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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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IC Basic

Anschlussdiagramm
Anwendbar fur: LA14 und LA25

Strom

BRAUN 12/24 V DC

BLAU GND 1

N

Steuerung

RO Fahrt den Aktuator aus 4

SCHWARZ Fahrt den Aktuator ein 3

II

Rickmeldung
Endstopp erreicht einwarts

Endstopp erreicht auswarts

o0

Bitte beachten Sie, dass der Antrieb beschadigt werden kann, wenn die Stromversorgung nicht
ordnungsgemaf angeschlossen ist!
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IC Basic

Anschlussdiagramm
Anwendbar fur: LA33, LA36 und LA37

Strom AMP Deutsch
- 0O~ 2 1
n\ ]
BLAU GND ]

Steuerung

ROT Fahrt den Aktuator aus 4

SCHWARZ Fahrt den Aktuator ein 3

Rickmeldung

Endstopp erreicht einwarts

Endstopp erreicht auswarts

o0

Bitte beachten Sie, dass der Antrieb beschadigt werden kann, wenn die Stromversorgung nicht
ordnungsgeman angeschlossen ist!
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IC Basic

I/O-Spezifikationen
Anwendbar fur: Alle Aktuatoren

Input/Output Spezifikation Kommentare

Benutzerfreundliche Schnittstelle mit integrier-

. ter Leistungselektronik (H-Brucke). INTEGRATED CONTROLLER
Beschreibung i . . .

Aktuatoren mit ,IC-Option* kdnnen nicht mit "

PWM-Stromversorgung betrieben werden.

12V DC+20%

Braun 24V DC*10% Hinweis:

Braun an Plus anschlief3en Die Polaritat der Stromversorgung an
den braunen und blauen Drahten nicht
andern!

Die Stromversorgung GND (-) ist elekt-

12/24V DC - (GND ; . ,

Blau / . ( ) . risch mit dem Gehause verbunden.

Blau an Minus anschliefBen

. . Das Signal wird aktiv bei:

Rot Fahrt den Antrieb aus > 67 % der V|

Das Signal wird inaktiv bei:
) ) . <33 % derV,

Schwarz Fahrt den Antrieb ein Eingangsstrom: 10 mA
Ausgangsspannung min.V, -2V
Stromquelle max. 100 mA

Gelb Endstopp erreicht einwarts Endstoppsignale sind NICHT potential-
frei. Endstoppsignale kbnnen mit der
BusLink-Software fur jede beliebige Posi-
tion konfiguriert werden
Bei der Konfiguration des virtuellen End-
stopps ist es nicht notwendig, die Posi-
tionsruckmeldung zu wahlen

Grun Endstopp erreicht auswarts Das Endstoppsignal und der virtuelle
Endstopp funktionieren auch dann,
wenn die Ruckmeldung nicht gewahlt
wurde.

Violett Nicht anschlief3en

Weif3 Nicht anschlief3en
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IC Advanced

Anschlussdiagramm
Anwendbar fur: LA14 und LA25

Strom Deutsch
BRAUN 12/24 \V DC ,
GND
BLAU 1
Steuerung
ROT Fahrt den Aktuator aus 4
Fahrt den Aktuator ein
SCHWARZ 3

Ruckmeldung

Analog ODER
VIOLETT — — 6
Digitale Positionsruckmeldung

Signal GND

Endstopp erreicht einwarts

Endstopp erreicht auswarts

v

Bitte beachten Sie, dass der Antrieb beschadigt werden kann, wenn die Stromversorgung
nicht ordnungsgemaf angeschlossen ist!

Die Konfiguration von IC Advanced ist mit der BusLink-Software fur PC moglich.
Die neueste Version ist hier online verfUgbar: https:/www.linak.de/produkte/digital-solutions/
buslink-software/

© F

Bitte beachten: Das BusLink-Konfigurationskabel muss separat erworben werden.
Artikelnummer fur BusLink-Kabelsatz: 0147999 (Adapter + USB2Lin)
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IC Advanced

Anschlussdiagramm
Anwendbar fur: LA33, LA36 und LA37

Strom AMP Deutsch
- O~ 2 1
T 12/24 V DC 2 f—@
—r
BLAU GND 1
Steuerung AMP
F“ h d Ak 'iﬁ_£ .-\.
ahrt den Aktuator aus 5 \;‘
Fahrt den Aktuator ein
SCHWARZ r u i ] Deutsch

Ruckmeldung

Analog ODER
VIOLETT —_ - , 4
Digitale Positionsruckmeldung

Signal GND

Endstopp erreicht einwarts

Endstopp erreicht auswarts

W

Bitte beachten Sie, dass der Antrieb beschadigt werden kann, wenn die Stromversorgung
nicht ordnungsgemaf angeschlossen ist!

