WITTENSTEIN cyber motor

Industrietaugliches Kleinservoantriebssystem
Die zweite Generation

konnektiv

dynamisch
kompakt




Kataloge, CAD-Daten und Betriebsanleitungen
finden Sie in unserem Downloadcenter unter

https://cyber-motor.wittenstein.de/de-de/download/
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WITTENSTEIN | alpha
WITTENSTEIN alpha GmbH

Hochpréazise Servoantriebe und
Linearsysteme

WITTENSTEIN alpha entwickelt, pro-
duziert und vertreibt mechanische und
mechatronische Servo-Antriebssysteme flr
Bereiche, in denen ein Maximum an Pra-
zision erforderlich ist. Unsere Produkte
setzen weltweit immer wieder MaB3stabe.

Unser Produktportfolio haben wir in vier
Segmente gegliedert, um so applikati-
onsindividuellen Ansprichen gerecht zu
werden: In den Segmenten Premium und
Advanced fokussieren wir uns auf Tech-
nologie und Performance, wahrend in
den Value- und Basic-Segmenten Preis
und bedarfsgerechte Leistung im Vorder-
grund stehen.
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WITTENSTEIN galaxie

WITTENSTEIN galaxie GmbH
Uberlegene Getriebe und
Antriebssysteme

Das Unternehmen WITTENSTEIN galaxie
entwickelt, produziert und vertreibt radikal
innovative Getriebe und Antriebssyste-
me, deren Uberlegenheit auf einem véllig
neuen Wirkprinzip basiert. Mit unserem
einzigartigen Knowhow sind wir auf dem
Gebiet der rotativen mechatronischen
Antriebstechniken weltweiter Technolo-
gieflhrer.

Unsere Innovationen ermoglichen es un-
seren Kunden, ihre Maschinen und Anla-
gen mit bisher unerreichbaren Leistungs-
parametern zu realisieren. Das hilft ihnen,
im Wettbewerb auch in Zukunft vorn zu
sein. Darlber hinaus tragen wir mit un-
seren Losungen dazu bei, dass Produkte
besonders ressourcenschonend und effi-
zient hergestellt werden kénnen.
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WITTENSTEIN | cyber motor
WITTENSTEIN cyber motor GmbH
Hochdynamische Servomotoren und
Antriebs-Elektroniken

WITTENSTEIN cyber motor entwickelt,
produziert und vertreibt technologisch
hochwertige Servomotoren mit anspruchs-
vollen Antriebselektroniken sowie kom-
plette mechatronische Antriebssysteme
mit héchster Leistungsdichte. Speziell

bei Sondermotoren fur Ultrahochvakuum,
radioaktive Umgebung und Hochtem-
peraturbereich besitzen wir eine heraus-
ragende Expertise.

Bei individuellen Projekten setzen wir

auf eine enge Partnerschaft mit unseren
Kunden. Im Entwicklungsprozess tau-
schen wir uns aus, lernen voneinander
und kommen gemeinsam auf neue Ideen.
Die Losungen, die dabei entstehen,
helfen unseren Auftraggebern, sich vom
Wettbewerb zu differenzieren.
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WITTENSTEIN motion control

WITTENSTEIN motion control GmbH
Antriebssysteme flr extremste
Umweltanforderungen

L attocube

WITTENSTEIN group

attocube systems AG
Nanoprazise Antriebs- und
Messtechniklésungen

WITTENSTEIN motion control entwickelt,
produziert und vertreibt aus Servomotoren,
Getrieben, Elektronik und Software
kundenspezifische Systeme fir besonders
kritische Umweltbedingungen. Unsere
Entwicklungskompetenz sowie die hohe
Fertigungstiefe der Komponenten stellen
sicher, dass unsere Technologien die
Anforderungen unserer Kunden erfullen.

Unsere innovativen Ldsungen fokussieren
wir auf Felder, in denen Hochstleistung,
Robustheit und Zuverlassigkeit entschei-
dend sind — die Luftfahrt, der Defense-
Bereich, Simulator-Anwendungen sowie
Subsea. Realtime Sicherheitssoftware
rundet unser Portfolio ab.

attocube entwickelt, produziert und
vertreibt Antriebs- und Messtechnik fur
anspruchsvollste Nanotechnologie-
Anwendungen. Die Produktpalette reicht
von Nanoantrieben und kompletten Mikro-
skopsystemen bis zu innovativen Sensorik-
L&sungen, die bisherige Messtechnik in
Préazision, Schnelligkeit und Kompaktheit
bei weitem Ubertreffen und auch unter
Extrembedingungen eingesetzt werden
koénnen.

Jahrelange Erfahrung und Expertise so-
wohl im wissenschaftlichen als auch im
industriellen Marktsegment munden in
ein Portfolio, das mit hdchster Prézision
und Anwenderfreundlichkeit begeistert.
Die weit Uberlegene Technologie revoluti-
oniert bestehende Anwendungen und
sichert unseren Kunden nachhaltige
Wettbewerbsvorteile.

@& baramundi

WITTENSTEIN group

baramundi software GmbH
Sicheres Managen von IT-Infrastruktur
in BUro und Produktion

baramundi' ——
Management Suite

baramundi ermoglicht Unternehmen und
Organisationen weltweit das effiziente,
sichere und plattformUbergreifende
Management von vernetzten Endgeréten
im Bereich IT und Manufacturing. Die
Management Suite bietet unseren Kunden
ein ganzheitliches, zukunftsorientiertes
Unified Endpoint Management.

baramundi ist Vorreiter im Bereich des
Unified Endpoint Managements der
vernetzten Produktion. Diese Losung
entwickeln wir in enger Zusammenarbeit
mit dem Digitalization Center von
WITTENSTEIN.



WITTENSTEIN cyber motor GmbH

Umfassendes Produkt Know-how

- Rotative und lineare Servomotoren
und Servoaktuatoren
- Antriebs-Elektroniken
- Mechatronische Antriebssysteme
Servomotoren

L&sungen nach Mal3

- Kundenspezifische Losungen mit maximalem
Kundennutzen

- Wir handeln ganzheitlich und betreten gerne Neuland

- Von der Konzeption Uber die Entwicklung
zur Produktion und Qualifikation bis hin zur
Serienlieferung

Entwicklung und Produktion
in Deutschland

- Stark ausgepragtes Entwicklungsteam
mit tiefgreifenden Kompetenzen

- Hohe Fertigungstiefe einschlieBlich eigener Wickelei
und zertifizierter Prufstande

- Héchste Qualitat durch innovative und beherrschbare
Prozesse

Antriebs-Elektronik

WITTENSTEIN - Einsatz ohne Grenzen

Verpackung Pharma und Food Montage- und Messtechnik Handling und Robotik




Unsere Kernkompetenzen

Kompetentes Projektmanagement

- Anfertigung von Studien zur Machbarkeit
komplexer Antriebsaufgaben

- Definierter Produktentstehungsprozess
begleitet von zertifizierten Projektmanagern

- Zertifiziert nach DIN EN ISO 9001

Von Standardindustrie bis zu
rauen Umgebungsbedingungen

_ - Hohe und tiefe Temperaturen
Mechatronische Systeme - Radioaktivitat
- Vakuum

- Druck
- Explosionsfahige Atmospharen
- Reinraum

Erprobung, Zulassung
und Zertifizierung

-CE

- UL

- IECEx (ATEX)
- EHEDG

Intralogistik Halbleiter- / Elektronikfertigung Elektromobilitat Ol- und Gasexploration




Ein Plus
an Performance:

Kleinservoantriebssystem

weitergedacht.
| Konnektivitat
| Multi-Ethernet-Variante fir maximale
Flexibilitat und mit einer Vielfalt von
echtzeitfahigen Feldbusschnittstellen
| Flexibilitat

| Baukastenprinzip ermdéglicht
vielfaltige Losungen fur
unterschiedlichste Applikationen



| Kompaktheit

| BaugréBe der zweiten Reglergeneration
um etwa 30 % verringert

| Dynamik

| Realisierung von kurzen Zykluszeiten
dank massentragheitsoptimierter Motoren,
dezentraler Regelungsintelligenz
und einer hohen Uberlastfahigkeit

| Prazision

| Einsatz von Absolutwertegebern mit
einer Aufldsung von 12 Bit in Verbindung
mit einer hohen Stromauflésung von 14 Bit
sorgt fur eine hochgenaue Regelung

9l



Kleinservoantrielbssystem
Eine Fulle von Moglichkeiten

Ein Plus an Performance
hinsichtlich Konnektivitat,
Kompaktheit und Konfig-
urierbarkeit garantiert die
zweite Generation des
industrietauglichen Klein-
servoantriebssystems von

WITTENSTEIN cyber motor:

Das System liberzeugt in jeglicher Hinsicht.

Die cyber® simco® drive 2 Servoregler sind um die 30 %
kompakter als die Vorgangerversion und bieten mit
ihrer Multi-Ethernet-Schnittstelle maximale Konnektivitat.
AuBerdem punkten sie mit CIP-Sync-Echtzeit-Funktio-
nalitat, dezetraler Intelligenz und STO-Sicherheitsfunktion.
Diese Regler haben auch die Realisierung des Kompakt-
antriebssystems cyber® dynamic system moglich
gemacht. Die motorintegrierte Ausfliihrung tUberzeugt
durch die dezentrale Intelligenz direkt an der Achse
und sorgt fUr Platzersparnis im Schaltschrank.

Die Servomotoren der cyber® dynamic line und das
Kompaktantriebssystem cyber® dynamic system gibt
es optional auch mit Multiturn-Encoder (BG32/40),
Haltebremse (BG40), Getriebe oder Spindeltrieb.

All das bietet Ihnen neue Freiheiten bei der Maschinen-
konzeption.

konnektiv

Flexible Schnittstellen, intelligente
Software- und Technologiefunk-
tionen und die Anbindungsmog-
lichkeit an ganz unterschiedliche
Steuerungen machen das Kleinan-
triebssystem zum Multitalent bei Systems.
der Prozessgestaltung.

dynamisch

Massentragheitsoptimierte Motoren,
eine hohe Stromauflésung und
abgestimmte Regelparameter
ermoglichen eine hochgenaue

und dynamische Regelung des

kompakt

Miniatursierung ist ein fester
Bestandteil in der Produkt- und
Entwicklungsstrategie von
WITTENSTEIN cyber motor.
Drehmomentdichte Servomotoren
mit einem Durchmesser von 17 mm
und die dezentrale Einsatzmaoglich-
keit der Elektronik flr Platzerspar-
nis im Schaltschrank sind nur einige
Aspekte des Systems.



Das Kleinservoantriebssystem auf einen Blick:

Servoregler —

cyber® simco® drive 2

Die Servoregler punkten mit einer Multi-Ethernet-Schnittstelle,
CIP-Sync-Echtzeit-Funktionalitat, dezentraler Intelligenz sowie

STO-Sicherheitsfunktion. Sie sind wahlweise mit der Schutzart
IP20 oder IP65 in einer sehr kompakten Bauform verflgbar.

Kompaktantriebssystem —
cyber® dynamic system

Die motorintegrierte Variante bietet eine Multi-Ethernet-Schnittstelle
und Uberzeugt durch dezentrale Intelligenz direkt an der Achse.
Wahlweise ist das System mit verschiedenen Geber-Varianten sowie
Planetengetrieben, Kugelgewindetrieb und Haltebremse verfligbar.

Servomotoren und Aktuatoren -
cyber® dynamic line

Die industrietauglichen Servomotoren sind die professionelle Wahl
fir dynamische Applikationen mit begrenztem Bauraum. Mit hoch-

wertigem Edelstahlgehduse und Absolutwertgeber (Singleturn

oder Multiturn) ausgestattet, bietet die Motorenbaureihe héchste
Zuverlassigkeit und Prazision. Wahlweise kénnen die Servomotoren
mit einer Haltebremse, Planetengetriebe oder Kugelgewindetrieb
ausgestattet werden.

Mehr Informationen

zum Kleinservoantriebssystem



https://cyber-motor.wittenstein.de/de-de/kleinservoantriebssystem/

Kleinservoantrielbssystem
Konnektiv auf allen Ebenen

Die Servoregler der cyber® simco® drive 2 Baureihe
und das Kompaktantriebssystem cyber® dynamic
system sind mit den flexiblen Feldbusschnittstellen
EtherCAT, PROFINET RT / IRT, EtherNet/IP CIP
Sync, Sercos Ill, CANopen und TCP/IP offen fiir die
Anbindung an ganz unterschiedliche Steuerungen.

Die Multi-Ethernet-Schnittstelle der cyber® simco® drive 2
Servoregler und des Kompaktantriebssystems cyber®
dynamic system setzen in diesem Marktsegment den
neuen Benchmark. Sie ermdglicht es dem Anwender

— mit ein und derselben Hardware — frei zwischen den
Feldbusvarianten EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP

CIP Sync und SERCOS Ill zu wahlen. Dies gewéhrleistet

Steuereinheit

cyber® simco® drive 2
mit Schutzart IP20

cyber® dynamic line cyber® kit line

112

cyber® simco® drive 2
mit Schutzart IP65

cyber® dynamic line cyber® kit line

bewahrte, einfache und echtzeitfahige Konnektivitat an
unterschiedlichste Steuerungsumgebungen.

Ein und dieselbe Hardware bedeutet auch ein und dieselbe
Materialnummer. Das heiBt, dass das Multi-Ethernet
Alleinstellungsmerkmal die sonst Ubliche Variantenvielfalt
reduziert. Dies wiederum vermeidet Kosten und Aufwand
in der elektrischen Konstruktion, in der Beschaffung,

bei der Artikeladministration sowie bei Inbetriebnahme,
Service und Wartung.

Profitieren Sie dariiber hinaus von einer
OPC UA-Schnittstelle fiir einen plattform- und
herstellerunabhéangigen Datenaustausch.

cyber® simco® drive 2

R )
mit Schutzart IP65 Cybepcviamictsysten

@

cyber® iTAS® system cyber® kit line

Mehr Informationen zum
cyber® iTAS® system 2



https://cyber-motor.wittenstein.de/de-de/produkte/servoantriebssysteme/integrierte-systemloesungen/cyber-itas-system-2/

Feldbusschnittstellen

- PROFINET RT/IRT Schnittstelle unterstitzt Applikationsklassen 1, 3, 4
) - Einfachste Einbindung in die SIEMENS-Software
;%%%?QD (TIA Portal/ SIMOTION Scout) Uber das PROFIdrive Antriebsprofil
- Nutzung aller Standard-Technologieobjekte von SIEMENS
- Einfachste Konfiguration durch bereitgestellte GSDML-Datei — vereinfachte Achskonfiguration
- Abweichung im Buszyklus von maximal 1 ps bei PROFINET IRT

- Industrietaugliches Antriebssystem zur Anbindung an die Rockwell Steuerung
- Realisierung unterschiedlicher Applikationen mit Zykluszeiten bis zu 1 ms
Ethern\\\et/IP - Einfache Inbetriebnahme und vollstandige Nutzung der Rockwell Steuerung sparen Zeit und Kosten —
kein zusatzliches Know-how notwendig
- Vorgefertigte Add On Instructions zur Realisierung unterschiedlicher Applikationen

- Feldbusschnittstelle EtherCAT (CoE) zur Anbindung des Reglers an eine Beckhoff Steuerung -
die verwendeten Parameter gleichen damit dem CANopen-Standard

— - Zeiteinsparung und easy to use dank File over EtherCAT: Laden von Files Uber den EtherCAT-Bus von
EtherCAT@‘- der Steuerung direkt auf den Regler. Daten kdnnen an beliebig viele Regler im Netzwerk gleichzeitig
verteilt werden, z. B. bei Firmwareupdates keine zuséatzliche Verdrahtung, Nutzung des vorhandenen
Know-hows

- Uber das Antriebsprofil FSP Drive lassen sich synchrone Bewegungsprofile mit geringer Zykluszeit
sSercos und Jitter realisieren
the automation bus - Es kdnnen die gewohnten Achsbausteine und Technologiefunktionen der Schneider Electric Steuerung
genutzt werden, wodurch die Einbindung und Konfiguration der Servoregler besonders einfach ist.

- Einbindung des Reglers mit CANopen nach dem Protokoll-Standard 402
Cﬂﬂopen - Realisierung einer Vielzahl von Betriebsarten, z. B. Profile Position, Profile Velocity, u.v.m.
- Héchste Flexibilitat zur Prozessgestaltung durch ein dynamisches PDO-Mapping: Prozessdaten kénnen
selbst wahrend der Laufzeit Uber das dynamische PDO-Mapping gedndert werden

- Parametrierung von n-Achsen Uber die TCP/IP Schnittstelle
TCPIJ/IP (ohne Verbindung jedes einzelnen simco® drive mit einem PC)
- Wegfall von Verkabelungsaufwand

Industrie 4.0-Schnittstellen

- OPC UA (Open Platform Communications Unified Architecture) flr einen plattform- und
herstellerunabhangigen Datenaustausch
- offener Schnittstellenstandard fUr eine zuverlassige, sichere und serviceorientierte Architektur
RS - optimale industrielle Kommunikation von der Fertigungsebene bis in das Produktionsplanungs-
Foumop AT o und ERP-System oder in die Cloud
- optionaler OPC UA Server in Verbindung mit den Feldbusvarianten PROFINET und Ethernet/IP erhéltlich
- UPC UA Funktionen: Asset Management, Statusanzeige und Single Axis Motion

131
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Kleinservoantriebssystem
Software MotionGUI 2

Intuitive FUhrung bei Inbetriebnahme und im Betrieb

Die grafische Benutzerschnittstelle MotionGUI 2 gefUhrt werden. Diagnose-Routinen und das Ereignis-
fuhrt den Anwender intuitiv wahrend der Inbetrieb- logging werden mittels Zeitstempel realisiert. Dadurch
name und im Betrieb des Antriebssystems. koénnen ein Condition Monitoring sowie Integrations- und
Wartungsarbeiten effizient und zeitsparend realisiert
Uber verschiedene Funktionen kénnen Diagnosen, Opti- werden — jederzeit sichtbar in der Software MotionGUI 2.

mierungen und die Parametrierung des Antriebes durch-

Fernwartung Uber MotionGUI 2

- MotionGUI 2 kann Uber TCP/IP
Kommunikation zur Fernwartung genutzt
werden

- Durchfihrung von Analysen und Diagnosen
im eingebauten Zustand
(z. B. bei Maschinenstillstdénden)



Diagnosefunktionen

- Oszilloskop Funktion
Analyse von Applikationen und
Bewegungsablaufen Uber die
Oszilloskop Funktion — auch im
Offline Betrieb moglich

- Fehler und Warnung
Logging der Fehler und
Warnungen zur schnellen
Problembehandlung -
Speicherung der Fehler in der
Fehlerhistorie

Fahrauftrage

- Erweiterte Fahrsatztabelle mit
sy I (] ][] o) »dezentraler Intelligenz® zur indivi-

‘ Leistung 4m | ) Fahrauftrige S duellen Modifikation und fle-
NNNNNN ey | e ——

xiblen Programmierung der
Applikation

- Einfache Erstellung von
Fahrauftragen mit reduziertem
Programmieraufwand flir den
X z Fahrzeugbauer

W X ‘ e - Auch komplexe Einzelachsbewe-

: gungen, wie z. B. Greifvorgange
| oder die Ansteuerung von

S Hubmodulen, kénnen dezentral

e e e generiert und ausgefuhrt werden
. ‘ - Bei mehreren synchronisier-

,,,,, — S S— e T ten Achsen: Bewegungen

#F[F F|FF F e nF|FF | ElF e F s eeFFE|Frp

wslw x| 2[a]e]z]s 5]s = 5]z a]e]e]<]n o]~ ]o <]o

koénnen gleichzeitig tber ein
Synchronisierungssignal der
Steuerung gestartet werden

- Realisierung von Stand-Alone
L&sungen durch die Einsparung
der Steuerung

151
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Kleinservoantrielbssystem
Losungen fur komplexe Antriebsaufgalben

1
| Abfiillen

Exakte Abflllung mit servomotorisch
gesteuerten Fullventilen durch flexible
Regelung des Fullvolumens.

Positionieren — :
Positionierung von empfindlichen ?g -

Bauteilen mit hdchster Genauigkeit ﬁ
-

und Dynamik. .




1

| Verstellen

Hochprézise und dynamische Servo-
motoren flr eine automatisierte und
prozessuberwachte Format- oder
Ventilverstellung.

Kleben und Dosieren

Burstenlose Servomotoren mit einem
HochstmaB an Zuverléassigkeit fr
anspruchsvolle und prazise Klebe- und
Dosiersysteme.

|
1 Greifen

Servoelektrische Greifer mit hoher
Leistungsdichte und minimalem
Gewicht fur anspruchsvolle Pick
& Place Anwendungen.

1

| Messen und Prifen

Gerauscharme und zuverlassige
Antriebe fur innovative mess- und
priftechnische L&sungen mit Eignung
fUr den industriellen Einsatz.

171
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Anwendungen
in der Praxis

Exaktes Dosieren von FlUssigkeiten fur
Prozesssicherheit und Produktqualitat

,Die wiederholbare Genauigkeit der
Dosierung ist sowohl aus Prozess-
sicherheit als auch mit Blick auf die
Produktqualitat enorm wichtig.”

Hubert Rypalla, Projektleiter

Kunde:
Harro Hofliger GmbH aus Allmersbach

Branche:

Hightech-Verpackungsanlagen, Prozessldsungen
und Services fur Pharma- und Medizintechnik,
Chemieindustrie, Nahrungsmittel- und Consumer-
Goods-Branche

Aufgabenstellung:

Die Aufgabe war anspruchsvoll: In einer Produkt-
formungsmaschine fiir Sptimittelpads der Harro Hofliger
GmbH sollten Flussigkeiten mit wechselnder Viskositat
exakt und prozesssicher in Pads dosiert werden — bis zu
sechs Millionen Mal pro Tag.

Lésung:

Um diese Herausforderung zu l6sen, setzten die
Entwickler von Harro Hoéfliger auf korrosionsbestandige
Kleinservoantriebssysteme in Volledelstahl-Ausfihrung.
Auch deren kompakte, platz- und gewichtssparende
BaugréBe Uberzeugte auf Anhieb. Zudem bietet ein in
den Antriebsverstarker integrierter Webserver standige
Konnektivitat, um flr Optimierungs- oder Servicearbeiten
auf die Dosierstationen und jeden einzelnen Dosierantrieb
zugreifen zu kénnen.

Beschreibung:

In zwei Dosierstationen der Produktformungsmaschine
fir Spulmittelpads kommen Inox-Kleinservoantriebe der
cyber® dynamic line in BaugréBe d40 (AuBendurchmesser
in mm) und Ubersetzung i=30,67 sowie kompakte



Servoregler der cyber® simco® line SIM2010D in Schutzart
IP20 mit ProfiNet-Schnittstelle zum Einsatz. Die Wahl fiel
auf Volledelstahl, weil die Spulmittelsubstanzen bei einem
Produktaustritt korrosiv auf Oberflachen einwirken und die
Anlagen zudem von auBen gereinigt werden. Verbunden
sind die Antriebe und Regler mit integrationsfreundlicher
und schleppkettentauglicher Einkabeltechnik.

