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DS

Dynamic-Serie

DS Serie

¢ Ultra-kompaktes Design
(Ab: 40 x 46,5 x Hublange +192,5 mm)

¢ Alle Komponenten eigens fiir die DS-Baureihe gefertigt
(Kugelgewindetrieb, Linearfihrungen der Achsen, Drehgeber, Dichtungen, Kabel, Steuerung, ...)

e 500 Positionen programmierbar

o Effektiver Staubschutz aus rostfreiem
Stahl

e Einfache Programmierung

e Programmierbare Beschleunigung und
Verzégerung, extrem schnelle Echtzeit-
Steuerung

e AuBergewohnlich kostengiinstig

e Dauerschmierung (Option)

¢ Hohe Lebensdauer (weit (iber 5000Km
Gesamthub mdglich)



rostfreie Spaltabdeckung

Anwendungsbeispiele

DS

Ultra-kompakte, kostengiinstige AC-Servo-Antriebe fiir h6chste Anspriiche

Schlitten

Kugelumlauf Spindel

b Linearflihrung

Kabel

AC-Servomotor /
,
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Drehgeber

Greifen und Positionieren
verschiedener Bauteile

Anschlag zur Positionierung
leichter Bauteile

XY-Briicken-Ausfiihrung Ubergabe von Bauteilen
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Mehrere Zufihreinrichtungen stel-
len verschiedene Bauteile bereit.
Die Servo-Antriebe plazieren auch
verschiedene Bauteile effizient
und sicher.

Ein DS-Antrieb ist zur Einrichtung
eines beweglichen Anschlags fir
leichte Bauteile eingesetzt. So kon-
nen auch Bauteile verschiedener
GroBe innerhalb einer Fertigungs-
linie - etwa zur Besttickung - posi-
tioniert und schnell justiert werden.

= |
Die DS-Antriebe kénnen in Die DS-Antriebe sind sehr gut zur
Bricken-Anordnung eingesetzt Ubergabe von Bauteilen geeig-
werden. Diese Anordnung er- net.
leichtert Aufgaben wie Palettieren,
Verschrauben, Verteilen, Ftillen und
andere Anwendungen mit niedri-
gen Nutzlasten.

Stapeln von Teilen
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Einordnen von Bauteilen
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Bar-Code-Leser

Sortieren

Die DS-Antriebe beférdern auch
empfindliche Bauteile sicher und
mit langsamer oder maBiger
Geschwindigkeit.

Der DS-Antrieb kann zum verti-
kalen Einordnen von Teilen in defi-
nierten Abstadnden eingesetzt
werden.

Mit dem DS-Antrieb kdénnen alle
mdglichen Hilfsmittel zur Erken-
nung von Objekten gleichférmig
bewegt werden.

Der DS-Antrieb kann zum Sortie-
ren verschiedener Bauteile die-
nen, die zuvor - z.B. optisch -
erkannt worden sind. Im darge-
stellten Fall werden drei unter-
schiedliche Teile durch die
Armbewegung des Antriebs auf
drei Forderbander sortiert.




Fertige 2-Achs-Systeme

Kostengiinstige 2-Achs-Systeme
Sie kdnnen ungewo6hnlich kosten-
gunstige und vielseitige zweiachsige
Systeme aus einfachen DS-Antrieben
zusammensetzen.

Ablaufsteuerung mit zwei
Steuerungen

Mit Hilfe einer SPS kénnen Uber Ein-/
Ausgange die zwei Steuerungen der
Achsen fur Punk zu Punkt Bewegun-
gen (PTP) benutzt werden. (Interpolier-
te Bewegungen sind nur mit der Super
SEL-Steuerung maoglich)

DS Steuerungen kénnen auch ohne SPS
miteinander verknUpft werden.

Platzsparende, kompakte
Konstruktion

Nutzen Sie die kompakte Ausfihrung
der DS-Antriebe fur mehrachsige Syste-
me mit geringstem Platzbedarf.

Ausbaufihige Systeme

Selbst wenn Sie zur Zeit einzelne Ach-
sen benutzen, kénnen Sie diese jeder-
zeit mit weiteren Komponenten zu einem
zweiachsigen System ausbauen.

Kombinierte Systeme

Wir bieten lhnen aus unserem Baukasten
sowohl einachsige Antriebe als auch
mehrere mehrachsige, kombinierte
Systeme an.

Die Modelle der DS-Baureihe sind als einachsige Linearantriebe ent-
wickelt worden, doch kénnen sie fiir entsprechende Anwendungs-
félle auch zu zweiachsigen Kombinationen zusammengesetzt werden.
Sprechen Sie mit lhrem Verkaufsberater; wir werden lhnen fiir lhre
besonderen Anwendungsfille maBgeschneiderte Lésungen anbieten.

DS-Steuerung

Besonders schnelle Steuerung durch Verwendung einer
32-Bit-RISC-CPU als Hauptrechner und einer 16 Bit RISC
CPU als Lageregler

Multi-Tasking-Steuerung:
Multi-Task-Funktion (8 Programme) durch Echtzeit-Betriebs-
system

Besonders einfache Programmierung in der Bewegungs-
steuerung
durch Verwendung der Programmsprache SEL von IAl

Update-Funktion durch Einsatz von Flash-Memory

Einfache Wartung
Detaillierte Statusanzeige und kompaktes Gehause

Standardausfiihrung
beinhaltet RS232-Schnittstelle und BremsanschluB.