Die Konfiguration von IC Advanced ist mit der BusLink-Software fur PC moglich.
Die neueste Version ist hier online verfugbar: https:/Amwww.linak.de/produkte/digital-solutions/
buslink-software/

© F

Bitte beachten: Das BusLink-Konfigurationskabel muss separat erworben werden.
Artikelnummer fUr BusLink-Kabelsatz: 0367999 (Adapter + USB2Lin)
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IC Advanced

I/O-Spezifikationen
Anwendbar fur: Alle Aktuatoren

Input/Output

Spezifikation

Kommentare

Beschreibung

Benutzerfreundliche Schnittstelle mit integrier-
ter Leistungselektronik (H-Brucke).

Der Aktuator ist auBerdem mit einem elektroni-
schen Schaltkreis ausgestattet, der ein absolu-
tes oder relatives Ruckmeldesignal liefert.
Aktuatoren mit ,IC-Option* kdnnen nicht mit
PWM-Stromversorgung betrieben werden.

Der Aktuator kann mit BusLink konfiguriert
werden.

I ‘ INTEGRATED CONTROLLER

™

12V DC+20 %

Braun 24V DC+10% Hinweis:

Braun an Plus anschlie3en Die Polaritat der Stromversorgung an
den braunen und blauen Drahten nicht
andern!

12/24 V DC - (GND) Die Strqmversorgupg GND (-) ist elekt-

Blau . . risch mit dem Gehause verbunden.
Blau an Minus anschlief3en
Shrt d K Das Signal wird aktiv bei:
Rot Fahrt den Aktuator aus >67 % von V, = EIN
Das Signal wird inaktiv bei:
. . <33 %vonV, =AUS
Schwarz Fahrt den Aktuator ein .
Eingangsstrom: 10 mA
Ausgangsspannung min.VIN - 2 V
Maximaler Ausgangsstrom 100 mA
Gelb Endstopp erreicht einwarts Die Endstoppsignale sind NICHT poten-
tialfrei.
Endstoppsignale kbnnen mit der Bus-
Link-Software fur jede beliebige Position
konfiguriert werden.
Bei der Konfiguration des virtuellen End-
stopps muss keine Positionsruckmeldung
Grin Endstopp erreicht auswarts ausgewahlt werden.

Das Endstoppsignal und der virtuelle
Endstopp funktionieren auch dann, wenn
keine RUckmeldung ausgewahlt wurde.




Integrierte Steuerung Schnittstelle Betriebsanleitung | 11

IC Advanced

I/O-Spezifikationen
Anwendbar fur: Alle Aktuatoren

Input/Output

Spezifikation

Kommentare

Violett

Analoge Ruckmeldung (0-10 V):

Konfigurieren Sie eine beliebige Kombination
aus hohen/niedrigen Werten zwischen 0-10 V

Welligkeit max. 200 mV
Transaktionsverzégerung 20 ms
Lineare RUckmeldung 0,5 %
Max. Stromausgang 1 mA

Einzel-Hall-Ausgang (PNP)

Ausgangsspannung min. VIN - 2 V
Max. Ausgangsstrom: 12 mA
Max. 680 nF

Fur LA14 und LA25:
Die Frequenz betragt je nach Last 20-30
Hz am Einzel-Hall-Ausgang.

Fir LA33, LA36 und LA37:
Die Frequenz betragt je nach Last
14-26 Hz am Einzel-Hall-Ausgang.

Schwankungen bei Stromversorgung und
Last fUhren zu Schwankungen bei Fre-
qguenz und Impulslange.

Digitale Ausgangsrickmeldung PWM:
Konfigurieren Sie einen beliebigen Max./Min.-
Bereich zwischen 0-100 %

Ausgangsspannung min.V, -2V

Frequenz: 75 Hz +10 Hz als Standard,
kann aber kundenspezifisch angepasst
werden.

Einschaltdauer: Jede Kombination aus
niedrig/hoch zwischen 0 und 100 %.

Open-Collector-Strom max. 12 mA

Analoge RUckmeldung (4-20 mA):
Maximal-/Minimalbereich zwischen 4-20 mA
konfigurierbar

Toleranzen +/- 0,2 mA
Transaktionsverzégerung 20 ms
Lineare RUckmeldung 0,5 %
Ausgang: Quelle

Serienwiderstand:
12 V: max. 300 Ohm
24 V: max. 900 Ohm

Alle absoluten Wertrickmeldungen (0-10V,
PWM und 4-20 mA)

Standby-Stromverbrauch:

12 V.60 mA
24 V.45 mA

Der Aktuator sollte so eingestellt werden,
dass er seine Endschalter regelmafig
aktiviert, um eine prazisere Positionierung
zu gewahrleisten.