Besonderheit:

Die hohe Stromauflésung des Servoreglers ermdglicht es,
die massentragheitsoptimierten Kleinservomotoren dyna-
misch und hochgenau anzusteuern. Diese wirken unmit-
telbar auf die Dosierschnecken, die dadurch ihrerseits bei

—

u.
Dynam'\sch und ggn'a .
\I\I'\ederho\bave P‘YaZ\S\ .
Prozesss'\cherhe\t. J\

einer Fullmenge pro Pad von wenigen Gramm eine hohe,
wiederholbare Dosierprazision gewahrleisten.

Die Verfugbarkeit von Motor und Regler aus einer Hand
gewahrleistet jederzeit technisch optimale Lésungen oh-
ne Schnittstellenrisiken — und das auch in anderen Appli-
kationen, unter anderem bei der Pulverdosierung oder
als Antriebslésung zum Aufschrauben von Verschluss-
kappen. Unabhangig vom jeweiligen Einsatzfall und Auf-
stellungsort der Maschine kdnnen sich der Maschinen-
bauer und seine Endkunden auf den globalen Support
durch das Servicenetz von WITTENSTEIN verlassen.
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Anwendungen

INn der Praxis

Leicht, flexibel, kosteneffizient —
Greiftechnik einer neuen Generation

JAnders als z. B. die Pneumatik
ermdoglicht die Servotechnik,
verschiedene Linearpositionen
ohne mechanisches Umrusten
flexibel anzufahren. Das war fur
den Prozess entscheidend.

Michael Schneiderbauer, Produktentwicklung

Kunde:
FILL, Gurten, Osterreich

Branche:
Maschinen- und Anlagenbau

Aufgabenstellung:

Die Greiferspinne des 6sterreichischen Maschinen und
Anlagenbauers FILL ist ein innovatives Handlingsystem
fur das automatisierte Fertigen von CFK- und GFK-Bau-
teilen. Drei Ziele sollte die fertigungstechnische Prozess-
innovation auf jeden Fall erreichen: hdchste Flexibilitat
beim Greifen, deutliche Gewichtsreduzierung des End-
effektors und Kosteneffizienz bei Beschaffung und Betrieb
des Handlingsystems. Der Schichtaufbau und das Aus-
hérten der CFK- oder GFK-Bauteile sollten auf einem einzi-
gen Werkzeug realisiert werden. Dazu muss das Greif-
system unterschiedlich dimensionierte Composite-Zu-
schnitte und PU-Kerne aufnehmen, teilweise vorformen
und ablegen kdnnen.

Lésung:

FILL setzt in der neuen Handlingeinheit mehr als ein
Dutzend industrietaugliche Kleinservomotoren der Bau-
reihe cyber® dynamic line in BaugréBe 32 mit jeweils
einem cyber® simco® drive Servoregler in Schutzart IP20
ein. Entscheidend fur die Auswahl der Kleinservoantriebs-
systeme waren die kompakte Bauform und das geringe
Gewicht der Motoren sowie die Integrationsmaoglichkeit
der Servoregler in die PROFINET Feldbusumgebung

des Handlingsystems.




Beschreibung:

Durch den Einsatz von Carbonrohren fur die tragende
Struktur und den Kleinservomotoren von WITTENSTEIN
konnten eine Gewichtsreduktion von mehr als 50 % so-
wie eine signifikante Energieeinsparung erreicht werden.

Als mechatronische Komplettldsung wurde fur die Greifer-

spinne aufgrund der vorhandenen Siemens-Steuerung der
Servoregler cyber® simco® drive mit Feldbus-Integrations-

mdglichkeit und PROFINET-Interface gewahlt.

Dazu hat FILL den Kleinservomotor der Baureihe cyber®
dynamic line kombiniert. Die leichten und kompakten
Servomotoren flgen sich optisch gut ein und ermogli-
chen auBerst prazise Bewegungsablaufe, die flexibel und
unabhangig voneinander festgelegt und angepasst werden
kénnen.

Besonderheit:

Motor und Regler aus einer Hand — das war fur FILL
eindeutig die technisch optimale Lésung, denn durch die
aufeinander abgestimmten Systemkomponenten war-

en Schnittstellenrisiken von Anfang an ausgeschlossen.
Fir den Maschinenbauer, aber auch fur die Integratoren
und Endanwender, bringt die einfache Anbindung an die
vorhandene Siemens-Steuerung mit PROFINET eine ganze
Reihe von Vorteilen: Die Bedienung und Inbetriebnahme ist
mit der passenden Bediensoftware MotionGUI besonders
einfach und intuitiv. Uber verschiedene Funktionen kénnen
Diagnosen, Optimierungen und die Parametrierung des
Antriebes durchgeflhrt werden. Diagnose-Routinen und
das Ereignislogging werden mittels Echtzeituhr realisiert.
Dadurch kann ein Condition Monitoring ebenso unkom-
pliziert, schnell und zeitsparend durchgefuhrt werden wie
eventuelle Wartungsarbeiten.
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Anwendungen
In der Praxis

Prozessgenauigkeit beim Positionieren und
Dosieren von kleinsten Mengen

Aufgabenstellung:

FUr die Verarbeitung von ReaktionsgieBharzen wurde

ein Kleinservoantriebssystem mit besonderen Leistungs-
schwerpunkten gesucht: Gefordert war eine antrieb-
stechnische Komplettlésung, die hdchste Dosier- und
Wiederholgenauigkeit bei vollig unterschiedlichem Material-
verhalten im Verarbeitungsprozess gewahrleistet.

Lésung:

Das Performance-Paket aus cyber® simco® drive Antriebs-
verstérker und cyber® dynamic actuator R ermoglicht

es, die sehr heterogenen Einflussfaktoren sicher zu
bewaltigen.

Beschreibung:

Die Komplettlésung von WITTENSTEIN schopft das
Leistungspotenzial der Antriebsldsung optimal aus: Die
Servomotoren vom Typ cyber® dynamic line BaugréBe
40 arbeiten mit einem integrierten Planetengetriebe und
treiben die Exzenterschneckenpumpen so an, dass auch
kleinste Mengen im Mikroliter-Bereich exakt dosiert wer-
den kénnen. Die prézise Steuerung durch den Servoregler
cyber® simco® drive ermdoglicht auBerdem, Dosiermengen
individuell zu regeln und Mengentoleranzen zu minimieren.
So koénnen die Dosierergebnisse wiederholbar optimiert
werden — bei voller Prozesskontrolle zu jedem Zeitpunkt.

,Der Markt stellt immer hdhere

: : Besonderheit:

Anforderungen an die Dosier- und Der Servoregler cyber® simco® drive zeichnet sich mess-
Wiederholgenauigkeit.* technisch durch eine sehr hochaufldsende Stromregelung
und eine schnelle Strommessung aus. Dadurch kdnnen
auch bei variablen Verfahrgeschwindigkeiten der Portal-
achsen kleinste Mengen mit hoher Exaktheit befordert
Kunde: werden.

bdtronic GmbH aus Weikersheim

Markus Rieger, Vertriebsleiter Deutschland

Branche:
Anlagensysteme und Prozessldsungen
fUr Dosiertechnik und andere Spezialanwendungen



Optimale Systemldsung

Mehr Beispiele zu
Anwendungen finden Sie hier

mit dezentraler Steuerungseinheit

,Die Beratung aus einer Hand
macht unsere Projekte planungssicher.”

Joachim Walter, Geschéftsfihrung bei BeeWaTec AG

Kunde:
BeeWaTec AG aus Pfullingen bei Reutlingen

Branche:
Mini-FTS fUr die Fertigungs- und Lagerlogistik

Aufgabenstellung:

Der Hersteller von Fahrerlosen Transportsystemen suchte
nach einer maBgeschneiderten Antriebslosung flr sein
modulares Mini-Fahrzeug, das gestapelte Warenbehélter
transportiert.

Lésung:

cyber® iTAS® system mit TAS 004 plus cyber® simco® drive
IP20 und als ,perfect match“ cyber® dynamic actuator R in
BaugroBe 40 mit cyber® simco® drive 1P20.

Beschreibung:

Durch die individuelle Auswahl der Motor-Getriebe-Einheit
in Kombination mit der passenden cyber® simco® drive
Elektronik konnen extrem unterschiedliche Leistungsbereiche
abgedeckt werden. Der Servoregler cyber® simco® drive
kommt bei BeeWaTec auBerdem als dezentrale Steuerungs-
einheit fur die Handhabungseinrichtungen auf den Fahr-
zeugen zum Einsatz und ist intelligent abgestimmt auf die
drehmomentstarken Kleinantriebe der cyber® dynamic line.
Beide Antriebslésungen aus einer Hand zu beziehen, war
fur BeeWaTec ein entscheidendes Argument.

Besonderheit:

Eine besondere Anforderung beim BeeWaTec-Mini-Fahr-
zeug ist der Transport von Gesamtgewichten bis 150 kg,
die nicht nur gezogen, sondern auch im Fahrzeug gek-
lemmt werden mussen. Ermdéglicht wird dies durch die
innovative Losung fir den Klemmaktuator im Fahrzeug:
Gesteuert wird das Klemmen dezentral Gber den Servo-
regler cyber® simco® drive. Zu dessen Anbindung an den
Fahrzeugrechner dienen digitale Ein- und Ausgange — die
aufwandige Umsetzung mit einer Feldbusschnittstelle ent-
fallt. Fur das Klemmen hat BeeWaTec einen Motion Task
erstellt. Dieser ist Teil des intuitiven Benutzerinterfaces
MotionGUI und im cyber® simco® drive hinterlegt. Der
Motion Task enthalt in Listenform alle fiir das Klemmen
notwendigen Parameter.
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cyber® simco® line

Servoregler

Platzsparende Installation
Anreihbarkeit und
anwenderfreundliche Steckerbelegung

Drehmomentregelung
Hochgenau und dynamisch

In Kombination mit verschiedenen Servomotoren und
Servoaktuatoren ist der cyber® simco® drive 2 die ideale
Lésung fir schnelle und prazise Verfahr- und Positionier-
aufgaben. Mit einer Dauerleistung von bis zu 750 W und
einer kurzzeitigen Spitzenleistung von 1,5 kW kann der

Bauraumeinsparung
bis zu 30 %

Vielfdltige Feldbusschnittstellen

und dezentrale Intelligenz

- Multi-Ethernet-Variante

- Echtzeitfahige
Feldbusschnittstellen

- Vielféltige Geberschnittstellen

- SPS-Funktionalitat

Schutzart
IP20 / IP65

Weitbereichseingang
12-60 V,,

Integrierte Sicherheitsfunktion
STO nach SIL3/PL e

Elektronisches Typenschild
Automatische und sichere Parametrierung
des Motors

Regler fur hochgenaue Anwendungen, z.B. in der
Werkzeugmaschinenindustrie, in der Elektronikindustrie
oder in der Verpackungsbranche eingesetzt werden — als
Schaltschrank-Variante mit Schutzart IP20 oder dezentral
mit Schutzart IP65.

cyber® simco® line - Servoregler
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| Konnektivitat

Der cyber® simco® drive 2 Regler ist mit einer Multi-
Ethernet-Schnittstelle verfigbar und ermdéglicht mit ein und
derselben Hardware — frei zwischen den Feldbusvarianten
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP CIP Sync und Sercos

[l zu wéhlen. Optional ist eine Variante mit CANopen er-
héltlich. Dieses Merkmal gewahrleistet bewdahrte, einfache
und echtzeitfahige Konnektivitat an unterschiedlichste
Steuerungsumgebungen. Die Multi-Ethernet-Version
reduziert zudem die sonst Ubliche Variantenvielfalt und ver-
meidet hohen Aufwand in der elektrischen Konstruktion,

in der Beschaffung, bei der Artikeladministration sowie

bei Inbetriebnahme, Service und Wartung. Profitieren Sie
darUber hinaus von einer OPC UA-Schnittstelle fir einen
plattform- und herstellerunabhangigen Datenaustausch.

1
| Flexibilitat

Die Multi-Ethernet-Variante bei der simco® drive 2 Baureihe
bietet einen groBen Umfang an Flexibilitat bei der Auswahl
der benotigten Schnittstellen. Darliber hinaus stehen ver-
schiedene Leistungsklassen zur Verfligung, welche pass-
genau entsprechend der Applikation ausgewahlt werden
kénnen. Die flexible Programmierung von Fahrsatzen und
das Portfolio von IP20 und IP65 Varianten ermdéglicht
enorme Freiheiten bei der Maschinenkonzeption fur
Schaltschrank- oder dezentrale Anwendungen.

| Dynamik und Prazision

Dynamik und Prézision sind zwei weitere Merkmale, die
die cyber® simco® drive Regler ausmachen. Die echtzeit-
féahige und taktsynchrone Ethernet-Kommunikation, die
hohe Stromauflésung von 14 Bit und eine Schaltfrequenz
von 16 kHz ermdglichen eine hochgenaue Drehmoment-
regelung bei komplexen Motion-Control-Anwendungen.

1

| Intelligenz

simco® drive ,denkt“ vor und mit. Integration, Inbetrieb-
nahme, Bedienbarkeit, Konfiguration, Kommunikation: Bei
der cyber® simco® line ist alles auf Einfachheit, Intuition
und Effizienz ausgelegt.

Die automatische Motorparametrierung dank elektronisch-
em Typenschild und die integrierte SPS-Funktionalitat
belegen dies unter anderem. Das spart Zeit und Geld —
und ist mehr als clever.

|
| Sicherheit und Robustheit

Industrietauglich — mit diesem Begriff l1asst sich die
Kombination aus robustem Design und integrierter
Sicherheit am besten beschreiben. Mit der integrierten
Safety-Funktion STO (Safe Torque Off) erflillen alle
Reglervarianten Sicherheitsanforderungen geman SIL3 /
PL e. AuBerdem besitzen die Antriebsregler versorgungs-
seitig einen 12 bis 60V, Weitbereichseingang, wodurch
sie etwaige Schwankungen der Spannungsquelle kompen-
sieren kdnnen.

Zudem stehen die Regler mit der Schutzart bis IP65 zur
Verfligung und eignen sich so auch fur anspruchsvolle
Einsatzbedingungen.

1

| Kompaktheit und Einfachheit

Die cyber® simco® drive 2 Regler Uberzeugen mit ihrem
kompakten Design. Diese Baureihe ist um 30 % kompa-
kter als die Vorgangerversion und ermoglichen mit den
nach vorne angeordneten Anschlusselementen einfache
Steckerbelegungen. Somit ist auch eine Anreihbarkeit der
Regler im Schaltschrank mdglich, welche Platz einspart
bzw. Ldsungen fUr engste Einbauverhéltnisse bietet.

konnektiv - intelligent - sicher
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cyber® simco® drive 2

P20

Leistungsvariante SIM2007 ‘ SIM2015
(Lot Logic/ STO Vo +12....60

Bemessungsstrom A 7,5 15
Maximalstrom Ay 15 30
g:?zg*i\‘;:‘:)”g W 375 750
Pé':ﬂ"g‘:/':)smng w 750 1500
Kommunikation - EtherCat, PROFINET RT/IRT, EtherNet/IP CIP Sync, Sercos Ill, CANopen
Geberschnittstellen - EnDat 2.2, BiSS-C, SSI, Resolver, Sin/Cos-Encoder
Inbetriebnahme - usB

Digitale Eingange - 4

Digitale Ausgénge - 2

Sicherheitsfunktion - STO nach SIL 3

Bremsenansteuerung - ja

Bremschopper - integriert, Anschluss Bremswiderstand mdglich
Technologiefunktionen = Motion Task

Gewicht kg 0,36

Umgebungstemperatur °C 0..45

Schutzart IP 20

Zulassung - NRTL, CE, Funktionale Sicherheit
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Nummer ‘ Funktion ‘ Steckverbinder am Gerat
X1 Spannungsversorgung Dinkle 5EHDVC-04PL (wird mitgeliefert)
X2 Optionale Hilfsspannung Logik und STO Dinkle ECH350V-03PL (wird mitgeliefert)
X3 Resolver- / Sin/Cos-Encoderschnittstelle SUB-D 9-polige Buchse
X4 Encoderschnittstelle SUB-D 15-polige Buchse
X5 Diagnoseschnittstelle USB Mini USB-B Buchse
X6 Feldbusschnittstelle Input RJ45 Buchse
X7 Feldbusschnittstelle Output RJ45 Buchse
X8 Digitaleingdnge und -ausgéange Dinkle 0225 (wird mitgeliefert)
X9 Anschluss Temperatursensor Motor und Bremse Dinkle 0159 (wird mitgeliefert)
X10 Motor (U, V, W, PE) Dinkle 5EHDVC-04PL kodiert (wird mitgeliefert)

Schirmklemme als Zubehor erhéltlich (siehe Seite 88)
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cyber® simco® drive 2

IPG5

Leistungsvariante SIM2007 ‘ SIM2015
Loaing ! Logie/ STO Vor +12... 60

Bemessungsstrom Ay 7,5 15
Maximalstrom A 15 30
21)2?2;;5::;19 W 375 750
?S;"g":}'j)smng w 750 1500
Kommunikation - EtherCat, PROFINET RT/IRT, EtherNet/IP CIP Sync, Sercos Ill, CANopen
Geberschnittstellen - EnDat 2.2, BiSS-C, SSI, Resolver, Sin/Cos-Encoder
Inbetriebnahme - usB

Digitale Eingange - 4

Digitale Ausgange - 2

Sicherheitsfunktion - STO nach SIL 3

Bremsenansteuerung - ja

Bremschopper - integriert, Anschluss Bremswiderstand mdéglich
Technologiefunktionen = Motion Task

Gewicht kg 0,62

Umgebungstemperatur °C 0..55

Schutzart P 65

Zulassung - NRTL, CE, Funktionale Sicherheit
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Nummer ‘ Funktion Steckverbinder am Gerat
X1 Spannungsversorgung (inklusive optionale Hilfsspannung Logik / STO) Intercontec, itec 915, 9-polig, Stecker
. CAN: M12 5-polige Buchse A-kodiert
2 Fetloussemiisicle Quisui Ethernet-basiert: M12 4-polige Buchse D-kodiert
. CAN: M12 5-poliger Stecker A-kodiert
X3 Feldbusschnittstelle Input Ethernet-basiert: M12 4-polige Buchse D-kodiert
X4 Diagnoseschnittstelle USB M12 4-polige Buchse A-kodiert
X5 Digitaleingdnge und -ausgénge M12 8-poliger Stecker A-kodiert
X6 Resolver- / Sin/Cos-Encoderschnittstelle M12 8-polige Buchse, A-kodiert
X7 Encoderschnittstelle M12 12-polige Buchse, A-kodiert
X8 Motor (U, V, W, PE, Anschluss Temperatursensor Motor und Bremse) Intercontec, itec 915, 15-polig, Buchse
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cyber® simco® drive 2

IPG5

Leistungsvariante SIM2050 ‘ SIM2100
Lo Logie/STO Vo +12 ... 460
Bemessungsstrom A 50 100
Maximalstrom Ay 100 200
[\é‘:?zgij;:;‘g w 2.500 5.000
Pé':ile'g*\‘/"[)‘zi)smng W 5.000 10.000
Kommunikation - EtherCat, PROFINET RT/IRT, EtherNet/IP CIP Sync, Sercos lll, CANopen
Ohne Sicherheitskarte: EnDat 2.2, BiSS-C, SSI, Resolver, Sin/Cos-Encoder,
Geberschnittstellen - Inkrementalgeber mit Hall
Mit Sicherheitskarte: EnDat 2.2 FS
Inbetriebnahme - usB
Digitale Eingange - 4
Digitale Ausgange = 2
Ohne Sicherheitskarte: STO nach SIL 3
Sicherheitsfunktion - Mit Sicherheitskarte: Sichere 1 Vg Sinus / Cosinus Encoder-Emulation nach SIL 2,
SBC nach SIL 3
Bremsenansteuerung = ja
Bremschopper - Nicht integriert
Technologiefunktionen - Motion Task
Gewicht kg 1,52
Umgebungstemperatur °C 0...45
Schutzart P 65
Zulassung - NRTL, CE, Funktionale Sicherheit

Mehr Informationen zum cyber® simco® drive

in Verbindung mit Traktionsantrieben zum
Einsatz in Fahrerlosen Transportsystemen
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Ansicht X
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1498

Kabelschuhe sind nicht im
Lieferumfang enthalten.

1671

Ansicht X (1:2)

Nummer ‘ Funktion ‘ Steckverbinder am Gerét

X1 Spannungsversorgung (Logik / STO) M12 6-poliger Stecker

X2 Safety Encoder-Emulation (nur mit Sicherheitskarte) M12 8-polige Buchse A-kodiert

X3 Temperatursensor Motor und Bremse M12 4-poliger Stecker A-kodiert

X4 Safety I/0O (nur mit Sicherheitskarte) M12 12-polige Buchse A-kodiert

xS Feldousschnittstelle Output Etheﬁét’tlt:);\gijai:sl\_/ﬁzlig(—apgl?g;; ehes b kodler

X6 Diagnoseschnittstelle USB M12 4-polige Buchse A-kodiert

u e M2 Sl Sk

X8 Digitaleingdnge und -ausgéange M12 8-poliger Stecker A-kodiert

X9 Encoderschnittstelle M12 17-poliger Stecker A-kodiert
Motor (U, V, W, PE) und Spannungsversorgung (UZK+/UZK-) Schraubanschliisse M5 / Kabelschuh M5 bis 256mm?2




cyber® dynamic line
BUrstenlose Servomotoren

Planetengetriebe

optional
Nennspannung
48V,
Integriertes Gebersystem
Hochwertiges - Absolutwertgeber (Singleturn & Multiturn)
Edelstahlgehduse - Inkrementalgeber

- Auflésung von 4096 Positionen

Verbindung
stoffschlissig
verschweif3t

Beschriftung
maschinenlesbar

Einkabell6sung
Schleppkettentauglich und
2-fach geschirmt

Haltebremse
optional
Schutzart
P54
Die birstenlosen Servomotoren der cyber® dynamic line Wahlweise kénnen die Motoren mit einer Haltebremse im
sind die professionelle Wahl flir Applikationen mit begrenz- Inox- und Hygienic Design, Planetengetriebe oder Spindeln

tem Bauraum. Mit hochwertigem Edelstahlgehduse und erweitert werden.
Absolutwertgeber (Singleturn oder Multiturn) ausgestattet,

bietet die Motorenbaureihe hdchste Zuverléassigkeit und

Prézision.

cyber® dynamic line - Motoren und Aktuatoren
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| Industrietauglichkeit L Dynamik

Die cyber® dynamic line eignet sich mit ihrer

Schutzart bis zu IP69K auch flr den Einsatz unter
widrigen Bedingungen. Die schleppkettentaugliche
Einkabellésung erleichtert die Integration in Maschinen,
das Edelstahlgeh&duse und die hochfeste Verbindung

der Motor-Getriebe-Kombination gewéhrleisten ein
hohes Maf3 an Sicherheit. Zudem ist standardmaBig ein
Absolutwertgeber integriert. Optional kann die Baureihe
mit einem Multiturnencoder (fUr BaugroéBe 32/40) oder
einer Haltebremse (fUr BaugréBe 40) augestattet werden.

| Drehmomentdichte

Die cyber® dynamic line verflgt dank ihres hohen
Kupferflllfaktors Uber ein vergleichsweise hohes
Drehmoment bei geringer BaugréBe. So erreichen die
Direktantriebe ein Drehmoment von bis zu 1 Nm. Durch ihr
geringes Gewicht und die kompakte Bauweise eignen sich
die Motoren auch besonders gut fir den Einsatz in bewe-
gten Achsen. Aufgrund der Mdéglichkeit des Downsizings
des gesamten Antriebsstrangs kdnnen messbar Kosten
gespart werden.

