschlossen werden. Der Ak-
tuator verflgt nicht Uber einen internen Endwiderstand.

V DC +
GND

Stromver-
sorgung

#4 #3 #2 #1

_ ECU PWR
CAN_H
1200 CAN_L 1200
- ECU GND

* Nur fur 18-polige Aktuatoren verfugbar
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Schutz

Strombegrenzung

Strombegrenzungen kénnen konfiguriert werden, um ein Quetschen bei Hindernissen zu vermeiden.
Diese Werte kbnnen nach Ihren Winschen angepasst werden. Verwenden Sie die Standardwerte
oder nehmen Sie eine Feinabstimmung Ihrer Strombegrenzungen mit 0,25 A/Bit vor.

Es ist wichtig zu beachten, dass Strombegrenzungen nicht als allgemeine Stoppfunktion verwen-
det werden sollten, da dies die Mechanik belasten und zu langfristigen Schaden am Aktuator fuhren
kann.

Daruber hinaus stehen Strombegrenzungen nicht in direktem Zusammenhang mit den Lastkurven
des Aktuators, sodass sie nicht als Lastindikatoren verwendet werden sollten. Verschiedene Toleran-
zen in Komponenten wie Spindel, Mutter und Zahnradern kdnnen ebenfalls den Stromverbrauch des
Aktuators beeinflussen. Der Betrieb in Umgebungen mit Temperaturen unter O °C erhoht ebenfalls
den Stromverbrauch. Wenn die Temperatur unter O °C fallt, andert sich die Standardstrombegren-
zung zu einem héheren Wert.

Die spezifischen Strombegrenzungswerte fur den Antrieb (oberhalb und unterhalb der Referenztem-
peratur) finden Sie in der jeweiligen Montageanleitung oder im Actuator Connect-Servicetool unter
.Protection” (Schutz).

Parallel

Die industriellen LINAK®-Aktuatoren kdnnen mit Parallelfunktionalitat bestellt werden. Wenn diese
Funktion aktiviert ist, konnen bis zu 8 Aktuatoren in einem Parallelsystem betrieben werden, wobei
nur ein Aktuator Uber CAN mit dem Master kommuniziert. Das System arbeitet als kritisches Parallel-
system, d. h. alle Aktuatoren mussen im System vorhanden sein und genau dieselbe Konfiguration
aufweisen (sowohl mechanische als auch Software-Funktionalitat).

Nachfolgend finden Sie eine Checkliste, um sicherzustellen, dass das System wie vorgesehen funktio-
niert:

MaBnahme Beschreibung

Jeder Aktuator muss fUr den Parallelbetrieb (2-8 Aktuatoren) kon-
figuriert werden. Dies kann mithilfe des Actuator Connect™-Tools
eingerichtet werden.

Bitte beachten Sie: In einigen Fallen ist dies werkseitig vorkonfigu-
riert.

Parallel in Actuator Connect™
einrichten

Die Aktuatoren verfugen Uber eine interne Kommmunikation fur die

Verkabelung des Systems Parallelsynchronisierung und Fehlercodes.

Halten Sie die Gesamtlange der Kommunikationsleitung unter 40
Metern, um Kommunikationsausfalle zu vermeiden.

In einem Parallelsystem mit 8 Aktuatoren wurde dies zu Signalka-
bellangen von <5 Metern fUhren.

Kabellangen prufen

Es ist auch moglich, zwei oder mehr separate Stromversorgun-
gen parallel zu verwenden, sofern sie die gleiche Spannung und
Leistung haben. Es ist wichtig, dass alle Stromversorgungen einen
gemeinsamen Erdungsanschluss (blauer Draht) haben.

Bitte beachten Sie die Antriebsspezifikationen bezlglich Span-
nungspegel und Stromverbrauch!

Stromversorgung prufen
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Parallel

Option 1 - Einfache Parallelschaltung

V DC +
GND

Stromver-
sorgung

N CAN.H
- #8 #3 #2 #1

CAN_L

_____ — Paralleldaten
______ Parallel GND*

Bei einer einfachen Parallelschaltung ist nur ein Aktuator mit der BUS-Kommunikation verbunden.
Dieser Aktuator empfangt Fahrbefehle und gibt Daten an die BUS-Steuerung weiter. Die Ubrigen
Aktuatoren im System sind nur mit der internen Parallelkormmunikation verbunden. Auf diese Weise
stellt die interne Kommmunikation sicher, dass das System parallel arbeitet und bei einem Hindernis
oder einem Fehler an einem der Aktuatoren stoppt.

Die Aktuatoren teilen dem Master einfache Fehlermeldungen mit, die Uber die BUS-Kommunikation
verteilt werden kénnen.

Option 2 - Buskommunikation an allen Aktuatoren

VvV DC +
GND

Stromver-
sorgung

- #8 #3 #2 #1

- - = - - - — - CANH
-—— e - - — - — - CANLL

______ Paralleldaten
______ Parallel GND*

Wenn beispielsweise die Echtzeitdaten jedes Antriebs Uberwacht werden mussen, kbnnen alle An-
triebe als Knoten an die BUS-Kommunikation angeschlossen werden. Dadurch werden umfassende
Nutzungsdaten bereitgestellt, die zur Leistungssteigerung der Anwendung verwendet werden kon-
nen. Ahnlich wie bei Option 1 mussen alle Antriebe an die interne Parallelkornmunikation angeschlos-
sen werden.

Es ist auch moglich, zwei oder mehr separate Stromversorgungen parallel zu verwenden, sofern sie
die gleiche Spannung und Leistung haben. Es ist wichtig, dass beide Stromversorgungen einen ge-
meinsamen Erdungsanschluss ( blauer Draht) haben.

* Der 18-polige Stecker nutzt die Pins 11 und 12 (Power GND) als Parallel-GND.

{ Gilt nicht fur 18-polige Aktuatoren in Versionen vor SWO01050031V1-2.
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Erste Schritte

In diesem Abschnitt wird auf3erdem beschrieben, wie mit CANopen-Aktuatoren kommuniziert wird,
und es werden Beispiele fUr typische Benutzerszenarien und Anwendungen gegeben. Alle Beispiele
enthalten Verweise auf Register, die spater noch genauer beschrieben werden.

CANopen EDS

Eine EDS-Datei (Electronic Data Sheet) enthalt eine digitale Beschreibung der Funktionen und des
Objektworterbuchs eines Gerats. Sie umfasst Details wie Datentypen, Standardwerte und Kommuni-
kationsparameter, sodass Netzwerkkonfigurationstools das Gerat erkennen und konfigurieren kon-
nen. EDS-Dateien werden haufig von SPSen und anderen Netzwerktools verwendet, um CANopen-
Gerate in ein System zu integrieren und in Betrieb zu nehmen.

Die Datei LINAK_CANopen_EDS steht Uber den folgenden Link heruntergeladen werden:
LINAK_CANopen_EDS.zip

Funktionsubersicht

LINAK® TECHLINE CANopen bietet ein Kommunikationsprofil, das in CiA DS 301 v4.0.2 definiert ist.
Dies umfasst einen Befehlssatz zur Steuerung des Aktuators sowie einen RUckmeldungsstatus.

