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Komplettldsungen von Schneider Electric

Der globale Partner

fur die gesamte Fabrik

Schneider Electric zahlt weltweit zu den wenigen, global aktiven Komplett-
anbietern von Produkten und Losungen fur Energieverteilung und Energie-

management, fur Gebaudeautomatisierung und -installation sowie fur die

Industrieautomation. Uber 100.000 Mitarbeiter in mehr als 100 Léandern der
Erde, weltweit 207 Fertigungsstandorte und mehr als 16.000 Verkaufsstellen
bilden das Ruckgrat, um kompetent und vor Ort in allen Fragen der Automati-
sierung, der Fabrikausristung und des Anlagenbaus UnterstUtzung zu bieten.
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Durchgéangiges Lésungs-Portfolio:

Mit PlantStruxure und MachineStruxure kdnnen sowohl Prozessanlagen
als auch Produktionsmaschinen und -linien skalierbar automatisiert werden;
PacDrive 3 (siehe Kreis) ist die Logic Motion Control Lésung von MachineStruxure




In den Automatisierungsarchitekturen PlantStruxure
und MachineStruxure hat Schneider Electric sein
umfassendes Produktportfolio flr die Industrie-
automation zu einem durchgangigen Losungs-
angebot zusammengefasst.

Alles kommt aus einer Hand, alles passt zusam-
men: Skalierbare Steuerungstechnik bildet das
Fundament, um sowohl Maschinen als auch
Prozessanlagen flexibel zu automatisieren. Sie
wird erganzt durch das breite Angebot an Elektro-
ausrustung mit Produkten zur Komplettierung
individueller Losungen auf Werks-, Linien- und
Maschinenebene.

Schneider Electric ist auch ein Losungsanbieter
fUr die vertikale Integration von Produktions-
prozessen: SCADA- und MES-L&sungen von
Schneider Electric schlagen sowohl fir Prozess-
als auch flr Produktions- und Verpackungsan-
lagen die Bricke zur Unternehmensleitebene.
Die skalierbare SCADA-Software Vijeo Citect

Das Ziel, Entwicklungszeiten im Maschinen- und
Anlagenbau zu verkirzen, stand Pate bei der
Entstehung von Flexible Machine Control.

Es beschreibt ein Konzept, mit dem die verschie-
denen, sich funktional ergédnzenden Steuerungs-
Plattformen von MachineStruxure unter einem
Software-Dach zusammengefasst werden. Von
der einfachen Antrieb-basierten Steuerung bis
zum Hochleistungs-Motion Controller kann die

HMI Controller
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Komplettldsungen von Schneider Electric >>

eignet sich als PC-basiertes, leistungsfahiges
Steuerungs- und Uberwachungssystem fir ein
weites Spektrum von Anforderungsprofilen, vom
Klein- bis zum GroBunternehmen mit hochkom-
plexen und hochverfugbaren Prozessen. Darlber
hinaus erganzen weitere Softwaresysteme das
Lésungsspektrum fiir die Prozesse auf der Uber-
lagerten Werksebene.

Mit verschiedenen Programmen bietet Schneider
Electric Produkte und Losungen zum Verteilen
und Schalten von Energie sowohl flr die Primar-
als auch flr die Sekundarverteilung, bis hin zu
Installations- und Schaltanlagentechnik flr die
Elektrifizierung von Maschinen und Produktions-
systemen. Darlber hinaus thematisiert Schneider
Electric die Bereiche Energiemanagement und
Netzmesstechnik sowie mit einem eigenen
Tochterunternehmen den weiten Bereich der
Gebadudeautomatisierung und Sicherheitstechnik.
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> Effizienz > Flexibilitat

gesamte Steuerungspalette mit der sogenannten
,EWB" (Engineering Workbench) programmiert
und in Betrieb genommen werden. Keine neuen
Tools, keine neuen Schulungen: Unabhéngig von
der Steuerungs-Plattform findet das Engineering
in der gewohnten, komfortablen Software-Umge-
bung statt. Umfangreiche Software-Bibliotheken
mit bewahrten Losungsbausteinen unterstltzen
die Arbeit.

SoMachine ist die
Engineering Workbench
fur Flexible Machine
Control



Komplettldsungen mit PacDrive 3

Komplette Automatisierungs-
|dsungen mit PacDrive 3
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Mit PacDrive 3 bietet MachineStruxure eine Hardware-Plattform fur
Automatisierungslésungen mit Logik- und Motion-Anteil. PacDrive 3 eignet
sich fur ein breites Spektrum von Produktions- und Verpackungsmaschinen
sowie Handling- und Montagesystemen. Durch die skalierbare Performance
von PacDrive 3 kbnnen Anwendungen mit wenigen Servoachsen ebenso
wie anspruchsvolle Losungen mit bis zu 99 Servoachsen oder 30 Robotern
wirtschaftlich automatisiert werden.

6 *gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1:2008



Komplettldsungen mit PacDrive 3 >>

SoMachine
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Eine durchgangige Automatisierungsplattform, ein Automation Bus

PacDrive 3 basiert auf einer seit Jahren fUr bis zu 99 Servoachsen oder 30 Robotern

erfolgreichen Logic Motion-Technologie, die durchgéngig portierbar. Mechatronische
SPS-, Motion- und Robotik-Steuerungsfunk- Komponenten
tionalitat auf einer Hardware-Plattform vereint. SERCOS Il integriert den gesamten Kommuni- |

In Kombination mit der zentralen System- kationsbedarf von PacDrive-Automatisierungs-

architektur ist PacDrive daher ideal, um ein |6sungen in einen durchgangigen,

breites Spektrum von servo-gesteuerten Ethernet-basierten Automation Bus. Die

Produktions- und Verpackungsmaschinen Systemkomponenten von PacDrive 3 sind

sowie Handling-Automaten — inklusive von eingebettet in ein breites Gesamt-Portfolio mit

Robotikelementen — mit durchgangigen, HMI-, Automatisierungs- und Elektroaus-

IEC 61131-3-konformen Programmstrukturen rustung, um komplette Losungen fUr den

zu steuern. PacDrive-Programme sind vom anspruchsvollen Maschinenbau aus einer

einfachen Controller mit ein bis zwei Servo- Hand zu realisieren.

achsen bis hin zum Hochleistungs-Controller

* gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1:2008 7



Wegweisende Systemtechnik

Basis fur zukunftsfahige
Automatisierungslésungen

PacDrive steht seit Jahren fur einen Technologieansatz, der konsequent auf
eine Senkung der Komplexitat in Hard- und Software ausgerichtet ist.

Ziel ist damals wie heute, steigenden Kosten im Maschinenbau sowohl beim
Engineering als auch bel der Montage und der Inbetriebnahme entgegen
zu wirken. PacDrive 3 erschlief3t hierzu weiteres Potenzial und tragt durch
neue technologische Ansatze zur langfristigen Zukunftsfahigkeit der Auto-
matisierungslésung bei.



Mehr Performance
bei feinerer Skalierbarkeit

Ob hochkomplexe oder einfache Maschinen-
konzepte mit wenigen Servoachsen:

PacDrive 3 stellt Uber einen weiten Bereich
skalierbare Leistung zur Verfigung, wenn
Servoachsen, SPS-gesteuerte Vorgange und
Roboter mit einer Hardware-Plattform gesteuert
werden sollen. Die Performance ist am oberen
Ende ausreichend fUr bis zu 99 Servoachsen
bzw. 30 Roboter.

Neue Steuerungen von 0O bis 16 Servoachsen
zielen am unteren Ende auf die wirtschaftliche
Automatisierung einfacher Maschinen ab.

Fazit: Eine durchgangige Steuerungstechnologie
von der einfachen bis zur hochkomplexen
Anwendung!

Durchgéangig Ethernet-
basierte Kommunikation

Mit SERCOS Il héalt eine durchgangig Ethernet-
basierte Kommunikationslésung Einzug bei
PacDrive, sowohl fur die Antriebs- als auch fur
die Feldbus-Kommunikation. SERCOS Il ebnet
auch den Weg flr eine Integration der sicher-
heitsgerichteten Automation* in die Standard-
Automation. SERCOS lll ist herstellerunabhéngig,
standardisiert und z&hlt zu den leistungsfahigsten
Ethernet-basierten Kommunikationsldsungen, die
aktuell marktfahig sind.

* gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1:2008

Wegweisende Systemtechnik >>

SErcos

the automation bus



Wegweisende Systemtechnik >>

Flexibles Antriebs-Konzept

Ein innovatives Antriebs-Konzept schafft Voraus- Steckbare Anschlisse sowie die frontseitige
setzungen fur die flexible Gestaltung von Antriebs-  Integration der Antriebe durch Schieber senken

architekturen: Ein Multiachs-System, bei dem dartber hinaus die Montagekosten.

Antriebe von einem zentralen Netzteil gespeist

werden, Zielt auf die kostengunstige und platz- FUr kompakte Anwendungen mit wenigen
sparende Gestaltung von Systemen mit mehr als Servoachsen bietet der neu entwickelte Stand-
vier Servoachsen ab. alone-Servoregler einen Ansatz, um wirtschaftlich

optimal zu automatisieren.

10



Wegweisende Systemtechnik >>
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Ein Engineeringtool, ein Projekt e .@ O’

SoMachine Motion ist das neue Tool fur den e
gesamten Engineering-Prozess und die :
Inbetriebnahme von PacDrive 3-Applikationen,
dartber hinaus auch flr die Diagnose.
SoMachine Motion fasst Werkzeuge fur

Motion Design und Antriebsauslegung (ECAM), m— ﬁg & S &
Programmentwicklung (EPAS mit ETEST, Do

Vijeo Designer) sowie fir Diagnose (Diagnostics) . o o
und Daten-Handling (Assistants) unter einem ‘ I |

Dach zusammen. Zur Entwicklung von Software

fur die sicherheitsgerichtete Automation* ist in [ Tt
SoMachine Motion auch ein Safety-Editor

integriert. T e
EDESIGN ist das zentrale Element fUr eine neue
Form der grafischen Strukturierung von Maschi-

nenfunktionen, ein weiterer Schritt zur Reduktion
der Komplexitat beim Software-Engineering.

Modernste Programmierstandards

EPAS, das Engineering Tool von SoMachine
Motion fiir Software-Entwicklung ist CoDeSys V3
basiert, wegweisend durch die Moglichkeit der
objektorientierten Programmierung.

* gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1:2008 11
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PacDrive in der Praxis >>

Internationale
Akzeptanz

In der Konsum-, Gebrauchs- und Investitionsguterindustrie bestimmen nicht
zuletzt die Maschinenkaufer, welche Automatisierungssysteme fur ihre
Produktions- und Verpackungsmaschinen zum Einsatz kommen. PacDrive
Ist bel vielen europaischen und internationalen Unternehmen als zugelassene
Ausrustung gelistet — aus guten Grunden.

Investitionssicherheit

PacDrive ist eine bewéahrte Technologie, die

seit Jahren ihre Qualitéten unter Beweis stellt.
Schon vor dem Jahr 2000 Uberzeugten das
Konzept und die Performance eines Systems, des-
sen Offenheit sich auf die Verwendung von IEC-
Standards und international gangiger

[T-Standards stutzt. Weit mehr als 55.000
Maschinen weltweit wurden bereits mit PacDrive au-
tomatisiert! Mit Schneider Electric steht zudem ein
weltbekannter Name fUr eine langfristige und welt-
weite Verflgbarkeit von PacDrive.

OMAC und Weihenstephaner Standard beriicksichtigt

Flr internationale Hersteller von Konsumgtiter- Richtlinien umgesetzt. Der noch enger gefasste o
produkten spielt die PackML State Machine der Weihenstephaner Standard gewinnt in der pel
OMAC Nutzergruppe eine groBe Rolle, um Getrankeindustrie zunehmend an Bedeutung, um

Produktions- und Verpackungsmaschinen in Produktionsdaten fur die Unternehmensleitebene oD
Linien integrieren zu kdnnen. Die Macher von nutzbar zu machen. PacDrive ist fur die Imple- ¥0
PacDrive waren von Anfang an aktiv bei der mentierung des Standards softwareseitig mit

OMAC und haben bei PacDrive die OMAC- Bibliotheksbausteinen vorbereitet. OM u C

The Organization for Machine
Automation and Control

13



PacDrive in der Praxis >>

>

Auf einen Blick:
Leuchtdioden und System-
meldungen in Klartext am
Display der Steuerungen
bieten oft schon entschei-
dende Hinweise, wo der
Fehler steckt

>

Einfacher Ausbau

von Servoreglern:

Wenig mechanischer Auf-
wand, keine Parametrierung
- Servoregler und Motoren
kénnen durch ihre elektro-
nischen Typenschilder auto-
matisch von der zentralen
Steuerung konfiguriert
werden

14
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Hohe Verfligbarkeit durch wirkungsvolle Diagnose-Werkzeuge

Die Verfugbarkeit von Maschinen hangt in hohem Unabhéngig von der Qualitat des individuell imple-
MaB davon ab, wie schnell Stérungen lokalisiert mentierten Maschinendiagnosekonzepts kann jeder
und Fehler eliminiert werden kénnen. PacDrive- Stérung auf den Grund gegangen werden. Das
Steuerungen melden auf dem integrierten Display Diagnose-Tool beinhaltet fast die gleichen Funktio-
Basisinformationen in Klartext fur eine Diagnose. nalitdten wie das Programmier- und Inbetriebnah-
DarUber hinaus ist fir PacDrive-Nutzer — Maschi- me-Tool flr das Engineering, ohne dass die Gefahr
nenbauer und -Betreiber — ein kostenloses unbeabsichtigter Anderungen am Maschinen-
Diagnose-Tool erhéltlich. programm droht.

Schneller Komponententausch
durch Plug&Play-Technologie

Genauso wichtig wie die schnelle Stérungs-
diagnose ist ein reibungsloser Austausch der fur
die Stérung verantwortlichen Elektronik-Kompo-
nenten. PacDrive-Anwender wissen, wie schnell
mit Plug&Play-Technologie Servoverstérker oder
Servomotoren gewechselt werden kénnen. Keine
Parametrierungen der gewechselten Baugruppen
mit dem Laptop, kein Aufspielen von Software

— die zentrale PacDrive-Steuerung erkennt die
gewechselten Baugruppen oder Motoren Uber
elektronische Typenschilder und nimmt automa-
tisch eine Konfiguration vor. Es mussen keine
Schalter fur SERCOS- oder IP-Adresse betétigt
werden, Firmwareprifung und Update erfolgen
durch die Steuerung bei Geréatetausch.




PacDrive in der Praxis >>

<

Standards statt
proprietare
Steuerungstechnik:

IEC 61131-3-konforme
Programmiersprachen
sind technischem Personal
in vielen Fallen bereits
vertraut, zeitintensive
Schulungen fur hersteller-
spezifische Programmier-
|6sungen kénnen meist
entfallen

Schneller Einstieg durch standardisierte Programmierung

Unternehmen der Konsumguterindustrie Ausgehend von einem Migrationsseminar fur
schatzen die durchgangig IEC 61131-3-kon- einen Umstieg von PacDrive M auf PacDrive 3
forme Programmstruktur bei Maschinen, die steht ein vollstandiges Schulungsprogramm fur
mit PacDrive automatisiert sind. In der Regel PacDrive 3 zur Verflgung. Es ist analog zu dem
verfligen sie Uber Personal, das mit dem IEC- bisherigen Programm-Trainingsmodule zu den

Programmierkonzept vertraut ist. Umbauten an Themenkreisen Programmierung und Inbetrieb-
Linien oder Maschinenumstellungen kénnen oft ~ nahme, Service sowie zu Mechatronischem
aus eigener Kraft bewaltigt werden. Proprietare,  Design und Robotik umfassen.
herstellerspezifische Programmierkonzepte, wie

sie gerade flr robotergestitzte Maschinen-

konzepte in vielen Féllen gebrauchlich sind,

erfordern dagegen intensive Schulungsmab-

nahmen flr das Personal!

Offen fiir Fernwartungskonzepte

Fernwartung senkt Reisekosten und erhéht die Schneider Electric berat Maschinenanwender
Verflgbarkeit durch kirzere Reaktionszeiten. ebenso wie Maschinenbauer und hilft auch bei der
PacDrive unterstitzt die Fernwartung tUber Integration der sinnvollsten Variante — weltweit.

Internet, Modem und Mobilfunk, die dazu erfor-
derlichen Schnittstellen bzw. Protokolle sind
vorhanden.

15



Energiesparen -
der Sympathiefaktor

mit Zukunft

Die Konsumguterindustrie schatzt energieeffiziente
Produktionssysteme: Geringerer Energieverbrauch
senkt die Gesamtkosten Uber die gesamte Lebens-
dauer der Maschine, angesichts steigender Energie-
preise ein Faktor mit wachsender Bedeutung. i /
Als Wettbewerbsfaktor nicht A\
ZU unterschatzen ist daruber hinaus das B~
‘grune’ Image beim Verbraucher, von dem &
Hersteller von Konsumgutern fur sich und
ihre Marken profitieren kbnnen. Entwickeln
Sie energieeffiziente Produktions- und
Verpackungssysteme, profitieren auch Sie
vom grunen Image - Schneider Electric
macht es Ihnen mit PacDrive leicht.