Einfache Programmiersprache
Neue Version der SEL Programmiersprache mit Update-Funk-
tion, fur Firmware.



Aufbau der DS-Baureihe

Typ

Antrieb ’» ‘Schlitten-Ausﬁ]hrung ’»

DS|

Steuerung

= ———[Ds-s-Ci]

—{ Handprogrammiergerét}—{ DS-S-T1 ‘

PC-Programier-
software

. . Anordnung Hub
GroBe Geschwindigkeit des Motors (MaBspriinge von 50mm)
E»— H | hohe Geschwindigkeit 50mm-~600mm
gaw- 1M | mittlere Geschwindigkeit 50mm-~600mm
g;e'te = L | niedrige Geschwindigkeit 50mm~600mm
mm
—| H | hohe Geschwindigkeit 50mm-~500mm
gaw- 1 M | mittlere Geschwindigkeit 50mm-~500mm
lslfzeile “— L | niedrige Geschwindigkeit 50mm~500mm
mm
— H hohe Geschwindigkeit 50mm-~300mm
gaw- 1M | mittlere Geschwindigkeit 50mm-~300mm
gge“e — L | niedrige Geschwindigkeit 50mm-~300mm
mm
@4 M [ mittlere Geschwindigkeit |- s Standard *100mm~200mm
Bau- 1 R Motor nach rechts 50mm-~200mm
breite H L Motor nach links 50mm~200mm
56mm
L{ L [ niedrige Geschwindigkeit | s Standard *100mm~200mm
— R Motor nach rechts 50mm~200mm
— L Motor nach links 50mm~200mm
M [ mittlere Geschwindigkeit |- s Standard *100mm~200mm
H R Motor nach rechts 50mm~200mm
HL Motor nach links 50mm~200mm
L [ niedrige Geschwindigkeit | s Standard *100mm~200mm
— R Motor nach rechts 50mm~200mm
H L Motor nach links 50mm~200mm
M [ mittlere Geschwindigkeit |- s Standard 50mm-~200mm
R Motor nach rechts 50mm~200mm
HL Motor nach links 50mm~200mm
L [ niedrige Geschwindigkeit | s Standard 50mm~200mm
— R Motor nach rechts 50mm~200mm
—H L Motor nach links 50mm~200mm

Modellbezeichnungen in der Baureihe

Hinweis 1*:

DS-A5M/L-S-50, DS-A6M/L-S-50 kann nicht hergestellt werden.

Der Referenzpunkt des Antriebs befindet sich auf der Motorseite (bei DS-S..) und auf der motorabgewendeten Seite bei (DS-A..).
Wenn Sie den Referenzpunkt (Home) auf der gegeniiberliegenden Seite benotigen, vermerken Sie dies bitte bei Bestellung.

B Schilitten-Ausfilhrung (magnetische Bremse als Option)

DS-SAS5

L

200

BE

6 Baubreite 58mm

5 Baubreite 52mm
4 Baubreite 40mm

H

L

A&@

Referenzpunkt
0 - Standard (Motorseite)
1 - andere Seite

M mittlere Geschwindigkeit

T
Hub
m mag. Bremse als Option | Lebensdauerschmierung (option)
hohe Geschwindigkeit | BE - End Seite fir den KabelauslaR

BR - Rechte Seite

BL - Linke Seite am Bremsgehause

niedrige Geschwindigkeit/
hohe Langskraft

B Arm-Ausfiihrung (magnetische Bremse als Standard)

DS-AS5

M

Referenzpunkt
0 - Standard (Motorseite)

R-150

AQ

6 Baubreite 56mm
5 Baubreite 52mm
4 Baubreite 40mm

M mittlere Geschwindigkeit
L niedrige Geschwindigkeit/
hohe Léangskraft

—|_ 1 - andere Seite

Anordnung
des Motors

Hub (mm)

S Standard 1*
R Motor nach rechts
L Motor nach links

Lebensdauerschmierung (option)
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B Erlauterungen zu den technischen Daten der DS-Antriebe

Die Geschwindigkeit kann in Schritten von 1mm/s programmiert werden.
G hwindigkeit Fir jede Position kann eine eigene Geschwindigkeit eingegeben werden. Die Geschwindigkeiten
eschwindigkei dirfen die maximalen Werte nicht Gibersteigen.
Auch Beschleunigung und Verzégerung ist fur jede einzelne Position programmierbar.
Hub Die Hublangen der einzelnen DS-Antriebe kdnnen in MaRspriingen von 50mm bis zur maximalen
Hublénge des jeweiligen Modells bestellt werden.
Wiederhol- Fur die Wiederholgenauigkeit der Positionierung gibt es in der DS-Baureihe zwei Prazisionsklassen:
genauigkeit +/-0,05mm (H-Modell) und +/-0,02mm (alle anderen Modelle).
Linaskraft Die bendtigte Langskraft muf unterhalb der zulassigen Langskraft des Antriebs liegen.
9 Dabei mussen auch die auftretenden Momente beriicksichtigt werden.
Die Zuladung ist als gleichm&Rig auf den Schlitten verteilte Last bei einer Beschleunigung von 0,3G
Zulad (Schlitten-Ausfuihrung) bzw. 0,2G (Arm-Ausfihrung) definiert. Stellen Sie sicher, daf3 die Zuladung
uladung innerhalb der zuléssigen Werte Ihres Antriebes bleibt. Falls die Zuladung nicht mittig wirkt, miissen
die auftretenden Momente und die zuléssige Auskragung beriicksichtigt werden.
Ma, Mb und Mc missen innerhalb der zulassigen Werte liegen.
Schlittenausfihrung
MA MC
Moment
Arm-Ausfihrung
MA MB MC
Der Schwerpunkt der Last liegt auf halber Lange L der Auskragung.
Zulassige
Auskragung
L