Weil3

Signal GND

Fur die korrekte Verdrahtung von Power
GND und Signal GND auf der nachsten
Seite
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Korrekte Verdrahtung von Strom-GND und Signal-GND fuar IC Advan-

ced
/Stromanschluss \
STROM BRAUN
+ Stromver-
— STROM GND BLAU sorgung
Steueranschluss
Hall
RUCKMELDUNG VIOLETT r
C
o ooV RuUckmel-
dungsein-
s 50 PWM
ImE SIGNAL GND WEISS gang
\ / Bitte beachten: Dieser Abschnitt gilt nur far 0-10 V, Hall und
RUckmeldungsoptionen fir PWM.
Die folgende Anschlussdarstellung gilt nur fur 4-20 mA:
Stromanschluss \
STROM BRAUN
+ Stromver-
— STROM GND BLAU sorgung
Steueranschluss
4-20 MA | RUCKMELDUNG VIOLETT RUCkm_el_
dungsein-
gang*

- )

/i\ * Nur fur Differenzeingangskarten verwenden. Keine Eingangskarten mit einseitigem Anschluss
verwenden.

Das weil3e Kabel darf NICHT mit GND verbunden oder in dessen Nahe verlegt werden, da dies
zu Erdschleifen fuhrt, die das mA-Signal stéren.
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IC Parallel

Anschlussdiagramm
Anwendbar fur: LA14 und LA25

Aktuator 8
Aktuator 7
Aktuator 6
Aktuator 5
Aktuator 4
Aktuator 3
Aktuator 2
Aktuator 1
f |
4 N\
-~ A
- N
4 N\
N
/ L ——
( N
( \ J
—

-

12/24 V DC

GND

Fahrt den Aktuator aus

Fahrt den Aktuator ein

Paralleldaten

Parallel GND

Endstopp erreicht einwarts

Endstopp erreicht auswarts

/

Deutsch

Strom

BRAUN 2

BLAU 1
Steuerung
ROT 4

SCHWARZ B

Kommunikation

VIOLETT 6

n

&\‘ Bitte beachten Sie, dass der Antrieb beschadigt werden kann, wenn die Stromversorgung

nicht ordnungsgemafn angeschlossen ist!

Die grunen und gelben Drahte von parallel geschalteten Antrieben durfen NICHT miteinan-

der verbunden werden.
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IC Parallel
Anschlussdiagramm

Bitte beachten Sie, dass der Antrieb beschadigt werden kann, wenn die Stromversorgung
nicht ordnungsgemafn angeschlossen ist!

Die grunen und gelben Drahte von parallel geschalteten Antrieben durfen NICHT miteinan-

der verbunden werden.

Anwendbar fur: LA33, LA36 und LA37 AMP Deutsch
- 0O~ 2=, i ~1
Aktuator 8 r,ﬁ@
Aktuator 7 =
Aktuator 6
Aktuator 5 Deutsch
Aktuator 4 1
Aktuator 3
Aktuator 2
Aktuator 1
- |
4 N\
-~ N\
4 Ve 2 ~N Strom
I 12/24 V DC SRRy 2
R GND BLAU 1
\___
/ L —
( NG
( o % Steuerung
-~ ~ Fahrt den Aktuator aus ROT 2
| :Il@ll: Fahrt den Aktuator ein scHwWARZ IR
I Kommunikation
Paralleldaten VIOLETT 4
ﬂiﬂiﬂiﬂl Parallel GND m 3
Endstopp erreicht einwarts 5
\ 9
Endstopp erreicht auswarts
s i = -
N
o 4
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IC Parallel

I/O-Spezifikationen

Anwendbar fur: Alle Aktuatoren

Input/Output Spezifikation Kommentare
Parallellauf von bis zu 8 Aktuatoren.
Ein Master-Aktuator mit integrierter H-Brucken-
Beschreibung Steuerung steuert bis zu 7 Slave-Aktuatoren.
Die Version mit ,|IC-Option* kann nicht mit PWM
(Stromversorgung) betrieben werden.
12V DC=+20 ?’ Die Parallelaktuatoren kdbnnen mit einer
Braun 24VDC+10% oder mit separaten Stromversorgungen
Braun an Plus anschlieBen betrieben werden. Die Stromversorgung
GND (-) ist elektrisch mit dem Gehause
verbunden.
Die Strombegrenzung kann Uber Bus-
Blau 12/24 vV DC - (GND) Link eingestellt werden (ein Aktuator
Blau an Minus anschlieRen nach dem anderen).
Das Signal wird aktiv bei:
>67 % vonV
Rot Fahrt den Aktuator aus Das Signal wird inaktiv bei:
<33 %vonV,
Eingangsstrom: 10 mA
Es spielt keine Rolle, wo die Ein-/Aus-
gangssignale angelegt werden. Sie
kédnnen das Signalkabel entweder an
Schwarz Fahrt den Aktuator ein einen Aktuator.anschlleBen OII_)ER das
Signalkabel an jeden Aktuator in der
Reihe anschlieBen. In beiden Fallen wird
ein Parallellauf gewahrleistet.
Ausgangsspannung min.V, -2V
Gelb Endstopp erreicht einwarts Maximaler Ausgangsstrom 100 mA
Die Endstoppsignale sind NICHT poten-
tialfrei.
. . . Die Endstoppsignale kbnnen mit der
Grin Endstopp erreicht auswarts BusLink-Software fur jede beliebige Posi-
tion konfiguriert werden.
Standby-Stromverbrauch:
LAl4 und LA25:
12 V: 60 mA
24 V: 45 mA
Paralleldaten:
Violett Violette Adern missen miteinander verbunden
werden LA33, LA36 und LA37:
12V:85mA
24 V.50 mA
Keine RUckmeldung wahrend des Paral-
lellaufs verfugbar
Parallele Erdung: Fur die korrekte Verdrahtung von Paral-
Weil3 WeiBe Adern missen miteinander verbunden lel-GND siehe Abbildung auf der nachs-
werden ten Seite
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Das Parallelsystem

