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Revisionsverlauf

Ausgabe | Grund der Revision

2023-05 Erste Ausgabe

2023-07 Anderungen/Korrekturen der Busdaten, Abschnitte 5 und 6.

2024-04 Anderungen/Korrekturen in den Abschnitten 4, 5 und 6.

Positionsriickfihrung zur Option PLS hinzugefligt, Erldauterung zur IP-Schutzart in 4.3 und
8.1 hinzugeflgt, Aktualisierung der Geschwindigkeitsbefehle fiur die Busoptionen COO
und CNO

2025-02

Gewahrleistung

Fur den Thomson Electrak® XD gilt eine Gewahrleistung von zwolf (12) Monaten auf fehlerfreie
Werkstoffe und Fabrikation ab dem Datum der Auslieferung. Die Nutzung dieses Produktes obliegt der
Verantwortung des Kaufers. Thomson gibt keine Zusicherung oder Garantie hinsichtlich der Eignung des
Produkts fiir einen bestimmten Verwendungszweck. Die vollstandigen Gewahrleistungsbedingungen fiir
dieses Produkt (Teil unserer allgemeinen Geschaftsbedingungen) finden Sie unter:
https://www.thomsonlinear.com/de/support/allgemeine-geschaeftsbedingungen.
support/allgemeine-geschaeftsbedingungen

Haftungsausschluss

Technische Anderungen zur Leistungsverbesserung des Produkts ohne Ankiindigung
vorbehalten!

Alle Rechte vorbehalten. Der Inhalt dieses Handbuchs darf ohne die schriftliche Einwilligung von
Thomson in keiner Form (sei es durch Druck, Fotokopie, Mikrofilm oder andere Verfahren) vervielfaltigt
werden oder elektronisch verarbeitet, kopiert oder an Dritte weitergeleitet werden.

2 Thomson Electrak® XD-Aktuator — Montage- und Installationsanleitung — 2025-02



Thomson

Inhalt
1. AlIgEMEINES ... .. 4
1.1 Uber diese ANIIUNG..........c.coiveeeeeeeeeeeee e 4
(AT o U] o] o1 SR 4
1.3 Verwendete SYmbOIe...........eiii e 4
1.4 Transport UNd LAgerUng .........ooiuuiiiiiiiiiiiee ettt 4
1.5 VEIPACKUNG ...ttt e e e e e e e e e e e 4
LT =10 T o U o T PR 4
1.7 TeChniSChEr SUPPOI ... ..o e 4
2. Sicherheit......cccooiiiir e ———————— 5
2.1 SicherheifShiNWEISE ........ouuiiiiii e 5
B T e ¢ 4 =Y o P 5
3.1 EU-KonformitatSerkIArung ..........ooooiieiie e 5
4. Einbau & Installation...........cccimiiiiici 6
g B Y] o =Y o =T o 11 SRR 6
A 1= 4 011 7o) oo = U 7
4.3 BetrieDSUMGEDUNG ...ttt e et e e et e e e e e e e e e neee 7
4.4 Mechanischer EiNDAU .......cccuuiiiiiiii e 8
4.5 Elektrische Installation .............oooiiiiiiii e 13
4.6 Installation/Betrieb der Steuerungsoptionen............cooooiiiiiiiiiiiee e 15
5. SAE J1939 CAN-Bus-Informationen..........ccccocovvmmmiiiiiiiiieenenncceen, 24
5.1 EinfUihrung, CAN-BUS SAE J1939 ... 24
5.2 Kommunikationsprotokoll, CAN-Bus SAE J1939.........cccociiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieieceeee, 24
6. CANopen®-Informationen..........ccccvvieerccmmrerinscsccserre e 28
6.1 EIinfUhrung in CANODPEN .....coiiiieiii ettt enaaeee s 28
6.2 Aktuator-Steuerung (Control)........ooooiiiiiiie e 29
6.3 Aktuator-RuckfUhrung (Feedback)...........coouuiiiiiiiiiiiieiiice e 30
7. Fehlerbehebung ..o 32
7.1 Fehlersuche & -behebUNg ........oooiiiiii e 32
8. Technische Angaben.............ccooiiiiiiiir s 33
8.1 TeChNISChE Daten .....ccciiiiiiiiiiiiie ettt 33
8.2 EINSChalldaUEr ...t 34
8.3 BeStelISChIUSSEI ......eeiiiiieeiie et 35

Thomson Electrak® XD-Aktuator — Montage- und Installationsanleitung — 2025-02 3



Thomson

1. Allgemeines

1.1 Uber diese Anleitung

Dieses Anleitung erlautert den mechanischen Einbau und die elektrische Installation des elektrischen
Linearaktuators Thomson Electrak® XD. Unter anderem sind folgende Informationen enthalten:
 Technische Daten

* Installations-/Montageinformationen

* Typenschlussel

Vor der Installation/Montage des Aktuators missen Sie diese Anleitung sorgfaltig lesen. Sie missen
zudem Uber die korrekte Ausbildung zur Durchflihrung dieser Arbeiten verfliigen.

1.2 Zielgruppe
Diese Anleitung wendet sich an qualifizierte Mechaniker und Elektriker.

1.3 Verwendete Symbole

Dieses Symbol kennzeichnet eine allgemeine Warnung, allgemeine Anweisung
oder eine Warnung vor einer mechanischen Gefahrdung.

1.4 Transport und Lagerung

Der Aktuator darf nur in der von Thomson gelieferten Originalverpackung transportiert und gelagert
werden. Die zulassige Transport- und Lagerungstemperatur betragt —40 bis +85 °C . Setzen Sie die
Verpackung keinen Stofien aus. Kontrollieren Sie den Aktuator bei beschadigter Verpackung auf
sichtbare Schaden und informieren Sie den Spediteur sowie ggf. Thomson.

1.5 Verpackung

Die Verpackung besteht aus einem Pappkarton. Der Karton enthalt den Aktuator und diese Anleitung.

Bei umfangreicheren Bestellungen kann eine Grofiverpackung verwendet werden. In diesem Fall hangen
Verpackung und Inhalt von den Bestellangaben ab.

1.6 Entsorgung

Sofern rechtlich vorgeschrieben, nimmt Thomson nicht mehr benétigte Verpackung und Aktuatoren
zurlick, um sie einer fachgerechten Entsorgung zuzufiihren. Die Versandkosten tragt der Absender. Die
Versandinformationen erhalten Sie von Thomson.

1.7 Technischer Support

Bendtigen Sie technischen Support oder sonstige Informationen fir dieses Produkt, wenden Sie sich

bitte an ein Thomson Service Center in Ihrer Nahe. Siehe Riickseite dieser Anleitung. Unter www.
thomsonlinear.com finden Sie ebenfalls Informationen zu diesem Produkt sowie unsere Kontaktdaten.
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2. Sicherheit

2.1 Sicherheitshinweise

qualifiziertem Personal durchgefiihrt werden. Qualifiziertes Personal ist mit mechanischen und

f » Die mechanische und elektrische Installation dieses Produkts darf nur von

elektrischen Installationsarbeiten vertraut und entsprechend ausgebildet.

» Lesen Sie diese Anleitung und jegliche weitere verfiigbare Dokumentation, bevor Sie an
der Ausrlstung arbeiten, in die der Aktuator integriert ist bzw. werden soll.

» Halten Sie sich genau an die in dieser Anleitung und auf dem Typenschild des Aktuators
enthaltenen Angaben. Uberschreiten Sie keinesfalls die darin genannten Leistungsgrenzen.

» Arbeiten Sie Niemals am Aktuator oder dessen Einbau bei eingeschaltetem Strom.

» Trennen Sie niemals Kabel oder Stecker bei laufender Maschine oder eingeschaltetem Strom.

* Nehmen Sie den Aktuator sofort auler Betrieb, wenn er Stérungen oder Beschadigungen
aufweist, und informieren Sie eine zustandige Person zwecks Behebungsmallnahmen.

» Den Aktuator keinesfalls 6ffnen, da dies die Dichtigkeit und Funktionsfahigkeit des
Aktuators gefahrden wirde. Es befinden sich keine zu wartenden Teile im Inneren.

» An der Kolbenstange kann Fett auftreten. Das Beruhren ist ungefahrlich. Den Fettfilm nicht

entfernen.

3. Normen

3.1 EU-und UKCA-Erklarung fiir den Einbau einer unvollstandigen Maschine

[T THOMSON

Lnaar fzton, (ptveipay’

C E Declaration of Conformity

of partially completed machinery

We, the company
Tollo Linear AB, Estridsvag 10, SE-291 65 Kristianstad, Sweden
Hereby in sole responsibility declare the conformity of the product series

Electric Linear Actuator Electrak XD
(all model types included)

Manufactured by
Thomson Linear LLC, 1300 North State Street, Marengo lllinois 60152, USA

With the following directive
- EC-Directive 2006/42/EC — Machine Directive (MD)

Used Harmonized Standard(s):
EN ISO 12100:2010 — Safety of Machinery — General Principles for Design - Risk
Assessment and Risk Reduction

And further directive(s)

- EC-Directive 2014/30/EU — Electromagnetic Compatibility Directive (EMCD)
Used Harmonized Standard(s):
EN 12895:2015+A1:2019 — Electromagnetic compatibility (EMC) — Industrial
Trucks, emissions replaced with the additional included standard
EN 61000-6-4:2018 — Electromagnetic compatibility (EMC) — Generic standards —
Emission standard for industrial environments

- EC-Directive 2011/65/EU with amendment 2015/863/EU — Restriction of Hazardous
Substances in Electrical and Electronic Equipment (RoHS2 & RoHS3)

- EC-Directive 2012/19/EU — Waste Electrical and Electronic Equipment (WEEE)
Year of first Declaration: 2023

Safety depends upon installing and configuring the linear actuator per the manufacturer’s recommendations. The
machine in which this product is to be installed must conform to the provisions of the EMC directive 2014/30/EU.
The installer is responsible for ensuring that the end product complies with the EMI requirements and all the
relevant laws in the country where the equipment is installed.

Issued by: Product Line Manager
Mr. Hakan Persson
Kristianstad, 2023-05-05

o EL Fona
e[ R
Signature

il person for i i
Mr. Peter Gnebner, Tollo Linear AB, Estridsvag 10, SE-291 65 Kr , Sweden

Doc. No: 110913

[ THOMSON

UK Declaration of Conformity o
C Linear elstion, Oistimizndt

of partially completed machinery

We, the company

Tollo Linear AB, Estridsvag 10, SE-291 65 Kristianstad, Sweden

Hereby in sole ibility declare the ity of the product series

Electric Linear Actuator Electrak XD
(all model types included)

Manufactured by
Thomson Linear LLC, 1300 North State Street, Marengo lllinois 60152, USA

With the following directive
- S.1.2008/1597 — Supply of Machinery (Safety) Regulations 2008

Used Harmonized Standard(s):
EN ISO 12100:2010 — Safety of Machinery — General Principles for Design - Risk
Assessment and Risk Reduction

And further directive(s)
- S.1.2016/1091 - The ic C i 2016
Used Harmonized Standard(s):

EN 12895:2015+A1:2019 — Electromagnetic compatibility (EMC) — Industrial
Trucks, emissions replaced with the additional included standard

EN 61000-6-4:2018 - Electromagnetic compatibility (EMC) — Generic standards —
Emission standard for industrial environments

- S.l. 2012/3032 — The Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances in
Electrical and Electronic Equipment Regulations 2012

- 8.1. 2013/3113 — The Waste Electrical and Electronic Equipment Regulations 2013
Year of first Declaration: 2023

Safety depends upon installing and configuring the linear actuator per the manufacturer's recommendations. The
machine in which this product is to be installed must conform to the provisions of the EMC directive S.I.
2016/1091. The installer is responsible for ensuring that the end product complies with the EMI requirements and
all the relevant laws in the country where the equipment is installed.

