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Vorwort
Sehr geehrter Nutzer,
wir freuen uns, dass Sie ein Produkt von LINAK® gewahlt haben.

LINAK Systeme sind High-Tech Produkte, basierend auf jahrelanger Erfahrung in der Herstellung und Entwicklung
von Aktuatoren, elektrischen Steuereinheiten, Bedienelementen und Ladegeraten.

Diese Montageanleitung ist nicht an den Endanwender gerichtet. Sie dient lediglich als Informationsquelle fir
den Gerate- oder Systemhersteller und erklart Ihnen, wie Ihr LINAK Produkt eingebaut, benutzt und gewartet
wird. Es liegt in der Verantwortung des Herstellers, dem Endanwender eine Bedienungsanleitung mit relevanten
Sicherheitshinweisen aus dieser Montageanleitung zu liefern.

Wir sind sicher, dass |hr LINAK Produkt/System problemfrei funktioniert. Bevor unsere Produkte das Werk ver-
lassen, werden sie einem kompletten Funktions- und Qualitédtstest unterzogen. Sollten Sie dennoch Probleme
mit Ihrem LINAK Produkt/System haben, kénnen Sie jederzeit Ihre LINAK Niederlassung kontaktieren. LINAK
Niederlassungen und Vertriebsgesellschaften auf der ganzen Welt haben autorisierte Service-Zentren, die immer
bereit sind, hnen zu helfen.

LINAK bietet eine Gewahrleistung auf alle Produkte. Diese ist abhangig von der korrekten Nutzung (entsprechend
den Spezifikationen), korrekter Wartung und Reparatur, die von einem autorisierten Service-Zentrum ausgefiihrt
wurde.

Anderungen bei der Installation und Anwendung der LINAK Produkte/Systeme kénnen die Bedienung und Lebens-
dauer beeinflussen. Die Produkte diirfen nicht von unbefugten Personen gedffnet werden.

Diese Montageanleitung wurde auf Grundlage unserer derzeitigen technischen Kenntnisse geschrieben. Wir
arbeiten standig an der Aktualisierung der Informationen und behalten uns daher das Recht vor, technische
Anderungen durchzufiihren.

Diese Montageanleitung bezieht sich auf die CANopen-Softwareversion: SW01050007V3-1

Zertifiziert durch CAN in Automation CiA:
Zertifikat # CiA202006-301V42/303-0243
Vendor ID 00 00 04 AA

LINAK A/S



LINAK® Richtlinie fiir Anwendungsmoglichkeiten

Das Ziel der Richtlinien fiir Anwendungsmdglichkeiten ist es, Verantwortlichkeitsbereiche in Bezug auf die Ver-
wendung eines LINAK Produkts (definiert als Hardware, Software, technische Beratung etc.) festzulegen, die in
Relation zu einer bestehenden Anwendung oder zu einer Anwendung eines Neukunden stehen.

LINAK Produkte, wie oben festgelegt, sind in zahlreichen Bereichen einsetzbar, wie z. B. im Medizin-, Komfortmo-
bel-, Biromdbel- und Industriebereich. LINAK kann jedoch nicht alle Bedingungen kennen unter denen die LINAK
Produkte eingebaut, verwendet und bedient werden, da jede Anwendung einzigartig ist.

Die Eignung und Funktionalitat der LINAK Produkte sowie deren Leistungsfahigkeit unter verschiedenen Bedin-
gungen (Anwendung, Vibration, Belastung, Luftfeuchtigkeit, Temperatur, Frequenz etc.) kann nur durch einen Test
nachgewiesen werden und sollte letztendlich in der Verantwortlichkeit des Kunden liegen, der ein LINAK Produkt
einsetzt.

LINAK sollte lediglich fiir die Ubereinstimmung der LINAK Produkte mit den von LINAK angegebenen Spezifikati-
onen verantwortlich sein. Es sollte in der Verantwortung des Kunden liegen, sicherzustellen, dass das spezifische
LINAK Produkt in der in Frage kommenden Anwendung eingesetzt werden kann.



Uber LINAK® CAN-Bus Antriebe cnﬂop@m

Zusammenfassung

Dieses Dokument beschreibt die Funktionen der LINAK TECHLINE® CANopen Komponenten und die Anforde-
rungen fiir deren Steuerung. Es beschreibt die eingesetzten Technologien, die Umweltdatenspezifikation und die
Funktionsbeschreibung.

Die CANopen Antriebe von LINAK TECHLINE wurden in erster Linie mit Fokus auf die industrielle Automation
entwickelt.