Prozessdatenobjekte (PDO)
Servicedatenobjekte (SDQO)
Objekte mit speziellen Funktionen fur Synchronisation, Fehlermeldung und -reaktion:
- Synchronisationsobjekt (SYNC)
- Notfallobjekt (EMCY)
» Netzwerkmanagementobjekte (NMT) fur die Initialisierung, FehlerlUberwachung und Statusuber-
wachung des Gerats:
- NMT-Befehle
- Boot-up-Meldungen
- Herzschlag-Meldungen


https://assets.linak.com/asset/590184044899/other_trt4onupnp1t7d3h4mj9csnd6k/LINAK_CANopen_EDS.zip?content-disposition=inline
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Stromversorgung

CANopen-Aktuatoren sind mit folgenden Versorgungsspannungsbereichen erhaltlich: 12 V, 24 V und
48V DC. Der zulassige Versorgungsspannungsbereich ist fUr die jeweilige AusfUhrung wie folgt an-
gegeben:

: Spannungsbereich
V?::r:z::gs Funktion Gultig far
vMIN vTYP VMAX
oy Motor 105V | 12V | 21V | o kg bolig, 12-polig
CAN Kommunikation* 8V | 12V | 39V und 18-polig
pay Motor 18V | 24V | 32V | o ke solig 9-polia,
CAN Kommunikation* 10V | 24v | 39y | 12-poligund18-polig
Motor 36V 48V 58V
48V 6-polig und 9-polig
CAN Kommunikation* 10V 48V 60V

* Bei Verwendung einer geteilten Stromversorgung wird die CANopen-Schnittstelle Uber einen sepa-
raten Stromeingang (geteilte Stromversorgung) vom Motor mit Strom versorgt, wahrend die Motor-
leistung weiterhin als gemeinsame Masse (GND) verwendet wird. Wenn keine geteilte Stromversor-
gung verwendet wird, wird die CANopen-Schnittstelle Uber die Motorversorgung mit Strom versorgt.

Konfiguration

Vor der Integration in ein CANopen-System mussen einige der Antriebsparameter Uberprift und
eventuell geandert werden. Diese Vorbereitung erfolgt mithilfe des Konfigurationstools Actuator Con-
nect™ und gewahrleistet, dass der Antrieb grundlegende Funktionen ausfuhren kann.

Um die Anforderungen des Systems oder der Anwendung zu erfallen, kann eine weitere Feinabstim-
mung erforderlich sein. Uber dieses Tool ist auch der Zugriff auf historische Nutzungsdaten und die
EchtzeitUberwachung maoglich.

Gultig fir LA14 und LA25:

Fur die Verwendung von Actuator Connect™ an einem PC ist ein separates Konfigurationskabel-Set
(Artikelnummer 0257901 = gerades Y-Kabel + USB2LIN) erforderlich. Dieses Kabel muss an den 9-poli-
gen Stecker an der Seite des Antriebs angeschlossen werden. Auf der gegenuberliegenden Seite
muss die Stromversorgung an die offenen Kabelenden angeschlossen und der USB-Stecker in lhren
PC gesteckt werden.

/!

+E e M em————————— e BRRERUINAGEEES R, %




Konfiguration
Gultig fir LA36:

6-polig
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Fur die Verwendung von Actuator Connect™ auf einem PC ist ein separates Konfigurationskabel- Set
(Artikelnummer 367997 = USB2LIN + Adapterkabel) erforderlich. Dieses Kabel muss an den 6-poligen

Stecker an der Seite des Antriebs angeschlossen werden. Auf der gegenuberliegenden Seite muss die
Stromversorgung an die offenen Kabelenden angeschlossen und der USB-Stecker in Ihren PC ge-

steckt werden.

- — - R — - [ e HIHE:

Gultig fur LA21, LA33, LA36, LA37, LA73, LA76, LA77 und LC3 IC:

9-polig

Fur die Verwendung von Actuator Connect™ auf einem PC ist ein separates Konfigurationskabelset
(Artikelnr. 0367996 = gerades Y-Kabel + USB2LIN) erforderlich. Dieses Kabel muss an den 9-poligen
Anschluss auf der Aktuatorseite angeschlossen werden. Auf der gegenuberliegenden Seite muss
Strom an die offenen Kabelenden angelegt werden und der USB-Anschluss muss an lhren PC ange-
schlossen werden.

500420

LA —

2000+40

5045

300+20

Weitere Informationen zu Kabeln/Steckern finden Sie im Anschlussdiagramm.

%
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Konfiguration
Gultig far LA36 und LA37:

18-polig

FUr die Verwendung von Actuator Connect™ auf einem PC ist ein separates USB-Konfigurations-
kabel (USB2LINO6G-X) erforderlich. Dieses Kabel muss gemaf der folgenden Zeichnung angeschlos-
sen werden. Auf der gegenUberliegenden Seite muss die Stromversorgung an Rot und Schwarz am
18-poligen Stecker (offene Kabelenden) angeschlossen und der USB-Stecker in lhren PC eingesteckt

werden.

ld = = — - RS —

B i}

+12V DC

GND

Von Actuator Connect™ zu Uberpriufende Parameter

Parameter

Beschreibung

Adresse des Aktuators

Gultiger Bereich: 1-127
Standardadresse: 32 (0x20)

Bitrate (kbps)

50, 100, 125, 250, 500 oder Auto kbps
Standard-Bitrate: 250 kbps

/i\ Verwenden Sie die CIA® 305 Layer Setting Services (LSS) zur Vergabe von CANopen-Knoten-IDs
und zur Anderung der CANopen-Bitrate.
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Einzelheiten zum Befehl

Ein-/Ausfahren

Die Bewegung nach innen und auf3en wird durch Senden der richtigen Kennung ausgefuhrt, wah-
rend sich der Aktuator im CANopen-Modus befindet. Im Service-Modus wird die Bewegung durch
Verwendung der LINAK® BusLink PC-Software oder durch Anlegen der richtigen Signale an die Drah-
te fUr den manuellen Betrieb erreicht. Bei Verwendung des manuellen Betriebs muss aufgrund von
Sicherheitsmalnahmen mit einer Anlaufverzégerung von bis zu 150 ms gerechnet werden.

Position
Max. Min. Position: Hublange

Stufeneinstellung: 0,1 mm

Die Last, das Hoch- und Runterfahren und der spezifische Aktuatortyp (Spindel/Getriebe) sollten im
Hinblick auf die Genauigkeit berucksichtigt werden.

Der Positionssollwert kann dynamisch eingestellt werden. Wenn der neue Sollwert eine Anderung
der Laufrichtung beinhaltet, folgen die Rampen der voreingestellten Rampenzeit.

Max. Strom

Durch die Anwendung einer Strombegrenzung wird ein gewisser mechanischer Uberlastschutz fur
die Anlage gewahrleistet.

Max. Strombegrenzung: Feste Begrenzung*

Stufeneinstellung: 0,25 A

* Die benutzerdefinierte Strombegrenzungseinstellung kann die feste Werkseinstellung nicht auf3er
Kraft setzen, die einen teilweisen Schutz der Elektronik und Mechanik gewahrleistet.
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Geschwindigkeitsregelung

Die Geschwindigkeit wird mithilfe der Pulsweitenmodulation (PWM) gesteuert.

Minimale Einschaltdauer: 0 %
Maximale Einschaltdauer: 100 %

Einstellungsschritte: 0,5 %

Geschlossene Geschwindigkeitsregelung sorgt fur eine genauere Geschwindigkeit. Um dies zu errei-
chen, wird die maximale Geschwindigkeit auf etwa 80 % reduziert. Die tatsachliche Geschwindigkeit
wird durch die GréRe des Getriebes und der Spindel im Antrieb beeinflusst.

Die Geschwindigkeitseinstellung kann wahrend des Betriebs dynamisch geandert werden.