Die Servotechnik gehort zu den effizientesten
Wegen, elektrische in kinetische Energie zu
wandeln. Servomotoren erreichen unter den
industriell nutzbaren Elektromotoren hohe
Wirkungsgrade, gesetzliche Mindestwirkungs-
grade sind daher fur Servomotoren kein Thema.
Besonders nicht fir die Servomotoren von
PacDrive: Ob Standardservos oder mit integrier-
tem Servoregler, alle Motoren mit niedrigem
Massentragheitsmoment arbeiten hocheffizient.

Bei PacDrive 3 ist die Zwischenkreiskopplung
von Servodrives eine Selbstverstandlichkeit.
Durch frontseitige Schieber entfallt der
installationstechnische Mehraufwand fur

die Ankopplung an den Zwischenkreis. Die
Zwischenkreiskopplung ist gerade fur Ver-
packungsmaschinen mit wechselnd aktiven
Servoantrieben ideal. Die groBzlgige Aus-
stattung der Servoverstarker und der Netzteile
mit Speicherkapazitat erlaubt eine optimierte
Ausnutzung anfallender Energie.

Servoregler im Schaltschrank entwickeln ebenso
wie andere Elektronik-Baugruppen Warme.
Ubersteigt die entstehende Warme das zulds-
sige MaB, muss der Schaltschrank klimatisiert
werden. Energie wird aufgewendet, um Energie
abzufihren! ILM-Servoantriebe mit integrierter
Reglerelektronik bendtigen im Schaltschrank
dagegen nur noch ein Netzteil, das zentral von
mehreren Antrieben gemeinsam genutzt wird.
Im Schaltschrank entsteht deutlich weniger War-
me, der Klimatisierungsbedarf sinkt.

Energieeinsparungen >>

Es ist wie beim Skifahren: Technisch optimierte
Bewegungsablaufe erfordern weniger Kraft,
schonen die Gelenke und sind mit weniger
Energie ausfihrbar. Gute Tools bieten die
Voraussetzungen fUr ein energetisch optimales
Bewegungsdesign, bei dem so wenig Brems-
energie wie moglich anfallt. Sie bieten unter-
schiedliche Bewegungsgesetze zum Durch-
spielen mehrerer Ansétze an. Oder sie errechnen
mit Uberschleiffunktionen ideale Pick & Place-
Bahnen fur Roboter. PacDrive-Tools kénnen das!

Wenn Maschinengeschwindigkeiten steigen,
werden manche Teilbewegungen des Be- oder
Verarbeitungsprozesses Uberproportional ener-
gieintensiv. Bei der Elektronischen Kénigswelle
lasst sich durch die starre Synchronisation aller
Achsen mit dem Master dieser Umstand nicht
andern. Anders bei der alternativ einsetzbaren
‘Intelligenten Kdnigswelle’: Der virtuelle Master
kann Uber den Verlauf eines Maschinentakts ein
Geschwindigkeitsprofil abfahren, sodass Ge-
schwindigkeitssteigerungen nur flr energetisch
unkritische Bewegungen wirksam werden. Die
Geschwindigkeit der kritischen Teilbewegungen
erhoht sich dagegen nur bis zu einem vorgege-
benen Limit.

17



Technologie

Logic Motion Control -
Basis fur homogene
LOosungen

Zentrales Element der PacDrive-Ldsung ist seit mehr als einem Jahrzehnt
die Zusammenfuhrung von Motion-, SPS- und IT-Funktionalitaten in einer

Automatisierungsplattform. So kdnnen durchgangige Software-Strukturen
entstehen, die fur eine Modularisierung von Maschinenkonzepten und fur

sinkende Engineering-Zeiten eine Grundvoraussetzung sind.

18

Zentrales Steuerungskonzept
far samtliche Maschinenfunktionen

Die digitale Systemarchitektur des PacDrive-
Systems stitzt sich auf ein zentrales Steuerungs-
konzept. Ein Prozessor steuert auf Basis eines
IEC 61131-3-konformen Maschinenprogramms
samtliche Systemkomponenten und mechatro-
nische Funktionen, von der Generierung der
Bewegungsdaten fur Antriebe und Roboter,

bis hin zur Temperaturregelung und zum SPS-
Programm. Ob Visualisierung an der HMI-
Schnittstelle, Kommunikation Gber Antriebs- oder
Feldbus, Liniensynchronisation oder vertikale
Integration, die Faden laufen in der zentralen
Steuerung zusammen.

Grundlage fiir Simulation
und Plug&Play

Die zentrale Steuerung erzeugt die Sollwerte aller
Servoachsen, die der Synchronverbund der
Antriebslésung umfasst. Sie halt auch zentral
systemrelevante Daten und geratespezifische
Parameter vor. Aus diesem Zentralismus resul-
tieren maBgebliche Vorteile der PacDrive-
Technologie: Bewegungsablaufe kénnen auf der
Steuerung ohne reale, an die Steuerung ange-
schlossene Antriebe getestet und simuliert
werden. Die durchgéangige Kommunikation reicht
bis zu jeder Motorwelle, Istwert- und Motordaten
kénnen fUr unterschiedliche Zwecke ausgewertet
werden. Die durch elektronische Typenschilder in
ihrem Profil identifizierbaren Servomotoren und
-verstarker kdnnen daher bei Inbetriebnahme
oder Tausch mit den zentral gespeicherten
Parametern automatisch konfiguriert werden.
Zusétzliche Parametrierungen direkt an der
Antriebskomponente sind Vergangenheit.
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Technologie >>

Skalierbar von einfach
bis High Performance

Ob Maschine oder Linie: Ein Controller steuert
bis maximal 99 Servoachsen oder bis zu 30
Roboter. Aber auch weniger komplexe Architek-
turen k&nnen wirtschaftlich automatisiert werden:
Die skalierbare Steuerungs-Hardware bietet
ebenso fur Applikationen von 0O bis 16 Achsen
eine LAsung. Auch der Einsatz als reine SPS zur
Vorverarbeitung von Daten — etwa als Daten-
sammler fUr eine Verpackungslinie — liegt im
Anwendungsspektrum. Bis zu 40 Steuerungen
sind in Echtzeit synchronisierbar — eine durch-
gangige Systemldsung fir komplette Produk-
tionslinien.

Basis fiir
durchgangige Software-Konzepte

Einer der gréBten Vorteile zentraler Steuerungs-
konzepte offenbart sich auf der Software-Seite:
Ein Programmier-Tool reicht fUr die Realisierung
der Funktionalitéten. Es sind keine zusétzlichen,
unter Umsténden proprietéaren Tools erforderlich.
Ein Tool — eine Programmiernorm — eine Soft-
ware-Struktur: Hier liegt der Schliissel zu dem
wegweisenden Ansatz des modularen Maschi-
nenbaus, bei dem mechatronische Funktionen
auf wiederverwendbare Software-Module abge-
bildet werden. Um steigenden Engineering-Zeiten
dartber hinaus Paroli zu bieten, wurde auf der
Software-Seite zuséatzliche Vorarbeit geleistet:
Zigtausendfach erprobte Bibliotheken (Off-the-
Shelf- Software) minimieren Programmierzeiten
und erleichtern die FDA-Validierung nach
cGMP/GAMP und CFR21 Part11.
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Antworten auf steigende
Engineering-Kosten

Das Hardware-Konzept muss stimmen, aber erst die Software macht die Losung!
FUr Software werden in vielen Fallen weitaus mehr finanzielle Mittel aufgewendet
als fur Hardware - Tendenz steigend. Das PacDrive Software-Konzept bietet
Antworten auf diese Entwicklung: In Software-Bibliotheken zusammengefasste,
auf standardisierte Software-Module abgebildete Maschinenfunktionen senken
Entwicklungszeiten und erhdhen als erprobte standardisierte Software die
Qualitat des Engineerings. Eine universelle Programmestruktur bahnt den Weg zu
modularen, wieder verwendbaren Maschinenprogrammen.
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Zwei Wege, ein Ziel

Applikationssoftware >>

Das Software-Konzept von PacDrive bietet zwei Wege an, steigenden Engineering-Zeiten entgegen zu
wirken: Programme kénnen klassisch unter Verwendung von Application Function Blocks (AFBs) pro-
grammiert werden oder auf Basis der vorgefertigten Programmstruktur von PacDrive und so genannten
Equipment-Modulen (EMs): Im zweiten Fall sinkt der anwenderseitige Programmieraufwand nochmals,
auBerdem verbessert die Programmstruktur als Instrument zur Erstellung standardisierter, modularer Soft-

ware die Wiederverwendbarkeit von Maschinenmodulen.

Herkémmliche Programmierung

conventional

User program

AFB

(Application Function Block)

Fortschrittliche Programmierung

advanced

PacDrive
Program Structure

\_____________ 4

4

EM

(Equipment module)

= AFB + Op-Mode + Diagn.
+Error handling

AFB

(Application Function Block)

System Functions

@@ PacDrive-Anteil an der
fertigen Applikation
System Functions
@ Anwender-Anteil an der
fertigen Applikation

Herkémmliche Programmierung mit Funktionsbausteinen +

PacDrive Software-Bibliotheken beinhalten Funktionsbausteine (AFBs - Appli- m Signifikanter Rickgang
cation Function Blocks), die eine Vielzahl von Motion-, SPS-, Visualisierungs-
und IT-Funktionalitéten auf vorprogrammierte Software-Module abbilden.

Das Spektrum reicht von Universal-Bausteinen zum Generieren von Achsbe-
wegungen flr Positionier- und Synchronisierfunktionen bis hin zu Temperatur- ® Einfachere Validierung
reglern. Auch fur komplette mechatronische Funktionseinheiten enthalten die

von Programmierzeiten

m Hohere Software-Quali-
tat durch dokumentierte
und zigtausendfach
bewahrte Software

von Programmen
m |EC 61131-3-konforme

Bibliotheken parametrierbare Funktionsbausteine, beispielsweise fir Roboter, AFBe
Wickel- und Abwickelfunktionen, die Fliegende S&ge oder Foliensiegeleinhei-

ten.
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Fortschrittliche Programmierung mit Equipment-Modulen und Programmiervorlage (Template)

NS

>

Ein transparentes
Abbild der Maschine:
Das modulare Programm
besteht aus Equipment-
Modulen, deren Funktion
entweder auf Bibliotheks-
bausteinen basiert oder
aus weiteren, unterlager-
ten Equipment-Modulen
zusammengesetzt sein
kann

Machine Level

Die vordefinierte Programmstruktur von PacDrive stellt ein universell einsetz-
bares Basis-Maschinenprogramm dar, in das anwenderspezifische Software-
Anteile integriert werden. Die Basisfunktionalitdten des Programms mit
OMAC-konformen Betriebsmodi, Diagnosemechanismen sowie Fehler-
behandlung und -reaktion sind bereits vorhanden und konnen durch ent-
sprechendes Konfigurieren an die individuelle Applikation angepasst werden.

Die Abbildung der Funktionalitét einer Maschine auf das Programm erfolgt
durch Verschalten so genannter Equipment-Module. Equipment-Module
entsprechen funktional den ohne die Programmstruktur einsetzbaren AFBs.
Zum Equipment-Modul avancieren letztere durch Implementierung in eine
,Hulle” mit einer standardisierten Schnittstelle, die ein einfaches Verschalten
von Modulen ermdglicht.

Ein Equipment-Modul umfasst auBer den reinen AFB-Funktionalitdten auch
noch Komponenten fir ein ,Andocken” an die definierten Mechanismen fur
das Fehler-Handling, die Diagnosefunktionen und die Betriebsarten. Die
Untergliederung des Programms in Equipment Module in Verbindung mit den
flexiblen VerknUpfungsmechanismen der Programmstruktur sorgt dafir, dass
ganze Maschinenfunktionen einfach zerleg- und wieder verwendbar werden.

Equipment-Module kdnnen auch
anwenderseitig individuell entwickelt
werden, um beispielsweise spezielles
Know-how flr die Abgrenzung zum
Wettbewerb in Maschinenprogramme
einzubringen.

Dual Belt

Conveyor Belt

o=

m Sinkende
Engineering-Zeiten

m Transparente, modulare
und nachvollziehbare
Programme

m Grundlage fur den
Aufbau modularer
Software-Baukasten

m Komplette Maschinen-
funktionen kénnen
standardisiert abgelegt
und wieder verwendet
werden

m Konform zu OMAC und
den Weihenstephaner
Richtlinien far die
Maschinen- und Linien-
Standardisierung

Robot 3

1 1
EqUipment Module Level m m

Equipment Module Level 2 Dual Belt Robot1 Robot 2 Robot 3 Conv. Belt
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Identische Funktionen als AFBs oder Equipment-Module

Die fUr PacDrive erhaltlichen Software-Funktionen sind sowohl als AFBs und Equipment-Module realisiert.

Die Bibliotheken enthalten einen GroBteil der Funktionalitdten, wie sie flr Form-, FUll- und Verschlie3-

maschinen, Dosierer, Kartonierer, Etikettierer, Pick & Place-Applikationen oder End-of-Line-Ver-
packungsmaschinen benotigt werden. Darlber hinaus bieten die Bibliotheken eine Vielzahl von
mechatronischen Funktionen, wie sie flr Produktionsmaschinen sowie Handling-, Montage- oder
Sortiersysteme typisch sind.

Ob AFB oder EM, die Software-Bausteine sind dokumentiert und praxiserprobt. Sie bieten damit
eine Grundlage fur hohe Software-Qualitat, kurze Engineering-Zeiten und schnelle Inbetriebnahme.
DarUber hinaus erleichtern sie die Zertifizierung von Maschine und Software.

-

Anwendungsbereich

Bibliothek

Enthaltene Applikations-Funktionsbausteine (Beispiele)

Maschinenebene

PD_Template.Lib

Programmbausteine fir Betriebsartenverwaltung, Ablaufsteuerung, Fehlerverwaltung,
Fehlerreaktion oder vordefinierte Inbetriebnahmehilfsmittel in der Visualisierung fiir den
Maschinenablauf

SPS Funktionsbausteine

PacDrive.Lib

Standard-SPS-Funktionen wie Bit- oder Konvertierungsfunktionen, Schieberegister fiir
LREAL Werte mit Zugriffsfunktionen usw.

FieldbusDevices.Lib

Feldbus Diagnosebausteine, Funktionshausteine fir Motorschutzschalter oder FU usw.

System.Lib Ereignisgesteuerte Anpassungen von beliebigen Nockenschaltwerken
Motion-Funktionsbausteine PacDriveLibModules.Lib Universeller Achsbaustein fiir Referieren, Positionieren, Kurvenfunktionalitét,
Jogging usw.
PacDrive.Lib Sicherheit*/Hardware, z.B. Leistungszu- und Abschaltung von Achsen mit
Uberwachungsfunktionen usw.
PacDrive.Lib Achs- und Geberpositionen, Referieren, Positionieren (Autom. oder manuell), Ansteue-
rung einer virtuellen Masterachse, Schonen der Mechanik, Erhéhung der Taktzahl und
Senkung des Energieverbrauchs mit der , Intelligent Line Shaft” usw.
Kurvenscheiben-Handling PacDrive.Lib Abarbeitung, Verarbeitung aus Tabelle oder Andern von Kurvenscheibenprofilen on the
Fly, Kalt- und Warmstartfunktionen usw.
Mathematische Funktionen PacDrive.Lib Matrixoperationen, Vektor- und Polynomfunktionen oder Funktionen fiir

Kniehebeltransformationen usw.

Technologiefunktionen PacDrive.Libund andere PID-Regler, Druckmarkensteuerung, Auf- und Abwickeln mit und ohne Ténzerregelung,
Siegeln usw.
Drehmoment-Handling System.Lib Drehzahlabhdngige Drehmomentbegrenzung (z. B. fiir FlaschenverschlieBer) usw.
Robotik Robotic.Lib Automatische Bahnplanung, Bahngenerierung und -optimierung, Transformation
aufunterschiedliche Kinematiken, Synchronisation mit bewegten Produkten, Roboter-
Synchronisation usw.
Eintakten MultiBelt.lib/-Module.lib Steuerung von Zwei- und Mehrzugmechaniken zur Produktgruppierung und Eintaktung

Smartinfeed.lib/-Module.lib

Steuerung serieller Bénder als Eintaktstrecke,
Produkterfassung, -verwaltung und -Gibergabe, Synchronisieren der Bander usw.

