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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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Anschlussdiagramm

Anwendbar fur: LAl4, LA21, LA25, LA33, LA36, LA37, LA73, LA76, LA77 und LC3 IC

BRAUN

V DC

GND

(vy)

HELLBLAU

L+ IO-Link Versorgung V DC

C/Q 10-Link

L- IO-Link Versorgung GND

ROT*

SCHWARZ*

Fahrt den Aktuator aus

Fahrt den Aktuator ein

VIOLETT*

Paralleldaten +

Paralleldaten -

Nicht anschliel3en

Nicht anschliel3en

3 4

M12 Stecker
A-Code Steckverbinder

&'} Mit * gekennzeichnete AnschlUsse sind nur mit offenen Aderenden verfugbar.

@

Die Kabelfarben des Antriebs und die M12-Anschlussnummern sind in der folgenden Tabelle
aufgefuhrt.

In einer Konfiguration, in der die violetten und weil3en Drahte nicht verwendet werden, emp-
fehlen wir dringend, diese zu isolieren, um KurzschlUsse und eine mogliche Beschadigung des
Antriebs zu vermeiden.

&,} Bitte beachten Sie, dass der Antrieb beschadigt werden kann, wenn die Stromversorgung
nicht richtig angeschlossen ist!
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I/O-Spezifikationen

Input/Output

Spezifikation

Kommentare

Beschreibung

|O-Link ist eine standardisierte |O-Tech-
nologie (IEC 61131-9) fur die Kommmu-
nikation mit Antrieben. Die Punkt-zu-
Punkt-Kommunikation basiert auf der seit
langem etablierten Antriebsverbindung
ohne zusatzliche Anforderungen an das
Kabelmaterial.

|O-Link ist kein Feldbus, sondern die Wei-
terentwicklung der bestehenden, bewahr-
ten Verbindungstechnologie fur Antriebe.

Q 10-Link

Braun an Plus anschlieBen Hinweis:
Braun Spannungsversorgung Motor Die Polaritat der Stromversorgung an den
VvV DC braunen und blauen Drahten nicht andern!
. _ Die Erdung der Stromversorgung ist Uber
Blau an Minuspol anschlieBen einen Kondensator und einen parallel
Blau Spannungsversorgung Motor geschalteten Widerstand elektrisch mit dem
(GND) Gehause verbunden.
M12
N Es Offene Kabelenden
L+
Pin 1 L+
Orange |O-Link Versorgung V DC o
2L+
Pin 4 C/Q |0-Link Datenkommunikation ™
Grau L
|O-Link und M12-Steckverbinder sind eine
Plug-and-Play-L6sung. Wenn Sie abisolierte
Kabel bevorzugen, beachten Sie bitte, dass
sich die Farben der LINAK Kabel vom 10-
) L Link-Standard unterscheiden.
Pin 3 . Ubertragungsrate: 38,4 kbaud (COM 2)
Hellblau IO-Link Versorgung GND

Maximale Kabellange: 20 Meter

Die IODD-Datei beschreibt die Parameter
und ist hier zu finden:

https://ioddfinder.io-link.com
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1/O-Spezifikationen

Input/Output Spezifikation Kommentare
Fahrt den Aktuator aus Das Signal wird aktiv bei:
Rot . o o V,,>67 % vonV DC = EIN
(Wahrend Busaktivitat deaktiviert) . S . .
Das Signal wird inaktiv bei:
V,, <33 % vonV DC = AUS
Eingangsstrom: < 10 mA
Fahrt den Aktuator ein Der manuelle Betrieb (optional) verwendet
Schwarz . o . den gemeinsamen GND von der Stromver-
(Wahrend Busaktivitat deaktiviert) sorgung (blauer Draht)
Die Parallellauf-Funktion unterstutzt bis zu 8
] gleichzeitig laufende Antriebe.

Violett Paralleldaten + Der Parallellauf ist mit einer Hauptstromver-
sorgung oder mit separaten Stromversor-
gungen moglich.

Wenn separate Stromversorgungen ver-
wendet werden, mussen diese das gleiche

Weil3 Paralleldaten - Potenzial haben und die Erdung der Strom-

versorgung (blaue Drahte) muss mit der
gemeinsamen Erdung verbunden werden.
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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 kédnnen mit Parallelfunktionalitat bestellt werden. Wenn diese
Funktion aktiviert ist, kbnnen bis zu 8 Aktuatoren in einem Parallelsystem betrieben werden, wobei
nur ein Aktuator eine 10-Link-Master-Verbindung belegt. Das System arbeitet als kritisch parallel, d. h.
alle Aktuatoren mussen im System vorhanden sein und genau die gleiche Konfiguration aufweisen
(sowohl mechanische als auch Software-Funktionalitat).

Nachfolgend finden Sie eine Checkliste, die sicherstellen soll, dass das System wie vorgesehen funk-
tioniert:

Aktion Beschreibung

Jeder Aktuator muss flUr den Parallelbetrieb (2-8 Aktuatoren) konfi-
guriert werden. Dies kann mithilfe des Actuator Connect-Tools ein-
gerichtet werden.

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

Parallel in Actuator Connect™ einrich-
ten

Die Aktuatoren verflgen Uber eine interne Kommmunikation fur die
Parallelsynchronisierung und Fehlercodes.

Verkabelung des Systems Die Parallelkornmunikation erfolgt Uber zwei Drahte, die sepa-

rat in einer Anschlussbox angeschlossen werden mussen (siehe
Anschlussdiagramm).

Halten Sie die Gesamtlange der Kommunikationsleitung unter 40

. . Metern, um Kommunikationsausfalle zu vermeiden.
Kabellangen prufen ] ] . . .
In einem Parallelsystem mit 8 Aktuatoren wurde dies zu Signalka-

bellangen von <5 Metern fuhren.

Es ist auch maglich, 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 (blaues Kabel) haben.