Die cyber® dynamic line zeichnet sich durch einen
hohen Dynamikfaktor aus (Maximalmoment M__ /
Massentragheit J) und setzt kurze Bewegungen mit
haufigen Geschwin-digkeitsénderungen optimal um
(z.B. Pick & Place). So kénnen auch hdhere
Beschleunigungen gefahren werden — und das bei
kurzeren Nebenzeiten und Taktzeiten in der Maschine.
Zusatzlich zu diesem Produktivitatssteigerungspotenzial
kann die geringe Massentragheit des Motors effektiv
helfen, Energie zu sparen und die Effizienz zu erhdhen.

_
|_Einfachheit

Die Motorparameter der cyber® dynamic line werden im
simco® drive gespeichert und beim Einschalten auto-
matisch durch die TID mit der Geberplatine abgeglichen.
Durch dieses elektronische Typenschild kann die
Inbetriebnahme besonders unkompliziert, schnell und
sicher erfolgen.

dynamisch - drehmomentstark - effizient




cyber® dynamic motor
Servomotor

BaugroBe ‘ ‘ ‘ 17 ‘ 22 ‘ 32 ‘ 40
Zwischenkreisspannung Uy, Ve 48 48 48 48
Maximales Drehmoment M, o Nm 0,03 0,08 0,33 1,02
Dauerstillstandsdrehmoment M, Nm 0,01 0,03 0,14 0,38
Haltemoment Bremse (bei 120°C) M, Nm - - - 0,36
Leerlaufdrehzahl n, min”' 22.918 14.324 9.513 5.590
Dauerstillstandsstrom [ A 0,53 0,91 2,60 3,90
Massentragheitsmoment J, kgm?*10-® 6 12 56 250
Gewicht* m kg 0,11 0,15 0,33 0,54
Umgebungstemperatur 8, °C 0 bis +40

Absolutwertgeber Singleturn BiSS-C (HI)
Geber - - Absolutwertgeber Multiturn BiSS-C (HM) fur BG32/40

Inkrementalgeber (HF)

* Standardausftihrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker

Ausfihrung

Standard Design

Inox Design

Hygienic Design

. . . R Hygienegerecht
Konstruktion Standard mit Kunststoffkappe Standard mit PG-Verschraubung (nach den Richtlinien der EHEDG)
ai%%fgﬁchmesser - 17/22/32/ 40 17 /22/32/ 40 40
Schutzart
Wellendurchftihrung IP20 IP20 IP67S
Kabelabgang IP54 IP66/67 IP6OK
Gehsusematerial Korrosionsbestandiger Edelstahl Korrosionsbestandiger Edelstahl Korrosionsbestandiger Edelstahl

(V2A) und Kunststoff (PA6) (V2A) (V2A)
Wellenmaterial Stahl Stahl Korrosionsbestandiger Edelstahl
(V2A)
Schmierun Lebensdauergeschmiert Lebensdauergeschmiert Lebensdauergeschmiert
9 Standardfett Standardfett Lebensmitteltauglich (NSF/H1)
e CE, UL (cRUus)
Zertifizierung CE fiir BaugroBe 32 / 40 CE
Getriebe optional optional optional
Gewindetrieb optional optional nein
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WITTENSTEIN cyber motor

Standard:
Lo L3
~ L2
ey et
Q 6 . L1
x
< ;
g
i : _a
Aktrische Zuleitung, separat
Inox Design: Lo L3
L2 L1

I
=

2

Hygienic Design: Lo

L3

BaugroBe

Ausfiihrung Standard Standard Standard Standard Hygienic
D 17 22 32 40

DO 10 13 16 22

D1 12,5 17 22 32 30
D2 M1,6x2,5 M2x3,5 M3x4,5 M3x4,5 M3x4
w 3 4 6 6 8
LO (ohne Bremse) 47 54,4 49,1 57,9 66,1 74,6 80,3 87,4 90,4
LO (mit Bremse) - - - - - - - 130,5 133,5
L1 1,2 1,5 1,5 2

L2 13,3 20 12,4 20 12,5 22 14,5 22 18
L3 10 12 20,6 20 28,5
H 0 0 3 7,5

Wellenform Glatte Welle

351
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cyber® dynamic actuator R
Servoaktuator — BaugroBe 17

Anzahl Stufen ‘ ‘ 1 ‘ P ‘ 3
Ubersetzung i - 4 12 21 28 36 48 64
Maximales Drehmoment M, o Nm 0,10 0,30 0,50 0,60 0,80 1,00 1,37
Dauerstillstandsdrehmoment M, Nm 0,03 0,08 0,14 0,18 0,24 0,27 0,36
Bemessungsdrehmoment M, Nm 0,02 0,05 0,10 0,11 0,14 0,15 0,21
Maximal zuléssige Drehzahl N min”' 2.500 833 476 357 287 208 156
Dauerhaft zulassige Drehzahl Mo, 51 min' 1.500 500 286 214 167 125 94
Dauerstillstandsstrom ly A 0,35 0,35 0,35 0,35 0,35 0,35 0,35
Gewicht* m kg 0,14 0,15 0,15
Verdrehspiel I8 arcmin 20 35 50
Max. Axialkraft™* F ntax N 10
Max. Querkraft* F oo N 30
Schmierung = = Lebensdauergeschmiert (Standardfett)
Schutzart
Wellendurchfiihrung R P 20
Kabelabgang (Standard Design) 54
Kabelabgang (Inox Design) 66/67
Wellenform - - D-Welle
* Standardausfuhrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker
** Bezogen auf Wellenmitte am Abtrieb
Standard: A
0 13,3 1,5
©
Q ©
| -
il ~ eI
i I _ =l
Q s p
- o
2 10,5
Elektrische Zuleitung, separat
20+2
Inox Design: = ‘H-E ﬁi
by s |
\EfJE i 3
2
- " Lange A [mm]
Ubersetzung Linge A [mm] (Inox Design)
Einstufig, i4 64,5 71,9
Zweistufig, i12/21/28 69,5 76,9
Dreistufig, i36/48/64 74,5 81,9




cyber® dynamic actuator R
Servoaktuator — BaugroB3e 22

['\
‘22

WITTENSTEIN

cyber motor

Anzahl Stufen ‘ 1 ‘ P 3
Ubersetzung i - 4 16 20 28 64
Maximales Drehmoment M, o Nm 0,20 1,00 1,00 1,00 1,50
Dauerstillstandsdrehmoment M, Nm 0,10 0,41 0,50 0,50 1,43
Bemessungsdrehmoment M, Nm 0,10 0,38 0,48 0,50 1,29
Maximal zuléssige Drehzahl N min! 2.500 625 500 357 156
Dauerhaft zuléssige Drehzahl Mo, 51 min! 1.500 375 300 214 94
Dauerstillstandsstrom Iy A 0,77 0,85 0,83 0,63 0,76
Gewicht* m kg 0,20 0,21 0,22
Verdrehspiel IR arcmin 20 35 50
Max. Axialkraft** F antax N 24
Max. Querkraft™* F e N 30
Schmierung - - Lebensdauergeschmiert (Standardfett)
Schutzart
Wellendurchflhrung R P 20
Kabelabgang (Standard Design) 54
Kabelabgang (Inox Design) 66/67
Wellenform - - D-Welle
* Standardausfuhrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker
** Bezogen auf Wellenmitte am Abtrieb
A
@ 12,4 2
Standard: @ .
Q (6)
: I P ©
g i 8. 32
& g =
° e o
i i
L 2,5 12,5
Elektrische Zuleitung, separat
A
0 13
) 2012 -
Inox Design: § 2
P
_ — _ =
25
-- " Lange A [mm]
Ubersetzung Linge A [mm] ‘ (Inox Design)
Einstufig, i4 69,1 77,9
Zweistufig, i16/20/28 76,1 84,9
Dreistufig, i64 83,1 91,9
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cyber® dynamic actuator R
Servoaktuator — BaugroB3e 32

Anzahl Stufen ‘ ‘ ‘ 1 ‘ P ‘ 3
Ubersetzung i - 4 16 20,8 25 64 72 100
Maximales Drehmoment M, o Nm 0,8 4,0 4,0 4,0 6,0 6,0 6,0
Dauerstillstandsdrehmoment M, Nm 0,4 1,56 2,0 2,0 6,0 6,0 6,0
Bemessungsdrehmoment M, Nm 0,4 1,3 1,7 2,0 5,0 5,6 6,0
Maximal zuléssige Drehzahl N o min”' 2.000 500 385 320 125 111 80
Dauerhaft zuléssige Drehzahl M) 5 min’! 1.250 312 240 200 78 69 50
Dauerstillstandsstrom Iy A 1,9 2,0 2,0 1,7 2,0 1.8 1,4
Gewicht* m kg 0,47 0,51 0,56
Verdrehspiel A arcmin 20 35 50
Max. Axialkraft** F pviax N 65
Max. Querkraft™ F e N 80
Schmierung - - Lebensdauergeschmiert (Standardfett)
Schutzart
Wellendurchflhrung R P 20
Kabelabgang (Standard Design) 54
Kabelabgang (Inox Design) 66/67
Wellenform - - Glatte Welle
* Standardausflihrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker
** Bezogen auf Wellenmitte am Abtrieb A
~ 12,5
3 i
Q 6) 3
% = 2
Standard: :
16
A
3, 17
222 z
Inox Design: ~ 2 ©
— AT ; .
—d ¢ o ]
R L
-- " Lange A [mm]
Ubersetzung Ldange A [mm] (Inox Design)
Einstufig, i4 92,6 101,1
Zweistufig, 116/20,8/25 101,6 110,1
Dreistufig, i64/72/100 110,6 119,1
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cyber® dynamic actuator R /:L
ServoaktuatOl’ - BaugrOBe 40 (GCP) wrr'rEN:ElN cyber motor

Anzahl Stufen ‘ ‘ ‘ 1 ‘ 2 ‘ 3
Ubersetzung i - 4 12,25 20 25 30,67 49 64 100
Maximales Drehmoment M, o Nm 1,4 8,0 8,0 8,0 8,0 12,0 12,0 12,0
Dauerstillstandsdrehmoment M, Nm 0,7 3,2 4,0 4,0 4,0 11,5 12,0 12,0
Haltemoment Bremse
(bei 120°C) M, Nm 1,6 4,8 7,8 9,8 12,0 19,2 25,1 39,2
Bemessungsdrehmoment M, Nm 0,7 2,4 4,0 4,0 4,0 7,5 9,8 12,0
Maximal zuléssige Drehzahl N min”' 1.397 456 279 224 182 114 87 56
Dauerhaft zuléssige Drehzahl Npax, 51 min 1.250 408 250 200 163 102 78 50
Dauerstillstandsstrom I8 A 2,0 2,9 2,3 1,9 1,6 2,9 2,5 1,8
Gewicht*
(ohne Bremse) m kg 0.8 0,89 0,95
Verdrehspiel A arcmin 20 35 50
Max. Axialkraft™ F antax N 120
Max. Querkraft* F oo N 150
Schmierung - - Lebensdauergeschmiert (Standardfett)
Schutzart
Wellendurchfiihrung _ P 20
Kabelabgang (Standard Design) 54
Kabelabgang (Inox Design) 66/67
Wellenform - - Passfedernut
* Standardausfihrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker A
** Bezogen auf Wellenmitte am Abtrieb 145
©) 3 Passfeder 3x3x14
T ©
©
o Q
Standard: ———— 2 5
~ el N
[ H Q
e H L_ |
£ 4| 18,5
Elektrische Zuleitung, separat
Passfeder 3x3x14
A
JE E
Inox Design: ]_(E—WE - of [| s
~ %l
Gii: ° s !
Ll 185
- " Lange A [mm] Zusatzlange
R D T (Inox Design) Bremse [mm]
Einstufig, i4 113,3 120,4 43,1
Zweistufig, i12,25/20/25/30,67 125,8 132,9 43,1
Dreistufig, i49/64/100 138,3 145,4 43,1
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cyber® dynamic actuator R
Servoaktuator — BaugroBe 40 (NP)

Anzahl Stufen ‘ ‘ ‘ 1 ‘ 2
Ubersetzung i - 5 10 25
Maximales Drehmoment M, o Nm 4,9 9,9 22,0
Dauerstillstandsdrehmoment M, Nm 1,6 3,4 6,5
:;‘Z'it‘fg‘o"o’(‘:’f”t Bremse M, Nm 2,2 41 105
Maximal zuléssige Drehzahl N min” 1.118 559 224
Dauerhaft zulassige Drehzahl Mo, 1 min 800 460 160
Bemessungsstrom [ A 3,7 3,7 3,0
Maximalstrom | Ay 11,4 11,4 10,0
Maximales Verdrehspiel A arcmin <10 <13
Max. Axialkraft** Favax N 700

Max. Querkraft™ Fonax N 800

(%E;v;cg:;mse) m kg 11 11 18

Lebensdauergeschmiert (Standardfett)
Schmierung - - Optional: Lebensmitteltauglich (NSF/H1) — Reduzierung der
Abtriebsdrehmomente um 20%

Schutzart

Wellendurchflihrung _ P 64
Kabelabgang (Standard Design) 54
Kabelabgang (Inox Design) 66/67
Wellenform - - Passfedernut

* Standardausfihrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker

** Bezogen auf Wellenmitte am Abtrieb 2 A-A
A - 4hy (—0,03)
N
< I
Standard: 2
=
g ﬁ
/ \
Elektrische Zuleitung seperat
A
Inox Design: nax 26

—HIE )
slls

- " Lange A [mm] Zusatzlange
AT el (Inox Design) Bremse [mm]
Einstufig, i5, 10 148 155,1 43,1
Zweistufig, i25 163,5 170,6 43,1
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cyber® dynamic actuator R
Servoaktuator — Hygienic Design

/o

WITTENSTEIN

\

a

-
cyber motor

Anzahl Stufen ‘ ‘ 1 ‘ P
Ubersetzung i - 4 5 16 50
Maximales Drehmoment M, o Nm 3,87 4,84 8,40 9,20
Dauerstillstandsdrehmoment M, Nm 1,07 1,33 4,20 4,60
Haltemoment Bremse
(bei 120°C) M, Nm 1,60 2,10 6,60 20,50
Bemessungsdrehmoment M, Nm 0,87 1,09 3,48 4,60
Maximal zulassige Drehzahl N min! 2000 1600 500 160
Dauerhaft zuléssige Drehzahl Mo, 1 min 1000 800 250 80
Dauerstillstandsstrom I8 Ay 3,17 3,17 3,13 1,39
Gewicht*
(ohne Bremse) m kg 0.92 113
Verdrehspiel A arcmin 20 25
Max. Axialkraft™ F antax N 230
Max. Querkraft™ F e N 200
Schmierun B . Lebensdauergeschmiert
9 Lebensmitteltauglich (NSF/H1)
Schutzart
Wellendurchftihrung - IP 67S
Kabelabgang 69K
Wellenform - - Passfedernut
* Standardausflihrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker
** Bezogen auf Wellenmitte am Abtrieb
A Passfeder 3x3x18
490°
1811 1 -
IS
N - =N
= =3 -
) —I—
E— [
%

Ubersetzung Lange A [mm] ‘ Zusatzlange Bremse [mm]
Einstufig, i4/5 124,6 43,1
Zweistufig, i16/50 140,1 431




cyber® dynamic line
Linearaktuatoren

Absolutwertgeber
- Singleturn
- Multiturn fur BG 32/40

Integrierte
Linearfiihrung
mit Verdrehsicherung

Integrierter
Schutzart IP65 Kugelgewindetrieb
(am Schubrohr)

. -

‘-N

Haltebremse

optional
Geschlossenes Schubrohr
Verstarkte (mit integriertem Absteifer)
Axiallagerung

Die industrietauglichen Servomotoren der cyber® dynamic Die Ausflhrung mit geschlossenem Schubrohr sowie
line mit integrierter Spindel sind die ideale Lésung fur integrierter LinearfUhrung und Verdrehsicherung bildet eine
dynamische Positioniervorgange. Als Servomotoren mit hochkompakte Einheit. Wahlweise kénnen die Motoren mit
integrierter Spindel stellen sie eine energieeffiziente und einer Haltebremse (BG40) im Inox- und Hygienic Design
wartungsfreie Alternative zu Pneumatikzylindern dar. erweitert werden.

4«2 cyber® dynamic line - Linearaktuator




1

| Industrietauglichkeit

Bei den Linearaktuatoren der cyber® dynamic line ist

der Gewindetrieb vollstédndig in das Aktuatorgehduse
integriert — Servomotor, Spindeltrieb, Linearfihrung und
Gebersystem bilden eine geschlossene, hoch integrierte
und einbaufertige Einheit. Alle BaugréBen verfligen zudem
Uber einen Absolutwertgeber und eine schleppkettentaug-
liche und EMV-sichere Einkabeltechnik. Dank dieser
Eigenschaften eignen sich die Antriebe perfekt flr den
Einsatz im industriellen Umfeld.

1 Wartungsfreiheit

Die Linearaktuatoren verflgen Uber ein lebensdauertaug-
liches Schmiersystem und sind somit wartungsfrei. Das
geschlossene Schubrohr mit einem integrierten Abstreifer
verhindert, dass Schmutz an die Spindel gelangt. Zudem
ermoglicht der Spindeltrieb in Verbindung mit der verstark-
ten Lagerung eine Kraftwirkung sowohl in Zug- als auch in
Druckrichtung.

L

- Leistungsdichte & Dynamik

Die Kleinservomotoren mit integrierter Spindel Uber-
zeugen durch ihre hohe Leistungsdichte und Dynamik.
Jede der vier BaugroBen verflgt Uber zwei verschiedene
Spindelsteigungen, sodass sowohl kraft- als auch dyna-
mikoptimierten Anwendungen optimal bedient werden
koénnen. Zudem verfligen die Linearaktuatoren Uber eine
kompakte Bauweise, durch die die Massentragheit deut-
lich geringer ist als z. B. bei Servomotoren mit angebauter
Spindel.

1

| Prozesssicherheit

Im Gegensatz zu Pneumatikzylindern ermdglichen die
Linearaktuatoren in jeder Anwendung prazise und flexibel
regelbare Positioniervorgdnge ohne Umristarbeiten an
der Maschine. Sie eignen sich dadurch insbesondere fir
Anwendungen mit hdufigen Formatwechseln. Die prinzip-
bedingt besser regelbare Servotechnik und die einfache
Einbindung in die Gbergeordnete Steuerung erméglichen
reproduzierbare Prozesse, welche zudem sowohl weg- als
auch kraftgesteuert dargestellt werden kénnen.

dynamisch - drehmomentstark - effizient
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cyber® dynamic actuator L
Linearaktuator — BaugroBe 17

| | 17
Spindelsteigung Psp mm 1 3
Maximale Axialkraft - kN 0,2 0,07
Dauerstillstandskraft Fy kN 0,05 0,02
Max. Verfahrgeschwindigkeit
(ohne externe Last) Vo oS e coY
Positioniergenauigkeit - mm bis zu 0,05
Wiederholgenauigkeit = mm 0,01
Axialspiel - mm 0,05
Umkehrspiel - mm 0,1 0,2
Maximaler Hub s mm 30/120
Gewicht
(in Abh. Hublinge)* o kg 0Ze/0;Ee
Schmierun R _ Lebensdauergeschmiert
9 Lebensmitteltauglich (NSF/H1)
Schutzart
Schubrohr _ P 65
Kabelabgang (Standard Design) 54
Kabelabgang (Inox Design) 66/67
Standardausflhrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker Schiiisselfliche ist nicht
zum Bohrbild ausgerichtet
A
Standard:
.,
o
& j:
2 s 2 & ¥
= g3
N | s L | R
N ©
M 16 3 X
Elektrische Zuleitung, separat
Inox Design:
9 A X (2:1) S
max. 22 )
= . 1.2 by
I 3 -
4 .-
H EL N £ L2 e
= = ‘ °2 g & o
- N — © 3 =
—(E : { L A
S AN
X 8
" Lange A [mm]
Lange A [mm] ‘ (Inox Design) Hub S [mm]
140 147,4 5,2 - 35,2 (=30 mm)
230 237,4 5,2-125,2 (=120 mm)




cyber® dynamic actuator L /j\~

Linearaktuator — BaugroBe 22 wirrensTEm | cyber motor

Spindelsteigung Psp mm 1 6
Maximale Axialkraft [ - kN 0,4 0,07
Dauerstillstandskraft Fy kN 0,16 0,03
Max. Verfahrgeschwindigkeit
(ohne externe Last) Vo s e Uy
Positioniergenauigkeit - mm bis zu 0,05
Wiederholgenauigkeit = mm 0,01
Axialspiel - mm 0,05
Umkehrspiel - mm 0,1 0,2
Maximaler Hub s mm 35/140
Gewicht
(in Abh. Hublénge)* (i kg e sz
Schmierun _ _ Lebensdauergeschmiert
9 Lebensmitteltauglich (NSF/H1)
Schutzart
Schubrohr _ P 65
Kabelabgang (Standard Design) 54
Kabelabgang (Inox Design) 66/67
Standardausfthrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker Schiiisselfliche ist nicht
zum Bohrbild ausgerichtet
Standard: A

22

Z Elektrische Zuleitung, separat

Inox Design: A

max. 22 25 .