Standardisierung

ISA.Lib, Weihenstephan.Lib

Weihenstephan Standard, OMAC PackML FDA

HMI-Applikation

Vijeo Designer

Vektorgrafiken zur Gestaltung, Open Source Software, Funktionen fiir die Maschinenbe-
dienung inklusive Rezeptur-Handling, Beispielmasken Simulation/Teleservice - auch tiber
Webserver usw.

Machine Pilot-
\_  Programmierung

SoMachine Motion

Universell anpassbare Beispiel-Programmiervorlage

*gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1:2008

m Umfassende Funktions-

baustein-Bibliotheken,
inklusive PLCopen

m Steigende Software-
Qualitat durch off-the-
shelf Software (FDA,
cGMP, 21CFR Part 11)

<

Die wichtigsten
PacDrive-Bibliotheken
im Uberblick mit
Beispielen aus dem
Funktionsumfang, die
Software-Funktionen
sind sowohl als AFBs
oder als Equipment-
Module verfligbar
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Tools

Den modernen
Engineering-Prozess
aktiv mitgestalten

Maschinen werden komplexer, der Software-Anteil und die zu verarbeitenden
Datenmengen steigen. Um mit dieser Entwicklung Schritt halten zu ké&nnen,
muss der Maschinenbau seine Projektprozesse Uberdenken und neue Wege
einschlagen. SoMachine Motion ist die ,Engineering-Workbench” fur PacDrive 3-
Anwendungen. Mit SoMachine Motion kann der Wandel im Engineering aktiv
mitgestaltet werden.
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SoMachine Motion:

Eine Workbench mit Tools
far alle Teilaspekte des
Engineering-Prozesses
und fur den Service im
anschlieBenden Betrieb

Diagnusse
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Intuitive Bedienung:

Die Tools sind nach Anwen-
e dungsbereich strukturiert

. (oben links), zugeordnete
Icons erleichtern die
Orientierung

4
L

»~Engineering Workbench”

Die Workbench SoMachine Motion fasst unter
einem Dach alle Tools fur den gesamten Lebens-
zyklus einer PacDrive 3-Lésung zusammen:
Tools fur Programmentwicklung, HMI-Applikation,
Motion Design und Antriebsauslegung sowie fur
das Daten-Handling bieten alle erforderlichen
Funktionalitaten flr Engineering und Inbetrieb-
nahme. Das integrierte Hilfesystem bietet Unter-
stltzung bei der Programmerstellung, die
ebenfalls integrierte Dokumentation beantwortet
Fragen zu Hardware-Komponenten von
PacDrive 3.

Ein leistungsfahiges Diagnose-Tool schafft die
Grundlage fur schnelle Fehlerbeseitigung im
Produktionsbetrieb.

Kein Ordner voller CDs, keine weiteren optionalen
Tools: Nach der Installation sind auf dem nutzer-
seitigen Windows-PC die erforderlichen Tools
verflgbar. Flr Service oder andere Zwecke, fur
die nur ein Teil der gesamten Funktionalitat nétig
ist, kdnnen auch nur ausgewahlte Einzel-Tools
installiert werden. So kann beispielsweise die
Installation auf Diagnosefunktionen flr Service-
Zwecke beschrankt werden.



Tools >>

Multi-User-Konzept mit zentraler Datenbasis

In SoMachine Motion werden alle Projektdaten in
einer zentralen Datenbasis (Projektdatei) ge-
speichert. Sie sind konsistent flr alle Tools der
Workbench verfligbar. Die zentrale Speicherung
von Projektdaten ist die Grundlage fUr das in
Vorbereitung befindliche Multi-User-Konzept von
SoMachine Motion: Das ganze Team kann dann

>

Ein Projekt,

viele Beteiligte:

Die zentrale Datenbasis
und ein leistungsfahiges
Multi-User-Konzept er-
moglichen zukunftig den
gleichzeitigen Zugriff auf
Software-Projekte bis auf
Baustein-Ebene
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Objektorientierte Programmierung:
EPAS, das Programmier-Tool von SoMachine Motion, basiert auf CoDeSys V3

Kontinuitat erhalt Werte

SoMachine Motion umfasst, zusatzlich zu den [2] Unbenannt3. project* -

Projektdaten

Projektdatei - zentraler Datenpool

parallel an ein und demselben Software-Projekt
arbeiten, bis hin zum gleichzeitigen Zugriff auf
AFBs (Application Function Blocks) und Bewe-
gungsprofile. Die Team-Arbeit wird nicht mehr
durch umsténdliches Versions-Management und
Abstimmungsaufwand behindert.

Offene Standards schaffen Vertrauen

In SoMachine Motion entstehen IEC 61131-3-
konforme Programme. Das zentrale Tool von
SoMachine Motion zur Software-Entwicklung
basiert auf CoDeSys V3, wegweisend durch die
Mdglichkeit, alternativ zur traditionellen auch die
objektorientierte Programmierung zu wéahlen.

Die objektorientierte Programmierung ist seit
Jahren Defacto-Standard in der Embedded- und
PC-Software-Entwicklung sowie zentraler Lehr-
inhalt an Hochschulen.

SoMachine Motion EPAS

neuen Werkzeugen, auch die bewahrten Datei | Bearbeiten Ansicht Projekt EDESIGN  ETEST
PacDrive M-Tools. In EPAS-4 erstellte Projekte ] Meues Projekt... Strg+
fur PacDrive M kdénnen flr die Bearbeitung in (= Projekk &ffnen... Strg+0

AR
e 1

SoMachine Motion konvertiert und auf

E EPAS-4 Projek/Biblicthek importieren... | :

PacDrive 3 portiert werden. Projekt schliefen

Das Konzept, durch Erstellung modularer, wieder Il Projekt speichern
verwendbarer Software steigenden Engineering- Projekt speichern unter...
Kosten entgegen zu wirken, behélt auch mit der Projekkarchiv

Einfihrung der nachsten PacDrive-Generation

Quellcode aus Steuerung laden. ..

A

Strg+S

<

Projekt-Konvertierung:
Mit EPAS-4 erstellte
Software-Projekte kédnnen
fur SoMachine Motion
konvertiert werden

seine Gltigkeit.
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Tools >>

Briickenschlag zwischen Mechanik und Software

Modernes Engineering ist heute gepragt durch
eine interdisziplindre Zusammenarbeit zwischen
Mechanik und Software. Eine Erkenntnis, die
sich verstérkt durchsetzt — nur: Auch die Tools
mussen die Voraussetzungen dafir schaffen.
SoMachine Motion hat den Briickenschlag voll-

von SoMachine Motion, bearbeitet werden.

In beiden Tools sind alle hierzu erforderlichen
Daten, Parameter und Editierfunktionen vor-
handen. In EPAS durchgefuhrte Bearbeitungen
stehen anschlieBend wieder in ECAM zur Ver-
figung und umgekehrt.

zogen: Grafisch entwickelte elektronische Kur-
venscheiben kénnen einerseits in dem Tool

ECAM editiert werden, das mit seinem Schwer-
punkt auf Kurvendesign, Antriebsauslegung und
Netzkreisberechnung dem mechanischen An-
triebsdesign nahe steht. Die gleichen Kurven kdn-

Somit ergibt sich eine funktionale Schnittmenge
zwischen beiden Tools, die als Brickenschlag
Spielraum flr eine interdisziplindre Zusammen-
arbeit zwischen den Bereichen Mechanik und
Software bietet.

nen aber auch in EPAS, dem Programmier-Tool

EEEN

>

Kurvendesign in EPAS:
Die CoDeSys 3-basierte
Programmierumgebung
wurde mit einem Plug-in

um Funktionalitaten fur die
Bearbeitung elektronischer

Kurven erweitert

= hir Mt

_-‘.{ <

Kurvendesign in ECAM:
ECAM ist das klassische

i Tool fur Antriebsauslegung

und Netzkreisberechnung

HOAS - V1, 33110
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EPAS
Homogenes Programmieren und Parametrieren

i PD_Project Machine V0.29.80.32.project® - Sobachine Mation EPAS
Fie Edt View Project  SoftwarsDesigoer ETEST Buld Onine Took Window Help
xo oo BB R S BR AL B B OB O, g3 g ts o ®

Konfigurations-Editor:
Die Hardware-Komponen-
ten und Feldbusse
(PROFIBUS DP, CANopen,
SERCOS Il ..) der Loésung
@ pppenddevice O Insert device ) Plug device () Lidate device sind im Editor konfigurier-

L=

[

Device: und parametrierbar.
= 8l PLCLogc
- & Application Verdor: | <Al vendars>
Q) PD_Temclats_Pulbemo Narme Vendor Version
g Lbrary Manager = 1] ruscellancous
* (38 Task Configuration L6205 Schneider Blactric 1.29.68.2
+ Vesualization Manager

Power Supply LMGZPS  Schneider Elactric 1.29.68.2

LE_Master (Log. encoder)
LE_slavel {Log. encoder)
LE_Slave2 (Log, encoder)
LE_Slave3 (Log, encoder)

Trace-Funktion:

Das integrierte Oszilloskop
von EPAS erlaubt die
simultane Aufzeichnung
und Darstellung von
mehreren SPS- und
Motion-Signalen - auch
SPS- und Motion-Signale
gemischt mit einer
Millisekunde Auflésung

Das Automation Toolkit EPAS bietet durch die
Kombination aus umfangreichen Funktionen und
ausgereiften Software-Werkzeugen ein leistungs-
starkes Programmier-Tool fir PacDrive-Applika-
tionen. Es kann aus SoMachine Motion heraus
gestartet werden, die Oberflache vermittelt das
Look&Feel typischer Windows-Anwendungen.
Eine einfache Navigation zwischen Editoren und
in den Bibliotheken sorgt flr Komfort und Trans-
parenz bei der Programmerstellung, Programm-
simulation und Inbetriecbnahme mit EPAS.

28

a
o
®

THO280ms. TH0e510my. TH0a780ms TR 151 0me

swpen; arpoy B mpon) oF ssnasscw S|

Die Funktionalitat von EPAS berUcksichtigt die
Aspekte kompletter Automatisierungsldsungen:
Mit dem integrierten Konfigurations-Editor kénnen
die Hardware-Komponenten und Feldbusse der
Lésung mit wenigen Eingaben konfiguriert und
parametriert, gedndert oder erweitert werden.
Die individuell anpassbare Visualisierung von
EPAS bietet Hilfe bei Entwicklung, Test, Simulation
und Inbetriebnahme der Steuerungsapplikation.
FUr die Inbetriebnahme stehen bereits vorgefer-
tigte Masken zur Verfigung.
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Systemcheck der
Geratekonfiguration:

Alle Teilnehmer am Sercos-
Interface kbnnen gescannt

werden, die Anzeige der
Teilnehmer erfolgt mit
Statusinformation

>

Programmierung
nach IEC 61131-3:
EPAS umfasst Editoren
sowie Debugger fur alle
sechs Standard-IEC-
Sprachen

Tools >>

E SLRCOS 10 178 735 109 profect Sollachine Motlen EPAS - W1 99970
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Las Lene_11 (Log. Bncoder)
12 UEme 12 (Logy. Encader)

= ﬁ BTR (502000 I Ikt )

I UM42PS 01 (Levum 62 Power §
ML UM ezt 62 o 5
LIMEZPE 03 Quxim £2 Poweer §
LMEIPS 04 Qi 52 Powver 5
LAMAZEE 0 Lesim 2 Poweer
LMHEZPS_08 (i 63 Posver 5
LMAZPS 07 exum B Poweer 5
LMEZPS_08 Dueiom 63 Powrer 5
LUMAZPS_05 Lexie 62 Poaner S
LME2PS 10 [Lesiom 62 Povwsr 5

Simulationen von Maschinenprogrammen kénnen
in EPAS ohne reale Antriebe am Bildschirm
durchgeflhrt werden. Ein in EPAS integriertes,
acht-kanaliges Speicheroszilloskop erlaubt die
simultane Aufzeichnung von bis zu acht SPS-
und Motion-Variablen (auch gemischt).

Der Message-Logger des Tools flir System- und
Anwendermeldungen fuhrt bei Fehlfunktionen

Kontaktplan

wahrend der Inbetriebnahme auf die richtige
Spur.

EPAS kann fur samtliche PacDrive 3 Controller-
Varianten eingesetzt werden. Ein Konvertieren
des Projektes von einer Controller-Variante auf
eine andere entféllt. Ein Download auf verschie-
dene Steuerungen ist damit moglich.

Ve

Gwich11  Swiichid  Swiichid
—
Bwiich12  Swaichi3

—

Gwiich1d  Swaehl0

—

Funktionsbaustein-
Sprache

-—

Anweisungsliste

m Homogenes
Programmieren und
Parametrieren

m Programmsimulation

ohne reale Achsen
J m Hardware-Konfiguration

und Parametrierung
Ablaufsprache ohne zusétzliche

Strukturierter Text ;IIU n
N
MUL 10000

IFa=<bTHEN ST sinus

c=0;
ELSIF a=b THEN

c=100;
ELSE

t=1;
END_I {* Conditional execution with default condition *)

~FStarc_sFc

frrie e Tcopymeror]

~\ Editoren

m Visualisierungstool mit
vorgefertigten Inbetrieb-
nahme- und Service-

“tTentz

Continuous Function Chart

Szeph s Tesu Parallels] This step ix
exscuced parallel
te Bhepl

Masken

m Traceaufzeichnungen
Hrasey von simultanen SPS-
und Motion-Signalen

=T

N£:|—1;:|EI

(Software-Oszilloskop)

) m Diagnosefunktionen
inkl. Meldungslogger

m |EC 61131-3-Editoren
m CoDeSys V3-basiert
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EDESIGN
Eine revolutionare neue Form der grafischen
Programmierung

30

Grafische
Programmierung:
Sinkende Engineering-Zeiten
durch eine nachhaltige
Senkung der Komplexitat bei
der Programmerstellung
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Das Streben nach weiterer Reduktion der
Komplexitat in der Programmierung und der
deutliche Trend zu modularer Software flhren zu
vollig neuen Ansétzen flr die Erstellung von
Maschinenprogrammen. Das Ergebnis ist
EDESIGN:

Ein Struktur-Editor ermdglicht die einfache
Zusammenstellung einer vollstdndigen Maschine
aus vorgefertigten Modulen per Drag & Drop.
Zusammen mit weiteren Editoren fur die Definition
von Betriebsarten und Zustandsdiagrammen in
Verbindung mit Kommandolisten entsteht eine
neue Gruppe von Tools, die eine im Wesentlichen
grafische Programmierung erlaubt.

Inbetriebnahme und Debugging erfolgen direkt in
diesen Editoren. Die Behandlung von Ausnahmen
und die Verwaltung von Betriebsarten werden
drastisch vereinfacht.

Es entstehen Ubersichtliche Konfigurationen, in
denen vorgefertigte Module — z.B. eine Servo-
achse — Uber komfortable Dialoge konfiguriert
werden. Bewegungen lassen sich direkt aus
ECAM einbinden. Die Zuordnung von Hardware
zu den Modulen erfolgt Uber Auswahlfelder, die
den Benutzer in einem Dialog zum Ziel fuhren.

Innovative Einfachheit auch fiir komplexe
Aufgaben hat einen Namen: EDESIGN



ETEST

Tools >>

Qualitat — eine Frage des Konzepts

>

Software-Probleme
friih erkennen:

ETEST ist das Werkzeug
zum Erstellen und Ausfuh-
ren von automatisierten
Software-Tests
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PacDrive 3-Bibliotheken stellen fur eine Vielzahl
von mechatronischen, mathematischen und
verfahrenstechnischen Funktionen paramet-
rierbare AFBs (Application Function Blocks) zur
Verfugung. Die Erstellung von Programmen auf
Basis Uber Jahre bewahrter und dokumentierter
standardisierter Software spart nicht nur Zeit,
sie tragt auch wesentlich zur Verbesserung der

Software-Qualitat bei.

Mit ETEST bietet SoMachine Motion dartiber
hinaus ein Werkzeug fur die Entwicklung und
Durchfuhrung systematischer Tests fir modular
entwickelte Maschinenprogramme an:

Mit Prifroutinen, die gekapselte, modulare
Programmteile automatisiert testen, kdnnen
Software-Probleme bereits in einer frihen Phase
des Projekts identifiziert werden. Solche Modul-
Tests werden zunehmend als ein wertvoller
Beitrag zur Validierung von Software erkannt.
ETEST wird genau daflr das zukUnftige Werkzeug
von SoMachine Motion.
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SoSafe

Safety Editor* & Konfigurator
fur die sicherheitsgerichtete Automation

[L] sosafe 1.0 - soSafe10.5LCO - [Main]

. B PLCopen_SF*
=24 Logische POEs
i Main

£ SF_Antivalent_V1_00
48k SF_EDM_¥1_00

45 SF_EmergencyStop_\1_00

45 SF_EnableSwitch_\v1_00

£ SF_Equivalent_\1_00

4 SF_ESPE_V1_00

4 5F_GuardLocking V1_00

B SF_GuardMaritering \V1_0D

£ 5F_ModeSelector V1_00

£ 5F_MutingPar_2Sensor_V1_00
& 5F_MutingPar_\1_00

& 5F_MutingSeq V1_00

18 SF_DutControl_V1_00

£ SF_SafeyyRequest V1_00

15 SF_TestableSafetySensor_¥1_0
15 SF_TwoHandControlT ppell_V1_
15 SF_TwoHandContrelT ppelll_¥1_
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Importdatei:

@ :a._:‘smz
B &l SL1.SM3

SLC200
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Die Integration der sicherheitsgerichteten Auto-
mation in die Standardautomation ist eine der
dominanten Forderungen auf Anwenderseite.
Fur PacDrive 3 befindet sich die Erfullung
dieser Forderung in Vorbereitung.