Anwendbar fur: Alle Aktuatoren

Die Funktion ,Parallellauf” unterstUtzt eine Reihe von Antrieben, die gemeinsam arbeiten:

o ® ® ° vV DC + S;’t(;?&\;eggr-
GND
rT T T T -¢ * ¢ 12-24 V DC
|

Fahrt den Aktuator aus

(R #8 #3 H#D ##] Steuerung

Fahrt den Aktuator ein

l Paralleldaten
Parallel GND
(©)

5

Fur LA33, LA36 und LA37 sind zwei Kabel (Strom und Signal) erforderlich.

@ Fur die Parallelschaltung sind nur Standard-Strom- und Signalkabel verfugbar.

Es ist auch moglich, zwei separate Stromversorgungen parallel zu verwenden, vorausgesetzt,
sie haben die gleiche Spannung und Ausgangsleistung. Es ist wichtig, dass beide Stromversor-
gungen eine gemeinsame Erdungsverbindung (blauer Draht) haben.
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BusLink-Softwaretool und das Parallelsystem

Das BusLink-Softwaretool ist fur Parallelbetrieb verflUgbar und kann fur Folgendes verwendet werden:
Konfiguration, manueller Lauf und Diagnose (Servicezahler)

Die BusLink-Software kann hier heruntergeladen werden: https://www.linak.de/produkte/digital-solu-
tions/buslink-software/

Weitere Informationen und eine einfache Einrichtung von BusLink finden Sie im Benutzerhandbuch
far BusLink: https://de.linak.de/BusLink-Kurzanleitung

/i\ Bitte beachten Sie, dass die BusLink-Kabel separat vom Aktuator erworben werden mussen!
Artikelnummer fur BusLink-Kabelsatz: 0147999 oder 0367999 (Adapter + USB2Lin)

Nur mit dem BusLink-Softwaretool lasst sich feststellen, ob es sich um ein kritisches oder nicht
kritisches paralleles System handelt. Mit diesem Tool kann auch das gesamte System von
einem System auf ein anderes umkonfiguriert werden.

Das Parallelsystem

m Die Antriebe kénnen Uber dieselbe oder separate Stromversorgungen betrieben werden. Wenn
separate Stromversorgungen verwendet werden, ist es jedoch wichtig, dass alle Erdungen der
Stromversorgungen (GNDs) miteinander verbunden sind und dass die Stromversorgungen die
gleiche Ausgangsspannung haben. Bitte beachten Sie die technischen Daten der Antriebe bezug-
lich Spannungspegel und Stromverbrauch!

= Beieiner Uberlast wird der laufende Antrieb in dieser Richtung gestoppt und blockiert, bis eine
Aktivierung in die entgegengesetzte Richtung erfolgt oder das System neu eingeschaltet wird.

m Wenn die Aktuatorkonfiguration geandert wird, ist es wichtig, dass alle Aktuatoren im System die-
selbe Konfiguration haben, bevor das System in Betrieb genommen wird. Andernfalls funktionie-
ren die Aktuatoren nicht.

m Wenn Antriebe vernetzt sind, wird die Steuerung ihrer Bewegung durch Anlegen eines Signals an
die IN- oder OUT-Leitung an einem, mehreren oder allen Antrieben erreicht. Standardmafig be-
ginnen sich die Antriebe IN/OUT zu bewegen, wenn die Spannung V DC an die rote oder schwarze
Ader angelegt wird.

= Die Antriebe werden ab Werk als 2-, 3-, 4-, 5- usw. Parallelsysteme vorprogrammiert. Uber BusLink
kdnnen Antriebe zum System hinzugeflgt oder aus dem System entfernt werden.

m Vor dem Wechsel in den BusLink-Modus mussen alle Antriebe getrennt werden. Es kann jeweils
nur ein Antrieb Uber BusLink konfiguriert werden.

m Wenn alle Antriebe angeschlossen sind, wird automatisch ein Master ausgewahlt. Bei 5 Antrieben
in einem System gibt es beispielsweise einen Master und 4 Slaves. Der Master kann bis zu 7 Slaves
steuern.