Das Kommunikationsprotokoll basiert auf dem Standard CiA 301. Der Inhalt dieses Dokuments setzt voraus, dass
der Leser mit dem Standard CiA 301 vertraut ist.

Zusatzlich zur vollstandigen Positionssteuerung kann der CANopen Antrieb Feedback-Informationen iber die Kol-
benposition, Servicedaten und eine vollstandige Diagnose liefern. AuBerdem stellt er System-Identifikationsdaten
und den tatsachlichen Strom zur Laufzeit zur Verfiigung.



Funktionsiibersicht

LINAK® TECHLINE® CANopen bietet ein Kommunikationsprofil, das in CiA DS 301 V 4.0.2 definiert ist. Dieses
beinhaltet einen Befehlssatz zur Steuerung des Antriebs zusétzlich zum Feedback-Status.

e Prozessdatenobjekte PDO
e Servicedaten-Objekte SDO

o Objekte mit speziellen Funktionen fir Synchronisation, Fehleralarm und Riickmeldung.
- Synchronisationsobjekt (SYNC)
- Notfallobjekt (EMCY)

o Netzwerk-Management-Objekte (NMT) zur Initialisierung, Fehleriiberwachung und Statusliberwachung des
Gerdts.
- NMT-Befehle
- Boot-up-Meldungen
- Herzschlag-Meldungen



Einzelheiten zu den Befehlen

Einfahren/Ausfahren

Die Ein- und Ausfahrbewegung wird durch Senden des richtigen Identifiers ausgefiihrt, wéhrend sich der Verstel-
lantrieb im CANopen-Modus befindet. Im Service-Modus wird die Bewegung durch die Verwendung der LINAK®
BusLink PC-Software oder durch das Anlegen der richtigen Signale an die Handbedienungsleitungen erreicht.
Beim manuellen Betrieb muss aufgrund von SicherheitsmaBnahmen mit einer Startverzégerung von bis zu 150
ms gerechnet werden.

Position
Max/Min.-Position: Hubldnge
Einstellungsstufen : 0,1 mm

Last, Auf- und Abfahrrampen und der spezifische Antriebstyp (Spindel/Getriebe) sollten in Bezug auf die Genau-
igkeit berlicksichtigt werden.

Der Positionssollwert kann dynamisch eingestellt werden.

Wenn der neue Sollwert eine Anderung der Laufrichtung beinhaltet, folgen die Rampen der voreingestellten
Rampenzeit.

Maximale Stromstarke eingehend/ausgehend
Die Festlegung einer Strombegrenzung fihrt zu einem teilweisen mechanischen Uberlastschutz der Geréte.

Max. Stromgrenze: Feste Grenze*
Einstellungsstufen: 0,25A

*Die benutzerdefinierte Strombegrenzungseinstellung kann die feste Werkseinstellung, die einen teilweisen
Schutz der Elektronik und Mechanik gewahrleistet, nicht auBer Kraft setzen. Einzelheiten siehe ,Interne Uberwa-
chung” auf Seite 16.



Geschwindigkeitsregelung
Die Geschwindigkeit wird mittels Pulsweitenmodulation (PWM) reguliert.

Min. Einschaltdauer: 0 %
Max. Einschaltdauer: 100 %
Einstellungsstufen: 0,5 %

Eine Geschwindigkeitsregelung mit geschlossenem Regelkreis gewahrleistet eine genauere Geschwindigkeit. Um
dies zu erreichen, wird die maximale Geschwindigkeit auf etwa 80 % reduziert. Die tatsachliche Geschwindigkeit
wird von der Getriebe- und SpindelgroBe im Aktuator beeinflusst.

Die Geschwindigkeitseinstellung kann dynamisch zur Laufzeit gedndert werden.

Run Ramp
out time
i -
o/ 4
100% Runout@ )\ |
50% speed, \ | )
! | Run in @
50%T 70% speed
Run out @
0,
100% speed y time
50%t
100%t
Rur; in

Abbildung 1. Geschwindigkeitsregelung grafisch dargestellt



Betriebsbedingungen
Fiir den Betrieb des Aktuators beachten Sie bitte Folgendes:

o Wenn der Herzschlag nicht vorhanden ist, akzeptiert der Aktuator keine PDO-Befehle.

¢ Die Befehle miissen erneut gesendet werden, wenn die Kommunikation unterbrochen wird oder das Herz-
schlagsignal fehlt.

RUN IN- und RUN QUT-Befehle kénnen nicht ausgegeben werden, wenn Fehler vorliegen (Fehlercode != 0).
Der Herzschlagstatus kann mit Statushit 5 gelesen werden.

o Beim Aufruf von BETRIEB erfordert der Antrieb einen STOPP- oder LOSCHEN-FEHLER-Befehl.