Anlauf-

Ausfahren zeit

>

A I I

100% —+ - |
Ausfahren bei

50 % Qeschwin- | |

digkeit
Einfahren bei
50% T | | 70 % Geschwindigkeit

Ausfahren bei

100 % Geschwindigkeit )
< > Zeit

50% T

100% T+
\

Einfahren



Start- und Betriebsbedingungen

Um den Aktuator zu verfahren, beachten Sie bitte Folgendes:

CANopen |

Wenn der Herzschlag nicht vorhanden ist, akzeptiert der Aktuator keine PDO-Befehle.
Befehle mussen erneut gesendet werden, wenn die Kommunikation unterbrochen wird oder das

Herzschlagsignal fehlt.

m Die Befehle ,RUN IN (Einfahren)” und ,RUN OUT (Ausfahren)* kdnnen nicht erteilt werden, wenn

Fehler vorliegen (Fehlercode != 0).

Der Herzschlagstatus kann mit Statusbit 5 abgelesen werden.
Beim Eintritt in den Betriebsmodus bendtigt der Antrieb einen ,Stopp*“- oder ,Fehler |6schen”-Be-

fehl.

NMT PRE-OPERATIONAL

‘—Power—u P NMT Start

[else]

[No errors]

27

NMT OPERATIONAL

Heartbeat lost

Error

STOP command Run command

Error

[Heartbeat is present]
CLEAR ERROR command

Ready to
run

Error

Need STOP
command

[Heartbeat is present]

STOP or CLEAR ERROR command




28 | CANopen

Startverfahren

Folgen Sie dem nachstehenden Beispiel, um die fur eine erfolgreiche Kommunikation erforderlichen
Startverfahren abzuschlief3en.

Die CAN-Adresse in diesem Beispiel ist 32 (0X20).

CAN Daten [hex]
ID Beschreibung
[hex] o 1 2 3 4 5 6 7
701 05 Master-Takt. Wird alle 100 ms
gesendet
720 00 Booten des Aktuators
Empfangen von Servicedaten-
620 23 16 10 01 c8 00 01 00 objekten (SDO)
5A0 60 16 10 01 00 00 00 00 Reaktion des Aktuators Startverfah-
ren
000 01 50 Netzwerkmanagement (NMT)
Start
Prozessdatenobjekt TPDO1
1A0 00 00 00 81 01 00 00 CO | Ubertragen. ,Stopp“-Befehl erfor-
derlich.
220 03 FB FB FB FB FB 00 00 ,Stopp“-Befehl.
PDO1 Ubertragen. Aktuator bei
1A0 00 00 00 81 00 00 00 CcO Endstopp erreicht einwarts [0
mm]
220 01 FB FB FB FB FB 00 00 L~Ausfahren“-Befehl
170 1A 00 06 88 00 21 00 co PDO1 Ubertragen. Aktuator fahrt
aus [2,6 mm]
PDO1 Ubertragen. Aktuator hat Beispiele
1A0 F7 01 00 82 00 00 00 CcO Endstopp nach auRen erreicht far den
[50,3 mm] Betrieb
220 02 FB FB FB FB FB 00 00 +Einfahren“-Befehl
170 60 00 06 90 00 25 00 co PDOnl ubertragen. Der Antrieb
verfahrt nach innen [9,6 mm]
PDO1 Ubertragen. Aktuator hat
1A0 00 00 00 81 00 00 00 CcoO Endstopp einwarts erreicht [O
mm]
Master
Follower

Um eine andere CAN-Adresse als 32 (0x20) zu verwenden, definieren Sie die CAN-ID bitte entspre-
chend neu.
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Fehler loschen

Sollte ein Fehler auftreten, wird der Antrieb angehalten, und eine normale Bewegung ist nicht mehr
maoglich.

. Lesen (R)/ . . .
Schritt Schreiben (W) Prozessdatenobjekte Aktion
1 R PDI Stellen Sie sicher, dass ,Fehlercode” ungleich O ist
Subindex 4 ' " 9
PDO LPosition* auf = 64256 gesetzt (Fehlercodes
2 wW . ..
Subindex 1 |6schen)
PO Bestatigen Sie, dass ,Fehlercode” = O ist
3 R Subindex 4 Wenn ,Fehlercode” nicht = 0 ist, beheben Sie den
Fehler im System und wiederholen Sie Schritt 2.

* PDI = Prozessdateneingang / PDO = Prozessdatenausgang
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Prozessdatenobjekte (PDO)

Das CANopen PDO (Process Data Object) wird fur die effiziente Ubertragung von Echtzeit-Betriebs-
daten zwischen CANopen-Knoten verwendet.

Ein PDO kann 8 Byte Daten und mehrere Objektparameterwerte in einem einzigen Frame enthalten.

PDO (Befehl)

Befehl
Prozessdatenobjekt 1 empfangen (RPDO1)
In Echtzeit ausgetauschte zyklische Daten

Byte 7 Byte 6 Byte 5 Byte 4 Byte 3 Byte 2 Byte 1 Byte O
[MSB] [LSB]
Reserviert Anhalten Anfahren Gesphvym— Strombe- Position
digkeit grenzung
Index 0x2000
Subindex Byte(s) Befehl Daten- Details Beschreibung Einheit
typ
0-64255
[OxO000- Zur Position fahren 0,1 mm/Bit
FAFF]
64256 Fehlercode I6schen
[OxFBOO] (siehe TPDO1 Byte 4)
64257
[OXFBO1] Ausfahren
64258 .
[OXFBO02] Einfahren
1 Byte O0-1 Position UINT16 64259 cto
[OXFBO3] PP
642560 Wiederherstellung aus-
[OxFBO4] fahren
64261 Wiederherstellung ein-
[OxFBO5] fahren
64262-
65535 Ungultiger Wert
[OxFBOG- Antrieb fahrt nicht
FFFF]
0-250 .
[OXO0-FA] Max. Strombegrenzung 0,25 A/Bit
5 Byte 2 Strombe- UINTS 251 Standard-Strombegren-
grenzung [OxFB] zung
252-255 Ungultiger Wert
[OXFC-FF] Antrieb fahrt nicht
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PDO (Befehl)

Index 0x2000
Subindex Byte(s) Befehl Daten- Details Beschreibung Einheit
typ
0-200 o . o o
[0X00-C8] Geschwindigkeit 0,5 % Bit
201-250 100 % Geschwindigkeit
Geschwin- [OxCo-FA]
3 Byte 3 digkeit UINT8
9 251 Standard-Geschwindig-
[OXFB] keit
252-255 Ungultiger Wert
[OXFC-FF] Antrieb fahrt nicht
0-250 . .
[0X00-FA] Anlaufzeit 0,05 s/Bit
4 Byte 4 Anfahren UINT8 251 Standard-Anlaufzeit
[OXFB]
252-255 Ungultiger Wert
[OXFC-FF] Antrieb fahrt nicht
0-250 . .
[0X00-FA] Anhaltezeit 0,05 s/Bit
5 Byte 5 Anhalten UINT8 251 Standard-Anhaltezeit
[OxFB]
252-255 Ungultiger Wert
[OXFC-FF] Antrieb fahrt nicht
6 Byte 6 UINT8
Reserviert Reserviert Reserviert
7 Byte 7 UINT8
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PDI (Feedback)

Feedback

Prozessdatenobjekt 1 Gibertragen (TPDO1)
In Echtzeit ausgetauschte zyklische Daten