(&)]



5-SA

Schlitten-Ausfiihrung

¢ Die programmierten Positionen werden
vom Schlitten angefahren, der sich tiber
die Hublange bewegt.

e Antrieb durch AC-Servomotor und
Kugelgewindetrieb mit einer hohen
Wiederholgenauigkeit
(+/-0,05mm bzw. +/-0,02mm).

e Auch die Verwendung als vertikale
Achse ist méglich (Bremse optional).

¢ Eine Abdeckung aus rostfreiem Stahl
schlieBt den Spalt der Schlittenbahn
und schiitzt das Innere des Gehauses
vor Staub.

e Durch Integration der Linearfiihrung in
den Grundrahmen des Gehauses ist
hohe Steifigkeit gewéhrleistet.

e Der DS-SA-Antrieb ist in drei Baubrei-
ten (68mm, 52mm oder 40mm) erhéalt-
lich, die alle zu flexibel platzsparenden
Systemen kombiniert werden kénnen.

Schlitten- flexible Spaltabdeckung

Kugelumlauf
Spindel
kugelumlaufgefihrte
Grundrahmen Linearfuhrung
mit integrierter
Fuhrung Kugelumlauf
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SA6H (Hochgeschwindigkeitsaufiihrung)

Hub 50mm |100mm|150mm|200mm|250mm|300mm|350mm400mm{450mm|500mm|550mm|600mm
Gewicht des Modells 1,3kg | 1,5kg | 1,7kg | 1,9kg | 2,1kg | 2,3kg | 2,5kg | 2,7kg | 2,9kg | 3,1kg | 3,3kg | 3,5kg
Geschwindigkeit 800mm/sec 760mm/sec| 640mm/sec | 540mmisec
Wiederholgenauigkeit +/-0,05mm
wirksame Langskraft 24,2N

Zuladung horizontale Anordnung: 6kg vertikale Anordnung: 1,5kg (bei Beschleunigung 0,3g)
Motor AC-Servomotor 30W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 10mm, Steigung 12mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,1mm
Linearfihrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt
Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (ABNO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma 8,9Nm, Mb 12,7Nm, Mc 18,6Nm

zulassige Auskragung

fur Ma: max. 220mm  fur Mb, Mc: max. 220mm

SA6M (Ausfiihrung fiir

mittlere Geschwindigkeit)

Hub 50mm |100mm|150mm|200mm|250mm|300mm|350mm|400mm|450mm|500mm|550mm|600mm
Gewicht des Modells 1,3kg | 1,5kg | 1,7kg | 1,9kg | 2,1kg | 2,3kg | 2,5kg | 2,7kg | 2,9kg | 3,1kg | 3,3kg | 3,5kg
Geschwindigkeit 400mm/sec 380mmisec| 320mmisec| 270mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 48,4N

Zuladung horizontale Anordnung: 12kg vertikale Anordnung: 3kg (bei Beschleunigung 0,3g)
Motor AC-Servomotor 30W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 10mm, Steigung 6mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,21mm
Linearfuhrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt
Grundrahmen stranggeprefRtes Aluminium (A6NO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma 8,9Nm , Mb 12,7Nm, Mc 18,6Nm

zuléssige Auskragung

fur Ma: max. 220mm fir Mb, Mc: max. 220mm

SAG6L (Ausfiihrung fiir niedrige Geschwindigkeit und hohe Langskraft)

Hub 50mm |100mm|150mm|200mm|250mm|300mm|350mm400mm{450mm|500mm|550mm|600mm
Gewicht des Modells 1,3kg | 1,5kg | 1,7kg | 1,9kg | 2,1kg | 2,3kg | 2,5kg | 2,7kg | 2,9kg | 3,1kg | 3,3kg | 3,5kg
Geschwindigkeit 200mm/sec 190mmisec| 160mm/sec | 135mmisec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 96,8N
Zuladung horizontale Anordnung: 12kg vertikale Anordnung: 6kg (bei Beschleunigung 0,29)
Motor AC-Servomotor 30W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 10mm, Steigung 3mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,1mm
Linearfiihrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt
Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (ABNO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma 8,9Nm , Mb 12,7Nm, Mc 18,6Nm
zuléssige Auskragung fir Ma: max. 220mm  fiir Mb, Mc: max. 220mm
o] o 40 Moment Ma, Mc
o] o Standardposition fur Versatz