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

Stromversorgung prufen
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Parallel

Option 1 - Einfache Parallelschaltung

V DC +
GND

Stromver-
sorgung

S —

11
H+
©

#3 #2

_____ -_ Paralleldaten
______ Parallel GND

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

Die Antriebe teilen dem Master einfache Fehlermeldungen mit, die Uber die Punkt-zu-Punkt-Kom-
munikation verteilt werden konnen.

* Bitte beachten Sie, dass in diesem Beispiel Port-Klasse A verwendet wird.

Option 2 - Buskommunikation an allen Antrieben

V DC +
GND

Stromver-
sorgung

#8 #3 H2 #1
- um S - . 3 .
- - = c/Q c/Q c/Q c/Q
- — = L- L- L- L-

@@ — — — — — — Paralleldaten
@@ — — — — — — Parallel GND

Wenn beispielsweise die Echtzeitdaten jedes Antriebs Uberwacht werden mussen, konnen alle An-
triebe als Knoten an die Punkt-zu-Punkt-Kommunikation angeschlossen werden. Dadurch werden
umfassende Nutzungsdaten bereitgestellt, die zur Leistungssteigerung der Anwendung verwendet
werden kdnnen. Ahnlich wie bei Option 1 mussen alle Antriebe an die interne Parallelkommunikation
angeschlossen werden.

Es ist auch maoglich, zwei separate Stromversorgungen parallel zu verwenden, vorausgesetzt, sie ha-
ben die gleiche Spannung und Ausgangsleistung. Es ist wichtig, dass beide Stromversorgungen eine
gemeinsame Erdungsverbindung (blauer Draht) haben.
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Erste Schritte

In diesem Abschnitt wird weiter beschrieben, wie mit LINAK® |O-Link-Aktuatoren kormmuniziert wird,
und es werden Beispiele fUr typische Benutzerszenarien und Anwendungen gegeben. Alle Beispiele
enthalten Verweise auf Register, die im Folgenden naher erlautert werden.

10-Link IODD

Eine |O-Device-Description-Datei (IODD) enthalt eine vollstandige Spezifikation eines |O-Link-Gerats,
einschlieRlich seiner Identitat, Parameter, Prozessdaten und Diagnosedetails. Sie dient sowohl als
elektronisches Datenblatt als auch als Programmierhandbuch und gewahrleistet eine nahtlose Inte-
gration und Interoperabilitat zwischen Geraten verschiedener Hersteller, indem sie |O-Link-Master in
die Lage versetzt, diese automatisch zu konfigurieren und mit ihnen zu kommunizieren.

Die Datei ,LINAK_IO_Link_IODDL" kann Uber den folgenden Link heruntergeladen werden:
LINAK_IO_Link_|IODDL.zip

* Beachten Sie, dass es zwei Versionen fur LA25 gibt.

Stromversorgung

Antriebe mit [0-Link sind mit folgendem Versorgungsspannungsbereich erhaltlich: 24 V DC. Die far
die einzelnen Antriebe geltenden Spannungsbereiche sind in den folgenden Tabellen angegeben:

versorgungs- | a3, | LA25 | LA21 | LA33 | LA36 LA37 LA73  LA76 @ LA77  LC3IC
spannung
24V v v v v v v v v v v

Der zulassige Versorgungsspannungsbereich ist fur die Version wie folgt angegeben:

Versorgungs- Funktion Spannungsbereich
spannung
vIN VTYP vMAX
Motor 18V 24V 32V
24V
O-Link Kommunikation 10V 24V 39V

Weitere Informationen zu der Verkabelung/den Steckern finden Sie im Anschlussdiagramm.

Einrichten des Masters

In den Moduleinstellungen des Masters kann der ,Mode Pin2* (Aktuatorversorgung UA) geandert
werden. Wir empfehlen, den fur den Aktuator verwendeten |O-Port als ,Klasse A" zu konfigurieren.

Wenn ,Klasse A" konfiguriert ist, kdnnen wir das Motorteil des Antriebs (braune und blaue Drahte)
nicht Uber den 10-Port des Masters mit Strom versorgen (LA36, LA37, LA76, LA77).

Wenn die Stromaufnahme des Aktuators weniger als 2 A betragt, ist es moglich, den Aktuator Uber
den 10-Port mit Strom zu versorgen, indem der Port als ,Klasse B* konfiguriert und die Verdrahtung
entsprechend geandert wird (LA25).

Die Konfigurationsparameter mussen ausgefullt werden, und diese Parameter sind die ,Standardwer-
te", wenn 251" in den Prozessdatenausgang gesendet wird. Der Antrieb kann nicht betrieben werden,
wenn der Standardwert fur Strombegrenzungen oder maximale Geschwindigkeit ,0" ist.


https://assets.linak.com/asset/590184044899/other_94tg5eu40l705an0ne7a9ier4t/LINAK_IO_Link_IODD.zip?content-disposition=inline
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Schutz

Lost Communication Position

Die Funktion ,Lost Communication Position” ist fUr Anwendungen konzipiert, bei denen das Risiko
einer unterbrochenen oder ausgefallenen Kommmunikation zwischen der Steuerung und dem Aktua-
tor besteht. Verliert der Aktuator aufgrund einer schlechten Verbindung, einer Kabelschadigung oder
eines vollstandigen Kommunikationsausfalls die Positionsrickmeldung, kann er automatisch in eine
vordefinierte Zugangsposition fahren — auch ohne eingehende Befehle von der Steuerung.