Issued by: Product Line Manager
Mr. Hakan Persson
Kristianstad, 2023-05-05

Bl Fans
ot e o F i P
Signature

person for
Mr. Peter Gnebner, Tollo Linear AB,

10, SE-291 65 Kristi Sweden

Doc. No: 110813
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4. Einbau & Installation

4.1

Typenschild

Das Typenschild befindet sich seitlich auf dem Schutzrohr. Es enthalt die Modellbezeichnung des
Aktuators, seine wichtigsten Leistungsdaten und den Produktionsort. Entnehmen Sie dem Typenschild
den Aktuator-Typ, bevor sie mit dem Einbau oder der Wartung beginnen. Benétigen Sie Hilfe durch
Thomson, nennen Sie bitte die Seriennummer, das Produktionsdatum und die Bezeichnung des/der
betroffenen Aktuators/Aktuatoren. Uber den im Typenschild enthaltenen QR-Code kdnnen Sie auch
direkt an die Informationen auf www.thomsonlinear.com gelangen.

/TTHOMSON" ELECTRAK XD

1300 North State, Marengo, IL 60152, USA | WNW.THOMSONLINEAR.COM

ea (C

1

. Standard-Leistungsmerkmale

Model No. Mfg. Date Input Voltage | Max Current E E
XD24B250 - 0300COORMMSM 2022 - 02 - 22 | 24 VDC 28 Amps '
Serial No. Max Load Stroke Protection Class
X0XX0000X 25000 N 300mm IP67/1P6%k '
Follow all ilnstrur:tiurﬁ in the manual. Do not
e Dowereeap e Py e imace- Install A0 O
b
'
e
g h
=
M
3.
Y \
o

Optionale Ausstattungsmerkmale

a. Leistungsklemmen-Abdeckplatte h. Vorderes Gehause 2. Manuelle Bremsfreigabe und Handhilfsbetétigun

b. Kihlrippen i. Kolbenstange m. Aufnahme, Handhilfsbetatigung

c. Einfihrungen,Stromkabel j- Vorderer Adapter n. Bremslésehebel

d. Hinteres Gehause k. Steuersignalanschluss 0. Bohrungen flrr externe Bremsfreigabe-Einheit

e. Motorgehause |. Typenschild

f. Hinterer Adapter 3. StoRdampfung

g. Schutzrohr p. Stoldampfer
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4.3 Betriebsumgebung

N 79097
Min. —40° C Max. +85° C IP67 / IP69K

1. Die zulassige Betriebstemperatur betragt -40 bis +85 °Celsius.
2. Die Schutzart gegen das Eindringen von Wasser und Fremdkorpern ist IP67 / IP69K.
3. Die zulassige relative Feuchte betragt 10-90 % nicht-kondensierend.

Diese Schutzart gilt nur bei Anschluss eines passenden Gegensteckers am
Steuersignalanschluss im Aktuator-Gehause.

Thomson Electrak® XD-Aktuator — Montage- und Installationsanleitung — 2025-02
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4.4 Mechanischer Einbau

4.4.1 Allgemeine Sicherheitshinweise zum Einbau

» Niemals bei eingeschaltetem Strom am Aktuator arbeiten.
+ Die Kolbenstange nicht anfassen, wenn Strom anliegt.
* Die Ausfallarten des Aktuators beachten, um jegliches Risiko auszuschlieRen.

4.4.2 Beim Einbau zu beachten

1. Montieren Sie den Aktuator nur mittels der Bohrungen im hinteren und vorderen Adapter. Prifen
Sie die Modellnummer auf dem Aktuator-Typenschild (Abschnitt 4.1) und ermitteln Sie anhand des
Bestellschlissels (Abschnitt 8,3) Ihre Adapterkonfiguration. Die genauen Abmessungen von Aktuator
und Adapter siehe MaRtabelle und Zeichnung (Abschnitt 4.4.3).

2. Stellen Sie sicher, dass die Aktuator-Einbaulage den Zugang zur Abdeckplatte der
Leistungsklemmen und zum Steuersignal-Anschluss ermdglicht (Abschnitt 4.4.5).
3. Die Stromkabel werden durch die zugehorigen Einfiihrungen ins hintere Gehause geflihrt; die

Steuersignale werden per Kabel am Steuersignal-Anschluss angeschlossen.

4. Bei vorhandener optionaler Bremsfreigabe und Handhilfsbetatigung muss ausreichend Zugang fiir
deren Betéatigung vorgesehen werden (Abschnitt 4.4.6).

5. Entfernen Sie niemals den gerippten Kiihlkérper auf der Oberseite.

4.4.3 Abmessungen

Abmessungen, hintere und vordere Adapter [mm]

Adaptertypen, hinten

M N H K M + Dampfungsoption
B1 16,1 16,1 38,0 16,1 16,1
B2 25,3 29,9 8,2 43,3 68,9
B3 35,0 35,0 M20 x 1,5 35,0 35,0
B4 16,2 16,2 M20 x 1,5 16,2 16,2
B5 - 12,2 - -

Adaptertypen, vorne

M N P H
C1 271 35,1 28,1 221
Cc2 14,9 16,9 35,0 38,0
C3 44,5 44,5 44,5 44,5
C4 16,2 16,2 M20 x 1,5 M20 x 1,5
C5 - 12,2 32,0 -
Cé - - 35,0 -

8 Thomson Electrak® XD-Aktuator — Montage- und Installationsanleitung — 2025-02
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Typ M + Dampfungsoption

Alle Adapter in Standard-Ausrichtung abgebildet.
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4.4.4 Einbaulage und Kréfte

1. Der Aktuator kann in beliebiger Ausrichtung eingebaut werden und vertragt Schub- und Zuglasten.
2. Bauen Sie den Aktuator stets so ein, dass die Kraft der Last auf die Mitte der Kolbenstange und
des hinteren Adapters wirkt.
3. Montieren Sie den Aktuator ausschlieRlich an den Montagebohrungen der Adapter.
4. Verwenden Sie nur stabile Montagebolzen, die Sie an beiden Enden abstiitzen.
5. Die Montagebolzen missen radial und axial parallel zueinander stehen.

JA NEIN

10 Thomson Electrak® XD-Aktuator — Montage- und Installationsanleitung — 2025-02
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4.4.6 Allgemeine Hinweise zur manuellen Bremsfreigabe und Handhilfsbetatigung -

Ausstattungsoptionen

Sehen Sie beim Einbau des Aktuators an der Motor-Vorderseite ausreichend Platz vor, damit sowohl
die manuelle Bremsfreigabe (a) als auch die Handhilfsbetatigung (b) bedient werden kénnen. Deren
Positionen und Abmessungen finden Sie in der nachfolgenden Abbildung.

28.9 .
[1.14] b a - 14 mm [inch]
3 r 5 i o [0.55]
\ 162
i 3 © | 16.381 1
86.9 1 210
[3.42] [8.271 |
' ) 1
WiI\&F @i O
50.0 ,
[1.961 |———
101 - 48
[3.98] = 11,891

Vor Nutzung der manuellen Bremsfreigabe und der Handhilfsbetatigung missen Sie den
Aktuator stromlos schalten!

Verwenden Sie die manuelle Bremsfreigabe und Handhilfsbetatigung niemals gleichzeitig!
Lesen Sie alle Anweisungen sorgfaltig durch, bevor Sie die Bremsfreigabe oder die
Handhilfsbetatigung verwenden (Abschnitte 4.4.7 und/oder 4.4.8).

4.4.7 Manuelle Bremsfreigabe bedienen — Ausstattungsoption
Mit der manuellen Bremsfreigabe kénnen Sie die Haltebremse der Kolbenstange 16sen, sodass sie per
Schwerkraft oder durch Driicken/Ziehen bewegt werden kann.

1. Ziehen Sie am Bremsfreigabe-Hebel (a), um die Haltebremse zu 6ffnen und damit freizugeben.

2. Wirkt eine Hilfslast auf die Kolbenstange, bewegt sich diese evtl. direkt nach dem Lésen in Richtung
der Hilfslast (Rucklauf). Lediglich die Reibung der internen Bauteile und Baugruppe verhindert einen
Rucklauf der Kolbenstange/Last.

3. Zum Loésen der Bremse sind 67 N Kraft und 10 mm Hub erforderlich. Bei weniger Kraft wird die
Bremse nur teilweise geldst, was eine langsamere, kontrolliertere Bewegung erlaubt. Der Hebel hat
ein Innengewinde (10-32"), um ein Kabel/Gestange zur Fernbetatigung aufzunehmen.

4. Die beiden M5-Bohrungen (b) dienen zur Montage einer kundeneigenen Halterung, falls eine Kabel-/
Gestange-Baugruppe zur Fernbetatigung des Hebels verwendet wird.

A.

N

a ‘f>

o O|

Bei vorhandener Hilfslast mussen Sie sicherstellen, dass das Lésen der Bremse nicht zu
einer Gefahrensituation durch Ricklauf fihrt.

Die Rucklaufgeschwindigkeit des Aktuators kann hoher sein als dessen
Nenngeschwindigkeit.

Um die Geschwindigkeit bei wirkender Hilfslast zu begrenzen, muss der Aktuator mit

einer Stromquelle gekoppelt sein, die eine Stromriickgewinnung ermdglicht (d. h. Akkus
oder eine bidirektionale Stromversorgung). Bei einer Freigabe unter Volllast variiert der
Regenerationsstrom je nach AkkugrofRe bzw. Regenerationskapazitat der Stromversorgung.
Der Hebel muss vollstandig in seine Ausgangsstellung eingeschoben sein, bevor Sie den
Betrieb wieder aufnehmen.

Thomson Electrak® XD-Aktuator — Montage- und Installationsanleitung — 2025-02 11
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4.4.8 Handhilfsbetatigung bedienen — Ausstattungsoption
Mit der Handhilfsbetatigung kdnnen Sie die Kolbenstange bei stromlosem Gerat durch manuelles Kurbeln
in die gewulnschte Richtung bewegen.

1. Entfernen Sie dazu den Abdeckstopfen (a) mit einem 8-mm-Sechskantschlissel (Inbus). Drehen Sie
dann die Betatigungsaufnahme (b) mit mit einem 8-mm-Sechskantschlissel (Inbus) (c).

2. Um die Kolbenstange auszufahren, drehen Sie im Uhrzeigersinn (c).

3. Das maximal benétigte Drehmoment, um die Kolbenstange bei voller Aktuator-Nennlast zu bewegen,
betragt normalerweise 6 Nm.

4. Der Verfahrweg der Kolbenstange pro Umdrehung an der Handhilfsbetatigung hangt vom Aktuator-
Typ ab. Siehe nachstehende Tabelle.

Kolbenstangen-Verfahrweg / Umdrehung der Handhilfsbetdtigung [mm]
Aktuator-Typ Verfahrweg
XDxx-B055 1,3
XDxx-B080 1,3
XDxx-B160 0,5
XDxx-B200 0,3
XDxx-B250 0,3

* Bringen Sie nicht mehr als 9 Nm Drehmoment auf die Handhilfsbetatigung auf.