(2:1)
15

I
he
S

X 8

10x075

SW 11
015-0,04

.
gln
T
0,065
2 n :0,045
StoBeldurchmesser >
2 nf

Liange A [mm] Hub S [mm]

Léange A [mm]
(Inox Design)

164,5 172,9 5,5 - 40,5 (=35 mm)

269,5 277,9 5,5 - 145,5 (=140 mm)
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cyber® dynamic actuator L
Linearaktuator — BaugroBe 32

Spindelsteigung Psp mm 2 8
Maximale Axialkraft [ - kN 0,94 0,2
Dauerstillstandskraft Fy kN 0,35 0,09
Max. Verfahrgeschwindigkeit
(ohne externe Last) Vo S 200 Uy
Positioniergenauigkeit - mm bis zu 0,05
Wiederholgenauigkeit = mm 0,01
Axialspiel - mm 0,05
Umkehrspiel - mm 0,1 0,2
Maximaler Hub s mm 40/160
Gewicht
(in Abh. Hublnge)* (i kg 107156
Schmierun _ _ Lebensdauergeschmiert
9 Lebensmitteltauglich (NSF/H1)
Schutzart
Schubrohr _ P 65
Kabelabgang (Standard Design) 54
Kabelabgang (Inox Design) 66/67
* Standardausfuhrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker
Schliisselflache ist nicht
Standard: A zum Bohrbild ausgerichtet
12,5
6 3
6';0
Z B 3, 0o J— -

Y
\

-0,03

0,05

[an)

@ 301
@

5 |
== Cgﬂ | N ]
X

M 3x6

Elektrische Zuleitung, separat

Inox Design: N, —A s

max. 26 3

>
—
—_
M
-

0,03
0,05

1

@ 3017

@ 161

StoBeldurchmesser
M12 x1

@ 20 -004

Lange A [mm]

Lange A [mm] (Inox Design) Hub S [mm]
199,1 205,6 6,5 — 46,5 (=40 mm)
319,1 325,6 6,5 - 166,5 (=160 mm)
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cyber® dynamic actuator L
Linearaktuator — BaugrofBe 40

AN

WITTENSTEIN

cyber motor

Spindelsteigung Psp mm 3 10
Maximale Axialkraft s kN 1,92 1,92 1,28 0,58 0,58 0,58
Dauerstillstandskraft F, kN 0,64 0,64 0,64 0,17 0,17 0,19
Haltekraft Bremse
(oei 120°C) F, kN 0,83 0,83 0,83 0,25 0,25 0,25
Max. Verfahrgeschwindigkeit v mm/s 279 279 140 982 982 467
(ohne externe Last) 0
Positioniergenauigkeit - mm bis zu 0,05
Wiederholgenauigkeit - mm 0,01
Axialspiel - mm 0,05
Umkehrspiel - mm 0,1 0,2
Maximaler Hub s mm 50 200 300 50 200 300
Gewicht
(ohne Bremse / in Abh. Hublange)* m kg 1.8 3.2 3.0 1.8 3.2 3.0
e B B Lebensdauergeschmiert

9 Lebensmitteltauglich (NSF/H1)
Schutzart
Schubrohr B P 65
Kabelabgang (Standard Design) 54
Kabelabgang (Inox Design) 66/67

* Standardausfihrung inkl. 0,5 m Kabel und Stecker

Standard:

Schliisselflache ist nicht
zum Bohrbild ausgerichtet

g

0,03
0,05

=
S
IS

|
2 3822

A

Z Elektrische Zuleitung, separat

Inox Design: max. %

%

| 0w
StoéBeldurchmesser
@ 2 fl
=g Wj
N
M 16 x]
SW 19
D 26 -004

X L]
Lange A [mm] Iz:‘ r:g(e[;: g:;r:)] Hub S [mm] ‘ Zusatzlange Bremse [mm]
239,3 246,4 7 - 57 (=50 mm) 43,1
389,3 396,4 7 - 207 (=200 mm) 43,1
489,3 496,4 7 - 307 (=300 mm) 43,1
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cyber® dynamic line
Optionen

Haltebremse

Zum Festhalten der Motorwelle im stromlosen Zustand steht eine kompakte Permanentmagnetbremse zur Verfigung. Diese
zeichnet sich durch verdrehspielfreies Halten, restmomentfreies Trennen und unbegrenzte Einschaltdauer im Stillstand aus.

BaugroBe ‘ ‘ 40
Haltemoment statisch bei 120 °C Nm 0,36
Versorgungsspannung Ve 24
Strom bei Nennspannung und 20 °C A 0,42
SchlieBzeit ms 13
Offnungszeit ms 27
Gewicht kg 0,18

Die in den Antrieben eingesetzte Haltebremse unterliegt
verschiedenen Einflussfaktoren, z.B. der Oxidation von
Abriebspartikeln, der Abplattung der Reibflachen bei
h&ufigem Einfallen der Bremse in gleicher Position oder
der verschleiBbedingten Veranderung des Luftspalts. Dies
kann zu einer Abnahme des verflgbaren Haltemoments
fihren. Die angegebenen Haltemomente gelten daher

fUr den Idealzustand bei Auslieferung unter optimalen
Bedingungen ohne schédliche Beeinflussung. Fur kriti-
sche Anwendungen wird empfohlen, zur Berlcksichtigung
der genannten Unsicherheitsfaktoren eine ausreichende
Auslegungssicherheit im Haltemoment anzusetzen.

Die in den Antrieben eingesetzte Bremse kann je nach
konfigurierter Ubersetzung im NOT-AUS-Fall ein dyna-
misches Bremsmoment am Abtrieb erzeugen, welches
das zuléssige Maximalmoment M__ . des Getriebes
Ubersteigt. In diesem Fall muss in der Applikation dar-
auf geachtet werden, dass eine solche Uberschreitung
des Maximalmoments verhindert wird, da sonst eine
Beschéadigung am Getriebe erfolgen kann. Fur die
Linearantriebe ergibt sich das gleiche Verhalten durch
auBere Krafteinwirkung.

Hinweis: Die Haltebremse ist flir das cyber® dynamic
system sowie fiir die cyber® dynamic line in BaugréBe 40
in Verbindung mit einem Absolutwertgeber (HI/HM)

und Inox/Hygiene Design verfligbar. Varianten mit
Inkrementalgeber (HF) bzw. im Standard Design kdnnen
nicht mit einer Haltebremse ausgefuhrt werden.




AN

WITTENSTEIN cyber motor

Drehgeber

Far die Positions- und Drehzahlerfassung steht eine Auswahl an Gebersystemen zur Verfligung:

- BiSS-C, Absolutwertgeber Singleturn (HI): Universell einsetzbar

- BiSS-C, Absolutwertgeber Multiturn (HM): Erhaltlich fir das cyber® dynamic system und die cyber® dynamic line in
BaugroBe 32/40 und Inox/Hygienic Design

- Inkrementalgeber (HF): Erhéltlich fr cyber® dynamic line

Geber HI HM ‘ HF
Schnittstelle BiSS-Interface C-Mode BiSS-Interface C-Mode TTL
Spannungsversorgung 5V+10%

?gﬁgﬁ:gt?‘a“f"ahme 50 mA 150 mA 50 mA
Max. Leistungsaufnahme 275 mW 895 mW 275 mW

(ohne Last)

4.096 Positionen pro Umdrehung

Auflésung 4.096 Positionen pro Umdrehung (12 Bit) / 65.536 Umdrehungen 1.024 Inkremente pro Umdrehung
(16 Bit)

Systemgenauigkeit +1°

Wiederholgenauigkeit +0,2°
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cyber® dynamic system
Servomotoren und Aktuatoren

Vielféltige Feldbusschnittstelle
Verkabelungsaufwand und dezentrale Intelligenz
minimiert
Ideal fUr engste
Ultrakompakte Einheit Einbauverhéltnisse
aus Motor und Regler

Kugelgewindetrieb
(integriert)

Geschlossenes
Schubrohr

(mit integriertem
Abstreifer)

Hochwertiges
Planetengetriebe
1-3 stufige Ausflhrung

Schutzart IP65
(im angebauten Zustand)

Absolutwertgeber

- Singleturn
- Multiturn
Haltebremse
optional
Das industrietaugliche Kompaktantriebssystem cyber® Bauraum. Zudem ist das CDS mit der integrierten
dynamic system (CDS) bietet mit der Multi-Ethernet- Safety Funktion STO (Safe Torque Off) ausgestattet und
Schnittstelle maximale Konnektivitdt und punktet mit erfUllt die Sicherheitsanforderungen gemaB SIL3 / PL e.
dezentraler Intelligenz. Die geringe Massentragheit des
Motors und die hohe Stromaufldsung sorgen zudem fur Wabhlweise ist dieses System mit verschiedenen Geber-
hochdynamische und prézise Bewegungen. Das System Varianten sowie Planetengetrieben, Kugelgewindetrieb
ist die professionelle Wahl fur dezentrale Applikationen und Haltebremse verfligbar.

in fordernden Umgebungsbedingungen mit begrenztem

cyber® dynamic system - Kompaktantriebssystem




_I_

Konnektivitat

Das cyber® dynamic system (CDS) ist mit einer Multi-
Ethernet-Schnittstelle verfigbar und ermdglicht mit ein
und derselben Hardware — frei zwischen den Feldbus-
varianten EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP CIP Sync und
Sercos Il zu wéhlen. Optional ist eine Variante mit CANopen
erhéltlich. Dieses Merkmal gewahrleistet bewahrte, einfache
und echtzeitfahige Konnektivitat an unterschiedlichste
Steuerungsumgebungen. Die Multi-Ethernet-Version
reduziert zudem die sonst Ubliche Variantenvielfalt. Dank
eines elektronischen Typenschildes ist zudem eine auto-
matische Motorparametrierung mdglich. Dartber hinaus
ist eine schnelle Inbetriebnahme und Anbindung an die
SPS moglich.

Profitieren Sie darlber hinaus von einer OPC UA-Schnitt-
stelle fir einen plattform- und herstellerunabhangigen
Datenaustausch.

1

Dynamik

Die geringe Massentragheit der CDS Motoren sorgen

fir maximale Beschleunigungen und tragen zu einer
hohen Dynamik bei. Die echtzeitfahige und taktsyn-
chrone Ethernet-Kommunikation untersttitzen dies. Das
cyber® dynamic system bietet ebenfalls eine dezentrale
SPS-Funktionalitat fur eigenstéandige Positionierbetriebe
und sorgt somit auch fUr eine Entlastung des
Automatisierungssystems. Dartber hinaus kénnen mit
dem CDS synchrone wie dynamische Fahrprofile realisiert
werden.

T Flexibilitat

Das Baukastenprinzip des Kleinservoantriebssystems
ermoglicht optimale Lésungen fur die unterschiedlichsten
Applikationen. Dazu z&hlen auch die optionale Integration
von Absolutwertgebern wie Singleturn oder Multiturn, einer
Haltebremse sowie Planetengetrieben (GCP oder NP) oder
eines Spindeltriebs. All das bietet lhnen neue Freiheiten bei
der Maschinenkonzeption.

1
| Kompaktheit

Ein Motor in BaugréBe 40 mm bildet zusammen mit
einer speziellen Gehduseausflihrung des Reglers eine
ultrakompakte Einheit, die in engste Einbauverhaltnisse
passt und den Verkabelungsaufwand bis auf die
Spannungsversorgung und Feldbuskommunikation
eliminiert — ohne Abstriche bei Industrietauglichkeit,
Konnektivitat, Dynamik und Prézision. Das CDS

spart somit als dezentrale Losung wertvollen Platz im
Schaltschrank ein.

| Prazision

Die motorintegrierte Variante cyber® dynamic system ist
mit einem Absolutwertgeber mit einer Geberauflésung

von 12 Bit ausgestattet. AuBerdem sorgt die hohe
Stromauflésung von 14 Bit fUr eine hochgenaue
Drehmomentregelung. Damit kénnen niedrige Zykluszeiten
fir hochdynamische und prézise Anwendungen erzielt
werden.

_Robustheit und Sicherheit

Industrietauglich — mit diesem Begriff l1asst sich die
Kombination aus robustem Design und integrierter
Sicherheit am besten beschreiben. Mit der integrierten
Safety Funktion STO (Safe Torque Off) erflllt das cyber®
dynamic system Sicherheitsanforderungen gemaf SIL3
/ PL e. AuBerdem besitzen das CDS versorgungsseitig
einen 12 bis 60 V,, Weitbereichseingang, wodurch es
etwaige Schwankungen der Spannungsquelle kompen-
sieren kann. Zudem steht die motorintegrierte Variante
mit der Schutzart IP65 zur Verflgung und eignet sich
so auch fur den dezentralen Einsatz in fordernden
Umgebungsbedingungen mit begrenztem Bauraum.

konnektiv - kompakt - dynamisch




cyber® dynamic system

Servomotor

BaugroBe 40

s

Maximales Drehmoment M . Nm 1,02

Dauerstillstandsmoment M, Nm 0,32

:Eljzlit?r;(;rg)ent Bremse M, Nm 0,36

Leerlaufdrehzahl N, min™! 5.087

Bemessungsstrom [ A 2,9

Maximalstrom | o Ay 11,5

Nennleistung P, w 137

Maximalleistung P w 329

Kommunikation - - EtherCat, PROFINET RT/IRT, EtherNet/IP CIP Sync, Sercos lll, CANopen

Inbetriebnahme - - usB

Digitale Eingange - - 4

Digitale Ausgange - - 2

Sicherheitsfunktion - - STO (Safe Torque Off) nach SIL 3/ PL e

Bremschopper - - Nicht integriert

Technologiefunktion - - Motion Task

Geber R B Absolutwertgeber Sing'leturn BiSS—C (H)
Absolutwertgeber Multiturn BiSS-C (HM)

Max. Axialkraft* F rtax N 0

Max. Querkraft* max N 150

(%ﬁ‘r;v;cg:emse) m kg e

Umgebungstemperatur 8, °C 0 bis +40

Schmierung _ _ Lebengdauerggschmiert

Lebensmitteltauglich (NSF/H1)

Schutzart

Gehause R P 65

Wellendurchflhrung 20

Inkl. Wellendichtring 65 (optional)

Massentréagheitsmoment J, kgm? 2,6E00

Zulassung - - NRTL, CE, Funktionale Sicherheit

* Bezogen auf Wellenmitte am Abtrieb
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WITTENSTEIN cyber motor

44,75

maximal zulassige
Einschraubtiefe 4,5mm

Variante mit Wellendichtring

=

@ 6-0,012
@ 22-0,05

@ 43

Lange A [mm] Durchmesser B [mm] ‘ Zusatzlange Bremse [mm]
CDSR 99,2 32 43,1
CDSR mit Wellendichtring 102,4 30 43,1

Nummer ‘

Funktion ‘ Steckverbindertyp am Gerat
. CAN: M12 5-polige Buchse A-kodiert
x Feldbusschnittstelle Output Ethernet-basiert: M12 4-polige Buchse D-kodiert
. CAN: M12 5-poliger Stecker A-kodiert
e Felelaussemlisical® g Ethernet-basiert: M12 4-polige Buchse D-kodiert
X3 Diagnoseschnittstelle USB M12 4-polige Buchse A-kodiert
X4 Digitaleingdnge und -ausgéange M12 8-poliger Stecker A-kodiert
X5 Spannungsversorgung M12 6-poliger Stecker M-Power
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cyber® dynamic system
Servoaktuator — GCP

Anzahl Stufen ‘ ‘ ‘ 1 ‘ 2 ‘ 3
Ubersetzung i - 4 12,25 20 25 30,67 49 64 100
s
Maximales Drehmoment M, . Nm 1,4 8,0 8,0 8,0 8,0 12,0 12,0 12,0
Dauerstillstandsmoment M, Nm 0,7 2,8 4,0 4,0 4,0 9,9 12,0 12,0
("t'):'it1ezméﬁ,"o"f”t Bremse M, Nm 16 48 7.8 9.8 120 | 192 | 251 39,2
Maximal zuléssige Drehzahl Ny min-’! 1.272 415 254 203 166 104 79 51
Dauerhaft zulassige Drehzahl Npaxst min-! 1.250 408 250 200 163 102 78 50
Bemessungsstrom [ A 2,0 2,0 2,0 2,0 11,7 1)) 1,9 1.8
Maximalstrom Lo Ay 3,9 7,3 4,4 3,6 2,9 3,1 2,5 1,8
Nennleistung P w 82 82 82 81 66 59 59 51
Maximalleistung P, w 164 262 183 152 127 119 93 61
Kommunikation - - EtherCat, PROFINET RT/IRT, EtherNet/IP CIP Sync, Sercos lll, CANopen
Inbetriebnahme - - usB
Digitale Eingange - - 4
Digitale Ausgange - - 2
Sicherheitsfunktion - - STO nach SIL 3
Bremschopper - - Nicht integriert
Technologiefunktion - - Motion Task
Geber R _ Absolutwertgeber Singlleturn BiSS—C (HI)

Absolutwertgeber Multiturn BiSS-C (HM)
Max. Verdrehspiel iy arcmin <20 <35 <50
Max. Axialkraft* F pwtax N 120
Max. Querkraft* Foax N 150
(%E\r,wvécg:emse) m kg 0.9 1.0 i
Umgebungstemperatur 8, °C 0 bis +40
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WITTENSTEIN cyber motor

Anzahl Stufen

Ubersetzung i - 4 12,25 20 25 30,67 49 64 100
Schmierung - - Lebensdauergeschmiert (Standardfett)

Schutzart

Gehause - IP 65

Wellendurchftihrung 54

Massentréagheitsmoment J, kgm?2 4,03E% | 3,76E% | 1,00E® | 1,56E° | 2,35E% | 6,00E% | 1,02E% | 2,50E
Zulassung - - NRTL, CE, Funktionale Sicherheit

* Bezogen auf Wellenmitte am Abtrieb

44,75 98,7

J
[ ] 3
.S Passfeder
W Ll 3x3x14 -
| — =
ASY
N | |
/ S m
- oZ| ==
~ ([‘) I N N
Q. ° o
25 = I
S S8
Lange A [mm] Zusatzlange Bremse [mm]
Einstufig, i4 182,2 43,1
Zweistufig, i12,25/20/25/30,67 1447 43,1
Dreistufig, i49/64/100 157,2 43,1
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cyber® dynamic system

Servoaktuator — NP

Anzahl Stufen 1 2

Ubersetzung i - 5 10 25

s

Maximales Drehmoment M, . Nm 4,9 9,9 22,0

Dauerstillstandsmoment M, Nm 1,3 2,8 6,5

("t'):'itfzméﬁ,"o";’”t Bremse M, Nm 2,2 4,1 10,5

Maximal zuléssige Drehzahl n, min-’! 1.017 509 203

Dauerhaft zuldssige Drehzahl Npaxst min-! 800 460 160

Bemessungsstrom [ A 2,7 2,6 2,7

Maximalstrom Lo Ay 11,4 11,4 10,0

Nennleistung P, w 95 112 97

Maximalleistung P, w 317 321 306

Kommunikation - - EtherCat, PROFINET RT/IRT, EtherNet/IP CIP Sync, Sercos lll, CANopen

Inbetriebnahme - - usB

Digitale Eingange - - 4

Digitale Ausgange - - 2

Sicherheitsfunktion - - STO nach SIL 3

Bremschopper - - Nicht integriert

Technologiefunktion - - Motion Task

Geber R _ Absolutwertgeber Singlleturn BiSS—C (HI)
Absolutwertgeber Multiturn BiSS-C (HM)

Max. Verdrehspiel iy arcmin <10 <18

Verdrehsteifigkeit c,, | 12 0,85 12

Max. Axialkraft* F pviax N 700

Max. Querkraft* F onax N 800

Max. Kippmoment Mo Nm 23

(?)Evnvécg:emse) m kg 18 18 1

Umgebungstemperatur 8 °C 0 bis +40
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WITTENSTEIN cyber motor

Anzahl Stufen

1

Lebensdauergeschmiert (Standardfett)
Optional: Lebensmitteltauglich (NSF/H1) — Reduzierung der

| 2

Schmierung -
Abtriebsdrehmomente um 20 %

Schutzart

Gehause IP 65

Wellendurchflihrung 64

Massentréagheitsmoment kgm?2 6,55E% 2,62E%4 1,67E%

Zulassung - NRTL, CE, Funktionale Sicherheit

* Bezogen auf Wellenmitte am Abtrieb

46,75

S

£x90°

Lange A [mm]

‘ @ 35h6 [—8‘016)

Lange B [mm]

A e ()

Zusatzlange Bremse [mm]

Einstufig, i5, 10

167,1

43,1

Zweistufig, i25

182,6

43,1
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cyber® dynamic system

Linearaktuator

BaugroBe 40
Spindelsteigung Pep mm 3 10
Maximaler Hub s mm 50 200 300 50 200 300
Laing ! Logic! $T0 Uos Ve +12..60
Maximale Axialkraft F pwtax kN il {2 1,28 0,58 0,58
Dauerstillstandskraft F, kN 0,55 0,55 0,16 0,16
:;I)‘aalitigg)fé )Bremse F, kN 0,83 0,25
Pgﬁ;‘é\éi:::ffzggwmdigke“ v mm/s 254 140 848 467
Bemessungsstrom [ A 2,4 2,7 2,4 2,7
Maximalstrom | o A 11,4 7,2 11,4 11,4
Nennleistung P, W 106 70 106 70
Maximalleistung Poax w 296 179 296 268
Kommunikation - - EtherCat, PROFINET RT/IRT, EtherNet/IP CIP Sync, Sercos lll, CANopen
Inbetriebnahme - - usB
Digitale Eingédnge S = 4
Digitale Ausgénge - - 2
Sicherheitsfunktion - - STO nach SIL 3
Bremschopper - - Nicht integriert
Technologiefunktion - - Motion Task
Geber _ _ Absolutwertgeber Singlleturn BiSS—C (HI)

Absolutwertgeber Multiturn BiSS-C (HM)
Positioniergenauigkeit mm bis zu 0,05
Wiederholgenauigkeit mm 0,01
gﬁ\rl]vécg:emse) m kg 2,0 3.3 3,1 2,0 3,3 3.1
Umgebungstemperatur 8, °C 0 bis +40
Schmierung _ _ Leben§dauerggschmiert

Lebensmitteltauglich (NSF/H1)

Schutzart
Gehéuse - IP 65
Schubrohr 65
Zulassung - - NRTL, CE, Funktionale Sicherheit
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WITTENSTEIN

cyber motor

44,75

Schliisselflache ist nicht
zum Bohrbild ausgerichtet

7 Hub [stroke
7-57 [=50mm]
7-207 (=200mm)

7-307 (=300mm)

E N \
£ I 2
E E o| & <
g s s 2 8
g e
5 INNNN:
T A—

12
Hub S [mm] Lange A [mm] Zusatzlange Bremse [mm]
50 258,2 43,1
200 408,2 43,1
300 508,2 43,1
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cyber® dynamic system
Optionen

Haltebremse

Zum Festhalten der Motorwelle im stromlosen Zustand steht eine kompakte Permanentmagnetbremse zur Verfigung. Diese
zeichnet sich durch verdrehspielfreies Halten, restmomentfreies Trennen und unbegrenzte Einschaltdauer im Stillstand aus.

