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Die Bucher Automation AG behélt sich das Recht vor, Anderungen an ihren Produk-
ten vorzunehmen, die der technischen Weiterentwicklung dienen. Diese Anderun-
gen werden nicht notwendigerweise in jedem Einzelfall dokumentiert.

Diese Betriebsanleitung und die darin enthaltenen Informationen wurden mit der ge-
botenen Sorgfalt zusammengestellt. Die Bucher Automation AG Gibernimmt jedoch
keine Gewahr fir Druckfehler oder andere Fehler oder daraus entstehende Scha-
den.

Die in diesem Buch genannten Marken und Produktnamen sind Warenzeichen oder
eingetragene Warenzeichen der jeweiligen Titelhalter.
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So konnen Sie uns erreichen

Bucher Automation AG
Thomas-Alva-Edison-Ring 10

71672 Marbach am Neckar, Deutschland
T +49 7141 2550-0
info@bucherautomation.com

Technische Hotline

T +49 7141 2550-444
support@bucherautomation.com
Vertrieb

T +49 7141 2550-663
sales@bucherautomation.com

www.bucherautomation.com

Diese Betriebsanleitung gehort zum
JetMove 105:

Typ:

Serien-Nr.:

Baujahr:

Auftrags-Nr.:

Vom Kunden einzutragen:

Inventar-Nr.:

Ort der Aufstellung:
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Bedeutung der Betriebsanleitung

Die Betriebsanleitung ist Bestandteil des digitalen Servoverstarkers JetMove 105.

» Deswalb ist sie immer, also bis zur Entsorgung des digitalen Servoverstarkers
JetMove 105, griffbereit aufzubewahren.

» Bei Verkauf, VerauRerung oder Verleih des digitalen Servoverstarkers
JetMove 105 ist sie ebenfalls weiterzugeben.

Wenden Sie sich unbedingt an den Hersteller, wenn Sie etwas aus der Betriebsan-
leitung nicht eindeutig verstehen.

Wir sind dankbar fir jede Art von Anregung und Kritik von lhrer Seite und bitten Sie,
diese uns mitzuteilen bzw. zu schreiben. Dieses hilft uns, die Handblicher noch an-
wenderfreundlicher zu gestalten und auf Ihre Wiinsche und Erfordernisse einzuge-
hen.

Vom Servoverstarker JetMove 105 kdnnen unvermeidbare Restgefahren fiir Perso-
nen und Sachwerte ausgehen. Deshalb muss jede Person die mit dem Transport,
Aufstellen, Bedienen, Warten und Reparieren des digitalen Servoverstarkers JetMo-
ve 105 zu tun hat, eingewiesen sein und die moglichen Gefahren kennen.

Dazu missen die Betriebsanleitung und besonders die Sicherheitshinweise sorgfal-
tig gelesen, verstanden und beachtet werden.

Fehlende oder unzureichende Kenntnisse der Betriebsanleitung fiihren zum Verlust
jeglicher Haftungsanspriiche gegen die Bucher Automation AG. Dem Betreiber wird
deshalb empfohlen, sich die Einweisung der Personen schriftlich bestatigen zu las-
sen.

Systemvoraussetzungen

Diese Betriebsanleitung beschreibt einen Antrieb JetMove 105 in der Betriebssys-
temversion 2.17.0.0.

Historie
Auflage Bemerkung
2.091 Erstausgabe
2.10.1 DC- und Schrittmotor integriert
2121 LinMot integriert
2.16.1 Erdung, maximale Kabelldnge, Motordrossel
3.00.1 Umstellung auf Bucher Automation AG
3.00.2 Titelfoto mit Bucher Automation
Neue Fehler F43 - F45
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Symbolerklarung

Sie werden auf eine mdgliche drohende Gefahrdung hingewiesen, die zu schwe-
ren Korperverletzungen oder zum Tode flihren kann.

Warnung

Sie werden auf eine mdgliche drohende Gefahrdung hingewiesen, die zu leich-
' ten Korperverletzungen fiihren kann. Dieses Signal finden Sie auch fir Warnun-
gen vor Sachschaden.

Vorsicht

"

Sie werden auf Sachschaden durch harte mechanische Schldge oder StéRe auf
die Motorwelle hingewiesen.

Sie werden auf Lebensgefahr durch hohe Betriebsspannung und Stromschlag
hingewiesen.

Sie werden auf eine mdgliche drohende Gefahrdung bei Berlhren hingewiesen,
die zu schweren Korperverletzungen oder zum Tode flihren kann.

Sie werden angewiesen, eine Schutzbrille zu tragen. Bei Nichtbefolgung kann es
zu Korperverletzungen kommen.

Sie werden auf eine mdgliche drohende Situation hingewiesen, die zu Schaden
am Produkt oder in der Umgebung fiihren kann.
Es vermittelt aulerdem Bedingungen, die fiir einen fehlerfreien Betrieb unbe-

dingt beachtet werden mussen.
Wichtig

Betriebsanleitung - JM-105 5
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/
\\ P Sie werden auf Anwendungen und andere nutzliche Informationen hingewiesen.
Es weist auRerdem auf Tipps und Ratschlage fur den effizienten Gerateeinsatz
-~ ~ und die Software-Optimierung hin, um Ihnen Mehrarbeit zu ersparen.
Hinweis
-/ - Mit Punkten oder Spiegelstrichen werden Aufzahlungen markiert.

Mit diesen Pfeilen werden Handlungsanweisungen markiert.

Mit diesem Pfeil werden automatisch ablaufende Vorgange oder Ergebnisse
markiert, die erreicht werden sollen.

Darstellung der Tasten auf der PC-Tastatur und der Bediengerate.

g

Dieses Symbol verweist Sie auf weiterfihrende Informationsquellen (Datenblat-
ter, Literatur etc.) zu dem angesprochenen Thema, Produkt 0.4. Ebenso gibt die-
ser Text hilfreiche Hinweise zur Orientierung im Handbuch.

]
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Bucher Automation AG 1.1 Allgemein giiltige Hinweise

1 Sicherheitshinweise

1.1 Allgemein gultige Hinweise

Der digitale Servoverstarker JetMove 105 erfullt die geltenden Sicherheitsbestim-
mungen und Normen. Auf die Sicherheit der Anwender wurde besonderer Wert ge-
legt.

Far den Anwender gelten zusatzlich die:

» einschlagigen UnfallverhGtungsvorschriften;

« allgemein anerkannten sicherheitstechnischen Regeln;

+ EG-Richtlinien oder sonstige l&nderspezifische Bestimmungen.

1.1.1 Bestimmungsgemale Verwendung

Die bestimmungsgemafe Verwendung beinhaltet das Vorgehen geman dieser Be-
triebsanleitung.

Der digitale Servoverstarker JetMove 105 darf nur im geschlossenen Schalt-
schrank und innerhalb der Grenzen der angegebenen Daten betrieben werden,
siehe Kapitel 5 "Technische Daten", Seite 33.

Legen Sie an den digitalen Servoverstarker JetMove 105 keine hohere als die
vorgeschriebene Betriebsspannungen an.

Die Betriebsspannung fiir die Motorversorgung des digitalen Servoverstarkers
JetMove 105 betragt zwischen 12 V und 48 V DC. Der digitale Servoverstarker fallt
somit nicht unter die EU-Niederspannungsrichtlinie.

Der Servoverstarker JetMove 105 ist dazu bestimmt, Elektromotoren verschie-
dener Bauart anzutreiben. Die Wicklungsisolation der Motoren muss hoéher
oder mindestens gleich der vom Servoverstarker gelieferten Zwischenkreis-
spannung sein.

Der digitale Servoverstarker JetMove 105 wird zum Antreiben von Maschinen wie
z. B. Forderanlagen, Produktionsanlagen und Handling-Maschinen verwendet.

1.1.2 Nicht bestimmungsgemaRe Verwendung

Verwenden Sie den digitalen Servoverstéarker nicht in technischen Systemen,
fiir die eine hohe Ausfallsicherheit vorgeschrieben ist, wie z. B. bei Seilbahnen
und Flugzeugen.

Verwenden Sie die integrierte Bremsschaltung nicht in Anwendungen, bei de-
nen im Falle eines Versagens der Bremsenschaltung sicherheitskritische Zu-
stéande auftreten kénnen.

Der Servoverstarker JetMove 105 ist kein Sicherheitsbauteil gemaR Maschi-
nenrichtlinie 2006/42/EG. Deshalb ist der Einsatz des Servoverstéarkers fur si-
cherheitsrelevante Aufgaben im Sinne des Personenschutzes ungeeignet und
unzulassig.

Betriebsanleitung - JM-105 10



Bucher Automation AG 1.1 Allgemein giiltige Hinweise

Soll der digitale Servoverstarker JetMove 105 bei Umgebungsbedingungen betrie-
ben werden, die von den in Kapitel 3 "Betriebsbedingungen”, Seite 26, genannten
abweichen, ist mit dem Hersteller vorher Ricksprache zu halten.

1.1.3 Personalqualifikation

Je nach Produktlebenszyklus ergeben sich andere Anforderungen an das Personal.
Diese mussen erfullt sein, um einen sicheren Umgang mit JetMove 105 in den jewei-
ligen Produktlebensphasen gewahrleisten zu kénnen.

Produktlebensphase Mindestanforderung an das Personal

Transport / Lagerung: Geschultes und eingewiesenes Personal mit Kennt-
nissen im richtigen Umgang mit elektrostatisch ge-
fahrdeten Bauelementen.

Montage / Installation: Geschultes Fachpersonal mit elektrotechnischer
Ausbildung wie z. B. Industrieeltroniker/in.

Inbetriebnahme / Geschultes und eingewiesenes Fachpersonal mit

Programmierung: weit reichenden Kenntnissen und Erfahrung in den

Bereichen Elektrotechnik / Antriebstechnik wie z. B.
Elektroniker/in fir Automatisierungstechnik.

Betrieb: Geschultes, eingewiesenes und beauftragtes Perso-
nal mit Kenntnissen im richtigen Umgang mit elek-
tronischen Geréaten.

AuBerbetriebnahme / Geschultes Fachpersonal mit elektrotechnischer
Stilllegung: Ausbildung wie z. B. Industrieelektroniker/in.

1.1.4 Umbauten und Veranderungen am Gerat

Aus Sicherheitsgriinden sind Offnen, Umbauten und Verinderungen des digi-
talen Servoverstarkers JetMove 105 und dessen Funktion nicht gestattet.
Nicht ausdrucklich durch den Hersteller genehmigte Umbauten am Servoverstarker
JetMove 105 fiihren zum Verlust jeglicher Garantie- und Haftungsanspriiche gegen
die Bucher Automation AG.

Die Originalteile sind speziell fiir den Servoverstarker JetMove 105 konzipiert.
Teile und Ausstattungen anderer Hersteller sind von uns nicht gepriift und
deshalb auch nicht freigegeben.

Ihr An- und Einbau kann die Sicherheit und einwandfreie Funktion des digitalen Ser-
voverstarkers JetMove 105 beeintrachtigen.

Fur Schaden, die durch die Verwendung von nicht originalen Teilen und Ausstattun-

gen entstehen, ist jegliche Haftung durch die Bucher Automation AG ausgeschlos-
sen.

Betriebsanleitung - JM-105 1M
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1.1.5 Reparatur und Wartung

Reparaturen an dem digitalen Servoverstarkers JetMove 105 dirfen nicht vom Be-
treiber selbst durchgefiihrt werden. Der Servoverstarker JetMove 105 enthalt keine
vom Betreiber reparierbaren Teile.

Der Servoverstarker JetMove 105 ist zur Reparatur an die Bucher Automation AG
einzuschicken.

Der digitale Servoverstarker JetMove 105 ist wartungsfrei. Daher sind fiir den laufen-
den Betrieb keine Inspektions- und Wartungsintervalle nétig.

1.1.6 Entsorgung

Bei offensichtlichen Beschadigungen oder Fehlverhalten darf der Servoverstarker
nicht mehr verwendet werden.

Fur die Entsorgung des digitalen Servoverstarkers gelten fir den Standort der Be-
treiberfirma die Umweltrichtlinien des jeweiligen Landes.

Sie kdnnen den Servoverstarker JetMove 105 iber Schraubverbindungen in Haupt-

komponenten zerlegen (Aluminium-Seitenteil, Stahl-Gehausedeckel, Elektronikpla-
tinen).

Betriebsanleitung - JM-105 12
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1.2

>

»
>

Warnung

>

1.2.1

>

>
>

1.2 Zu lhrer eigenen Sicherheit

Zu lhrer eigenen Sicherheit

Trennen Sie den digitalen Servoverstarker JetMove 105 vom Stromnetz,
wenn Arbeiten zur Instandhaltung durchgeflihrt werden. Dadurch werden
Unfalle durch elektrische Spannung und bewegliche Teile verhindert.
Beachten Sie Kapitel 1.3 "Restgefahren”, Seite 14.

Schutz- und Sicherheitseinrichtungen, wie die Schutzabdeckung, diirfen in
keinem Fall Gberbrickt oder umgangen werden.

Demontierte Sicherheitseinrichtungen, wie z. B. die Sicherungen, miissen
vor Inbetriebnahme wieder angebracht und auf ihre ordnungsgemate
Funktion Uberprift werden.

Vor der Inbetriebnahme muss der Maschinenhersteller eine Gefahrenana-
lyse fiir die Maschine erstellen und geeignete Malinahmen treffen, dass
unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Verletzungen von Personen und
zu Sachschaden fiihren kénnen.

Storungen

Im Falle von Stérungen oder sonstigen Schaden trennen Sie sofort
den digitalen Servoverstarker JetMove 105 vom Stromnetz.
Beachten Sie Kapitel 1.3 "Restgefahren”, Seite 14.

Melden Sie Stérungen oder sonstige Schaden unverziiglich einer dafir
zustandigen Person.

Sichern Sie den Servoverstarker JetMove 105 gegen missbrauchliche
oder versehentliche Benutzung.

1.2.2 Hinweisschilder und Aufkleber

>

Betriebsanleitung - JM-105

Beachten Sie unbedingt die Beschriftungen, Hinweisschilder und Aufkle-
ber und halten Sie sie lesbar.

Erneuern Sie beschadigte oder unlesbare Hinweisschilder und Aufkleber.
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Bucher Automation AG 1.3 Restgefahren

1.2.3 Gehauseerdung
Schrauben Sie das Gehause des digitalen Servoverstarkers JetMove 105
auf eine gut leitende, plane und geerdete Montageplatte.
Verbinden Sie den Erdanschluf® (X1:PE) mit einem Erdungspunkt mit nied-

riger Impedanz. Benutzen Sie eine kurze Leitung mit groem Adernquer-
schnitt.

1.3  Restgefahren

1.3.1 Gefahren wahrend des Betriebes

GEFAHR durch heiRe Oberflachen!

Wahrend des Betriebes kénnen die Oberflachen bzw. Kiihlkérper des Servover-
starkers JetMove 105 heil® werden. Die linke Seitenwand und die Rickwand kon-
nen Temperaturen bis 85 °C erreichen.

Vorsicht > Beriihren Sie keinesfalls die linke Seiten- oder Riickwand des Servo-
verstirkers JetMove 105 wahrend des Betriebes und in der Abkiihl-
phase nach dem Abschalten.

> Sorgen Sie dafiir, dass am Servoverstarker JetMove 105 keine
temperaturempfindlichen Teile anliegen oder befestigt werden.