SA6 Abmessungen (SA6H, SA6M, SA6L)
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4x M, 9 tief, 32 2 x 05H10, 9 tief .
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L
15 A 755
14 Hub 115 19
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‘ ‘ 56 85 B E x 100° 85
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D x MS, 9 tiet c 100 3 x 04H10, 5 tief
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
L 288,5 | 338,5 | 388,5 | 438,5 | 488,5 | 538,5 | 588,5 | 638,5 | 688,5 | 738,5 | 788,5 | 838,5
A 198 248 298 348 398 448 498 548 598 648 698 748
B 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31 81 31
(¢} 81 131 181 231 281 331 381 431 481 531 581 631
D 6 8 8 10 10 12 12 14 14 16 16 18
E 1 2 2 3 3 4 4 5 5 6 6 7
SA6 mit Bremse Abmessungen (SA6H, SA6M, SAGL)
R: Kabelausgang rechts
1t 7@%
E: Kabelausgang gerade / 76}
\
i
r DS Seitenverkleidung
L: Kabelausgang links
5,1
,7#:&:1_;&:5:} 18, 415 14
‘
@ @@ ==
v 3 .
@ S &
QT ‘
e - ECE
55
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SA5H (Hochgeschwindigkeitsaufiihrung)

Hub 50mm | 100mm | 150mm | 200mm | 250mm | 300mm | 350mm | 400mm | 450mm | 500mm
Gewicht des Modells 1,2kg 1,3kg 1,4kg 1,5kg 1,6kg 1,7kg 1.8kg 1,9kg 2,0kg 2,1kg
Geschwindigkeit 1~ 800mm/sec 760mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,05mm
wirksame Langskraft 16,7N
Zuladung horizontale Anordnung: 4kg vertikale Anordnung: 1kg (bei Beschleunigung 0,3g)
Motor AC-Servomotor 30W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 10mm, Steigung 12mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,1mm
Linearfihrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt
Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (ABNO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma 4,9Nm, Mb 6,8Nm, Mc 11,7Nm Mc 7,8Nm
zuléssige Auskragung fir Ma: max. 150mm  fiir Mb, Mc: max. 150mm
SA5M (Ausfiihrung fiir mittlere Geschwindigkeit)
Hub 50mm | 100mm | 150mm | 200mm | 250mm | 300mm | 350mm | 400mm | 450mm | 500mm
Gewicht des Modells 1,2kg 1,3kg 1,4kg 1,5kg 1,6kg 1,7kg 1,8kg 1,9kg 2,0kg 2,1kg
Geschwindigkeit 1~ 400mm/sec 380mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 33,3
Zuladung horizontale Anordnung: 8kg vertikale Anordnung: 2kg (bei Beschleunigung 0,3g)
Motor AC-Servomotor 20W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 10mm, Steigung 6mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,2mm
Linearfuhrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt
Grundrahmen stranggeprefRtes Aluminium (A6NO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma 4,9Nm , Mb 6,8Nm, Mc 11,7Nm ‘ Mc 7,8Nm
zulassige Auskragung fir Ma: max. 150mm  fiir Mb, Mc: max. 150mm
SAS5L (Ausfiihrung fiir niedrige Geschwindigkeit und hohe Langskraft)
Hub 50mm | 100mm | 150mm | 200mm | 250mm | 300mm | 350mm | 400mm | 450mm | 500mm
Gewicht des Modells 1,2kg 1,3kg 1,4kg 1,5kg 1,6kg 1,7kg 1,8kg 1,9kg 2,0kg 2,1kg
Geschwindigkeit 1~ 200mm/sec 190mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 65,7N
Zuladung horizontale Anordnung: 8kg vertikale Anordnung: 4kg (bei Beschleunigung 0,2g)
Motor AC-Servomotor 30W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 10mm, Steigung 3mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,1mm
Linearfiihrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt
Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (ABNO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma 4,9Nm, Mb 6,8Nm, Mc 11,7Nm Mc 7,8Nm
zuléssige Auskragung fir Ma: max. 150mm  fiir Mb, Mc: max. 150mm
o] o 39 Moment Ma, Mc
o] o Standardposition fur Versatz




SA5 Abmessungen (SA5H, SA5M, SA5L)

15,5 9 155
B
o 11 1 ! 3
: &
Fachesnlasng ob 45t sl %J 2 04110, 9 tef "
L
15 A 605
14 Hub 94 14
| Y —— S — - fams uam
SIEI A
Bl @
. .
50
52
‘ [¢] D x 100" ‘ 50
/[ S - - - - : @g
4l &
M AN
\\ /‘#4‘ -+ * + /
Ex M4, 7 tief F X 04H10, 5 tief
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
L 247,5 | 297,5 | 347,5 | 397,5 | 447,5 | 497,5 | 547,5 | 597,5 | 647,5 | 697,5
A 172 222 272 322 372 422 472 522 572 622
B 142 192 242 292 342 392 442 492 542 592
C 92 42 92 42 92 42 92 42 92 42
D 1 1 2 3 3 4 4 5
E 4 4 6 8 8 10 10 12
F 2 2 2 2 2 2 2 2
SA5 mit Bremse Abmessungen (SA5H, SA5M, SA5L)
R: Kabelausgang rechts
= B
E: Kabelausgang gerade / <$>
LN
3 DS Seitenverkleidung
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L: Kabelausgang links
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SA4H (Hochgeschwindigkeitsaufiihrung)