Auch SoMachine Motion leistet hierzu seinen
Teil: Vorgesehen ist die Integration eines Edi-
tors fur die Entwicklung von Software flr die
sicherheitsgerichtete Automation. Dieser Editor
basiert auf sicherheitsbezogenen Softwarekom-
ponenten eines fihrenden Anbieters.
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Die Erstellung IEC 61131-3-konformer Pro-
gramme fiir PacDrive-Sicherheitssteuerungen
ist dann ebenso wie die Parametrierung der
Sicherheitsfunktionen von Systemkomponenten
integraler Teil der Workbench. Das Tool umfasst
neben dem Programm-Editor auch einen
Konfigurations-Editor, mit dem in die Sicher-
heitslésung integrierte Baugruppen —zum
Beispiel Ein-/Ausgabebaugruppen oder Servo-
verstarker — parametriert werden kénnen.

<

IEC 61131-3-Editor:

Fur die Entwicklung des
Programmcodes stehen
die Programmiersprachen
Funktionsbaustein-Spra-
che (FBS) und Kontaktplan
(KOP) zur Verfugung

*gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1:2008



ECAM

Tools >>

Bewegungsdesign und Antriebsauslegung

Mit einem Tool ist die Antriebsauslegung der
kompletten Antriebskette moglich, von der
Mechanik Uber das Bewegungsdesign bis hin zur
Netzkreisberechnung. Eine vordefinierte Standard-
mechanik-Bibliothek, einfaches Motion Design mit
grafischem Kurvenscheibeneditor und die Verflig-
barkeit von Standard-Motion-Profilen bieten die
Rahmenbedingungen fur ein effizientes Engineering.

ECAM ist somit ein funktionales Werkzeug fur

den Mechaniker fur Auslegung und Auswahl von
Motoren, Getrieben und Leistungsteilen.
Werkzeuge zur Netzkreisberechnung und zur Be-
stimmung der Energie im DC-Bus ebnen den Weg
fur eine energieeffiziente Auslegung von Maschinen.

Eine nahtlose, bidirektionale Schnittstelle ermég-
licht die automatische Bereitstellung der Kurven-
daten und mechanischen Parameter in EPAS.
Daten kdnnen in EPAS angepasst werden, sie
stehen unmittelbar danach in ECAM wieder zur
Verflgung.

Damit ist die Briicke zwischen Mechanik und
Software geschlagen.

oa 00 o o 1200 (1] o
igl= &0 g I= 130 P

Grafisches Motion Design:
Durch Kaskadieren von Editorfenstern lassen sich Bewegungsverlaufe
zeitlich in Beziehung zueinander setzen

> E) Unbenanned, prepect* - (CAM - [Sheer]
Fla Ed View s Widow Hep
ps8 8o,

Antriebsauslegung: ; AR ﬁ'

Die vordefinierten
Applikationen bieten
Spielraum fur die Ublichen
KraftUbertragungen

J Addeenal ik

o=

virtuellen oder realen
Masterachsen

m Verwendung von Multi
Segment Profilen, z. B.
aller VDI 2143-Profile
oder Polynome Ster
Ordnung

m [mport von Kurven-
scheiben-Tabellen Uber
Excel-Tabellen

coeos

m Datenbank fur Servo-
antriebe und Getriebe

m Vordefinierte Applika-
tionen, wie allgemeiner
Lastfall, Band-, Spindel-,
Zahnstange/Ritzel- und
Kurbelantrieb
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Vijeo Designer
Individuelle Gestaltung von Visualisierungsoberflachen

>

Vijeo Designer:

Eine Vielzahl vordefinierter
Elemente, Grafikbibliothe-
ken, eine Rezepturverwal-
tung, die Alarmverwaltung
und eine veranderbare
Beispielapplikation
unterstttzen die schnelle
Erstellung der Maschinen-
visualisierung
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| m Ein Tool fur alle Panels

m Vordefinierte Funktionen
und Grafikelemente
bieten Unterstutzung
bei der Gestaltung

m Schnelle Lésungen mit
Open Source-
Programmbeispiel

m ARTI-Treiber zum
Browsen von Steue-
rungsvariablen ohne
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(bersicht Maschine

e OPC-Server

Open Source

Software inklusive:

Eine veranderbare Beispiel-
applikation vereinfacht den
Einstieg in Vijeo Designer
und fuhrt zu schnellen
Ergebnissen

Madul 1

Mit Vijeo Designer kénnen alle Magelis Touch
Panels konfiguriert werden, vom kleinsten
3,8“-Touch Panel bis hin zu den komplexen
HMI-Anwendungen der 19“-Touch Panels.

Die Projektierungssoftware umfasst auch den
ARTI-Protokoll-Treiber, um Uber den Browser
die Variablen des Laufzeitsystems abzurufen.
Der grafische Editor des Tools stellt eine Vielzahl
fertiger Elemente zur individuellen Gestaltung
von Bedien- und Visualisierungsoberflachen zur
Verflgung.

DarUber hinaus umfasst eine Grafikbibliothek
Uber 4.000 vordefinierte Vektorgrafiken. Die
integrierte Rezepturverwaltung kann in maxi-
mal 32 Rezeptgruppen 256 Rezepte mit 1024
Zutaten verwalten.

Durch periodische oder ereignisgesteuerte Ab-
arbeitung von an Java angelehnte Prozeduren
lassen sich Vorgange wie eine Bildumschaltung,
mathematische und logische Berechnungen
sowie Skalierungen automatischer Werte-
Anderungen von Variablen automatisieren. Die
Alarmverwaltung ist fir maximal 9.999 Alarme
ausgelegt.



Controller Assistant

Drives Assistant

Tools fur das Daten-Management

& Controller Assistant ¥3.0.4.0

PacDirive BackUp

-a “magetool”
for the PacDiive™ Symien. Thi
way. it is ey eay lo creale,
manage and sechons images.

In ovdes to create and resave an
imaga you have b pacfom the
following three stepx:

1. Select a source for the mage.
and impot the fles

2 View of process the fles
foptional)

2 Select a targed for the image
2nd store the fias thers

Tools >>

Hilfs-Tools vereinfachen flr PacDrive Anwender die Handhabung von Programm- und Firmware-
Daten sowie das Programmversions-Management.

Der Controller Assistant speichert Daten und
Dateien auf der Speicherkarte und erstellt eine
Kopie auf dem PC des Benutzers. Diese Kopie
kann im Fehlerfall zum Wiederherstellen des
Original-Zustandes verwendet werden. Die
Funktionalitat des Tools erstreckt sich ebenso
auf das Erzeugen von Speicherkarten flr
PacDrive-Steuerungen (auch bootfahig), inkl.
VxWorks-Betriebssystem und Firmware.

Controller Assistant

® Home Page

L =F -

LMC00C / 10128 234 214 / V01 2968 / 19 4 MB

[ Home ][ Hep J[ coe |

Der Controller Assistant wird dartber hinaus
Funktionen zum Austausch der Firmware von
PacDrive-Steuerungen via Ethernet bieten.

Soll ein Netzwerk auf vorhandene PacDrive-
Controller Uberprtft werden, kann der Controller
Assistant angeschlossene Steuerungen identifi-
zieren und Daten zu ihrer Identifikation anzeigen.

Der Drives Assistant ermdglicht die Wartung
und den Austausch von Firmware an SERCOS-
Teilnehmern. Servoverstérker sowie Buskoppler
und sogar TM5 E/A-Module kdnnen bequem
und zentral mit neuer Firmware versorgt werden.
Die integrierte Verwaltung von Firmware-
Versionen erleichtert die Archivierung fUr eine
maximale Verflugbarkeit.

<

Daten-Management:
Tools vereinfachen den
Transfer und die Hand-
habung von Programm-
und Firmware-Daten, im
Bild der Controller Assistant
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Diagnostics

Wartung und Service ohne EPAS

¥3.0.3.0

% Diagnostics

<

Diagnose bei
Maschinenstérungen:
Mit Diagnostics kdnnen
ohne Programmierkennt-
nisse umfangreiche
Systemdiagnosen durch-
geflhrt werden, hier im
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Steuerungskonfiguration
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In EPAS sind umfangreiche Diagnosefunktionali-
taten integriert. Doch wenn die Maschine im
Produktionsbetrieb zum Stillstand kommt, ist
EPAS nicht immer verflgbar. Speziell fir Service-
zwecke fur Maschinenbetreiber wurde daher
,PacDrive Diagnostics” entwickelt. Das Tool
bietet umfangreiche Diagnosefunktionen, lauft
dabei unabhangig von EPAS und ist kostenfrei
erhéltlich. Es erfordert keine Programmierkennt-
nisse.
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Uber die intuitiv aufgebaute Programmober-
flache lassen sich schnell und umfassend die
Servicedaten ermitteln. Die Daten kénnen ent-
sprechend der jeweiligen BedUrfnisse angezeigt,
abgespeichert oder direkt an eine Servicestelle
weitergeleitet werden.

Die Firmwareversion spielt keine Rolle fur die
Verwendung des Tools.

o=

m Einfaches Tool zum
Sammeln von service-
relevanten Systemdaten

m Kein EPAS erforderlich

m Firmwareunabhangig

m Systemabbild der Daten
der Steuerung (Antriebe,
Meldungslogger, Nocken-
schaltwerk, etc.)

m Intuitive Bedienerfuhrung
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Elektronisches Hilfe-System

Klicken statt Blattern

Von den ersten Schritten mit SoMachine Motion bis zur routinierten Projekt-
bearbeitung ist trotz intuitiv bedienbarer Tool-Oberflachen Hilfe erforderlich.
Die beste Unterstltzung ist erfahrungsgemal die, die am Bildschirm
verflgbar ist. Bei SoMachine Motion unterstutzen ‘Guided Tours” durch

die Tools den Einstieg. Eine elektronische Dokumentation zu Tool- und
Bibliotheksfunktionen macht gedruckte Handbulcher Uberfllssig.

-

m ,Guided Tour” - Hilfe
fur Einsteiger bis zum
bearbeitungsfahigen
Demoprojekt

m Stichwortsuche in der
Dokumentation Uber
Index

m Thematische Suche Uber
Inhaltsverzeichnisse

m Umfangreiche
Dokumentation von
Bibliotheksfunktionen

,Guided Tour” durch SoMachine Motion

Guided Tours bieten einen einfachen Einstieg in
die Arbeit mit SoMachine Motion. Je nach Tour
werden unterschiedliche Themen bzw. Lernzie-
le aufgegriffen. Alle Guided Tours sind in einer
Ubersicht aufgelistet und kénnen von dort aus
gestartet werden. Jede Tour greift ein in sich
geschlossenes Thema auf und besteht aus meh-
reren leicht nachvollziehbaren (und bebilder-ten)
Schritten.

Der Anwender kann zwischen den Schritten
beliebig vor und zurtick springen, wodurch alle

Stap I Gamting projects rama | How b cresis 8 ussrproject | Soap £ Arsguing e LogichitenC snmle

Step 3: Open as a "Standard project’
3 on [Tamdard Project] s 3eact £

38

Schritte mit individueller Geschwindigkeit ab-
gearbeitet werden kénnen.

Zu jeder Guided Tour existiert auBerdem ein fertig
vorbereitetes Demo-Projekt. Das Demoprojekt
und die schrittweise Anleitung in der Hilfe kdnnen
nebeneinander angezeigt werden.

Mit dem Demo-Projekt lassen sich alle Schritte
der betreffenden Tour nachstellen. Es enthalt be-
reits alle Bausteine, die fUr eine Ausflhrung der
demonstrierten Anweisungen aus der ,,Guided
Tour” erforderlich sind. Hierzu passende Editoren
werden bereits gedffnet angeboten.

Guided Tours weisen eine enge Verzahnung

mit anderen Hilfe-Elementen auf: Die einzelnen
Schritte sind nicht nur untereinander verlinkt,
sondern auch mit relevanten Informationen in
der regularen Hilfe. Dadurch ist der Weg bereitet,
um nach Bedarf und Interesse in die angespro-
chenen Themen einer Guided Tour auch tiefer
einzusteigen.

<

»Guided Tour” durch die
Tools bieten Unterstiit-
zung fiir den Ersteinstieg
in SoMachine Motion



Die elektronische Dokumentation -
das papierlose Nachschlagewerk

Alle Tools, insbesondere EPAS und ECAM, bieten
dem Benutzer eine umfangreiche Dokumentation
an. Die Fulle der systematisch erfassten Informa-
tionen erklart zu einer Vielzahl von Stichworten
umfassend technische Sachverhalte und Vorge-
hensweisen im Tool. Die ,E-Dokumentation” be-
sticht durch ihre uneingeschrankte Verflgbarkeit,
der aufgeschlagene Ordner neben der Tastatur
wird Uberflissig.

Die Tools von SoMachine Motion sind weitge-
hend intuitiv bedienbar. Dartber hinausgehende
Fragen zur Bedienung, zum technischen oder
mathematischen Hintergrund der angebotenen
Funktionen beantwortet das Hilfesystem des
jeweiligen Tools. Es kann analog zu typischen
Windows-Anwendungen mit einem Klick gestar-
tet werden.

Die E-Dokumentation von EPAS bietet zwei
Wege, die flr Vorgehensweisen bei der gezielten
Informationsbeschaffung gebrauchlich sind: Eine
komplette Inhaltstbersicht listet alle Themen der
E-Dokumentation auf. Bei der Indexsuche sind
alphabetisch alle verfugbaren Themen aufgelistet.
Ein Suchalgorithmus hilft bei der Eingrenzung der
angezeigten Inhaltspunkte.

Auch fur sdmtliche Bibliotheksfunktionen ist am
Bildschirm die komplette Dokumentation aufruf-
bar. Technischer Hintergrund, Funktionsumfang,
Parametrierung und Einbindung jeder Funktion
werden ausfuhrlich beschrieben.

Durch integrierte Hyperlinks in den Erlauterungen
ist bei vielen erklarungsbedurftigen Begriffen ein
Springen zu anderen Kapiteln méglich, wo die
Begriffe Mittelpunkt der Dokumentation sind.

Elektronisches Hilfe-System >>
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Dokumentation von Bibliotheksbausteinen:

Im Bild das Inhaltsverzeichnis und eine Seite des Bibliothekbausteins fur die Realisierung

von Wickelmechaniken mit und ohne Tanzerregelung
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Steuerungen

Skalierbare
Steuerungs-Performance

Die Controller-basierten Steuerungen PacDrive LMC100C-216C, 300C, 400C
und 600C decken ein weites Spektrum von Anwendungen ab. Aspekte, wie die
Anzahl der zu synchronisierenden Achsen, der Kommmunikationsaufwand oder
der Umfang der zu integrierenden Robotikelemente bestimmen, mit welcher
Steuerung bei ausreichender Leistung die wirtschaftlichste Lodsung maoglich ist.

Steuerungen

der Reihe LMC x01C und
x00C:

Skalierbare Steuerungs-
leistung fur wirtschaftliche
Automatisierungslésungen
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Eine Plattform fir
alle Steuerungsfunktionalitaten

Mit den LMC x01C und x00C-Steuerungen steht
skalierbare Leistung flr die Synchronisierung von
0 bis 99 Servoachsen zur Verflgung (1 ms Zyklus-
zeit bei 99 Achsen), auBerdem flir die bis zu 255
virtuellen Achsen. Alle Steuerungen vereinen auf
einer Hardware-Plattform neben der Motion-
Funktionalitat eine integrierte SPS sowie Visuali-
sierungsschnittstellen und IT-Funktionalitaten. Sie
verhalten sich softwarekompatibel zueinander,
die Schneider Electric Logic Motion Runtime
Software ist fr all diese Steuerungen identisch.
Bis zu 4096 parallel laufende, dynamische
Kurvenscheiben konnen programmiert werden.
Die Umschaltung zwischen Kurvenscheiben ist im
Betrieb moglich. Steuerungsaufgaben kénnen auf
eine Vielzahl von kontinuierlichen, periodischen
oder ereignisgesteuerten Anwender-Tasks verteilt
werden

Jede Steuerung verfugt Uber zwei integrierte
Nockenschaltwerke mit jeweils 32 Nocken-
scheiben. Bis zu 254 Nocken sind insgesamt
verteilbar. Jedem der beiden Nockenschaltwerke
kdnnen bis zu 32 unterschiedliche Positions-
oder Gebersignale zugeordnet werden.