Die Funktion wird durch zwei SchlUsselparameter gesteuert:

m Zugangsposition (mm)
Legt die mechanische Position fest, in die der Aktuator automatisch fahrt, wenn die Kommunika-
tion unterbrochen wird.
Der Antrieb fahrt unter Verwendung der aktuell konfigurierten Parameter — darunter Geschwindig-
keit, Softstart und Softstopp - in diese Position.

m Heartbeat-Timeout (ms)
Legt das maximal zulassige Intervall fest, innerhalb dessen kein gulltiger Heartbeat-Frame emp-
fangen werden darf. Lauft diese ZeitUberschreitung ab, geht der Aktuator davon aus, dass die
Kommunikation unterbrochen wurde, und leitet eine Bewegung in Richtung der konfigurierten
Zugangsposition ein. Sobald der Aktuator die Zugangsposition erreicht hat und das Heartbeat-Sig-

nal wiederhergestellt wurde, nimmt der Aktuator neue eingehende Befehle wieder entgegen und
fUhrt sie aus.
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Konfiguration

Vor der Integration in ein |O-Link-System mussen einige Antriebsparameter Uberpruft und eventuell
geandert werden. Diese Vorbereitung erfolgt mithilfe des Konfigurationstools Actuator Connect™
und gewahrleistet, dass der Antrieb grundlegende Funktionen ausfihren kann.

Weitere Feinabstimmungen konnen erforderlich sein, um System- oder Anwendungsanforderungen
zu erfullen. Uber dieses Tool ist es auch maoglich, auf historische Nutzungsdaten und EchtzeitUberwa-
chung zuzugreifen.

Gultig fir LA14 und LA25:

Fur die Verwendung von Actuator Connect™ auf einem PC ist ein separates Konfigurationskabelset
(Artikelnummer 0257901 = gerades Y-Kabel + USB2LIN) erforderlich. Dieses Kabel muss an den Ak-
tuator angeschlossen werden. Auf der gegenuberliegenden Seite muss die Stromversorgung an die
offenen Kabelenden angeschlossen und der USB-Stecker in lhren PC eingesteckt werden.

+ D = e MR - e %

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

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 Aktuator
angeschlossen werden. Auf der gegenuberliegenden Seite muss die Stromversorgung an die offenen
Kabelenden angeschlossen werden und der USB-Anschluss muss an |hren PC angeschlossen werden.

I"'-I’ H — —_
ieg‘..-!u— :@M

- — - RPKB — {eeeeeeee HHES

O

Weitere Informationen zu Kabeln/Steckern finden Sie im Anschlussdiagramm.
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Beispiele fir Befehle

Bevor der Aktuator bewegt wird, mUssen einige allgemeine Voraussetzungen erflllt sein. Zeitliche
Ablaufe (z. B. wenn sich der Aktuator noch bewegt), Umgebungsbedingungen und Fehler kbnnen
dazu fUhren, dass sich der Aktuator in einem Zustand befindet, in dem ein weiterer Betrieb nicht

moglich ist.

Allgemeine Voraussetzungen fir den Lauf

Schritt Lesen (R)/ Prozessdaten* | Aktion
Schreiben
(W)
LPosition* muss auf =64259 [OxFBO3] fur Stopp eingestellt
PDO werden.
1 W Byte O . . .
Byte 1 Um unbeabsichtigte Bewegungen zu verhindern, muss vor dem
Betrieb des Antriebs ein Stoppbefehl gesendet werden.
2 PDI Fehlercode” muss = 0 [Ox00] sein
Byte 4 "
PDI . P - _ .
3 LStatuskennzeichen” Bit 2 (Uberstrom) muss = O sein
Byte 3
R
4 PDI LStatuskennzeichen® Bit 5 (Takt erforderlich) muss = O sein
Byte 3
5 PDI LStatuskennzeichen” Bit 6 (Antrieb lauft auBerhalb der Nennbe-
Byte 3 dingungen) muss = O sein

* PDI = Prozessdateneingang / PDO = Prozessdatenausgang
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Antrieb ausfahren

Schritt | Lesen (R)/ Prozessdaten* | Aktion
Schreiben
(w)
1 - Prufen Sie, ob die allgemeinen Laufvoraussetzungen erfullt sind.
LStrom* muss auf einen Wert eingestellt werden.
PDO 0-250 [0x00-FA] = Strombegrenzung 0,25 A/Bit
2 Byte 2 251 [OxFB] = Standard-Strombegrenzung, eingestellt Uber Actua-
tor Connect™
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
.Geschwindigkeit* muss auf einen Wert eingestellt werden.
0-200 [0x00-FA] = Geschwindigkeit 0,5 %/Bit
z PDO 201-250 [0xC9-FA] = 100 % Geschwindigkeit
Byte 3 251 [OxFB] = Standardgeschwindigkeit, eingestellt Uber Actuator
Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
W ,Soft Start” muss auf einen Wert eingestellt werden.
4 PDO 0-200 [0x00-FA] = Startrampenzeit 0,05 s/Bit
Byte 4 251 [OxFB] = Standardzeit, eingestellt Uber Actuator Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
LSoft Stop* muss auf einen Wert eingestellt werden.
5 PDO 0-200 [0x00-FA] = Stopprampenzeit 0,05 s/Bit
Byte 5 251 [OxFB] = Standardzeit, eingestellt Uber Actuator Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
PDO s . ‘ _ :
6 Bvte O LPosition” muss fur ,Ausfahren‘ auf = 64257 [OxFBO1] eingestellt
Y werden.
Byte 1
,Statuskennzeichen” Bit 3 und Bit 1 wechseln zu 1, um anzuzei-
- R PDI gen, dass:
Byte 3 Bit 3 = der Aktuator ausfahrt
Bit 1 = der Endstopp nach auf3en erreicht ist