GEFAHR in explosionsgefahrdeten Bereichen!

> Setzen Sie den digitalen Servoverstarker JetMove 105 nicht in explo-
sionsgefahrdeten Bereichen ein.

Warnung

Betriebsanleitung - JM-105 14
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!

Vorsicht

Warnung

Sy

GEFAHR durch mechanische Krafteinwirkung!

Der digitale Servoverstarker JetMove 105 betreibt einen Motor. Dieser Motor

bewegt mechanische Teile oder scharfe Kanten. Deshalb kénnen Versagen bzw.

Fehlfunktionen des digitalen Servoverstarkers JetMove 105, je nach Anlage, zu

einer Gefahrdung des Menschen oder einem Schaden an der Anlage fuhren.

Dies sollte durch Einbauen von zusétzlichen SicherheitsmalRnahmen verhindert

werden.

» Eine Sicherheitsmallnahme ist ein zweiter Satz Endschalter, die die Span-
nungsversorgung des Motors unterbrechen.

« Eine weitere Sicherheitsmalinahme ist eine Schutzabdeckung.

Stellen Sie sicher, dass auch bei ungewollter Bewegung des Antriebs
keine personelle Gefahrdung eintreten kann.

Entfernen Sie keine erforderlichen Schutzabdeckungen.

Tragen Sie keine Handschuhe, damit Sie nicht doch damit versehentlich
in der drehenden Antriebswelle hangen bleiben.

Greifen Sie niemals mit den Handen in die sich drehende Antriebs-
welle.

VVVVYVY

Motor wahrend oder nach dem Betrieb nicht beriihren:
Temperaturen bis 140°C mdglich.

1.4 Hinweise zur EMV

Der digitale Servoverstarker JetMove 105 ist fir den Einsatz in industrieller Umge-
bung vorgesehen. Diese Einrichtung kann im Wohnbereich Funkstérungen verursa-
chen. Der Betrieb geschieht auf eigene Gefahr.

Die Storsicherheit einer Anlage verhalt sich wie die schwachste Komponente in der
Anlage. Deshalb ist auch der Anschluss der Leitungen, bzw. die richtige Schirmung
fur die Storsicherheit Vorraussetzung.

Wichtig!
MaRnahmen zur Erhéhung der Stdrsicherheit in Anlagen:

Erden Sie das Gehause entsprechend Kapitel 1.2.3 "Gehauseerdung",
Seite 14.

Betriebsanleitung - JM-105 15
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V V V

1.4 Hinweise zur EMV

Motorkabel anschlieRen. Eine optionale PE-Schiene muss nahe am Ser-
voverstarker sein. Abschirmung beidseitig auflegen.

Bei Verwendung eines Motorkabels mit integrierten Bremssteueradern
mussen die Bremssteueradern abgeschirmt sein. Das Schirmgeflecht
muss beidseitig aufgelegt werden.

Beachten Sie die von der Bucher Automation AG erstellte Application Note
016 "EMV-gerechte Schaltschrankinstallation".

Die folgenden Anweisungen sind ein Auszug aus der Application Note 016:

V V VY

>
>

Schrauben Sie das Gehause des digitalen Servoverstarkers JetMove 105
auf eine gut leitende, plane und geerdete Montageplatte.

Signal- und Leistungsleitungen grundsatzlich raumlich trennen. Wir emp-
fehlen einen Abstand groRer als 20 cm. Leitungskreuzungen sollten unter
einem Winkel von 90° erfolgen.

Fur folgende Leitungen sind geschirmte Kabel zu verwenden:

Analoge Leitungen, Datenleitungen, Motorleitungen von Wechselrichter-
antrieben (Servo-Endstufe, Frequenzumformer), Leitungen zwischen
Komponenten und Entstorfilter, wenn das Entstorfilter nicht direkt an der
Komponente platziert ist.

Schirm beidseitig auflegen.

Ungeschirmte Aderenden von geschirmten Leitungen mdglichst kurz hal-
ten.

Schirm in seinem ganzen Umfang hinter die Isolierung zurtickziehen und
ihn dann groRflachig unter eine flachig geerdete Zugentlastung klemmen.

Bei Verwendung von Steckern:

>

Betriebsanleitung - JM-105

Der Schirm muss in seinem ganzen Umfang (niederohmig) unter die
Schirmbefestigung der metallisierten Steckergehause bzw. der EMV-
gerechten Verschraubungen und grof3flachig unter ein Zugentlastung in
der Nahe des JetMoves 105 geklemmt werden.

Verwenden Sie nur metallisierte Stecker, zum Beispiel Sub-D mit metalli-

siertem Gehause. Auch hier ist auf direkte Verbindung der Zugentlastung
mit dem Gehause zu achten (siehe Abb. 1).
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| —

Abb. 1: EMV-konformer Schirmanschluss bei Sub-D-Steckern

Falls der Schirm nicht am Stecker aufgelegt werden kann, z. B bei An-
schluss des Signals an Schraubklemmen:

> Der Schirm und die Zugentlastung muss niederohmig und grof¥flachig mit
einer geerdeten Flache verbunden sein. Die Erdung muss dabei so erfol-
gen, dass das ungeschirmte Stlck der Leitung mdglichst kurz gehalten
wird (siehe Abb. 2).

Motorkabel

Abb. 2: EMV-konformer Schirmanschluss bei Schraubklemmen

Betriebsanleitung - JM-105 17



Bucher Automation AG 2.1 Lieferumfang

2 Installation JetMove 105

2.1 Lieferumfang

» Digitaler Servoverstarker JetMove 105
» Gegenstecker aufgesteckt
» Betriebsanleitung

Zubehor

Das Zubehor ist nicht im Lieferumfang enthalten!

+ Systembus-Kabel mit KABEL-KONF-NR. 530 x.x m; Lange: 0,2 m bis 5,0 m.
Vgl. hierzu Kapitel 7.11 "JX2 Systembus", Seite 79.

* Motorleistungskabel, vgl. hierzu ab Kapitel 7.3 "Servomotor", Seite 49.
* Encoder-Kabel, vgl. hierzu ab Kapitel 7.7 "Resolver-Anschluss", Seite 68.

* Motoren, z. B. Synchron-Servomotoren der Motorentypen JL1 oder JH2 der
Bucher Automation AG.

* Gleichspannungsnetzteil

« Ballastwiderstand

\ / Hinweis!
~ ~
~ ~ Sollten Sie nicht sicher sein, welches Montagezubehor Sie bendtigen, helfen
— Ihnen die Mitarbeiter der Bucher Automation AG gerne bei der Auswahl.

Betriebsanleitung - JM-105 18
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2.2 Mechanische Installation

Mechanische Installation

Prifen Sie den digitalen Servoverstarker auf eventuell vorhandene
Transportschaden, bevor Sie ihn installieren.

Uberpriifen Sie, ob alle Teile der Lieferung vollstandig vorhanden sind.

Uberpriifen Sie, ob die Montageplatte des Schaltschrankes unlackiert
ist, damit die einwandfreie Funktion der JetMove 105 gewahrleistet ist.

Der JetMove 105 wurde fir naturliche Konvektion entwickelt. Die Ein-
baulage ist horizontal (mit Aufkleber nach oben) oder vertikal (mit
Motorleitung nach unten). In beiden Fallen muss ein Zwischenraum
von 25 mm zu umliegenden Geraten oder Servoverstarker eingehalten
werden (siehe Abb. 4, Seite 21).

Stellen Sie sicher, dass der Abstand Gber und unter dem JetMove 105
jeweils mindestens 25 mm betragt - ungehinderte Luftzufuhr muss
gewahrleistet sein.

Markieren Sie auf der Montageplatte zwei Stellen fiir die Befestigungs-
gewinde des JetMove 105 (siehe Abb. 4, Seite 21).

Bohren Sie die Lécher und schneiden Sie M4-Gewinde in die Montage-
platte.

Schrauben Sie die untere Montageschraube ungefahr zur Halfte in das
Gewinde ein.

Hangen Sie den JetMove 105 mit Hilfe der in der Riickplatte vorhande-
nen Langloches auf die Montageschrauben und schrauben Sie diese
unten fest.

Schrauben Sie die obere Montageschraube durch das Langloch fest.
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2.3 Elektrische Installation

Elektrische Installation

Uberpriifen Sie die Zuordnung von Servoverstérker und Motor.

Vergleichen Sie die Nennspannung und den Nennstrom von Servover-
starker und Motor.

Der Motor muss fir eine Spannung von mindestens DC 100 V isoliert
sein, siehe auch “Kompatible Synchron-Servomotoren” auf Seite 35.

SchlieBen Sie die JetMove 105 nach den zutreffenden Kabelanschluss-
planen von Kapitel 10 "Elektrische Schaltplane", Seite 88, an.
Insbesondere kontrollieren Sie auf richtiges Absichern der Leitungen,
siehe Leitungschutz auf Seite 89.

Absichern der Motorleitungen ist nicht zu empfehlen.

Wahlen Sie Leitungen geman der geltenden Normen aus.

Prifen Sie, ob das Erdungskabel angeschlossen ist.

Sie kdnnen fiir Resolver- und Leistungsanschlisse unsere vorkonfekti-
onierten Leitungen verwenden oder diese auch selbst anfertigen; vgl.
hierzu Kapitel 7 "Anschlussbeschreibung”, Seite 40.

Fir die EMV-gerechte Installation sind besonders folgende Punkte zu

beachten:

— Verbinden Sie die 0 V mit der Erde mdglichst nahe am Netzteil fir
den Motor

— Steuerkabel moglichst getrennt von Versorgungs- und Motorkabel
verlegen;

— Positionsgeber anschliel3en;

— Schirmklemmen bzw. EMV-Stecker verwenden,;

— Motor-Haltebremse anschliel3en, sofern vorhanden, und Abschir-
mung beidseitig auflegen;

— Motorleitungen anschliel3en nach Abb. 2, Seite 17.

Beachten Sie darliber hinaus das Kapitel 1.4 "Hinweise zur EMV",
Seite 15.
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2.4 Prufung der Installation

Prifung der Installation

Prifen Sie die Verdrahtung und Anschlisse an Motor und Servover-
starker anhand der verwendeten Anschlussplane.

Prifen Sie die Funktion der Haltebremse, sofern vorhanden.

Prufen Sie, ob alle erforderlichen Beruhrungsschutz-MafRnahmen fur
bewegte und spannungsfiihrende Teile getroffen wurden.

Fuhren Sie weitere flr Ihre Anlage spezifischen und notwendigen Pri-
fungen durch.
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2.5 Sicherheitshinweise zur Inbetrieb-
nahme

Lassen Sie die Inbetriebnahme nur von qualifiziertem Fachpersonal durch-
fuhren, siehe Kapitel 1.1.3 "Personalqualifikation", Seite 11.

Vor der Inbetriebnahme:

> Entfernte Sicherheitseinrichtungen wieder zu installieren und ein Funkti-
onstest der Sicherheitseinrichtungen durchzufiihren.
Dies kann vor beweglichen Teilen der Maschine schitzen.

> Den Servoverstarker JetMove 105 ist vor der unbeabsichtigten Berlihrung
mit leitenden Teilen und Komponenten zu schiitzen.

> Verbinden Sie Einheiten oder elektrische Komponenten mit den Signallei-
tungen der JetMove 105 (Enable, Limit+/-, REF, BRAKE) nur, wenn sie
ausreichend vom angeschlossenen Netzstromkreis isoliert sind. Diese
Signalleitungen durfen nur mit Einheiten verbunden werden, die das
Massepotential der +V| og-Spannungsversorgung haben.

> Ebenso verbinden Sie nur Positionsgeber mit dem Servoverstarker, wenn
sie ausreichend vom angeschlossenen Netzstromkreis isoliert sind.

Es ist jede Inbetriebnahme, auch nur ein kurzer Funktionstest, grundsatz-
lich mit richtig angeschlossener Erdung (PE) durchzufiihren.

Betriebsanleitung - JM-105 24
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3 Betriebsbedingungen

Betriebsparameter
Anschlusswerte
Parameter Wert(e) Bezugsnorm(en)
Anschlusswerte Leistungsteil an X1:+Vmot
24 /48 V DC (12...48 V DC)
SELV oder PELV
Imax. = 16,5 A
Logikteil an X1:+VlIog
24V DC (12 ... 40V DC)
SELV oder PELV
Imax = 250 mA bei 24 V
Schwankungen der | Spannungsunterbrechung
Versorgung max. 3 ms
Betriebsparameter
Umwelt
Parameter Wert(e) Bezugsnorm(en)
Umgebungsbedin- | Temperatur: DIN EN 50178
gungen 0 °C bis +40 °C (+40 °C bis +50 °C:
Leistungsminderung 2,5 %/K)
Luftfeuchte:
5 % bis 85 %, nicht kondensierend
FuUr ausreichende Kihlung im
Schaltschrank sorgen.
Lagerbedingungen | Temperatur: -25 °C bis +55 °C, max. | DIN EN 50178
(in Originalverpa- 20 K/h schwankend
ckung) Luftfeuchte:
5 % bis 95 %, nicht kondensierend
Max. Lagerdauer:
<1 Jahr ohne Einschrankung
Transportbedingun- | Temperatur: -25 °C bis +70 °C DIN EN 50178
gen (in Originalver- | Luftfeuchte:
packung) 5 % bis 95 %, nicht kondensierend
Verschmutzungs- 2 DIN EN 50178
grad
Korrosion / chemi- Hinsichtlich Korrosion sind keine -
sche Bestandigkeit | besonderen MaRnahmen getroffen.
Die Umgebungsluft muss frei sein
von héheren Konzentrationen an
Sauren, Laugen, Korrosionsmitteln,
Salz, Metalld@mpfen oder anderen
korrosiven oder elektrisch leitenden
Verunreinigungen
Luftdruck Bis 1.000 m Gber NN DIN EN 50178
Ab 1.000 m bis 2.500 m Gber NN mit
Leistungsricknahme von 1,5 % pro
100 m Héhenzunahme.
26
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Betriebsparameter
Mechanik

Parameter

Wert(e)

Bezugsnorm(en)

Transportfestigkeit

Gerat halt in Originalverpackung
dem Umkippen um jede seiner Kan-
ten stand

DIN EN 50178
DIN EN 60068-2-31

Schwingfestigkeit

* 10Hz...57 Hz: 0,075 mm-Amp-
litude

+ 57 Hz ... 150 Hz: 1 g Beschleu-
nigung

» 1 Oktave pro Minute, 10 Fre-
quenzdurchlaufe sinusférmig,
alle drei Raumachsen

DIN EN 50178
DIN EN 60068-2-6

Schutzart

IP20

DIN EN 60529

Einbaulage

Vertikal und horizontal:

Fur ausreichende Luftzirkulation ist
oberhalb und unterhalb des Gehau-
ses ein Freiraum von mindestens
25 mm einzuhalten

Wichtig!

MaRnahmen zur Vermeidung von Transport- und Lagerschaden:

»

Wahlen Sie das Verpackungsmaterial und den Lagerort so, dass die

Werte aus obiger Tabelle “Betriebsparameter Mechanik” auf Seite 27
eingehalten werden.