Integrierte E/As - extern erweiterbar

Uber integrierte, digitale sowie analoge Ein- und
Ausgénge konnen die PacDrive-Steuerungen
LMC x00C und LMCx01C direkt — ohne Umweg
Uber Feldbusse — bereits mit einer Vielzahl von
Sensoren und Aktoren kommunizieren. Ein Teil
der digitalen Eingange ist extrem schnell (Touch
probes), sie lassen deutlich schnellere Reaktio-
nen auf sensorisch erfasste Ereignisse zu (etwa
auf motion-relevante Signale). Die Zahl dieser
Ein- und Ausgange kann mit dem TM5-/TM7-E/A
System extern erhoht werden.

Nockensignale lassen sich sowohl auf eine Spei-
cherzelle als auch auf einem digitalen Ausgang
ausgeben.

Die Speicherausstattung umfasst je nach Typ bis
zu 512 MB DDR2 RAM, bis zu 256 KB NVRAM
sowie eine zusatzliche Speicherkarte von

128 MB und mehr. Die Speicherkarte ist ebenso
wie die Batterie von auBen tauschbar.

Ein alphanumerisches Display gibt Diagnose-
daten aus. Alle Steuerungen bieten fur Diagnose-
zwecke ein integriertes achtkanaliges Software-
Oszilloskop und einen Meldungslogger. Alle
Typen sind zertifiziert nach CE und cULus.

Steuerungen >>

<

Funktionell:

Die Compact Flash-Speicher-
karte hinter dem Display
enthalt die komplette
Software, die bei einem
Austausch der Steuerung
transferiert werden muss

ok

m Eine skalierbare Steue-
rungsplattform

m Eine Runtime-Software

m Alle Steuerungen sind
softwarekompatibel

m Ethernet-basierter,
durchgéangiger
Automation Bus

m Bis zu 99 reale und
zusatzlich 255 virtuelle
Achsen steuerbar

m Bis max. 255 SERCOS
IlI-Teilnehmer

1 ms Zykluszeit far
99 Achsen

m Bis zu 4096, wahrend
des Betriebs umschalt-
bare elektronische
Kurvenscheiben

m 5 psec fur 1000 Bit-
anweisungen

m Integriertes Klartext-
Display fur System-
meldungen

m Software-Oszilloskop
und Meldungslogger
integriert
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Steuerungen >>

Schnittstellen und Kommunikation

SERCOQOS lIlist der Automation Bus von PacDrive
fUr die Antriebs- und Feldkommunikation sowie
fUr die sicherheitsgerichtete® Kommunikation.
Standard sind auBerdem Echtzeit- und Standard-
Ethernet-Schnittstellen.

Der Standard-Ethernet-Anschluss dient als
Schnittstelle zum Engineering-System, zur Visua-
lisierungslésung (Uber OPC, ARTI oder Modbus
TCP) sowie als offene Schnittstelle zur Realisie-
rung individueller Kommunikationslésungen.

Zusétzlich verfligen alle PacDrive-Steuerungen
Uber eine CANopen-Schnittstelle, die Typen
LMC x00C auBerdem Uber eine PROFIBUS-
Schnittstelle (Master und Slave).

Leistungsiibersicht:

LMC x00CSteuerungen kénnen auBer Gber
SERCOS Il und Ethernet gleichzeitig Uber zwei
Feldbus-Protokolle bzw. ein Feldbusprotokoll und
Echtzeit-Ethernet kommunizieren. Mit Options-
karten sind bei allen Steuerungen darUber hinaus
weitere Feldbus-Schnittstellen realisierbar, zum
Beispiel EtherNet/IP.

Ebenfalls Standard ist bei allen Steuerungen eine
USB- und eine serielle Schnittstelle.

Letztere ist sowohl als RS 232- oder als
RS-485-Schnittstelle konfigurierbar.

Alle Steuerungs-Typen LMC x01C und x00C
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( Controller Typ PacDrive LMC 100C | 101C | 106C | 201C | 212C | 216C | 300C | 400C | 600C
Verfiigbarkeit sofort
Motion Performance Maximal synchronisierbare Achsen/Zykluszeit [1ms] 0 ‘ 4 ‘ 6 ‘ 8 ‘ 12 ‘ 16 ‘ 8 ‘ 16 ‘ 99
Anzahl parallel laufender Kurvenscheiben 4096
SPS-Performance Zeitbedarf pro 1000 Bitanweisungen [psec] 5
Programmierbare dynamische Nocken 254
Nocken-Zykluszeit [psec] 250
Anzahl Anwender-Tasks, kont., period. oder ereignisgesteuert beliebig im Rahmen der Systemgrenzen
Fast-Task-Zykluszeit [psec] 250
Kommunikation Integrierter Motion-Bus SERCOS Il Interface
Integrierter Ethernet-Anschluss 10/100/1000 Base-T 10/100 Base-T
Anzahl integrierte Feldbus-Schnittstellen 1, CAN 2 (3), PROFIBUS DP, CAN
oder Ethernet RT
Anzahl optional integrierbarer Feldbus-Schnittstellen 1, PROFIBUS DP oder Ethernet RT 2, PROFIBUS DP, CAN
oder Ethernet RT
\Gehéuseabmessungen Breite x Hohe x Tiefe [mm] 45x230x220 104 x270x 240 Y,

Standig aktualisierte Daten unter www.schneider-electric.de

Anderungen vorbehalten
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Sercos |l

Automation Bus

SERCOS Ill ist der universelle Automation Bus fur PacDrive 3:

Steuerungen >>

Motion-basierte Kommunikation, E/A-Kommunikation und sichere
Kommunikation* kbnnen mit dem gleichen Medium realisiert werden.

Sercos

the automation bus

audrate: 100 Mbit/s
ykluszeit: 1ms...4ms

Herstellerunabhangig

SERCOS hat sich mit IEC 61491 weltweit als
Kommunikationsstandard in der Automation eta-
bliert. SERCOS Il verwendet Industrial-Ethernet
als Ubertragungsphysik. Uber 50 Steuerungs-
und Uber 30 Antriebshersteller weltweit unter-
sttzen diesen Standard.

Universell

Durch standardisierte Profile flr Antriebstechnik,
E/A sowie fur die Kommunikation zwischen
Steuerungen (C2C) wird SERCOS Il in seinem
Anwendungsspektrum noch universeller.
Erstmals ist SERCOS als durchgangige Ethernet-
basierte Losung fur die Antriebs- und die

* gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008

Leistungsfahig

SERCOS Il ist noch schneller als SERCOS |I
dank hoéherer Bandbreite: Fur bis zu 99 Antriebe
ist eine Zykluszeit von 1 ms realisierbar.

Dank einem innovativen Synchronisierungsver-
fahren ist SERCOS Il noch préziser als je zuvor.

Feldbus-Kommunikation gleichermaBen einsetz-
bar, inklusive der Kommunikation fur die sicher-
heitsgerichtete Automation*. SERCOS IIl erlaubt
dartiber hinaus die parallele Ubertragung von
standardisierten oder proprietaren IP-Protokollen
Uber einen Nicht-Echtzeit-Kanal.

=

m Bidirektionale Voll-
Duplex-Ethernet-
Kommunikation

m Verringerte Ausfall-
wahrscheinlichkeit durch
Medienredundanz

m Kostengunstiger und
einfacher Aufbau

m Keine Hubs und
Switches

m CAT5e-Kabel in der
Regel ausreichend

m Komplettes Setup
Uber Software,

inklusive Vergabe
von Busadressen

43



Funktionale Sicherheit

Sicherheitsfunktionen*
fur die gesamte Maschine

Beil PacDrive 3 wachsen Standard-Kommunikation und die sicherheits-
gerichtete Kommunikation* zusammen: SERCQOS Il ist die gemeinsame
Kommunikationsbasis. Uber sichere E/A-Baugruppen (Seite 46) kénnen
auch Komponenten fur die sicherheitsgerichtete* Signalerfassung und den
sicherheitsgerichteten* Dialog in die Sicherheitsldsung* integriert werden.

44 * geméB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008



Andere Feldbusse:

PROFIBUS DP,

CANopen, |

EtherNet/IP, |

Profinet,

Modbus.. Sicherheits-
Controller*
SLC x00

Funktionale Sicherheit >>

Ethernet, TCP/IP, OPC, FTP, HTTP, SMS, SMTP

Magelis
HMI

LMC101C, 201C, 300C, 400C, 600C
Logic Motion Controller
IT/COM

Logic‘

sercos lll +,Integrated Safety“*

™7
Dezentrale Dezentrale
E/A E/A

™7

Mit einem Sicherheitsprotokoll tiber SERCOS i
bestehen die Voraussetzungen, um ohne
zusétzliche Einzelverdrahtung oder Sicherheits-
Bus die sicherheitsgerichtete Kommunikation
komplett in die Standardkommunikation zu
integrieren.

Sicherheitsgerichtete Signale von Erfassungs-
oder Dialoggeréaten werden Uber sichere
Klemmen bzw. Remote-E/A angekoppelt.

Eine Sicherheitssteuerung am SERCOS IlI-Ring
erlaubt die Programmierung der geplanten
Sicherheitsfunktionen. Sowohl Standard- als
auch erweiterte Sicherheitsfunktionen nach
,PLCopen Safety” sind mit der integrierten
Losung realisierbar.

* gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008

& Stand-alone-
i Servoverstarker
5 LXM52

2 Multiachs-Servoverstarker LXM 62
+ Netzteil + LM 62 CM

Torque-
Motor

FUr das Engineering bietet die Workbench
SoMachine Motion ein Tool fur die Programm-
erstellung an. Es beinhaltet neben dem
Programm-Editor auch Werkzeuge fur die
Einstellung der Safety Device Parameter flr die
sicherheitsrelevanten Funktionsbaugruppen
(Antriebe, E/A-Baugruppen, usw.). Die Program-
mierung des Sicherheits-Controllers kann direkt
Uber den PacDrive Controller vorgenommen
werden, der hierbei als Gateway fungiert.
Selbstversténdlich sind auch weiterhin klassi-
sche Konzepte auf Basis von fest verdrahteten
Sicherheitsbausteinen oder mit ASi Safety at
Work umsetzbar. Lassen Sie sich beraten,
welche Produkte das Preventa-Programm hierzu
anbietet.

Linear-
Motor

o=

m Voll integrierte Safety-
Loésung

m Sinkende Installations-
kosten, keine Einzelver-
drahtung mehr

m |ntegriertes Workbench-
Tool fur sicherheits-
gerichtete Software in
IEC 61131-3
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E/A-Kommunikation

Schnelle E/A-Kommunikation
am SERCQOS

Durch das neue SERCOS IlI-Bus Interface fUr das universelle TM5 E/A-System von
Schneider Electric kdnnen E/A-Losungen fUr extrem schnelle Kommunikation
aufgebaut werden.
Das TM5-Programm bietet dabei mit unterschiedlichen Produkten Spielraum fur
die individuelle Gestaltung lhrer E/A-Ldsung am SERCOS Il Automation Bus.

; ’“—" LMC101C, 201C, 300C, 400C, 600C
? *** Logic Motion Controller

HE : IT/CoM
HiL! Loga'lotion

sercos lll +,Integrated Safety“*

<

Flexible Gestaltung

von E/A-L&sungen:

An jede E/A-Insel kdnnen Uber den TM5
E/A-Bus bis zu 25 weitere Remote-Einheiten
angekoppelt werden, der TM5-Bus kann dabei
bis zu 100 m zwischen zwei Remote-Einheiten
Uberbricken

TM5Bus... <100m... <100m... <100m...

<100m... ...biszu2500m

Sicherheits- TM5/sercos TM5/... TM7 IP67 TM71P67 TMS5/... TM5/...

Controller* Dezentrale Dezentrale Dezentrale Dezentrale Dezentrale Dezentrale ...bis zu 25 dezentrale
SLCx00 E/A-Insel E/A-Insel E/A E/A E/A-Insel E/A-Insel E/A-Inseln

46

Flexibel und modular

Das TM5-E/A-System ist ein modulares Konzept
zum Aufbau abgesetzter E/A-Losungen am
SERCOS Il Automation Bus. E/A-Netze kénnen
sowohl in Linien- als auch in Ring-Topologien
aufgebaut werden.

Bis zu 250 Einzelmodule kann ein Klemmenblock
umfassen. Die Basiseinheit jeder E/A-Insel bildet
das SERCOS lll-Interface, das zusammen mit
der ersten Klemme auf ein Bus Base-Modul auf-
gesteckt wird. An diese Einheit kdnnen weitere
E/A-Module durch Einrasten befestigt werden,
jedes aus den drei Basiseinheiten Bus Base,
Funktionsbaugruppe und einem der unterschied-
lichen Klemmenbldcke bestehend. Schnelle
Montage und reduzierte Lagerhaltung sind die
Vorteile des Konzepts.

Zur Zeit sind Funktionsbaugruppen mit digitalen/
analogen Ein- und Ausgangen, Mischfunktions-
baugruppen und Stromversorgungen verflgbar.

Zusatzliche Flexibilitat gewinnt das TM5-System
durch die Option, tber Transmitter- und Receiver-
Funktionsbaugruppen an einen Klemmenblock
Uber den TM5-E/A-Bus weitere, bis zu 100 m
entfernte Remote-Klemmenbldcke anzukoppeln.
Bis zu 25 dieser Remote E/A-Einheiten lassen
sich Uber den TM5-Bus seriell an einen Klem-
menblock anschlieBen. Bis zu 2,5 km Ausdeh-
nung sind dadurch im Extremfall flr eine verteilte
E/A-Ldsung maglich!

*gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008
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Standardisiert und schnell

Die Kommunikation des TM5-Systems entspricht
dem SERCOS Il IO-Profi | V1.1.2. Der Vorteil der
E/A-Kommunikation Uber SERCOS liegt neben
der Zusammenflhrung von Antriebs- und E/A-
Kommunikation auf ein gemeinsames Ethernet-
basiertes Medium vor allem in der hohen Uber-
tragungsgeschwindigkeit.

Mit Zykluszeiten von bis zu einer Millisekunde
sind auch hohe Anspriiche an Reaktionszeiten
erfllloar.

* gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008

E/A-Kommunikation >>

Erweiterbar um IP 67-Technik
oder sichere Klemmen*

Die TM5-Technologie in IP 20 bildet im Bedarfsfall
die Brucke fur die in Vorbereitung befindlichen,
hochkompakten TM7-Module, durch die das
E/A-System den Sprung ins Feld mit rauen Um-
gebungsbedingungen schafft. Sowohl TM5- als
auch TM7-Module sind auch als Ausfuhrung fur
die sichere Kommunikation* erhéltlich, durch
eine spezielle Farbgebung deutlich von der
Standardtechnik unterscheidbar. Standard- und
sichere E/A-Module kdnnen gemischt werden.

<

E/A-InselninIP 67:

Uber den TM5-Bus kénnen
TM7-Module sowohl in
Standard- als auch in
sicherer Ausfuhrung
angeschlossen werden

<

Zusammenstecken
und Einrasten:

Durch Zusammensetzen
entstehen sowohl

die Basiseinheit mit
SERCOS lll-Interface

als auch alle weiteren
Funktionsbaugruppen
inkl. Safety-Modulen*

==

m Biszu 30 %
Zeitersparnis fur
Montage, Verdrahtung
und Inbetriebnahme

m Kompakte Technologie,
hohe Packungsdichte

m Dezentrale E/A-Inseln
Uber TM5-Bus

m TM7-Module fur IP67

m Sowohl TM5- als auch
TM7-Module fur sichere

Kommunikation* verfug-
bar
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Sercos Il +,Integrated Safety“*

Schaltschrankgestutzte
Stand-alone- oder
Multiachs-Servoverstarker
werden jeweils erganzt
durch integrierte Varianten

Einzelachse Multi-Achsen
Positionierung & Positionierung &
Geschwindigkeit Geschwindigkeit

Integrierte Multi-Achsen
Positionierung &
Geschwindigkeit

* gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008



LexiumLXM 62

Servoverstarker, Multiachs-Loésungen >>

Universelle Servoverstarker fur Multiachs-Losungen

Die voll digitalen Servoverstarker der Produktlinie
Lexium LXM 62 bilden ein modulares Konzept,
bestehend aus Einzel- (1 Achse) und Doppel-
achsen (2 Achsen) gleicher GroBe sowie Netzteil
mit unterschiedlicher Leistung. Alle Einzel- und
Doppelachsen einer Gruppe nutzen gemeinsam
ein zentrales Netzteil. Es sind mehrere Gruppen
moglich, wobei die Achszahl durch die verwen-
dete Steuerung begrenzt wird.