* Bei hoherem Drehmoment bricht zum Schutz des Aktuators ein Abscherstift mit
Sollbruchstelle und macht die Handbetatigung unwirksam. Der Abscherstift kann nur im

A Werk ausgetauscht werden.

« Fahren Sie die Kolbenstange niemals ganz bis zur Endlage: Beschadigungsgefahr.

« Ein Elektrowerkzeug zur Betatigung der Handhilfsbetatigung sollte mit maximal 500 U/min
drehen sowie sanft anlaufen und stoppen.

» Die Handhilfsbetatigung darf bis zu 1 Minute genutzt werden und muss dazwischen 5
Minuten abkuhlen.

449 StoRdampfung — Ausstattungsoption
Der Stolkdampfer absorbiert StoRe, die auf den Aktuator langs zur Kolbenstange einwirken.
Dabei bewegen sich die Adapter um bis zu £3 mm aus ihrer urspringlichen Lage, da sich die

Dampfungselemente im Dampfer (a) zusammendricken bzw. ausdehnen, was beim Einbau
bertcksichtigt werden muss.

a

Ig'\

A « Das Gerat nicht 6ffnen, es enthalt keine zu wartenden Bauteile.

12 Thomson Electrak® XD-Aktuator — Montage- und Installationsanleitung — 2025-02
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4.5 Elektrische Installation

4.5.1 Allgemeine Hinweise

» Achten Sie darauf, dass die Kabel zum Motor fir den maximalen Motorstrom geeignet sind.
A  Zur Minimierung der Unfallgefahr ist ein Not-Aus-Schalter empfehlenswert.

» Arbeiten Sie niemals bei eingeschaltetem Strom am Aktuator oder dessen Verdrahtung.

4.5.2 Sicherung

Verwenden Sie zum Schutz des Aktuators und der Verdrahtung eine trage Sicherung an der
Eingangsspannungsverdrahtung. Dimensionieren Sie sie gemaf den o6rtlichen Vorschriften und der
Stromaufnahme fur die betreffende Anwendung.

4.5.3 Elektrische Anschliisse
Der Aktuator muss wie folgt an eine Stromversorgung und das Steuersystem angeschlossen werden.

Anschluss der Stromversorgung

Die Stromkabel gelangen Uber die zugehorigen Durchfiihrungen in den Aktuator eingefiihrt und Uber die
M6-Ringkabelschuhbolzen angeschlossen, die nach Entfernen der Abdeckplatte zuganglich sind. Die
Stromklemmen-Abdeckplatte ist mit zwei Schrauben (M3 x 8, T10 Torx) befestigt. Die Ringkabelschuhe
dirfen maximal 34,5 mm lang sein (Amax). Ziehen Sie die Sicherungsmuttern an den Leistungsbolzen
mit maximal 4 Nm fest. Schalten Sie den Aktuator niemals mit abgenommener Abdeckplatte ein.

Anschluss der Steuersignale

Die Steuersignale werden am Signalanschluss mittels passendem Stecker verbunden, der mit einem
Klemmring fixiert wird. Ziehen Sie den Klemmring fiir eine einwandfreie Funktion und Abdichtung korrekt
an. Wie Sie die Steuersignale genau anschliel3en, hangt davon ab, mit welchem Steuerungstyp lhr
Aktuator ausgestattet ist und wie Sie ihn verwenden wollen (4.6.12 bis 4.6.17).

Passende Stecker

Amphenol Ecomate Steckverbinder mit normalem Endgehause: RTS6BS14N12P03, 12-polig
Amphenol Ecomate Steckverbinder mit kurzem Endgehause: RTS6BS14N12PHECO03, 12-polig
Amphenol Ecomate Stiftleiste: SP24M2F fiir Kabel 24-26 AWG / 0,14—0,25 mm?2 (Teilenummer je nach
Querschnitt der verwendeten Kabel).

Stromklemmen Signalanschluss

4.5.4 Stromkabel-Aderquerschnitte

Um Fehlfunktionen durch Spannungsabfall zu vermeiden, muss der Kabelquerschnitt zwischen den
Aktuator-Leistungsklemmen und der Stromquelle ausreichend grof} sein, damit die Spannung nicht

unter den Spannungsgrenzwert fallt. Berechnungen des erforderlichen Querschnitts sollten oértliche

Vorschriften, Anwendungsbesonderheiten und die zulassige Versorgungsspannung beriicksichtigen.
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4.5.5 Anforderungen an die Stromversorgung

Die Stromversorgung des Aktuators muss die folgenden Anforderungen erfullen.

1. Sie muss so dimensioniert sein, dass sie sowohl die Durchschnittsaufnahme Gber den Arbeitszyklus
als auch den Spitzen- und den Einschaltstrom abdeckt (Abschnitt 4.5.6).

2. Die Stromversorgung vom Motor regenerierte Energie aufnehmen kénnen.

3. Bei niedrigen Temperaturen bis zu —40 °C kann die Stromaufnahme bis zu doppelt so hoch sein wie
normal.

Wenn der Motor verzogert, bremst oder bei Nutzung der manuellen Bremsfreigabe gedreht

A wird, arbeitet er als Generator und sendet Energie zurlick an die Batterie/Stromversorgung.
Bei vorhandener Hilfslast kann diese Energie bis zu 60 % der Nennleistung des jeweiligen
Aktuators betragen. Die Batterie/Stromversorgung und das Ubrige System mussen diese
regenerierte Energie aufnehmen kdnnen.

4.5.6 Einschaltstrom
Beim Anfahren des Aktuators kann bis zu 500 ms lang ein Einschaltstrom bis zum Dreifachen des
Nennstroms auftreten.

A Bei Verwendung einer Wechselstrom-Stromversorgung muss diese fir den Einschaltstrom
ausreichend dimensioniert sein (Batterien liefern normalerweise problemlos den
Einschaltstrom). Genauso missen die Kontakte, Schalter und Relais
fur den Einschaltstrom ausgelegt sein.
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4.6 Installation/Betrieb der Steuerungsoptionen

4.6.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

» Fihren Sie Signalleitungen nicht entlang der Stromkabel, um Einstrahlungen zu vermeiden.
* Nutzen Sie die Geratemasse nicht als Rlckleiter. Verwenden Sie stattdessen ein Zweileiter-

system, um Stdreinstrahlungen zu vermeiden.
» Bei empfindlichen Anwendungen oder Storeinstrahlungen: abgeschirmte Signalkabel.
» Bedenken Sie, dass lange Kabel in Verbindung mit kleinen Aderquerschnitten und
Spannungen zu Unterspannung und Stérungen durch Spannungsabfall fiihren kénnen.
» Relais und sonstige spulenbetatigte Gerate sollten einen Funkenschutz haben.
* Niemals bei eingeschaltetem Strom an der Aktuator-Verdrahtung arbeiten!

4.6.2 Steuerung der Geschwindigkeit durch Anderung der Eingangsspannung

steuern. Bei Verwendung von Batteriestrom oder vollwellengleichgerichtetem Gleichstrom

f Die Verfahrgeschwindigkeit des Electrak XD Iasst sich nicht Uber die Eingangsspannung

innerhalb der zulassigen Spannungsgrenzen héalt das eingebaute elektronische Uberwachungs-
paket den Aktuator auf der korrekten Geschwindigkeit. Auf3erhalb der Grenzen wird der Aktuator
angehalten (Abschnitt 4.6.3). Pulsweitenmodulation (PWM) zur Geschwindigkeitssteuerung
beschadigt dauerhaft die eingebaute Platine und fihrt zu einer Fehlfunktion.

4.6.3 Electrak-Uberwachungspaket
Alle Steuerungsfunktionen sind mit dem Electrak-Uberwachungspaket ausgestattet.

Electrak-Uberwachungspaket

Leistungsmerkmal

Funktionen

Reset

Temperaturen durch Anheben der zulassigen
Stromgrenze auf das 2,25-Fache der
Normalgrenze.

Geschwindigkeits- Einhaltung der konstanten Geschwindigkeit -
Uberwachung
Stromuberwachung Schaltet den Aktuator bei Uberlast ab. Einheiten ohne Can-Bus: Stoppt das Gerat
beim Ausfahren, erfolgt der Reset durch
Aktivierung des Einfahreingangs und
umgekehrt.
Can-Bus-Einheiten: Der Reset erfolgt durch
Deaktivierung des Freigabebits.
Spannungsiiberwachung | Stoppt die Bewegung bei einer Kehrt die Spannung wieder in den normalen
Versorgungsspannung aulBerhalb des normalen Bereich zurlck, kann der Aktuator wieder
Bereichs. bewegt werden. Sind dabei die Ubrigen
Anfahrbedingungen erfiillt, fahrt der Aktuator
sofort an.
Temperaturiiberwachung | Stoppt die Bewegung bei einer Temperatur Kehrt die Temperatur wieder in den
auflerhalb des normalen Bereichs. normalen Bereich zuriick, kann der Aktuator
wieder bewegt werden. Sind dabei die
Ubrigen Anfahrbedingungen erflllt, fahrt der
Aktuator sofort an.
Temperaturkorrektur Ermdoglicht den Betrieb bei niedrigen -

Software-gesteuerte
Endlagenbegrenzungen

Schitzen den Aktuator und bewirken sanftes
Anhalten.

Dynamisches Bremsen

Bewirkt schnelles, wiederholgenaues Anhalten
ohne Nachlaufen.
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4.6.4 Feststellen der Steuerungsoption

Der Electrak XD ist mit einer der in nachfolgender Tabelle aufgeflihrten Steuerungsoption ausgestattet.
Um die Option lhres Aktuators festzustellen, vergleichen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild
am Aktuator (Abschn. 4.1) mit dem Bestellschlissel (Absch. 8.3). Informieren Sie sich dann in den
zugehorigen Abschnitten.