Betriebsparameter
Elektrische Sicherheit
Parameter Wert(e) Bezugsnorm(en)
Schutzklasse 1] DIN EN 61800-5-1
Spannungsfestig- Netz - Schutzleiter und Netz - Logik: | DIN EN 61800-5-1
keit 380VDC,5s
Isolation Netz - Schutzleiter und Netz - Logik: | DIN EN 61800-5-1

>1MQ bei 500 V

Schutzleiterverbin-
dung

<60V,25A,0,1 Q

DIN EN 61800-5-1

Uberspannungs-
kategorie

DIN EN 61800-5-1
DIN EN 50178
DIN VDE 0110-1
UL 508C

Betriebsanleitung - JM-105
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30 ... 230 MHz, Grenzwert 50 dB
(MV/m)in3m

* Frequenzbereich
230 ... 1000 MHz, Grenzwert
57 dB (pV/m)in 3 m
(Erste Umgebung, Einrichtung
der Kategorie C2)

Betriebsparameter
EMV Storaussendung
Parameter Wert(e) Bezugsnorm(en)
Gehause * Frequenzbereich DIN EN 61800-3

Signal-, Steueran-
schluss, Gleich-
spannungsnetzein-
und ausgange

* Frequenzbereich
0,15 bis 0,5 MHz, Grenzwert
79 dB (uV)*

* Frequenzbereich
0,5 bis 30 MHz, Grenzwert 73 dB
(MV)
(Erste Umgebung, Einrichtung
der Kategorie C2)

DIN EN 61800-3

@ Wichtig!

> Dies ist ein Produkt mit eingeschrankter Erhaltlichkeit nach IEC/
EN 61800-3. In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt Funksto-
rungen verursachen. In diesem Fall missen angemessene Malinah-
men von dem Benutzer vorgenommen werden.

> Bei Verwendung in einer Wohnumgebung mussen Sie als Anwender
angemessene Mallnhahmen vornehmen.
Eine MalRnahme kann sein, zuséatzliche Netzfilter zu verwenden.

Betriebsanleitung - JM-105
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Betriebsparameter
EMV Storfestigkeit
Gehause

Parameter

Wert(e)

Bezugsnorm(en)

ESD

Luftentladung:
Priufscheitelspannung 8 kV
Kontaktentladung:
Priufscheitelspannung 4 kV
Annahmekriterium B

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-2

HF-Feld
amplitudenmodu-
liert

Frequenzbereich 80 ... 1000 MHz;
Priffeldstarke 10 V/m

AM 80 % mit 1 kHz
Annahmekriterium A

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-3

Betriebsparameter
EMV Storfestigkeit
Leistungsanschliisse

Parameter

Wert(e)

Bezugsnorm(en)

Burst (schnelle
Transienten)

Prifspannung 2 kV
Wiederholfrequenz 5 kHz
Annahmekriterium B

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-4

StoRspannungen

tr/th 1,2/50 us, 8/20 us

1 kV (Einkopplung AufRenleiter ge-
gen Aul3enleiter)

2 kV (Einkopplung AuBenleiter ge-
gen Erdpotential)
Annahmekriterium B

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-5

Leitungsgefihrte
hochfrequente St6-
rungen

Frequenz 0,15 ... 80 MHz
Prifspannung 10 V

AM 80 % mit 1 kHz
Annahmekriterium A

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-6

Betriebsanleitung - JM-105
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Betriebsparameter
EMV Storfestigkeit
Leistungsschnittstellen

Parameter

Wert(e)

Bezugsnorm(en)

Burst (schnelle
Transienten)

Prifspannung 2 kV
Wiederholfrequenz 5 kHz
Kapazitive Einkopplung
Annahmekriterium B

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-4

Betriebsparameter
EMV Storfestigkeit
Signalschnittstellen

Parameter

Wert(e)

Bezugsnorm(en)

Burst (schnelle
Transienten)

Prifspannung 1 kV
Wiederholfrequenz 5 kHz
Kapazitive Einkopplung
Annahmekriterium B

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-4

Leitungsgefihrte
hochfrequente St6-
rungen

Frequenz 0,15 ... 80 MHz
Prifspannung 10 V

AM 80 % mit 1 kHz
Annahmekriterium A

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-6

Betriebsparameter
EMV Storfestigkeit

Prozessnahe Mess- und Regelleitungen

Parameter

Wert(e)

Bezugsnorm(en)

Burst (schnelle
Transienten)

Prifspannung 2 kV
Wiederholfrequenz 5 kHz
Kapazitive Einkopplung
Annahmekriterium B

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-4

StofRspannungen

tr/th 1,2/50 s, 8/20 ps

1 kV (Einkopplung AulRenleiter ge-
gen Erdpotential)
Annahmekriterium B

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-5

Betriebsanleitung - JM-105
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Leitungsgefiihrte
hochfrequente Sto-
rungen

Frequenz 0,15 ... 80 MHz
Prifspannung 3 V

AM 80 % mit 1 kHz
Annahmekriterium A

(Zweite Umgebung, Einrichtung der
Kategorie C3)

DIN EN 61800-3
DIN EN 61000-4-6

Betriebsanleitung - JM-105
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4 Mechanische Abmessungen
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Abb. 5: Mechanische Abmessungen JetMove 105

Zur Montage beachten Sie bitte auch Abb. 3 auf Seite 20.
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5.1 Elektrische Spezifikation

5 Technische Daten

5.1

Elektrische Spezifikation

Elektrische Spezifikation

Nennspannungsversorgung

« 24/48VDC(12...48V DC)
lmax. = 16,5 A

* Netzteilausgang muss der Spannungs-
versorgung vom Typ SELV oder PELV
entsprechen.

Einschaltstrombegrenzung

Der JM-105 besitzt zur Pufferung intern ei-
nen 200 yF Kondensator. Der Einschalt-
strom wird nicht begrenzt.

Siehe “Empfehlungen fiir den Ein-/Aus-
Schalter der Stromversorgung +Vmot” auf
Seite 41.

Zuleitung
Kabelquerschnitt 1,0 mm? min.
Material Kupfer
Temperaturklasse >60 °C

Max. Motorausgangsspannung 60V

Motorausgangsstrom bei einer
Umgebungstemperatur von 40 °C

Nominalstrom: lg=5 A
Spitzenstrom: I =10 A (t <= 10 s bei
T <40°C)

Siehe “Hinweis 1!” auf Seite 35.

Dauerleistung

240 W

Motorseitiger Schutz gegen Uber-
strom

Ist ausgelegt flr
* Phase gegen Phase
* Phase gegen OV bzw. Erde

Motor Uberlastschutz

Siehe “Motorschutz” auf Seite 36.

Motorinduktivitat min. 125 pH zwischen zwei Motorleitungen
Motorkabel

Kabelquerschnitt 4*0,75 mm? min. (AWG 18)

Material Kupfer

Kapazitat <150 pF/m

Temperaturklasse >60°C

Maximale Lange max. 25 m

(wenn Sie groRere Langen brauchen,
wenden Sie sich bitte an die Bucher
Automation AG)

Betriebsanleitung - JM-105
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5.1 Elektrische Spezifikation

Elektrische Spezifikation

Ballastwiderstand

Es ist kein interner Ballastwiderstand einge-
baut. Wenn die Zwischenkreisspannung
beim Abbremsen des Motors zu stark an-
steigt, muss ein externer Ballastwidertand
angeschlossen werden.

Restspannung Die Zwischenkreisspannung wird beim Aus-
schalten in 10 s entladen.
Ableitstrom < 0,1 mA bei 3 m Kabellange

Der Ableitstrom erhoht sich mit zunehmen-
der Kabellange.

Der 0 V-Anschluss ist Uber einen Wider-
stand mit 400 kQ und einen Kondensator
mit 75 nF mit der Erde verbunden.

Spannungsversorgung der Rech-
nerlogik
(Netzteilanforderungen)

« 24V DC (12...40V)
250 mA bei 24 V
zusatzlich: 500 mA fir digitalen Ausgang
zusatzlich: 300 mA fiir Geberversorgung
an X61

* Netzteilausgang muss der Spannungs-
versorgung vom Typ SELV oder PELV
entsprechen.

Einschaltstrombegrenzung der
Rechnerlogik

Die JM-105 besitzt zur Pufferung intern ei-
nen 200 yF Kondensator. Der Einschalt-
strom wird nicht begrenzt.

Freigabe (Enable1/2),
Referenzschalter (REF),
positiver Endschalter (Limit+),
negativer Endschalter (Limit-)
und Input (Inp)

« DC24V (14 ... 32 V) bezogen auf das
Steuerungspotential

« 8 mA Eingangsstrom pro Eingang

+ Siehe Kapitel 7.10 "Digitale und analoge
Ein- und Ausgange", Seite 77

Bremsenschaltung (X62:2)

Schaltbar Giber Steuerungsprogramm oder
automatisch bei Freigabe des Motorstroms.
24V DC (+V|5q-0,5V)

lmax. = 0,5 A

Kontaktart: Halbleiter-Schalter (schlieRend,
KurzschluRBliberwachung, integrierte Frei-
laufdiode)

Der Pin darf nur mit Geraten verbunden
werden, die auf dasselbe Potential bezogen
sind wie die Spannungsversorgung der
Rechnerlogik.

Geberversorgung (X61:1 und 6)

» Geberversorgung:
5V DC +/-5 %, max. 350 mA
» Geberversorgung:
24V DC (+Vlyg - 0,5 V), max. 300 mA

Resolvereingange

* Resolvererregung: 8 Vpp
* Frequenz: 8 kHz
+ Eingangsimpedanz: 30 kQ2

Betriebsanleitung - JM-105
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5.1 Elektrische Spezifikation

Elektrische Spezifikation

SinCos-Gebereingange

1 Vpp Differenzsignale

max. Frequenz:

analog 450 kHz, digital 5 MHz
Eingangsimpedanz: 30 k2

Inkrementalgebereingange

5 V Differenzsignale (RS-422) oder 5V
single-ended

max. Frequenz: 8 MHz,

min. Impulsdauer: 50 ns
Eingangsimpedanz: 15 kQ

Analogeingang

1 Differenzkanal

Auflésung 12 Bit

Spannungsbereich 0 ... 10 V
Wertebereich 0 ... 32767 (in 8er-Schrit-
ten)

Abtastzeit 2ms

Eingangsimpedanz 20 k2

Verlustleistung P,

Endstufe bei Nennleistung:
typisch 24 W, maximal 36 W
Logik: maximal 6 W

Gewicht inklusive Gegenstecker

500 g

\ / Hinweis 1!

+ Die Ubertemperaturabschaltung erfolgt bei 85 °C
+ Die Ubertemperaturwarnung erfolgt bei 80 °C

~ ~
-~ ~ Kiithlung:

Kompatible Synchron-Servomotoren
Motorentypen Bucher Motorentypen JL1 sowie JH2.
Bitte beachten Sie auch den "Bucher Moto-
renkatalog”, oder wenden Sie sich an die Ver-
triebsabteilung der Bucher Automation AG.
\ / Hinweis!
~ -~
-~ ~ Wenn Sie andere Typen von Motoren als die Beschriebenen verwenden wollen,
= halten Sie dazu bitte Riicksprache mit der Bucher Automation AG.
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5.2 Motorschutz

5.2.1 It Berechnung

Der digitale Servoverstarker JetMove 105 berechnet das Modell der Motorverlust-
leistung mittels einer I*t-Berechnung. Der ermittelte Wert steht in Relation zur Durch-
schnittsverlustleistung des Motors. Er wird in Prozent der maximalen Verlustleistung
des Motors angegeben.

Fir diese Berechnung ist es wichtig, dass die folgenden Parameter richtig eingege-
ben werden:

— Nennstrom (das ist der kleinere von Motor- oder Verstarkernennstrom),

— Uberlastfaktor,

— und die Zeitkonstante des Motors

Die I?t-Berechnung muss durch JetSym oder das Steuerungsprogramm aktiviert
werden.

Es ist méglich, eine Warnschwelle zu parametrieren. Die Fehlerschwelle (Error 30)
liegt bei 100 %.

Der I2t-Wert kann mittels JetSym oder Uber die Steuerung in einer Variablen des
JetMove 105 ausgelesen werden.

Der digitale Servoverstarker JetMove 105 berechnet den Wert fiir die prozentuale
Motorverlustleistung nach folgender Formel:

x(t) = 100% x(

t
durchschnittlicher Motorstrom)2 wl1- e_T
Nennstrom

x(t) = angezeigter Wert der Motorverlustleistung in %

t= Zeit seit dem Start des Motors, betrieben mit diesem durchschnittlichen
Dauerstrom (in Sekunden)

T= Motorzeitkonstante (in Sekunden

Daraus ist ersichtlich, dass der 100 %-Wert nie erreicht wird, solange der durch-
schnittliche Motorstrom nicht gréRer als der Nennstrom des Motors ist.

AuRerdem beginnt die Berechnung immer mit O (bei t = 0 betragt das Ergebnis der
Gleichung 0). Das Ergebnis andert sich nach einer Zeit, die sehr viel gréf3er als die
Motorzeitkonstante ist, praktisch nicht mehr.

Die Zeit bis zur Fehlerauslésung (x = 100 %) ergibt sich aus folgender Formel:

t=-TxIn|l —( Nennstrom m)Z
B durchschnittlicher Motorstro
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Nach dem Reset haben die malRgeblichen Parameter folgende Werte:

Nennstrom: 5A
Uberlastfaktor: 2
Motorzeitkonstante: 1.800 s (30 min)

Mit diesen Parametern wird die 100 %-Fehlerschwelle erreicht, wenn der Motor zum
Beispiel etwa 8 Minuten und 30 Sekunden lang mit 10 A betrieben wird.

Weil nach einem Reset die I?t-Berechnung immer mit null beginnt, ist die Berech-
nung der Motoruberlast falsch, wenn beim Einschalten (d.h. 24 V-Logik-Span-
@ nungsversorgung angelegt und Parametrierung der I?t-Berechnung abgeschlos-
sen) des digitalen Servoverstarkers JetMove 105 der Motor bereits erwarmt ist.
Wichtig Warten Sie deswegen bis der Motor kalt ist, bevor die Achse erneut freigegeben
wird.

Betriebsanleitung - JM-105 37
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Regler-Spezifikation

Alle Regler sind mit dem Steuerungsprogramm parametrierbar.

Funktion

Bemerkung

Ansteuerung des Motors (Kommutierung)

Raum-Zeiger-Modulation

PWM-Frequenz 16 kHz
Stromregler

— Zykluszeit 62,5 ps
Drehzahlregler

— Zykluszeit 125 s

— Stromversorgung einstellbar
Lageregler

— Zykluszeit 250 us

— Drehzahlvorsteuerung einstellbar

Lage-Sollwerterzeugung
— Sinusquadrat- und lineare Start- und Stopprampe

— Sollwertausgabezyklus (Interpolation Lageregler)

einzeln parametrierbar

2ms

Lageerfassung

Resolver:

— Auflésung

— Abtastzeit

Sinus-Cosinus-Geber:

— Auflédsung fur Absolutposition

— Auflésung fir Geschwindigkeitserfassung

— Abtastzeit

12 Bit pro Umdrehung
62,5 us

15 Bit pro Geberperiode
20 Bit pro Geberperiode
62,5 s

Betriebsanleitung - JM-105
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7

7.1

Betriebsanleitung - JM-105

7.1 Netzteilanforderungen der Motorbetriebsspannung

Anschlussbeschreibung

Netzteilanforderungen der Motorbe-
triebsspannung

Als Aufbau des Netzteils wird eine Kombination aus Transformator,
Gleichrichter und Ladekondensator (Elektrolytkondensator) empfohlen.