* PDI = Prozessdateneingang / PDO = Prozessdatenausgang

** Optional
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Antrieb zur Zielposition (150 mm) fahren

Schritt | Lesen (R)/ Prozessdaten* | Aktion
Schreiben
(w)
1 - Prufen Sie, ob die allgemeinen Laufvoraussetzungen erfullt sind.
LStrom* muss auf einen Wert eingestellt werden.
PDO 0-250 [0x00-FA] = Strombegrenzung 0,25 A/Bit
2 Byte 2 251 [OxFB] = Standard-Strombegrenzung, eingestellt Uber Actua-
tor Connect™
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
.Geschwindigkeit* muss auf einen Wert eingestellt werden.
0-200 [0x00-FA] = Geschwindigkeit 0,5 %/Bit
z PDO 201-250 [0xC9-FA] = 100 % Geschwindigkeit
Byte 3 251 [OxFB] = Standardgeschwindigkeit, eingestellt Uber Actuator
Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
W ,Soft Start” muss auf einen Wert eingestellt werden.
4 PDO 0-200 [0x00-FA] = Startrampenzeit 0,05 s/Bit
Byte 4 251 [OxFB] = Standardzeit, eingestellt Uber Actuator Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
LSoft Stop* muss auf einen Wert eingestellt werden.
5 PDO 0-200 [0x00-FA] = Stopprampenzeit 0,05 s/Bit
Byte 5 251 [OxFB] = Standardzeit, eingestellt Uber Actuator Connect
252-255 [OxFC-FF] = Reserviert
PDO ™ . . - . _
6 Bvte O LPosition* muss fur ,Fahren zu Zielposition 150 mm*auf = 1500
Y [0xO5DC] eingestellt werden.
Byte 1
,Statuskennzeichen” Bit 3 und Bit 4 wechseln zu 1, um anzuzei-
- R PDI gen, dass:
Byte 3 Bit 3 = der Aktuator ausfahrt
Bit 4 = der Aktuator einfahrt

* PDI = Prozessdateneingang / PDO = Prozessdatenausgang

** Optional
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Uberstromzustand

Bei einem Uberstrom wird der Antrieb in dieser Richtung angehalten und blockiert, bis eine Aktivie-
rung in die entgegengesetzte Richtung erfolgt oder das System neu eingeschaltet wird.

Schritt Lesen (R)/ Prozessdaten* Aktion
Schreiben
(w)
PDI Bestatigen Sie, dass ,Statuskennzeichen® Bit 2 = 1 fur ,Uber-
1 R Wl
Byte 3 strom” ist.

LPosition* muss so eingestellt werden, dass sie in die ent-
PDO gegengesetzte Richtung der Blockade lauft
2 W Byte O

Byte 1 Einstellung auf = 64257 [OxFBO1] fur ,Ausfahren” oder Ein-
stellung auf = 64258 [OxFBO?2] fur ‘Einfahren”

,Statuskennzeichen’-Bits andern sich zu 1, um anzuzeigen,
dass entweder:

ZHk R PDI Bit 3 = der Aktuator ausfahrt
Byte 3 Bit 4 = der Aktuator einfahrt
Bit 1 = der ausgefahrene Endstopp erreicht ist
Bit O = der eingefahrene Endstopp erreicht ist

* PDI = Prozessdateneingang / PDO = Prozessdatenausgang
** Optional

Fehler loschen

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

. Lesen (R)/ . .
Schritt Schreiben (W) Prozessdaten Aktion
PDI . M . .
1 R Stellen Sie sicher, dass ,,Fehlercode” ungleich O ist
Byte 4
5 W PDO LPosition” auf = 64256 gesetzt (Fehlercodes
Byte O-1 |6schen)

DI Bestatigen Sie, dass ,Fehlercode” = O ist

3 R Byte 4 Wenn ,Fehlercode” nicht = O ist, beheben Sie den
Fehler im System und wiederholen Sie Schritt 2.

* PDI = Prozessdateneingang / PDO = Prozessdatenausgang
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Prozessdaten

|O-Link-Prozessdaten stellen Echtzeit-Eingangs- oder Ausgangsdaten des Antriebs dar, wie beispiels-

weise Position, Geschwindigkeit oder Zustande.

Diese Daten werden zyklisch zwischen dem |O-Link-Master und den Feldgeraten in festen, von der
Steuerung definierten Intervallen ausgetauscht.

Die GroBe der Prozessdaten-Ein- und -Ausgange betragt jeweils 8 Byte.

Prozessdaten ,,Ausgang“ (Befehl)

Befehl
Prozessdaten Ausgang (PDO)
Zyklischer Datenaustausch in Echtzeit
Byte 7 Byte 6 Byte 5 Byte 4 Byte 3 Byte 2 Byte 1 Byte O
[MSB] [LSB]
Reserviert Reserviert Anhalten Anfahren Geschwin- Strombe- Position
digkeit grenzung
Byte(s) Befehl Datentyp Details Beschreibung Einheit
0-64255 Zur Position fahren 0,1 mm/Bit
Fehlerregister |6schen
64256 (siehe PDI Byte 4)
64257 Ausfahren
64258 Einfahren
Byte O-1 Position UINT16
64259 Stopp
64260 Wiederherstellung ausfahren
64261 Wiederherstellung einfahren
64262— 65535 Ungultiger Wgrt, Antrieb lauft
nicht
0-250 Maximaler Stromgrenzwert 0,25 A/Bit
551 Standardwert fur Stromstarke
Byte 2 Strom UINT8 verwenden
552_255 Ungultiger Wgrt, Antrieb lauft
nicht
0-200 Geschwindigkeit 0,5 % /Bit
201-250 100 % Geschwindigkeit
Geschwin-
Byte 3 Jigkeit UINTS 251 Standardgeschwindigkeit
552_255 Ungultiger Wt_ert, Antrieb lauft
nicht
0-250 Anfahrzeit 0,05 s/Bit
Byte 4 Anfahren UINTS 251 Standard-Anfahrzeit
559_555 Ungultiger Wgrt, Antrieb lauft
nicht

Bei einigen Steuerungen kann die Datenreihenfolge umgekehrt sein. Bitte stellen Sie sicher,
dass das hochstwertige Byte [MSB] und das niedrigstwertige Byte [LSB] mit Ihrer Konfiguration
Ubereinstimmen.