Steuerungsoptionen
Option Funktionen Abschnitt
LXX Electrak-Uberwachungspaket 4.6.3
Ausfahr- und Einfahr-Eingénge 46.5
Geschw.-Eingang 4.6.6
Kraftrickfihrung 4.6.7
Schaltplan 4.6.12
LLX Electrak-Uberwachungspaket 4.6.3
Ausfahr- und Einfahr-Eingénge 46.5
Geschw.-Eingang 4.6.6
Kraftriickfiihrung 46.7
Endlagen-Ausgangssignale 4.6.9
Schaltplan 46.13
LXP Electrak-Uberwachungspaket 4.6.3
Ausfahr- und Einfahr-Eingédnge 4.6.5
Geschw.-Eingang 4.6.6
Kraftrickfihrung 4.6.7
Positionsrickflihrungs-Ausgang 4.6.10
Schaltplan 46.14
LLP Electrak-Uberwachungspaket 4.6.3
Ausfahr- und Einfahr-Eingénge 46.5
Geschw.-Eingang 4.6.6
Kraftrickflihrung 4.6.7
Endlagen-Ausgangssignale 4.6.9
Positionsrickfihrung 4.6.10
Schaltplan 4.6.15
PLS Electrak-Uberwachungspaket 46.3
Ausfahr- und Einfahr-Eingédnge 46.5
Geschw.-Eingang 4.6.6
Kraftrickflhrung 4.6.7
Positionsriickfiihrung 4.6.10
Programmierbare Endlagen 4.6.11
Schaltplan 4.6.16
CNO Electrak-Uberwachungspaket 46.3
Kraftrickfihrung fur die Optionen CNO/COO 4.6.6
SAE J1939 CAN-Bus-Informationen 5
Schaltplan 4.6.17
COO Electrak-Uberwachungspaket 4.6.3
Kraftriickflhrung fiir die Optionen CNO/COO 4.6.6
CANopen®-Informationen 6
Schaltplan 4.6.17

4.6.5 Ausfahr- und Einfahr-Eingange

Die Ausfahr- und Einfahr-Eingange ermoglichen die Steuerung der Bewegungsrichtung der
Kolbenstange durch Niederspannungssignale zum Schalten des Motors. Sind beide Signale gleichzeitig
aktiv oder inaktiv, bleibt der Aktuator stehen oder stoppt. Zur Verdrahtung siehe den Schaltplan fur Ihre
Steuerunasoption (siehe auch Abschnitt 4.6.3)

Niederstrom-Motorschaltungsdaten

E!ngangsspannung, Ausfahren/ [VDC] 9-64
Einfahren i
rEe|:gangsstrom, Ausfahren/Einfah- [MA] 0,35-2.75
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4.6.6 Geschwindigkeits-Eingang (nicht bei Optionen CNO/COO)

Wird bei Aktivierung der Ein- und Ausfahreingange der Eingang fur die Geschwindigkeitssteuerung nicht
genutzt, verfahrt die Kolbenstange mit voller Geschwindigkeit, sofern die max. Last nicht Gberschritten
wird. Mit einem 0-5 VDC-Signal am Geschwindigkeits-Eingang kann diese von 20 bis 100 % geregelt
werden: 0-0,5 V = volle Geschwindigkeit, 1-5 V = 20 % bis volle Geschwindigkeit. Zur Verdrahtung
siehe den Schaltplan fur Ihre Steuerungsoption (siehe auch Abschnitt 4.6.3).

Niederstrom-Motorschaltung — technische Daten

Geschwindigkeits-Eingangsspannung [VDC] 0,5-5

Steuerungsbereich zur vollen Geschwindigkeit [%] 20-100

Geschwindigkeit zu Steuerspannung

c 100
2
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) 80
S /
o
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=5 60
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S O
5 O
£ 40
2
I
G
o 20
O
0 1 2 3 4 5

Eingangsspannung [VDC]

4.6.7 Kraftriickfithrung (nicht bei Optionen CNO/COO)

Zur Nutzung des Kraftausgangs muss der Aktuator mit einem Kraftsensor ausgestattet sein (hinterer
Adaptertyp K). Der Ausgang ist ein 0—-5-Volt-Gleichspannungssignal: 2,5 V = null Kraft, 0,5 V = 25 kN
Druckkraft und 4,5 V = 25 kN Zugkraft. Von 0,5 bis 4,5 V andert sich der Ausgang um 1 mV je 12,5 N
Kraftdnderung. Zur Verdrahtung siehe den Schaltplan fiir lhre Steuerungsoption (siehe auch Abschnitt
4.6.3).

Kraftriickfiihrung — technische Daten

Kraft-Ausgangsspannung [VDC] 0,5-4,5
Linearitat der Kraftrickflhrung [%] +5
Auflésung der Kraftriickfihrung [N/mV] 12,5

Kraft zu Kraft-Ausgangsspannung

T T T
— B Drucklast
O
) 4
=
(@]
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4.6.8 Kraftriickfiihrung fiir die Optionen CNO/COO

Zur Nutzung der Kraftrickfuhrung muss der Aktuator mit einem Kraftsensor ausgestattet sein (hinterer
Adaptertyp K). Die Kraft wird dann tber den Bus je nach Telegrammstruktur des verwendeten Bustyps
Ubermittelt. Fir den SAE J1939 CAN-Bus (Option CNO) siehe Abschnitt 5, fir CANopen® (Option COO)
Abschnitt 6. Zur Verdrahtung: Schaltplan in Abschnitt 4.6.17.

4.6.9 Endlagen-Ausgangssignale (nicht bei Optionen CNO/COO)

Ist die Kolbenstange ganz aus- oder eingefahrenen, schlie3t sich ein Kontakt, um diese Stellung zu
melden. Es gibt je einen Kontakt flr ganz ausgefahren und ganz eingefahren. Zur Verdrahtung siehe den
Schaltplan fir Ihre Steuerungsoption (siehe auch Abschnitt 4.6.3).

Endlagen-Ausgangssignale — technische Daten

Endlagen-Ausgangskontakttyp potentialfrei
Max. Spannung, Endlagen-Ausgangssignal [\\//ig 30/120
Max. Strom, Endlagen-Ausgangssignal [mA] 100

4.6.10Positionsriickfithrung (nicht bei Optionen CNO/COOQ)

Der Positionsrickfliihrungs-Ausgang gibt die Stellung der Kolbenstange durch Spannungsanderung 0,5
und 4,5 VDC aus. Die Auflésung des Signals hangt von der bestellten Hublange ab. Zur Verdrahtung
siehe den Schaltplan fir lhre Steuerungsoption (siehe auch Abschnitt 4.6.3).

Positionsriickfiihrungs-Ausgang — technische Daten

Spannungsbereich, Positions-Ausgangssignal [VDC] 0,5-4,5
Linearitat, Positions-Ausgangssignal [%] +0,25
Auflésung, Positions-Ausgangssignal [mm/mV] Bestell-Hublange (S) [mm) / 4

4.6.11 Programmierbare Endlagen (nicht bei Optionen CNO/COO)

Mit dieser Funktion kdnnen Sie den Aktuator programmieren, an jeder beliebigen Position entlang des
Hubwegs anzuhalten. Dazu wird die Kolbenstange an die gewiinschten Positionen gefahren, die dann
mittels Programmiereingang an Pin E und Bezugspotenzial an Pin D im Stecker wie unten beschrieben
eingelernt werden. Zur Verdrahtung siehe den Schaltplan fir Ihre Steuerungsoption (siehe auch
Abschnitt 4.6.3).

Programmierung der Software-Endlagen:

1. Fahren Sie die Kolbenstange mit den Ausfahr- und Einfahr-Eingéngen an die Position, wo sie
anhalten soll (siehe Abschnitt 4.6.16).

2. Schalten Sie den Aktuator aus.

3. Verbinden Sie den Grenzwerte-Eingang (Pin E) mit dem Bezugspotenzial (Pin D).

4. Aktivieren Sie den Ausfahr- oder Einfahr-Eingang, je nachdem, bei welcher Richtung die Bewegung
gestoppt werden soll. Die Aktivierung beider Eingénge 16scht alle programmierten Endlagen.

5. Schalten Sie den Aktuator ein, um die Programmierung abzuschlief3en.
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4.6.12Steuerungsoption LXX: Schaltplan

Steuerungsoption LXX: Umfang

Electrak-Uberwachungspaket

Abschnitt 4.6.4

Ausfahr-/ Einfahr-Eingange

Abschnitt 4.6.5

Geschw.-Eingang

Abschnitt 4.6.6

Kraftrickfihrung

Abschnitt 4.6.7

Eingangsspannung und Stromaufnahme

Versorgungsspannungsbereich [VDC]
XD24 18-32
XD48 36-60
Stromaufnahme bei min./max. Last [A]
XD24-Bxxx 6/28
XD48-Bxxx 3/14

4.6.13Steuerungsoption LLX: Schaltplan

Steuerungsoption LLX: Umfang

Electrak-Uberwachungspaket

Abschnitt 4.6.4

Ausfahr-/ Einfahr-Eingange

Abschnitt 4.6.5

Geschw.-Eingang

Abschnitt 4.6.6

Kraftrickfihrung

Abschnitt 4.6.7

Endlagen-Ausgangssignale

Abschnitt 4.6.9

Eingangsspannung und Stromaufnahme

Versorgungsspannungsbereich [VDC]
XD24 18-32
XD48 36-60
Stromaufnahme bei min./max. Last [A]
XD24-Bxxx 6/28
XD48-Bxxx 3/14

F  Sicherung
S1 Schalter/Relais, Ausfahren
S2 Schalter/Relais, Einfahren

=
E ELECTRAK XD _
+ —f— +(:} LXX @ }
— O :
Al !
Geschw.-Eingang = i
B ‘
Kraftriickfiihrungs- - 1
Ausgang c i ;
nicht belegt ———&— i
Di ;
Steuerungs-/ -t i
Ruickf.- Ei |
Bezugspotential — !
] !
G! i
nicht belegt — G i
H! i
— :
J ! i
- e :
K : i
S2 4= L ‘
+ - }
S1 = M ! i
=] |

F  Sicherung
S1 Schalter/ReIa!s, AEJsfahren of f——-a
S2 Schalter/Relais, Einfahren <
E ELECTRAK XD _
+ —{— +C:% LLX @ i
— O :
A i }
Geschw.-Eingang o i
B i !
Kraftriickfiihrungs- -] i
Ausgang ci ;
nicht belegt ————=— i
Steuerungs-/ D1 ;
Ruckf.- =+ !
Bezugspotential E ! i
*(.‘57 1
nicht belegt { EFi i
4(_“., ;
Endlagen-Ausgang G i
ganz ausgefahren ——— !
Endlagen-Ausgang H _1_J }
ganz eingefahren | A i
Endlagen- : !
Bezugspotential K ! i
S2 €= L 1
+ - !
S1 =—=p M ! ‘
(== :
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4.6.14Steuerungsoption LXP: Schaltplan

Steuerungsoption LXP: Umfang

Electrak-Uberwachungspaket

Abschnitt 4.6.4

Ausfahr-/ Einfahr-Eingénge

Abschnitt 4.6.5

Geschw.-Eingang

Abschnitt 4.6.6

Kraftrickfuhrung

Abschnitt 4.6.7

Positionsrickfuhrungs-Ausgang

Abschnitt 4.6.10

Eingangsspannung und Stromaufnahme
Versorgungsspannungsbereich [VDC]
XD24 18-32
XD48 36-60
Stromaufnahme bei min./max. Last [A]
XD24-Bxxx 6/28
XD48-Bxxx 3/14

4.6.15Steuerungsoption LLP: Schaltplan

Steuerungsoption LLP: Umfang

Electrak-Uberwachungspaket

Abschnitt 4.6.4

Ausfahr-/ Einfahr-Eingéange

Abschnitt 4.6.5

Geschw.-Eingang

Abschnitt 4.6.6

Kraftrickfihrung

Abschnitt 4.6.7

Endlagen-Ausgangssignale

Abschnitt 4.6.9

Positionsrickfuhrungs-Ausgang

Abschnitt 4.6.10

Eingangsspannung und Stromaufnahme

Versorgungsspannungsbereich [VDC]
XD24 18-32
XD48 36-60
Stromaufnahme bei min./max. Last [A]
XD24-Bxxx 6/28
XD48-Bxxx 3/14

F  Sicherung

. —p

S1 Schalter/ReIa!s, AEJsfahren mll‘——-a
S2 Schalter/Relais, Einfahren -
F ELECTRAK XD _

+ —[— *olxe @ ;
— oS :
) A !
Geschw.-Eingang - ‘
Kraftriickfiihrungs- B i }
Ausgang =] i
ositionsriickflihrungs- c o :
Ausgang o | i
Steuerungs-/ -] ;
Riickf.- £l !
Bezugspotential — i
_Fe ] |

G ! i

nicht belegt — & 1

LA :

J ! i

K ! :

S2 == L 3 i

+ S |
S1 =p M ! ;

F  Sicherung N
S1 Schalter/Relais, Ausfahren r_—-a
S2 Schalter/Relais, Einfahren PR
E ELECTRAKXD _

+ +c:)— LLp @ |
— O ;
A !