DS

Dynamic-Serie

Hub

50mm

100mm

150mm

200mm

250mm

300mm

Gewicht des Modells

0,6kg

0,7kg

0,8kg

0,9kg

1,0kg

1,1kg

Geschwindigkeit 1~ 665mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,05mm
wirksame Langskraft 19,6N

Zuladung horizontale Anordnung: 4kg vertikale Anordnung: 1kg (bei Beschleunigung 0,3g)
Motor AC-Servomotor 20W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 8mm, Steigung 10mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,1mm
Linearfihrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt
Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (ABNO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma: 2,7Nm Mb: 3,9Nm Mc: 6,8Nm

zulassige Auskragung

fur Ma: max. 120mm  fur Mb, Mc: max. 120mm

SA4M (Ausfiihrung fiir mittlere Geschwindigkeit)

Hub

50mm

100mm

150mm

200mm

250mm

300mm

Gewicht des Modells

0,6kg

0,7kg

0,8kg

0,9g

1,0kg

1,1kg

Geschwindigkeit 1~ 330mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 39,2N

Zuladung horizontale Anordnung: 5kg vertikale Anordnung: 2,5kg (bei Beschleunigung 0,3g)
Motor AC-Servomotor 20W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 8mm, Steigung 5mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,1mm
Linearfuhrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt
Grundrahmen stranggeprefRtes Aluminium (A6NO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma: 2,7Nm Mb: 3,9Nm Mc: 6,8Nm

zuléssige Auskragung

fur Ma: max. 120mm fir Mb, Mc: max. 120mm

SA4L (Ausfiihrung fiir niedrige Geschwindigkeit und hohe Langskraft)

Hub 50mm 100mm 150mm 200mm 250mm 300mm
Gewicht des Modells 0,6kg 0,7kg 0,8kg 0,9kg 1,0kg 1,1kg
Geschwindigkeit 1~ 165mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 78,4N

Zuladung horizontale Anordnung: 5kg vertikale Anordnung: 4,5kg (bei Beschleunigung 0,2g)
Motor AC-Servomotor 20W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 8mm, Steigung 2,5mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,21mm
Linearfiihrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt
Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (ABNO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma: 2,7Nm Mb: 3,9Nm Mc: 6,8Nm

zulassige Auskragung

fur Ma: max. 120mm  fur Mb, Mc: max. 120mm

Moment Ma, Mc
Standardposition fur Versatz

11



SA4 Abmessungen (SA4H, SA4M, SA4L)

4 x 3,8,
4 x M3, 7 tief 351

2 x 03H10, 6 tief

16, A 80,5
A 13 Hub 70 13
Referenzpunkt
Home)
o Trh _
—
»tﬁLH L ) ( ! ) \‘;/ \ .
; S|y & | @] FE B 8 & | &

50 o

Unterseite e

03H10 Flachsenkung,
5 tief (zur Montage)

.
Lk
|
Evg
yi
| &%

E x M3, 5 tief (zur Montage)

Hub 50 100 150 200 250 300

L 242,5 | 292,56 | 342,5 | 392,56 | 442,5 | 492,5
A 146 196 246 296 346 396
B 122 172 222 272 322 372
C 72 22 72 22 72 22
D 1 1

E 2 4 4

F 1 2 2

SA4 mit Bremse Abmessungen (SA4H, SA4M, SA4L)

51

R: Kabelausgang rechts

&

t
=i D
E: Kabelausgang gerade
£ Kabelausgang gerede —H—1 Dl
L: Kabelausgang links N
DS Seitenverkleidung
13,3 40 13,3 13,3 44 13

53.5
145

[7any
N4
@
315
38

il
A

3,5

12



DS

Dynamic-Serie

S -A
Arm-Ausfiihrung

¢ Der DS-Arm-Antrieb kann mit seinem aus
dem Gehause ausfahrbaren Arm Teile,
Objekte, Werkzeuge oder andere Nutzla-
sten an definierte Punkte positionieren.

Arm mit integrierter
FlUhrung kugelumlaufgelagerte

. Linearflihrung
e Antrieb durch AC-Servomotor und unter-

setztem Kugelgewindetrieb mit einer
hohen Wiederholgenauigkeit (+/-0,02mm). |

Aluminium-

‘/ verkleidung
i

¢ Eine serienmaBige magnetische Bremse
sichert den ausgefahrenen Arm in der
jeweiligen Position - auch bei Stromaus-
fall; damit ist horizontaler wie vertikaler
Einsatz mdglich (fur horizontalen Einsatz

siehe Hinweise S.12 unten). # e aTh,

* Der DS-A-Antrieb ist in drei Baubreiten Grundrahmen aus Kugelumlauf-Spindel
(56mm, 52mm oder 40mm) erhéltlich, die L
im DS System flexibel zu platzsparenden
Systemen kombiniert werden kénnen.
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A6M (Ausfiihrung fiir mittlere Geschwindigkeit)

Hub 50mm 100mm 150mm 200mm
Gewicht des Modells 3,0kg 3,3kg 3,6kg 3,9kg
Geschwindigkeit 400mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 48,4N