&
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Byte(s) Befehl Datentyp Details Beschreibung Einheit
0-250 Abschaltzeit 0,05 s/Bit

Byte 5 Anhalten UINTS 251 StandardmafRige Abschaltzeit

552_255 Ungultiger Wgrt, Antrieb lauft

nicht

Byte 6 Reserviert UINT8

Reserviert Reserviert
Byte 7 Reserviert UINT8
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Prozessdaten ,,Eingang“ (Feedback)

Feedback
Prozessdaten ,,Eingang* (PDI)
Zyklischer Datenaustausch in Echtzeit
Byte 7 Byte 6 Byte 5 Byte 4 Byte 3 Byte 2 Byte 1 Byte O
[MSB] [LSB]
Geschwindigkeit Reserviert | Fehlercode Statuskenn- | Stromauf- Position
zeichen nahme
Byte(s) Befehl Datentyp Details Beschreibung Einheit
0-64255 Position des Antriebskolbens 0,1 mm/Bit
64256- 65023 Reserviert
Byte O-1 | Position UINT16
65024 Position verloren
65025- 65535 Reserviert
0 Fahrt nicht 0,25 A/Bit
1-250 Motorstromaufnahme
Byte 2 Stromauf- UINTS 251-253 Reserviert
nahme
254 Fehler im Strommesskreis
255 Reserviert
b0 Endstopp erreicht einwarts
bl Endstopp erreicht auswarts
b2 Uberstrom
b3 Ausfahren
Status- . ..
Byte 3 kennzei- UINTS8 b4 Einfahren B|t-unabhang|ge Status-
anzeigen
chen
Kommunikationstakt erfor-
b5 ;
derlich
Aktuator lauft auBerhalb der
b6 .
Nennbedingungen
b7 Reserviert. Immer hoch

&

Ubereinstimmen.

Bei einigen Steuerungen kann die Datenreihenfolge umgekehrt sein. Bitte stellen Sie sicher,
dass das hochstwertige Byte [MSB] und das niedrigstwertige Byte [LSB] mit Ihrer Konfiguration
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Byte(s) Befehl Datentyp Details Beschreibung Einheit
0 Kein Fehler gefunden
Stromversorgung im Blo-
1 .
ckierzustand
2 Positionssensor
3 Uberspannung
4 Unterspannung
5 Kommunikationssynchroni-
sierung
6 Endschalter
7 Temperatur
8 Motorsteuerung
9 Interne Stromversorgung
10 Interne Strommessung 8-Bit-Fehlercode, der
Fehler- o nur den aktuell aktiven
Byte 4 code * UINT8 11 Parallele Arbitrierung Fehler mit der héchsten
12 Position andert sich nicht Prioritat anzeigt
Initialisierung der Position
13 . o
nicht moglich
14 Allein im Parallelsystem
15 Falsche Nummer im Parallel-
system
16 Hardware
17 BLDC Motor
18 Parallelkommunikation
19 Parallelbetrieb
20 Parallel-Einrichtung gestoppt
554 Sonstige interne Fehler
(Nicht angegeben)
555 Sonstige externe Fehler
(Nicht angegeben)
Byte 5 | Reserviert UINT8 Reserviert Reserviert. Immer hoch
S 0-4015 Geschwmdlgtg(reslt des Aktua- 0.1 mmJs /Bit
eschwin-
Byte 6-7 digkeit UINT16
4016-65535 Reserviert

* Siehe Fehlercode-Beschreibungen im Abschnitt: Fehlercodes

Bei einigen Steuerungen kann die Datenreihenfolge umgekehrt sein. Bitte stellen Sie sicher,
dass das hochstwertige Byte [MSB] und das niedrigstwertige Byte [LSB] mit Ihrer Konfiguration
Ubereinstimmen.
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Servicedaten (ISDU)

IO-Link-Servicedaten (auch als Geratedaten oder ISDU-Daten bezeichnet) sind Informationen Uber
das angeschlossene |0-Link-Gerat selbst, wie z. B. Hersteller, Modell, Teilenummer, Seriennummer
und Parameter.

Diese Daten werden azyklisch ausgetauscht, d. h. sie werden nur auf Anfrage des |O-Link-Masters
oder der SPS gesendet und dienen eher der Gerateverwaltung, ldentifizierung und Diagnose als der

Echtzeit-Betriebssteuerung.

Identifizierung
Identifizierung
Servicedaten (ISDU)
Azyklischer Datenaustausch
Index Parameter Datentyp Beschreibung Zugang

Der Herstellername, der einer Hersteller-ID zugewiesen
16 Herstellername ist
17 Herstellertext Weitere Informationen zum Hersteller
18 Produktname Vollstandiger Produktname
19 Produkt-ID STRING Herstellgrspeznﬁsche Produkt- oder Typenbezeichnung

64 (z. B. Artikelnummer oder Modellnummer) R
20 Produkttext Zusatzliche Produktinformationen zum Gerat
52 Hardware-Revi- Eindeutige herstellerspezifische Kennung der Hard-
sion ware-Revision des einzelnen Gerats

53 Firmware-Revi- Eindeutige herstellerspezifische Kennung der Firm-

sion

ware-Revision des einzelnen Gerats
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Servicedaten (ISDU)

Parameter
Parameter
Servicedaten (ISDU)
Azyklischer Datenaustausch
Index | Parameter | Datentyp Details Beschreibung Einheit Zugang
Strombe-
4096 | grenzung -
auswarts S
UINT8 0-255 FU”kt'g?r's;;,,”;gi"’fgt” PDO 1 025 a/Bit
Strombe- "
4097 grenzung
- einwarts
Anfahren —
4098 auswarts Funktioniert nur, wenn PDO
LAnfahren” auf 251 eingestellt
4099 Arjfahlien - ist.
einwarts
UINT16 0-65535 1 ms/Bit
Anhalten -
4100 auswarts Funktioniert nur, wenn PDO
LJAnhalten” auf 251 eingestellt
4101 AqhaIFen - ist.
einwarts
R/W
Maximale 0-200 . . . 0,5 % /Bit
4102 Geschwin- UINTS Uberschrele PkDi)“,,Geschwm-
digkeit 201-255 Igkert. 100 %
0 Deaktiviert
Virtueller . . . Nicht unter
4103 | Endstopp- 1-699 Legt die Position de; virtuellen 70 mm
A Endstopps auswarts fest . ok
auswarts einstellen
700-65535 0,1 mm/bit
UINT16
0 Deaktiviert
Virtueller 1-350 Legt die Position des virtuellen 0,1 mm/bit
4104 | Endstopp - Endst inwWarts fest
CiNWATtS ndstopps einwarts fes Nicht Gber
351-65535 35 mm
einstellen