Geschw.-Eingang - i
Kraftriickfiihrungs- B | i
Ausgang i ;
ositionsrickfihrungs- c _L i
Ausgang D! !
Steuerungs-/ - i
Ruickf .- E | |
Bezugspotential —(—] i
nicht belegt E i i

_(_‘57 i

Endlagen-Ausgang G! i
ganz ausgefahren (—— !
Endlagen-Ausgang Hi | i
ganz eingefahren b i
Endlagen- Jo :
Bezugspotential K i !
S2 == L i

+ - }
S1 =P M ! i

= |
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4.6.16Steuerungsoption PLS: Schaltplan

Steuerungsoption PLS: Umfang

Electrak-Uberwachungspaket

Abschnitt 4.6.4

Ausfahr-/ Einfahr-Eingénge

Abschnitt 4.6.5

Geschw.-Eingang

Abschnitt 4.6.6

Kraftrickfuhrung

Abschnitt 4.6.7

Positionsrickfuhrungs-Ausgang

Abschnitt 4.6.10

Programmierbare

Abschnitt 4.6.11

Endlagen

Eingangsspannung und Stromaufnahme

Versorgungsspannungsbereich [VDC]
XD24 18-32
XD48 36-60
Stromaufnahme bei min./max. Last [A]
XD24-Bxxx 6/28
XD48-Bxxx 3/14

Programmierung der Software-Endlagen:

1. Bewegen Sie die Kolbenstange an
die Position, an der sie anhalten soll.

2. Schalten Sie den Aktuator aus.

3

Verbinden Sie den Grenzwerte-Eingang (Pin E)

mit dem Bezugspotenzial (Pin D).

F  Sicherung
S1 Schalter/Relais, Ausfahren
S2 Schalter/Relais, Einfahren
S3 Setzen der progr.
Endlagenschalter
—
mul—-a
G
ELECTRAK XD _
+ —F— +c:)— PLS @
- °
A
Geschw.-Eingang -
B i
Kraftrickflhrungs- |
L Ausgang c i
Positionsruckfiihrungs- nicht belegt (-]
Ausgang D i
Steuerungs-/Ruckf.- |
Bezugspotential s3 £ |
+7
Eingang, prog. F i
Endlagenschalter — (==
G
*(_:7
nicht belegt H
*(_:_
g
—
K
— -
S2 == L
+ ==
S1 ==p M !
(==

4. Aktivieren Sie den Ausfahr- oder Einfahr-Eingang, je nachdem, bei welcher Richtung die Bewegung
gestoppt werden soll. Die Aktivierung beider Eingénge |6scht alle programmierten Endlagen.
5. Schalten Sie den Aktuator ein, um die Programmierung abzuschlief3en.
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4.6.17Steuerungsoptionen CNO und COO
Die Anleitung geht davon aus, dass Sie mit den Normen SAE J1939 und CANopen vertraut sind.
A Die Terminologie dieser Normen wird verwendet, jedoch nicht ndher erlautert. Siehe Abschnitte
5 und 6 zum J1939- und CANopen®-Betrieb bzw. zu den Kommunikationsprotokollen.

4.6.17.1 Allgemeine Installationsangaben

Bei der CAN-Bus-Option erfolgen samtliche Bewegungs- und Schutzfunktionen, , einschliellich
Uberlastschutz, tiber die CAN-Telegramme. Weitere Einzelheiten zu den Telegrammen in den

Abschnitten 5 und 6. Die Hoch- und Tiefpegel-Leitungen missen zudem korrekt terminiert werden
(Abschnitt 4.6.17.3).

Die Eingange an den Pins G, H und J kdnnen als binarcodierter Dezimaladdierer verwendet werden,

um die Standardadresse des Aktuators zu andern. Diese Option kann bei mehreren CAN-Bus-

Aktuatoren am selben Bus verwendet werden. Bei Nutzung der Adresseingange muss Pin K mit

Versorgungsspannungs-Minus verbunden werden. F —
Steuerungsoption, Typ CNO und COO E"l l

Die Befehlsdaten umfassen:
* Position
» Geschwindigkeit +
» Strom

ELECTRAK XD

I

[
=
=

Die Ruckflihrungsdaten umfassen: ) A
« Position nicht belegt —‘3(-7—
» Geschwindigkeit CAN-Tiefpegel -

e Strom Ci
D

|
i
i

* Kraft (der Aktuator muss mit dem hinteren CAN-Hochpegel

Kraftrickflihrungsadapter Typ K ausgestattet sein)
« weitere Diagnoseinformationen i
nicht belegt < — G|

Eingangsspannung, man. Aus-/Ein-  [VDC] 9-64 F i
fahren u. Adresswahl &
AS3 _. G !
Adresswahl 3 e ittt &
Eingangsspannung, man. Aus-/Ein- [mA]| 0,35-2,75 | AS2 Hi
fahren u. Adresswahl Adresswahl 2 $oo Ty o
Adresswahl 1 ‘y-A—S-L" --------------- J =
Eingangsspannung und Stromaufnahme S e K -
| S2 i
Versorgungsspannungsbereich [VDC] g +----’—-. ............. E(_;_
XD24 18-32 L S1 =P M !
XD48 %60 [ 0 TTTTTTToTTTTTTTTTn &
Stromaufnahme bei min./max. Last (Al +/- Versorgungsspannung positiv/negativ
XD24-Bxxx 6/28 F Sich
XD48-Bxxx 3/14 icherung

S1 Schalter, manuell ausfahren (optional)
S2 Schalter, manuell einfahren (optional)
AS1 Adresswahlschalter, Binarposition 1
AS2 Adresswabhlschalter, Binarposition 2
AS3 Adresswahlschalter, Binarposition 3

4.6.17.2 Manuelle Steuerung

Der Aktuator kann Uber die Eingange an den Steckerpins M und L manuell aus- bzw. eingefahren
werden. Bei Nutzung der manuellen Steuerungseingange werden die CAN-Bus-Steuertelegramme, aber
die Einheit gibt weiterhin Rickfihrungssignale aus. Bei ungenutzten Steuerungseingangen wird die
Steuerung Uber den CAN-Bus wiederhergestellt. Bei Nutzung der manuellen Ein-/Ausfahreingange muss
Pin K mit Versorgungsspannungs-Minus verbunden werden.
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4.6.17.3 CAN-Bus CANopen und SAE J1939 — Installationsdaten
Befolgen Sie die Verdrahtungsrichtlinien gemaf ISO-11898 Norm CAN 2.0B. Zwischen den CAN-
Hochpegel- und Tiefpegel-Leitungen sollten an jedem Netzwerk-Ende geeignete Abschlusswiderstande

(120 Ohm) platziert werden — siehe unten. Zu den Kommunikationsdaten fiir SAE J1939 siehe Abschnitt
5 und fir CANopen Abschnitt 6.

CAN CAN
R ’\f ’\f R
120 Q | CAN Low | Ny 120 Q

CAN CAN-Bus-Gerat in Aktuator oder sonstiger Ausriistung
R Widerstand
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5. SAE J1939 CAN-Bus-Informationen

5.1 Einfuhrung, CAN-Bus SAE J1939

Die Anleitung geht davon aus, dass Sie mit der Norm SAE J1939 vertraut sind. Die Terminologie dieser
Normen wird verwendet, jedoch nicht naher erlautert. Die Standard-Baudrate betragt 250 kbit/s. Der
Electrak® XD-Aktuator entspricht der Norm SAE J1939 und unterstitzt folgende Parametergruppen-
Nummern (PGNs) dieser Norm.

SAE J1939-21 — Data Link Layer (Datensicherungsschicht)
* Proprietar A 61184 (OxO0EF00)

 Proprietar A2 126720 (0x01EF00)

SAE J1939-81 — Network Management (Netzverwaltung)

+ Address Claimed/Cannot Claim 60928 (0OxO0EEQO)

+ Commanded Address 65240 (OxOOFEDS)

5.2 CAN-Kommunikationsprotokoll, SAE J1939

5.2.1 SAE J1939 NAME
Der Electrak XD verfugt tUber folgende Standardwerte/Defaults fir den SAE J1939 NAME. In der Norm
SAE J1939/81 finden Sie weitere Informationen zu diesen Parametern.

SAE J1939 NAME-Standardwerte

Unterstltzt Arbitrare Adressen Ja

Branchengruppe 0, Global
Fahrzeugsystem-Instanz 0

Fahrzeugsystem 0, unspezifisches System
Funktion 255, nicht verfligbar
ECU-Instanz 0, erste Instanz
Produktionscode 547, Thomson Linear LLC
Kennnummer 1

5.2.2 Adresse

Der Electrak XD verwendet einen Standardadresswert (Default) von 35 (0x23). Ist in einer Anwendung

die Standardadresse nicht verfiigbar, gibt es drei Mdglichkeiten zur Auswahl einer neuen Adresse.

1. Der Electrak XD unterstitzt arbitrare Adressen. Wenn ein anderes Gerat mit einem Namen hdherer
Prioritat die ausgewahlte Adresse belegt, fordert der Aktuator solange alternative Adressen an, bis er
eine findet, die er belegen (claimen) kann.

2. AuBerdem kann der Electrak XD die PGN ,Commanded Address® verwenden, um eine angegebene
Adresse auszuwahlen. Siehe SAE J1939/81 zum Adressen-Claiming.

3. In bestimmten Situationen kann es sinnvoll sein, eine Adresse iber Hardware-Schalter zu wahlen.
Aktivieren Sie den gewiinschten Adresswahl-Eingang, indem Sie ihn mit Plus verbinden und
das Adresswahl Bezugspotential mit Minus. Auf diese Weise kann die Standardadresse durch
Nutzung der Adressauswahl-Eingange geandert werden — siehe Tabelle. Die Aktivierung einzelner
Auswahlpins erzeugt einen binaren Zusatz zur Standardadresse. Mit dieser Methode sind bis zu 8
einzelne Aktuator-Adressen auf einem Bus mdglich. Die nachfolgende Tabelle zeigt einige Beispiele

der Implementierung. Beachten Sie, dass widersprichliche Telegramme eine willkirliche Ausflihrung
hewirken

Adresswahl

g(:]rt?aslswahl-Bezugspo- Adresswahl 3 Adresswahl 2 Adresswahl 1 Binarer Zusatz Standardadresse
Masse 0 0 0 0 35 (0x23)
Masse 0 0 1 1 36 (0x24)
Masse 0 1 0 2 37 (0x25)
Masse | 1 | 1 | 1 | 7 | 42(0x2n)
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5.2.3 SAE J1939 Aktuator-Steuerungstelegramm (ACM)

Alle Steuerparameter des Aktuators sind Uber das proprietare A-Telegramm einstellbar (PGN 61184).
Die bevorzugte Ubertragungs-Wiederholungsrate ist 100 ms (kann bedarfsgesteuert gesendet werden).
Weitere telegramme-spezifische Informationen finden Sie in nachfolgender Tabelle, alle sonstigen
Proprietar-A-Informationen in der Spezifikation SAE J1939/21. Ein Gerat mit Standardadresse antwortet

auf ein Steuerungstelegramm mit der ID 0x18EF2300.