m Wenn ein Ausfahr- und Einfahrbefehl gleichzeitig an einen Aktuator gegeben werden, stoppt das
System. Um die Bewegung fortzusetzen, muss einer der Befehle aufgehoben werden. Ebenso
stoppt das System, wenn ein Ausfahrbefehl an einen Aktuator und gleichzeitig ein Einfahrbefehl
an einen anderen Aktuator gegeben wird. Die Bewegung wird fortgesetzt, wenn einer der Befehle
aufgehoben wird.

m Sollte ein Antrieb z. B. aufgrund eines beschadigten Signalkabels ausfallen, wird das Parallelsystem
sofort gestoppt.

m |In einem kritischen System ist die erforderliche Anzahl von Antrieben vorkonfiguriert. Daher bleibt
das System unabhangig von einer UmrUstung funktionsunfahig, wenn nicht die richtige Anzahl
von Antrieben vorhanden ist.

m Der Begriff ,kritisch” wird verwendet, um ein System zu beschreiben, bei dem jeder Fehler, wie z. B.
nicht parallel bewegte Antriebe, zu Schaden an der Anwendung oder zu Personenschaden fuhren
kann. Daher ist es von entscheidender Bedeutung, sicherzustellen, dass immer die richtige An-
zahl von Aktuatoren fur die parallele Bewegung im System vorhanden ist. Wenn ein oder mehrere
Aktuatoren fehlen oder nicht richtig funktionieren, muss das System sofort gestoppt werden. Es ist
wichtig, sowohl die Netzwerk- als auch die mechanischen Reaktionszeiten zu berucksichtigen.
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Nur fir nicht kritische Parallelsysteme

m Das nicht kritische Parallelsystem bietet eine automatische Erkennung bei jedem einzelnen Ein-
schalten, wenn ein neuer Aktuator zur Reihe (zum System) hinzugeftgt wird. Nicht kritische Sys-
teme sollten nur verwendet werden, wenn keine Gefahr besteht, dass die Anwendung beschadigt
wird, wenn einer der Aktuatoren fehlt.

. Um Antriebe zum System hinzuzufugen oder aus dem System zu entfernen, muss das System her-
untergefahren und neu gestartet werden. Bitte beachten Sie, dass das System nach dem Neustart
nicht erkennt, wenn ein Antrieb fehlt!

m Wenn Sie dem System einen neuen Aktuator hinzuflgen, beachten Sie, dass der Aktuator dieselbe
Konfiguration (unkritische Parallelschaltung) wie die vorhandenen Aktuatoren aufweisen muss.
Dies kann Uber das BusLink-Softwaretool erfolgen.

m |In einem unkritischen System wird das System aufgrund von Abweichungen in der erforderlichen
Anzahl von Aktuatoren fur jeden Aktuator funktionsunfahig. Um dies zu beheben, muss das Sys-
tem neu gestartet werden, damit alle Aktuatoren die neue Konfiguration erkennen kénnen.

Systemuberwachung fur Parallel

Wenn einer der Aktuatoren einen der folgenden Fehler aufweist, wird der Aktuator sofort
4 gestoppt:

H-Brucken-Fehler

AuBerhalb des Temperaturbereichs (Schutz bei hoher Einschaltdauer)

Uberstrom (Stromabschaltung, wenn ein oder alle Aktuatoren mechanisch blockiert sind)
SMPS-Fehler

Signalfehler Endstopp erreicht

Hall-Sensor-Fehler

Position verloren

Uberspannung
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Ausrichtung des Parallelantriebssystems
Wenn die Aktuatoren beim Start nicht parallel sind, Iauft die nachste Bewegung wie folgt ab:

A a

Wenn vollstandig aus-
Startposition Ausfahren gerichtet, wird der Parallellauf
nach auBen fortgesetzt

-4 = I_I:l._ﬂ _

|

Wenn vollstandig aus-
Startposition Einfahren gerichtet, wird der Parallellauf
nach innen fortgesetzt
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Position verloren und Initialisierung
Gelegentlich kann der Aktuator in den Zustand ,Position verloren* Ubergehen, wenn die Hublange
und die Position des Kolbens nicht mehr Ubereinstimmen. Es gibt zwei Hauptszenarien, die diesen
Zustand ,Position verloren* auslésen konnen:

1. Ausfall von Hall-Elementen
2. Gleichzeitige Aktivierung des Endes des Hubs (EOS) in beide Richtungen durch den Mikrocon-
troller

Um eine prazise Positionierung und genaue Ruckmeldung zu gewahrleisten, wird dringend empfoh-
len, dass der Aktuator seine Endschalter regelmaRig aktiviert.

Wenn sich der Aktuator im Zustand ,Position verloren* befindet, bleibt der RUckmeldepegel auf sei-
nem Maximum, bis der Aktuator ordnungsgeman initialisiert ist. Wenn der RUckmeldebereich bei-
spielsweise 0-10 V betragt, bleibt der RUckmeldepegel bei 10 V, bis die Initialisierung erfolgt.