NMT PRE-OPERATIONAL

’—Power—u P NMT Start [No errors] —0e—0—o—

[else]

NMT OPERATIONAL

Heartbeat lost

Error \ 4

Error

[Heartbeat is present]
CLEAR ERROR command

Need STOP
command

[Heartbeat is present]

STOP command Rryn command STOP or CLEAR ERROR command

Ready to
run

Abbildung 2. Betriebsbedingungen



Startverfahren

Folgen Sie dem untenstehenden Beispiel, um die fir eine erfolgreiche Kommunikation erforderlichen Startverfah-
ren abzuschlieBen. Die CAN-Adresse ist in diesem Beispiel in 32 (0X20).

CAN ID | Daten (hex) Beschreibung

he 1o 1 2 3 4 5 6 7

701 05 Master Herzschlag. Wird alle 100
ms gesendet

720 00 Hochfahren des Aktuators

620 23 /16 1 10 | 01 | C8 | 00 | 01 | 00 | Empfangen von Servicedatenob-
jekten SDO

5A0 60 | 16 | 10 | 01 | 00 | 00 | 00 | 00 | Antwort des Aktuators Startverfahren

000 01 |20 Netzwerkmanagement NMT Start

1A0 00 | 00 | 00 | CT| 01|00 00 CO |TransmitProcess Data Object
TPDO1.

STOP-Befehl erforderlich
220 03 | FB|FB | FB| FB | FB | 00 00 | Stopp-Befehl

1A0 00 | 00 | 00 | C1 |00 | 00|00/ CO | UbertragungvonPDOT.Antrieb
an EOS ein [0 mm]

220 01 | FB | FB | FB | FB | FB | 00| 00 |BefehlzumAusfahren

1A0 A1 /00| 06| C8 00|31 00| CO Ubertragungvon PDO1.Antrieb
fahrt aus [2,6 mm]

1A0 F7 | 0100 C2 /00|00 00 CO| UbertragungvonPDOT.Antrieb
erreicht Hubende ausgefahren Beispiele fiir den
[50,3 mm] Betrieb

220 02 | FB  FB | FB | FB | FB | 00 | 00 | Befehl zum Einfahren

1A0 60 | 00 | 06 | DO | 00 | 32 | 00 | CO | Ubertragung von PDO1. Antrieb
fahrt ein [9,6 mm]

1A0 00 | 00 | 00 | C1 |00 |00 | 00 | CO | Ubertragungvon PDO1.Antrieb
erreicht Hubende eingefahren
[0 mm]

Master
Aktuator

Abbildung 3. Startverfahren

Um eine andere CAN-Adresse als 32 (0X20) zu verwenden, passen Sie bitte die CAN-ID entsprechend an.



Prozessdaten-Objekte (PDO)

RPDO1 wird auf 0x2000 abgebildet
TPDO1 wird auf 0x2001 abgebildet

Einzelheiten zu den Befehlen

Index | Sub-  Befehl Daten-

index typ

1 Position ' UINT16

0x2000

2 Strom UINT8

3 Geschwin- | UINT8
digkeit

4 Soft-Start =~ UINT8

5  Soft-Stopp | UINT8

Tabelle 1. Einzelheiten zu den Befehlen.

Details

0-64255
64256

64257
64258
64259
64260

64261

64262-65535

0-250
251
252-255

0-200
201-250
251

252-255

0-250
251
252-255

0-250
251
252-255

Beschreibung

Zur Position fahren.
Fehlercode-Register [6schen (siehe
0x1001)

Befehl Aktuator ausfahren

Befehl Aktuator einfahren

Befehl Aktuator stoppen™

Befehl Aktuator ausfahren, Wider-
rufsmodus

Befehl Aktuator einfahren, Wider-
rufsmodus

Ungiiltiger Wert, Aktuator fahrt
nicht

Maximale Strombegrenzung
Standard-Stromwert verwenden
Ungilltiger Wert, Aktuator fahrt
nicht

Zu verwendende Geschwindigkeit
100% Geschwindigkeit verwenden
Standard-Geschwindigkeitswert des
Aktuators

Ungiiltiger Wert, Aktuator fahrt
nicht

Startrampen-Zeit (ms)
Standard-Softstart-Wert verwenden
Ungilltiger Wert, Aktuator fahrt
nicht

Stopp-Rampenzeit (ms)
Standard-Soft-Stop-Wert verwenden
Ungiiltiger Wert, Aktuator fahrt
nicht