Byte 7 Byte 6 Byte 5 Byte 4 Byte 3 Byte 2 Byte 1 Byte O
[MSB] [LSB]
. Status-
AUX-Ein- Geschwindigkeit Fehlercode kennzei- Stromauf- Position
gange nahme
chen
Index 0x2001
Subindex Byte(s) Befehl Daten- Details Beschreibung Einheit
typ
0-64255
[Ox0000- Position des Antriebs 0,1 mm/Bit
FAFF]
64256-
65023 Reserviert
[OxFBOO-
1 Byte 0-1 | Position | UINT16 FDFF]
65024 Position verloren
[OXFEOO]
65025-
65535 Reserviert
[OXFEO1-
FFFF]
0 . .
[0X0O] Fahrt nicht
0,25 A/Bit
1-250
[OXFA] Motorstromaufnahme
Stromauf- 251-253 .
2 Byte 2 nahme UINTS8 [OXFB-FD] Reserviert
254 Fehler im Strommess-
[OXFE] kreis
255 .
[OXFF] Reserviert
Endstopp erreicht ein-
b0 -
warts
b Endstopp erreicht aus-
1 -
warts
b2 Uberstrom
Status- b3 Ausfahren Bitunabhan-
3 Byte 3 kennzei- UINTS8 b4 Einfahren gige Statusin-
chen dikatoren
b5 Kommunikations-Takt
erforderlich
Der Antrieb lauft auB3er-
b6 halb der Nennbedingun-
gen.
b7 Reserviert. Immer hoch
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PDI (Feedback)

Index 0x2001
Subindex Byte(s) Befehl Daten- Details Beschreibung Einheit
typ
0 Kein Fehler erkannt
[Ox00]
1 Stromversorgung im
[0x01] Blockierzustand
2 Positionssensor
[0x02]
3 Uberspannun
[0x03] P 9
4 Unterspannun
[0x04] P 9
5 Kommunikationssyn-
[0x05] chronisierung
6 Endschalter
[Ox06]
7 Temperatur
[0x07] P
8 Motorsteuerun
[0x08] 9
9 Interne Stromversor- 8-Bit-Fehler-
[0x09] gung code, der nur
Fehler- den aktuell
4 Byte 4 code* UINT8 10 [Ox0A] Interne Strommessung aktiven Fehler
mit der hochs-
11 [Ox0B] Parallele Arbitrierung ten Prioritat
o ] anzeigt
12 [0x0C] Position andert sich
nicht
Initialisierung der Posi-
13 [0x0D] tion nicht moglich
14 [OxOE] Allein im Parallelsystem
15 [OXOF] Falsche Nummer im Par-
allelsystem
16 [0x10] Hardware
17 [0x11] BLDC Motor
18 [0x12] Parallelkommunikation
19 [0x13] Parallelbetrieb
20 [0x14] Parallel-Einrichtung
gestoppt
Sonstige interne Fehler
254 [OXFE] (Nicht angegeben)
Sonstige externe Fehler
255 [OXFF] (Nicht angegeben)

* Siehe Fehlercodebeschreibungen im Abschnitt: Fehlercodes
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PDI (Feedback)

Index 0x2001
Subindex Befehl Daten- Details Beschreibung Einheit
typ
0-4015 . .
[0X0000- Geschwmd_lgke|t des 0.1 mm/s/Bit
Antrieb
Geschwin- OFAF]
5 Byte 5-6 digkeit UINT16
9 4016-65535
[OxOFBO- Reserviert
FFFF]
b0O-b1l Eingangslevel 1
T b2-b3 Eingangslevel 2
6 AUXEIN- 1 N7 1 Bit/25 % VCC
gange b4-b5 Eingangslevel 3
b6-b7 Eingangslevel 4

** Siehe Beschreibung des AUX-Eingangs im Abschnitt: AUX-Eingang
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PDI (Parallel Feedback)

Paralleles Feedback
Prozessdatenobjekt 2 Gibertragen (TPDO2)
In Echtzeit ausgetauschte zyklische Daten
Byte 7 Byte 6 Byte 5 Byte 4 Byte 3 Byte 2 Byte 1 Byte O
[MSB] [LSB]
Parallel Parallel-
. Status- Parallel-
Reserviert . Fehler-
kennzei- Fehlercode
quelle
chen
Index 0x2002
Subindex Byte(s) Befehl Daten- Details Beschreibung Einheit
typ
0 Kein Fehler erkannt
Parallel- [0xO0]
1 Byte O Fehlﬁr- UINTS 1.255 CAN-ID des Antriebs
quetie [0XO1-FF] mit dem Fehler mit der
héchsten Prioritat
0 [0x00] Kein Fehler erkannt
1 StromuUberlastun
[0x01] 9
2 Hardware
[0x02]
3 Temperatur
[0x03] P
& Uberspannun
[0X04] P 9
> unt
[0x05] nterspannung 8-Bit-Fehler-
code, der nur
Parallel- 6 Analogeingang aul3er- den aktuell
2 Byte 1 Fehler- UINT8 [Ox06] halb des Bereichs aktiven Fehler
code* mit der hochs-
7 Position andert sich ten Prioritat
[0x07] nicht anzeigt
8 Stromversorgung im
[0x08] Blockierzustand
9 Positionsinitialisierung
[0x09] nicht moglich
10
[OXOA] Parallelstart
11
[0XOB] Parallellauf
12
[0XOC] BLDC Motor

* Siehe Beschreibungen der Parallel-Fehlercodes im Abschnitt: Parallel-Fehlercodes
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PDI (Parallel Feedback)

Index 0x2002
Subindex Byte(s) Befehl Daten- Details Beschreibung Einheit
typ
13
[0x0D)] Endschalter
OlgE Parallelkommunikation 8-Bit-Fehler-
[OxOE] code, der nur
Parallel- S den aktuell
2 Byte 1 Fehler- UINT8 [O>1<8F] Paralleéiltr;ncl‘t\tung aktiven Fehler
code* 9 PP mit der hdchs-
24 ten Prioritat
[0X18] Anderer Fehler anzeigt
25 .
[0x19] Position verloren
bO Parallel-Endstopp aus-
gefahren
F;i;iti[- b1 Parallel-Efnc;l]stopp ein- Bit-unabhan-
3 Byte 2 kennzei- UINT8 gefanren gige Statusin-
chen Parallel [auft auBerhalb dikatoren
b2 -
der Nennbedingungen
b3-b7 Reserviert
4-8 Byte 3-7 | Reserviert UINT8 Reserviert Reserviert. Immer hoch

* Siehe Beschreibungen der Parallel-Fehlercodes im Abschnitt: Parallel-Fehlercodes
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Service-Datenobjekte (SDO)

Das SDO (Service Data Object) ermdglicht den Zugriff auf Lese-/Schreibwerte des Objektverzeichnis-
ses (OD) eines CANopen-Knotens Uber den CAN-Bus.

Der Zweck kann darin bestehen, einen OD-Eintrag zu aktualisieren (SDO-Download) oder einen Ein-
trag zu lesen (SDO-Upload), was beispielsweise die Konfiguration und Diagnose von Knoten ermag-

licht.