£ X I

L1 Netz- ~ Zwischenkreis-
spannung

filter l‘l
'él AY) DC 48
G T 1

Transformator Briicken- Elektrolyt-
gleichrichter kondensator

In
i+

Abb. 7: Aufbau Netzteil fiir die Motorbetriebsspannung

Das Netzteil kann mit einer 1- oder 3-phasigen Versorgung aufgebaut
werden.

Die Netzteilleistung wird anhand der vom Motor abverlangten Leistung
ausgelegt:

M-n
P = ﬁ + I:)Verluste

Leistung P in Watt (W)
Drehmoment M in Nm

Drehzahl n in 1/min

Verlustleistung Pygryste in Watt (W)

Die Netzteilspannung wird anhand der geforderten Drehzahl und des
Drehmoments ausgelegt:

U=uU,+Uy
mit:

Gegen-EMK U,, in Volt (V)
Spannungskonstante Kg in V*min/1000
Drehzahl n in 1/min

Spannung Uy, die das erforderliche Drehmoment bei Maximaldrehzahl
erzeugt.
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711

7.1 Netzteilanforderungen der Motorbetriebsspannung

Durch die rickgespeiste Energie in den JetMove 105 kann sich die
Spannung am Netzteilausgang auf 60 V erhéhen. Siehe “Empfehlun-
gen zur Vermeidung einer Uberspannung beim Abbremsen oder
Absenken einer vertikalen Last” auf Seite 43.

Zwischen Endstufe und Netzteil fliessen erhebliche pulsartige Strome
mit kurzen Anstiegszeiten.

Jede Zuleitung hat eine ohmsche und eine induktive Komponente. Sind
diese Werte zu groR, ist die Pufferfunktion des Netzteils in Frage
gestellt.

— Abblockkondensatoren werden thermisch Uberlastet.

— Spitzenspannungen kénnen zur Zerstérung der Steuerkarte fiihren.

Daraus resultiert die Forderung an die Zuleitung:
» ausreichend grof3en Querschnitt verwenden.
* durch Verdrillen die Induktivitat verkleinern.

Installieren Sie einen externen Ladekondensator nahe am

JetMove 105, wenn die Entfernung des Netzteils zu JetMove 105 gro-
Rer als 20 m betragt.

Der Ladekondensator muss eine hohe Wechselstrombelastung aushal-
ten. Elektrolytkondensatoren erfiillen diese Anforderung. Siehe Abb. 9.

Zur Vermeidung von EMV Stéraussendung sollte die 0 V nahe am
Netzteil fir die Motorbetriebsspannung mit Erde verbunden werden.

Empfehlungen fur den Ein-/Aus-Schalter
der Stromversorgung +Vmot

Wenn die +V\,o1 Stromversorgung abrupt eingeschaltet wird, erreicht der Einschalt-
strom mdglicherweise einen hohen Wert, der den Servoverstarker zerstéren kann.
Es wird empfohlen, den Schalter fiir die Stromversorgung des Motors am EINGANG
der Stromversorgung zu platzieren (siehe Abb. 8) und NICHT am Ausgang, d.h. zwi-
schen Stromversorgung und Servoverstarker. Damit wird der strombegrenzte Auf-
bau der Ausgangsspannung des Netzteils zur Eingangsstrombegrenzung des
JetMove 105 verwendet.

Sannungs- JetMove 105
versorgung
+ + Vmot
Shatt g 2
alter @
: 5 X1
B Z
- ov

Abb. 8: X1-Anschluss - Empfohlene Begrenzung des Einschaltstroms

Betriebsanleitung - JM-105
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7.1 Netzteilanforderungen der Motorbetriebsspannung

Wenn die oben genannte Losung nicht mdglich ist (zum Beispiel im Fall von Strom-
versorgungen, die nicht unterbrochen werden kénnen, oder im Fall von Batterien/Ak-
kus), schlieen Sie einen externen Kondensator von mindestens 470 yF / 100 V zwi-
schen Schalter und Servoverstarker an, um den Anstieg der Motor-Versorgungs-
spannung zu begrenzen.

nicht unterbrechbare JetMove 105

Sannungs-
LI +Vmot
T |7

versorgung
ov

Engang
1 Ausgang +

Abb. 9: X1-Anschluss - Alternative Begrenzung des Einschaltstroms

7.1.2 Allgemeine Hinweise

@ Wichtig!

Empfehlungen zur Verdrahtung der Spannungsversorgung +Vmot

»
>

Betriebsanleitung - JM-105

Stellen Sie immer eine Mdglichkeit sicher, die Stromversorgung von
aullerhalb auszuschalten. Schalten Sie die Versorgung immer aus,
bevor Sie den Antrieb installieren.

Begrenzen Sie immer den Einschaltstrom des Antriebes. Andernfalls
kann der Antrieb zerstort werden.

Verwenden Sie kurze, dicke Drahte zwischen der Spannungsversor-
gung und dem JetMove 105. Wenn die Leitungen langer als 2 Meter
sind, verwenden Sie verdrillte Drahte fir Versorgungs- und Masseriick-
leitung. Wenn Leitungen von tber 20 Metern verwendet werden, set-
zen Sie einen Kondensator von mindestens 1.000 uF (ausgelegt fir die
maximale Spannung) nahe an der Klemme von X1 ein.

Wenn dieselbe Stromversorgung flir Mehrfachantriebe verwendet wird,
bringen Sie eine sternformige Verbindung an, deren (elektrisches) Zen-
trum die Ausgange der Versorgung darstellt. Schlief3en Sie jeden
Antrieb an die allgemeine Motor-Spannungsversorgung an und ver-
wenden Sie dabei unterschiedliche Leitungen fiir Plus und Rickflih-
rung.

Verbinden Sie den Anschluss fur Erde / Schirmung des JetMove 105
mit einem stabilen Erdanschlusspunkt. Der JetMove 105 erzeugt elek-
tromagnetische Stérungen, wenn sein Gehause nicht geerdet ist.
Verwenden Sie eine kurze und dicke Verbindung zwischen dem PE-
Anschluss des Servoverstarkers und des Erdanschlusspunktes. Wann
immer moglich, montieren Sie den JetMove 105 auf eine metallisierte
und geerdete Oberflache.
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7.1 Netzteilanforderungen der Motorbetriebsspannung

7.1.3 Empfehlungen zur Vermeidung einer

Uberspannung beim Abbremsen oder
Absenken einer vertikalen Last

Wahrend schnellem Abbremsen oder Reversieren der Achse wird die Bremsenergie
in die Stromversorgung des Motors zurlickgespeist. Das kann die Zwischenkreis-
spannung erhéhen. Wenn die Spannung den Grenzwert von 60 V erreicht, wird der
Uberspannungsfehler ausgelést und die Motoransteuerung abgeschaltet. Um das
Entstehen der Uberspannung zu vermeiden, gibt es folgende zwei Mglichkeiten:

Moglichkeit 1:

>

>

Betriebsanleitung - JM-105

Anschluss eines externen Kondensators:

Der externe Kondensator muss die zurlickgespeiste Energie aufneh-
men kdnnen. Der Kondensator muss fir eine Spannung von mindes-
tens 100 V ausgelegt sein.

Auslegung des externen Kondensators:

2E
C = _2_M___2 = Cint
UMax - UNom
mit:
Upax = 60 V
Cint = 200 pF
Unom =48V

Enm: zurickgespeiste Energie [J]

Berechnung der Bremsenergie im Falle eines rotatorischen Motors:

1 2

T T T T
kinetische Energie Lageenergie Schaltverluste  Reibung

mit:

Ju: Motortragheit [kgm?]
Ji: Lasttragheit aus Motorsicht [kgmz]

ny: Motordrehzahl vor Verzégerung [1/s]

m__: Masse der Last bei nicht horizontaler Bewegung [kg]
g = 9,81m/s?

h4: Hohe vor Verzégerung [m]

h,: H6he nach Verzégerung [m]

Im: Motorstrom wahrend Verzogerung [A]

Rpp: Motorwiderstand [Q ]

ty: Verzégerungsdauer [s]

M| : Reibungsdrehmoment aus Motorsicht [Nm]
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7.1 Netzteilanforderungen der Motorbetriebsspannung

Berechnung der Bremsenergie im Falle eines linearen Motors:

kinetischle Energie Lageelnergie Schaltvlerluste Reiblung
mit:
my;: Motormasse [kg]
m__: Masse der Last [kq]
v: Motorgeschwindigkeit vor Verzégerung [m/s]
g =9,81m/s?
h4: H6he vor Verzégerung [m]
h,: Hohe nach Verzogerung [m]
Im: Motorstrom wahrend Verzogerung [A]
Rph: Motorwiderstand [Q ]
ty: Verzégerungsdauer [s]
F_: Gleitreibungskraft aus Motorsicht [N]

Wenn die oben beschriebene Berechnung wegen fehlender Werte
nicht durchgefiihrt werden kann, so ist ein guter Startwert flir den Kon-
densator 10.000 yF / 100 V.
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7.1 Netzteilanforderungen der Motorbetriebsspannung

Moglichkeit 2:

>

»

Betriebsanleitung - JM-105

Anschluss eines externen Bremswiderstandes:

Der Antrieb leitet die zurlickgespeiste Energie in den Bremswiderstand,
sobald die Schwelle von 55 V erreicht ist.

Folgende Bedingungen miissen fur die Auswahl des Bremswiderstan-
des beachtet werden:

1. Limitierung des Maximalstromes:

RBI > UMax
Peak
mit:
Uptax = 60 V
lpeak = 16,5 A

2. Begrenzung durch die maximale Bremsleistung:

2

UBI
RBl < 2 PBI

Berechnung der Bremsleistung:

1 2 2
Em— §C(UMax -Ug")

Pg = t
mit:
C =Cgyt + Cjpt und Cypt = 200 pF
Upmax =60V
UBI =55V

Enm: Bremsenergie (siehe oben)
ty: Verzégerungsdauer [s]

3. Begrenzung durch den Strommittelwert:

R > Pg - tg
Bl 2
tCycIe' INom

mit:
tcycle: Zeitintervall zwischen zwei Verzogerungen im Falle von wieder-

kehrenden Bewegungen
INom =5A

4. Auswahl durch den Leistungsmittelwert und -spitzenwert:

P - P - tg
Av — t

Cycle

2

p _ UMax

Peak — RBI
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Vorsicht

7.1 Netzteilanforderungen der Motorbetriebsspannung

Hinweis 1!
u Ug’
Max Bl . . . .
Wenn > —— ist, dann muf} die Bremsleistung verringert werden.
IPeak 2|:’BI

Das kann durch eine langere Verzégerungszeit oder durch einen groBeren Cgyy
(externer Kondensator an der Stromversorgung) erreicht werden.

Hinweis 2!

2
Pgi -ty Ug
Wenn >

ist, dann muf die Bremsleistung verringert oder die
tCycIe' INom
Zykluszeit der Verzdégerungen erhdht werden.

GEFAHR durch heiRe Oberflachen!

Wahrend des Betriebes kann die Oberflachen des Bremswiderstandes heil3 wer-
den.

> Beriihren Sie keinesfalls den Bremswiderstand im Betrieb und in der
Abkiihlphase nach dem Abschalten.

> Sorgen Sie dafiir, dass am Bremswiderstand keine temperaturempfindli-
chen Teile anliegen oder befestigt werden.

Hinweis!

Die Mdglichkeiten 1 und 2 kdnnen auch kombiniert werden.
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7.2 Spannungsversorgung

7.2 Spannungsversorgung

Spezifikation Klemme X1

» 8-polige Schraubanschlussklemme (Typ: MC 1,5/ 8-ST-3,5)
* AnschlieBbarer Adernquerschnitt: 0,14 - 1,5 mm?
mit Aderendhiilse und Kunststoffhiilse: 0,25 - 1 mm?

» Schraubendreher mit Klinge: 0,4 x 2,5 mm

* Anzugsdrehmoment fir den Schraubanschluss: 0,22 Nm

Spezifikation Anschlusskabel

+ Kabelquerschnitt: 2 * 1,0 mm? fir die Motorversorgung
« Kabelquerschnitt: 1 * 0,5 mm? fur die Logikversorgung

» Material: Kupfer

» Temperaturklasse: 60 °C
+ Abisolierlange der Adern: 6 mm
» Kabelschirmung: nicht erforderlich

Spannungsversorgung
Anschlussklemmen Signal Spezifikation
X1 am Verstarker
PE Schutzleiter Der PE ist mit dem Gehause verbun-
den.
+Vvor Zwischenkreis- | 24 /48 V DC (12 ...48 V DC)
versorgung lnax. = 16,5 A
Keine Einschaltstrombegrenzung
+V 0 Spannungsver- | 24V DC (12 ...40 V DC)
sorgung der Lo- | lax = 250 mA bei 24 V
gik Keine Einschaltstrombegrenzung
ov Masse fur die Bezugsmasse fiir +Vy o1 und +V g
Versorgung

Betriebsanleitung - JM-105

47



Bucher Automation AG

7.2 Spannungsversorgung

X1 - Versorgung- und Motoranschluss

JetMove 105

X1 3-phasen Umrichter
o +VMOT
Q5] Q3 Q1 Q7
o
.............. |, oMW RL
x; 2 BR
I ]
- -
£ ¥
Strominformation
Ballast
- ———] 4
i RsL (optional) PE
5 mit Gehause
/47 L"Jverbunden °
+VwmoT =
6 0 o
+VMOT ‘.E
+ +VLoG 7 VLOoG +3V R °
L DC o
24/48VDC = 24VDC = o
/j'? l ov 8 i GND DC L 8

Abb. 10: X1 - Versorgunganschluss

Betriebsanleitung - JM-105
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7.3 Servomotor

7.3 Servomotor

Spezifikation Klemme X1

8-polige Schraubanschlussklemme (Typ: MC 1,5/ 8-ST-3,5)
Anschliel3barer Adernquerschnitt: 0,14 - 1,5 mm?

mit Aderendhiilse und Kunststoffhiilse: 0,25 - 1 mm?
Schraubendreher mit Klinge: 0,4 x 2,5 mm
Anzugsdrehmoment fiir den Schraubanschluss: 0,22 Nm

Spezifikation Motorkabel

Kabelquerschnitt: 4 * 1,0 mm?

Material: Kupfer

Temperaturklasse: 60 °C

Abisolierlange der Adern: 6 mm

Kabelschirmung: Kupfergeflecht mindestens 80 % Bedeckung

Maximale Kabellange: 50 m

Ab einer Leitungslange von 40 m wird eine Motorleitungsdrossel am JM-105
empfohlen (siehe Kapitel 11 "Bestellinformationen”, Seite 90)

Motoranschluss
Anschlussklemmen Signal Spezifikation
X1 am Verstarker

U2 Motorphase 1 Motorkabel

V2 Motorphase 2 Motorkabel

w2 Motorphase 3 Motorkabel

BALLAST Ballastwider- Ein optionaler Ballastwiderstand

stand kann zwischen dieser Klemme und

Masse angeschlossen werden.

PE Schutzleiter Der PE ist mit dem Gehause verbun-
den.

Betriebsanleitung - JM-105 49
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JetMove 105
X1 - Versorgung- und Motoranschluss

X1 3-phasen Umrichter
| +VMOT
Q5 Q3 Q1 a7 o
ek
B v, BR
L B ® Q4 @ 08
I < I . -

¥ v
Strominformation

Ballast
-——=1 4

RsL (optional)
= PE

L"J mit Gehause
/47 verbunden
+Vmort o

+VMOT
+VLoG VLOG +3V

+ DC
24V DC é
T ov GND DC

L L L

24/ 48V DC

3—0-||I|—+—
A 4
DSP Controller

Abb. 11: X1 - Servomotor-Anschluss

@ Wichtig!

