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Datenblatt FS700-2/D

Digitale elektrohydraulische Servoantriebe

Servozylinder und servoproportionale Wegeventile mit eingebautem Regler und Achsenkarte

AZC
P/q c E Digitale elektrohydraulische Servoantriebe sind
CONTROL eigenstandige Einheiten zur Ausflhrung von
6 Positionssteuerungen mit geschlossenem Regelkreis.
Der vollstandige Bewegungssteuerungszyklus kann
> - Uber externe Signale (von der SPS der Maschine)
s = 5 bedient oder intern im Steuergerat programmiert
MART START-UP illi
WITH AUTOTUNING : H werden.
- Abwechselnde P/Q-Steuerungen liefern die
Kraftbegrenzung zur Positionseinstellung und
° erfordern die Installation von Druck- oder Kraft-
@ FDI Messumformern.
SMART TUNING — j:]@@ f Die Servoantriebe bestehen aus einem Servozylinder
mit Wegaufnehmer sowie einem servoproportionalen
i il o= Ventil mit eingebautem Regler und Achsenkarte und
:’—F ‘ ] J m werden werkseitig montiert und getestet.
C) |, n BT Sie kénnen mit optionalen Feldbus-Schnittstellen flr
s F q die Einstellung von Funktionsparameter,
=+ AZC-D-SF-EH/CKM200/100D0500/V040 \li?v(eafrzgnz&gnalen und Echtzeit-Diagnosen geliefert
® Servozylinder mit eingebauten LVDT-Messumformer ® Stecker fir LVDT-Messumformer Em? smarte.s Elnschaltverfahren beschleunlg‘t und
@ Servoproportionales Ventil mit eingebautem digitalem Regler ® Stecker fiir Druckmessumformer erleichtert die Inbetriebnahme dank der Funktionen
® und Achsenkarte @ Feldbus-Stecker Autotuning und Smart Tuning. Mehrere PID-Sétze
@ Block mit doppelten Druckmessumformer ermoglichen ein einfaches Umschalten des
Hauptstecker Achsenverhaltens je nach Maschinenzyklus.

[1] TYPENSCHLUSSEL
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Designnummer

Digitaler elektrohydrauli-
scher Servoantrieb fur die
Positionssteuerung von
Linearachsen

Art der Zyklusgenerierung:
- =keine

I = Einblasung

M= Form

P = Vorformling

S = Synchronismus

X = Positionierung

9 = benutzerdefiniert

Art des Wegaufnehmers:

A = Analog (Standard, Potentiometer)
D = Digital (SSI, Encoder)

Abwechselnde P/Q-Steuerungen:

SN = keine
SF = mit 2 eingebauten
Druckmessumformern

SL = mit 1 eingebauten Wagezelle

XL = mit 1 ferngesteuerten Wagezelle

Feldbus-Schnittstellen, USB-Anschluss immer
vorhanden

NP = Nicht vorhanden

BC = CANopen EW = POWERLINK
BP = PROFIBUS DP El = EtherNet/IP

EH = EtherCAT EP = PROFINET RT/IRT

Art des Servozylinders Datenblatt B310:

CN = ISO 6020-1, Pmax 250 bar — Datenblatt B180
CK = 1S0 6020-2, Pmax 250 bar — Datenblatt B137
CH = ISO 6020-3, Pmax 250 bar — Datenblatt B160
CC =1S0 6022, Pmax 320 bar — Datenblatt B241
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Servoproportionales Ventil

Konfiguration ohne Kolbeniiberdeckung:

40 = mit Ausfallsicherung, Hulsenausfihrung,
direktgesteuert (Datenblatt FS610)

60 = ohne Ausfallsicherung,
Hulsenausflihrung, direktgesteuert
(Datenblatt FS610) oder vorgesteuert
(Datenblatt FS630)

70 = Feder in Mittelstellung, direktgesteuert
(Datenblatt FS620) oder vorgesteuert
(Datenblatt FS630)

GroBe des servoproportionalen Ventils

mit Achsensteuerung:

V0 = direktgesteuert, NenngréBe 06

V1 = direkt- oder vorgesteuert, GroBe 10

V2 = vorgesteuert, NenngroBe 16

V4 = vorgesteuert, NenngroBe 25 oder
NenngréBe 27

Hub [mm]

Schaft:
S = Einzelschaft
D = Doppelschaft

Kolbenstangendurchmesser [mm]

Bohrungsdurchmesser [mm]

Art des Stellantriebs-Wegaufnehmers siehe Abschnitt[9]:

Analog (nur fr AZC-A) Digital (nur fir AZC-D)

P = Potentiometer, max.lHub 700 mm M= SSI magnetosonisch,
F = analog magnetosonisch, max. Hub 2500 mm max. Hub 2500 mm
N = analog magnetostriktiv, max. Hub 3000 mm '