Einheit

0,1 mm/bit

0,25 A/bit

0,5 %/bit

0,05 s/bit

0,05 s/bit



Details zum Feedback-Status

Index | Subin- Befehl
dex
1 Position UINT16
2 Strom UINT8
3 Status- UINT8
kennzei-
chen
0x2001
4 Fehler- UINT8
codes
5 Geschwin- | UINT16
digkeit
6 Eingangs-  UINT8
status

Tabelle 2. Details zum Feedback-Status

Datenyp Details

0-64255
64256-65023
65024
65025-65535

0
1-250
251-253
254
255

b0
b1
b2
b3
b4
b5
b6-b7

OO Ul WN — O

9
10
254
255

0-4015
4016-65535

b0-b1
b2-b3
b4-b5
b6-b7

Beschreibung Einheit

Position des Antriebskolbens

Reserviert 0,1 mm/bit

Position verloren

Reserviert

Fahrt nicht 0,25 A/bit

Gemessener Motorstrom

Reserviert

Fehler im Strommesskreis

Reserviert

EOS ein

EOS aus

Uberstrom 8-Bit

Ausfahren unabhan-

Einfahren gige Sta-

CANopen-Herzschlag erforderlich | tus-Bit-An-

Reserviert zeigen

Kein Fehler

Benétigt Stoppbefehl

Hall-Fehler 8-Bit-Feh-

Uberspannung lercode, der

Unterspannung den derzeit

Herzschlag nicht erhalten aktiven

EOS-Fehler Fehler

Temperaturfehler hochster

Herzschlagfehler (intern) Prioritat
anzeigt

SMPS-Fehler (intern)

Strommessung (intern)

Interner Fehler (nicht spezifiziert)

Externer Fehler (nicht spezifiziert)

Geschwindigkeit des Antriebs- 0, Tmm/s/

kolbens bit

Reserviert

Eingang 1 Ebene

Eingang 2 Ebene 25 %/bit

Eingang 3 Ebene
Reserviert (immer 1)



Servicedaten-Objekte (SDO)

Index | Subin- | Daten- | Zugriff Name Details Einheit Beschreibung
dex typ
0x1000 Geratetyp siehe CiA
3017.5.2.1
0x1001 Fehlerregister siehe CIA
3017.5.2.2
0x1005 CO B- IDSYNC siehe CiA Standardwert wird ver-
3017.5.2.5  wendet (0x80)
0x1009 Hersteller-Hard- siehe CiA PCBA-Bezeichnung
wareversion 3017.5.2.9
0x1014 CO B- IDEMCY siehe CiA Standardwert wird
3017.5.2.17  verwendet (0x80 + Kno-
ten-ID)
0x1015 Sperrzeit EMCY siehe CiA Standardwert wird ver-
3017.5.2.18 | wendet (0)
0x1016 Verbraucher siehe CiA Es wird jeweils nur ein
Herzschlagzeit 3017.5.2.19 | Verbraucherherzschlag
unterstiitzt
0x1017 Erzeuger Herz- siehe CiA
schlagzeit 3017.5.2.20
0x1018 Identitétsobjekt siehe CiA
3017.5.2.21
1 UINT32 R Hersteller ID 0x000004AA LINAK
2 UINT32 R Herstellercode Software-Nummer (z. B.
1050000)
2 UINT32 R Revisionsnum- Revision der
mer CANopen-Schnittstelle
4 UINT32 R Seriennummer Wie UIN
0x1200 SDO-Server-Pa- siehe CiA
rameter 3017.5.2.33
1 Standardwert wird
verwendet (0x600+ Kno-
ten-ID)
2 Standardwert wird
verwendet (0x580 +
Knoten-ID)
0x1400 RPDO-Kommu- siehe CiA
nikationspara- 3017.5.235
meter
1 Standardwert wird
verwendet (0x200 +
Knoten-ID)