Alternative MaRnahmen zur Vermeidung von Funktionsstérungen bei Steuerung

und Motor:
> Die Bremse muss Uber eine separat abgeschirmte Bremsleitung betrie-
ben werden.

@ Wichtig!

MafRnahme zur Vermeidung der Oszillation und Blockierung des Motors:

Verwechseln der Motorphasen vermeiden bzw. auf die richtige Pinbele-
gung der Motorphasen achten.
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Folgende Mdglichkeiten zur Motorverkabelung existieren:

7.3.1 Motor mit Stecker

Abb. 12: Motor mit Stecker

Der Motor besitzt fur die Leistungsanschlisse und fir die Ruckfihrung Schrauban-
schlusse. Mit Hilfe von vorkonfektionierten Kabeln wird die Verbindung zum
JetMove 105 hergestellt (Siehe “Konfektioniertes Motorkabel mit Gegenstecker SC”
auf Seite 53. und “Resolver-Kabel mit Gegenstecker” auf Seite 68).
Motorbezeichnung: S, S-A, S-B oder S-X bei JH2-Motoren

7.3.2 Motor mit Verschraubungen und Kabel
mit Stecker

H |
= |

{c— }

i

Abb. 13: Motor mit Kabel und Stecker

Der Motor besitzt fiir die Leistungs- und Riickflihrungskabel zwei Kabelverschrau-
bungen mit Kabeln. Die Kabellange wird in der Typenbezeichnung xxx.x in Meter an-
gegeben. Am Ende der Kabel sind entsprechende Stecker angebracht, von denen
aus die Verbindung zum JetMove 105 mit vorkonfektionierten Kabeln gemacht wird
(Siehe “Konfektioniertes Motorkabel mit Gegenstecker SC” auf Seite 53. und “Resol-
ver-Kabel mit Gegenstecker” auf Seite 68).

Motorbezeichnung: S4-xxx.x bei JH2- und JL1-Motoren

Betriebsanleitung - JM-105 51
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7.3.3 Motor mit Verschraubungen und Kabel
ohne Stecker

|

Abb. 14: Motor mit Kabel ohne Stecker

Der Motor besitzt fur die Leistungs- und Ruckfiihrungskabel zwei Kabelverschrau-
bungen mit Kabeln. Die Kabellange wird in der Typenbezeichnung xxx.x in Meter an-
gegeben. Die Enden der Kabel sind ohne Stecker. Das Motorkabel kann somit direkt
mit dem JetMove 105 verbunden werden.Das Kabel fur die Ruckfihrung muss auf
einen Sub-D-Stecker aufgelegt werden.

Motorbezeichnung: S3-xxx.x bei JH2- und JL1-Motoren
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7.3.4 Konfektioniertes Motorkabel mit Gegen-
stecker SC

Das konfektionierte Motorkabel wird fiir die Varianten “Motor mit Stecker” auf
Seite 51 und “Motor mit Verschraubungen und Kabel mit Stecker” auf Seite 51 ver-

wendet.
\ / Hinweis!
~ ~
-~ ~ Der passende Motorgegenstecker SC (Buchse) kann bei der Bucher Automation
= AG unter folgenden Angaben bezogen werden:

Art.-Nr. 15100070 Motorstecker fir die Bucher Motorentypen JH2, JH3,
JH4, JH5, JL2, JL3, JL4, JK4, JK5, JK6 ohne Bremse

Art.-Nr. 15100105 Motorstecker fir die Bucher Motorentypen JH2, JH3,
JH4, JH5, JL2, JL3, JL4, JK4, JK5, JK6 mit Bremse

\ / Hinweis!
~ ~
-~ ~ Das Motorkabel mit Gegenstecker SC, passend zu der Bucher Motortype JH2
= kann bei der Bucher Automation AG bezogen werden. Es wird mit dem passen-

den Motorgegenstecker konfektioniert und kann durch Angabe der folgenden
Kabel-Bezeichnung bestellt werden:

Ohne Bremse:
KAY_0626_xxxx
Mit Bremse:

KAY_0624_ xxxx

Sicht auf Motorgegenstecker (Lotseite)

Lotseite

Abb. 15: Sicht auf Motorgegenstecker der Serie SC (Gewinde M23)
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Kabelspezifikation des Motorleistungskabels mit Ge-
genstecker SC fur JetMove 105

Fir Anschluss ohne Motorhaltebremse

Motorleistungskabel KAY_0626_xxxx

Anschlussklem- Schirmung Motorgegenste-
men JetMove 105 cker (Buchse,
Lotseite)
4 x 1,0 mm? Abgeschirmtes,
) ) hochflexibles o
Adern smq mit 4-adriges Kabel oo Lotseite
Aderendhiilsen aus- mit PE
gefuhrt.
Adapter
<]
Gegen-
’ _, . ‘ . Uberwurfmutter stecker 8
y 5-.0.-.-...-- jﬁ mﬂ
- - - Dicht- und
!’1! w prirad HH
Schirmhiilse Lzm
- 360° Rl_Jndum- — 226
kontaktierung des
Schirmgeflechts —
Einzeladern . ) CS) 6
Lotseite 6 o 5
90 74

Schirm beidseitig und grofflachig
auflegen!
Metallisiertes Gehduse notwendig!

Pin Adernummer Signal Pin
X1.U2 1 Phase 1 1
X1.V2 2 Phase 2 5
X1.W2 3 Phase 3 2
X1.PE gelb-grin Schutzleiter

@

Die Male des Motorgegensteckers sind in Millimeter angegeben.
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Fir Anschluss mit Motorhaltebremse

Motorleistungskabel KAY_0624 xxxx

Anschlussklem- Schirmung Motorgegenste-
men JetMove 105 cker (Buchse,
Lotseite)
7 x 1,0 mm? Abgeschirmtes,
) ) hochflexibles
Adern sind mit 6-adriges Kabel oo Lotseite
Aderendhilsen aus- | it PE. .
gefuhrt.
Adapter
>
Gegen-

65

:; ’- _,' Py Uberwurfmutter stecker
¥ SO

>*H e I
e ey
= = g Dicht- und H
= 1 ugentlastungs-
t t“’ ele?'nent 9 v
Schirmhiilse Lms

360° Rundum- ——
kontaktierung des
Schirmgeflechts

Einzeladern . 3
Lotseite

Schirm beidseitig und grofflachig
auflegen!
Metallisiertes Gehduse notwendig!

Pin Adernummer Signal Pin
X1.U2 1 Phase 1 1
X1.V2 2 Phase 2 5
X1.W2 3 Phase 3 2
X1.PE gelb-griin Schutzleiter

@
X62.2 5 Bremse + 6
X62.1 4 Bremse - 4

Die Male des Motorgegensteckers sind in Millimeter angegeben.
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7.3 Servomotor

7.3.5 Motorkabel fest mit Motor verbunden

Das Motorkabel wird fiir die Variante “Motor mit Verschraubungen und Kabel ohne
Stecker” auf Seite 52 verwendet.

Kabelspezifikation des Motorleistungskabels ohne Ge-

genstecker

Fir Anschluss ohne Motorhaltebremse

Motorleistungskabel am Motor

Anschlussklemmen
JetMove 105

Schirmung

Motor

7 x 1,0 mm?

Adern sind mit
Aderendhilsen ausge-
fuhrt.

Abgeschirmtes, hochflexibles 6-adriges Kabel mit PE.

e—ﬁ% - ‘\F]—:I

lk

Schirm groRflachig auflegen!

Pin Adernummer Signal
X1.U2 1 Phase 1
X1.vV2 2 Phase 2
X1.W2 3 Phase 3
X1.PE gelb-griin Schutzleiter

Betriebsanleitung - JM-105
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Fir Anschluss mit Motorhaltebremse

7.3 Servomotor

Motorleistungskabel am Motor

Anschlussklemmen
JetMove 105

Schirmung

Motor

7 x 1,0 mm?

Adern sind mit
Aderendhiilsen ausge-
fuhrt.

Abgeschirmtes, hochflexibles 6-adriges Kabel mit PE.

S
" -\p__

lk

e R
‘ e bhbhs oy

Schirm groRflachig auflegen!

Pin Adernummer Signal
X1.U2 1 Phase 1
X1.V2 2 Phase 2
X1.W2 3 Phase 3
X1.PE gelb-griin Schutzleiter
X62.2 4 Bremse +
X62.1 5 Bremse -
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7.4 DC-Motor mit Blirsten

7.4 DC-Motor mit Bursten

Spezifikation Klemme X1

» 8-polige Schraubanschlussklemme (Typ: MC 1,5/ 8-ST-3,5)
* AnschlieBbarer Adernquerschnitt: 0,14 - 1,5 mm?
mit Aderendhiilse und Kunststoffhiilse: 0,25 - 1 mm?

» Schraubendreher mit Klinge: 0,4 x 2,5 mm

* Anzugsdrehmoment fir den Schraubanschluss: 0,22 Nm

Spezifikation Motorkabel

» Kabelquerschnitt: bis 2 * 1,0 mm?

» Material: Kupfer

+ Temperaturklasse: 60 °C

* Abisolierlange der Adern: 6 mm
+ Kabelschirmung: Kupfergeflecht mindestens 80 % Bedeckung
* Maximale Kabellange: 25 m

Motoranschluss

Anschlussklemmen
X1 am Verstarker

Signal

Spezifikation

U2 Motorphase + Motorkabel
V2 Motorphase - Motorkabel
BALLAST Ballastwider- Ein optionaler Ballastwiderstand
stand kann zwischen dieser Klemme und
Masse angeschlossen werden.
PE Schutzleiter Der PE ist mit dem Gehause verbun-

den.
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JetMove 105
X1 - Versorgung- und DC-Motor-Anschluss

X1 3-phasen Umrichter
o +VMOT
Q5 Q3 Q1 Q7
o
al | I s
V2] o BR
3
Q4 Q2 Q8
Q6
| ] ] ]
-
¥ ¥
Strominformation
Ballast
TTToo = ----- -—==1 4
ReL (optional)
- PE )
5 mit Gehause
/J7 LIIJ verbunden by
+Vmot =
6 0 o
+VMOT =
. +VLoG . VLOG 3V g
+L DC o
24/48VDC = 24VDC = o
/}7 l oV 8 L GND DC L g

Abb. 16: X1 - DC-Motor-Anschluss

@ Wichtig!

Alternative MaRnahmen zur Vermeidung von Funktionsstérungen bei Steuerung

und Motor:
> Die Bremse muss Uber eine separat abgeschirmte Bremsleitung betrie-
ben werden.
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7.5 2-Phasen-Schrittmotor

Spezifikation Klemme X1

7.5 2-Phasen-Schrittmotor

» 8-polige Schraubanschlussklemme (Typ: MC 1,5/ 8-ST-3,5)
* AnschlieBbarer Adernquerschnitt: 0,14 - 1,5 mm?
mit Aderendhiilse und Kunststoffhiilse: 0,25 - 1 mm?

» Schraubendreher mit Klinge: 0,4 x 2,5 mm

* Anzugsdrehmoment fir den Schraubanschluss: 0,22 Nm

Spezifikation Motorkabel

» Kabelquerschnitt: bis 4 * 1,0 mm?

» Material: Kupfer

* Temperaturklasse: 60 °C

* Abisolierlange der Adern: 6 mm
+ Kabelschirmung: Kupfergeflecht mindestens 80 % Bedeckung
* Maximale Kabellange: 25 m

den.

Motoranschluss
Anschlussklemmen Signal Spezifikation
X1 am Verstarker

U2 Motorphase 1+ Motorkabel

V2 Motorphase 1 - Motorkabel

w2 Motorphase 2+ Motorkabel

Ballast Motorphase 2 - Motorkabel

PE Schutzleiter Der PE ist mit dem Gehause verbun-
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JetMove 105
X1 - Versorgung- und Schrittmotor-Anschluss

X1 3-phasen Umrichter
+/MoT
1 WOW R L
2 BR
3
4 4 6 8
I -

v ¥

Strominformation

PE

5 mit Gehduse
/47 L“J verbunden °
+VmoT =
6 0 o
+VMOT ..E
. +VLoG . VLOG +3V o
A DC o
24/48VDC = 24VDC = o
,}7 l (% 8 i GND DC L g

Abb. 17: X1 - Schrittmotor-Anschluss

@ Wichtig!

Alternative MaRnahmen zur Vermeidung von Funktionsstérungen bei Steuerung

und Motor:
> Die Bremse muss Uber eine separat abgeschirmte Bremsleitung betrie-
ben werden.
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7.5.1 Schrittmotoransteuerung

Der Schrittmotor am JetMove 105 wird mit einer Sinuskommutierung (maximaler Mi-
krostepbetrieb) gesteuert. Deshalb ergibt sich selbst bei kleinsten Geschwindigkei-
ten nicht das typische Gerdusch herkdmmlicher Schrittmotoransteuerungen.

Wie alle anderen Motorarten an den JetMove-Verstarkern wird auch der Schrittmotor
lastbezogen in Millimeter oder Grad und nicht in Schritten programmiert.

Die Drehzahl des Motors kann anhand folgender Gleichung berechnet werden:
60s
min
360°
1Umdr

Drehzahl n in Umdr/min
Geschwindigkeit v in °/s

Der JetMove 105 ist fur den Bipolarbetrieb ausgelegt d.h. es ist mdglich, den Strom
in beiden Richtungen durch die Motorwicklung flie3en zu lassen. Hierzu eignet sich
am besten eine Brickenschaltung nach Abb. 18.

Zwischenkreis-
Ap—"Y" 3 ABt—"Y ¥V +—-B spannung
v

/S

Abb. 18: Bipolarschaltung fiir 2-Phasen-Schrittmotoren

Somit wird es moglich, schon durch Serien- oder Parallelschaltung der Teilwicklun-
gen im oder am Motor die Anschliisse zwischen Motoransteuerung und Motor auf
zwei pro Phase (plus PE) zu begrenzen.

Um eine zuverlassige Positionierung zu erreichen, soll bis zu einer mdglichst hohen
Drehzahl ein definiertes, konstantes Moment aufgebracht werden.

Dies muss durch eine geeignete Ansteuerung erreicht werden. Das hier eingesetzte
Verfahren ist der Konstantstrombetrieb mit Vektorregelung. Der Konstantstrombe-
trieb ist durch die Entwicklung der Schaltreglertechnik und die Verfligbarkeit von leis-
tungsfahigen, schnellschaltenden Transistoren moglich geworden. Die Vektorrege-
lung wird in der JetMove 2xx-Serie fur die Servomotoransteuerung benutzt.
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Folgende Vektoren begrenzen in der Summe den Konstantstrombetrieb:

1. Unabhangig von der Drehzahl wird eine gewisse Spannung benétigt, den einge-
stellten Strom Uber den Widerstand der Phase zu treiben:

U, =R-I

mit:
Nennstrom | in Ampere [A]
Widerstand R pro Phase in Ohm [Q2]

2. Abhangig von der Drehzahl wird eine Spannung bendtigt, die den Strom im Motor
umpolt. Die Spannung berechnet sich wie folgt:

mit:

Nennstrom | in Ampere [A]
Induktivitat L pro Phase in [Vs/A]
Winkelgeschwindigkeit o in [rad/s]

Die Winkelgeschwindigkeit @ betragt bei einem Schrittmotor:

-V

mit:

Polpaarzahl Z, =50
Drehzahl n in [Umdr/min]
Geschwindigkeit v in [°/s]

3. Bei einem sich drehendem Motor macht sich ebenso der Einfluss der vom Motor
erzeugten EMK (Elektromotorische Kraft) bemerkbar. Sie ist entgegen der Be-
triebsspannung gerichtet und vermindert die wirksame Spannung beim Stromauf-
bau, der Stromabbau hingegen wird durch die EMK beschleunigt.