T = LVDT, max. Hub 16 mm Analog oder Digital
L = LVDT, max. Hub 30 mm 9 = spezial
V = induktiv, max. Hub 1000 mm X = ferngesteuert
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| 2| HAUPTEIGENSCHAFTEN

Einbaulage Beliebige Position
Umgebungstemperaturbereich Standardausftihrung = -20 °C — +60 °C
Lagerungstemperaturbereich Standardausftihrung = -20 °C — +70 °C
Schutzart gemaB EN60529 IP66 / IP67
Einschaltdauer Dauerleistung (ED=100 %)
Empfohlene Flussigkeitstemperatur -20 °C - +60 °C, mit HFC hydraulischen Flussigkeiten = -20 °C — +50 °C
Empfohlene Viskositat 20 + 100 mm?/s - max. zulassiger Bereich 15 + 380 mm?/s
Max. Flussigkeits- Normalbetrieb | ISO4406 Klasse 18/16/13 NAS1638 Klasse 7 Siehe auch Filter-Abschnitt unter
Verschmutzungsgrad  |angere Lebensdauer | 1SO4406 Klasse 16/14/11 NAS1638 Klasse 5 www.atos.com oder KTF-Katalog
Hydraulikfliissigkeit Klassifizierung Ref. Standard
Mineral¢le HL, HLP, HLPD, HVLP, HVLPD DIN 51524
Schwer entflammbar ohne Wasser HFDU, HFDR
- ISO 12922
Schwer entflammbar mit Wasser HFC

| 3| POSITIONSSTEUERUNG

Direkt- oder vorgesteuertes digitale servoproportionale Stellantriebe enthalten ein Ventil mit eingebautem digitalem Regler und Achsenkarte zur
Positionssteuerung des hydraulischen Antriebs mit geschlossenem Regelkreis. Achsensteuerungen werden Uber ein extern oder intern gene-
riertes Bezugspositionssignal betrieben.

Fur detaillierte Informationen zu eingebauten Achsensteuerungen siehe Datenblatter FS610, FS620 und FS630.

E ABWECHSELNDE POSITIONS-/KRAFTSTEUERUNG

SF-und SL-Steuerungen ergénzen die abwechselnde Kraftsteuerung mit geschlossenem Regelkreis um die Standard-Positionssteuerung des
Stellantriebs.

Ein spezieller Algorithmus wechselnd den Druck (Kraft) in Abhéngigkeit des aktuellen Zustands des Hydrauliksystems.

Fur weitere Einzelheiten Uber SF- und SL-Steuerungen siehe Datenblatt FS500.

SF SL

Ventilkolben-Messumformer @ Antriebs-Wegaufnehmer E Druckmessumformer Wégezelle




5| SMARTES STARTVERFAHREN

Das automatische Verfahren unterstitzt den Benutzer in den Inbetriebnahmephasen der Achsensteuerung mit angeleiteten Verfahren:

e Allgemeine Einstellungen
Unterstltzt den Benutzer bei den Systemeinstellungen wie Zylinderhub, Durchmesser, Lastmasse, Konfiguration der analogen und digitalen
Signale und Kommunikationsschnittstelle sowie den Einstellungen des Wegaufnehmers.

e Systemiiberpriifung
Fuhrt automatisch Positionsbewegungen mit offenem Regekreis durch, um die Achsensteuerungsparameter einzustellen, den Wegaufnehmer
zu kalibrieren und den Zylinderhub zu Uberprifen.

e Positions-Autotuning

Bestimmt automatisch die optimale PID-Parametrisierung der Positionssteuerung, indem die dynamische Reaktion angepasst wird, um
Prazisionssteuerung und Achsenstabilitat sicherzustellen. Sobald das Verfahren gestartet ist, fuhrt die Steuerung einige automatischen
Positionsbewegungen des Antriebs mit offenem Regelkreis durch, wobei die Steuerparameter berechnet und gespeichert werden.

| 6| SMART TUNING

Sobald das smarte Startverfahren abgeschlossen ist, ermdglicht die Funktion Smart Tuning eine weitere Feineinstellung der Reaktion der
Positionssteuerung, indem aus 3 unterschiedlichen Leistungsgraden bei der Positionierung gewahlt werden kann:

— dynamisch beste Dynamik und Prazision (Standard-Werkseinstellung)

—ausgeglichen durchschnittliche Dynamik und Prézision

— sanft Abgeschwéchte Dynamik und Préazision, um die Steuerstabilitét bei kritischen Anwendungen oder in Umgebungen mit elektrischen
Storfaktoren zu verbessern

Die Einstellungen kénnen jederzeit Uber die Software Z-SW oder Feldbus geé&ndert werden.