FUr eine korrekte Initialisierung der Ruckmeldung mussen beide physischen Endstopp-Schalter akti-
viert werden. Es gibt keine bestimmte Reihenfolge, in der diese Schalter aktiviert werden mussen.

Wiederherstellungsmodus

Der Zweck des Wiederherstellungsmodus besteht darin, die Aktuatoren mit reduzierter Leistung
bewegen zu konnen, selbst wenn einer der Aktuatoren im System seine Position verloren hat (z. B.
aufgrund eines Fehlers bei der zyklischen Redundanzprufung, bei Hall oder bei einem Signal fur den
Endstopp). Die schrittweise Bewegung zeigt dem Benutzer an, dass etwas nicht stimmt.

Da die Position mindestens eines Antriebs im System unbekannt ist, bewegt sich das Parallelsystem
ohne Synchronisierung. Dadurch besteht das Risiko einer nicht ausgerichteten Bewegung, wenn
einer der Antriebe physisch nicht in der Lage ist, sich zu bewegen.

Der Wiederherstellungsmodus wird nicht aktiviert, wenn eine falsche Anzahl von Antrieben im Sys-
tem angeschlossen ist.

Wenn der Wiederherstellungsmodus aktiviert ist, fUhrt dies zu einer Bewegung wie unten dargestellt:

Standardlauf

Wiederherstellungslauf
[
| tStopp |

tLaufzeit :

|
L -T2 -~ 4

Wiederherstellungsmodus

tStopp 2.000 ms

tLaufzeit 4,000 ms
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IC - Paralleler manueller Servicemodus

Mit dem parallelen manuellen Servicemodus ist es moglich, einen oder mehrere parallele Antriebe
separat anzusteuern, indem man den roten und schwarzen Draht von jedem Antrieb verwendet.

Ein Beispiel: Wenn sich 4 Antriebe im System befinden und einer davon entfernt wird, sind die ver-

bleibenden 3 Antriebe weiterhin gleichzeitig betriebsbereit — solange sie Uber die violetten und

weifRen Drahte verbunden sind und vorausgesetzt, dass der ,parallele manuelle Servicemodus" bei
mindestens einem von ihnen aktiviert ist.

Um den ,Parallelen manuellen Servicemodus" zu aktivieren, befolgen Sie bitte die folgenden Anwei-

sungen:

Schritt Vorgehensweise Min Max.

1. Erster Schritt Schalten Sie alle Ubrigen Antriebe des Systems ein.

> Halten Legen Sie den Strom fur 10-30 Sekunden an die roten und schwarzen 10s 205
Drahte an.

. Die roten und schwarzen Drahte muUssen alle innerhalb von 0,5 Sekun-

3. Differenz . Os 0,5s

den an die Stromversorgung angeschlossen werden.
. Trennen Sie beide Drahte und warten Sie 0,5-2 Sekunden, bevor Sie

4. Freigabe - . N 0,5s 2s
den nachsten Schritt ausfUhren.
Wahlen Sie nun aus, ob der Antrieb aus- oder eingefahren werden soll:
Um den Antrieb auszufahren: Schlie3en Sie nur die rote(n) Ader(n) an

5. Ausfahren/ die Spannungsversorgung an - -

Einfahren P g ) gung an. ) ) )

Um den Antrieb einzufahren: SchlieBen Sie nur die schwarze(n)
Ader(n) an die Stromzufuhr an.
Wechseln Sie so oft wie ndtig zwischen Ein- und Ausfahren, ohne das

6. Intervall Intervall von 2,0 Sekunden zwischen dem Trennen und Verbinden des - 2s
roten und schwarzen Drahtes zu Uberschreiten.
Um den manuellen Parallelmodus zu beenden, trennen Sie den roten

7. Beenden 2s -

und den schwarzen Draht fUr mehr als 2,0 Sekunden.

< Halten > |« Freigabe > Intervall Beenden
1 ausfahren 1
_— e |
Differenz Differenz
— —>
| einfahren 1
—_— el |




22 | Integrierte Steuerung Schnittstelle Betriebsanleitung

Standardlauf

Ein digitaler Standardlauf ist eine bekannte Methode zur Steuerung eines Aktuators mit integrierter
H-Brucke. Ein hohes oder niedriges digitales Signal muss wie unten beschrieben angelegt werden,
wodurch der Aktuator entweder lauft oder stoppt. Standardmafig wird das rote Kabel verwendet, um
den Aktuator nach aufBen zu bewegen, und das schwarze Kabel wird fUr die Bewegung nach innen
verwendet. Der Eingangsstrom dieses Signals muss mindestens 10 mA betragen.