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

** In der Initialisierungszone festgelegte virtuelle Grenzen machen eine Initialisierung unmaoglich.
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Diagnose
Diagnose
Servicedaten (ISDU)
Azyklischer Datenaustausch
Index Parameter Datentyp Details Beschreibung Einheit Zugang
4105 UIN UINT32 Elndeutlgg 8-stellige Identifika- R
tionsnummer
Software
4106 Variante SWXXXXXXXVX-X
4107 Hauptversion UINT32 SWXXXXXXXVX-X R
4108 Nebenversion SWXXXXXXXVX-X
4109 Konfiguration Produk- Eindeutige 8-stellige Identifika-
tionsauftragsnummer UINT32 tionsnummer
4110 Produktionsdatum yyyymmdd
4111 Max. gemessener Strom 0,25 A/Bit
4112 Max. gemessene FET-
Temperatur
R
UINT8
4113 Max. gemessene Umge- 1 °C /Bt - 40 °C
bungstemperatur
4114 Min. gemessene Umge-
bungstemperatur
4115 Gesamtstromverbrauch 1 (Ampere*Sekunden)/Bit
UINT32
4116 Gesamtlaufzeit 1 s/Bit
Anzahl der Stopps aufgrund von
4117 Uberspannung
4118 FET-Ubertemperatur
4119 Umgebungstemperatur
zu hoch
4120 Unterspannung
4121 Hall-Fehler UINTS Anzahl der Stopps R
4122 Endschalter-Fehler
Standard-Strombegren-
4123 zungs-Uberlast — aus-
warts
4124 Standqrd—Strombggre__n—
zungs-Uberlast — einwarts
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Diagnose
Diagnose
Servicedaten (ISDU)
Azyklischer Datenaustausch
Index Parameter Datentyp Details Beschreibung Einheit Zugang
Anzahl der ricksetzbaren Stopps aufgrund von
4125 | s Begutzerdefinieraeb Kann verwendet werden, um die
trorqasetg_rzzzswé?f; er Strom- Uberlast-Abschaltungen
UINTS seit dem Ietzt(—?‘]%%ur#cksetzen zZu R/W
Benutzerdefinierte vertoigen.
4126 | St b -Uber-
romla(se?jeeri]ri\?vg?fs er Kann nur auf O gesetzt werden.
Anzahl von
4127 Kommunikationsfehler UINT16
4128 Endstopps grrelcht —aus-
warts
Endstopps erreicht — ein- Anzahl R
4129 warts UINT32
4130 Starts —auswarts
4131 Starts — einwarts
4132 | Gesamtweg des Kolbens UINT32 5 m/Bit R
Grund fir letzten Stopp - ID 0O: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
4133 Grund UINT16 Grund fur den Stopp
4134 Zahlung UINT8 Anzahl der Stopps in Folge R
4135 Betriebszeit UINT32 1 s/Bit
Grund fir letzten Stopp - ID 1: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
4136 Grund UINT16 Grund fur den Stopp
4137 Zahlung UINT8 Anzahl der Stopps in Folge
Betriebszeit R
4138 Betriebszeit UINT32 zum Zeitpunkt 1 5/Bit
des letzten
Stopps
Grund fir letzten Stopp - ID 2: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
4139 Grund UINT16 Grund fur den Stopp
4140 Zahlung UINT8 Anzahl der Stopps in Folge
Betriebszeit R
4141 Betriebszeit UINT32 zum Zeitpunkt 1 s/Bit

des letzten
Stopps
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Diagnose
Diagnose
Servicedaten (ISDU)
Azyklischer Datenaustausch
Index Parameter Datentyp Details Beschreibung Einheit Zugang
Grund fir letzten Stopp - ID 3: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
4142 Grund UINT16 Grund fur den Stopp
4143 Zahlung UINT8 Anzahl der Stopps in Folge
Betriebszeit R
4144 Betriebszeit UINT32 zum Zeitpunkt 1 s/Bit
des letzten
Stopps
Grund fir letzten Stopp - ID 4: siehe Definitionen fiir ,,Grund fiir letzten Stopp* im folgenden Abschnitt
4145 Grund UINT16 Grund fur den Stopp
4146 Zahlung UINT8 Anzahl der Stopps in Folge
Betriebszeit
4147 Betriebszeit UINT32 zum Zeitpunkt 1s/Bit
des letzten
Stopps
4148 Gesamtkorrigierte Dis- UINT32 1 mm/Bit
tanz
4149 FET Temperatur R
UINT8 1°C/Bit-40°C
4150 Umgebungstemperatur
4151 Anzahl dgr Hall-Schichten
beimLernen
UINT16 0,1 mm/Bit
4152 Nullpunktversatz beim
Lernen
4153 Produktionsauftragsnum- UINT32 Elndeutlgg 8-stellige Identifika-
mer tionsnummer
LINAK Sonderfunktionen
0 Reserviert
4154 Funktionen UINT8 1 Aktuator neu starten R/W
2-255 Reserviert
UIN im Parallelsystem
4155 UIN 1
4156 UIN 2
4157 UIN 3
4158 UIN 4 . .
UINT32 In abstelgendir Rte|henfolge sor- R
4159 UIN 5 er
4160 UIN 6
4161 UIN 7
4162 UIN 8