Der Motor kann theoretisch bis annahernd zu der Drehzahl betrieben werden, bei der
die Vektorensumme die Strangspannung Ug gerade kompensiert. Uberhalb dieser
Drehzahl ist der Motor nicht mehr zu betreiben.

Ug Uemk

Abb. 19: Spannungsaddition bei einer Synchronmaschine
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Die maximale Strangspannung berechnet sich aus der Zwischenkreisspannung wie
folgt:

_ *tVvor

<A

Die maximale Geschwindigkeit ist also abhangig von der Betriebsspannung. Deswe-
gen sollte die Betriebsspannung generell 48 V betragen.

7.5.2 Beschleunigen und Verzogern

Bei einem Schrittmotor ohne Riickflihrung der Istposition muss strikt darauf geachtet
werden, dass das maximal mogliche Drehmoment des Motors nicht Uberschritten
werden darf. Deshalb sollte das Beschleunigen und Verzdgern iber lineare Rampen
realisiert werden.

Die lineare Rampe hat eine konstante Beschleunigung von Motor und Last zur Folge.
Dies verlangt vom Motor ein konstantes Drehmoment. Die mogliche Beschleunigung
hangt von dem zur Verfiigung stehendem Drehmoment ab.

A
v

>
Start Stopp t
Abb. 20: Beschleunigung iiber lineare Rampe
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7.6

LinMot®

7.6 LinMot®

Ein LinMot der Firma NTI AG wird typischerweise flir Motorleistung und fiir Geber-
rickfihrung mit einem Kabel ausgefihrt. Es sollte sich hierbei um ein speziell ge-
schirmtes Kabel handeln, bei dem die Gebersignale in einem inneren Schirm liegen.
Die Motorleitungen werden zusammen mit dem inneren Schirm noch einmal ge-
schirmt.

Spezifikation Klemme X1

8-polige Schraubanschlussklemme (Typ: MC 1,5/ 8-ST-3,5)
Anschliel3barer Adernquerschnitt: 0,14 - 1,5 mm?
mit Aderendhiilse und Kunststoffhiilse: 0,25 - 1 mm?

Schraubendreher mit Klinge: 0,4 x 2,5 mm
Anzugsdrehmoment fiir den Schraubanschluss: 0,22 Nm

Spezifikation Motorkabel

Kabelquerschnitt: 4 * 1,0 mm?

Material: Kupfer

Temperaturklasse: 60 °C

Abisolierlange der Adern: 6 mm
Kabelschirmung: Kupfergeflecht mindestens 80 % Bedeckung
Maximale Kabellange: 25 m

Motoranschluss
Anschlussklemmen Signal Adernfarbe Spezifikation
X1 am Verstarker

U2 Motorphase 1+ rot Motorkabel

V2 Motorphase 1 - pink Motorkabel

W2 Motorphase 2+ blau Motorkabel

Ballast Motorphase 2 - grau Motorkabel

PE Schutzleiter Schirm Der PE ist mit dem

Gehause verbunden.
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7.6 LinMot®

JetMove 105
X1 - Versorgung- und LinMot-Anschluss

X1 3-phasen Umrichter
o
Q& Q3 Q5 Q%
o | I I
. : V2
2
L w | BR
. . Ballast 4
Y Q2 4 Q6 Q8
I I . <
- -
£ ¥
Strominformation
PE
5 mit Gehéuse

/J7 L“J verbunden >
+Vmot =
6 0 o
+VMOT =
N +VLoG . VLOG +3V g
Al DC o
24/48VDC = 24VDC = o
T T oV 8 GND DC g

h

L

+VMoT

Abb. 21: X1 - LinMot-Anschluss

Spezifikation Geberkabel

+ Kabelquerschnitt: mindestens 3 * 0,14 mm?

» separat geschirmt

* Material: Kupfer

»  Temperaturklasse: 60 °C

* Maximale Kabellange: 25 m
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LinMot-Geber-Kabel
JetMove 105 Schirmung Spezifikation
(Sub-D-Stecker X61) des Kabels
Maximale Kabellange:
10 o o o o5 25m
60 o o o o010
110 o o o o015
Befestigungsschrauben
mussen metrisches Ge-
winde haben!
Schirm groRflachig aufle-
gen!
Metallisiertes Gehause
notwendig!
Pin Signal Adernfarbe
5 Sinus gelb
4 Cosinus grin
1 Spannungsausgang weiss
(5 Volt)
11 oV innerer Schirm
Schirm Schirmung aullerer Schirm
\ / Hinweis 1!
~ ~
-~ ~ Versorgungsspannung +5 V am JetMove 105:
= Durch Leitungsverluste kann am Geber eine geringere Spannung anstehen.

\ / Hinweis 2!
~ -
-~ ~ Das Kabel zum LinMot ist doppelt geschirmt. Die beiden Schirme diirfen
= nicht miteinander verbunden werden. Der innere Schirm wird als 0 V benutzt

und darf nur mit dem Signal 0 V verbunden werden. Nur der duBere Schirm
darf mit dem Schirm des Sub-D-Steckers verbunden werden.
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7.7 Resolver-Anschluss

7.71 Spezifikation

Spezifikation des Steckers fiur Buchse X61 (ENCODER)

* 15-poliger high density Sub-D-Stecker (male)
+ Metallisiertes Steckergehause

Spezifikation Resolver-Kabel

» Kabelquerschnitt: mindestens 3 * 2 * 0,14 mm?

* Adern paarweise verdrillt und geschirmt mit Gesamtschirm

» Der Schirm muss auf beiden Seiten einen grofflachigen Kontakt zu den Stecker-
gehausen haben.

* Material: Kupfer

*  Temperaturklasse: 60 °C

*  Maximale Kabellange: 50 m

7.7.2 Resolver-Kabel mit Gegenstecker

Das konfektionierte Resolver-Kabel wird fur die Varianten “Motor mit Stecker” auf
Seite 51 und “Motor mit Verschraubungen und Kabel mit Stecker” auf Seite 51 ver-
wendet..

Hinweis!

Der Resolver- bzw. HIPERFACE-Gegenstecker der Synchron-Servomotorserien
JH, JL und JK kann bei der Bucher Automation AG unter folgenden Angaben
bezogen werden:

Art.-Nr. 15100069 Resolver / HIPERFACE

Das komplette Resolver-Kabel zwischen dem Servoverstarker JetMove 105 und
der Synchron-Servomotoren JL1 und JH2 kann von der Bucher Automation AG
bezogen werden.

Es kann durch die Angabe der folgenden Kabel-Bezeichnung und der entspre-
chenden Kabellange in cm bestellt werden:

KAY_0623_ xxxx Fir die Servoverstarker-Serie JetMove 105
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Resolver-Kabel mit KAY_0623_xxxx
JetMove 105 Schirmung Motor (Resolver)
(Sub-D-Stecker (Buchse, Lotseite)
X61)
10 o o o o5 Kabel Lotseite
6o o o o o010
110 © o o o015 T
Adapter\
fere [ ] @
Befestlgungs_ Uberwurfmutter
schrauben missen Dicm_und\mw
metrisches Gewinde Zugentiastungs-
haben! 3*2*%0,14 mm? | schimhiise Fmg %
360° Rundum- —» [ 226 —
kontaktierung des
Schirmgeflechts
Einzeladern Litseite
Schirm groRflachig auflegen!
Metallisiertes Gehause notwendig!
Pin Signal Adernfarbe Pin
4 Cosinus + braun 1
14 Cosinus - weild 2
15 Sinus - gelb 3
5 Sinus + grun 4
9 R1 (Erreger- rosa 5
wicklung +)
10 R2 (Erreger- grau 6
wicklung -)
frei - 7-12

Die Male des Resolver-Gegensteckers sind in Millimeter angegeben.

Sicht auf Resolver-Gegenstecker (Lotseite)

Lotseite

Abb. 22: Sicht auf Resolver-Gegenstecker der Serie RC (Gewinde M23)
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7.7 Resolver-Anschluss

7.7.3 Resolver-Kabel ohne Gegenstecker

Das Resolver-Kabel wird fiir die Variante “Motor mit Verschraubungen und Kabel
ohne Stecker” auf Seite 52 verwendet.

Resolver-Kabel am Motor
JetMove 105 Schirmung Motor (Resolver)
(Sub-D-Stecker
X61)
10 o o o o5
6o o o o o010
110 o o o o015 —ﬁ%
—eﬁ-"—é I
’ 1
Sch —
@ =
<M
Befestigungsschrau- Schirm grof3flachig
ben missen metri- auflegen!
sches Gewinde haben! | Metallisiertes Gehause
notwendig!
Pin Signal Adernfarbe
4 Cosinus + braun
14 Cosinus - weil}
5 Sinus + gelb
15 Sinus - grun
9 R1 (Erregerwicklung +) rosa
10 R2 (Erregerwicklung -) grau
Thermoschalter rot
Thermoschalter blau
70
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7.8 Sin-Cos-Geber-Anschluss

7.8.1 Spezifikation

Spezifikation des Steckers fiur Buchse X61 (ENCODER)

* 15-poliger high density Sub-D-Stecker (male)
+ Metallisiertes Steckergehause

Spezifikation Sin-Cos-Geber-Kabel

» Kabelquerschnitt: mindestens 3 * 2 * 0,14 mm? + 2 * 0,25 mm?

* 2%*0,25 mm?ist fir die Spannungsversorgung und die GND-Leitung zu verwen-
den

» Die Kabel miissen paarweise verdrillt mit Gesamtschirm ausgefiihrt sein;
paarweise verdrillt werden die Signalleitungen:
Sinus + und Referenz Sinus
Cosinus + und Referenz Cosinus
Index + und Referenz Index
0 V und Spannungsversorgung

» Der Schirm muss auf beiden Seiten einen grofflachigen Kontakt zu den Stecker-
gehausen haben.

* Material: Kupfer

» Temperaturklasse: 60 °C

*  Maximale Kabellange: 50 m
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Sin-Cos-Geber-Kabel
JetMove 105 Schirmung Spezifikation
(Sub-D-Stecker X61) des Kabels
maximale Kabellange:
10 o o o 05 100 m
60 o o o o010
110 o o © 015
Befestigungsschrauben
mussen metrisches Ge-
winde haben!
Schirm groRflachig aufle-
gen!
Metallisiertes Gehause

notwendig!

Pin Signal

5 Sinus +

15 Referenz Sinus

4 Cosinus +

14 Referenz Cosinus

7 Index +

8 Referenz Index

1 Spannungsausgang Imax = 350 mA
(5 Volt)

6 Spannungsausgang Imax = 300 mA
(24 Volt)

11 ov
\ / Hinweis 1!
~N ~
-~ ~ Versorgungsspannung +5 V am JetMove 105:

Durch Leitungsverluste kann am Geber eine geringere Spannung anstehen.
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Abb. 23: Sin-Cos-Geberanschluss

7.8 Sin-Cos-Geber-Anschluss

9n-Cos-Geber
JetMove 105 +5V ! A A +5v
X61: ov g | — oV
15 poliger Sn+ i [ l ' SITAVAVAVY,
Wb-DSecker Cost o 1 ' Cost \ N\ \/
Index+ = +— I T Index+ M
Sh- o= +— — SIVAVAVA
Cos- > Tt 4 | S IVAVAVAN
Index 1 : Index- U
J \’__L
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7.9 Inkrementalgeber-Anschluss

7.9.1 Spezifikation

Spezifikation des Steckers fiur Buchse X61 (ENCODER)

* 15-poliger high density Sub-D-Stecker (male)
+ Metallisiertes Steckergehause

Spezifikation Inkrementalgeber-Kabel

» Kabelquerschnitt: mindestens 3 * 2 * 0,14 mm? + 2 * 0,25 mm?

* 2%*0,25 mm?ist fir die Spannungsversorgung und die GND-Leitung zu verwen-
den

» Die Kabel miissen paarweise verdrillt mit Gesamtschirm ausgefiihrt sein;
paarweise verdrillt werden die Signalleitungen:
KO + und KO -
K1+ und K1 -
K2 + und K2 -
0 V und Spannungsversorgung

» Der Schirm muss auf beiden Seiten einen groR3-flachigen Kontakt zu den Stecker-
gehausen haben.

* Material: Kupfer

» Temperaturklasse: 60 °C

* Maximale Kabellange: 50 m
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Inkrementalgeber-Kabel
JetMove 105 Schirmung Spezifikation
(Sub-D-Stecker X61) des Kabels
Gebersignal:
10 o o o 05 5 V Differenzsignal
60 o o o 010 oder
110 o o o o015 5V single-ended
) maximale Kabellange:
Befestigungsschrauben
mussen metrisches Ge- 100 m
winde haben!
Schirm groRflachig aufle-
gen!
Metallisiertes Gehause
notwendig!
Pin Signal
2 K1+
12 K1-
3 K2
13 K2-
7 KO
8 KO-
1 Spannungsausgang Imax = 350 mA
(5 Volt)
6 Spannungsausgang Imax = 300 mA
(24 Volt)
11 oV
\ / Hinweis 1!
~ -~
-~ ~ Versorgungsspannung +5 V an der JetMove 105:
= Durch Leitungsverluste kann am Geber eine geringere Spannung anstehen.
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\ / Hinweis 2!
~ -~
-~ Busabschlusswiderstand:
— Bei differenzieller Beschaltung sollte ab einer Kabelldnge von 10 m ein Busab-

schlusswiderstand von je 120 Q2 zwischen KO+ und KO-, K1+ und K1-, sowie K2+
und K2- eingesetzt werden.

/

[l

Hinweis 3!

N

~ Single-ended Beschaltung:
Bei einer single-ended Beschaltung werden nur die Signale KO+, K1+ und K2+ be-
nutzt. Die Signale KO-, K1- und K2- diirfen nicht aufgelegt werden.