Tabelle 3. Servicedaten-Objekte



Index Subin-  Daten-  Zugriff Name Details Einheit Beschreibung

dex typ
2 ereignisgesteuert (herstel-
lerspezifisch)
0x1600 RPDO-Zuord- siehe CiA 1 zu 1-Abbildung von
nungsparameter 3017.5.236 | 0x2000 (Aktuator-Befehl)
0x1800 TPDO-Kommu- siehe CiA
nikationspara- 3017.5.237
meter
1 UINT32 Standardwert wird
verwendet (0x180+ Kno-
ten-ID)
2 UINT8 Ubertragungs- ereignisgesteuert (herstel-
zeichen lerspezifisch)
5 UINT16 Ereignis-Timer 250 1 ms/bit
0x1A00 TPDO-Zuord- siehe CiA 1 zu 1 Abbildung von
nungsparameter 3017.5.238  0x2001 (Aktuator-Status)
0X4000 Record Diagnose Diagnoseparameter des
Aktuators
0 UINT8 R Hochster
unterstltzter
Subindex
1 UINT8 RW Strombegren- 0,25 A/bit
zung auswarts
2 UINT8 RW Strombegren- 0,25 A/bit
zung einwarts
3 UINT16 RW  Soft-Start-Zeit 1 ms/bit
auswarts
4 UINT16 RW | Soft-Start-Zeit 1 ms/bit
einwarts
5 UINT16 RW | Soft-Stop-Zeit 1 ms/bit
auswarts
6 UINT16 RW  Soft-Stop-Zeit 1 ms/bit
einwarts
7 UINT8 RW Maximale Ge- 0-200 0,5 %!/bit
schwindigkeit 201-255 100 %
8 UINT16 RW Virtuelle EOS 0,1 mm/bit
Ausgangposition
9 UINT16 RW  Virtuelle EOS 0.1mm/bit
Eingangposition
10 UINT32 R UIN 8-Zahlen-For-
mat
" UINT32 R SW-Variante [x]
12 UNT3Z R SW-Version PR ?gfstg’gg;"\'“mmer @8
Major [y] yx
13 UINT32 R SW-Version
Minor [z]

Tabelle 4. Servicedaten-Objekte



Index

Subin-

Daten-
typ

Zugriff

Name

Details

Einheit

Beschreibung

UINT32

Konfiguration
der Produktions-
auftragsnummer

UINT32

Produktions-
datum

yyyymmdd

UINT8

Maximal ge-
sehene Strom-
starke

0,25 A/bit

UITN8

Maximale gese-
hene FET-Tem-
peratur

1 °C/bit-40

UINT32

Maximale
gesehene Umge-
bungstemperatur

1 °Clbit-40

UINT8

Minimale
gesehene Umge-
bungstemperatur

1 °C/bit-40

20

UINT32

Gegenwartige
Nutzung

1 As/bit

21

UINT32

Laufzeit

1 s/bit

22

UINT8

Anzahl der
Stopps aufgrund
von Uberspan-
nung

23

UINT8

Anzahl der
Stopps aufgrund
von FET-Uber-
temperatur

24

UINT8

Anzahl der
Stopps aufgrund
von Umge-
bungs-Ubertem-
peratur.

25

UINT8

Anzahl der
Stopps aufgrund
von Unterspan-
nung

26

UINT

Anzahl der
Stopps aufgrund
von Hallfehlern

27

UINT8

Anzahl der
Stopps aufgrund
von EQS-Schal-
terfehlern

Tabelle 5. Servicedaten-Objekte
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Index Subin-  Daten-
dex typ