26 | IO-Link Schnittstelle Betriebsanleitung

Parallel Feedback

Diagnose (Parallel Feedback)
Servicedaten (ISDU)
Acyclic data exchange

Index Befehl Datentyp Details Beschreibung Einheit
Parallel- 0 Kein Fehler gefunden
4352 Fehlﬁr— VINT32 1-4.994.967 295 UIN des Antriebs mit dem Fehler
quetle ' ’ ’ mit der hdchsten Prioritat
0 Kein Fehler gefunden
1 StromuUberlast
2 Hardware
3 Temperatur
4 Uberspannung
5 Unterspannung
6 Fehler: Analogeingang auf3er-
halb des Bereichs
7 Position andert sich nicht
. 8-Bit-Fehlercode, der
Parallel- 8 StrBolmvErsorg;mgdlm den aktuell aktiven
UINT8 ockierzustan Fehler mit der héchsten
4353 Fehler- Prioritat an einem belie-
gruppe* Positionsinitialisierung . .
9 nicht maéglich bigen Aktuator |m.Para|-
lelsystem anzeigt
10 Parallelstart
11 Parallellauf
12 BLDC Motor
13 Endschalter
14 Parallelkommunikation
Paralleleinrichtung
15
gestoppt
24 Anderer Fehler
25 Position verloren
b0 Parallel-Endstopp ausgefahren
Parallel- bl Parallel-Endstopp eingefahren
4354 kStatus-'_ UINTS Blt-unabhanglge Status-
er%nzel b2 Parallel lauft auBerhalb anzeigen
chen der Nennbedingungen
b3-b7 Reserviert. Immer hoch

* Siehe die Beschreibungen der Parallel-Fehlercodes im Abschnitt: Parallel-Fehlercodes
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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.w
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.




28

| IO-Link Schnittstelle Betriebsanleitung

FAQ (haufig gestellte Fragen)

Problem

Ursache / Lésung

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

1. Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung Uber die Strom-
versorgung erfolgt.

2. Senden Sie einen ,Fehler I6schen”-Befehl OXxFBOO (64256),
bevor Sie einen Run-Befehl senden.

Ruckmeldedaten sind ver-
fUgbar, aber der Antrieb kann
nicht laufen?

Ein 10-Link-Master kann Daten vom Aktuator empfangen,
obwohl er den Motor selbst nicht Uber eine Stromversorgung
mit 24 V DC versorgt. (Klasse A).

Stellen Sie sicher, dass Strom von der Stromversorgung an die
braunen und blauen Drahte angelegt wird.

Wenn der Aktuator direkt vom Master mit Strom versorgt wird,
muss dieser die auf dem Produktetikett angegebenen Ampere-
anforderungen erflllen. Die maximale Stromaufnahme der
meisten Master betragt 2.000 mA. (Klasse B)

UnterstUtzt der Aktuator die
Datenspeicherung?

Ja.

Der IODD-Finder funktioniert nicht.

Stellen Sie sicher, dass Sie die Version der Datei heruntergeladen haben,
die Ihrem Produkt entspricht.

Wo kann ich die neueste
IODD-Datei finden?

Auf dem offiziellen IODD-Finder finden Sie hier immer die neu-
este Version: https://ioddfinder.io-link.com/productvariants/
search?vendorName=%22LINAK%20A%2FS%22

Warum zeigt die SPS eine
umgekehrte Datenreihenfolge
an?

Bei den meisten speicherprogrammierbaren Steuerungen und
|O-Link-Mastern stellt die IODD-Datei die korrekte Reihenfolge
der Dateneingabe/-ausgabe-Bytes gemal der Tabelle ,Prozess-
daten” sicher. Bei einigen Steuerungen kann es jedoch vorkom-
men, dass die Datenreihenfolge umgekehrt wird. Bitte stellen
Sie sicher, dass das korrekte hochstwertige Byte [MSB] und das
niedrigstwertige Byte [LSB] mit Ihrer Konfiguration Uberein-
stimmen. Wenn Sie maximale Ruckmeldungsdatenwerte (Posi-
tion, Strom und/oder Geschwindigkeit) erhalten, OxFF [255] fur
Byte-Datentypen und OxFFFF [65535] fur Ganzzahl-Datenty-
pen, ist die Reihenfolge hochstwahrscheinlich umgekehrt.

Welcher Prozess oder Parame-
ter und welche Diagnosedaten
haben hochste Prioritat?

Gemeinhin als zyklische und azyklische Daten bezeichnet. Bei-
spielsweise kann der Stromgrenzwert in Ampere sowohl in
zyklischen als auch in azyklischen Daten festgelegt werden. In
diesem Fall bestimmt der niedrigste Wert, wann der Aktuator
stoppt.

Ist die Reihenfolge der empfange-
nen Ruckmeldedaten korrekt?

oder

Habe ich eine funktionierende Ver-
bindung?

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"
(dezimal), was bedeutet, dass der Endstopp einwarts erreicht wurde.

Dieser Wert sollte in Byte 3 der empfangenen Ruckmeldungsbytes
angezeigt werden.
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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
Stromversorgung im Blockierzustand

1 Als Sicherheitsmalnahme, um unbeabsichtigte Bewegungen beim Einschalten zu ver-
hindern, lauft der Aktuator erst, wenn ein ,Stopp“-Befehl oder ein ,Fehler |6schen”-Be-
fehl gesendet wurde.
Positionssensor
Positionssensoren liegen aufBerhalb des erwarteten Betriebsbereichs. VCC-Motor OK. 10

2 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

3 Die Eingangsspannung liegt Uber dem Betriebsspannungswert. Die korrekten Span-
nungswerte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geldscht,
wenn die Spannung innerhalb der Betriebsgrenzen liegt.
Unterspannung
Die Eingangsspannung liegt unter dem Betriebsspannungswert. Der Fehler kann nur

4 durch Senden eines Befehls ,Fehler Ibschen” behoben werden, sobald die Spannung in-
nerhalb des zulassigen Bereichs liegt. Die korrekten Spannungswerte finden Sie in der
Dokumentation.
Synchronisierung der Kommunikation

5 Der Heartbeat des Masters liegt nicht innerhalb des erwarteten Heartbeat-Intervalls.
Die Mindestanforderungen fur das Heartbeat-Intervall finden Sie in der Dokumenta-
tion.
Endschalter (entfillt bei Busschnittstellen)

6 Die Endschalter verhalten sich unerwartet. 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

7 Die interne Temperatur des Antriebs liegt Uber dem Betriebsgrenzwert. Die korrekten
Temperaturwerte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch ge-
l6scht, wenn die Temperatur innerhalb der Betriebsgrenzwerte liegt.
Interne Motorsteuerung

8 Interner Hardwarefehler der Motorsteuerung. 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.
Interne Stromversorgung

9 Die interne Stromversorgung verhalt sich unerwartet. Senden Sie den Befehl ,Fehler 16-
schen®, um den Fehler zu I6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich
an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.
Interne Strommessung

10 Der interne Stromwert liegt auBerhalb der erwarteten Grenzwerte. Senden Sie den
Befehl ,Fehler I6schen”, um den Fehler zu |6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht,
wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.
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Fehlercodes

Fehler

Beschreibung

n

Parallelarbitration

Start des parallelen Konfigurationsverfahrens lauft.