Kommunikationsprofilbereich

Kommunikationsprofilbereich
SDO Index 0x1000 - Ox1A01
Azyklischer Datenaustausch

zeit

(0x00)

Index Subin-
dex Name Datentyp Details Beschreibung Zugang
[hex]
[hex]
Geratetyp - Referenz: CiA 301 7.5.2.1
0Ox1000 0Ox00 Geratetyp UINT32 R
Fehlerregister - Referenz: CiA 301 7.5.2.2
0x1001 0x00 Fehlerregister o
COB-ID SYNC - Referenz: CiA 301 7.5.2.5
Standardwert
0x1005 0x00 COB-ID SYNC (Ox80) R/W
Hersteller Hardware-Version — Referenz: CiA 301 7.5.2.9
Hersteller Hard- . .
0Ox1009 0Ox00 ware-Version Bezeichnung der Leiter- R
platte
COB-ID EMCY - Referenz: CiA 301 7.5.2.17
Standardwert
Ox1014 0Ox00 COB-ID EMCY (0x80 + Kno- R
ten-ID)
Verzégerungszeit EMCY - Referenz: CiA 301 7.5.2.18
Verzdégerungs- Standardwert
0x1015 0x00 it EMCY ) R/W
Verbraucher-Taktzeit - Referenz: CiA 301 7.5.2.19
Anzahl der Ein- Standardwert
Ox00 trage (Ox01) R
Ox1016
Verbraucher- Standardwert
Ox01 Taktzeit (OxC8) R/W
Hersteller-Taktzeit - Referenz: CiA 301 7.5.2.20
Ox1017 0x00 Hersteller-Takt- Standardwert R/W




38 | CANopen

Kommunikationsprofilbereich

Kommunikationsprofilbereich
SDO Index 0x1000 - Ox1A01
Azyklischer Datenaustausch

Index Subin-
dex Name Datentyp Details Beschreibung Zugang
[hex]
[hex]
Identitatsobjekt — Referenz: CiA 301 7.5.2.21
1 Lieferanten-1D UINT32 OxO00004AA LINAK R
Software-Nummer
2 Hersteller-Code UINT32 (z. B. 1050000) R
0x1018
z Revisionsnum- UINT32 Revision dgr CANopen- R
mer Schnittstelle
4 Seriennummer UINT32 Wie UIN R
SDO-Serverparameter - Referenz: CiA 301 7.5.2.33
. Standardwert
1 ?Sg;\?ef'('sg)t (0600 + Kno- R
ten-1D)
0x1200
Standardwert
2 C?%:gﬂ%e(%’jr (0x580 + Kno- R
ten-ID)
RPDO-Kommunikationsparameter siehe - Referenz: CiA 301 7.5.2.35
Standardwert
1 0x300 + Kno- (0x200 + Kno- R/W
ten-ID ¢ D
0x1400 en-ID)
O0x400 + Kno-
2 ten-ID R/W
RPDO-Zuordnungsparameter — Referenz: CiA 301 7.5.2.36
RPDO-Zuord-
1:1-Zuordnung von
0x1600 nungstr:;rame— 0x2000 (Befehl) R
TPDO-Kommunikationsparameter O — Referenz: CiA 301 7.5.2 37
COB-1D
1 Verwendet von UINT32 (Ox féaon?irr?g\tﬁ:-l D) R
TPDO
0x1800 5 Ubertragungs- UINTS Erelgnlsgesteggrt (her- R/W
zeichen stellerspezifisch)
5 Ereignistimer UINT16 250 1 ms/Bit R/W
9 [OXFA]
TPDO-Kommunikationsparameter 1 — Referenz: CiA 301 7.5.2.37
COB-ID Ver-
1 wendetvon | UINT32 ox Sandardwert. o) R
TPDO
Ox1801 Ubertragungs- Ereignisgesteuert (her-
2 . UINT8 . R/W
zeichen stellerspezifisch)
5 Ereignistimer UINT16 250 [OxFA] 1 ms/Bit R/W
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Kommunikationsprofilbereich

Kommunikationsprofilbereich
SDO Index 0x1000 - Ox1A01
Azyklischer Datenaustausch

Index Subin-
dex Name Datentyp Details Beschreibung Zugang
[hex] [hex]

TPDO-Zuordnungsparameter O - Referenz: CiA 301 7.5.2.38

TPDO-Zuord- 1:1-Zuordnung von
Ox1A00 nungfeeaéame‘ 0x2001 (Feedback)

TPDO-Zuordnungsparameter 1 — Referenz: CiA 301 7.5.2.3

TPDO-Zuord- '
Ox1A01 nunasparame- 1:1-Zuordnung von
o 0x2002 (Feedback)
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Herstellerspezifischer Profilbereich

Konfiguration
Herstellerspezifischer Profilbereich
SDO Index 0x4000
Konfiguration — Azyklischer Datenaustausch
q Daten q q . .
Subindex Parameter typ Details Beschreibung Einheit Zugang
Hochster
0x00 gemeldeter Teil- UINT8 R
index
Oox01 zitr:gr?sjsgv:grr]t_s Funktioniert nur, wenn
UINTS 0-255 RPDO“1 ,,Strombegren*— 0,25 A/Bit R/W
St b [Ox00-FF] zung* auf 251 [OxFB]
0x02 rompegren- eingestellt ist
zung - einwarts )
Anfahren - aus-
Ox03 warts Funktioniert nur, wenn
RPDO1 ,Anfahren“ 251
Anfahren - ein- [OXFB] ist.
0x04 warts 0-65535
UINT16 [0X0000- 1 ms/Bit R/W
Anhalten - aus- FFFF]
Ox05 warts Funktioniert nur, wenn
RPDO1 ,Anhalten” 251
006 Anhaltgn - ein- [OxFB] ist.
warts
[026%?28] 0,5 %/Bit
Max. Geschwin- Hebt RPDO1
0ox07 - . UINT8 S u R/W
digkeit .Geschwindigkeit” auf
201-255 100 %
[OXC9-FF] °
0 [Ox0000] Deaktiviert
1-699 Nicht unter
Virtueller End- [0x0001- Stellen Sie die Position 70 mm ein-
0x08 stopp — aus- UINT16 02B8B] des virtuellen Endstopp stellen* R/W
warts auswarts ein.
700-
65535 .
[0x02BC- 0,1 mm/Bit
FFFF]
0 [0x0000] Disabled
1-350
Virtueller End- [Ox0001- Stellen Sie die Position 0.1 mm/bit
0x09 o UINT16 015E] des virtuellen Endstopp R/W
stopp - einwarts . - -
einAvwarts ein.
351- . N
s ueer
[0xO15F- stellen**
FFFF]

* Der Aktuator muss einen Neustart durchfUhren, bevor die Anderungen wirksam werden.

**Virtuelle Grenzwerte, die im Initialisierungsbereich festgelegt sind, machen eine Initialisierung un-

maoglich.
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Konfiguration
Herstellerspezifischer Profilbereich
SDO Index 0x4000
Konfiguration — Azyklischer Datenaustausch
q Daten- . . q q
Subindex Parameter typ Details Beschreibung Einheit Zugang
OXOA UIN UINT32 Eindeutige 8-stellige Identifikationsnum- R
mer
Software
0x0B Variante SWXXXXXXXVX-X
Ox0C Hauptversion UINT32 SWXXXXXXXVX-X R
Ox0D Nebenversion SWXXXXXXXVX-X
Konfiguration
OXOE Produktions- Eindeutige 8-stellige Identifikationsnum-
auftragsnum- mer
mer UINT32
Produktions-
OxOF datum yyyymmdd
0x10 Max. gemesse- 0,25 A/Bit
ner Strom
Max. gemes-
Ox11 sene FET-Tem-
peratur
R
Max. gemes-
Ox12 sene Umge- UINTS
bungstempe- 1 °C /Bit - 40°
ratur
Min. gemes-
Ox13 sene Umge-
bungstempe-
ratur
Gesamtstrom- 1 (Ampere*Sekun-
Ox14 b h den)/Bit
verbrauc UINT32 en)/Bi
Ox15 Gesamtlaufzeit 1 s/Bit
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Konfiguration
Herstellerspezifischer Profilbereich
SDO Index 0x4000
Konfiguration — Azyklischer Datenaustausch
q Daten- . . q q
Subindex Parameter typ Details Beschreibung Einheit Zugang
Anzahl der Stopps aufgrund von
0ox16 Uberspannung
Ox17 FET-Ubertem-
peratur
Umgebungs-
0x18 temperatur zu
hoch
0x19 Unterspan-
nung
Ox1A Hall-Fehl
X ali-rehier UINT8 Anzahl der Stopps R
Ox1B Endschalter-
fehler
Standard-
Strombegren-
Ox1C zungsUberlast
- Aus
Standard-
Strombegren-
Ox1D zungsUberlast
- Eingang
Anzahl der zuriicksetzbaren Stopps aufgrund von
Benutzerdefi-
nierte Strom-
Ox1E pegrenzungs—
Uber?;;é Aus- Kann .yerwendet werden, um die Anzahl
UINTS der Uberlast—AbschaItungen seit dem R/W
) letzten Zurucksetzen zu verfolgen.
Benutzerdefi- K £o ot 4
nierte Strom- ann nur auf O gesetzt werden.
Ox1F begrenzungs-
Uberlast - Ein-
gang
Anzahl von
0x20 Kommunika-— 1, 116
tionsfehler
Endstopp
0x21 erreicht —aus-
warts
Endstopp
Ox22 erreicht — ein- Anzahl R
warts UINT32
0x23 Start§ - aus-
warts
O0x24 Starts - ein-