Zuladung vertikale Anordnung: 3kg (bei Beschleunigung 0,2g)
Motor AC-Servomotor 30W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 10mm, Steigung 12mm, gerolites Gewinde C10, Spiel max. 0,2mm

Linearfiihrung

nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefthrt

Grundrahmen stranggepreftes Aluminium (A6NO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma: 8,INm Mb: 10,0Nm Mc: 6,5Nm
Bremse

magnetische Bremse (geltst bei Strom)

A6L (Ausfiihrung fiir niedrige Geschwindigkeit und hohe Langskraft)

Hub 50mm 100mm 150mm 200mm
Gewicht des Modells 3,0kg 3,3kg 3,6kg 3,9kg
Geschwindigkeit 200mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 96,8N

Zuladung vertikale Anordnung: 6kg (bei Beschleunigung 0,2g)
Motor AC-Servomotor 30W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 10mm, Steigung 6mm, gerolltes Gewinde C10, Spiel max. 0,21mm

Linearfihrung

nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt

Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (A6NO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma: 8,1Nm Mb: 10,0Nm Mc: 6,5Nm
Bremse magnetische Bremse (geldst bei Strom)

Ma

Der Angriffspunkt des Momentes Ma liegt um A=20mm
vom Gehauseende entfernt innerhalb des Geh&auses.
Also: P x B < 8,1Nm.

L&ngskraft

o

Lassen Sie bei horizontaler Anordnung nur die Langskrafte
des Antriebs auf den Arm wirken.




S-Ausfiihrung

Abmessungen (A6M, A6L)

DS

Dynamic-Serie

Hub L
3,3 | mitAQ3 3 130 BxC D
ME/RSE_ Referenzpunkt N ME_
(Home)
e A 7
W™
= | !
5|10 4 x M4, 6 tief E x 06, 99, 5 Flachsenkung,
= * 7 tief
38 A 46
70 Werkstlckmontagebereich
0
| 1 g
H ]
NI
°18= © ©
L 5
——O) j =
e ° E \ i
75,5
29,5
:}@%
kel
Teilschnitt von Montagebohrung
Hub *50 100 150 200
L - 350 400 450
A - 266 316 366
BxC® _ 1x50 | 2x50 | 2x50 *Hinweis: Fur Hublange 50mm nur R- und L-Ausfiihrungen erhaltlich.
D - 86 86 136
E - 4 6 6
R (L)-Ausfiihrung Abmessungen (A6M, A6L)
75,5
E x 06, 09, 5 Flachsenkung, 7 tief
5,10 4 x M4, 6 tief 5
2
—— 825 3
cx . $ f & o j &
g SE Referenzpunkt SE
33\ y/mit AQ 3 {Home) Vs 130 BxC" D
Hub L
38 A 46
70 Werkstiickmontagebereich
L L lg_ —
C S
55
G © ©
© i
09,5
~
Lty
La_e_j
Teilschnitt von Montagebohrung
Hub 50 100 150 200
L 300 350 400 450
A 216 266 316 366
BxC” | 1x30 | 1x50 | 2x50 | 2x50
D 56 86 86 136
E 4 4 6 6
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A5M (Ausfiihrung fiir mittlere Geschwindigkeit)

Hub

*50mm 100mm 150mm 200mm

Gewicht des Modells

2,2kg 2,4kg 2,6kg 2,8kg

Geschwindigkeit 1 ~ 400mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 33,3N

Zuladung

vertikale Anordnung: 2kg (bei Beschleunigung 0,2g)

Motor

AC-Servomotor 20W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)

Kugelgewindetrieb

@ 10mm, Steigung 12mm

Linearfihrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefthrt
Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (A6NO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma: 4,5Nm Mb: 54Nm Mc: 4,2ANm
Bremse magnetische Bremse (geldst bei Strom)

A5L (Ausfiihrung fiir niedrige Geschwindigkeit und hohe Langskraft)

Hub

*50mm 100mm 150mm 200mm

Gewicht des Modells

2,2kg 2,4kg 2,6kg 2,8kg

Geschwindigkeit 1 ~ 200mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 65,7N

Zuladung vertikale Anordnung: 4kg (bei Beschleunigung 0,2g)
Motor AC-Servomotor 20W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 10mm, Steigung 6mm

Linearfihrung

nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt

Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (A6NO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma: 4,5Nm Mb: 54Nm Mc: 4,1Nm
Bremse magnetische Bremse (geldst bei Strom)
*Die Hublange 50mm ist nicht bei Standard-Anordnung des Motors
(S-Ausfuhrung) sondern nur bei L- bzw. R-Ausfiihrung erhaltlich.
Ma

Der Angriffspunkt des Momentes Ma liegt um A=20mm
vom Gehauseende entfernt innerhalb des Gehauses.
Also: P x B <4,5Nm.