12

Position unverandert

Der interne Positionssensor verhalt sich unerwartet und der Motor kdnnte blockieren.
Bitte Uberprifen Sie Ihre Anwendung auf Blockaden oder andere Unregelmafigkeiten.
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.

17

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

Beispiel: Bei einem Hall-Sensor wurden 10 Impulse gemeldet, beim anderen Hall-Sen-
sor hingegen keine. Senden Sie den Befehl ,Fehler Idschen”, um den Fehler zu behe-
ben. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder ersetzen Sie
das Produkt.

18

Parallelkommunikation

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

19

Parallellauf

Parallel nicht synchronisiert.

20

Paralleleinrichtung gestoppt

Der Parallel-Master wurde aufgrund eines Fehlers eines Followers angehalten. Um das
spezifische Problem zu diagnostizieren, lesen Sie bitte die separaten Informationen zur
Parallel-RUckmeldung, wo Sie die Fehlercodes der Follwer fur detailliertere Informatio-
nen einsehen kénnen.

254

Anderer interner Fehler (nicht angegeben)

Nicht ndher bezeichneter interner Hardware-/Softwarefehler. Senden Sie den Befehl
JFehler [6schen®, um den Fehler zu l6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wen-
den Sie sich an LINAK oder tauschen Sie das Produkt aus.

255

Anderer externer Fehler (nicht angegeben)

Nicht ndher bezeichneter externer Hardware-/Softwarefehler. Bitte Uberprifen Sie lhre
Anwendung auf mégliche Probleme. Senden Sie den Befehl ,Fehler [6schen”, um den
Fehler zu |6schen.
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Parallel-Fehlercodes

Alle Fehlercodes gelten fur das gesamte TECHLINE®-Schnittstellenportfolio; einige beziehen sich
moglicherweise nicht auf |hre spezifische Schnittstelle oder lhren 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 I6schen®-Befehl senden und den Antrieb in die entgegengesetzte Rich-
tung laufen lassen.
Hardware

2 Interner Hardwarefehler. 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.
Temperatur

3 Die interne Temperatur des Antriebs liegt Uber dem Betriebsgrenzwert. Die korrekten
Temperaturwerte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch ge-
l6scht, wenn die Temperatur innerhalb der Betriebsgrenzwerte liegt.
Uberspannung

4 Die Eingangsspannung liegt Uber dem Betriebsspannungswert. Die korrekten Span-
nungswerte 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 Span-
nungswerte finden Sie in der Dokumentation. Der Fehler wird automatisch geldscht,
wenn die Spannung innerhalb der Betriebsgrenzen liegt.
Analoger Eingang auBBerhalb des Bereichs (nicht zutreffend fir Busschnittstellen)

6 Das analoge Eingangssignal liegt auRerhalb der Betriebsgrenzen. Servo oder Proportio-

nal. Das korrekte Eingangssignal finden Sie in der Dokumentation.

Position unverandert

Der interne Positionssensor verhalt sich unerwartet und der Motor kdnnte blockieren.
7 Bitte Uberprufen Sie Inre Anwendung auf Blockaden oder andere Unregelmafigkeiten.
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 héherer Prioritat auBer Kraft ge-
setzt. Die Kommmunikation ist in folgende Prioritaten unterteilt:

e} 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 |I6schen®, um fortzufahren.

Positionsinitialisierung nicht méglich

9
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".




32 | IO-Link Schnittstelle Betriebsanleitung

Parallel-Fehlercodes

Fehler

Beschreibung

n

Parallellauf

Die Antriebe fuUhren die interne Einrichtung durch und sind nicht betriebsbereit.

12

BLDC-Motor

Interner Hardwarefehler. 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.

13

Endschalter (entfallt bei Busschnittstellen)

Die Endschalter verhalten sich unerwartet. Beide Endschalter wurden gleichzeitig far
mehr als 100 ms aktiviert. FUhren Sie den Initialisierungsprozess durch, indem Sie den
Aktuator vollstandig ausfahren und einfahren lassen.

14

Parallelkommunikation

Fehler in der internen Parallelkommunikation. Mehr als 5 Kommunikationsfehler in 500
ms. Bitte Uberprufen Sie die Kabelverbindungen und schalten Sie die gesamte Einrich-
tung aus und wieder ein.

15

Parallel-Einrichtung gestoppt

Ein oder mehrere Antriebe kbnnen die Befehle nicht ausfUhren und stoppen nicht. Sen-
den Sie den Master-Befehl ,Stopp" an andere Antriebe im Netzwerk. Senden Sie den
Befehl ,Fehler [6schen”, um den Fehler zu [6schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht,
Uberprufen Sie Ihre Anwendung und die Kabelverbindungen und schalten Sie Ihre ge-
samte Einrichtung aus und wieder ein.

24

Anderer Fehler

Der Aktuator erhalt einen undefinierten Fehlercode. Dies kann auf veraltete Firmware
zurUckzufuhren sein. Senden Sie den Befehl ,Fehler [6schen®, um den Fehler zu 16-
schen. Wenn der Fehler weiterhin besteht, wenden Sie sich an LINAK oder tauschen Sie
das Produkt aus.

25

Position verloren

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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