Zugriff = Name Details Einheit

Beschreibung

28 UINT8

29 UINT8

30 UINT8

31 UINT8

32 UINT16
33 UINT16
34 UINT16
35 UINT32
36 UINT32
37 UINT32
38 UINT16

39 UINT8

40 UINT32
41 UINT16

42 UINT8

43 UINT32

44 UINT16

Tabelle 6. Servicedaten-Objekte

Anzahl der
Stopps aufgrund
LINAK Uber-
strom auswarts

Anzahl der
Stopps aufgrund
LINAK Uber-
strom einwarts

Anzahl der
Stopps aufgrund
KUNDEN Uber-
strom auswarts

Anzahl der
Stopps aufgrund
KUNDEN Uber-
strom einwarts

Kommunikati-
onsfehler

Anzahl der EOS
auswarts

Anzahl der EQS
einwarts

Anzahl der Starts
auswarts

Anzahl der Starts
einwarts

Gesamter Kol- 1 m/bit
benweg

Letzter Stopp-
Grundid 0

Zahlung des
letzten Stopps
id0

Letzter Stopp
Betriebszeit id 0

Letzter Stopp-
Grund id 1

Zahlung des
letzten Stopps
id 1

Letzter Stopp
Betriebszeit id 1

Letzter Stopp-
Grund id 2

Stopp-Grund id

Anzahl von aufeinander-
folgenden Stoppgriinden
desselben Typs

Betriebszeit beim Auftre-
ten des letzten Stopps

Stopp-Grund id

Anzahl der aufeinander-
folgenden Stoppgriinde
desselben Typs

Betriebszeit beim Auftre-
ten des letzten Stopps

Stopp-Grund id



Index Subin-  Daten-  Zugriff Name Details Einheit Beschreibung
dex typ

45 UINT8 Zéhlung des Anzahl der aufeinander-
letzten Stopps folgenden Stoppgriinde
id 2 desselben Typs

46 UINT32 Letzter Stopp Betriebszeit beim Auftre-
Betriebszeit id 2 ten des letzten Stopps

47 UINT16 Letzter Stopp- Stopp-Grund id
Grund id 3

48 UINT8 Zéhlung des Anzahl der aufeinander-
letzten Stopps folgenden Stoppgriinde
id 3 desselben Typs

49 UINT32 Letzter Stopp Betriebszeit beim Auftre-
Betriebszeit id 3 ten des letzten Stopps

50 UINT16 Letzter Stopp- Stopp-Grund id
Grund id 4

51 UINT8 Zéhlung des Anzahl der aufgetretenen
letzten Stopps aufeinanderfolgenden
id4 Stoppgriinde

52 UINT32 Letzter Stopp Betriebszeit beim Auftre-
Betriebszeit id 4 ten des letzten Stopps

53 UINT32 Korrigierte Ge-

Tabelle 7. Servicedaten-Objekte

samtdistanz

Verwenden Sie den CiA® 305, Layer Setting Services (LSS) firr die CANopen-Node-ID-Vergabe und die Anderung

der CANopen-Bitrate.



Interne Uberwachung

Wiahrend des Betriebs wird eine Reihe von Parameter iiberwacht, um eine Uberlastung der Elektronik zu verhin-
dern und das Risiko einer mechanischen Beschadigung zu minimieren.

Stromgrenzwerte und -messungen

Das Prinzip hinter der Strommessung ist ein , Obergrenze”- und , Untergrenze”-Akkumulationszahler. Wenn der
Timeout-Zahler einen bestimmten Wert erreicht, tritt die Stromabschaltung in Kraft. Der Timeout-Wert ist je nach
Antriebstyp auf 200 bis 500 ms voreingestellt.

Thmeout couirier
Lorrent increment
rF + b

Timeout counter

IRENE G L

Current

limit

- * Timgoist counter
Timesut counter

decrement
decremant

Abbildung 3. Prinzip der dynamischen Strombegrenzung

Bei Aktivierung der Stromgrenze (Timeout-Zahler ist maximal erreicht) stoppt der Antrieb und es wird ein Uber-
stromfehler ausgeldst. Der Fehler wird gel6scht, wenn der Aktuator in der entgegengesetzten Richtung aktiviert
wird oder durch einen Loschbefehl.

Die benutzerspezifische Uberstromgrenze kann nur kleiner oder gleich der festen Werkseinstellung sein.



Spannung

Die Hohe der Versorgungsspannung wird tiberwacht, um einen sicheren Betrieb zu gewahrleisten und den Schalt-
kreis zu schitzen.

Temperatur

Zwei Temperaturiiberwachungsschaltkreise sind vorhanden, um die absolute Temperatur der Platine und die
Zentraltemperatur der H-Briicke zu messen.

H-Briicke

Die Bedingungen der H-Briicke werden jederzeit iiberwacht. Fiir den Betrieb sind mehrere Bedingungen erforder-
lich. Zu diesen gehdren:

Korrekte Spannungsversorgung
Herzschlag-Sicherheitssignal
Richtige Temperaturen

Keine Fehler

Parameter

Neben der unmittelbaren Uberwachung wird eine Reihe von Parametern fiir die Langzeitauswertung gespeichert.
Dazu gehoren:

Anzahl der Starts in beide Richtungen

Grund fir den letzten Stopp

Gesamtlaufzeit

Unter- und Uberspannung

Maximale Stromstarke

Anzahl der Stromiiberlastungen in beide Richtungen

Diese Parameter werden dem Techniker helfen, vorhandene Probleme zu ldsen. Betrachtet man eine Kombination
von Parameterwerten, kann die Lebensdauerbelastung einen potenziellen Ausfall anzeigen, bevor er eintritt, und
dadurch Ausfallzeiten verhindern.



Umweltdaten und Tests

Die CAN-Bus-Antriebe erfillen die angegebenen Umweltanforderungen:

Betriebsumgebung

Umgebungstemperatur:  -30 °C bis 65 °C (volle Leistung nur von +5 °C bis 40 °C)
Relative Luftfeuchtigkeit: 30 % bis 80 % bei 30 °C
Luftdruck: 700 hPa bis 1060 hPa

Lagerumgebung

Umgebungstemperatur:  -55 °C bis 105 °C
Relative Luftfeuchtigkeit: 30 % bis 80 % bei 30 °C
Luftdruck: 700 hPa bis 1060 hPa

Versorgungsspannung

Der Antrieb wird in drei Versorgungsspannungsbereichen erhaltlich sein, 12 VDC, 24 VDC und 48 VDC. Der akzep-
tierte Versorgungsspannungsbereich ist gemaB ISO16750-2012 spezifiziert.