BaugroBe ‘ ‘ 40
Haltemoment statisch bei 120 °C Nm 0,36
Versorgungsspannung Ve 24
Strom bei Nennspannung und 20 °C A 0,42
SchlieBzeit ms 13
Offnungszeit ms 27
Gewicht kg 0,18

Die in den Antrieben eingesetzte Haltebremse unterliegt
verschiedenen Einflussfaktoren, z.B. der Oxidation von
Abriebspartikeln, der Abplattung der Reibflachen bei
h&ufigem Einfallen der Bremse in gleicher Position oder
der verschleiBbedingten Veranderung des Luftspalts. Dies
kann zu einer Abnahme des verflgbaren Haltemoments
fihren. Die angegebenen Haltemomente gelten daher

fUr den Idealzustand bei Auslieferung unter optimalen
Bedingungen ohne schédliche Beeinflussung. FUr kritische
Anwendungen wird empfohlen, zur BerUlcksichtigung

der genannten Unsicherheitsfaktoren eine ausreichende
Auslegungssicherheit im Haltemoment anzusetzen.

Die in den Antrieben eingesetzte Bremse kann je nach
konfigurierter Ubersetzung im NOT-AUS-Fall ein dyna-
misches Bremsmoment am Abtrieb erzeugen, welches
das zuléssige Maximalmoment M__ . des Getriebes
Ubersteigt. In diesem Fall muss in der Applikation da-
rauf geachtet werden, dass eine solche Uberschreitung
des Maximalmoments verhindert wird, da sonst eine
Beschéadigung am Getriebe erfolgen kann. Fur die
Linearantriebe ergibt sich das gleiche Verhalten durch
auBere Krafteinwirkung.

Hinweis: Die Haltebremse ist flir das cyber® dynamic
system sowie fiir die cyber® dynamic line in BaugréBe 40
in Verbindung mit einem Absolutwertgeber (HI/HM)

und Inox/Hygiene Design verfligbar. Varianten mit
Inkrementalgeber (HF) bzw. im Standard Design kdnnen
nicht mit einer Haltebremse ausgefuhrt werden.




AN

WITTENSTEIN cyber motor

Drehgeber

Far die Positions- und Drehzahlerfassung steht eine Auswahl an Gebersystemen zur Verfligung:

- BiSS-C, Absolutwertgeber Singleturn (HI): Universell einsetzbar

- BiSS-C, Absolutwertgeber Multiturn (HM): Erhaltlich fir das cyber® dynamic system und die cyber® dynamic line in
BaugroBe 32/40 und Inox/Hygienic Design

- Inkrementalgeber (HF): Erhéltlich fr cyber® dynamic line

Geber HI HM ‘ HF
Schnittstelle BiSS-Interface C-Mode BiSS-Interface C-Mode TTL
Spannungsversorgung 5V+10%

?gﬁgﬁ:gt?‘a“f"ahme 50 mA 150 mA 50 mA
Max. Leistungsaufnahme 275 mW 895 mW 275 mW

(ohne Last)

4.096 Positionen pro Umdrehung

Auflésung 4.096 Positionen pro Umdrehung (12 Bit) / 65.536 Umdrehungen 1.024 Inkremente pro Umdrehung
(16 Bit)

Systemgenauigkeit +1°

Wiederholgenauigkeit +0,2°
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cyber® power supply
Hutschienen-Netzteile

1- und 3-phasige
Hohe Effizienz Ausflhrung
(Wirkungsgrad
bis zu 95%)

Robuster
Weitbereichseingang
und vernachlassigbar
kleiner Einschaltstrom Einfache Montage

dank Schnellanschlussklemmen

Kompakte Bauform

Optimiertes Uberlastverhalten

Lange Lebensdauer (kurzzeitige Uberlastfahigkeit von
150%)
Die Hutschienen-Netzteile der cyber® power supply Warmeentwicklung im Gesamtsystem. Ein abgestimm-
ergénzen das Kleinservoantriebssystem perfekt. Durch ter Uberlastbereich in Verbindung mit unseren Servo-
ein innovatives Schaltungsdesign und hochwertige reglern ermaoglicht zudem eine optimale Ausnutzung
Bauelemente verfUgen die Netzteile Gber Wirkungs- der verfUgbaren Leistung.

grade von mehr als 95% und reduzieren damit die

cyber® power supply - Hutschienen-Netzteile




i 1

| Effizienz | Einfachheit
Durch ein innovatives Schaltungsdesign und den Einsatz Die Installation der Netzteile ist dank ihrem
hochwertiger Bauelemente verflgen die Netzteile Uber ein- Hutschienendesign sehr einfach und schnell. Die Gerate
en Wirkungsgrad von bis zu 95%. Dies fuhrt zu einer gerin- werden auf die Hutschiene gesteckt und anschlieBend
gen Verlustleistung und damit weniger Warmeentwicklung verkabelt. Hierflr sind alle Anschlisse an der Vorderseite
im Gesamtsystem. der Gerate angebracht.

Bl Zuverlassigkeit | Kompaktheit
Die Netzteile sind nach dem Cool Design Prinzip en- Dank der hohen Effizienz der Netzteile verfiigen die
twickelt. Das bedeutet, dass die lebensdauerbestim- Netzteile Uber eine hohe Kompaktheit, denn je weniger
mten Bauelemente, wie z.B. Elektrolytkondensatoren an Warme im Netzteil entsteht, desto kompakter kdnnen
den kihlsten Stellen des Gerates positioniert werden. die Geréate gebaut werden. Dies sorgt fUr eine deutliche
In Kombination mit dem robusten Schaltungsdesign, Platzersparnis im Schaltschrank.

dem Weitbereichseingang und den hervorragenden
Wirkungsgraden ergibt sich so eine hohe Zuverlassigkeit
und lange Lebensdauer der Gerate. Darliber hinaus ver-
fligen die Netzteile Gber ein optimiertes Uberlastverhalten,
das in Verbindung mit unseren Servoreglern eine optimale
Ausnutzung der verfugbaren Leistung ermdglicht.

effizient - kompakt - zuverlassig
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cyber® power supply
Hutschienen-Netzteile

Leistungsvariante ‘ CPS1005E CPS2010D CPS2010E CPS2020D CPS2020E
Eingangsspannung \Y) 100-120/ 3 x 380-480 100-240 3 x 380-480 100-240
AC 200-240
0,79/ 0,65 1,68/1,3
) 1,72/1,05 o . 4,56 /2,48 0 ’ 8,6/4,5
Eingangsstrom A i~ . bei 3x400 / s . bei 3x400 / A .
bei 120 /230 V,, 3x480 bei 120 /230 V,, 3x480 bei 120 /230 V,,
Netzfrequenz Hz 50-60
95,4 /95,0 95,4 /95,2
- 91,2/92,3 ! . 92,8/94,3 ! . 93,9/ 95,0
Wirkungsgrad % a ’ bei 3x400 / a p bei 3x400 / h p
bei 120 /230 V,, 3x480 bei 120 /230 V,, 3x480 V. bei 120 /230 V,,
23,1/25,3 46,3 /48,4
. 11,6/10,0 ! . 37,2/29,0 ! ! 62,4 /50,5
Verlustleistung W Ca p bei 3x400 / A p bei 3x400 / a p
bei 120 /230 V,, 3x480 V, bei 120 /230 V,, 3x480 V, bei 120 /230 V,,
3,0/3,0 45/45
) 22,0/33,0 ! . 9,0/7,0 ! . 17,0/ 11,0
Einschaltstrom A A ! bei 3x400 / Ch ; bei 3x400 / A !
bei 120 /230 V, 3x480 bei 120 /230 V, 3x480 bei 120 /230 V,,
Ausgangsspannung Ve 24 48 48 48 48
Ausgangsspannung v 24 - 28 48 - 55 48 - 55 48 - 54 48 - 54
(Anpassungsbereich) bc
Ausgangsstrom (Dauerbetrieb) A 5-43 10-8,7 10-8,7 20-17,8 20-17,8
Ausgangsstrom _ _ _ _ _
(KUrezeithetriab, bis 24 58) A 5-4,3 156-13 15 -13,1 30 -26,7 30 -26,7
Ausgangsleistung (Dauerbetrieb) w 120 480 480 960 960
Ausgangsleistung
(Kurzzeitbetrieb, bis zu 5s) L/ 129 e e Uil Uil
Gewicht kg 0,37 0,87 1,2 1,5 1,9
Umgebungstemperatur °C -10...+70 -25...+70 -25...+70 -25...+70 -25...+70
Schutzart P 20
Zulassung - CE
Nummer Funktion ‘ Steckverbinder am Gerat
A Eingangsklemmen Schraubklemmen oder Federzugklemmen
Schraubklemmen oder Federzugklemmen
B Ausgangsklemmen .
(zwei Pins pro Pol)
(o} Wahlschalter -
D Ausgangsspannungspotentiometer -
E DC-OK LED -
F Uberlast LED -
G DC-OK Relaiskontakt Push-In-Klemmen oder Federzugklemmen
H Fernsteuerungseingang Federzugklemmen
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cyber® distribution box

Verteillermodul

1 Eingang
Spannungsversorgung
(Bemessungsstrom 30 A /
Maximaler Strom 45 A)

Einfacher Einbau in die Maschine
ohne zusétzliche Kapselung dank
Schutzart IP65

Das Verteilermodul cyber® distribution box erméglicht
eine vereinfachte Verkabelung von dezentralen An-

triebssystemen im Spannungsbereich von 12 bis 60 V..

Es stehen 6 Ausgange zur Spannungsversorgung zur
Verfligung, um dezentrale Servoantriebe vom Typ
cyber® simco® drive 2 und cyber® dynamic system oder
weitere Verteilermodule anzuschlieBen. Dank der hohen

6 Ausgange
Spannungsversorgung
(Bemessungsstrom 15 A/
Maximaler Strom 30 A)

2 Ein- und 2 Ausgange zur
Ethernet-Kommunikation

Schutzart von IP65 kann das Verteilermodul direkt in
das Maschinenlayout integriert werden. Dies reduz-
iert die Leitungslangen und den Verdrahtungsaufwand
erheblich, da mit Spannungsversorgung und Feldbus-
kommunikation nur zwei Leitungen vom Schaltschrank
an die Maschine geflhrt bzw. vom Versorgungsmodul
verlegt werden mussen.

cyber® distribution box - Verteilermodul




| Flexibilitat | Kompaktheit
Das Verteilermodul ermd&glicht in dezentral aufgebauten Dank der Schutzart IP65 ist eine einfache und direkte
Maschinen mit einer Vielzahl darin verteilter Servoachsen Integration des Verteilermoduls ohne zusétzliche
eine aufwandsarme und kosteneffiziente Verkabelung Kapselung in das Maschinenlayout moglich. Dies spart
von bis zu sechs Achsen. Oder auch von mehr, denn Platz im Schaltschrank, reduziert den Kuhlungsbedarf
alternativ kdnnen statt Antrieben auch weitere und reduziert die Leitungslangen und den
Verteilermodule angeschlossen werden. Zudem bietet Verkabelungsaufwand.

die cyber® distribution box zwei E/A-Ports flr den
ethernetbasierten Feldbusanschluss und sorgt somit
flr eine anwendergerechte Konnektivitat. Bei einer
Kaskadierung mehrerer Verteilermodule kann der
Feldbus Uber Daisy Chain durchgeschleift werden.

1
| Einfachheit

Das Verteilermodul realisiert eine vereinfachte Verkabelung
von dezentralen Antriebssystemen. Die cyber® distribution
box ist somit die perfekte Losung flr die Realisierung von
komplexen Maschinen mit einfachem Topologieaufbau.
Durch die Kaskadierbarkeit des Moduls kann auch in
anspruchsvollen Maschinenarchitekturen ein einfacher
Topologieaufbau erreicht werden.

flexibel - kompakt - einfach
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cyber® distribution box
Verteilermodul

Leistungsvariante ‘ ‘ CDB2015D
Eingang Spannungsversorgung 1
Versorgungsspannung Vs +12...60
Eingangsstrom

(Dauerbetrieb) Au S0
Eingangsstrom A 45
(Kurzzeitbetrieb, bis zu 5s) i

Ausgang Spannungsversorgung 6
Ausgangsstrom

(Dauerbetrieb) At il
Ausgangsstrom A 30
(Kurzzeitbetrieb, bis zu 5s) eff

Ein- und Ausgang Feldbusschnittstelle 2/2
Kommunikation Ethernet-basiert (EtherCat, PROFINET RT/IRT, EtherNet/IP CIP Sync, Sercos Ill)
Gewicht Kg 0,75
Umgebungstemperatur °C 0...55
Schutzart IP 65
Zulassung NRTL, CE




\
R

WITTENSTEIN cyber motor

i | E
80
225
bx @ L5
2

195
Nummer Funktion Steckverbinder am Gerat
X1 Spannungsversorgung Input M23, 6-poliger Stecker
X2 - X7 Spannungsversorgung Output M23, 6-polige Buchse
X8/ X10 Feldbusschnittstelle Input M12, 4-polige Buchse D-kodiert
X9/ X11 Feldbusschnittstelle Output M12, 4-polige Buchse D-kodiert
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Kabel
Ubersicht

Vorkonfektionierte Langen

Fiir die schnelle Inbetriebnahme des Antriebssystems ste-
hen lhnen folgende vorkonfektionierte Kabel zur Verfiigung:

- Kabel fur die Spannungsversorgung
- Feldbuskabel fir CANopen und EtherNet/IP Kommunikation
- Kabel zur Inbetriebnahme
- Kabel fUr Digitale Ein- und Ausgange
- Motorverbindungsleitungen fir die Anbindung
an den Servoregler.

Weitere Kabellangen kénnen auf Anfrage geliefert werden.

Motorverbindungsleitungen

Schnittstellen

Nr. | Kabelart Bezeichnung Vorzugslangen / m

Servoregler

cyber® dynamic line

|70

1

Motoranschlusskabel

S/L-Kabel XXXHx-XXXX-BMSx-x/3

Direkter Kabelabgang

itec Serie 915

0,5; 3

2a

Adapterkabel fur IP20
(ohne Bremsenlitzen)

S/L-Kabel XXXHI-XXXX-BJS0-6/3

itec Serie 915

Sub-D Stecker 15-polig

0,5; 3; 5;10; 15; 20

2b

Adapterkabel fur IP20
(mit Bremsenlitzen)

S/L-Kabel XXXHI-XXXX-BJS1-11/3

itec Serie 915

Sub-D Stecker 15-polig

0,5; 3;5;10; 15; 20

3a | eriangeringskabel S/L-Kabel XXXHx-300X-BVS0-11/3 itec Serie 915 itec Serie 915 05:8; 5: 10; 15; 20
(ohne Bremsenlitzen)
3p | yerangerngskabel S/L-Kabel XXXHX-300X-BVS1-11/3 itec Serie 915 itec Serie 915 0,5:3; 5; 10; 15; 20

(mit Bremsenlitzen)
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Ubersicht Motoranschlussmaéglichkeiten

__________________________

__________________________

oder

cyber® dynamic line

cyber® dynamic line

711
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Kabel
cyber® dynamic line

Technische Details:

- AuBenmaterial: PUR

- Min. Biegeradius (statisch): > 3xD

- Min. Biegeradius (dynamisch): > 10xD
- Temperaturbereich: -20 °C bis +80 °C

Motoranschlusskabel (Nr. 1)
Geber: HI / HM

INTERCONTEC
E ST A 204 MR xx 33 0003 xxx
Stecker Serie 915, 12+3 polig,
mit Kontaktstiften A 6, 15
Ansicht X -::F — #
— B

Leitungskennzeichnung

Ansicht X (3:1)

Die nicht kontaktierten
Steckplatze sind mit
Leerpins bestlickt.

Geber: HF

500+10 [ 15

,fg’;/;*‘#f, _

Leitungskennzeichnung

MotorbaugréBe | KabelauBendurchmesser in mm

22 8,8
32 9,7
40 9,7

Zulassung: UL AWM Style 20233, 80 °C, 300 V
2-fach geschirmt
Schleppkettentauglich (1.000.000 Zyklen)

Pinbelegung Pinbelegung

(ohne Bremse) (mit Bremse)
Mot.Ph. U A A
Mot.Ph. V B B
Mot.Ph. W ¢} C
GND 1 1
5V 2 2
MA+ / Clock+ 3 3
MA- / Clock- 4 4
SLO+ / Data+ B 5
SLO- / Data- 6 6
Bremse + - 11
Bremse - - 12

Kabeldurch- Kabeldurch-
MotorbaugréBe messer in mm messer in mm
(ohne Bremse) (mit Bremse)
17 7,2 -
22 7,6 -
32 8,7 -
40 8,7 9,7
‘ Farbbelegung ‘ Schirm
Mot.Ph. U Rot
Mot.Ph. V WeiB
Mot.Ph. W Schwarz .
AuBerer Schirm
Hall A Braun
Hall B Orange
Hall C Gelb
GND Blau
5V Rot
A+ Rosa
A- Grin
Innerer Schirm
B+ Grau
B- Gelb
Z+ Wei3
Z- Braun
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WITTENSTEIN cyber motor

Adapterkabel fur cyber® simco® drive IP20 (Nr. 2)

. Pin-/
Pinbelegung
B0 A 205 Fi ¢ 33,0008 xxx - st — - (motorseitig) Farbbeleg-u-ng
Kupplung Serie 915, 12+3 polig, = e Nur statisch verlegen! oY (reglerseltlg)
mit Kontaktbuchsen ) Sohim v’\\%
X = e = 32 o Mot.Ph. U A Rot
. . Abbildung &hnlich  3feihig.15-polig.
Leiti Ki h mit Kontaktstiften X
eltungsiennzeiehnung Adererndhiilse (3x) Mot.Ph. V B Wei3
Mot.Ph. W C Schwarz
Ansicht X (3:1) Ansicht Y ¢ (2:1) GND 1 1
5V 2 2
o -) o ji MA+ / Clock+ 3 8
MA- / Clock- 4 4
Die nicht kontaktierten SLO+ / Data+ 5] B
Steckplatze sind mit
Leerpins bestickt. SLO- / Data- 6 6
Bremse + 11 Gelb
Kabeldurchmesser (ohne Bremse): 8,7mm
. Bremse - 12 Orange
Kabeldurchmesser (mit Bremse): 9,7mm
Verlangerungskabel (Nr. 3)
Pinbelegung Pinbelegung
(ohne Bremse) (mit Bremse)
Mot.Ph. U A A
ggﬁ%%ﬁﬁgxx 33 0003 xox E0 A 505 PR xx 33 0003 xxx
it Kontaistten 1o Kupplung Sere 915,12+ poli Mot.Ph. V B B
Ansicht X o == — e} __AnsichtY
Mot.Ph. W C C
Leitungskennzeichnung
Hall A 9 -
Hall B 10 -
Ansicht X (3:1) Ansicht Y (3:1) Hall C 11 _
GND 1 1
5V 2 2
MA+ / Clock+ / A+ 3 3
MA- / Clock- / A- 4 4
SLO+ / Data+ / B+ 5 5
Die nicht kontaktierten Die nicht kontaktierten
Steckplétze sind mit Steckplétze sind mit _ /R
Leerpins bestiickt. Leerpins bestiickt. IO~/ DtEe /2 & &
Z+ 7 -
L= 8 =
Bremse + - 11
KabelauBendurchmesser: 9,7 mm Bremse - = 12
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Kabel
cyber® simco® line

1. cyber® simco® drive 2. cyber® simco® drive

Feldbus IN Feldbus OUT

USB 1....8 1....8
—
X5 X6 X7
Ubergeordnete

Steuerung
Inbetriebnahme / Diagnose PC

Inbetriebnahme / Diagnose PC

— Feldbus (UL gelistet)
s F€ldbUs (nicht UL gelistet)
s |NDeEtricbnahme

P20

Schnittstellen

Nr. | Zubehérart Beschreibung Vorzugsldngen

Bezeichnung

|74

. O PLC/PC/
1. simco® drive - ® i
2. simco® drive
Feldbus Schaltschrank / Schleppkettentauglich (UL)
Netzwerkverbindung
1 | Feldbuskabel CAB-BUS-CAN-RJ45- RJ45 Stecker offene Kabelenden zur Steuerung; Stecker | 1,5;5m
FL-LXXXX L
konfektionierbar
Netzwerkverbind-
2 | Feldbuskabel CAB-BUS-UN2-RJAS- | 115 orocker RJ45 Stecker ung zur Steuerung: 0,3;1:2;3m
RJ45-LXXXX X N o
zweitem simco® drive
Feldbus Schaltschrank (nicht UL)
Netzwerkverbind-
3 | Feldbuskabel CAB-BUS-UN1-R.45- RJ45 Stecker RJ45 Stecker ung zur Steuerung; 0,3;1;2;3m
RJ45-LXXXX ! By .
zweitem simco® drive
Inbetriebnahme
Verbindungskabel zu
. CASIGN-USB/A-M/ L Diagnosezwecken,
4 | Verbindungskabel USB USB/B-L0300 Mini USB B USB A Stecker Inbetriebnahme mit 3m
MotionGUI 2
Sonstiges
. Nur fir CANopen
Abschlusswiderstand CAB-BUS-CAN-RJ45- oo
5 CANopen TERMINAT - RJ45 Stecker \I;c;r:c;?gunlkahon not- -

XXXX = Kabellange in cm (Beispiel: 5 m = 0500)
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WITTENSTEIN cyber motor

1. cyber® simco® drive

DC Spannungs-
versorgung

2. cyber® simco® drive

DC Spannungs-
versorgung

X2 X3 X4 X5

T

Ubergeordnete
Steuerung
Digital I/O Digital I/O
. . . . Digital I/0
Inbetriebnahme/Diagnose PC Inbetriebnahme/Diagnose PC CANopen

Ethernet basiert
s |nbetriebnahme

IP65

Nr.