[l

Inkementalgeber
JetMove 105 +5V 11 L T — +5V
X61: oV 5 ! — ov
15 poliger Ki+ o— - 1 Kl e
b-DSecker 12+ p———t—1 T KR s
KO+ KO i
K1- —t - Ki- =L
(- — - R-UrLn.
KO- L - - —u—
\ | '
’ Ml

Abb. 24: Inkrementalgeberanschluss
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7.10 Digitale und analoge Ein- und Ausgange

7.10 Digitale und analoge Ein- und Aus-

gange

Spezifikation der Buchse flir Stecker X62 (IN / OUT)

15-poliger high density Sub-D-Buchse (female)
Metallisiertes Steckergehause
Bei Verwendung der analogen Eingange ist eine Schirmung erforderlich

Ein-/Ausgangs-Kabel

JetMove 105
(Sub-D-Buchse X62)

Schirmung

Spezifikation
des Kabels

Falls der analoge Ein-
gang benutzt wird:

Schirm groRflachig

auflegen!
Metallisiertes Gehause
notwendig!
Befestigungsschrauben
mussen metrisches Ge-
winde haben!
Pin Signal Funktion Spezifikation
1 oV ")
2 Bremse Anschlisse fir die Motor- | Der interne Halbleiter-
haltebremse. schalter schlief3t die
+V| o auf den Aus-
Der Bremsenausgang gangspin.
kann durch das Steue-
rungsprogramm oder lnax=DC 0,5 A
durch das Betriebsystem
des JetMove 105 beim Kontakt: SchlieRer
Freigeben des Motor-
stroms geschaltet werden. | Diese Anschlisse
dirfen nur mit Geraten
Der JetMove 105 besitzt | verbundenwerden, die
eine interne Freilaufdiode. | den gleichen
Massebezug haben
wie die Versorgung der
Logik.
3 Analogeingang+ Analogsignal 0-10V gegen Pin 4
4 Analogeingang- Referenz Analogsignal nicht verbunden mit
0V des Antriebes
5-6 oV Masse *)
77
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7.10 Digitale und analoge Ein- und Ausgange

7-9 reserviert nicht verwenden

10 oV Masse *)

11 Hardware- Ein High-Signal an « DC20..30V
Enable fur die diesem Eingang ist + Eingangswider-
Strom- notwendig, damit der stand: 3 kOhm
versorgung des Motorbestromtwerden | « Schaltschwelle:
Motors kann. (Dieses muss <4V low,
(Eingang) vor dem Software- > 14V high

Enable anliegen)

Ein Low-Signal macht
den Motor sofort
Stromlos.

12 Referenzschal- Abhangig von der « DC20..30V
ter Parametrierung wird * Eingangswider-
(Eingang) dieser Eingang flr die stand: 3 kOhm

Referenzierung » Schaltschwelle:
verwendet <4V low,
> 14V high
Offner oder SchlieRer

13 Positiver End- Abhangig von der « DC20..30V
schalter (Ein- Parametrierung wird * Eingangswider-
gang) dieser Eingang als stand: 3 kOhm

positiver Endschalter » Schaltschwelle:
verwendet <4V low,
> 14V high
Offner oder SchlieRer

14 Negativer End- Abhangig von der « DC20..30V
schalter (Ein- Parametrierung wird + Eingangswider-
gang) dieser Eingang als stand: 3 kOhm

negativer Endschalter | « Schaltschwelle:
verwendet <4V low,
> 14V high
Offner oder SchlieRer
15 Digitaleingang Abhangig von der « DC20..30V

Parametrierung kann
dieser Eingang fur
Schnellhalt, Positions-
Capture oder
Referenzieren ohne
Anhalten verwendet
werden.

* Eingangswider-
stand: 3 kOhm
» Schaltschwelle:
<4V low,
> 14 V high

*) Ist mit der Masse der Steuerung verbunden.

Betriebsanleitung - JM-105
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711 JX2 Systembus

Mit Hilfe des JX2 Systembusses wird der JetMove 105 mit der Steuerung, bezie-
hungsweise mit weiteren JetMoves oder Bucher-Peripheriemodulen verbunden. Da-
bei ist der Systembus-Eingang BUS-IN ein 9-poliger Sub-D-Stecker und der System-
bus-Ausgang BUS-OUT eine 9-polige Sub-D-Buchse.

7.11.1 Spezifikation JX2 Systembus-Kabel

Spezifikation Stecker

Auf der Seite BUS-OUT (X19)

* 9-poliger Sub-D-Stecker (male)
+ Metallisiertes Steckergehause
Auf der Seite BUS-IN (X18)

* 9-poliger Sub-D-Buchse (female)
+ Metallisiertes Steckergehause

Spezifikation Systembus-Kabel

Fur die Herstellung eines Systembus-Kabels gelten folgende Mindestanforderun-

gen.
Technische Daten Systembus-Kabel
Funktion Beschreibung

Querschnitt 1 MBaud: 0,25 bis 0,34 mm?
500 kBaud: 0,34 bis 0,50 mm?
250 kBaud: 0,34 bis 0,60 mm?
125 kBaud: 0,50 bis 0,60 mm?

Kapazitat des Kabels Maximal 60 pF/m

Spezifischer Widerstand | 1 MBaud: Maximal 70 Q /km
500 kBaud: Maximal 60 Q /km
250 kBaud: Maximal 60 Q /km
125 kBaud: Maximal 60 Q /km

Adernzanhl 5

Schirmung Gesamt, nicht paarig

Drillung Das Adernpaar fur CL und CH verdrillt
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7.11 JX2 Systembus

Zulassige Kabellangen
Baudrate Max. Kabelldnge Max. Stichlei- Max. Gesamt-Stich-
tungsldange leitungslange
1 MBaud 30 m 0,3m 3m
500 kBaud 100 m 1m 39m
250 kBaud 200 m 3m 78 m
125 kBaud 200 m - -

Systembus-Kabel KABEL-KONF-NR. 0530

Schirmung

Sch

]

BUS-OUT

Schirm groflachig auflegen!
Metallisiertes Gehause notwendig!

Pin

Signal

CMODEO

CL

GND

CMODE1

TERM

Frei

CH

Frei

O o N ool B~ W|DN

Nicht anschliel3en

O oo N|oo|lo| B~ W|DN
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8 Betriebsuberwachung

Die Leuchtdioden der Endstufe zeigen die Betriebszustande des digitalen Servover-
starkers an.

@ Bucher Automation AG [
u c e r Thomas- Alva-Edison-Ring 10 o U2
D-71672 Marbach am Neckar o) V2
5w
Type: J M -1 05 Rev.: Part No.: 10000633 % % BALLAST
Input Ratings: Power Supply: 1 *24-48VDC 5 PE
Current:  10A T +Vmot
Output Ratings: Voltage: 3 17-34VAC, 0-400Hz % +Vlog

Motor Current: 3 * 5A (9]
ov L |
Enclosure Rating:  IP20 c E
) Ambient Temperature 0-40°C, 32 - 104°F Made in Germany I
o
w
g9
X0
P4
w
o
< o
g T X62 X18 X19
Qij) i IN/OUT BUS IN BUS OUT @ii}
H 1

TOT__Jun

(LI

I

LEDs
A B
- o oo |

[
‘ ‘ WNIAY

UUUuUuoonuy N4 UUUUUUUuU NIZRN4

UUUUUU000Y W Id L‘ ‘

Abb. 25: Betriebsiiberwachung JetMove 105

LEDs am JetMove 105
LED Farbe Zustand Bedeutung
Betriebsystem aktiv:
AXARR Grin Leuchtet Achse steht (Drehzahl = 0)

ERR Rot Leuchtet Fehler aktiv. Die Reglereinheit des Ser-
voverstarkers ist gesperrt, der Fehler
kann quittiert werden

Boot-Phase:
AXARR Griin Aus
ERR Rot Leuchtet 1s | Das Betriebsystem wird Gberpruift.
Betriebsystem-Update:
AXARR Grin Blinkt Das Betriebsystem wird programmiert.
ERR Rot Leuchtet Betriebsystem-Update ist aktiv.
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\ / Hinweis!
~ ~
-~ ~ Die ERR-Anzeige der Endstufe zeigt den Fehlerzustand des digitalen Servover-
= stérkers JetMove 105 an. Die unterschiedlichen Fehlerzustande werden im

Motion Setup angezeigt.
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9.1 Fehlermeldungen

9 Diagnose
9.1 Fehlermeldungen
\ / Hinweis!
~ ~
-~ ~ Die ERR-Anzeige der Endstufe zeigt den Fehlerzustand des digitalen Servover-
= starkers JetMove 105 an. Die unterschiedlichen Fehlerzustande werden im
- Motion Setup angezeigt.
Fehlertabelle JetMove 105
Fehler- Fehlerart Beschreibung Fehlerreaktion | Fehlerbehebung
Nummer
F 00 Fehler der Hard- Interner Hardware- — Sofortige — Gerat vom Netz tren-
ware Defekt Reglersperre nen
— Gerat zur Reparatur
einschicken
F03 Motorleitungs- Das Motorkabel ist — Sofortige — Uberpriifung der An-
bruch gebrochen Reglersperre schlisse des Motorkab-
(Dieser Fehler ist les
ab der Hardware- Beachten Sie bitte: — Fehler quittieren
Revision 2A ver- Der Test des Motor-
fugbar.) kabels erfolgt bei der
ersten Regler-Frei-
gabe
F 04 Uberspannung im Eine Zwischenkreis- | — Sofortige — Versorgung der Ein-
Zwischenkreis spannung > 60 V Reglersperre gangsspannung Uber-
wurde ermittelt prufen
— Wenn der Motor als Ge-
nerator betrieben wird,
die Ruckspeiseleistung
verkleinern
— Fehler quittieren
F 05 Uberstrom Der Gerate-Aus- — Sofortige — Kabel und Motor auf
gangsstrom war gro- Reglersperre Kurzschluss und Erd-
Rer als 2,5 x Gerate- schluss Uberpriifen
Nennstrom oder — Uberpriifen der Strom-
Erdschluss im Be- regler-Parameter.
triebsfall Wenn notwendig, Para-
meter korrigieren
— Fehler quittieren

Betriebsanleitung - JM-105
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9.1 Fehlermeldungen

Fehlertabelle JetMove 105

Fehler- Fehlerart Beschreibung Fehlerreaktion | Fehlerbehebung
Nummer
F 07 Ubertemperatur Der Verstarker hat — Sofortige — Gerat abkiihlen lassen
Gerat die maximal zulassi- Reglersperre | — Fehler quittieren nach
ge Temperatur er- Abkuhlung des Motors
reicht — Energiezufuhr des An-
triebssystems drosseln
F 09 Fehlfunktion Geber | Geberbruch oder In- | — Sofortige — Bitte verwenden Sie
itialisierungsfehler Reglersperre das Motion Setup zur
Geber ausfuhrlichen Diagnose
— Kontrolle der Geberlei-
tung und samtlicher
Steckverbindungen
— Fehler quittieren
F10 Uberdrehzahl Der Drehzahl-Ist- — Sofortige — Uberpriifen der An-
wert hat einen Wert Reglersperre schlusse von Motor und
von 1,25 x maxima- Geber
ler Drehzahl tber- — Kontrolle der Drehzahl-
schritten regler-Parameter.
Wenn notwendig Para-
meter andern
— Fehler quittieren
F 11 Strom-Messbe- Ein kurzfristig zu ho- | — Sofortige — Kp des Stromreglers
reich wird Uber- her Strom wurde Reglersperre um 10 bis 20 % dros-
schritten entdeckt seln
— Fehler quittieren
F12 Erdschluss Eine oder mehrere — Sofortige — Motorkabel und Motor
Phasen des Motor- Reglersperre kontrollieren
kabels oder inner- — Fehler quittieren
halb des Motors ha-
ben einen Erd-
schluss
F 15 Hardware-Freiga- Die Software-Frei- — Sofortige — Mit Hilfe der Software
be fehlt gabe erfolgt ohne Reglersperre den Antrieb deaktivie-
Hardware-Freigabe ren
— Fehler quittieren
F17 Software-End- Die Istpositionistau- | — Bei Maximal- | — Zielposition Uberprifen
schalter betatigt Rerhalb des Be- strom (maxi- | — Fehler quittieren
reichs der Software- malem Dreh- | — Die Achse innerhalb
Grenzen; ein Soft- moment) an- des Bereichs der Soft-
ware-Endschalterist halten ware-Grenzen zuriick-

betatigt

fahren (die Uberwa-
chung der Software-
Endschalter wird auto-
matisch aktiv, wenn die
Achse wiederin diesem
Bereich ist)
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9.1 Fehlermeldungen

Fehlertabelle JetMove 105

Fehler- Fehlerart Beschreibung Fehlerreaktion | Fehlerbehebung
Nummer
F18 Hardware-End- Ein Hardware-End- | — Bei Maximal- | — Zielposition Uberprifen
schalter betatigt schalter ist betatigt strom (maxi- | — Referenzpunkt Gber-
malem Dreh- prifen
moment) an- | — Fehler quittieren
halten — Die Achse innerhalb
des Bereichs der Hard-
ware-Grenzen zuriick-
fahren (die Uberwa-
chung der Hardware-
Endschalter wird auto-
matisch aktiv, wenn die
Achse den Schalter
verlait)
F 20 Unterspannung im | Die Zwischenkreis- | — Mit der — Die Versorgungsspan-
Zwischenkreis spannung betragt Stopprampe nung Uberprufen
weniger als der fest- far Not-Halt — Den Parameter "Uzg
gelegte Minimalwert anhalten Min. Auslésepunkt"
(default: 10 V) Uberprifen
— Fehler quittieren
F 21 Uberspannung bei | Die Zwischenkreis- — Mitder — Die Versorgungsspan-
der Zwischenkreis- | spannung hat den Stopprampe nung Uberprifen
spannung festgesetzten Maxi- fir Not-Halt — Bei Ruckspeisendem
malwert Uberschrit- anhalten Betrieb Bremsleistung
ten (default: 60 V) des Motors reduzieren.
— Fehler quittieren
F 22 Antrieb blockiert Der Antrieb war lan- | — Sofortige — Ursache der Blockie-
ger als die im Para- Reglersperre rung beseitigen
meter "Blockier-An- — Fehler quittieren
sprechzeit" einge-
stellte Zeit nicht in
der Lage, die
Schwelle n =0 zu
Uberwinden
F 23 Schleppfehler Der Schleppfehler — Mit der — Die Mechanik prifen
hat den Grenzwert, Stopprampe | — Prifen Sie die Steilheit
der im Parameter fur Not-Halt der Start-/Stopprampen
"Schleppfehler- anhalten und die Verstarker-Pa-
Grenze" beschrie- rameter bezogen auf
ben istlanger als die die Parameter
Zeit, die im Parame- "Schleppfehler-Gren-
ter "Zeit des ze" und "Zeit des
Schleppfehler-Fens- Schleppfehler-Fens-
ters" definiert ist, ters"
Uberschritten. — Fehler quittieren
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9.1 Fehlermeldungen

Fehlertabelle JetMove 105

gestiegen

Fehler- Fehlerart Beschreibung Fehlerreaktion | Fehlerbehebung
Nummer
F30 I?t-Fehler Die mittlere Motor- — Sofortige Motor abkiihlen lassen
verlustleistung war Reglersperre Fehler quittieren
gréRer als der durch Uberprifen der Para-
die Parameter meter "Nennstrom",
"Nennstrom", "Uber- "Uberlastfaktor" und
lastfaktor" und "Mo- "Motorzeitkonstante"
torzeitkonstante" be- Reduzieren der durch-
rechnete Wert. schnittlichen Last des
Siehe “I*t Berech- Motors
nung” auf Seite 36
F38 Gebersignal un- Die analogen Sinus- | — Sofortige Verdrahtung oder Ge-
symmetrisch Cosinus-Signale ha- Reglersperre bersignale Gberprifen
ben nicht dieselbe Fehler quittieren
Amplitude.
F39 Fehler bei Kommu- | Die Messung der — Sofortige Parametrierung priifen
tierungsfindung Kommutierungsoff- Reglersperre Verdrahtung oder Ge-
sets konnte nicht si- bersignal Gberprifen
cher abgeschlossen Fehler quittieren
werden.
F40 Uberlast Motorhal- | Der interne Halblei- | — Mit der Verdrahtung oder Mo-
tebremse terschalter meldet Stopprampe torhaltebremse Uber-
Uberlast (Strom >> fir Not-Halt prifen
0,5A). anhalten Fehler quittieren
F43 Kommunikations- Abbruch nach einer | — Mit der Kontrollieren Sie die
fehler max. Anzahl von Stopprampe Kommunikationsver-
verlorenen zykli- fur Not-Halt bindung
schen Datenlbertra- anhalten
gungen
F44 Kommunikations- CAN-Controller ist — Mitder Kontrollieren Sie die
fehler im Error-Passive- Stopprampe Kommunikationsver-
Zustand. Der Wert fir Not-Halt bindung
des Fehlerzahlers anhalten
ist grofder als 127
F45 Kommunikations- CAN-Controller ist — Mit der Kontrollieren Sie die
fehler im Bus-off-Zustand. Stopprampe Kommunikationsver-
Der Wert des Feh- fir Not-Halt bindung
lerzahlers ist auf 255 anhalten
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Jetter AG

9.2 Warnungen

9.2 Warnungen

Wenn die ERR-LED blinkt, sind eine oder mehrere Warnungen erkannt worden. Im
Motion-Setup oder durch eine Abfrage mittels der Motion-Befehle im Steuerungspro-
gramm kénnendie Warnungen Uberprift werden.
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10 Elektrische Schaltplane
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Abb. 26: Anschlussplan JetMove 105
Siehe auch Kapitel 7 "Anschlussbeschreibung”, Seite 40.
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Legende zum elektrischen Schaltplan:

Motor

Motorhaltebremse (optional mdglich)

Bei Verwendung einer Motorhaltebremse muss eine Freilauf-
diode extern angeschlossen werden.