Versor-

gungsspan- | V. V.o | Vi |Referenz Hinweis
nung

105V | 12V 16V |1S0 16750-2:2012 - Code D | Motor lduft

172V 4 :
) Motor lauft nicht
6V 12V 39V |1SO 16750-2:2012 - Code A CAN-Kommunikation méglich

18V 24V 32V |ISO 16750-2:2012 - Code H | Motor lduft

24V PR
) Motor lauft nicht
10V 24V 39V |ISO 16750-2:2012 - Code E CAN-Kommunikation méglich

36V 48V 58V | keine Referenz Motor lauft

48V - -
) Motor lauft nicht
1ov 48V 60V | keine Referenz CAN-Kommunikation mdglich

Tabelle 4. Hohe der Spannungsversorgung.
Leistungsabfall

Im Falle eines Stromausfalls werden die Aktuatorposition und andere wichtige Daten durch den integrierten
Mikrocontroller gespeichert.

Uberspannung

Wenn die Spannung iber den eingestellten Grenzwert ansteigt, geht das System in den Uberspannungs-
schutz-Modus und schaltet sich ab.



EMV

Die Tests zur elektromagnetischen Vertraglichkeit, die mit dem LINAK® CANopen Antrieb durchgefiihrt wurden,
entsprechen der TECHLINE® elektrischen Testspezifikation. Der Umfang der Tests wird durch das DELTA A/S Test-
labor verifiziert und akkreditiert.

Norm/Standard Test-Beschreibung

Versorgungsspannungsbereich

Uberspannung

Uberlagerte Wechselspannung

Langsames Absenken und Anheben der Spannungsversorgung

Kurzzeitiger Abfall der Versorgungsspannung

Reset-Verhalten bei Spannungsabfall
ISO 16750-2:2012

Verpolte Spannung

Masse-Referenz und Versorgungsversatz

Test bei offenem Stromkreis

Kurzschluss-Schutz

Lastabwurf - Prifimpuls 5a

Lastabwurf-Prifimpuls 5b

Prifimpuls 1

Prifimpuls 2a
1SO 7637-2:2011 Priifimpuls 2b
Prifimpuls 3a

Prifimpuls 3b
ISO 16750-2:2012 Prifimpuls 4
ISO 7637-2:2011 Prifung transienter Spannungsemissionen auf Stromversorgungsleitungen
ISO 7637-3:2007 Elektrische Transiententibertragung durch Kap. und induktive Kopplung

Messung der leitungsgefiihrten Stdrspannung
Strahlungsemission - ALSE-Methode

CISPR 25 IEC:2008

CISPR 16-1-2:2010 Leitungsgefiihrte Emission
CISPR 16-2-3:2010 Strahlungsemission

1SO 10605 2nd Ed. ESD-Immunitat

IEC 61000-4-2 2nd Ed. ESD-Immunitat

ISO 11452-1:2005, 1SO 11452-
2:2004, 1SO 11452-4:2011, 15O | Storfestigkeit
11452-5:2002

IEC 61000-4-3:2006 Storfeld-Immunitatsprifung
IEC 61000-4-8:2010 Leistungsfrequenz-Magnetfeld
IEC 61000-4-4:2004 Burst-Transienten

IEC 61000-4-5:2006 Uberspannungstransienten

Tabelle 9. Ubersicht der EMV-Tests von LINAK TECHLINE.



BusLink-Service-Schnittstelle

Die BusLink-Service-Schnittstelle bietet eine Vielzahl von Einstellungs- und Statusrlickmeldeoptionen. Verwenden
Sie das LINAK® USB2LIN Kabel, auf das die LINAK BusLink PC-Software Zugriff hat:

BusLink-Einstellungen

e |nitialisierung
e Einstellungen der Stromgrenze
e Soft-Start/Stop-Zeitmessung

BusLink-Riickmeldung

Laufzeit-Parameter

Anzahl der Starts und Stopps
Maximalstrom und Temperatur
Fehlermeldungen

Der Antrieb kann auch manuell Gber die BusLink-Steuerungsschnittstelle betrieben werden. Wahrend des norma-
len CAN-Betriebs ist der manuelle BusLink-Betrieb deaktiviert. Die Service-Schnittstelle ist nur fiir den Betrieb mit
dem BusLink-PC-Softwaretool vorgesehen.