Zubehorart

Bezeichnung

Schnittstellen

Beschreibung

Vorzugsldngen

. & 1 PLC/PC/
1. simco® drive ’ O o
2. simco® drive
Spannungsversorgung
Spannungsver- CAB-POW-E-S915- . DC - Spannungsver- o e qA.
1 sorgungskabel FL_-LXXXX y tec Serie 915 offene Kabelenden sorgungskabel 1;2;5;10; 15 m
Feldbus CANopen
. Netzwerkverbindung
CAB-BUS-CAN- M12 Buchse 5-polig ) o B 4N,
2 | Feldbuskabel SPS MA2M-FL__-LXXXX A-kodiert offene Kabelenden zur Steuerung; Stecker | 1;2;5;10;15m
konfektionierbar
4 | Feldbuskabel CASIGN-CAN-M12F- | M12 Stecker 5-polig | M12 Buchse 5-polig 2‘3};&3:‘;?:&%”"9 425 10:15m
Verlangerung SA-M12MSA-LXXXX A-kodiert A-kodiert drives T
4 Abschlusswiderstand CAB-BUS-CAN- R M12 Stecker 5-polig Nur fir CANopen Kom-
CANopen M12M-TERMINAT A-kodiert munikation notwendig
Industrial Ethernet (EtherCAT / PROFINET / EtherNet/IP / Sercos IlI)
5 | Netzwerkkabel SPS TCC 002-025-XXXR- M12 Stecker 4-polig RJ45 Stecker Netzwerkverbindung 1:2:5:10: 15 m
PUR D-kodiert zur Steuerung
. . Netzwerkverbindung
6 Net%werkkabel TCC 002-026-XXXR- M12 S_tecker 4-polig M12 Stecker 4-polig Zwischen simco® 1:2:5:10: 15 m
Verlangerung PUR D-kodiert D-kodiert .
drives
Inbetriebnahme
Verbindungskabel zu
. CASIGN M12-4p M12 Stecker 4-polig Diagnosezwecken,
7| Verbindungskabel USB | ;5 a 5 om PVC A-kodiert (gerade) USB A Stecker Inbetriebnahme mit | 2™
MotionGUI 2
Digitale Ein- und Ausgénge
i CASIGN-1/0-M12FSA- | M12 Buchse 8-polig M12 Buchse 8-polig Verbindungskabel zu
8 | Kabel fiir Digital 10 M12FSA-L0500 A-kodiert (gerade) A-kodiert (gerade) 1/0-Box 5m

XXXX = Kabellange in cm (Beispiel: 5 m = 0500)
XXX = Kabelldnge in dm (Beispiel: 56 m = 050)
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Kabel
cyber® simco® line

1. cyber® simco® drive 2. cyber® simco® drive

DC Spannungs-
versorgung (Logik/STO)

DC Spannungs-
versorgung (Logik/STO)

Digital I/O Safety Steuerung Ubergeordnete Safety Steuerung Digital I/O
Steuerung

Inbetriebnahme / Diagnose PC Inbetriebnahme / Diagnose PC

Digital I/O
— CANoOpeN
= Ethernet basiert
= |Nbetriebnahme
Safety

|76
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IP65

Schnittstellen

Nr. | Zubehorart Bezeichnung PLC/PC/ Beschreibung Vorzugsldngen
1. simco® drive

2. simco® drive

Spannungsversorgung Leistung / STO

Spannungsver- CAPOWE-M12FSM- M12 Buchse 6-polig offene Kabelenden DC - Spannungsver-

sorgungskabel FL__-LXXXX (gerade) sorgungskabel 1,5;3; 5,10 m

Feldbus CANopen

Netzwerkverbindung
offene Kabelenden zur Steuerung; Stecker | 1;2; 5;10; 15 m
konfektionierbar

CAB-BUS-CAN- M12 Buchse 5-polig

2 | Feldbuskabel SPS M12M-FL__-LXXXX A-kodiert (gerade)

Netzwerkverbindung

3 Feldbuskabel CASIGN-CAN-M12F- M12 Stecker 5-polig M12 Buchse 5-polig zwischen simco® 1:2:5:10: 15 m
Verléangerung SA-M12MSA-LXXXX A-kodiert (gerade) A-kodiert (gerade) drives T

2 Abschlusswiderstand CAB-BUS-CAN- B M12 Stecker 5-polig Nur fir CANopen Kom- |
CANopen M12M-TERMINAT A-kodiert munikation notwendig

Industrial Ethernet (EtherCAT / PROFINET / EtherNet/IP / Sercos |ll)

TCC 002-025-XXXR- M12 Stecker 4-polig Netzwerkverbindung

5 | Netzwerkkabel SPS PUR D-kodiert (gerade) RJ45 Stecker zur Steuerung 1;2;5;10; 15 m
Netzwerkkabel TCC 002-026-XXXR- | M12 Stecker 4-polig | M12 Stecker 4-polig | Nerzwerkverbindung .
6 u ) ) zwischen simco 1;2;5;10; 15 m
Verléangerung PUR D-kodiert (gerade) D-kodiert (gerade) drives
Inbetriebnahme
Verbindungskabel zu
. CASIGN M12-4p M12 Stecker 4-polig Diagnosezwecken,
7| Verbindungskabel USB | ygp A 5 om PVC Ackodiert (gerade) USB A Stecker Inbetriebnahme mit | 2™
MotionGUI 2
Digitale Ein- und Ausgénge
e CASIGN-I/0-M12FSA- | M12 Buchse 8-polig M12 Buchse 8-polig Verbindungskabel zu
8 | Kabel fir Digital 10 M12FSA-L0500 A-kodiert (gerade) A-kodiert 1/0-Box 5m
Safety Encoder-Emulation
. . Verbindung zur Safety-
Kabel flir Safety CASIGN-SAC-8P- M12 Stecker 8-polig :
9 | Encoder-Emulation M12MS-PUR-L1500 | A-kodiert (gerade) offene Kabelenden Steuerung; Stecker 1.5m
konfektionierbar
Safety I/O
CASIGN-SAC-12P- | M12 Stecker 12-polig Verbindung zur Safety-

10 | Kabel fir Safety 1/0 offene Kabelenden Steuerung; Stecker 1,5m

M12MS-PUR-L1500 A-kodiert (gerade) konfektionierbar

Encoder
. . Encoderkabel zu
Kabel fir Encoder- CASIGN-SAC-17P- M12 Buchse 17-polig R .
1 schnitstelle M12FS-PUR-LXXXX | A-kodiert (gerade) offene Kabelenden Motor; Stecker 1;3m

konfektionierbar

Temperatursensor / Bremse

Temp.sensor- /
CASIGN-TempBr- M12 Buchse 4-polig offene Kabelenden Bremsenkabel zu 1m
M12FSA-FL_-L0100 A-kodiert (gerade) Motor; Stecker

konfektionierbar

Kabel fir
12 | Temperatursensor
Motor / Bremse

XXXX = Kabellange in cm (Beispiel: 5 m = 0500)
XXX = Kabellange in dm (Beispiel: 5 m = 050)
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Kabel
cyber® dynamic system

1. cyber® dynamic system 2. cyber® dynamic system

DC Spannungs-
versorgung

DC Spannungs-
versorgung

(o] - |

Ubergeordnete
Steuerung
Digital /0 Digital /0
Inbetriebnahme/Diagnose PC Inbetriebnahme/Diagnose PC

Digital I/O
m—— CANoOpen
= Ethernet basiert
s |Nbetriebnahme
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cyber motor

Schnittstellen

Nr. | Zubehérart Bezeichnung 1. cyber® dynamic PLC/PC/ . Beschreibung Vorzugslingen
2. cyber® dynamic
system
system
Spannungsversorgung
Spannungsver- CAPOWE-M12FSM- M12 Buchse 6-polig DC - Spannungsver- P
la sorgungskabel FL__-LXXXX (gerade) offene Kabelenden sorgungskabel 1,5:3;510m
Spannungsver- CAPOWE-M12FRM- M12 Buchse 6-polig DC - Spannungsver- e E.
1b sorgungskabel FL__LXXXX (gewinkelt) offene Kabelenden sorgungskabel 1,5:3;510m
Feldbus CANopen
. Netzwerkverbindung
CAB-BUS-CAN- M12 Buchse 5-polig X P
2a | Feldbuskabel SPS MA2M-FL__-LXXXX A-kodiert (gerade) offene Kabelenden zur Steqergng, Stecker | 1;2;5;10; 15 m
konfektionierbar
. Netzwerkverbindung
CASIGN-CAN- M12 Buchse 5-polig . . 0. E-10-
2b | Feldbuskabel SPS M12MRA-FL_-LXXXX | A-kodiert (gewinkelt) offene Kabelenden zur Steuerung; Stecker | 1;2;5;10;15m
konfektionierbar
3a Feldbuskabel CASIGN-CAN-M12F- M12 Stecker 5-polig M12 Buchse 5-polig Netzwerkverbindung 1:2:5:10: 15 m
Verlangerung SA-M12MSA-LXXXX A-kodiert (gerade) A-kodiert (gerade) zwischen simco® drives | 77T 7
Feldbuskabel CASIGN-CAN- M12 Stecker 5-polig M12 Buchse 5-polig Netzwerkverbindung o e 4N,
3b .. M12FRA-M12MRA- ’ . 8 . h ; : 1;2;5;10;15m
Verlangerung LXXXX A-kodiert (gewinkelt) A-kodiert (gewinkelt) zwischen simco® drives
4 Abschlusswiderstand CAB-BUS-CAN- R M12 Stecker 5-polig Nur fir CANopen Kom-
CANopen M12M-TERMINAT A-kodiert munikation notwendig
Industrial Ethernet (EtherCAT / PROFINET / EtherNet/IP / Sercos lI)
5a | Netzwerkkabel SPS TCC 002-025-XXXR- M12 $tecker 4-polig RJ45 Stecker Netzwerkverbindung 1:2:5:10; 15 m
PUR D-kodiert zur Steuerung
CASIGN-CAT- ' .
5b | Netzwerkkabel SPS | M12MRD-RJ45- M12 Stecker 4-polig | 45 grecker Netzwerkverbindung | 4. 5. 5. 40, 15 m
D-kodiert (gewinkelt) zur Steuerung
LXXXX
oA - o M12 Stecker 4-polig Netzwerkverbindung
6a NetEwerkkabeI TCC 002-026-XXXR: M12 $tecker 4-polig D-kodiert Zwischen simco® 1:2:5:10: 15 m
Verlangerung PUR D-kodiert (gerade) X
(gerade) drives
CASIGN-CAT- . . Netzwerkverbindung
oo | oo | MR oo | W12kl | W12 Ster ol | G s 1o
gerung LXXXX 9 9 drives
Inbetriebnahme
Verbindungskabel zu
X CASIGN M12-4p M12 Stecker 4-polig Diagnosezwecken,
7a | Verbindungskabel USB | ;g5 2> om pyc A-kodiert (gerade) USB A Stecker Inbetriebnahme mit | 2™
MotionGUI 2
Verbindungskabel zu
. CASIGN gew. M12-4p | M12 Stecker 4-polig Diagnosezwecken,
7b | Verbindungskabel USB | jap a'» om A-kodiert (gewinkelyy | USB A Stecker Inbetriebnahme mit 2m
MotionGUI 2
Digitale Ein- und Ausgénge
s CASIGN-1/0-M12FSA- | M12 Buchse 8-polig M12 Buchse 8-polig Verbindungskabel zu
8a | Kabelfiir Digital 10 M12FSA-LO500 A-kodiert (gerade) Ackodiert (gerade) 1/0-Box sm
e CASIGN-I/0-M12FSA- | M12 Buchse 8-polig M12 Buchse 8-polig Verbindungskabel zu
8b | Kabel fir Digital 10 M12FSA-L0500 A-kodiert (gewinkelt) | A-kodiert (gerade) 1/0-Box 5m

XXXX = Kabellange in cm (Beispiel: 5 m = 0500)
XXX = Kabelldnge in dm (Beispiel: 5 m = 050)
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cyber® simco® line & cyber® dynamic system

IP20

Technische Details:

Feldbuskabel IP20

Feldbuskabel IP20

Verbindungskabel USB 1P20

(Nr. 1,2) (Nr. 3) (Nr. 4)

Schleppkettentauglich max. 3 Mio. Zyklen Nein Nein

UL (AWM-Style 20233/11602),
Zulassung CSA: CE CE CE
AuBenmaterial PUR FRNC PVC
Schirmung Ja Ja Ja
Temperaturbereich -40...480 °C 0...450 °C -30 ... +80°C
(statisch)
Temperaturbereich -80...470 °C -20...460 °C -5 ... +70°C
(dynamisch)
Min.‘ Biegeradius 5 x AuBen-@ 7,5 x AuBen-@ -
(statisch)
LR Biggeradius 12 x AuBen-@ 10 x AuBen-@ -
(dynamisch)
AuBendurchmesser 6,7 mm £5 % 5mm +5 % 3,6 mm x 0,2
Ubertragungsparameter CAT 5, Class D (ISO/IEC 11801:2002), (EN 50173-1) -
Ubertragungsrate bis 100 Mbit/s Full Duplex -
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Feldbuskabel (Nr. 1)

RJ45 St. gerade

Offene Kabelenden

6 321 Pinbelegung Farbbelegung
ZE TD+ 1 Gelb
TD- 2 Orange
RD+ 3 Wei3
Male
RD- 6 Blau
Feldbuskabel (Nr. 2 und 3)
RJ45 St. gerade RJ45 St. gerade
Pinbelegung Pinbelegung
6 321 6 321 D4 ; ]
[n |||||}
TD- 2 2
Male Male [RiD- 6 6

Verbindungskabel USB (Nr. 4)

Mini USB-B Stecker

USB-A Stecker

1 4 Pinbelegung Pinbelegung
2 3 VCe 1 1
S 2
4 1 D- 2 2
S
D+ 3 3
Male Male
GND 4 4
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cyber® simco® line & cyber® dynamic system

IP65

Technische Details:

Spannungs- Spannungs-
versorgungskabel | versorgungskabel | Feldbuskabel IP65 Netzwerkkabel Verbindungskabel
cyber® simco® cyber® dynamic (Nr. 2, 3) (Nr. 5, 6) USB IP65 (Nr. 7)
drive (Nr. 1) system (Nr. 1)
Schleppkettentauglich max. 5 Mio. Zyklen Max. 2 Mio. Zyklen max. 5 Mio. Zyklen max. 3 Mio. Zyklen Nein
) UL (AWM-Style UL (AWM-Style

Zultzssuing CIE UL Listed (E468743) | 54533/10578), CSA; CE | 20238/11602), CSA; CE iz
AuBenmaterial PUR PUR PUR PUR PVC
Schirmung Ja Ja Ja Ja Ja
Temperaturbereich -40...480 °C -25...480 °C -40...480 °C -40...480 °C -30 ... +80°C
(statisch)
Temperaturbereich -80...+80 °C -25...480 °C -80...470 °C -30...470 °C -5 ... +70°C
(dynamisch)
M|n.‘ Biegeradius 4 x AuBen-@ 5 x AuBen-@ 6 x AuBen-@ 5 x AuBen-@ -
(statisch)
Min. Biegeradius

) 7,5 x AuBen-@ 10 x AuBen-@ 10 x AuBen-@ 12 x AuBen-@ -
(dynamisch)
AuBendurchmesser 12,2 mm 10,4 mm 0,3 mm 6,9 mm +5 % 6,7 mm £5 % 4,6 mm + 5%
i CAT 5, Class D (ISO/
Ubertragungsparameter - - - IEC 11801:2002), (EN -

50173-1)

. bis 100 Mbit/s Full
Ubertragungsrate - - Duplex -

Schleppkettentauglich

Kabel fur Digital

10 IP65 (Nr. 8)

max. 10 Mio. Zyklen

Kabel fiir Safety
Encoder-
Emulation (Nr. 9)

max. 4 Mio. Zyklen

Kabel fiir Safety
1/0 (Nr. 10)

max. 4 Mio. Zyklen

Kabel fiir
Encoderschnitt-
stelle (Nr. 11)

max. 1 Mio. Zyklen

Kabel fiir
Temperatursensor
Motor und Bremse

(Nr. 12)

Nein

Zulassung CE CE, UL, CSA, EAC CE, UL, EAC CE, UL, CSA CE, UL, CSA, EAC
AuBenmaterial PUR PUR PUR PUR PVC
Schirmung Nein Ja Nein Ja Ja
Temperaturbereich -25...480 °C 25 ... +80 °C 40 ... +80 °C 40 ... +80°C -30 ... +80 °C
(statisch)
Temperaturbereich -25...+80 °C -5 ... +80 °C 20 ... +80 °C -25 ... +80 °C -5 ... +80 °C
(dynamisch)
Min.‘ Biegeradius 5 x AuBen-@ 5 x AuBen-@ 5 x AuBen-@ 8 x AuBen-@ 10 x AuBen-@
(statisch)
Min. Biegeradius

) 10 x AuBen-@ 10 x AuBen-@ 10 x AuBen-@ 12 x AuBen-@ -
(dynamisch)
AuBendurchmesser 5,8 mm £5 % 5,9 mm x 0,2 mm 7,2 mm 8,6 mm = 0,25 mm 5,3mm £ 5%
Ubertragungsparameter - - - - -
Ubertragungsrate - - . R
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Spannungsversorgungskabel cyber® simco® drive (Nr. 1)

INTERCONTEC Offene
Stecker, 9-polig Kabelenden
Pinbelegung Beschriftung
1
60+10 DCBUSH+ A A
DCBUS- B B
CHOPPER C C
PE PE PE
Logic+ 1 1
N.C. 2 2
Female
STO 3 3
N.C. 4 4
STO GND 5 5

Spannungsversorgungskabel cyber® dynamic system (Nr. 1)

60+10 M12 Buchse, Offene
Gerade Kabelenden
Pinbelegung Beschriftung
1 DCBUS+ 1 BKA1
! DCBUS- 2 BK2
Logic+ 3 BK3
STO 4 BK4
Female,
M-kodiert STO GND 5 BK5
FE 6 GN/YE
Feldbuskabel CANopen (Nr. 2)
M12 St. Offene
Gerade Kabelenden
3 4 Pinbelegung Farbbelegung
Os O I Schirm 1
O O O aF 2 Rot
2 1 - 3 Schwarz
Female, CAN-H 4 WeiB
A-kodiert CAN-L 5 Blau
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Kabel

cyber® simco® line & cyber® dynamic system

Feldbuskabel CANopen (Nr. 3)

4 3 3 1
Qs 0
OOO
1N2 2 1
Male, Female,
A-kodiert A-kodiert

Netzwerkkabel Ethernet (Nr. 5)

4 3 6 321

il

1 <=2

Male, Male
D-kodiert

Netzwerkkabel Ethernet (Nr. 6)

4 3 4 3

IR

Male, Male,
D-kodiert D-kodiert

M12 St. Gerade

M12 St. Gerade

Pinbelegung Pinbelegung
Schirm 1 1
+ 2 2
3 3
CAN-H 4 4
CAN-L 5 5
M12 St. Gerade RJ45 St. Gerade
Pinbelegung Pinbelegung
TD+ 1 1
TD- 3 2
RD+ 2 3
RD- 4 6
M12 St. Gerade M12 St. Gerade
Pinbelegung Pinbelegung
TD+ 1 1
TD- 3 3
RD+ 2 2
RD- 4 4
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WITTENSTEIN

cyber motor

Verbindungskabel USB (Nr. 7)

Male,
A-kodiert

Kabel fur Digital IO (Nr. 8)

1 1
7002 7002
60080 60080
0003 0003
5 g 52

Female,
A-kodiert

Male

Female,
A-kodiert

AW N -

M12 St. Gerade
Pinbelegung

1

USB-A Stecker
Pinbelegung

1

2

2

3

3

DIN 2

Gerade
Pinbelegung

M12 Buchse,

1

M12 Buchse,
Gerade
Pinbelegung

1

DIN 4

2

2

DOUT 1

3

3

DOUT 2

VCC24

DIN 1

DIN 3

Kabel fur Safety Encoder-Emulation (Nr. 9)

Male,
A-kodiert

M12 St., Offene Kabel-
Gerade enden
Pinbelegung Farbbelegung
GND 1 WeiB
SIN+ 2 Braun
SIN- 3 Grin
COS+ 4 Gelb
COSs- 5 Grau
N.C. 6 Rosa
N.C. 7 Blau
N.C. 8 Rot
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Kabel

cyber® simco® line & cyber® dynamic system

Kabel fiir Safety 1/0 (Nr. 10)

113 2

10
4
& 1
5 9
6 12
78
Male,
A-kodiert

M12 St. Offene Kabel-
Gerade enden
Pinbelegung Farbbelegung
STO_A 1 Braun
STO_B 2 Blau
N.C. 3 WeiB
N.C. 4 Grin
N.C. 5 Rosa
N.C. 6 Gelb
RESET 7 Schwarz
GND 8 Grau
VCC24 9 Rot
DOUT1 10 Violett
DOUT2 1 Grau/Rosa
N.C. 12 Rot/Blau




/s

WITTENSTEIN

cyber motor

Kabel fur Encoderschnittstelle (Nr. 11)

Female,
A-kodiert

Female,
A-kodiert

M12 St. Offene Kabel-
Gerade enden
Pinbelegung Farbbelegung
GND 1 Braun
RESOLVER REF-
5V3
RESOLVER REF+ e 2
CLOCK+ )
INC. A+ s Weif
CLOCK- .
INC. A 4 Grin
DATA+
INC. B+ 5 Rosa
DATA-
INC. B- 6 Gelb
SIN/COS A+ 7 Schwarz
RESOLVER COS+
SIN/COS A- 8 Grau
RESOLVER COS-
SIN/COS B+
REOLVER SIN+ o Rot
SIN/COS B- )
REOLVER SIN- e Rt
SIN/COS Z+
ING. 7+ 11 Grau/Rosa
SIN/COS z-
INC. Z- 12 Rot/Blau
HALL U 13 WeiB/Grin
HALL V 14 Braun/Grln
HALL W 15 WeiB/Gelb
N.C. 16 N.C.
N.C. 17 N.C.

Kabel fir Temperatursensor Motor und Bremse (Nr. 12)

M12 St. Offene Kabel-
Gerade enden
Pinbelegung Farbbelegung
Brake+ 1 Braun
Brake- 2 WeiB
Temp_Mot+ 3 Schwarz
Temp_Mot- 4 Blau
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Zubehor

Schirmanschlussklemme IP20

- Schirmklemme flr Schirmdurchmesser 3-14 mm - Bei Bestellung eines Regelgerats der cyber® simco® line
- Anschluss des AuBenschirms der Motorleitung mittels in IP20 mit Schirmklemme wird der Regler mit montierter
Schraubverschluss Schirmklemme geliefert
- Bestellbezeichnung: Schirmanschlussklemme SK 14
19, 17
A
)
=]
0
3
E I.Dl L )
©
—
\ )
14
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WITTENSTEIN cyber motor

Anbauteile an die Schubstange

Fur die Linearaktuatoren der cyber® dynamic line in BaugroBe  Bestellbezeichnung: cyber® dynamic Anbauteil Tip X
40 sowie das cyber® dynamic system stehen vier verschiedene
Anbauteile fir die Schubstange zur Verfiigung.

T T s e T
. AuBengewinde M16 x 1,5 Innengewinde M10 x 1,25 AuBengewinde M12 x 1,25
AuBengewinde M16 x 1,5 mit doppel D-Profil mit doppel D-Profil mit doppel D-Profil

Anbauadapter

FUr das cyber® dynamic system stehen Anbauadapter zur  Bestellbezeichnung: Adapter CDSR bzw. Adapter CDSL
Verflgung, um eine einbaukompatible Ldsung zu unserem
Ternary Antriebssystem zu realisieren.