Langskraft I?*
————————————

Lassen Sie bei horizontaler Anordnung nur die Langskrafte
des Antriebs auf den Arm wirken.
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DS

Dynamic-Serie
S-Ausfiihrung Abmessungen (A5M, A5L)
Referenzpunkt
(Home) Hub L
110 BXC D
E x Bohrung 04,5;
5 10 50 Flachsenkung 28,
4,5 tief (zur Montage) _
ee + | I T
= N o ‘ “r O - /D
4 x M4, 5 tief .
38 A 46
o e © ®
O, J—
o o °
60
Hub 100 150 200
L 330 380 430
A 246 296 346
BxC | 1x50 | 2x50 | 2x50
D 86 86 136
E 4 6 6
R (L)-Ausfiihrung Abmessungen (A5M, A5L)
Referenzpunkt
(Home) Hub L
60
E x Bohrung 04, o [
10 50 Flachsenkung 08, 0
4,5 tief (zur Montage) —] .
4 4 A |
e & ‘ RS < o —
= ) & ‘ <o b 8
110 BXC - D
4 x M4, 5 tief
38 A 46
] i [
f !
@l o |
o ® ® !
o © \
o8
Hub | *50 100 | 150 | 200 ¢ ﬂq
L 280 330 380 430 /%(/ %
A 196 246 296 346 3 04,5
BxC 1x30 1x50 | 2x50 | 2x50 Teilschnitt an Montagebohrung
D 56 86 86 136 *Hinweis: Fur Hublange 50mm nur R- und L-Ausfiihrungen erhaltlich.
E 4 6 6

17
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A4M (Ausfiihrung fiir mittlere Geschwindigkeit)

Hub 50mm 100mm 150mm 200mm
Gewicht des Modells 1,7kg 1,8kg 2,0kg 2,1kg
Geschwindigkeit 1 ~ 330mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 39,2N
Zuladung vertikale Anordnung: 2,5kg (bei Beschleunigung 0,2g)
Motor AC-Servomotor 20W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 8mm, Steigung 10mm
Linearfihrung nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefthrt
Grundrahmen stranggepreftes Aluminium (A6NO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma: 2,7Nm Mb: 3,ANm Mc: 2,9Nm
Bremse

magnetische Bremse (geltst bei Strom)

A4L (Ausfiihrung fiir niedrige Geschwindigkeit und hohe Langskraft)

Hub 50mm 100mm 150mm 200mm
Gewicht des Modells 1,7kg 1,8kg 2,0kg 2,1kg
Geschwindigkeit 1~ 165mm/sec
Wiederholgenauigkeit +/-0,02mm
wirksame Langskraft 78,4N
Zuladung vertikale Anordnung: 4,5kg (bei Beschleunigung 0,29)
Motor AC-Servomotor 20W (mit optischem Drehgeber auf der Spindel montiert)
Kugelgewindetrieb @ 8mm, Steigung 5mm

Lineafiihrung

nach DS-Konzept in Grundrahmen integriert, Kugelumlauf gefuhrt

Grundrahmen stranggepref3tes Aluminium (A6NO1S-T5), hell eloxiert
Moment Ma: 2,7Nm Mb: 3,ANm Mc: 2,9Nm
Bremse magnetische Bremse (geldst bei Strom)
Ma

Der Angriffspunkt des Momentes Ma liegt um A=16mm
vom Gehauseende entfernt innerhalb des Gehauses.
Also: Px B < 2,7Nm.

Langskraft

e

Lassen Sie bei horizontaler Anordnung nur die Langskréafte
des Antriebs auf den Arm wirken.




DS

Dynamic-Serie
S-Ausfiihrung Abmessungen (A4M, A4L)
Referenzpunkt
(Home) Hub -
90 BXC D
E x Bohrung 03,6; Flachsenkung 26,5
5 10 38 3,3 tief (zur Montage)
I /
——— ' 4
e — e & & pa— w
K* i Eﬁ Fo J;w a{» 4;» L JB
4 x M4, 5 tief
52 35 A 30 46
//T:%\ ST T
A 1 i | © ! | & | |
| | i i i i i
: W) ! ! ! —_— w
e) Hub | 50 | 100 | 150 | 200 . :ﬁj
o o L | 255 | 305 | 355 | 405 @
| A | 144 | 194 | 244 | 204 L J
BxC 1x19 | 1x50 | 2x50 | 2x50 .
D 35 54 54 | 104
E 4 4 6 6

R (L)-Ausfiihrung Abmessungen (A4M, A4L)

60

5 10 38 .
2 |
9
| | — e
err— ' 4 & 4 >
EcS=CS— 5 - < —2r
- . o ol 2 =
< © «~
o o5& } . N
o s \ ¥ °
! E x Bohrung 3,6;Flachsenkung 06,5
3,3 tief (zur Montage)
4 x M4, 5 tief
90 BXC D
Hub L
Referenzpunkt
(Home)
35 A 30 46
- I
—
© [(( | SN [ W
| @ ' [
o L \
Pw 4 b | © f f © | |
@
@) @] | | i i ! : : i i
\ EaaRaip ‘ ‘ — TN
06,5
o Hub 50 100 150 200

L 255 305 355 405

L A | 144 | 194 | 244 | 204
Teilschnitt an Montagebohrung BxC | 1x19 | 1x50 | 2x50 | 2x50
D 35 54 54 104




DS-System

Kombinierte DS-Achsen

X-1  -400

(X-1~4) Hublange

einachsige
Linearantriebe

XY System
(freitragende Y-Achse

XY-Tisch
(Ende der Y-Achse)
unterstitzt)

20

 DS-

¢ Sie kdnnen kostengtinstige und vielseitige zwei-
achsige Systeme aus einfachen DS-Antrieben
zusammensetzen

e Mit Hilfe einer SPS kdnnen Uber Ein-/Ausgange
zwei Steuerungen fur Punkt-zu-Punkt-Bewegun-
gen benutzt werden.

e Wir bieten lhnen aus unserem Baukasten 10
fertige Syteme an.