Wenn das Signal mehr als 2/3 von VCC (VCC =12 V DC oder 24 V DC) betragt, wird es als hoch angese-
hen und der Aktuator beginnt zu laufen. Wenn das Signal weniger als 1/3 von VCC betragt, wird es als
niedrig angesehen und der Aktuator stoppt. Wenn ein hohes Signal an die rote oder schwarze Ader
angelegt wird, kann der Spannungspegel bis auf 1/3 von VCC sinken, bevor der Aktuator stoppt. Nach
einem Stopp muss der Spannungspegel mehr als 2/3 von VCC betragen, bevor der Aktuator wieder in
Betrieb genommen wird. Dies wird in der folgenden Grafik veranschaulicht:

24V

16V

8V

oV

Hub
D 2

STOPP :
Ausfahren

Einfahren

Virtuelle Grenzen

Virtuelle Zonen sind speziell dafur ausgelegt, sich an Kundenanwendungen anzupassen, bei denen
sich Toleranzen im Laufe der Zeit andern oder am Ende des Hubs variieren kdnnen. In einigen Fallen
ist es aufgrund von Anwendungsbeschrankungen und Toleranzen maoglicherweise nicht méglich, das
physische oder virtuelle Ende des Hubs (EOS) zu erreichen.

Die Einstellungen fur das virtuelle Hubende kdnnen werkseitig vordefiniert oder mithilfe des BusLink-
Softwaretools konfiguriert werden, das hier heruntergeladen werden kann: https://www.linak.de/pro-
dukte/digital-solutions/buslink-software/

Es kann nur ein virtueller Grenzwert in jede Richtung festgelegt werden. Diese Einschrankung ist auf
das Initialisierungssystem am Ende des Hubs zurUckzufUuhren. Daher ist es wichtig, dass der Aktuator
das physische Ende des Hubs erreicht, um eine genaue Initialisierung und Prazision der virtuellen
Endposition zu gewahrleisten.
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Endstopp erreicht Signal

Das Signal ,Endstopp erreicht” kann verwendet werden, um zu bestimmen, wann die Kolbenstange
das physische Ende des Hubs in Einwarts- oder Auswartsrichtung erreicht. Wenn ein virtueller Grenz-
wert festgelegt ist, sendet der Aktuator ebenfalls ein Signal ,Endstopp erreicht”.

Aktiv hoch (Standard)

Wenn das Signal aktiv hoch ist, wird der Signalausgang hoch (VCC-1V), wenn die Kolbenstange das
Ende des Hubs erreicht. Der Signalausgang bleibt hoch, solange die Kolbenstange nicht in die ent-
gegengesetzte Richtung lauft oder der Aktuator ausgeschaltet ist. Wenn der Aktuator wieder ein-
geschaltet wird, ist das Endstoppsignal hoch, wenn der Aktuator in der gleichen Position wie zuvor
gehalten wird. Das digitale Signal zwischen den beiden Endstopps wird als niedrig (O V) betrachtet,
wie hier dargestellt:

EOS ein und aus an zwei verschiedenen Ausgangen

Omm max
Hub
1. Digitalposition .
Ausgang

Aktiv niedrig

Durch die Wahl eines aktiven niedrigen Signals hat der digitale Ausgang ein hohes Signal (VCC-1V),
wenn der Aktuator zwischen den beiden Endstopps betrieben wird. Wenn der Aktuator einen End-
stopp erreicht, wird das Signal niedrig (0 V), solange der Aktuator nicht in die entgegengesetzte Rich-
tung lauft, wie hier dargestellt:

Omm max
Hub

I Digitalposition [l —— ]
Ausgang

Hysterese fir das Signal ,,Endstopp erreicht®

Der Aktuator verfugt Uber eine hohe Selbsthemmung, die sicherstellt, dass der Aktuator seine Posi-
tion beibehalt, wenn er angehalten wird und eine Last auf ihn wirkt. Je nach Mechanik (Getriebe und
Spindel) und der aufgebrachten Last besteht die Gefahr, dass der Antrieb vom Endstopp wegfahrt.
Die Hysterese ermoglicht es, das Signal am Endstopp-Ausgang hoch zu halten, auch wenn sich der
Antrieb leicht vom physischen oder virtuellen Endstopp wegbewegt hat. Der Standardwert ist auf
zwei Impulse vom Hall-Magneten eingestellt, was zwischen 0,2 und 1,4 mm liegt (je nach Aktuator-
modell).

Softstart und Softstopp

Ein zu schnelles Starten des Antriebs kann zu einer hohen Stromaufnahme und einer erhdéhten
mechanischen Belastung fUhren. Beim Softstopp erzeugen der Antrieb und die Tragheit der An-
wendung durch den Betrieb des Gleichstrommotors Energie. Wenn der Softstopp zu kurz ist, kann
die Versorgungsspannung des Antriebs Uber den Lastabwurfgrenzwert steigen. FUr Softstart und
Softstopp kdnnen mehrere Parameter konfiguriert werden, um die Belastung des Aktuators und der
Anwendung des Kunden zu reduzieren. Diese Parameter konnen auch Stromspitzen beim Start und
Spannungsspitzen beim Stopp reduzieren. Die Standardwerte sind sowohl fUr Softstart als auch fur
Softstopp auf 300 ms eingestellt.