Ballast-Widerstand

Positionsgeber (Resolver oder SinCos-Geber)

Schiitz

24V DC ov

1
2
3
4
5
L
N
ov
oV

+Vlog

+Vmot

JetMove
105

ov

+Vlog

+Vmot

JetMove
105

ov

+Vmot

+Vlog

JetMove
105

ov

Abb. 27: Leitungsschutz bei Anschluss mehrerer JetMove 105

Der Leitungsschutz ist entsprechend dem verlegten Leitungsquerschnitt auszule-

gen.
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11.1 Dokumentenibersicht

11 Bestellinformationen

11.1 Dokumentenubersicht

Die nachfolgend aufgeflihrten Dokumente stehen auf der Internetseite der Bucher
Automation AG https://www.bucherautomation.com/produkte/ auf der jeweiligen
Produktseite zum Download bereit.

Programmierung

jetmove_2xx_an_jetcontrol_bi_xxxx_benutzerinformation.pdf

”Z Registerbeschreibung und Parametrierbeispiel
Artikel-Nr.: 60866114

11.2 Gerat

Bezeichnung
JM-105

Ersatz Motorstecker

L_3x100UH/6A

L_4X100UH/8A

Betriebsanleitung - JM-105

Beschreibung
Digitaler Servoverstarker

Steckerteil 8-pol.; 3,5mm Raster;
Schraubanschluss
Phoenix-Bezeichnung:

MC 1,5/ 8-STF-3,5 (1847181)

3-phasige Motorleitungsdrossel fir
Hutschienenmontage, Schrauban-
schluss

4-phasige Motorleitungsdrossel fur
Schrittmotor, Hutschienenmontage,
Schraubanschluss

Artikel-Nr.
10000633
60872945

60873577

60888109_ 00
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11.3 Motorleistungskabel mit Gegenste-
cker SC

Anschlusskabel fiir Bucher-Motoren ohne Bremse:

Das Motorleistungskabel ohne Bremse mit der Bezeichnung KAY_0626_xxxx kann
in folgenden Standardlangen in Meter bestellt werden:

1 1.2 15 2 25 3 35 4 45 5 55 6 6,5
7 75 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18
20 22 24 25 30 50

Die Bestellbezeichnung xxxx erfolgt in cm.
Beispiel: Ein 5 Meter langes Motorkabel hat die Bezeichnung KAY_0626_0500.

Anschlusskabel fiir Bucher-Motoren mit Bremse:

Das Motorleistungskabel mit Bremse mit der Bezeichnung KAY_0624 xxxx kann in
folgenden Standardlangen in Meter bestellt werden:

1 1,2 15 2 25 3 35 4 45 5 55 6 6,5
7 75 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18
20 22 24 25 30 50

Die Bestellbezeichnung xxxx erfolgt in cm.
Beispiel: Ein 5 Meter langes Motorkabel hat die Bezeichnung KAY_0624_0500.
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11.4 Resolver-Kabel

11.4 Resolver-Kabel

Das Resolver-Kabel mit der Bezeichnung KAY_0623 xxxx kann in folgenden Stan-
dardlangen in Meter bestellt werden:

1
7
20

1.2 15
75 8
22 24

2 25 3
9 10 11
25 30 50

35 4
12 13

Die Bestellbezeichnung xxxx erfolgt in cm.
Beispiel: ein 5 Meter langes Resolver-Kabel hat die Bezeichnung KAY_0623_0500.

11.5 Systembus-Kabel

Anschlusskabel flir JX2 Systembus:

Lange 0,2 m:
Lange 0,5 m:
Lange 1,0 m
Lange 1,5 m
Lange 2,0 m
Lange 2,5 m
Lange 3,0 m
Lange 4,0 m
Lange 5,0 m

KABEL-KONF-NR.
KABEL-KONF-NR.
KABEL-KONF-NR.
KABEL-KONF-NR.
KABEL-KONF-NR.
KABEL-KONF-NR.
KABEL-KONF-NR.
KABEL-KONF-NR.
KABEL-KONF-NR.

Andere Langen auf Anfrage erhaltlich.

Betriebsanleitung - JM-105

0530 0,2m
0530 0,5m
0530 1,0m
0530 1,5m
0530 2,0m
0530 2,5m
0530 3,0m
0530 4,0m
0530 5,0m

45
14

5
15

Art.-Nr.
Art.-Nr.
Art.-Nr.
Art.-Nr.
Art.-Nr.
Art.-Nr.
Art.-Nr.
Art.-Nr.
Art.-Nr.

55 6
16 17

10309001
10309002
10309003
10309004
10309006
10309016
10309015
10309007
10309008

6,5

18
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Anhang
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Anhang A: Aktuelle Anderungen
Kapitel Bemerkung gedndert | hinzugefiigt | geloscht
Seite 1 Titelfoto mit Bucher Auto- 4
mation
9 Neue Fehler F43 - F45 v
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Anhang

Anhang B: Glossar

AC
CE

DC

DIN

DSP

EG
EG-Niederspannungs-

richtlinie

Elektro Magnetische
Vertraglichkeit (EMV)

EN
ESD

Gefahrenanalyse

Hardware-Freigabe

HIPERFACE

IEC
IGBT

Betriebsanleitung - JM-105

Alternating Current: Wechselstrom

Communautés Européenes
Europaische Gemeinschaften

Direct Current: Gleichstrom
Deutsches Institut fir Normung e.V.
Digitaler Signalprozessor
Europaische Gemeinschaft

Ist zu beachten bei elektrischen Betriebsmittel mit einer
Nennspannung zw. 50 und 1.000 V fiir Wechselstrom
und zw. 75 und 1.500 V fir Gleichstrom.

Definition nach dem EMV-Gesetz:

"EMV ist die Fahigkeit eines Gerates, in der elektroma-
gnetischen Umgebung zufriedenstellend zu arbeiten,
ohne dabei selbst elektromagnetische Stérungen zu
verursachen, die fir andere in dieser Umwelt vorhande-
ne Gerate unannehmbar waren."

Europaische Norm
Electrostatic Discharge

Auszug aus der EG-Maschinenrichtlinie:

Der Maschinenhersteller ist verpflichtet, eine Gefahren-
analyse vorzunehmen, um alle mit seiner Maschine ver-
bundenen Gefahren zu ermitteln; er muss die Maschine
dann unter Berucksichtigung seiner Analyse entwerfen
und bauen.

Bevor die Achse durch die Software-Freigabe einge-
schalten werden kann, muss die Hardware- oder Im-
pulsfreigabe anliegen. Das heift, an dem Enable-Ein-
gang oder an den Enable-Eingédngen muss ein High-Si-
gnal (24 V) anliegen (Wiederanlaufsperre).

High Performance Interface

HIPERFACE ist die Bezeichnung fiir ein Sensorgeber-
system der Firma Sick / Stegmann. In der digitalen An-
triebstechnik wird das SinCos-Motorfeedback-System
mit dem standardisierten HIPERFACE oft eingesetzt.
Das SinCos-Motorfeedback-System mit HIPERFACE-
Schnittstelle enthalt im Gegensatz zum Resolver elek-
tronische Bauteile. Ein HIPERFACE liefert iber mehre-
re Motorumdrehungen hinweg eine absolute Position,
ein Resolver kann dies nicht. Ein HIPERFACE ist um ei-
niges genauer als ein Resolver, aber auch teurer.

International Elektrotechnische Kommission
Insulated Gate Bipolar Transistor

International Protection = internationale Schutzart
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JetMove

JX2 Systembus

JetWeb

Motorschutzschalter

NN
PE

Resolver

SELV

Software-Freigabe

Sub-D
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Anhang

JetMove ist die Typbezeichnung einer digitalen Servo-

verstarkerreihe der Bucher Automation AG,

z. B. JetMove D203 mit:

— D zur Kennzeichnung zur Ansteuerung von zwei Mo-
toren

— 203 zur Kennzeichnung eines Nennstromes von 3 A

Der JX2 Systembus ist ein Systembussystem mit einer
Kabellange von max. 200 m, mit schnellen
Datenlbertragungsraten von max. 1 MBit/s. Zudem
zeichnet sich der JX2 Systembus durch eine hohe
EMV-Stoérsicherheit aus. Somit eignet sich der JX2 Sys-
tembus fir raumlich begrenzte Feldbusanwendungen.

Steuerungstechnologie mit Steuerungen, Antriebssys-
temen, Bediengeraten, Visualisierung, Remote-1/Os
und Industrie-PCs. Programmierung mit Multitasking
und moderner Ablaufsprache. Kommunikation mit
Ethernet-TCP/IP und Nutzung der Web-Technologien.

Ein Schutzschalter mit Uberwachungsfunktion der Pha-
sen und der Temperatur eines Motors.

Normal Null
Protective Earth: "Schutzerde" bzw. "Schutzleiter"

Ruckfuhreinheit an einem Servomotor zur Bestimmung
der absoluten Position innerhalb einer Umdrehung. Der
Resolver liefert im Gegensatz zum HIPERFACE keine
Informationen darlber, wieviel Motorumdrehungen be-
reits zurtickgelegt wurden.

Ein Resolver kann man sich als Transformator vorstel-
len, dessen Kopplungen der Sekundarwicklungen (Si-
nus und Cosinus) sich mit der Position der Motorwelle
andern. Prinzipiell besteht ein Resolver aus einem Ro-
tor mit einer Spule (primar) und aus einem Stator mit
zwei Spulen (sekundar). Die Statorwicklungen sind 90°
gegeneinander versetzt angeordnet (Sinus und Cosi-
nus). Der Resolver enthalt keine elektronischen Bautei-
le.

Sicherheitsspannung:

Spannung, die unter allen Betriebsbedingungen 42,4 V
Spitzen- oder Gleichspannung nicht tGberschreitet. Ge-
messen wird die Spannung zwischen zwei Leitern oder
einem Leiter und der Erde.

Der Stromkreis, in dem sie auftritt, muss von der Netz-
stromversorgung durch einen Sicherheitstrafo oder et-
was gleichwertigem getrennt sein.

Von einer Ubergeordneten Steuerung wird eine Achse
mit einem Software-Befehl freigeschalten, so dass der
Motor bestromt wird. Vor einer Software-Freigabe muss
die Hardware-Freigabe vorhanden sein (Wiederanlauf-
sperre).

Typenbezeichnung fiir einen Steckverbinder
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t/t,

t/t,

TN-Netz

TT-Netz

UL

VDE

Zwischenkreisspan-
nung

SNAT

Einheiten:

mA
dB

Hz

cm

mm

Ws, J
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time rise / time hold: "Anstiegszeit eines Impulses / Hal-
tezeit eines Impulses”

time rise / time normal: "Anstiegszeit eines Impulses /
Gesamtdauer eines Impulses"

Versorgungsnetz, das im Sternpunkt starr geerdet ist
und einen Schutzleiter mitflhrt.

Versorgungsnetz, das im Sternpunkt starr geerdet ist
und keinen Schutzleiter mitfiihrt. Die Gehauseerdung
erfolgt Uber einen lokalen Schutzerder.

Underwriters Laboratories Inc.
Verband deutscher Elektrotechniker e.V.

Gleichspannungskreis innerhalb eines Antriebsverstar-
kers, aus dem die Motorstréme gebildet werden.

Sprungtemperatur bei der der Temperaturfiihler inner-
halb von +/- 5 K um mehrere kQ andert.

Ampere

Milliampere (1 mA = 103 A)
Dezibel

Gramm

Stunde

Hertz

Kelvin

Meter

Zentimeter (1 cm = 1072 m)
Millimeter (1 mm = 1073 m)
Sekunde

Volt

Mikrovolt (1 pV = 1078 V)
Watt

Ohm

Grad Celsius (Temperatureinheit)
Grad (Winkeleinheit)

Wattsekunden, Joule
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Anhang D: Stichwortverzeichnis

A

Abmessungen 32

Anschlussbelegung
Leistungsspannungsversorgung 47

Motor 49, 58, 60, 65
Anschlussplan 88
B
Bestimmungsgemalfe Verwendung 10
Betriebsparameter

Anschlusswerte 26

Elektrische Sicherheit 27

EMV

Stéraussendung 28
Storfestigkeit 29

Mechanik 27

Umwelt 26
E
Einbaulage 19, 27
Elektrische Schaltplane 88
Elektrische Spezifikation 33
EMV-gerechte Installation 22
EMV-Hinweise 15
Entsorgung 12
F
Fehlertabelle JetMove 105 83
Funktionsstérungen 50, 59, 61
G
Gehauseerdung 14
H
Hinweisschilder 13
I
Inbetriebnahme

Sicherheitshinweise 24
Installation

elektrisch 22
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mechanisch 19
Installation prifen 23
K
Kompatible Servomotoren 35
Konvektion 19
L
LEDs am JetMove 105 81
Lieferumfang 18
M
Mechanische Abmessungen 32
Motorleistungskabel
KAY_0624_xxxx 55
KAY_0626_xxxx 54
mit Motor fest verbunden 56, 57
Motorwicklungsisolation 22
N
Nicht bestimmungsgemale Verwen-
dung 10
o)
Oszillation des Motors 50
P
Personalqualifikation 11
PWM-Frequenz 39
R
Regler-Spezifikation 39
Reparatur 12
Resolver-Kabel
KAY_0623_xxxx 69
mit Motor fest verbunden 70
Restgefahr
Explosionsgefahrdete Bereiche 14
Heille Oberflachen 14, 46
Mech. Krafteinwirkung 15
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S

Sinus-Cosinus-Geber
Storsicherheit
Stoérungen
Symbolerklarung

Systembus-Kabel
KABEL-KONF-NR. 530
Spezifikation

T

Technische Daten
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39
15
13

80
79

33

U

Umbauten

Vv
Verdrahtungsplan

w

Warnungen
Wartung

Z
Zubehor
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