warts
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Konfiguration
Herstellerspezifischer Profilbereich
SDO Index 0x4000
Konfiguration — Azyklischer Datenaustausch
o Daten- s q q q
Subindex Parameter typ Details Beschreibung Einheit Zugang
Gesamtweg
0x25 des UINT32 5 m/Bit R
Kolbens
Grund fir letzten Stopp - ID O: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
0x26 Grund UINT16 Grund fur den Stopp
0ox27 Zahlung UINT8 Anzahl der Stopps in Folge
R
Betriebszeit zum
0x28 Betriebszeit UINT32 Zeitpunkt des letzten 1 s/Bit
Stopps
Grund fur letzten Stopp - ID 1: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
0x29 Grund UINT16 Grund fur den Stopp
Ox2A Zahlung UINTS8 Anzahl der Stopps in Folge
R
Betriebszeit zum
0ox2B Betriebszeit UINT32 Zeitpunkt des letzten 1 s/Bit
Stopps
Grund fiir letzten Stopp - ID 2: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
Oox2C Grund UINT16 Grund fur den Stopp
0x2D Zahlung UINT8 Anzahl der Stopps in Folge
R
Betriebszeit zum
Ox2E Betriebszeit UINT32 Zeitpunkt des letzten 1 s/Bit
Stopps
Grund fiir letzten Stopp - ID 3: siehe Definitionen fiir ,,Grund fir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
Ox2F Grund UINT16 Grund fur den Stopp
0x30 Zahlung UINT8 Anzahl der Stopps in Folge
R
Betriebszeit zum
0x31 Betriebszeit UINT32 Zeitpunkt des letzten 1 s/Bit
Stopps
Grund fir letzten Stopp - ID 4: siehe Definitionen fiir ,,Grund fir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
0x32 Grund UINT16 Grund fUr den Stopp
0x33 Zahlung UINT8 Anzahl der Stopps in Folge
R
Betriebszeit zum
Ox34 Betriebszeit UINT32 Zeitpunkt des letzten 1 s/Bit

Stopps
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Konfiguration
Herstellerspezifischer Profilbereich
SDO Index 0x4000
Konfiguration — Azyklischer Datenaustausch
q Daten- . . q q
Subindex Parameter typ Details Beschreibung Einheit Zugang
0x35 Gesamtkorri- |\ 135 1 mm/Bit
gierte Distanz
0x36 FET Tempera-
tur
UINT8 1 °C /Bit - 40 °C
0x36 Umgebungs-
temperatur
Anzahl der R
Ox37 Hall-Schichten
beim Lernen
UINT16 0,1 mm/Bit
Nullpunkt-
0x38 versatz beim
Lernen
Produktions- . . . et
0x39 auftragsnum- UINT32 Eindeutige 8—stelIlc_gre]elflentlﬂkatlonsnum—
mer
LINAK Special Functions
0 [0x0] Reserviert
OX3A Funktionen UINTS 1 [Ox1] Aktuator neu starten R/W
2-255 .
[OX2-FF] Reserviert
CAN Adressees in Parallel System
0x3B Adresse 1
Ox3C Adresse 2
Ox3D Adresse 3
Ox3E Adresse 4
UINT32 In absteigender Reihenfolge sortiert R
Ox3F Adresse 5
0x40 Adresse 6
Ox41 Adresse 7
Ox42 Adresse 8
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Konfiguration
Herstellerspezifischer Profilbereich
SDO Index 0x4000
Konfiguration — Azyklischer Datenaustausch
q Daten- . q q q
Subindex Parameter typ Details Beschreibung Einheit Zugang
. . 0-100 .
Ox43 Betriebszeit UINT32 [0x-64] 1 s/Bit
0-100 Restlebensdauer o /a:
[Ox0-64 (Countdown) 1 %/Bit
101-249 .
Reserviert R
i [0x65-F9]
Ox44 Res;'aeuzerns UINT8
Restlebensdauer wird
250 [OxFA] nicht unterstltzt
251-255

[OXFB-FF]

Reserviert
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Ursache fur die Definition ,,Letzter Stopp*

Grund fur letzten

Stopp Funktion Beschreibung
Es liegt ein Hardwareproblem vor, das zu einer Fehl-
1 H-Brucken-Fehler funktion des Systems oder zu einer fehlerhaften Reak-
tion des Gate-Treibers fuhrt.
- Das Gerat oder die Umgebungstemperatur ist wah-
2 Ubertemperatur rend des Betriebs zu heil3 geworden.
4 Untersoannun Die Spannung fiel wahrend des Betriebs unter den
P 9 erforderlichen Wert.
) Der Stromverbrauch hat den Grenzwert Uberschritten,
8 Uberstrom was zU einer Zeituberschreitung oder einem Stillstand
des Antriebs gefuhrt hat.
16 SMPS-Fehler Die 12—\{— und/oder 5-V-Pegel liegen nicht im norma-
len Bereich.
22 Endstopp-Fehler Beple EQ$-Sghalter wurden wahrend des Betriebs
gleichzeitig eingeschaltet.
Ein Hall-Sensor hat sich mehr als 10 Mal verandert,
64 Hall-Fehler wahrend die Motorspannung hoch war, der andere
Sensor hat sich jedoch nicht verandert.
- Die Spannung stieg wahrend des Betriebs zu hoch an,
256 Uberspannung wahrscheinlich aufgrund der Bremsung.
Obwohl die Leistung Uber dem fur den Motor zum
512 Position andert sich nicht | Drehen erforderlichen Niveau liegt, andert sich die
Position nicht.
Es ist ein Hardwareproblem aufgetreten. Mégliche
Ursachen konnen Probleme mit dem Gate-Treiber, fal-
1024 Hardwarefehler .
sche Strommessungen oder ein defekter Motorsensor
sein.
5048 Kommunikationsunter- Die Quelle der Anfrage wurde unterbrochen oder das
brechung Signal ging verloren.
4096 Anderung der Schnitt- Der Aktuator ist mit einem wichtigeren System ver-
stelle bunden als dem, das die Anfrage gestellt hat.
Parallel-Master hat eine I .
Anderung in der Anzahl Dgs Parallelsyst.em Wgrde angehalten, weil ein regis-
4097 triertes Gerat die Verbindung getrennt hat oder ein
der angeschlossenen Fol- -
neues Gerat verbunden wurde.
lower erkannt.
Der Parallel-Master wurde | Ein Parallel-Master wurde angehalten, weil ein Follo-
4098 von einem Follower ange- | wer den Master zum abrupten Anhalten aufgefordert
halten. hat.
ParaI.IeI-Follower hat die Ein Parallel-Follower hat den Betrieb eingestellt, weil
4099 Verbindung zum Master . .
die Verbindung zum Master unterbrochen wurde.
verloren
Fehler in der Parallelkom- Ein Aktuator im Parallelsystem hat aufgehort zu funk-
4100 tionieren, weil er innerhalb kurzer Zeit zu viele Kom-

munikation

munikationsfehler hatte.
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FAQ (haufig gestellte Fragen)

Problem

Ursache/Lésung

Warum lauft der Antrieb nicht,
obwohl er den Befehl ,Start"
erhalten hat?