CDSR cDsL
@ 30n7
B-B @0 @ 65
=] \ T
- 7 ] Ly =
R T

OL6
[
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Informationen
Bestellschlussel

cyber® simco® line 2

| 1f2fsfafs]elvr[sf[ofofr][2]afa]s5]e[7[s[ofof1]2]3]a]s5[6[7]s]
I T Tl B T [ e R B ‘AHO | 0) 7% 9% O - By 000
‘ Feldbusschnittstelle
Baureihe 2 Zeichen (Pos. 14-15): Sonderausfiihrung
3 Zeichen CA = CANopen 4 Zeichen (Pos. 25-28):
(Pos.1-3) ET = Ethernet-basiert 0000 = Standard
xXxXxx = Zahlnummer
Sonderversion
Nennausgangsstrom Ruckflihrungssystem Motorgeber
3 Zeichen (Pos. 5-7): 2 Zeichen (Pos. 21-22):
007 =7,5 A, 00 = EnDat 2.2 / BiSS-C / SSI / Resolver
015 =15 A, / 8in/Cos-Encoder (wenn SIM2007 /
050 =50 A, SIM2007)
100 = 100 A, Uberlastfaktor 01 = EnDat 2.2 / BiSS-C / SSI / Resolver /
1 Zeichen (Pos. 12): Sin/Cos-Encoder / Inkrementalgeber +
A ) S = 2-fach Innen Hall (Weﬂﬂ SIM2050 / S|M2100)
Zwischenkreisspannung
1 Zeichen (Pos. 4):
2 =48V
Kihlung Safety Ausfiihrung
1 Zeichen (Pos. 11): 2 Zeichen (Pos. 19-20):
C = Konvektion 00 =STO nach SIL3/PL e
01 = STO, SBC, SP (EnDatFS),
Encoder-Emulation
Gehéuseausfﬂhrung (I’]UI’ SIM2050 / SIM21 OO)
1 Zeichen (Pos. 10):
C = Schaltschrankausfihrung
IP20 (nur SIM2007 / Geritegeneration
SIM2019) 1 Zeichen (Pos. 24):
F = Dezentrale Ausfihrung B = 2. Generation
IP65
Spannungsversorgung Anschlusstechnik
1 Zeichen (Pos. 8): 2 Zeichen (Pos. 17-18):
D = Gleichspannung 00 = Standard
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WITTENSTEIN cyber motor

cyber® dynamic motor R

(1f2lslalsfef7[esfefolr]2][a][4fs]e]7]s]ofof[1][2]a]a]s][6][7][8][s]0]

MRS R0 188 L‘J@ L"’Jﬁﬂ ﬂj%&&!ﬂ NoNN
. Kiihlung
Baureihe 1 Zeichen (Pos. 13) Bremse
4 Zeichen (Pos. 1-4) G = Konvektion 1 Zeichen (Pos. 23)
MRSR = cyber® dynamic motor 0 = ohne
‘ 1 =mit
Spannungskonstante
3 Zeichen (Pos. 15-17) 1 Wellenausfiihrung
) siehe spezifische Kennlinie 1 Zeichen (Pos. 24)
BaugroBe | ‘ G = Glatte Welle
(Blechpaket- Spannung
AuBendurchmesser 1 Zeichen (Pos. 18)
in mm) B = Zwischenkreisspannung Temperatursensor
3 Zeichen (P?s. 5-7) bis 60 V, 1 Zeichen (Pos. 26)
016 = BaugroBe 17 | N = ohne
021 = BaugroBe 22 Elektrischer Anschluss
030 = BaugroBe 32 1 Zeichen (Pos. 19)
038 = BaugroBe 40 S = Standard Design
(elektrischer Anschluss
. abhangig vom
Blechschnitt Motoranschlusskabel)
1 Zeichen (Pos. 8) U = Inox / Hygienic Design mit
B = B-Schnitt Intercontec Stecker
F = Inox / Hygienic Design mit
Baulinge offenen Kabelenden
(Lange des Motoraktivteils)
3 Zeichen (Pos. 10-12)
010 = 10 mm (wenn BaugrdBe 016 oder 021) Ausfiihrung

020 = 20 mm (wenn BaugréBe 030)
030 = 30 mm (wenn BaugroBe 038)

1 Zeichen (Pos. 25)

S = Standard (wenn Standard /
Inox Design)

L = Lebensmitteltauglich (wenn
Hygienic Design)

Encoder

2 Zeichen (Pos. 21-22)
HI = Singleturn, BiSS C
HM = Multiturn, BiSS C
HF = Inkremental
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Informationen
Bestellschlussel

cyber® dynamic actuator R

(1f2fslalsfel7][sfefofr]2][s]4fs]e]7]e]ofof[1][2]a]a]s][6][7[8]9]0]

AR S Q0 16 B - 0 1
\ I I

Baureihe
4 Zeichen (Pos. 1-4)
ARSQ = cyber® dynamic actuator R

BaugroBe
(Blechpaket-
AuBendurchmesser
in mm)

3 Zeichen (Pos. 5-7)
016 = BaugroBe 17
021 = BaugroBe 22
030 = BaugroBe 32
038 = BaugroBe 40

Blechschnitt
1 Zeichen (Pos. 8
B = B-Schnitt

Baulédnge

;’4 L
Kiihlung

1 Zeichen (Pos. 13
C = Konvektion

Spannungskonstante
3 Zeichen (Pos. 15-17)
siehe spezifische Kennlinie

Spannung

8 C 1 B
)

1 Zeichen (Pos. 18)
B = Zwischenkreisspannung D = D-Welle (

L

S

|

bis 60 V,,

Elektrischer Anschluss

1 Zeichen (Pos. 19)

S = Standard Design
(elektrischer Anschluss

abhangig vom

Motoranschlusskabel)

U = Inox / Hygienic Design mit
Intercontec Stecker

F = Inox / Hygienic Design mit
offenen Kabelenden

(Lange des Motoraktivteils)
3 Zeichen (Pos. 10-12)

010 = 10 mm (wenn BaugréBe 016 oder 021)

020 = 20 mm (wenn BaugroBe 030)
030 = 30 mm (wenn BaugréBe 038)

192

Ao % s

Bremse
1 Zeichen
0 = ohne
1 = mit

(Pos. 23)

021)

Ausfiihrung

Encoder

2 Zeichen (Pos. 21-22)
HI = Singleturn, BiSS C
HM = Multiturn, BiSS C
HF = Inkremental

Wellenausfiihrung

1 Zeichen (Pos. 24)

G = Glatte Welle (wenn BaugréBe 030)

P = Glatte Welle mit Passfeder (wenn
BaugroéBe 038)

- X U N

Getriebeiibersetzung
1 Zeichen (Pos. 28)
X = siehe S. 93

wenn BaugroéBe 016 /

Getriebeart und

Getriebespiel

1 Zeichen (Pos. 29)

U = Planetengetriebe mit
Standard Spiel

Getriebeausrichtung
1 Zeichen (Pos. 30)
N = Symmetrisch

1 Zeichen (Pos. 25)

S = Standard (wenn Standard /
Inox Design)

L = Lebensmitteltauglich (wenn
Hygienic Design)

Temperatursensor
1 Zeichen (Pos. 26)

N = ohne
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WITTENSTEIN

cyber

motor

cyber® dynamic actuator R - Getriebeilibersetzung

BaugroBe ( ég) (;g) BaugrdBe 17 < (G‘:;)P) (é?:)
A 64 4 4 4 Y 100
B 4 16 - 12,25 - - z %
c 12 28 - 20 - AQ 5
D 21 64 25 25 = - BQ 4
E 28 - - 64 cQ 50
F 36 - 64 - = Do 16
G 48 - - - FQ "
H - 20 - - - GQ 25
L - - 16 - Ja 5
M - - 20,8 -
P . - 72 | 3067
R - - 100 - -
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Informationen

Bestellschlussel

cyber® dynamic actuator L

(1f2lslalsfef7[esfefolr]2][a][4fs]e]7]s]ofof[1][2]a]a]s5][6][7][8][s]0]

A L S R 0 1 6 6 B o 1 o, - 1 2 7 B,S - H I 0 S S N
I I HJ L L] (I \TJ (I
Kiihlung
) Bremse
1 Zeichen (Pos. 13) 1 Zeichen (Pos. 23)
) C = Konvektion
ALSR = cyber® dynamic actuator L 0 = ohne
‘ 1 = mit
Spannungskonstante
3 Zeichen (Pos. 15-17)

194

Baureihe

4 Zeichen (Pos. 1-4)

BaugroBe
(Blechpaket-
AuBendurchmesser
in mm)

3 Zeichen (Pos. 5-7)
016 = BaugroBe 17
021 = BaugroBe 22
030 = BaugroBe 32
038 = BaugréBe 40

Blechschnitt
1 Zeichen (Pos. 8)
B = B-Schnitt

siehe spezifische Kennlinie

Wellenausfiihrung

- X, B N

Hubldnge
1 Zeichen (Pos. 28)
X = siehe Zusatztabelle

Spannung
1 Zeichen (Pos. 18)
B = Zwischenkreisspannung
bis 60 V

\

Elektrischer Anschluss

1 Zeichen (Pos. 19)

S = Standard Design
(elektrischer Anschluss
abhangig vom
Motoranschlusskabel)

U = Inox / Hygienic Design mit
Intercontec Stecker

F = Inox / Hygienic Design mit
offenen Kabelenden

1 Zeichen (Pos. 24)
S = Schubrohr

Linearfiihrung und

Verdrehsicherung

1 Zeichen (Pos. 29)

B = mit Linearfihrung und
Verdrehsicherung

Kraftsensor

Baulange
(Lange des Motoraktivteils)
3 Zeichen (Pos. 10-12)

010 = 10 mm (wenn BaugréBe 016 oder 021)

Ausfiihrung

1 Zeichen (Pos. 30)
N = ohne

020 = 20 mm (wenn BaugréBe 030) 1

030 = 30 mm (wenn BaugréBe 038)

L

Encoder

2 Zeichen (Pos. 21-22)
HI = Singleturn, BiSS C
HM = Multiturn, BiSS C
HF = Inkremental

Zeichen (Pos. 25)

S = Standard (wenn Standard /

Inox Design)
= Lebensmitteltauglich (wenn
Hygienic Design)

Hubldnge
BaugroBe 17 22 32 40

C 30 mm 35 mm 40 mm Temperatursensor
1 Zeichen (Pos. 26)

D - - 300 mm
N = ohne

E 120 mm 140 mm 160 mm 200 mm

= - - 50 mm




‘\
2

WITTENSTEIN cyber motor

cyber® dynamic line Kabel

K

|2 fsfafsfef7r]efofofr]2][afefs][ef[7]s]ofofr]z]afa]s]e]7]s]o]0]

S

/

L

-KABEL-016HI-O500

Baureihe

9 Zeichen (Pos. 1-9)

S/L-KABEL = Kabel cyber®
dynamic line

BaugroBe
3 Zeichen (Pos. 11-13)
016 = BaugroBe 17

(wenn Motoranschlussleitung fur di17)
021 = BaugroBe 22

(wenn Motoranschlussleitung fur di22)
030 = BaugroBe 32

(wenn Motoranschlussleitung fur di32)
038 = BaugroBe 40

(wenn Motoranschlussleitung fur dl40)
XXX = universell

(wenn Verlangerungs- oder

Adapterleitung)

Encoder
2 Zeichen (Pos. 14-15)

- B F s 0 - 1 1 / 3

T T
Kabellange in mm

4 Zeichen (Pos. 17-20) Anzahl

| Leistungslitzen
1 Zeichen (Pos. 30)

Spannung 3.3

1 Zeichen (Pos. 22)
B = Zwischenkreisspannung
bis 60 V

Elektrischer Anschluss

1 Zeichen (Pos. 23)

J = Intercontec Kupplung / Sub-D
Stecker (wenn Adapterleitung
cyber® simco® drive (IP20))

V = Intercontec Kupplung /
Intercontec Stecker (wenn
Verlangerungsleitung)

F = Platinenstecker / freie Kabelenden
(wenn Motoranschlussleitung)

M = Platinenstecker /

Intercontec Stecker (wenn
Motoranschlussleitung)

HI = HI / HM (wenn Adapterleitung

cyber® simco® drive (IP20))
HF = HF

HX = universell (wenn Verlangerungsleitung)

Umgebungsbedigungen
1 Zeichen (Pos. 24)
S = Standard (PUR)

Bremse
1 Zeichen (Pos. 25)
0 = ohne
1 = mit

Anzahl Signallitzen

2 Zeichen (Pos. 27-28)

06 = 6 (wenn HI / HM)

11 =11 (wenn HF / Hx)

11 =11 (wenn HI / HM
mit Bremse)
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Informationen
Bestellschlussel

cyber® dynamic system

\1\2\3\4\5\6\7\8\9\0\1\2\3\4\5\6\7\8\9\0\1\2\3\4\5\6\7\8\9\0\

CDSLL(‘ 040LCJHIL1J LKJO1 O\fﬁ LOJLLJLO ETLNf TA—IOO
Baureihe Encoder Hublinge
3 Zeichen (Pos. 1-3) 2 Zeichen (Pos. 10-11) 1 Zeichen (Pos. 18) Kommunikationsschnittstelle
CDS = cyber® dynamic system HI = Singleturn, BiSS C 0 = ohne 2 Zeichen (Pos. 24-25)
HM = Multiturn, BiSS C A =50mm CA = CANopen
D =200 mm ET = Ethernet-basierter Feldbus
Aktuatorausfiihrung F = 300 mm
1 Zeichen (Pos. 4)
R = Rotatorischer Aktuator Bremse Wellendichtring |
ohne Getriebe 1 Zeichen (Pos. 12) 1 Zeichen (Pos. 20) Sensorik
G = Rotatorischer Aktuator 0 = ohne 0 = ohne 1 Zeichen (Pos. 26)
mit Getriebe 1 = mit 1 = mit N = ohne
L = Linearer Aktuator
Baugrofe Befettung Geréitegeneration
3 Zeichen (Pos. 6-8) 1 Zeichen (Pos. 21) A _e;o gn (Pos. 28)
040 = 40 mm S = Standard (wenn = 1. Generation
Aktuatorausfihrung G)
L = Lebensmitteltauglich
Baulinge gvg(r;r;rAthuatorausfuhrung Sonder
. 2 Zeichen (Pos. 29-30)
1 Zeichen (Pos. 9)
00 = ohne
C =30mm

Getriebeart / Spindelart

1 Zeichen (Pos. 14)

0 = ohne Getriebe (wenn Aktuatorausfihrung R)
G = Getriebe GCP (wenn Aktuatorausfuhrung G)
N = Getriebe NP (wenn Aktuatorausfihrung G)

K = Spindelart KGT (wenn Aktuatorausfihrung L)

Getriebeiibersetzung / Spindelsteigung

1 Zeichen (Pos. 15)

000 = ohne

005 = Getriebelbersetzung 5 (wenn Aktuatorausfihrung G)
010 = Getriebelbersetzung 10 (wenn Aktuatorausfiihrung G)
025 = Getriebelbersetzung 25 (wenn Aktuatorausflihrung G)
003 = Spindelsteigung 3 (wenn Aktuatorausfiihrung L)

010 = Spindelsteigung 10 (wenn Aktuatorausfihrung L)

Wellenausfiihrung

1 Zeichen (Pos. 22)

0 = ohne

L = Schubrohr (wenn Aktuatorausfihrung L)
G = glatte Welle (wenn Aktuatorausfihrung R)
P = glatte Welle mit PaBfeder (wenn

Aktuatorausfihrung G)
|96
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WITTENSTEIN cyber motor

cyber® simco® line / cyber® dynamic system Software

[1f2lalalsfef7][sf[e]ofr]2][a[a]s][e]7]

‘C Y DHF W‘-‘C A‘-‘O 3‘-‘0 1‘-‘0 1‘
| | | |
Baureihe Generation Subversion
3 Zeichen (Pos.1-3) 2 Zeichen (Pos.10-11) 2 Zeichen (Pos.16-17)
CYD = cyber® drive 03 = 3.Generation XX = Neuste Subversion
00 = Subversion O
01 = Subversion 1

Software-Klasse
2 Zeichen (Pos.4-5)
FW = Firmware

Version
2 Zeichen (Pos.13-14)
XX = Neuste Version

Feldbusschnittstelle 01 = Version 1
2 Zeichen (Pos.7-8) 02 = Version 2
CA = CANopen

EC = EtherCAT

PN = Profinet

El = EtherNet/IP

SC = SERCOS I

ME = Multi-Ethernet
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nformationen

Bestellschlussel

cyber® power supply

(1f2lelals]ef7[slofolr1][2][a][4]s]6]

© P S0t 9Py @@[‘H inL
‘ . Gehduseausfiihrung
Baurelhe 1 Zeichen (Pos. 10)
3 Zeichen (Pos. 1-3) C = Schaltschrankausfuhrung IP20
CPS = cyber® power supply ‘ ‘
Kiihlung
Nennausgangsspannung 1 Zeichen (Pos. 11)
1 Zeichen (Pos. 4) C = Konvektion
1=24V \ \
2=48V Uberlastfaktor
Nennausgangsstrom | Zeichen (Pos. 12)
3 Zeichen (Pos. 5-7) A=0
005=5A N = 1,5-fach
010=10A
020 =20 A
\ Gerategeneration
Eingangsspannung 1 Zeichen (Pos. 14)
1 Zeichen (Pos. 8) A = 1. Generation
E = 1-phasig
D = 3-phasig
Sonderausfiihrung

2 Zeichen (Pos. 15-16)

00=S5

tandard

xx = Zahinummer Sonderversion
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WITTENSTEIN

cyber motor

cyber® distribution box

1]2[8]a]s[e6][7]8]oft][11][12]11][14]15]16]17][18]19]20]21]

c bpB 2,0 1 5 Db - F C S - E T 6 4 - A 0 O
\ ‘ | \ [ L] \T—‘ L
Baureihe Uberlastfaktor
3 Zeichen (Pos. 1-3) 1 Zeichen (Pos. 12)

CDB = cyber® distribution box S = 2-fach

Feldbusschnittstelle
2 Zeichen (Pos. 14-15)
ET = Ethernet-basiert

Zwischenkreisspannung

1 Zeichen (Pos. 4)
2=48V Kiihlung Gerategeneration
1 Zeichen (Pos. 11) 1 Zeichen (Pos. 19)
C = Konvektion A = 1. Generation
Nennausgangsstrom Sonderausfiihrung
3 Zeichen (Pos. 5-7) 2 Zeichen (Pos. 20-21)
015=15A 00 = Standard
Spannungsversorgung Anschlusstechnik
1 Zeichen (Pos. 8) 2 Zeichen (Pos. 16-17)
D = Gleichspannung 64 = 6 Ausgange Spannungsversorgung /
4 Feldbus
Gehéauseausfiihrung
1 Zeichen (Pos. 10)
F = IP65
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Informationen
Service-Konzept

PRE-SALES

Beratungskompetenz

- Beste Losungen durch kompetente
Applikationsberechnung und
Antriebsauslegung

- Kundenspezifische L&sungen sowie
hdchste Innovationskraft

Kundenschulung und Webinare

- Individuell gestaltete Inhalte und
spezifische Schulungsprogramme

- Aufzeichnungen der WITTENSTEIN
Webinare, um Produkte und Lésungen
kennenzulernen

CAD POINT

- Technische Datenblatter und 3D-Daten —
mit ein paar Klicks zur gewtinschten Information

cymex®
Optimierung Ihres Antriebsstrangs

cymex® — die bewahrte Software zur
Optimierung des Antriebssystems

cymex® ermbglicht eine einfache Dimensionierung
und Beurteilung des gesamten Antriebsstrangs
(Applikation + Transformation + Motor + Getriebe)

UnterstUtzung und langjahrige Erfahrung in der
Auslegung

Unsere Dienstleistungen
im Uberblick



https://cyber-motor.wittenstein.de/de-de/service/

AN

WITTENSTEIN cyber motor

AFTER-SALES

Professioneller Support flir einen
sicheren Start

- Unterstltzung bei Installation und Inbetriebnahme
- Individuelle Schulung zur Inbetriebnahme

- Betriebsanleitungen mit Informationen zur
Inbetriebnahme und zum Einbau

- Optimale Anbindung des Systems an lhre
Applikation

WITTENSTEIN Service Portal

- Unterstitzung Uber den gesamten Lebenszyklus lhres
WITTENSTEIN-Produktes

- Sofortzugriff auf Produktinformationen
- Schnelle Montage und Inbetriebnahme

- Play lloT mit Smart Services

Mehr Informationen zum

WITTENSTEIN Service Portal

Instandhaltung

Proaktives Handeln minimiert das Ausfallrisiko

Personliche und unmittelbare Bearbeitung Ihrer
zeitkritischen Reparaturanliegen

MaBgeschneiderte Instandsetzung von héchster
Qualitét und Sorgfalt

Applikationsspezifisches
Retrofitting

Professionelles Retrofitting mechanischer
Antriebssysteme

Zuverlassige Kompatibilitatsprifung aktueller Losungen

Beratungshotline

Telefon: +49 7931 493-15800

Fax: +49 7931 493-10200

E-Mail: info@wittenstein-cyber-motor.de

Service-Hotline

Telefon: +49 7931 493-15900

Fax: +49 7931 493-10903

E-Mail: service@wittenstein-cyber-motor.de

Technical Support
Telefon: +49 7931 493-14800
E-Mail: wem-support@wittenstein.de
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Antriebsauswahl und Auslegung

WITTENSTEIN Sizing Tools — mehrere Wege zum Ziel >

Unser Softwareportfolio fiihrt Sie zur optimalen Antriebsauswahl

MaBblatter und CAD- / CAE-Daten kdnnen Sie komfortabel herunterladen, das passende Produkt schnell und einfach aus-
wahlen oder komplexe Kinematikablaufe prézise bis ins Detail auslegen — unsere Softwareldsungen flihren auf unterschiedli-
chen Wegen zu einer optimalen und zuverldssigen Antriebsauswahl in allen Achsen.

CAD Point
— Your smart catalog

- Leistungsdaten, MaBblatter und CAD-Daten zu allen Getrieben
- Ubersichtliche Dokumentation der Auswahl
- Online verfligbar, ohne Login

www.wittenstein-cad-point.de

cymex®5
— Calculate on the best

- Detaillierte Berechnung kompletter Antriebsstrange =
- Exakte Nachbildung der Bewegungs- und LastgréBen =l
- Software als Download flr anspruchsvolle Auslegungen

IR T

www.wittenstein-cymex.de

Weitere Tools

capenas CADENAS
Digitaler Produktkatalog

- 2D-, 3D-CAD und CAE-Modelle, MaB- sowie Datenblatter zu
allen Produkten

- Multi-CAD /CAE: Unterstitzung von etwa 150 nativen und
neutralen Formaten

- Einbindung in die WITTENSTEIN L&sung CAD POINT

- FUr Einfachheit, Schnelligkeit und Auswahlvielfalt beim
Designprozess

https://wittenstein.partcommunity.com

EPLAN
Data Portal-Katalog

- Fur einen reduzierten Projektierungsaufwand in lhrer
Elektrokonstruktion
- Umfassende ProduktverfUgbarkeit in EPLAN Katalog

https://dataportal.eplan.com


https://cyber-motor.wittenstein.de/de-de/leistungen/anwendungen/

Informationen /‘k
Inbetriebnahme und Instandhaltung wirrenstem | cyber motor

WITTENSTEIN Service Portal

Das webbasierte WITTENSTEIN Service Portal unterstitzt Sie wahrend des gesamten Lebenszyklus Ihres WITTENSTEIN-
Produktes — von der Installation Uber die Inbetriebnahme bis zum Servicefall bzw. Austausch des Antriebs. Hier erhalten Sie
die fUr Ihr Produkt relevanten und aktuellen Informationen, Erlauterungen, technischen Daten, Tutorial-Videos zur Montage
& Inbetriebnahme, Dokumentationen, Firmware Files sowie die Kontaktdaten lhrer Ansprechpartner. Auch die Anfrage von
Ersatzprodukten sowie die Anmeldung von Ricksendungen zur Inspektion oder Reparatur sind im WITTENSTEIN Service
Portal schnell und einfach maéglich.
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Schnell Personlich

Sie erhalten ohne Wartezeit oder Rechercheaufwand Fur weiteren Support gelangen Sie direkt zum

eindeutige Infos zum vorliegenden Produkt. richtigen und kompetenten Ansprechpartner.