Softstopp bezieht sich auf die Verzégerungszeit. Der Aktuator leitet die Verzdgerungszeit ein, sobald
die rote oder schwarze Ader getrennt wird. Bei einem Softstopp wahlen Sie einen Zeitrahmen aus, in
dem der Aktuator nach dem Anlegen des Stoppsignals auf null abgebremst wird. Die Zeit kann zwi-
schen O (Hartstopp) und 30 s eingestellt werden, mit Ausnahme von 0,1-299 ms. Dies liegt daran, dass
der Aktuator die akkumulierte Energie bei einem Stopp von 0,1-299 ms nicht umleiten/verbrauchen
kann.
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Geschwindigkeit

m  Geschwindigkeit ohne Softstopp: 100 % der VCC
m Konfigurierbare empfohlene Mindestgeschwindigkeit: bis zu 60 %
m Geschwindigkeit mit Softstopp: maximal 80 % der VCC

Die Geschwindigkeit wird mithilfe des PWM-Prinzips (Pulsweitenmodulation) bestimmt, wobei 100

% der am Aktuator-Eingang anliegenden Spannung und nicht der tatsachlichen Geschwindigkeit
entsprechen. Die niedrigste empfohlene Geschwindigkeit unter Volllastbedingungen betragt 60 %.

Es ist zwar moglich, die Geschwindigkeit unter diesen Schwellenwert zu senken, die DurchfUhrbarkeit
hangt jedoch stark von der Last, der Stromversorgung und der spezifischen Anwendung ab.

Wenn die Option ,in Richtung Softstopp” ausgewahlt ist, kann die Geschwindigkeit auf maximal 80 %
reduziert werden. Das bedeutet, dass der Aktuator bei einer im BusLink auf 100 % konfigurierten Ge-
schwindigkeit nur mit 80 % seiner maximalen Geschwindigkeit arbeitet.

Stromabschaltung

Das derzeitige Abschaltprinzip arbeitet mit einem akkumulierenden Zahler, der die aktuellen Pegel
verfolgt. Er zahlt nach oben, wenn der Strom einen bestimmten Grenzwert Uberschreitet, und nach
unten, wenn er unter diesen Grenzwert fallt. Wenn beispielsweise die Strombegrenzung auf 200 ms
eingestellt ist, muss der Strom des Antriebs den maximalen Schwellenwert (in diesem Beispiel 20
Ampere) fur mehr als 200 ms Uberschreiten, bevor die Abschaltung ausgeldst wird.

Wenn der Motor in eine Richtung aktiviert wird, darf er auBerdem erst dann wieder in dieselbe Rich-
tung aktiviert werden, wenn ein Reset durch Aktivierung in die entgegengesetzte Richtung durchge-
fUhrt wurde.

Es ist wichtig zu beachten, dass Stromabschaltungen nicht als allgemeine Stoppfunktion verwendet
werden sollten, da dies zu langfristigen Schaden am Antrieb fUhren kann. Sie sollten nur in Notfallen
eingesetzt werden. AuRerdem korrelieren die Stromabschaltungsgrenzen nicht direkt mit den Last-
kurven des Antriebs, d. h. sie sollten nicht als Lastindikatoren verwendet werden. Auch verschiedene
Toleranzen in Bauteilen wie Spindel, Mutter und Getriebe kdnnen sich auf den Stromverbrauch des
Antriebs auswirken.

Uberlast Timeout [ms]

20 A-Grenzer

Weitere Informationen zu den Standardwerten fur die Stromabschaltung finden Sie in der folgenden
Tabelle:

Ein- LAl14 LA25 LA33 LA36 LA37
heit 12V | 24V | 12V | 24V | 12V | 24V | 12V | 24V | 12V | 24V
Einwérts/Auswiirts
Oberhalb des Referenz- [A] 8 5 8 5 15 10 30 20 30 20
grenzwerts
Einwérts/Auswarts
Unterhalb der Referenz- [A] 9 9 9 6 20 15 30 25 30 25
grenze
Referenzgrenzwert [°C] -10 -5 0 0 0
Uberlast-Timeout [ms] 500 500 200 200 200
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gen und Anpassungen ohne vorherige Ankindigung durchzufUhren. Aus dem gleichen
Grund kann LINAK nicht fur die Richtigkeit und den aktuellen Stand der gedruckten
Informationen auf seinen Produkten garantieren.

LINAK ist bemuht, Auftrage zu erfullen. Aus den bereits genannten Grinden kann LINAK
jedoch nicht garantieren, dass ein bestimmtes Produkt zu einem bestimmten Zeitpunkt
verfugbar ist. LINAK behalt sich das Recht vor, den Verkauf von Produkten einzustellen,
die auf der Website, 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
A/S, die auf den LINAK Webseiten verflgbar sind.
LINAK und das LINAK Logo sind eingetragene Warenzeichen von LINAK A/S. Alle Rechte

vorbehalten.
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