1. Stellen Sie sicher, dass alle Stromanforderungen erfullt werden.

2. Uberprufen Sie die Fehlercodes und Statuskennzeichen-Register auf
Anzeichen eines anormalen Zustands.

3. Befolgen Sie unbedingt die auf Seite 28 beschriebenen Startverfah-
ren.

Ruckmeldedaten sind verfug-
bar, aber der Antrieb kann nicht
laufen.

Aktuatoren sind mit einer geteilten Stromversorgung ausgestattet, die
eine separate Stromversorgung fur das Motormodul und das Steuermodul
erfordert. Stellen Sie sicher, dass beide Module ordnungsgeman mit Strom
versorgt werden.

Der Master erhalt keine Antwort
vom Aktuator.

1. Stellen Sie sicher, dass das Gerat die erwartete Knoten-ID hat.
2. Stellen Sie die richtige Baudrate sicher.

Knoten-ID und Baudrate kdonnen mit dem Actuator Connect™-Servicetool
geandert werden.

Die Ruckmeldung des Aktuators
entspricht nicht dem erwarteten
Ergebnis.

Einige Steuerungen kdnnen die Byte-Reihenfolge umkehren. Bitte stellen
Sie sicher, dass das korrekte héchstwertige Byte [MSB] und das niedrigst-
wertige Byte [LSB] mit Ihrer Konfiguration Ubereinstimmen.

Ist die Reihenfolge der empfan-
genen Ruckmeldedaten korrekt?

oder

Habe ich eine funktionierende
Verbindung?

Wenn Sie sich nicht sicher sind, ob eine funktionierende Verbindung
besteht oder ob Ihre Datenanforderung korrekt ist, konnen Sie in den
Ruckmeldedaten nach dem Statuskennzeichen-Byte suchen.

Das Statuskennzeichen-Byte hat immer einen Wert gréRer als 0" da Bit 7
immer ,1"ist.

Typischerweise lautet der Byte-Wert ,1000 0001" (binar) oder ,81" (dezi-
mal), was bedeutet, dass der Endstopp einwarts erreicht wurde.

Dieser Wert sollte in Byte 3 der empfangenen RUckmeldungsbytes ange-
zeigt werden.

Fehlercodes

Alle Fehlercodes gelten fur das gesamte TECHLINE®-Schnittstellenportfolio; einige beziehen sich
maoglicherweise nicht auf Ihre spezifische Schnittstelle oder Ihren Produkttyp.

Fehler Beschreibung

0

Kein Fehler erkannt
Kein LINAK definierter Fehler erkannt

det wurde.

Stromversorgung im Blockierzustand

1 Als SicherheitsmafBnahme, um unbeabsichtigte Bewegungen beim Einschalten zu verhin-
dern, lauft der Aktuator erst, wenn ein ,Stopp“-Befehl oder ein ,Fehler |6schen”-Befehl gesen-

Positionssensor

Positionssensoren liegen auBerhalb des erwarteten Betriebsbereichs. VCC-Motor OK.

2 10 Impulse wurden an einem Hall-Sensor gemeldet und keine Hall-Impulse am anderen.
Senden Sie den Befehl ,Fehler [6schen”, um den Fehler zu |6schen. Wenn der Fehler weiterhin
besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

Uberspannung

Die Eingangsspannung liegt unter dem Betriebsspannungswert. Der Fehler kann nur durch
Senden eines Befehls ,Fehler [6schen” behoben werden, sobald die Spannung innerhalb des
zulassigen Bereichs liegt. Die korrekten Spannungswerte finden Sie in der Dokumentation.




48 | CANopen

Fehlercodes

Fehler

Beschreibung

Unterspannung

Die Eingangsspannung liegt unter dem Betriebsspannungswert. Die korrekten Spannungs-
werte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geléscht, wenn die Span-
nung innerhalb der Betriebsgrenzen liegt.

Synchronisierung der Kommunikation

Der Heartbeat des Masters liegt nicht innerhalb des erwarteten Heartbeat-Intervalls.
Die Mindestanforderungen fur das Heartbeat-Intervall finden Sie in der Dokumentation.

Endschalter (entfillt bei Busschnittstellen)
Die Endschalter verhalten sich unerwartet.

Beispiel: Beide Endschalter wurden gleichzeitig fur mehr als 100 ms aktiviert. FUhren Sie den
Initialisierungsprozess durch, indem Sie den Aktuator vollstandig ausfahren und einfahren
lassen.

Temperatur

Die interne Temperatur des Antriebs liegt Uber dem Betriebsgrenzwert. Die korrekten Tempe-
raturwerte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geldéscht, wenn die
Temperatur innerhalb der Betriebsgrenzwerte liegt.

Interne Motorsteuerung

Interner Hardwarefehler der Motorsteuerung. Senden Sie den Befehl ,Fehler I6schen®, um den
Fehler zu l6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tau-
schen Sie das Produkt aus.

Interne Stromversorgung

Die interne Stromversorgung verhalt sich unerwartet. Senden Sie den Befehl ,Fehler |6schen®,
um den Fehler zu ldschen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder
tauschen Sie das Produkt aus.

10

Interne Strommessung

Der interne Stromwert liegt auBBerhalb der erwarteten Grenzwerte. Senden Sie den Befehl
JFehler l16schen®, um den Fehler zu [6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie
sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

11

Parallelarbitration
Start des parallelen Konfigurationsverfahrens lauft.

12

Position unveriandert

Der interne Positionssensor verhalt sich unerwartet und der Motor kdnnte blockieren. Bitte
Uberprufen Sie Ihre Anwendung auf Blockaden oder andere UnregelmaRigkeiten. Wenn der
Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

13

Positionsinitialisierung nicht méglich
Interne Initialisierungsparameter fehlen. Wenden Sie sich an LINAK.

14

Allein im Parallelsystem
Falsche Anzahl von Antrieben im Parallelsystem.

15

Falsche Anzahl im Parallelsystem
Falsche Anzahl von Antrieben im Parallelsystem oder falsch konfiguriert.

16

Hardware

Es liegt eine interne Fehlfunktion der Motorsteuerung vor, die die korrekte Funktion des
Antriebs beeintrachtigt. Wenden Sie sich an LINAK.
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Fehlercodes

Fehler

Beschreibung

BLDC-Motor
Die Positionssensoren befinden sich auBerhalb des erwarteten Betriebsbereichs.

17 Beispiel: Bei einem Hall-Sensor wurden 10 Impulse gemeldet, beim anderen Hall-Sensor hin-
gegen keine. Senden Sie den Befehl ,Fehler [6schen”, um den Fehler zu beheben. Wenn der
Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder ersetzen Sie das Produkt.
Parallelkommunikation

18 Es gibt Probleme mit der Kommunikationseinrichtung zwischen dem Master- und dem Fol-
lower-Gerat. Stellen Sie sicher, dass alle Kabel ordnungsgemaf in den AnschlUssen befestigt
sind.