SAE J1939 Aktuator-Steuerungstelegramm (ACM)

Parameter Auflosung/Bit Max/Min-Wert Adresse[byte.bit]
Zielposition 0,1 mm 6553,5 mm 0.0-1,7
Strombegrenzung 0,1A 6553,5 A 2,0-3,7
Zielgeschwindigkeit 1 mm/s 255 mm/s 4,0-4,7
Lastgrenze 100 N/Bit 25,5 kN 5,0-5,7
Werksseitige Verwendung - - 6,0-6,7
Steuer-Bits - - 7,0-7,5

5.2.3.1 Zielposition

Die Zielposition fur die nachste Aktuator-Bewegung. Die Hubwerte 0,0 mm und voll-ausgefahren
reprasentieren 0 bis 100 % Hub und sind nur relativ zum tatsachlichen Hub des jeweiligen Gerates zu
verstehen.

Auflésung: 0,1 mm/Bit, 0 Offset.

5.2.3.2 Strombegrenzung

Die Stromstarke, bei welcher der Aktuator alle Bewegungen beendet. Falls eine Kraft angelegt wird, die
dazu fihrt, dass der Motorstrom diesen einstellbaren Wert langer als 15 ms Uberschreitet, stoppt der
Aktuator sofort jede momentane Bewegung und aktiviert die dynamische Bremswirkung des Motors.
Diese Strombegrenzung gilt nicht wahrend der Motor-Anfahrphase, da hierbei der Einschaltstrom
deutlich héher als im Normalbetrieb liegen kann. Der Strom wird an den Motorphasen gemessen
(nicht identisch mit dem der Stromquelle). Die folgende Tabelle zeigt die max. Stromwerte fur jede
Konfiguration; die tatsachliche Einstellung sollte jedoch anwendungsspezifisch erfolgen. Beachten Sie,
dass sich die jeweilige Last mit dem Aktuator-Wirkungsgrad &ndert. Zudem soll die Strombegrenzung
den Aktuator und die Ausristung bei einem plétzlichen Stopp schiitzen und nicht zum Anhalten im
Normalbetrieb genutzt werden.

Bereich: 0,0 A bis zur Max.-Einstellung in der Tabelle.
Auflosung: 0,1 A/Bit, 0 Offset

Maximale Stromgrenzen-Einstellungen
Aktuator-Modell | XD24B055 | XD48B055
Max.-Einstellung 40 A 22A

XD24B080
50 A

XD48B080
31A

XD24B160
40A

XD48B160
31A

XD24B200
32A

XD48B200
25A

XD24B250
40A

XD48B250
31A

5.2.3.3 Zielgeschwindigkeit

Steuert die Aktuator-Zielgeschwindigkeit. Kann von 20 % bis zur Nenngeschwindigkeit des Aktuator-
Modells gesetzt werden. Siehe Tabelle in Abschnitt 8.1 zur Geschwindigkeit der Aktuatormodelle. Jede
gesetzte Geschwindigkeit auRerhalb der Grenzwerte erzeugt einen Parameterfehler. Beispiel: Betragt die
Geschwindigkeit in Tabelle 8.1 fiir den Aktuator 65 mm/s, kann die Zielgeschwindigkeit von 0,2 x 65 bis
65 mm/s (d. h. 13—-65 mm/s) eingestellt werden.

Bereich: 0 bis 255 mm/s.
Auflésung: 1 mm/s/Bit, 0 offset.

5.2.3.4 Belastungsgrenze

Die Last, bei der der Aktuator alle Bewegungen einstellt. Wird eine Kraft angelegt, die bewirkt, dass
die gemessene Last diesen einstellbaren Wert langer als 15 ms Uberschreitet, stoppt der Aktuator jede
Bewegung und aktiviert die dynamische Motorbremse. Ist der Wert Null, ist diese Funktion deaktiviert.
Sind Lastgrenze und Stromgrenze gesetzt, schaltet die Einheit bei Erreichen der ersten Grenze ab.
Bereich: 0 bis 25,5 kN

Auflésung: 100 N/Bit
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5.2.3.5 Steuerbits

Bit 0 (LSB) — Aktivierungs-Bit: Dieses Bit gibt die Bewegung des Aktuators frei. Bei Tiefpegel (0) ist
keine Bewegung zugelassen. Dieses Bit kann dazu genutzt werden, die nachste Aktuator-Bewegung

zu definieren, ohne den Motor anzufahren. Wird die Bewegung benétigt, kann dieses Bit auf Hoch (1)
gesetzt werden, und die Bewegung beginnt, wobei die Werte der tbrigen im RPDO enthaltenen Objekte
verwendet werden.

5.2.4 SAE J1939 Aktuator-Riickmeldetelegramm (AFM)

Alle Rickmeldedaten (Feedback) des Aktuators sind tber das proprietare A2-Telegramm empfangbar
P(‘N 176790\ Dieses Tplnnmmm wird alle 100 ms. ||hprfmnpn Weitere fplnnrnmm anﬂflcr*hp

| OFHARS A RtRIRIHEihTynestaisaammuATAbelle alle sonstigen Proprietir- A2-Informationen in der
Spezifikation SAE J1939/2 AUEHsu@ERdt mit Standardpiiedde-¥éndet die das Rd]ddweﬁé@t@é@ﬂamm mit
deeHxIORIsk&23. 0,1 mm 6553,5 mm 0.0-1,7

Gemessener Strom 0,1A 6553,5A 2,0-3,7

Gemessene Geschwindigkeit | 1 mm/s 255 mm/s 4,0-4,7

Gemessene Last 100 N/Bit 25,5kN 5,0-5,7

Bewegungs-Flags - - 6,0-6,7

Fehler-Flags - - 7,0-7,5

5.2.4.1 Gemessene Position

Die gemessene Position des Aktuators. Die 0,0 mm und bestellten Vollhub-Werte entsprechen 0 bis
100 % des Hubs. Der gemeldete Wert beriicksichtigt jedoch keine mechanischen Toleranzen oder Spiel
im Aktuator.

Auflésung: 0,1 mm/Bit, 0 Offset.

Bereich: 0,0 mm bis 1200,0 mm

Auflésung: 0,1 mm/Bit, 0 Offset

5.2.4.2 Gemessener Strom

Der wahrend der aktiven Phase der PWM-Einschaltdauer aufgenommene Motorstrom, gemessen
zwischen den Motorphasen (nicht mit dem Strom der Stromquelle identisch).

Auflésung: 0,1 A/Bit, 0 Offset

5.2.4.3 Gemessene Geschwindigkeit
Die von den internen Aktuator-Sensoren gemessene Geschwindigkeit.
Auflésung: 1 mm/s/Bit, 0 offset.

5.2.4.4 Gemessene Last

Die vom optionalen Lastsensor gemessene Last.
Bereich: 0 bis 25,5 kN

Auflésung 100 N/Bit

5.2.4.5 Bewegungs-Flags

Enthalt Informationen Uber die aktuelle Aktuatorbewegung.

Bit 0 (LSB) — Ausfahrend: 1, wenn gerade ausfahrend, andernfalls 0.

Bit 1 — Einfahrend: 1, wenn gerade einfahrend, andernfalls 0.

Bit 2 — Gesattigt: 1, wenn sich das Gerat mit der fir die Eingangsspannung und Last zulassigen
Hochstgeschwindigkeit bewegt, sonst 0.

Bit4 — Lastrichtung. 0 bei Zuglast, 1 bei Drucklast.
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5.2.4.6 Fehler-Flags
Enthalt Informationen Gber Aktuator-Stérungen.

Bit 0 (LSB) — Parameterfehler: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass einer der Objektwerte im ACM
aullerhalb der zulassigen Bereiche des jeweiligen Modells liegt. Um eine Beschadigung des Aktuators zu
vermeiden, ist keine , Bewegung mdoglich, wenn dieses Flag gesetzt wurde.

Bit 1 — Strom/Uberlast: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass die zuletzt vom Aktuator versuchte
Bewegung zu einer Uberlastsituation gefiihrt hat. Dies tritt auf, wenn der Aktuator feststellt, dass der im
Strombegrenzungsobjekt des ACM festgelegte Stromwert 15 ms lang dauerhaft Gberschritten wurde.
Wird auch gesetzt, wenn die eingestellte Lastgrenze Uberschritten wird (Abschnitt 5.2.3.4). Wird dieses
Flag vom Aktuator gesetzt, muss der Anwender das Bewegungsfreigabe-Bit im ACM zuriicksetzen, bevor
eine weitere Bewegung erfolgen kann.

Bit 2 — Spannungsstdrung: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass die Betriebsspannung auf3erhalb
der zulassigen Betriebsparameter liegt. Eine bereits gestartete Bewegung bleibt noch 10 Sekunden aktiv,
weitere Bewegungsanforderungen werden jedoch solange unterbunden, bis die Betriebsspannung zum
normalen Betriebsbereich zuriickkehrt.

Bit 3 — Temperaturstérung: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass die Betriebstemperatur auf3erhalb
der zulassigen Betriebsparameter liegt. Eine bereits gestartete Bewegung bleibt noch 10 Sekunden aktiv,
weitere Bewegungsanforderungen werden jedoch solange unterbunden, bis die Betriebstemperatur zum
normalen Betriebsbereich zurlickkehrt.

Bit 4 — Rucklauf erkannt: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass der Aktuator eine Bewegung der
Kolbenstange erkannt hat, die nicht per Befehl angefordert wurde. Grund dafiir kdnnen eine Gbermafige
statische Last oder starke Vibrationen sein, die auf den Aktuator wirken.

Bit 5 — Telegramm-Zeituberlauf: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass innerhalb des im Timeout-
Parameter angegebenen Zeitraums kein Steuertelegramm empfangen wurde. Der Standardwert ist
5000 ms.

Bit 6 — Schwere Stérung: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass der Aktuator beim Versuch, den
Motor anzusteuern, keine Bewegung erkannt hat. Wird dieses Flag vom Aktuator gesetzt, muss der
Anwender das Bewegungsfreigabe-Bit im RPDO zurlcksetzen, bevor eine weitere Bewegung erfolgen
kann. Wird dieses Flag wiederholt gesetzt, deutet das auf Probleme mit dem Aktuator hin, und es sollte
Unterstltzung durch den Hersteller eingeholt werden.

Bit 7 (MSB) — Speicherfehler: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass der interne Speicher des
Aktuators defekt ist.
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6. CANopen®-Informationen

6.1 Einfuhrung, CANopen

6.1.1 CANopen-Norm

Diese Anleitung geht davon aus, dass Sie mit der von ,CAN in Automation® verdffentlichten Spezifikation
CiA 301 vertraut sind. Die Terminologie dieser Normen wird verwendet, jedoch nicht naher erlautert. Der
Electrak® XD-Aktuator entspricht der Norm. Die Standard-Baudrate betragt 500 kbit/s, und er unterstitzt
nur den Standard-CAN-Frame mit 11-Bit-ldentifier-Feld.