Mit Lexium LXM 62 sind kostengunstig kompakte
Mehrachslosungen realisierbar, besonders die
Doppelachsen erbringen betrachtliche Vorteile.

>

Durchgangiges Konzept:
Das Netzteil und zwei
lediglich halb so breite
Drive-Module

Leichte Handhabung bei Installation, Inbetrieb-
nahme und Tausch préagen den Umgang mit allen
LXM 62-Komponenten:

Der schnelle, frontseitige Anschluss an die Span-
nungsversorgung beinhaltet automatisch auch
die Integration in den Zwischenkreis. Durch die
nach unten abgehenden Motor- und Geberkabel
bleibt die Geratefront frei zuganglich.
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Servoverstarker, Multiachs-L&sungen >>

>

Nach unten abgehende
Motor-/Geberkabel:
Freie Geratefront fur
schnelle Montage bzw.
Demontage von
LXM-62-Baugruppen

<

Technische Daten / Servoverstarker

24 V-Versorgung und

Schneller Anschluss an
SERCOS:

werden Single und Double
Drives in den SERCOS-
Ring integriert

>

Anschluss an
Zwischenkreis,

Schutzleiter:
Schieber nach
links, Schrauben
anziehen - fertig

N State A
N State B
. 53 P1

- S3
. S3 P2

-
Typ: LXM 62 Du6oC DD15C DD27C DD45C DC13C DU60D DD15D DD27D
Verfiigbarkeit sofort
Anzahl ansteuerbare Achsen 1 2
Nennstrom A, (4kHz) 2 5 9 22 50 2x2 2x5 2x9
Spitzenstrom A 6 15 27 45 130 2x6 2x15 2x27
Versorgungsspannung [V] Min. 250 VDC, max. 700V DC
Netzfrequenz [Hz] 48 ...62
Steuerspannung [V] DC 24V (-20% / +25%)
Antriebsbus sercos Il
Geber Hiperface, 1Vpp (weitere Geber in Vorbereitung)
Schnitt- Inverter Enable 1 Eingang 2 Eingdnge
stellen Digit. Eingange 2 2x2
Digit. Eingénge o. TP 2 2x2
Digit. Ein- 0. Ausgange 2 2x2
MaBe Gehéuse TXxBxH [mm] 270x44x310 270x89x310 270x44x310
Schutzart IP 20
Uberspannungskategorie KIll, T2 (DIN VDE 0110)
Uberspannungsfestigkeit -
Funkstorgrad -
\_ Approbationen CE, ULus

Standig aktualisierte Daten unter www.schneider-electric.de

Anderungen vorbehalten
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Eine weitere Innovation steckt in der Ankopplung
aller Servoverstérker an den Zwischenkreis und
an die Stromversorgung: Es ist kein Baugrup-
pentrager erforderlich, die Module kdnnen von
vorne Uber einen Schieber mit Arretierschrauben in
weniger als zwei Minuten an das jeweilige Nach-
barmodul angekoppelt werden.

Im angekoppelten Zustand signalisieren LEDs
die korrekte Versorgung mit der 24 V-Steuer-
spannung. Das Konzept funktioniert auch bei
nachtraglichem Aus- und Wiedereinbau von
Verstarkern aus liickenlosen Geratereihen ohne
Mehraufwand.

Technische Daten / Netzteile

Servoverstarker, Multiachs-Loésungen >>

Servoverstérker der Baureihe LXM 62 sind uni-
versell fr alle Motoren des PacDrive-Systems
einsetzbar, sowohl fur rotative als auch fUr lineare
Ausflhrungen. Alle Servoverstarker verfligen
Uber ein elektronisches Typenschild.

Sie werden bei Erstinbetriebnahme oder Aus-
tausch von der zentralen Steuerung identifiziert
und entsprechend der vorgegebenen Parameter
konfiguriert. Die Servoverstarker selbst erkennen
wiederum angeschlossene Motoren anhand
deren Typenschilder. Durch den Inverter Enable-
Eingang (bzw. zwei bei Doppelachsen) sind
XM 62-Servoverstérker in Konzepte der sicher-
heitsgerichteten Automation (gemaB IEC 61508:
1998 SIL2, EN/ISO 13849-1:2006 PL d) inte-
grierbar.

4 )
TODO PD84A PD20A
Verfiigbarkeit sofort sofort
Nennstrom (A) 42
Spitzenstrom (A) 84
Nennleistung [kW] 25
Spitzenleistung [kW] 50
Eingangsspannung [V] 3AC208V (- 10 %)...3 AC480V (+8 %)
Steuerspannung [V] DC24V (-15% ... +25 %)
Zwischenkreisspannung [V] DC250V...DC700V
SERCOS llI-Schnittstelle integriert
Bremswiderstand integriert
EMC-Filter integriert
MaBe Gehduse TxBxH [mm] 270x89x310
Schutzart IP20
Uberspannungskategorie KIll, T2 (DIN VDE 0110)
Uberspannungsfestigkeit -
Funkstorgrad -
\_ Zulassungen CE, ULus Yy,

Standig aktualisierte Daten unter www.schneider-electric.de

Anderungen vorbehalten

o=

m Geringer Bedarf an
Schaltschrankraum

m Minimierter Montage-/
Installationsaufwand

m Motoranschluss ohne
Werkzeug

m Minimierter Schlepp-
fehler durch optimierte
Regelkreise

Sicherheitseingang
JInverter Enable”
(gemaB IEC 615081998,
EN/ISO 13849-1:2006)
fur jede Achse

Automatische Motor-
erkennung

Software-kompatibel
zu Integrierten Servo-
antrieben ILM und zu
Stand-alone-Servo-
verstarkern
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Integrierte Servoantriebe

Lexium ILM 62
Multiachs-Konzept fur konseguent modularen
Maschinenbau

m Multiachs-Konzept mit
bis zu 90 % weniger
Schaltschrank-Raum-
bedarf

m Unterschiedliche
BaugroBen mit
Spitzendrehmomenten
bis 55 Nm

m Kombinierbar mit Einzel-

und Doppelachsen an
einem gemeinsamen
Netzteil

m 70 % geringere
Kabellangen

m 90 % weniger
Verdrahtungsaufwand
im Schaltschrank

m 50 % weniger
Installationsaufwand im
Maschinengestell

52

Hybridstecker und -kabel fir alle Signale, auto-
matische Konfiguration des Netzwerks und
servicefreundliche Diagnosefunktionen:

Die in Vorbereitung befindlichen Lexium ILM 62-
Servomodule mit integrierter Regelelektronik sind
als Nachfolgetechnologie der iSH-Servomodule
mehr als nur Kompaktantriebe.

Antrieb und Vernetzungsldsung bilden zusammen
eine echte Plug&Play-Ldsung, die dem konse-
quent modularen Maschinenbau Uber Mechanik,
Elektronik und Software hinweg den Weg ebnet.

Servomodule verlagern Servoregler aus dem
Schaltschrank ins Feld. Der Installationsaufwand
im Schaltschrank sinkt dadurch nach Erfahrun-
gen mit der iSH-Technologie um bis zu 90 %.

Im Schaltschrank verbleiben nur die PacDrive-
Steuerung, die zentrale Stromversorgung fur

40 und mehr Servomodule sowie das CM
(,connection module®). Uber das CM werden
ILM 62-Servomodule von den gleichen Netzteilen
wie LXM62 gespeist. Die formatkompatiblen Bau-
gruppen ermoglichen eine Zuordnung von ILM-
Servomodulen zu Gruppen mit beispielsweise
unterschiedlichen Safety-Funktionen*.

*gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008



>

Kleinere Schaltschranke:
Mit intelligenten
Servomodulen

werden die Servoregler

ins Gestell der Maschinen
verlagert, im Schaltschrank
verbleiben nur noch

die Steuerung und das
zentrale Netzteil

Verkabelt werden ILM-Servomodule mit einem
aus Hybridkabeln und Verteilerboxen bestehen-
den Vernetzungssystem in flexibel gestaltbaren
Topologien. Als Plug&Play-Ldsung konfiguriert
sich das Netzwerk selbst. GegenUber klassi-
schen Servolésungen sinken die erforderlichen
Kabellangen um bis zu 70 %, der erforderliche
Arbeitsaufwand fur die Installation der Servo-
I6sung im Maschinengestell sinkt um etwa 50 %.

FUr die modulare Konzeption von Maschinen sind
ILM-Servomodule das entscheidende Schilissel-
element: Erst durch Servomodule kénnen
Maschinen nicht nur Uber Mechanik und Soft-
ware, sondern auch Uber Elektronik hinweg
modular gestaltet werden. ILM-Servomodule sind
daher ein idealer Weg fir Maschinen, fir die eine
Vielzahl von mechatronischen Optionsmodulen
vorgesehen sind: Die nachtragliche Ergdnzung
einer Maschine mit einem Modul zieht, abgesehen
von eventuell zusatzlich erforderlichen Netzgeraten,
keine Anderungen im Schaltschrank nach sich.

-

— il

R e -

Integrierte Servoantriebe >>
Spitzendrehmomente

von 3,5 bis 55 Nm

ILM-Servomodule sind mit Flanschweiten von
70, 100 und 140 mm verflgbar. Sie werden
damit Itckenlos einen Stillstandsdrehmoment-
bereich von 1,1 bis 12,5 Nm bzw. ein Spitzen-
drehmoment von 3,5 bis 55 Nm abdecken.

Alle Modelle sind zueinander und auch zu
Servoverstérker-Reihen LXM 62 und LXM 52
software-kompatibel.

Ein Optionsprogramm sieht die Integration einer
Haltebremse, einer Passfedernut sowie eines
Multiturngebers mit elektronischem Typenschild
vor. Die Schutzart wird sich durch Ausstattung
mit Wellendichtring von IP 40 auf IP 65 erhéhen
lassen.
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Servoverstarker, Stand-alone-Ldsungen

o=

m Kompakte Bauform
m Hohe Leistungsdichte

m Softwarekompatibel zu
LXM62 und ILM62

>

Lexium LXM 52-
Servoverstarker
sind ideal fur geringe
Achszahlen
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LexiumLXM52

Servoverstarker fur Kompaktanwendungen

In klassischer Bauweise als Stand-alone-Geréate
eignen sich Servoverstarker der Baureihe LXM 52
insbesondere fUr die wirtschaftliche Gestaltung
von Servoantriebsldsungen mit autarken Einzel-
achsen. Sie kommunizieren Uber SERCOS Il und
sind ohne Programmanderungen tauschbar mit
den Baureihen LXM 62 und ILM 62.

Die Servoverstérker verfligen Uber elektronische
Typenschilder und kénnen bei Erstinbetriebnahme
oder nach Tausch durch die Steuerung automa-
tisch konfiguriert werden. Sie identifizieren
angeschlossene Servomotoren anhand deren
Typenschilder und nehmen Uber die Programm-
vorgaben eine automatische Parametrierung vor.

Technische Daten
' N\
Typ Lexium LXM 52
Verfiigbarkeit sofort
Anzahl ansteuerbare 1
Achsen
Nennstrom (A, 1,5 3 6 10 24
Lexium . Spitzenstrom A, 6 12 18 30 72
Nennleistung [kVA] 0,3 1,2 18 3 7
Versorgungsspannung [V] 380V (-15 %) - 480V (+10 %) AC
Netzfrequenz [Hz] 48 ... 62
Steuerspannung [V] DC 24V (-20 %/ +25 %)
Antriebsbus Sercos Il
MaBe Gehduse TxBxH [mm] 220x48x230 220x68x230 220x108x 230
Schutzart P20
Uberspannungskategorie KIll, T2 (DIN VDE 0110)
Uberspannungsfestigkeit -
Funkstorgrad -
\_ Zulassungen CE, cULus J

Anderungen vorbehalten
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l%min ™

Rotative und lineare
Servomotor

Moderne, schnell taktende Produktionsmaschinen erfore
Leistungsspektrum hochdynamische und ge OMotore
BUrstenlose, Uberlastsichere Pren mit hoch aufldsenden Gebe
sowie Torgque- unc‘ Linearmotoren bieten Losungen fur eine Vielzahl von
Anwendungen. Alle Typen der nachfolgend gezeigten Servomotorreihen
kdnnen an Lexium LXM 52- und LXM 62-Servoversta etrieben und
damit in Servo-Synchronlésungen am SERCOS-| lert werden.

Geringes J
Eigentragheitsmoment: .
AC-Motoren der Reihe :

Lexium SH wurden fur b = -

héchste Anspriiche an — '

Dynamik und Energie-

effizienz entwickelt




SH

Servomotoren in funf Flanschgrofen

In fUnf FlanschgréBen von 55 mm bis 205 mm
und unterschiedlichen Drehmomentabstufungen
verflgbar bieten SH-Motoren flr nahezu jede
Anwendung eine Antriebslésung. Durch das im
Vergleich zu anderen Servomotoren niedrige
Eigentragheitsmoment entfalten SH-Motoren eine
beeindruckende Dynamik.

Die dennoch kompakte Bauform ist ein Ergebnis
der Wickeltechnologie mit Einzelzahn-Wicklung.
Die glattflachigen Gehéuse sind mit Steckan-
schllissen ausgerUstet, die um 270° drehbar
sind. Durch das elektronische Typenschild sind

Servomotoren >>

Durch verschiedene Optionen werden aus SH-
Servomotoren auf individuelle Einsatzzwecke ab-
gestimmte Antriebslésungen. Alle Motoren sind
mit hochauflésenden Absolutwertgebern in
Singleturn- oder Multiturn-Ausfihrung ausrust-
bar. Fir einen erhdhten Schutz der Lager kdnnen
zusétzliche Wellendichtungen integriert werden.
Durch ein optionales IP 67-Kit werden die Moto-
ren fOr aggressive Umgebungsbedingungen

die Motoren eine integrale Komponente des sperrluftfahig.
PacDrive-Automatisierungssystems.
Technische Daten '
(" FlanschgroBe/ | Stillstands- still- Stillstands- still- Spitzendreh- Rotor- Nenndrehzahl) ™ EO?pfk.tet Baufgr“;tu“d
-lange drehmoment standsstrom drehmoment | standsstrom moment tragheits- do eh S'S u‘ngi ichte
Konvektions- | Konvektions- | Fremdbeliiftet* Fremd- moment ureh tinzelzann-
beliiftet beliiftet beliiftet* Wicklung
M, [Nm] m Geringes
My [Nm] I, [A] I, [A] M [NM] Jy, [kgemz] n, [min-1] Eigentragheitsmoment
SH055/1 0,5 0,73 - - 1,5 0,059 8000 m Elektronisches
Typenschild
SH055/2 0,8 1,2 - - 2,5 0,096 8000 .
m Optional Wellen-
SH055/3 12 1,7 - - 3,5 0,134 8000 dichtungen, integrierte
Bremsen
m 3-fache Uberlastfahigkeit
SH070/1 14 18 - - 3,5 0,25 6000 )
m FUr bessere Leistungs-
SH070/2 2.2 2.9 - - 76 0,41 6000 ausnutzung mit Fremd-
SHO70/3 31 41 - - 113 0,58 6000 beluftung
m Sperrluftfahig fur
aggressive Umgebungs-
SH100/1 33 35 43 47 96 10 5000 bedingungen (IP 67)
SH100/2 58 48 75 6,3 183 2,31 4000 = Absolutwertgeber in
Single- und Multiturn-
SH100/3 8,0 6,6 11,0 9,0 28,3 3,22 4000 Ausfuhrung
SH100/4 10,0 6,2 14,2 8,9 40,5 4,22 3000
SH140/1 111 7.8 15,6 1,0 27,0 7,41 3000
SH140/2 19,5 13,2 30,8 21,6 60,1 12,68 3000
SH140/3 27,8 17,6 42,4 27,7 90,2 17,94 3000
SH140/4 334 21,3 54,8 33,6 131,9 23,0 3000
SH205/1 36,9 2,01 46,9 28,9 110,0 71,4 3000
SH205/2 64,9 25,7 87,2 37,3 220,0 129,0 2000
@H205/3 94,4 33,2 124,5 47,2 330,0 190,0 2000 )

Anderungen vorbehalten
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Servomotoren >>

Direktantriebe

Hohe Prazision bei geringem Verschleil3

Rotative und lineare Direktantriebe stellen anders
als konventionelle Antriebslésungen die Drehmo-
mente genau dort in der Maschine zur Verflgung,
wo sie bendtigt werden. Ohne Umwege Uber Ge-
triebe oder Zahnriemen sind erhebliche Drehmo-
mente realisierbar. In Folge dessen ist der
Platzbedarf fur die Antriebskomponenten gerin-
ger, potenzielle mechanische VerschleiBteile wer-
den eliminiert. Zu den positiven Effekten zahlen
daher der geringere Wartungsaufwand und die
hohe Zuverlassigkeit der Antriebslésung. Die Di-
rektantriebstechnik ermdéglicht durch ihre gegen-
Uber anderen Antriebsldsungen Uberlegene
Dynamik in vielen Féallen eine Steigerung der Ma-
schinen-Performance.