19 Parallellauf
Parallel nicht synchronisiert.
Paralleleinrichtung gestoppt
Der Parallel-Master wurde aufgrund eines Fehlers eines Followers angehalten. Um das spezi-

20 fische Problem zu diagnostizieren, lesen Sie bitte die separaten Informationen zur Parallel-
RUckmeldung, wo Sie die Fehlercodes der Follower fUr detailliertere Informationen einsehen
kénnen.
Anderer interner Fehler (nicht angegeben)

254 Nicht ndher bezeichneter interner Hardware-/Softwarefehler. Senden Sie den Befehl ,Fehler
|6schen®, um den Fehler zu l6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an
LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.
Anderer externer Fehler (nicht angegeben)

255 Nicht ndher bezeichneter externer Hardware-/Softwarefehler. Bitte Uberprufen Sie Ihre

Anwendung auf mégliche Probleme. Senden Sie den Befehl ,Fehler I6schen”, um den Fehler
zu loschen.
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Parallel-Fehlercodes

Alle Fehlercodes gelten fur das gesamte TECHLINE®-Schnittstellenportfolio; einige beziehen sich
moglicherweise nicht auf Ihre spezifische Schnittstelle oder Ihren Produkttyp.

Fehler Beschreibung

o Kein Fehler erkannt
Kein LINAK definierter Fehler erkannt.
Stromiuberlastung

1 Die Stromaufnahme liegt Uber dem zulassigen Betriebsgrenzwert. Last reduzieren, einen
.Fehler l6schen“-Befehl senden und den Antrieb in die entgegengesetzte Richtung laufen
lassen.
Hardware

2 Interner Hardwarefehler. Senden Sie den Befehl ,Fehler I6schen”, um den Fehler zu ldoschen.
Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt
aus.
Temperatur

3 Die interne Temperatur des Antriebs liegt Uber dem Betriebsgrenzwert. Die korrekten Tempe-
raturwerte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geldéscht, wenn die
Temperatur innerhalb der Betriebsgrenzwerte liegt.
Uberspannung

4 Die Eingangsspannung liegt Uber dem Betriebsspannungswert. Die korrekten Spannungswerte
finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geléscht, wenn die Spannung
innerhalb der Betriebsgrenzen liegt.
Unterspannung

5 Die Eingangsspannung liegt unter dem Betriebsspannungswert. Die korrekten Spannungs-
werte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geldscht, wenn die Span-
nung innerhalb der Betriebsgrenzen liegt.
Analoger Eingang auBBerhalb des Bereichs (nicht zutreffend flir Busschnittstellen)

6 Das analoge Eingangssignal liegt auBerhalb der Betriebsgrenzen. Servo oder Proportional. Das
korrekte Eingangssignal finden Sie in der Dokumentation.
Position unverandert

7 Der interne Positionssensor verhalt sich unerwartet und der Motor konnte blockieren. Bitte
Uberprufen Sie lhre Anwendung auf Blockaden oder andere UnregelmafRigkeiten. Wenn der
Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.
Stromversorgung im Blockierzustand
Die Kommunikation wurde durch eine Eingabe mit hoherer Prioritat auBer Kraft gesetzt.
Die Kommunikation ist in folgende Prioritaten unterteilt:

8 1. Bus-Kommunikation (CAN-Bus, Ethernet, usw.)
2. LINAK Service-Tool (Actuator Connect™)
3. Manueller Betrieb mit roten und schwarzen Drahten
Senden Sie den Befehl ,Fehler l6schen”, um fortzufahren.

5 Positionsinitialisierung nicht méglich
Interne Initialisierungsparameter fehlen. Kontaktieren Sie LINAK.
Parallel-Einrichtung

10 Fehler bei der parallelen Einrichtung. Die Anzahl der verbundenen Aktuatoren stimmt nicht mit
Ihrer Konfiguration Uberein. Uberprifen Sie die Konfiguration mit dem LINAK Tool ,Actuator
Connect”.
Parallellauf

11

Die Antriebe fUhren die interne Einrichtung durch und sind nicht betriebsbereit.
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Parallel-Fehlercodes

Fehler Beschreibung
BLDC-Motor

12 Interner Hardwarefehler. Senden Sie den Befehl ,Fehler |16schen”, um den Fehler zu ld6schen.
Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt
aus.

Endschalter (entfillt bei Busschnittstellen)

13 Die Endschalter verhalten sich unerwartet. Beide Endschalter wurden gleichzeitig fur mehr als
100 ms aktiviert. FUhren Sie den Initialisierungsprozess durch, indem Sie den Aktuator vollstan-
dig ausfahren und einfahren lassen.

Parallelkommunikation

14 Fehler in der internen Parallelkommunikation. Mehr als 5 Kommunikationsfehler in 500 ms.
Bitte Uberprifen Sie die Kabelverbindungen und schalten Sie die gesamte Einrichtung aus und
wieder ein.

Parallel-Einrichtung gestoppt
Ein oder mehrere Antriebe kénnen die Befehle nicht ausfUhren und stoppen nicht. Senden

15 Sie den Master-Befehl ,Stopp” an andere Antriebe im Netzwerk. Senden Sie den Befehl ,Fehler
I6schen®, um den Fehler zu I&6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, Uberprufen Sie Ihre
Anwendung und die Kabelverbindungen und schalten Sie Ihre gesamte Einrichtung aus und
wieder ein.

Anderer Fehler

24 Der Aktuator erhalt einen undefinierten Fehlercode. Dies kann auf veraltete Firmware zuruckzu-
fUhren sein. Senden Sie den Befehl ,Fehler I16schen®, um den Fehler zu |6schen. Wenn der Fehler
weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

Position verloren
25 Der Antrieb hat seine Position verloren. Bitte fahren Sie den Antrieb vollstandig nach innen und

dann Uber den Bereich von 35 bis 70 mm hinaus, um den Antrieb zu initialisieren.
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EMCY-Fehlercodes

EMCY-Fehlercode

Fehlerklasse des
Kommunikationsprofilbereichs

Beschreibung

OXFFFF

0x0000 Fehler zurlUckgesetzt oder kein Fehler Fehler zurlUckgesetzt oder kein Fehler

Ox3211 Spannung innerhalb des CANopen-Gerats ,}U.kieésbp;rzg;:r?u(r?éANﬁélz)Te” 2

0x3221 Spannung innerhalb des CANopen-Gerats g.?easbpjrzgg:r?u(r?;ANﬁélz)Te” 2

0Ox4280 CANopen-Geratetemperatur Ubertemperatur

0x5080 CANopen-Geratehardware SMPS (5V, 12 VoderV,_

0x8130 Kommunikation I(éii\-(;girg-gihie)r oder Heartbeat-Fehler

OxFFOO Fehler: Endstopp erreicht

OxFFO1 Hall-Fehler

OxFFO2 Herzschlag

OxFFO3 Strommessung

OxFFO4 Parallelarbitrage

OxFFO5 Position andert sich nicht

OxFFO6 Initialisierung

OxFFO7 Parallel allein im Bus
Herstellerspezifisch

OxFFO8 Parallele Falschwahl im Bus

OXFFO9 Hardware

OxFFOA BLDC-Motor

OxFFOB Parallelkommunikation

OxFFOC Parallelbetrieb

OxFFOD Parallele Einrichtung beendet

OxFFFE Interner Fehler

Externer Fehler
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