6.1.2 EDS-Datei

Zur Einbindung des Electrak XD in ein bestimmtes CANopen-Netzwerk stellt Thomson eine EDS-Datei
(Elektronisches Datenblatt) zur Verfugung. Den Download der EDS-Datei finden Sie unter:
www.thomsonlinear.com/en/support/docs-linear-actuators#literature

6.1.3 Node-ID (Knotenadresse)

Der Electrak XD verwendet die Standard-Node-ID 35 (0x23). Falls die Standardadresse nicht
verfugbar ist, kann Uber Hardware-Schalter eine andere Adresse ausgewahlt werden. Aktivieren

Sie den gewtinschten Adresswahl-Eingang, indem Sie ihn mit Plus verbinden und das Adresswahl
Bezugspotential mit Minus. Auf diese Weise kann die Standardadresse durch Nutzung der
Adressauswahl-Eingange geandert werden — siehe Tabelle. Die Aktivierung einzelner Auswahlpins
erzeugt einen bindren Zusatz zur Standardadresse. Mit dieser Methode sind bis zu 8 einzelne Aktuator-
Adressen auf einem Bus moglich. Die nachfolgende Tabelle zeigt einige Beispiele der Implementierung.

Adresswahl

gdnrt?aslswahl-Bezugspo- Adresswahl 3 Adresswahl 2 Adresswahl 1 Binarer Zusatz Standardadresse
Masse 0 0 0 0 35 (0x23)
Masse 0 0 1 1 36 (0x24)
Masse 0 1 0 2 37 (0x25)
Masse | 1 | 1 | 1 | 7 [ 42(0x2m)

6.1.4 NMT-Zustand
Der Electrak XD unterstitzt das Verhalten als ,Slave State Machine® im CANopen Network Management
(NMT). Er muss erst in den Bereit-Zustand ,,Operational“ versetzt werden, bevor er korrekt arbeitet.

Beispiel:

Die Ausgabe eines CAN-Telegramms mit der ID 0x0 und dem Dateninhalt 0x01 0x00 versetzt alle
angeschlossenen Aktuatoren in den Operational-Zustand. Die Ausgabe eines CAN-Telegramms mit
der ID 0x0 und dem Dateninhalt 0x01 0x23 versetzt einen Aktuator mit der Standard-Node-ID in den
Operational-Zustand.

6.2 Aktuator-Steuerung (Control)

6.2.1 Control PDO - Eigenschaften
Die Steuerung des Aktuators erfolgt durch die Ausgabe eines fest zugewiesenen RPDO (Receive-PDO)
mit der COB-ID 200$ + Node-ID. Es hat den folgenden Aufbau:

ByteO [ Byted Byte2 [ Byte3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Zielposition Strombegrenzung Sollg%skceri\;mn- Lastgrenze Nicht belegt Steuer-Bits
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6.2.2 Control PDO - Eintrage
Die auf das RPDO zugewiesene Eintrage im Object Dictionary sind:

Index 0x2100

Name Zielposition
Objekttyp VAR

Datentyp UNSIGNED16

Beschreibung

Die Zielposition fiir die nachste Aktuator-Bewegung. Die Hubwerte 0,0 mm und voll-ausgefahren
reprasentieren 0 bis 100 % Hub und gelten nur relativ zum tatsachlichen Hub des jeweiligen Gerates.
Auflésung: 0,1 mm/Bit, 0 Offset.

Index 0x2101

Name Strombegrenzung
Objekttyp VAR

Datentyp UNSIGNED16

Beschreibung

Die Stromstarke, bei welcher der Aktuator alle Bewegungen beendet. Falls eine Kraft angelegt wird, die
dazu fuhrt, dass der Motorstrom diesen einstellbaren Wert langer als 15 ms Uberschreitet, stoppt der
Aktuator sofort jede momentane Bewegung und aktiviert die dynamische Bremswirkung des Motors. Diese
Strombegrenzung gilt nicht wahrend der Motor-Anfahrphase, da hierbei der Einschaltstrom deutlich héher
als im Normalbetrieb liegen kann. Der Strom wird an den Motorphasen gemessen (nicht identisch mit dem
der Stromquelle). Die Tabelle zeigt die empfohlenen Stromgrenzwerte fir jede Konfiguration. Beachten
Sie, dass sich die jeweilige Last mit dem Aktuator-Wirkungsgrad andert. Zudem soll die Strombegrenzung
den Aktuator und die Ausristung bei einem plétzlichen Stopp schitzen und nicht zum Anhalten im
Normalbetrieb genutzt werden.

Bereich: 0,0 A bis zur Max.-Einstellung in der Tabelle.

Auflésung: 0,1 A/Bit, 0 Offset

Maximale Stromgrenzen-Einstellungen

Aktuator-Modell

XD24B055 | XD48B055 | XD24B080 | XD48B080 | XD24B160 | XD48B160 | XD24B200 | XD48B200 | XD24B250 | XD48B250

Max.-Einstellung 40A 22A 50 A 31A 40A 31A 32A 25A 40A 31A
Index 0x2102

Name Sollgeschwindigkeit

Objekttyp VAR

Datentyp UNSIGNEDS8

Beschreibung

Steuert die Aktuator-Zielgeschwindigkeit. Siehe Tabelle in Abschnitt 8.1 zur Geschwindigkeit der Modelle.

Index 0x2103
Name Lastgrenze
Objekttyp VAR
Datentyp UNSIGNEDS8

Beschreibung

Steuert die Aktuator-Zielgeschwindigkeit. Kann von 20 % bis zur Nenngeschwindigkeit des Aktuator-
Modells gesetzt werden. Siehe Tabelle in Abschnitt 8.1 zur Geschwindigkeit der Aktuatormodelle. Jede
gesetzte Geschwindigkeit auBerhalb der Grenzwerte erzeugt einen Parameterfehler. Beispiel: Betragt die
Geschwindigkeit in Tabelle 8.1 fir den Aktuator 65 mm/s, kann die Zielgeschwindigkeit von 0,2 x 65 bis
65 mm/s (d. h. 13—-65 mm/s) eingestellt werden.

Bereich: 0 bis 255 mm/s.

Auflésung: 1 mm/s/Bit, 0 offset

Index 0x2104
Name Reserviert
Objekttyp VAR
Datentyp UNSIGNEDS8

Beschreibung

Noch nicht implementiert, auf 0 gesetzt.
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Index 0x2105
Name Steuer-Bits
Objekttyp VAR
Datentyp UNSIGNEDS8

Beschreibung

Bit 0 (LSB) — Aktivierungs-Bit: Dieses Bit gibt die Bewegung des Aktuators frei. Bei Tiefpegel (0) ist

keine Bewegung zugelassen. Dieses Bit kann dazu genutzt werden, die nachste Aktuator-Bewegung zu
definieren, ohne den Motor anzufahren. Wird die Bewegung bendétigt, kann dieses Bit auf Hoch (1) gesetzt
werden, und die Bewegung beginnt, wobei die Werte der Ubrigen im RPDO enthaltenen Objekte verwendet
werden.

6.2.3 Control PDO - Beispiel

Die Ausgabe eines CAN-Telegramms mit der ID 0x213 und dem Dateninhalt OXE8 0x03 0x64 0x00
0x1E 0x00 0x00 0x01 bewegt einen Aktuator mit 30 mm/s und einer Strombegrenzung auf 10,0 Aauf die
Position 100 mm. Das Beispiel gilt fur einen Aktuator mit Standard-Node-ID, der sich im NMT-Zustand
Bereit/Operational befindet.

6.3 Aktuator-Ruckfuhrung (Feedback)

6.3.1 Feedback PDO — Eigenschaften
Die Ruckfuhrung des Aktuators erfolgt durch den Empfang eines fest zugewiesenen TPDO (Transmit-
PDO) mit der COB-ID $180 + Node-ID. Es hat den folgenden Aufbau:

Byte 0 |

Gemessene Position

Byte 1 Byte 2 | Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Gemessene Grenze Gemessgne; .Ge- Gemessene Last Bewegungs- Fehler-Flags
schwindigkeit Flags

6.3.2 Feedback PDO - Eintrage
Die auf das TPDO zugewiesene Eintrage im Object Dictionary sind:

Index 0x2200

Name Gemessene Position
Objekttyp VAR

Datentyp UNSIGNED16

Beschreibung

Die gemessene Position des Aktuators. Die 0,0 mm und bestellten Vollhub-Werte entsprechen 0 bis

100 % des Hubs. Der gemeldete Wert berticksichtigt jedoch keine mechanischen Toleranzen oder Spiel im
Aktuator.

Auflésung: 0,1 mm/Bit, 0 Offset.

Index 0x2201

Name Gemessener Strom
Objekttyp VAR

Datentyp UNSIGNED16

Index 0x2202

Name Gemessene Geschwindigkeit
Objekttyp VAR

Datentyp UNSIGNEDS8

Beschreibung

Die von den internen Aktuator-Sensoren gemessene Geschwindigkeit.
Auflésung: 1 mm/s/Bit, 0 offset.
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Index 0x2203

Name Gemessene Last
Objekttyp VAR

Datentyp UNSIGNEDS8

Beschreibung

Die vom optionalen Lastsensor gemessene Last.
Bereich: 0 bis 25,5 kN
Auflésung 100 N/Bit

6.3.3 Bewegungs-Flags

Index 0x2204

Name Bewegungs-Flags
Objekttyp VAR

Datentyp UNSIGNEDS8

Beschreibung

Enthalt Informationen Uber die aktuelle Aktuatorbewegung.

Bit 0 (LSB) — Ausfahrend: 1, wenn gerade ausfahrend, andernfalls 0.

Bit 1 — Einfahrend: 1, wenn gerade einfahrend, andernfalls 0.

Bit 2 — Gesattigt: 1, wenn sich das Gerat mit der fur die Eingangsspannung und Last zulassigen
Hoéchstgeschwindigkeit bewegt, sonst 0.

Bit 4 — Lastrichtung. 0 => Zuglast, 1 => Drucklast.

6.3.4 Fehler-Flags

Index 0x2205
Name Fehler-Flags
Objekttyp VAR
Datentyp UNSIGNEDS8

Beschreibung

Enthalt Informationen Uber Aktuator-Stérungen.

Bit 0 (LSB) — Parameterfehler: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass einer der Objektwerte im RPDO
auBerhalb der zulassigen Bereiche des jeweiligen Modells liegt. Um eine Beschadigung des Aktuators zu
vermeiden, ist keine Bewegung mdglich, nachdem dieses Flag gesetzt wurde.

Bit 1 — Strom/Uberlast: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass die zuletzt vom Aktuator versuchte
Bewegung zu einer Uberlastsituation gefiihrt hat. Dies tritt auf, wenn der Aktuator feststellt, dass der im
Strombegrenzungsobjekt des RPDO festgelegte Stromwert 15 ms lang dauerhaft GUberschritten wurde.
Wird auch gesetzt, wenn die eingestellte Lastgrenze tberschritten wird (Abschnitt 6.2.2). Wird dieses Flag
vom Aktuator gesetzt, muss der Anwender das Bewegungsfreigabe-Bit im RPDO zurlicksetzen, bevor eine
weitere Bewegung erfolgen kann.

Bit 2 — Spannungsstorung: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass die Betriebsspannung auBerhalb
der zulassigen Betriebsparameter liegt. Eine bereits gestartete Bewegung bleibt noch 10 Sekunden aktiv,
weitere Bewegungsanforderungen werden jedoch solange unterbunden, bis die Betriebsspannung zum
normalen Betriebsbereich zurtickkehrt.