Erforderlichenfalls kann die Steuerleistung noch Uber die Veranderung der PID-Parameter Uber die Software Z-SW weiter angepasst werden.
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MEHRERE SATZE

Mehrere PID-Satze ermoglichen ein einfaches Umschalten des Achsenverhaltens je nach Maschinenzyklus durch die Auswahl zwischen unab-
h&ngigen Parametergruppen fur:

- PID-Positionssteuerung
- PID-Kraftsteuerung und Schaltkriterien der P/Q-Logik

Die Einstellungen kénnen jederzeit Uber die Software Z-SW, Feldbus oder digitale Eingangssignale geandert werden.

FELDBUS - siehe Datenblatt GS510

Der Feldbus ermoglicht die direkte Kommunikation des Ventils mit der Steuereinheit der Maschine fur digitale Sollwertsignale, Ventildiagnose
und Einstellungen. Bei dieser Ausfuhrung kénnen die Ventile Uber Feldbus- oder Analogsignale gesteuert werden, die auf dem Hauptstecker
verfugbar sind.
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E EIGENSCHAFTEN DES STELLANTRIEBS-MESSUMFORMERS

9.1 Wegaufnehmer

Die Prazision der Positionssteuerung hangt stark von dem ausgewahlten Wegaufnehmer ab. Es gibt vier unterschiedliche Messumformer-
Schnittstellen in der Achsenkarte, je nach Systemanforderungen mit Potentiometer oder Analogsignal (A-Ausfthrung), SSI oder Encoder
(D-Ausfuhrung).

Messumformer mit digitaler Schnittstelle ermdglichen eine hohe Auflésung und prazise Messungen, die in Zusammenhang mit der Feldbus-
Kommunikation Héchstleistungen ermdglicht.

Messumformer mit analoger Schnittstelle erméglichen einfache und kostengunstige Lésungen.

9.2 Druck-/Kraft-Messumformer

Die Prazision der Kraftsteuerung hangt stark von dem ausgewahlten Druck-/Kraftmessumformer ab.

Abwechselnde Kraftsteuerungen erfordern die Installation eines Druckmessumformers oder einer Wagezelle, um die aktuellen Druck-/Kraftwerte
zu messen.

Druckmessumformer ermdéglichen einen einfachen Einbau in das System und sind eine kostengunstige Losung fur abwechselnde Positions-
/Kraftsteuerungen (siehe Datenblatt GS465 flr Einzelheiten zu Druckmessumformern).

Wagezellen-Messumformer ermoéglichen dem Benutzer, eine hohere Prazision und genauere Einstellung der abwechselnden Positions-
/Kraftsteuerung zu erhalten.

Die Eigenschaften der ferngesteuerten Druck-/Kraft-Messumformer muss immer so ausgewahlt werden, dass sie den Anwendungsanforderungen
entsprechen und die beste Leistung erreicht wird: der Nennbereich des Messumformers sollte mindestens 115 % bis 120 % des maximal geregel-
ten Drucks/Kraft betragen.

9.3 Eigenschaften und Schnittstellen von Messumformern- folgende Werte sind lediglich Richtwerte, weitere Einzelheiten finden Sie im
Datenblatt des jeweiligen Messumformers

Position Druck/Kraft
Ausfthrung A D SF, SL
Eingabetyp Potentiometer Analog (3) SSI (4) (5) Inkrementalgeber Analog
Spannungsversorgung (1) 10 -30 Vbc +24 Voc +24 Vpc +5 Vbc / +24 Vbc +24 Voc
Steuerungsschnittstelle 0+10V 0+10V4-20mA | Serielle SSI binar/grau | TTL 5 Vpp — 150 kHz +10 Vbc 4 + 20 mA
Max. Geschwindigkeit 0,5m/s 1m/s 1m/s 2m/s -
Max. Auflésung <0,4 % FS <0,2%FS 5um 1um (@ 0,15 m/s) <0,4%FS
Linearitatsfehler 2) +0,1%FS < +0,02 % FS <+0,02%FS < +0,001 % FS < £0,25 % FS
Reproduzierbarkeit 2 +0,05 % FS < +0,005 % FS < + 0,005 % FS <+0,001 % FS <+0,1%FS

(1) Netzteil wird bei digitaler Steuerung mitgeliefert

(2) Prozentsatz des gesamten Hubs

(3) Ausgabe von 4 unterschiedlichen Messumformertypen, siehe Datenblatt B310
(4) Ausgabe von 2 unterschiedlichen Messumformertypen, siehe Datenblatt B310
(5) Balluff BTL7 mit SSI-Schnittstelle wird nicht untersttzt
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