&=, C

Abbildung 4. LINAK USB2LIN Servicekabel Abbildung 5. LINAK Adapterkabel

In der BusLink-Kurzanleitung finden Sie Einzelheiten zum Anschluss an das jeweilige Aktuatormodell.
Das USB2LIN-Servicekabel und das fiir CAN-Aktuatoren geeignete Adapterkabel kdnnen bestellt werden als

USB2LIN Adapter USB2LINOG
LATACAN/ LA25CAN Adapter 0965205-A
LA33CAN/ LA36CAN/ LA37Can Adapter ~ 0968011-A



Installation von LINAK® CANopen-Antrieben

Einleitung

Dieser Abschnitt wird Sie bei der Installation des LINAK CANopen Antriebs unterstiitzen. Durchlaufen der Parame-
ter und Prozeduren, die fir eine erfolgreiche Implementierung notwendig sind.

e Anschliisse
o Elektrische Anschliisse.
e Kommunikation

Anschliisse

Die Tabellen unten definieren die Leitungsanschlisse zu den CANopen-Antrieben von LINAK TECHLINE. Die
Farben sind identisch mit allen LINAK TECHLINE CANopen-Antrieben. Die von CiA 303-1 zur Verfiigung gestellte
Pin-Definition flir Mini-Fit-Steckverbinder stimmt nicht mit der unten stehenden Definition (iberein.

Einzelstecker Aktuatoren Doppelstecker Aktuatoren

Stromversorgungsstecker, 8-poliger Mini-Fit-Stecker Stromversorgungsstecker, 6-poliger Mini-Fit-Stecker

LINAK Kabel Beschreibung LINAK Kabel Beschreibung
an | an |
Blau - Stromversorgung (GND) Blau - Stromversorgung (GND)
Schwarz Manuelles Einfahren Tabelle 11. Farben der Stromkabel
Rot Manuelles Ausfahren
Kommunikationsstecker, 6-poliger Micro-Fit-Stecker
Weif Service-Schnittstelle GND
Violett Service-Schnittstelle DATA LINAK Kabel Beschreibung
Gelb CAN H Schwarz Manuelles Einfahren
Griin CAN L Rot Manuelles Ausfahren
Tabelle 10. Farbe der Strom- und Kommunikationsdrahte WeiB Service-Schnittstelle GND
Violett Service-Schnittstelle
Gelb CAN H
Griin CAN L

Tabelle 12. Farben der Kommunikationsleitungen

StandardméaBig werden die Kabel mit offenen Adern geliefert.




Elektrische Anschliisse

Physikalische Vorgaben

LINAK CANopen Antriebe bieten eine physikalische Schnittstelle gemaB ISO 11898-2.
Geschwindigkeit 125, 250, 500 kbps

Maximale Buslange 250 Meter

Maximale Stichleitungslange 11 Meter

Kumulierte Stichleitungsldnge 55 Meter

Maximale Knotenzahl 127

Kabelimpedanz 120 Q (10 %)

Standard CANopen-Knoten-ID 32

Stromversorgung

Die Spannungsversorgung fiir den LINAK CANopen Antrieb sollte getrennt von der CANopen Spannungsversor-
gung, falls eine solche vorhanden ist, aufbewahrt werden.

PWR

L

LINAK TECHLINE®
CAN-Bus Aktuator

ECU_PWR

GND

PWR

L

LINAK TECHLINE
CAN-Bus Aktuator

CAN_H

ECU CAN_L

ECU_GND

Abbildung 5. Einrichtung des Stromversorgungsanschlusses

Elektronisches Datenblatt

Eine eds-Datei kann bei Linak angefordert werden. Die eds-Datei entspricht dem Standard CiA 306.



Anschlussschema

Wahrend des optionalen manuellen Betriebsmodus sendet der Verstellantrieb weiterhin Statusriickmeldungen
iiber den CAN-Bus. Wenn jedoch andere CAN-Gerate auf dem Netzwerk aktiv sind, wird der manuelle Betriebs-
modus deaktiviert. Die Service-Schnittstelle ist auch wahrend des manuellen Betriebsmodus zuganglich.

—IE Strom Vcc
12124 DC

Strom GND

| Manuelles Einfahren
L Manuelles Ausfahren

Service GND

PC USB2LIN ,
—— Service DATA

---- CAN_H

---- CAN_L

Abbildung 6. Anschlussbelegung

Terminierung

Abschlusswiderstande von 120 Q sollten gemaB Abbildung 7 angeschlossen werden. Der Aktuator besitzt keinen
internen Abschluss.

LINAK TECHLINE LINAK TECHLINE
CAN-Bus Aktuator CAN-Bus Aktuator
. _CAN_H .
120 Q 120 Q
____CAN_L o

Abbildung 7. Anschlussschema der Endanschliisse
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