Bit 3 — Temperaturstérung: Dieses Flag meldet, dass die Betriebstemperatur auRerhalb der zulassigen
Betriebsparameter liegt. Eine bereits gestartete Bewegung bleibt noch 10 Sekunden aktiv, weitere
Bewegungsanforderungen werden jedoch solange unterbunden, bis die Betriebstemperatur zum normalen
Betriebsbereich zurtickkehrt.

Bit 4 — Rucklauf erkannt: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass der Aktuator eine Bewegung der
Kolbenstange erkannt hat, die nicht per Befehl angefordert wurde. Grund dafiir kdnnen eine libermafige
statische Last oder starke Vibrationen sein, die auf den Aktuator wirken.

Bit 5 — Telegramm-Zeittiberlauf: Dieses Flag meldet, dass innerhalb des im PDO-Zeitliberlauf-Objekt
(0x2005) angegebenen Zeitraums kein RPDO empfangen wurde. Wird dieses Flag vom Aktuator gesetzt,
muss der Anwender das Bewegungsfreigabe-Bit im RPDO zurlicksetzen, bevor eine weitere Bewegung
erfolgen kann. Der Standardwert ist 5000 ms.

Bit 6 — Schwere Stérung: Dieses Flag meldet dem Anwender, dass der Aktuator beim Versuch, den Motor
anzusteuern, keine Bewegung erkannt hat. Wird dieses Flag vom Aktuator gesetzt, muss der Anwender das
Bewegungsfreigabe-Bit im RPDO zurlicksetzen, bevor eine weitere Bewegung erfolgen kann. Wird dieses
Flag wiederholt gesetzt, deutet das auf Probleme mit dem Aktuator hin, und es sollte Unterstilitzung durch
den Hersteller eingeholt werden.

Bit 7 (MSB) — Speicherfehler: Dieses Flag meldet, dass der interne Speicher des Aktuators defekt ist.
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7. Fehlerbehebung
71

Fehlersuche & -behebung

Mogliche Stérungen

Stérung

Problem

Lésung

Der Aktuator bewegt sich nicht,
gibt keinen Ton von sich.

Der Aktuator erhélt nicht die
korrekte Eingangsspannung.

Stellen Sie sicher, dass der Aktuator mit der korrekten
Nennspannung gespeist wird.

Beim Einschalten des
Aktuators brennt die Sicherung
durch.

Die Sicherung ist nicht fur die
Stromaufnahme des Aktuators
ausgelegt.

Sorgen Sie dafiir, dass die Sicherung fir den
Einschaltstrom des Aktuators ausgelegt ist, der
Ublicherweise das 3-Fache der Nenn-Stromaufnahme des
Aktuators bei Volllast betragt. Darlber hinaus sind trége
Sicherungen zu empfehlen.

Mein Aktuator bleibt
gelegentlich stehen und fiihlt
sich heil3 an.

Die Einschaltdauer ist zu hoch.

Die Einschaltdauer muss reduziert werden:

Verringerung der durchschnittlichen Last, niedrigere
Umgebungstemperatur oder/und weniger Bewegungen pro
Zeiteinheit.

Der Aktuator gibt eine Meldung
,Fatal error” aus.

Der Aktuator versucht, sich
zu bewegen, hat aber keine
Bewegung erkannt.

Uberpriifen Sie, ob etwas blockiert ist. Falls nicht, muss
der Aktuator als Ricksendung (RMA, Return Material
Authorization) im Herstellerwerk analysiert werden.

Ich erhalte ein fehlerhaftes
Strom-Uberlast-Flag (Bit 1 im
Fehler-flags-Byte), obwohl
keine Last am CNO/COO-
Aktuator anliegt. Wie kann ich
das beheben?

Das Aktuator-Steuertelegramm
PNG wurde falsch eingerichtet.

Das korrekte Befehlstelegramm lautet 18EF2300, wobei
0x23 die Adresse des Aktuators angibt (Standard).
Beachten Sie: Wenn der Kunde die Adresse des Aktuators
Uber die physischen Adressierkabel andert, muss sich

die das Befehlstelegramm ebenfalls andern. Um Fehler
zu vermeiden, sollte die Adresse des CAN-Controllers
unterschiedlich von der des Aktuators sein.

Tritt ein ELS-Fehler auf (C2 im Ruckflihrtelegramm) und
das PGN korrekt adressiert, setzen Sie einfach den Bus
zurlick. Senden Sie dazu erst ein Befehlstelegramm

mit ausgeschaltetem Enable-Bit dann ein weiteres mit
eingeschaltetem Enable-Bit.

Beim Versuch,die
Kolbenstange mittels
Handhilfsbetatigung zu
bewegen, erfolgt keine
Bewegung.

Der Abscherstift ist wegen
zu hohem Eingangsmoment
gebrochen.

Der Aktuator muss als Riicksendung (RMA, Return
Material Authorization) im Herstellerwerk repariert werden.
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8. Technische Daten

8.1 Technische Daten

Technische Angaben XD
Eingangsspannung [VDC] 24 48
Toleranz, Eingangsspannung [VDC] 18-32 36-60
Hublange [mm] siehe Typenschild
Dynamische Last (Fx), max. [N] siehe Typenschild
Geschwindigkeit? [mm/s]
XD24-B055 65
XD48-B055 75
XD24-B080 50
XD48-B080 50
XD24-B160 25
XD48-B160 25
XD24-B200 16
XD48-B200 20
XD24-B250 16
XD48-B250 16
Stromaufnahme bei max. Nennlast [A] siehe Typenschild
Gewicht [kal siehe nachf. Tabelle
Axialspiel, maximal [mm] 1,2
Betriebstemp.-Grenzen, Standardeinheiten [°C] —40 bis + 85
Max. Einschaltdauer bei 25 °C [%]
Volllast 45
andere Last siehe Abschnitt 8.2
Haltemoment [Nm] 0 (verdrehgeschitzt)
Grole, Leistungs-Ringklemmen M6
Signalsteckertyp (Hersteller und TN) 12-polige Buchse, Amphenol Ecomate — RTS014N12SH03
Schutzart — statisch? IP67 / IP69K
Schutzart — dynamisch? IP66
Salzsprihnebel-Bestandigkeit [Std.] 500
Sicherheitsausstattung
Statische Lasthaltebremse Ja
Softwarebasierte Endlagen Ja
Uberlastschutz Ja
Temperaturiberwachung (nicht bei CAN-Bus-Option) Ja
Temperaturkorrektur Ja
Spannungsiberwachung Ja

Zulassungen

CE, UKCA, RoHS, REACH (EU)

1) Die Geschwindigkeit ist lastunabhangig und je nach verwendeter Steuerungsoption konstant oder einstellbar.

2) Diese Schutzart gilt nur bei Anschluss eines passenden Gegensteckers am Steuersignal-Anschluss im Aktuator-Gehause..

Aktuator-Gewicht

Mas- Bestell-Hublange (S) [mm]

se 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 [1000 10501100 [ 1150 | 1200
[ka] | 1191124129135 14,0]|14,5]|150]15,6 | 16,1|16,6|17,1|17,7|18,2]|18,7119,2(19,8120,3(20,8]21,3|121,9|22,4]|22,9|23,4
[lbs] |26,1]27,3|28529,7]30,8(32,0]33,1]|343|354|366|37,8|39,0|40,1|41,3|42,4)|43,6|44,7|459)|47,0(48,2]|49,4]506 |51,7

Zusétzl. Gewicht fiir die Optionen StoRdampfer, man. Bremsfreigabe und Handhilfsbetatigung

[kd] 1,16/0,71

[Ibs] 2,56/1,56
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8.2 Einschaltdauer

Die maximale Einschaltdauer ist abhangig von der Last und der Umgebungstemperatur. Die folgende
Tabelle gilt fir 25 °C. Bei niedrigeren Temperaturen steigt die Einschaltdauer, bei héheren Temperaturen

sinkt sie.
Einschaltdauer
100
Ny
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8.3 Bestellschliissel

Bestellschliissel
Position 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Beispiel | XD24 | B055- | 0200 LXX - M M S N
1. Aktuatortyp und Versorgungsspannung 4. Electrak Modular Control System — Optionen()
XD24 = Electrak XD, 24 VDC LXX = Niederstrom-Motorschaltung + Geschwindigkeitssteue-
XD48 = Electrak XD, 48 VDC rung + Ausg.
Kraftrlickfihrung®
2. Dyn. Tragzahl, Geschwindigkeit und max. Hublange LXP = LXX + Positionsriickfuhrungs-Ausgang
B055-= 5,5 kN bei 75 mm/s, 1200 mm LLX = LXX + Endlagen-Ausgangssignale
B080-= 8,0 kN bei 50 mm/s, 1200 mm LLP = LXX + Positionsruckfiihrung + Endlagen-
B160-= 16 kN bei 25mm/s, 1000 mm ausgange
B200-= 20 kN bei 20 mm/s, 800 mm PLS = LXX + Positionsruickfihrung + programmierbare
B250-= 25 kN bei 16 mm/s, 650 mm Software-Endlagen
COO = CANopen® + Drehzahlregelung (inkl. Diagnosen,
3. Bestell-Hublénge () () Positionsriickfiihrung, Uberlastanzeige sowie statische
0100 = 100 mm und dynamische Kraftriickfiihrung)“
0150 = 150 mm CNO = CAN-Bus SAE J1939 + Drehzahlregelung (inkl.
0200 = 200 mm Diagnosen, Positionsriickfiihrung, Uberlastanzeige
0250 = 250 mm sowie statische und dynamische Kraftriickfihrung)®
0300 =300 mm
0350 = 350 mm 5. Optionale manuelle Bremsfreigabe und Handhilfsbetatigung
0400 = 400 mm — = keine manuelle Bremsfreigabe/Handhilfsbetatigung
0450 = 450 mm R = manuelle Bremsfreigabe und Handhilfsbetétigung
0500 = 500 mm
0550 = 550 mm 6. Hintere Adapteroption
0600 = 600 mm M = 16-mm-Querbohrung
0650 = 650 mm N = 16-mm-Gabel-Querbohrung
0700 = 700 mm H = Auflengewinde M20 x 1,5
0750 = 750 mm K = Kraftriickflihrungssensor, 16-mm-Querbohrung) (%)
0800 = 800 mm
0900 =900 mm 7. Vordere Adapteroption
0950 = 950 mm M = 16-mm-Querbohrung
1000 = 1000 mm N = 16-mm-Gabel-Querbohrung
1050 = 1050 mm H = Auflengewinde M20 x 1,5
1100 = 1100 mm P = Innengewinde M20 x 1,5
1150 = 1150 mm
1200 = 1200 mm 8. Adapter-Ausrichtung
S = Standard
M = um 90° gedreht
9. Mechanische StoRdampfung ()
N = ohne Dampfung
M = Dampfung
(1) Max. mégliche Hublénge je nach dynamischer Tragzahl, siehe Position 2.
(2) Weitere Hubléngen auf Anfrage. Bitte kontaktieren Sie den Kundensupport.
(3) Alle Electrak XD enthalten serienméaRig das Elektronische Uberwachungspaket.
(4) Fr die Kraftriickflihrung muss der Aktuator mit einem hinteren Adapter Typ K
ausgestattet sein.
(5) Die mechanische StoRdampfung ist nicht mit der Kraftrlickfiihrung kombinierbar.
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