Einfacher Zugang Nachvollziehbar

Sie gelangen tUber Desktop-PC und mobile Endgeréte ins Sie erhalten Zugriff auf Firmware im Auslieferungszustand
WITTENSTEIN Service Portal und navigieren intuitiv. sowie auf die aktuellste Version.

Aktuell International

Sie gewinnen Sicherheit, da Daten, Dokumentationen Das Service Portal ist in sechs Sprachen verflugbar

und Software auf neuestem Stand sind. (EN, DE, ES, IT, FR, TR).
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Axialspiel

Das Axialspiel bezeichnet die Hyster-
ese am Schubrohr bei einem passiv-
en Richtungswechsel von auBen (Zie-
hen-Drlcken an Schubrohr). Dieses ist
konstruktionsbedingt vorhanden und
beinhaltet das axiale Spiel der Walz-
korper in Spindeltrieb und Lagerung.
Bei der Angabe handelt es sich um ein-
en Worst-Case-Wert, der in der Realitat
meist deutlich besser ist. Zu beachten
ist, dass sich der Wert durch mecha-
nischen Verschlei3 im Verlauf der Leb-
ensdauer geringflugig &ndern kann.

Betriebsspannung

Die Wicklungen der Motoren werden
fUr eine bestimmte Betriebsspannung
ausgefuhrt. Die  Betriebsspannung
(Zwischenkreisspannung) entspricht
dem gleichgerichteten Spitzenwert der
Versorgungsspannung aus dem Netz.

BiSS C

Protokoll zur Ubertragung von Absolut-
werten und Parametern, entwickelt von
ICHaus. Der Name BiSS steht fur ,Bidi-
rektional/Seriell/Synchron®.

cymex®

cymex® ist die Berechnungssoftware
zur Auslegung von kompletten Antriebs-
strangen. Die Software ermdglicht eine
exakte Nachbildung der Bewegungs-
und LastgréBen. Auf unserer Website
steht die Software als Download zur
Verfligung (www.wittenstein-cymex.de).
Selbstverstandlich schulen wir Sie auch
gerne, damit Sie die Mdglichkeiten un-
serer Software voll ausschépfen kon-
nen.

Drehgeber

Der Drehgeber ist ein wichtiger Teil des
Servosystems und ermittelt fur die Re-
gelung die aktuelle Drehzahl und die
aktuelle Position. Hierzu werden unter-
schiedliche Messverfahren angewen-
det: Elektromagnetische Induktion (Re-
solver) oder optisches Abtastverfahren
einer Codescheibe (Absolutwertgeber).

Haltebremse

Die Haltebremse dient zum Fixieren ein-
er Achse im Stillstand. Im Vergleich zu
einer Betriebsbremse wird sie nicht flr
die Reduzierung der Geschwindigkeit
verwendet, Notausfalle ausgeschlos-
sen. Die Zahl der moglichen Notstopps
kann aus den Angaben flr Geschwin-
digkeit und bewegter Masse errechnet
werden.

Isolierstoffklasse

Mit der Isolierstoffklasse des Motors
werden die maximalen Einsatztem-
peraturen der verwendeten Isolierstoffe
definiert.

Kippmoment (M,,)

Das Kippmoment M2K resultiert aus
den angreifenden Axial- und Quer-
kraften und deren Kraftangriffspunkten,
bezogen auf das innere Radiallager der
Abtriebsseite.

Kugelgewindetrieb

Ein Kugelgewindetrieb wandelt eine
Rotationsbewegung in eine lineare Be-
wegung um. Dies geschieht durch eine
Abwalzung von Kugeln in den Laufrillen
zwischen einer Gewindespindel und
einer Gewindemultter.

Massentragheitsmoment (J)

Das Massentragheitsmoment J [kgm?]
ist ein MaB fUr das Bestreben eines
Korpers, seinen Bewegungszustand (ob
in Ruhe oder bewegt) beizubehalten.

Motion Task

Bei einem Motion Task handelt es sich
um einen Fahrauftrag, der in Form ein-
er erweiterten Fahrsatztabelle im Regel-
gerét zur individuellen Modifikation und
flexiblen Programmierung der Applika-
tion genutzt werden kann.

Pinbelegung

Sie definiert die Belegung der einzelnen
Pins in der Einbaudose. Uber diese Pins
werden die Versorgungsspannung des
Motors und der Bremse, das Tempera-

tursignal und die Motorgebersignale
Ubertragen.

Positioniergenauigkeit

Die Positioniergenauigkeit beschreibt,
wie genau eine beliebige Position aus
beliebiger Richtung angefahren werden
kann. Das MaB gibt an, wie gro3 die
Abweichung der Ist-Position von der
Soll-Position in  Bewegungsrichtung
ist. Die Positioniergenauigkeit setzt
sich zusammen aus der Summe aller
mechanischen Ungenauigkeiten sowie
der Auflésung des Gebersystems. Bei
der Angabe handelt es sich um einen
Worst-Case-Wert, der in der Realitat
meist deutlich besser ist. Zu beachten
ist, dass sich der Wert durch mecha-
nischen Verschlei3 im Verlauf der Leb-
ensdauer geringflgig andern kann.

SIL

Steht fUr die Sicherheitsanforderungs-
stufe aus dem Gebiet der funktionalen
Sicherheit und wird geman der interna-
tionalen Normung IEC 61508/IEC61511
als Sicherheitsstufe oder Sicherheits-
Integritatslevel (entlehnt aus dem En-
glischen ,safety integrity level®, kurz
SIL) bezeichnet. Es existieren 4 Level,
bis zu Level 2 kdnnen die Hersteller die
Gefahrdungsbeurteilung in eigener Ve-
rantwortung Ubernehmen, ab Level 3
erfolgt dies durch eine akkreditierte un-
abhangige Stelle.

Trennzeit

Zeit vom Einschalten des Stroms bis
zum Erreichen von 10% des Nennmo-
ments der Haltebremse

Umgebungstemperatur
Sie beschreibt die Temperatur der Luft
fir den Betrieb des Servoaktuators
gemanB DIN EN 60204-1.

Umkehrspiel

Das Umkehrspiel bezeichnet die Hys-
terese am Schubrohr bei einem aktiven
Drehrichtungswechsel des  Motors.
Dieses ist konstruktionsbedingt vor-
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handen und beinhaltet sadmtliches axi-
ales und radiales Spiel in Spindeltrieb,
Lagerung und Verdrehsicherung. Bei
der Angabe handelt es sich um einen
Worst-Case-Wert, der in der Realitat
meist deutlich besser ist. Zu beachten
ist, dass sich der Wert durch mecha-
nischen Verschlei3 im Verlauf der Leb-
ensdauer geringflgig andern kann.

Verdrehspiel (j))

Als Verdrehspiel jt [arcmin] wird der
maximale Verdrehwinkel der Ab-
triebswelle zum Antrieb bezeichnet.
Vereinfacht ausgedriickt, beschreibt
das Verdrehspiel die Luft zwischen zwei
Zahnflanken.

Flankenspiel

Verkniipfungszeit

Zeit vom Ausschalten des Stromes bis
zum Erreichen von 90% des Nennmo-
mentes der Haltebremse

Wiederholgenauigkeit

Die Wiederholgenauigkeit beschreibt,
wie genau eine identische Position aus
gleicher Richtung mit identischen Pa-
rametern angefahren werden kann. Das
MaB gibt an, wie groB3 die Abweichung
der Ist-Position von der Soll-Position
in Bewegungsrichtung ist. Die Wieder-
holgenauigkeit basiert maBgeblich auf
der Auflosung des Gebersystems. Bei
der Angabe handelt es sich um einen
Worst-Case-Wert, der in der Realitat
meist deutlich besser ist. Zu beachten
ist, dass sich der Wert durch mecha-
nischen Verschlei3 im Verlauf der Leb-
ensdauer geringflugig &ndern kann.

Wirkungsgrad (n)

Der Wirkungsgrad [%] n ist das Verhalt-
nis von Ausgangs- zu Eingangsleistung.
Leistungsverluste in Form von Reibung
bewirken, dass der Wirkungsgrad im-
mer kleiner als 1 bzw. kleiner als 100 %
ist.

rl = Paus / PS\V’I = (P

ein Pver\ust) / Pe\n

ot 1
E I —n + 2aamin
0z i — o « 20358
a — 1 = 3000 |
o 3 19 15

Abbildung: Beispielhafter Verlauf des
Wirkungsgrads eines Planetengetriebes
in Abhangigkeit vom Drehmoment
Wirkungsgrad

WITTENSTEIN gibt den Wirkungsgrad
eines Getriebes/Servoaktuators im-
mer in Bezug auf den Volllastbetrieb
an. Bei niedrigerer Eingangsleistung
bzw. niedrigerem Drehmoment wird der
Wirkungsgrad, bedingt durch das kon-
stant bleibende Leerlaufmoment, klein-
er. Die Verlustleistung erhdht sich dabei
nicht. Bei hohen Drehzahlen ist eben-
falls ein kleinerer Wirkungsgrad zu er-
warten.
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Motorkennlinie

Bezeichnung Zeichen Einheit Erlauterung
Dauerdrehmoment Mg, Nm Dauerhaft zuléssiges Drehmoment des Motors.
Dauerleistung P, w Dauerhaft zulassige Leistung des Motors.
Zwischenkreisspannung Uye \ Gleichspannung am Zwischenkreis.

Drehmomentkonstante berechnet aus Drehmoment und Effektivwert des Stroms.
Drehmomentkonstante K., Nm/A k= K

m
1

Spannungskonstante berechnet aus Scheitelwert der zwischen zwei Phasen

induzierten Spannung und der Drehzahl n bei fremdangetriebenem Motor:
Spannungskonstante K, Vs 0 @

¢ 2pn

Effizienzfaktor berechnet aus Drehmoment und Verlustleistung.

Motorkonstante Koot Nm/VW k= E « km
mot 3 \/R_
tt
o Maximal zuldssige Umgebungstemperatur (bei Flussigkeitskiihlung maximale
Umgebungstemperatur 8, c Eintrittstemperatur des Kiihimediums) ohne Leistungsreduktion.
Maximale Wicklungstemperatur L °C Maximal zuléssige Wicklungstemperatur.
Warmeiibergangswiderstand R KW \_{Varmeupergangswderstand, der zur Abfuhr der thermischen Verluste nicht
th Uberschritten werden darf.

Maximale Leistung P, w Maximale Leistung im Kurzzeitbetrieb.
Maximales Drehmoment M, Nm Maximales Drehmoment bei maximalem Strom |
Maximaler Strom [ A Maximaler Strom, Effektivwert.
Dauerstillstandsdrehmoment M, Nm Dauerhaft zulassiges Drehmoment im Stillstand des Motors.
Dauerstillstandsstrom I A E]it:terhaft zuléssiger Strom (Effektivwert), der zur erlaubten Erwérmung der Wicklung
Leerlaufdrehzahl ny min-! Maximale Drehzahl, die lastlos ohne Feldschwéchung bei Betrieb mit U, erreicht wird.
Bemessungsleistung P, w Dauerhaft zulassige Leistung bei Drehzahl n,.
Bemessungsdrehmoment M, Nm Dauerhaft zuléssiges Drehmoment bei Drehzahl n .
Bemessungsstrom [ A Dauerhaft zuléssiger Strom (Effektivwert) bei Drehzahl n .
Bemessungsdrehzahl n, min! Drehzahl, bis zu der M, dauerhaft abgegeben wird.
Haltemoment Bremse M, Nm Haltemoment Bremse statisch (bei 120°C)
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Bezeichnung Zeichen Einheit Erlduterung

Anschlusswiderstand R, Q Widerstand zwischen zwei Phasen bei 20 °C.
Anschlussinduktivitat L, mH Induktivitét zwischen zwei Phasen bei 20 °C.
Elektrische Zeitkonstante t, ms Elektrische Zeitkonstante, es gilt: t,=L,/R,
Polpaarzahl p Anzahl der Polpaare des Motors.
Massentragheitsmoment Motor J kgm? Massentragheitsmoment des Motors ohne Bremse.
Masse Motor m kg Masse des Motors ohne Bremse.

Alle angegebenen Werte unterliegen spezifischen Schwankungen, da die verwendeten Materialien sowohl in ihren Eigenschaften als auch in ihren Ab-
messungen Toleranzen aufweisen. Die angegebenen Werte sind Mittelwerte, wobei fir Drehmomente, Strome, Induktivitaten, Widerstdnde und Drehzahlen
Abweichungen von + 10 % zulassig sind. Bei der Induktivitat kann zusétzlich eine winkelabhangige Schwankung auftreten.
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Aktuatorkennlinie (rotativ)

Bezeichnung Zeichen Einheit Erlduterung
Dauerdrehmoment Mg, Nm Dauerhaft zuléssiges Drehmoment des Aktuators.
Dauerleistung P, w Dauerhaft zulassige Leistung des Aktuators.
Zwischenkreisspannung Upe \ Gleichspannung am Zwischenkreis.

Drehmomentkonstante berechnet aus Drehmoment und Effektivwert des Stroms.
Drehmomentkonstante K act Nm/A k= K

m
1

Spannungskonstante berechnet aus Scheitelwert der zwischen zwei Phasen

induzierten Spannung und der Drehzahl n bei fremdangetriebenem Aktuator:
Spannungskonstante Ky et Vs U «

¢ 2pn

Effizienzfaktor berechnet aus Drehmoment und Verlustleistung.

Aktuatorkonstante Kect Nm/vVW k= z « ki
mot
3 JR,
o Maximal zuldssige Umgebungstemperatur (bei Flussigkeitskiihlung maximale
Umgebungstemperatur 8, ¢ Eintrittstemperatur des Kiihimediums) ohne Leistungsreduktion.
Maximale Wicklungstemperatur Jinax °C Maximal zuléssige Wicklungstemperatur.
Warmeiibergangswiderstand R KW YVarmeupergangsmderstand, der zur Abfuhr der thermischen Verluste nicht
th Uberschritten werden darf.

Maximale Leistung P o act w Maximale Leistung im Kurzzeitbetrieb.
Maximales Drehmoment M. et Nm Maximales Drehmoment bei maximalem Strom | .
Maximaler Strom | A Maximaler Strom (Effektivwert).
Dauerstillstandsdrehmoment Mg ot Nm Dauerhaft zulassiges Drehmoment im Stillstand des Aktuators.
Dauerstillstandsstrom I A %T]L:Terhaft zulassiger Strom (Effektivwert), der zur erlaubten Erwarmung der Wicklung
Leerlaufdrehzahl o act min™! Maximale Drehzahl, die lastlos ohne Feldschwéchung bei Betrieb mit U, erreicht wird.
Bemessungsleistung P, ot w Dauerhaft zuldssige Leistung bei Drehzahi n__ ..
Bemessungsdrehmoment M, oot Nm Dauerhaft zuléssiges Drehmoment bei Drehzahl n__ .
Bemessungsstrom 1 A Dauerhaft zuléssiger Strom (Effektivwert) bei Geschwindigkeit n_ .
Bemessungsdrehzahl N act min”' Drehzahl, bis zu der M, dauerhaft abgegeben wird.
Haltemoment Bremse M, Nm Haltemoment Bremse statisch (bei 120°C)
Anschlusswiderstand R, Q Widerstand zwischen zwei Phasen bei 20 °C.
Anschlussinduktivitat L, mH Induktivitat zwischen zwei Phasen bei 20 °C.
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Bezeichnung Zeichen Einheit Erlduterung

Elektrische Zeitkonstante 1, ms Elektrische Zeitkonstante, es gilt: t, =L, /R,

Polpaarzahl p Anzahl der Polpaare des Motors.

Massentrégheitsmoment Aktuator J, kgm? k/l:\zzﬁr;tﬁgl;z:;:oment des Aktuatorse ohne Bremse bezogen auf die

Masse Aktuator m., kg Masse des Aktuators.

Ubersetzungsverhéltnis Getriebe iG Ubersetzungsverhltnis des Getriebes.

Wirkungsgrad Getriebe nG % Wirkungsgrad des Getriebes.

Mechanische Drehzahlbegrenzung S1 Nimis1 min-’' Maximal zulassige Drehzahl im Dauerbetrieb aufgrund mechanischer Begrenzungen.
m:ihanische Drehzahlbegrenzung Mimit o min™’ Maximal zuldssige Drehzahl im Maximalbetrieb aufgrund mechanischer Begrenzungen.

Alle angegebenen Werte unterliegen spezifischen Schwankungen, da die verwendeten Materialien sowohl in ihren Eigenschaften als auch in ihren Abmessun-
gen Toleranzen aufweisen. Die angegebenen Werte sind Mittelwerte, wobei fir Drehmomente, Strdme und Drehzahlen Abweichungen von + 10% zulassig
sind.

Die Aktuatorkennlinie ist mit einem konstanten Getriebewirkungsgrad berechnet.

Bei Eingabe mechanischer Belastungsgrenzen wird der nutzbare Betriebsbereich eingeschrankt. Nicht mehr zulassige Bereiche der vom Motor bestimmten
Maximalkennlinien werden als gestrichelte Linien im Diagramm dargestellt.
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Aktuatorkennlinie (linear)

Bezeichnung Zeichen Einheit Erlduterung
Dauerkraft Fe kN Dauerhaft zuléssige Kraft des Aktuators.
Dauerleistung P, w Dauerhaft zulassige Leistung des Aktuators.
Zwischenkreisspannung Upe \ Gleichspannung am Zwischenkreis.
Kraftkonstante berechnet aus Kraft und Effektivwert des Stroms.
Kraftkonstante Ko et kN/A & _ F,.,
m_act
- v
Spannungskonstante berechnet aus Scheitelwert der zwischen zwei Phasen
induzierten Spannung und der Geschwindigkeit v bei fremdangetriebenem Aktuator:
Spannungskonstante Ky et Vs/mm i _ (}n
e act
act
Effizienzfaktor berechnet aus Kraft und Verlustleistung.
Aktuatorkonstante Koot - % _ 2 kmiact
act 5 * [
Rt‘t
Maximale Leistung max act w Maximale Leistung im Kurzzeitbetrieb.
Maximale Druckkraft Fraxact kN Maximale Druckkraft bei maximalem Strom | . ..
Maximaler Strom e act A Maximaler Strom (Effektivwert), limitiert durch mechanische Belastungsgrenzen.
Dauerstillstandskraft Fo act kN Dauerhaft zuléssige Kraft im Stillstand des Aktuators.
Dauerstillstandsstrom I A Ejil:.lerhaft zulassiger Strom (Effektivwert), der zur erlaubten Erwérmung der Wicklung
Leerlaufgeschwindigkeit v mm/s Maxllmale_Verfahrgeschwmdlgkelt, die lastlos ohne Feldschwéchung bei Betrieb mit U,
0act erreicht wird.
Bemessungsleistung Pt w Dauerhaft zuléssige Leistung bei Geschwindigkeit v, ..
Bemessungskraft Fract kN Dauerhaft zuléssige Kraft bei Geschwindigkeit v, .
Bemessungsstrom 1 A Dauerhaft zulassiger Strom (Effektivwert) bei Geschwindigkeit v, _ ..
Bemessungsgeschwindigkeit Vet mm/s Geschwindigkeit, bis zu der F__  dauerhaft abgegeben wird.
Haltekraft Bremse F, kN Haltekraft Bremse statisch (bei 120°C)
Masse Aktuator m.. kg Masse des Aktuators.
Spindelsteigung Ps mm Steigung der Spindel (Wegénderung pro Umdrehung).
Massentragheitsmoment Aktuator ot kgm® Massentragheitsmoment des gesamten Aktuators.
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Bezeichnung Zeichen Einheit Erlduterung

Wirkungsgrad Spindel Ns % Wirkungsgrad der Spindel.

Wirkungsgrad Getriebe Ne - Wirkungsgrad des Getriebes.

Mech. Geschwindigkeitsbegrenzung Viimit mm/s Maximal zuldssige Geschwindigkeit aufgrund mechanischer Begrenzungen.
Mech. Kraftbegrenzung Fimit kN Maximal zulassige Kraft aufgrund mechanischer Begrenzungen.

Alle angegebenen Werte unterliegen spezifischen Schwankungen, da die verwendeten Materialien sowohl in ihren Eigenschaften als auch in ihren Abmessun-
gen Toleranzen aufweisen. Die angegebenen Werte sind Mittelwerte, wobei fir Drehmomente, Strdme und Drehzahlen Abweichungen von +10 % zuldssig
sind.

Die Linearaktuatorkennlinie ist mit einem konstanten Spindel- und Getriebewirkungsgrad (falls vorhanden) berechnet. Die Kennlinie macht keine Aussage
dartber, welche Verfahrgeschwindigkeiten unter Berticksichtigung des Spindelhubes in der Anwendung und der Umgebungs-/Lastbedingungen tatsachlich
erreichbar sind.

Bei Eingabe mechanischer Belastungsgrenzen wird der nutzbare Betriebsbereich eingeschrankt. Nicht mehr zuléssige Bereiche der vom Motor bestimmten
Maximalkennlinien werden als gestrichelte Linien im Diagramm dargestellt.
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WITTENSTEIN cyber motor GmbH - Walter-Wittenstein-StraBe 1 - 97999 Igersheim - Germany
Tel. +49 7931 493-15800 - info@wittenstein-cyber-motor.de

WITTENSTEIN Inc. - 1249 Humbracht Circle - Bartlett, IL 60103 - USA
Tel. +1 630 540 5300 - info.cyber-motor@wittenstein-us.com

WITTENSTEIN S.P.A. - Via Giosue Carducci 125 - 20099 Sesto San Giovanni Ml - ltaly
Tel. +39 02 241357-1 - info@wittenstein.it

WITTENSTEIN Co., Ltd. - 2-6-6 Shibadaimon Minato-ku - 105-0012 Tokyo - Japan
Tel. +81 3 6680 2835 - sales@wittenstein.jp

WITTENSTEIN (Hangzhou) Co., Ltd. - No. 355 Tianmushan West Road - 311122 Hangzhou - China
Tel. +86 571 8869 5852 / 5851 - info@wittenstein.cn

WITTENSTEIN - eins sein mit der Zukunft

www.wittenstein-cyber-motor.de

Katalog_Kleinservoantriebssystem_de_2024_I| Anderungen vorbehalten!
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