Direktantriebstechnik
far PacDrive:

Mit Lexium-Servo-
verstarkern kann ein
breites Spektrum an
Linear- und Torque-
motoren betrieben
werden
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Rotative und lineare Direktantriebe sind in Servo-
synchronlésungen auf Basis von PacDrive
integrierbar. Beide Motorenarten kdnnen mit
Standard-Servoverstérkern der Reihen Lexium
XM 52 und Lexium LXM 62 betrieben werden.
Die Vorteile dieser Motoren sind daher auch flr
schnell taktende Maschinen mit hohen Anspru-
chen an das Synchronverhalten nutzbar.

Beide Direktantriebsvarianten erfordern in der Re-
gel eine prézisere Abstimmung bzw. Anpassung
an die Applikation als Standard-Servos.

Wir empfehlen daher, bei der Auswahl geeigneter
Motorentypen die Unterstitzung unserer kompe-
tenten Teams von Applikationsingenieuren und
Motorenspezialisten in Anspruch zu nehmen. Bei
Bedarf kann auch die Integration in die Applikati-
on begleitet werden.

Dadurch lassen sich Risiken beim Einstieg in die
Direktantriebstechnik vermeiden.

=

m Hohe Dynamik erzielbar

m Minimierung von Ver-
schlei3 durch Linear-
antriebe

m Generell hohe Genauig-
keit bei Direktantrieben

m Auf Wunsch Enginee-
ring-Unterstltzung bei
Auswahl und Applikation






-
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Wie kannich
Markteinfu
far meine
verkurzen?
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Sicherheits-
Controller*
SLCx00

Integrale Komponente der Automatisierungsarchitektur

Robotik-Losungen >>

Durch Verwendung von PacDrive-Antrieben flr weitgehend beliebig gestaltbare Kinematiken wird die Robotik ein integraler Teil
der Automatisierungsarchitektur von Maschinen. Die hoch performanten PacDrive Controller sind in der Lage, je nach Typ bis
zu 99 Achsen in Echtzeit zu einem Synchronverbund zu verriegeln. Aus Steuerungssicht reduziert sich damit ein Roboter auf ein
Motion Control-System mit entsprechender Anzahl Servoachsen und anspruchsvollen Echtzeitbedingungen.

So kann die Steuerung einen oder mehrere Roboter neben anderen Maschinenfunktionen aus einem IEC 61131-3-konformen

Programm heraus steuern.

Ethernet, TCP/IP, OPC, FTP, HTTP, SMS, SMTP

LMCx00C
Logic Motion Controller

SoMachine
Motion

E/A

ok

m Steuerung von Maschinen
und mehreren Robotern
mit ein und derselben
Steuerung

m Software-Integration mit
Bibliotheksfunktionen

m Durchgéangige
IEC 61131-3-konforme
Software, keine zusatz-
lichen Programmier-
Tools

m Komfortabler Zugriff auf
ProzessgroBRen

m Ein Bedienkonzept fur
Maschine und Roboter

m Transformationsmodule
fur gangige Roboter-
kinematiken: Gantry,
Scara, Portal, Knickarm,
Delta

<

Roboterintegration

in die Automatisierungsarchitektur:

Je nach Anzahl der Achsen und der Geschwindigkeitsan-
forderungen kann beispielsweise ein Controller des Typs
PacDrive LMC 600C je nach Art der Kinematik und der
individuellen Rahmenanforderungen zwischen 6 und 30
Roboter mit jeweils 3 Achsen steuern

Grouping

Komfortable Software-Integration
durch Bibliotheksbausteine

Von komplexen Software-Algorithmen ist bei der
Roboterintegration in die Software flr PacDrive-
Automatisierungslésungen nichts mehr spurbar.
Der Roboter wird auf ein Software-Modul abge-
bildet, das sich wie andere mechatronische
Maschinenmodule in modulare, IEC-61131-3-
konforme Programmstrukturen einfUgt. Basis daflr
sind Bibliotheksfunktionen, die anwenderseitig
parametriert bzw. mit Bewegungsdaten in Form
eines Programms oder einer Tabelle ‘geflttert’
werden.

Nach der Definition der Bewegungsbahnen kann
durch Vorgabe von Parametern eine Begrenzung
der auf das transportierte Produkt einwirkenden
Beschleunigungskrafte erfolgen. Optimierungs-
potenzial fr die Bewegungsbahn bietet dartiber
hinaus die optionale Vorgabe von Uberschleif-
Parametern. Alles weitere bis zum Verfahren der
realen Roboterachsen flhrt die Steuerung auf
Basis der Bibliotheksfunktionen durch.

*gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008

Cartoner

Transformationsmodule fur
PacDrive- und Standard-Kinematiken

Im Software-Konzept der PacDrive-Robotik-
Losung sind die Bewegungsprogrammierung und
deren Transformation auf die Roboterkinematik
getrennte Vorgange. Daher kann die Wahl der
Roboterkinematik unabhangig vom generierten
Bewegungsprogramm stattfinden: Ob Standard-
kinematiken aus eigener Entwicklung oder von
Third Party-Lieferanten, ob PacDrive-Mechaniken
(zur Zeit Delta-2-, Delta-3-, Gantry- und Portal-
kinematik verfligbar), das passende Transforma-
tionsmodul adaptiert die gewéahite Losung an das
Bewegungsprogramm. Grundsétzlich sind mit
den verflgbaren Transformationsmodulen alle
Ublichen Systeme von zwei bis sechs Achsen
adaptierbar.
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Robotik-Losungen >>

> i
Bewegungs-
transformation:

Ob PacDrive-Roboter-
mechanik oder individuelle
Kinematik, passende
Transformationsmodule
binden jede Ubliche
Kinematik in die
Steuerungs-Software ein

Delta2 Delta3 )

AuBer den Trans-
formationsmodulen
fur die abgebildeten
Kinematiken ist auch
ein Universal-Trans-
formationsmodul fiir
individuell entwickelte
Kinematiken verfiig-
bar, um mit PacDrive-
Steuerungen Roboter

zusteuern

Scara Knickarm
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Fraunhofer

TESTED'
DEVICE

ELAL GmbH
Pas(b)-x-CW-15-1200
Report No. EL 1004-519

PacDrive P4
Robotik-Komplett-
pakete fur Delta 3-
Kinematiken

Alles passt zusammen: Robotermechanik,
Motoren, Elektronik und Robotik-Bibliothek
kénnen zu anschlussfertigen Paketen zusam-
mengestellt werden. Dartber hinaus kénnen
Komplettpakete inklusive Engineering den
Einstieg in die Robotik bzw. die Integration der
Roboter in die Applikation weiter verkurzen.

Der komplett in Edelstahl aufgebaute Delta-
3-Roboter P4 ist fUr schnelle Pick & Place-
Losungen ausgelegt. Die Integration einer am
Markt bekannten Vision-Losung ist softwareseitig
vorbereitet. Der P4 ist optional mit zusatzlicher
Drehachse (P4s-R) erhéltlich. Der Antrieb der
P4-Kinematik erfolgt durch Standardmotoren

mit Servoverstarkern fur Schaltschrankmonta-
ge (P4s-F bzw. P4s-R) oder durch Intelligente
Servomodule mit integrierter Regelelektronik
(P4i-F bzw. P4i-R). Der P4s-F bzw. P4s-R ist
durch seine wash-down-Fahigkeit bis IP 65 auch
fUr hygiene-sensible Bereiche geeignet. Darlber
hinaus ist der P4 in einer gemaR ISO 14644-1
zertifizierten Ausfuhrung fur ReinrAume der
Klasse 6 erhéltlich.

Robotik-Loésungen >>

(Tvp P4s-F/PdsR  PAI-F/PAiR )

Nenntraglast 1,5 [kgl*
Geschwindigkeit max. 10 [m/sec]
Beschleunigung max. bei 1kg 100 [m/sec2]
Beschleunigung max. bei 1,5kg 75 [m/sec2]
Anzahl der Achsen 3(4*)
Wiederholgenauigkeit Position +/- 0,1 [mm]
Arbeitshereich Héhe 225/350 [mm]
Arbeitshereich Durchmesser 1200/ 750 [mm]
Arbeitsbereich Rotation* Nicht limitiert

\ Schutzart P65 | - )

* bis maximal 3,5 kg bei reduzierter Beschleunigung
**inklusive Rotationsachse beim R-Modell

Anderungen vorbehalten

Delta-3-
Roboterkinematik P4:
Mit Standard-Motoren
wash-down-fahig bis IP 65
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Robotik-Losungen >>

Linear Motion

Ein- und Mehrachssysteme fur lineare Bewegungen

Portalachsen:
Links PAS S (Spindel-
antrieb), Mitte PAS B
(Zahnriemenantrieb) und
rechts TAS Lineartisch

> D |

Cantileverachsen: _' ' e
Links CAS (Rundstangen-
achse), rechts CAS 4x

(Profilachse)

Doppelachssystem
MAX H:

Pradestiniert zum
Positionieren Uber weite
Distanzen

>

Linearpositionierer
MAX P:

Die Kombination aus
Doppelachssystem und
Cantileverachse kann
sowohl Uber als unter dem
Arbeitsraum eingesetzt
werden
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Der Baukasten Linear Motion umfasst Basis-
elemente und Komplettldsungen fur eine Vielzahl
von ein-, zwei- und dreidimensionale Bewegungs-
aufgaben. Durch den konsequent durchgéngigen
Aufbau sind alle Elemente frei dimensionierbar.
Jedes Achssystem wird in L&nge und Hub indivi-
duell abgestimmt.

Portalachsen in verschiedenen GréBen, wahlwei-
se mit Zahnriemen- oder Spindelantrieb, kdnnen
Lasten von bis zu 100 kg bewegen. Besondere
Steifigkeit und kompakte AuBenmaBe pragen das
Anwendungsspektrum der Lineartisch-Variante.
Cantileverachsen in Rundstangen- oder Profil-
ausflihrung eignen sich besonders flr einge-
schrankte Platzverhéltnisse. Durch den ortsfesten
Motor und den beweglichen Achskorper kénnen
Cantileverachsen dynamisch in einen Arbeits-
raum einfahren.

Doppelachssysteme bewegen Lasten dynamisch
und mit hoher Geschwindigkeit Uber Distanzen
von bis zu finfeinhalb Metern. Sie dienen auch
als Basis fur Komplettidsungen flr mehrdimen-
sionale Bewegungsaufgaben.

Der Linearpositionierer MAX P, eine Kombination
aus Doppelachssystem und Cantileverachse,
bewegt bis zu 50 kg mit hoher Prazision.

Die Portalroboter MAX R 2 mit zwei und MAX R 3
mit drei Servoachsen stellen die hochste Aus-
baustufe des Linear Motion Baukastens dar.
Optional kann zusatzlich eine Drehachse integ-
riert werden.

FUr alle Varianten mit bis zu funf Achsen bietet
PacDrive fertige oder adaptierbare Transforma-
tionsmodule zur Einbindung der Robotik-Lésung in
die Programmstruktur der Maschine.



>

Portalroboter

MAX R2 bzw. R3:

Er wird fur Anwendungen
Uber dem Arbeitsraum
eingesetzt, je nach
Anforderung als x/y- oder
x/y/z-Einheit

Robotik-Losungen >>

m Mechanik-Pakete fur
Linearachsen bis hin
zum dreiachsigen Portal
verfugbar

m Aufeinander abge-
stimmte Komponenten

m Support und Service fur
die gesamte Automati-
sierungslésung aus einer
Hand

m Auf Wunsch Komplett-
pakete Mechanik +
Engineering
Technische Daten
4 \
Einachs-Systeme
PAS B PAS S TAS CAS
Portalachse Portalachse Lineartisch Cantilever Teleskopachse

Ausfiihrung Profi Rundstange Profi

max. Last [kg] 100 100 150 50 18 35

max. Hub [mm] 5500 3000 1500 1200 500 2400

Pos.-Geschwindigkeit 8 1,25 1 5 2 5

[m/s]

Fiihrungen Rollen/Kugeln Kugeln Kugelumlauf Rollen/Kugelumlauf Kugelumlauf Rollen/Kugelumlauf

Version - - - Profi Rundstange Profi

Antriebselement Zahnriemen Spindel Spindel Zahnriemen Zahnriemen

Doppel- und Mehrachssysteme
MAXH MAX'S MAX P MAXD MAX R2 MAXR3
Doppelachssystem Linearpositionierer Portalroboter

Achsen 1 1 2 2/2 2 3

max. Last [kg] 250 300 50 2/5 137 50

max. Hub in x [mm] 5500 5500 5500 300/700 5500 5500

max. Hub iny [mm] - - - - 1500 1500
\nax. Hub in z [mm] - - 1200 150/300 - 1200 Y,

Anderungen vorbehalten
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HMI

Bedienlésungen
mit Displays von 3,8 bis 19

Das Magelis-Programm mit Text- und Graphikterminals erdffnet mit seiner
Vielzahl an Produktformen unterschiedlichste Wege zur Gestaltung von
Visualisierungsldsungen. Ein ARTI-Treiber vereinfacht die Engineeringphase
bei der Integration in PacDrive 3-Ldsungen durch direkten Zugriff auf die
Laufzeitvariablen der Steuerung.

TITIT

Visualisieren nach MaB3:
Mit Magelis HMI Panels
sind individuelle Losungen
mit kurzen Engineering-
Zeiten realisierbar
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Vielfalt auf der Hardware-Seite

Magelis Visualisierungssysteme sind je nach Typ
mit DisplaygréBen von 3,8 bis 19" erhdltlich.
Unterschiedliche Auspragungen der Hardware
halten die Wege offen fUr individuelle Applika-
tionen: Touchscreen Panels mit VxWorks,
Windows XP oder XP embedded entsprechen
dem Wunsch nach Standard-Betriebssystemen.
Abgesetzte Losungen mit Display und Hardware
Box oder Handheld-Gerate bieten Spielraum, um
auch andere Wege gehen zu kénnen. Der flexible
Ausbau mit Applikationsspeicher bzw. mit Spei-
cherkarten fUr die flexible Speichererweiterung
sowie Vielfalt bei den Schnittstellen erleichtert die
Integration in die Applikation.

Effizientes Engineering

HMI-Lésungen auf Basis der Magelis-Reihe sind
fUr die Geréte einheitlich mit der Konfigurations-
Software Vijeo Designer realisierbar.

Zur Verringerung von Engineering-Zeiten schlagt
ein ARTI-Protokolltreiber eine direkte Brlcke vom
Konfigurations-Tool zur Steuerungsapplikation.

Magelis HMI

Ethernet, TCP/IP

>

Anschluss gesucht:

Die Magelis HMI Panels
verflgen Uber die meisten
gangigen Schnittstellen

HMI >>

Dadurch besteht ein direkter Zugriff auf die Varia-
blen des Laufzeitsystems, diese kdnnen bequem
mit dem Konfigurations-Tool durchgeblattet
werden. Die sonst Ubliche, nochmalige Variablen-
definition flr die HMI-Applikation ist nicht mehr
erforderlich.

K

Vijeo Designer

-’ Logic Motion Controller

LMC101C, 201C, 300C, 400C, 600C

IT/COM

Logic Motion

m Touchpanels, Gerate mit
Tastatur sowie

m Abgesetzte Lésungen
und Handheldgerate

m Unterschiedliche
Betriebssysteme

m Optimal fur die Integra-
tion in PacDrive 3-
Loésungen durch ARTI-
Treiber

<

Direkter Zugriff:

Ein ARTI-Protokolltreiber
ist die Basis fur eine
schnelle Kommunikation
zwischen HMI-Panel

und Steuerung mit Zugriff
auf die Variablen des
Laufzeitsystems
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Feldbusanschaltungen

Automatisierungs-
komponenten am Feldbus

Alternativ zu einer durchgangig Ethernet-basierten Kommunikation ist
PacDrive 3 offen fur zweigleisige Konzepte mit klassischen Feldbussen.
SERCQOS Il ist in diesem Fall der Bus fur die Antriebskommunikation.
Feldgerate kbnnen Uber CAN, PROFIBUS DP oder weitere Feldbusstandards
In die Automatisierungslésung eingebunden werden.

Das Portfolio von Schneider Electric bietet mit Positionierlésungen,
Frequenzumrichtern und Motorschutzkomponenten am Feldbus fur
gangige Anwendungen im Maschinenbau die Grundlage zur Komplettie-
rung der Automatisierungslosung.
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Lexium ILx
Integrierte Positionierantriebe

Feldbusanschaltungen >>

Integrierte Antriebe der Lexium-Familie vereinen in einer Baugruppe Motor, Positioniersteuerung,
Leistungselektronik, Feldbus und die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Halt* (Safe Torque Off, STO).
Drei Varianten sind erhaltlich:

Der Lexium ILA mit Servomotor steht fir eine
hohe Dynamik. Er entwickelt bereits wahrend der
Beschleunigung ein hohes Drehmoment.

Durch verschiedene Wicklungsarten lassen sich
anwendungsspezifische Anforderungen bertck-

sichtigen.

Der Lexium ILE mit EC-Motor ist durch hohe
Flexiblitat gekennzeichnet. Der 3-Phasen-
Synchron-Motor mit elektronischer Umschaltung
(burstenloser DC-Motor) weist ein hohes Selbst-
haltemoment bis 8 Nm (mit Stirnradgetriebe) auf,
so dass in vielen Féllen auf eine Haltebremse ver-
zichtet werden kann. Die integrierte Elektronik
stellt bei Bedarf die Absolutposition zur Verfigung.

Der Lexium ILS mit Schrittmotor ist die prazise
Variante des Trios. Der 3-Phasen-Schrittmotor
entwickelt hohe Drehmomente bei kleinen Dreh-
zahlen. Daher kann oft ein Getriebe entfallen, wo-
durch Platz sparende Losungen realisierbar sind.
Der Lexium ILS ist die Losung fur hochauflésende
Positionierung bei guten Gleichlaufeigenschaften.
Die Inbetriebnahme ist mit geringem Aufwand
verbunden, die Einstellung des Stroms reicht.
Alle integrierten Lexium-Antriebe kommunizieren
wahlweise Uber CAN, EtherNet/IP, Ethercat oder

Profious DF.

=

m 40 % weniger
Verdrahtungsaufwand

m 25 % weniger
Installationsaufwand

m Flexibilitat durch drei
verfugbare Motor-
technologien

m Offen fur gangige
Feldbusse

m Problemlose Installation
und Inbetriebnahme

m Integrierte Sicherheit
durch Sicherheits-
funktion

m  Safe Torque off” (STO)
gem. IEC/EN 61800-5-2

<

Lexium

Integrierte Antriebe:
Drei Varianten mit drei
verschiedenen Motoren

Technische Daten
( )
Drehzahlbereich Dauerdrehmoment | Spitzendrehmoment Encoder Haltebremse Optionale Getriebe
Motor (ohne Getriebe) (ohne Getriebe) (ohne Getriebe)
[1/min] [Nm] [Nm]
Servomotorantrieb ILA <7500 <0,26 <1,62 Hochauflésender Ja Planetengetriebe
Encoder (16384 Inkremente) (Ubersetzungen
von 3:1 bis 40:1)
EC-Motorantrieb ILE <5000 <0,24 <0,80 Hall-Sensoren Nein Stirnrad- und Planetengetriebe
(Ubersetzungen
von 18:1 bis 115:1)
Schrittmotorantrieb ILS <2000 <6 <6 Ohne oder Ja Planetengetriebe
Indexpuls-Encoder (Opt.) (Ubersetzungen
\_ von 3:1 bis 8:1) Y,

Anderungen vorbehalten

*gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008
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Feldbusanschaltungen >>

Altivar 312/32/71
Frequenzumrichter

Die Baureihe der Frequenzumrichter Altivar bietet fur unterschiedliche Anwendungen passende
Antriebsregler. Der Altivar 312 eignet sich ebenso wie der ATV 32 flr einfache Maschinen im
Leistungsbereich bis 15 kW. Fur komplexe Maschinen mit hoher Leistung bietet der Altivar 71 mit
einem Leistungsbereich von 0,37 bis 1300 kW die Losung.

>

Altivar:
Frequenzumrichter fur
einfache und komplexe
Maschinen, hier die
Modelle ATV 312, 32 und 71

Die Baureihen Altivar 312, 32 und 71 eignen sich
fOr Bereiche wie Verpackungs- und Transport-
technik, Férdertechnik, Positionierung oder
Textilmaschinen, sie liegen damit direkt im Ziel-
spektrum der PacDrive-Automatisierungslosung.
Im Hinblick auf kurze Engineering-Zeiten ist die
Einbindung daher softwareseitig schon mit

Schpeider mumm—

Altivar 71 =
)
oot ———

Bibliotheksfunktionen vorbereitet. Alle Geréate
kénnen tdber Modbus oder CANopen kommuni-
zieren, allen steht durch Integration von Kommu-
nikationskarten die Anbindung an PROFIBUS,
EtherNet/IP und DeviceNet offen. Varianten mit

Anbindung Uber SERCOS Ill sind in Vorbereitung.

=

m Breites Leistungs-
spektrum

m Einbindung in PacDrive-
Loésungen durch
Bibliotheksbausteine
vorbereitet

m CANopen integriert, fur
ATV 71 und 32 weitere
Feldbus-Optionen

Technische Daten
( R
Altivar Typ ATV 312 ATV 32 ATV 71
Einphasig 200...240V 018...2,2 0,18...2,2 0,37..55
Dreiphasig 200...240V 0,18...15 0,18...15 0,37...75
Leistungsbereich in kW Dreiphasig 380...480 V - - 0,75...1300
(50...60 Hz-Netz) Dreiphasig 380...500 V 0,37...15 0,37..15 -
Dreiphasig 525...600 V 0,75...15 - -
Dreiphasig 500...690 V - - 2,2...2000
. 1...1600 Hz bis 37 kW, 1...500 Hz
Ausgangsfrequenz in Hz - 0,5...500 0,1...599 von 45...500 kW
Kurzfristiges Uberlastmoment in % fiir2's 200 200 220
des Motorbemessungsmoments fir60 s 170 170 170 )

Anderungen vorbehalten
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Feldbusanschaltungen >>

Lexium SD328
Schrittmotoren am Feldbus <

Der Schrittmotorantrieb Lexium SD328 ist eine leistungsfahige Positionierldsung flr die Kommunikation ;e;:il_lm sb32s .
. o . e ow ttmotorant :
Uber PROFIBUS und CANopen. Die unterschiedlichen Varianten sind fur Stillstandsdrehmomente von K;r;éal:?; p?Jgng;,, ¢

1,7 bis 19,7 Nm ausgelegt. Die Sicherheitsfunktion ,Sicher abgeschaltetes Moment” (Safe Torque Off, Egstuggg;‘ ]{T?"rtngsecfg;?tem
z i -

STO gemaB DIN IEC 61800-5-2) ist im Gerat integriert. Die Verstarker sind bis 6,8 A lieferbar. schrank

Der SD328 eignet sich flr ein Stromnetz mit 1~115 V AC und 230 V AC (50/60 Hz). Ein NetZfilter ist

integriert, der Stillstandsstrom wird automatisch reduziert. Auf Wunsch ist der SD328 auch mit einer

Drehtberwachung erhéltlich.

Technische Daten +

( ) m Plug&Play ohne Geber-
3-Phasen-Schrittmotor Schrittmotorantrieb Haltemoment im Maximales Maximale Drehzahl systeme und Inbetrieb-
115V/230V Stillstand Drehmoment nahme-Software.
Typ Typ INm] (Nm] [1/min] ] E_><ze||ente Gleichlauf-
eigenschaften
BRS368Wx 17 1,5 2000 ® Hohes Drehmoment
BRS397Wx 23 2,0 2000 bereits bei geringen
SD328 xU25 (2,5 A) Drehzahlen
BRS39AWx 45 4,0 2000 )
m |ntegrierte Safety-
BRS39BWx 6,8 6,0 2000 Funktionalitat (STO)*
BRS3ACWx 13,5 12,0 2000
SD328 x U68 (6,8 A)
\ BRS3ADWx 19,7 16,5 2000 )

Anderungen vorbehalten

*gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008 71



Systemlieferant Schneider Electric

Wussten Sie schon, dass Schneider Electric
ca. 99 % der Komponenten bereithalt, die
Sie bendtigen, um Ihre Schaltschranke
einfach und effizient zu bauen?
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© ©

Schutzvorrichtungen

und Leistungsschalter
Energieversorgung

Netzteile und Transformatoren
Stromkreis- und Lastschutz
Motorabgangstechnik

Motion & Drives

Relais

Sicherheitstechnik
Speicherprogrammierbare
Steuerungen

Ein- und Ausgange

Bedienen, Melden, Beobachten
Gehause-und
Schranksysteme

Klima-Management

Energiemanagementund
Netzwerktechnik

Systemlieferant Schneider Electric >>
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PacDrive 3 und der Wettbewerb

Vergleichen
Sie selbst

Die Komplexitat leistungsfahiger Automatisierungssysteme und die Vielzahl
der Einzelaspekte machen es oft schwer, System A mit System B zu
vergleichen.

Entscheiden Sie mit Hilfe unserer Checkliste, welche Starken von PacDrive
Ihnen wichtig sind und vergleichen Sie diese mit dem Wettbewerb.
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Anwendernutzen

International
Ansprechpartner verfiigbar

Komplettlosungen aus einer Hand
Support
Offene Standards

Zukunftssicherheit

Universelle
Steuerungsfunktionalitit
der Hardware-Plattform

Skalierbarkeit
Ethernet-basierter Automation Bus
Diagnosefunktionalitdten

Simulation

Flexible Gestaltung
von Servoantriebsarchitekturen

Breite Servo-Motorenpalette

Safety-Konzept*

Schnelle Installation
und Inbetriebnahme

Fernwartung
Durchgéangiges Werkzeug-Konzept

Werkzeug fiir Bewegungsdesign

Maschinendiagnose

Unterstiitzung modularer
Maschinenkonzeptionen

Bibliotheksfunktionen
zur Erstellung
des Maschinenprogramms

Bibliotheksfunktionen
fiir Programmstandardisierung

Bibliotheksfunktionen auf
Maschinen-/Maschinenmodulebene

Hard- und Software-Integration
von Robotik in die Maschine

Roboter

*gemaB IEC 61508:1998, EN/ISO 13849-1: 2008

PacDrive 3 und der Wettbewerb >>

PacDrive 3

Standardldsung im Portfolio von Schneider Electric, einem der weltweit groBten Lieferanten
von Automatisierungstechnik und Elektroausriistung

Komplette Automatisierungslosungen, Elektrische Ausriistung, Installation, Mechatronik, SCADA- und MES-Systeme
24/7 Helpline

Programmierkonzept IEC 61131-3-konform, IEC-Standards fiir Feldous-Kommunikation,
internationale IT-Standards fiir vertikale Integration oder Fernwartung

PC Intel-Plattform, langfristige Verfugbarkeit von Controllern, Antrieben und Motoren

SPS-, Motion- und IT-Funktionalitat, keine zusétzliche und/oder proprietare Steuerungs-Hardware
fur die komplette Maschine erforderlich (inkl. Robotik)

Von 0 bis 99 Servoachsen, Software zwischen den Plattformen portierbar
SERCOS I, herstellerunabhéngig und IEC-Standard

Bis zur Motorwelle durch elektronische Typenschilder in Motoren und Verstarkern, Meldungslogger,
Software-0szilloskop fiir gleichzeitige Darstellung von SPS- und Motion-Variablen

Durch zentrale Steuerungsarchitektur kénnen Programme ohne reale Achsen getestet werden

Stand-alone-Servoregler, Multiachs-System mit Einzel- und Doppelachsen und zentralem Netzteil,
Servoantriebe mit integriertem Regler in Vorbereitung

Hochdynamische Standardmotoren, Torquemotoren und Linearantriebe
flir ein breites Drehmoment-Spektrum

Standardldsung vorhanden, integrierte Losung mit Sicherheits-SPS*, sicherer Kommunikation und sicheren E/As*
Uber SERCOS Il in Vorbereitung

Plug&Play-Technologie durch elektronische Typenschilder in Servo-Systemkomponenten,
Hot-Plugging von Komponenten am Motion-Bus, weitgehender Einsatz von Steckverbindungen

Fernwartung (iber IP-Verbindung und Diagnose-Tools

Komplette Workbench mit Tools fir den gesamten Engineering-Prozess, fiir die funktionale Sicherheit*, die Inbe-
triebnahme und Diagnose, zentrale Datenbasis und Multi-User-Konzept fir gleichzeitiges Arbeiten an Projekten

Grafisches Bewegungsdesign, Antriebsauslegung und Netzkreisberechung in einem Tool,
alle VDI-Bewegungsgesetze verfiighar

,Software Tool Diagnostics” in ,,SoMachine Motion Workbench* integriert, auch isoliert von Workbench nutzbar
(kostenlos erhaltlich)

Komplett auf modulare Programmstrukturen ausgelegte Programmierwerkzeuge, standardisierbare Softwarestruk-
turen durch optionale Nutzung der PacDrive-Programmstruktur (Machine Pilot)

PacDrive-Bibliotheken mit AFBs flir grundlegende Motion-, SPS-, Kurvenscheiben- und Technologiefunktionen,
mathematische Funktionen, Drehmoment-Handling, Zwei- und Mehrzugmechaniken, Infeed, HMI-Applikationen,
Simulation und Test (ETest) usw.

PacDrive-Bibliotheken mit AFBs fiir ANSI/ISA S88 Technical Report (OMAC/PackML), Weihenstephaner Standard,
FDA sowie Betriebsarten-, Fehler- und Fehlerreaktionsverwaltung, Ablaufsteuerung, vordefinierte Inbetriebnahme-
hilfsmittel in der Visualisierung

Betriebsarten-, Fehler- und Fehlerreaktionsverwaltung, Ablaufsteuerung, vordefinierte
Inbetriebnahmehilfsmittel in der Visualisierung

Roboter werden vom zentralen PacDrive Controller der Maschine mit gesteuert, keine zusatzliche Steuerungs-
Hardware. Software-Integration mit IEC 61131-3-konformen Bibliotheksbausteinen fir die Bahngenerierung,
Bahnoptimierung, Transformation auf alle gangigen Kinematiken sowie Synchronisierung mit Béndern, Produkten
und weiteren Robotern

Komplette Roboterkinematik-Pakete inklusive Antriebe, Elektronik und Software verfligbar
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Setzen Sie lhre Energie effizient ein:
Machen Sie den Anfang mit den KOSTENLOSEN
Informationsmaterialien von Schneider Electric.

Energy .
University

by Schneider Electric

Energie ist nicht kostenlos!

Zu lernen, wie man sie spart,
hingegen schon!

Die Energy University ist ein
Online-Portal. Energieeffizienz-
kurse stehen hier kostenfrei zur
Verfigung.
www.MyEnergyUniversity.com

Erfahren Sie mehr dariber, wie
Hersteller die Energieeffizienz
von Maschinen verbessern
kénnen.

Laden Sie sich unser kosten-
loses Whitepaper herunter:
SEreply.com

Schlisselcode 95134T

Verhelfen Sie Ihrem Unternehmen
dauerhaft zu mehr Effizienz

mit EcoStruxure-Energie-
managementldsungen.

Laden Sie sich unsere kosten-
lose Broschire herunter:
SEreply.com

Schlisselcode 95143T

> Make the most of your energy*"

Schneider Electric
GmbH

Gothaer Stralle 29

D-40880 Ratingen

Tel.: +49 (0) 21 02 404 60 00
Fax: +49 (0) 180 5 75 45 75*
www.schneider-electric.de

*0,14 €/Min. aus dem Festnetz,
Mobilfunk max. 0,42 €/Min.

E-Mail-Adressen:

Schneider Electric Deutschland: de-schneider-service@schneider-electric.com
office@at.schneider-electric.com
info@ch.schneider-electric.com

Schneider Electric Osterreich:
Schneider Electric Schweiz:

ZXPPACDRIVES, April 2014

Schneider Electric
Austria Ges.m.b.H.

Birostralle 11

A-1239 Wien

Tel.: (43)161054 -0
Fax: (43) 161054 - 54
www.schneider-electric.at

Schneider Electric
(Schweiz) AG

Schermenwaldstrasse 11
CH-3063 lttigen

Tel.: (41) 31917 33 33
Fax: (41) 31 917 33 66
www.schneider-electric.ch

Samtliche Angaben in diesem Prospekt zu unseren Produkten
dienen lediglich der Produktbeschreibung und sind rechtlich
unverbindlich. Druckfehler, Irrtimer und Anderungen, bei dem
Produktfortschritt dienenden Anderungen auch ohne vorherige
Ankiindigung, bleiben vorbehalten.

Soweit Angaben dieses Prospekts ausdriicklicher Bestandteil
eines mit der Schneider Electric abgeschlossenen Vertrags
werden, dienen die vertraglich in Bezug genommenen Anga-
ben dieses Prospekts ausschliellich der Festlegung der ver-
einbarten Beschaffenheit des Vertragsgegenstands im Sinne
des § 434 BGB und begrinden keine dartiber hinausgehende
Beschaffenheitsgarantie im Sinne der gesetzlichen Bestim-
mungen.

© Alle Rechte bleiben vorbehalten. Layout, Ausstattung, Logos,
Texte, Graphiken und Bilder dieses Prospekts sind urheber-
rechtlich geschtzt.

Die Allgemeinen Geschafts- und Lieferbedingungen finden Sie
auf der Homepage des jeweiligen Landes.
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