X-Achse

XY-1 -300-100

(XY-1~4) Hublénge Hublange

X-Achse Y-Achse

XY-T2 -600-200

(XY-T~T2) Hublange Hublange

X-Achse Y-Achse



DS (Aluminium Grundrahmen) Systemiibersicht DS

Dynamic-Serie

Modell Antriebstypen

—n— DS-SA5 [1-50~400
—ﬂ— DS-SA5 -50~400
—"— DS-SA6 [1-50~600
—"— DS-5A6 -50~600

ginachsige Linearantriebe

X Achse: DS-SA5 [1-50~400
Y Achse: DS-SA4 [1-50~100
X Achse: DS-SA5 [0-50~400
Y Achse: DS-SA4 [1-50~100
X Achse: DS-SA6 [1-50~600
Y Achse: DS-SA5[1-50~150
X Achse: DS-SA6 [1-50~600
Y Achse: DS-SA5[1-50~150

X Achse: DS-SA5 [1-50~400
Y Achse: DS-SA4 [1-50~150
X Achse: DS-SA6 [1-50~600
Y Achse: DS-SA5 [0-50~200
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DS Einachsiges System

X-1

Maximale Zuladung des Schilittens (kg)

Hub
Antriebe 50 100 150 200 250 300 350 400
DS-SA5H 3 3 3 3 3 3 2 2
DS-SA5M 7 7 7 7 7 7 6 6
DS-SA5L 7 7 7 7 7 7 6 6
Hinweis: Werte gelten fiir Beschleunigung von 0,3g (0,2g fir SA5L).
Die Bedingungen andern sich, wenn die Zuladung mit
raumlichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.
Lieferumfang
Kabelkette 1 Satz
Schiene fiir Kabelkette 1 Satz
Schlittenaufsatz 1
Befestigung flr Kabelkette 1

Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefligt.
(Nicht enthalten sind Schrauben zur Befestigung der Schiene fir die Kabelkette.)

X-1 Abmessungen

6 x Bohrung e6mm
Kegelsenkung fiir M5

102

C 50 75,5
17 13 13 62,5
13 12,5
& — ES :@1:\ ?abmo, 250, 350
- & :L + [&] &
o e
E] = o ot e
/ B
DS-SAS*-***
(75) A 106,5
29 Hub 94 14, 60,5 28 78,5
o
/s
[ [ [
NN o——o
T L =
20
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400
A 2475 | 297,5 | 347,5 | 397,5 | 447,5 | 497,5 | 547,5 | 597,5
B 218 218 318 318 418 418 518 518
C 142 142 242 242 342 342 442 442




DS Einachsiges System DS

Dynamic-Serie

X-2

Maximale Zuladung des Schlittens (kg)

Hub
Antriebe 50 100 150 200 250 300 350 400
DS-SA5H 2 2 2 2 2 2 1,5 1,5
DS-SA5M 6 6 6 6 6 6 5 5
DS-SASL 6 6 6 6 6 6 5 5
Hinweis: Werte gelten fuir Beschleunigung von 0,3g (0,2g fuir SA5L).
Die Bedingungen andern sich, wenn die Zuladung mit
raumlichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.
Lieferumfang
Kabelkette 1 Satz
Schlittenaufsatz 1
Befestigung fiir Kabelkette 2
Montagewinkel 1 Satz

Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefigt.

X-2 Abmessungen

20, 20 Hub + 72 20 65,5
e
& 4 &
3| ®
i ‘ 2
K e
[© 4 © 2 3
- ]
[ =
29 Hub 94 14| 605 ®
Hub +197,5

115
105,3

138
156,3

52

o N '
40 DS-SA5*-% %% 40




DS Einachsiges System

X-3

Maximale Zuladung des Schilittens (kg)

Hub
Antriebe 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
DS-SA6H 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5
DS-SA6M 11 11 11 11 11 11 11 11 11 11 11 11
DS-SA6L 11 11 11 11 11 11 11 11 11 11 11 11
Hinweis: Werte gelten flr Beschleunigung von 0,3g (0,2g fur SA6L).
Die Bedingungen @ndern sich, wenn die Zuladung mit rdum-
lichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.
Lieferumfang
Kabelkette 1 Satz
Schiene fur Kabelkette 1 Satz
Schlittenaufsatz 1
1

Befestigung flr Kabelkette

Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefligt.
(Nicht enthalten sind Schrauben zur Befestigung der Schiene fir die Kabelkette.)

X-3 Abmessungen

6 x Bohrung 06, D
235 K M5 c 50 84
10,5 13 13 71
13 21 Hub
° 50, 150, 250
. - _ L 350, 450, 550
R é 3 ‘j =1 @] @
8 - Befestigung der Kabelkette: )
—E __J + e @ e
I ﬁ ® ® ¢ 4 Motorseite
o E———————
! e e ] =
/ 2 70 50, 150 10(?, 200
250, 350 300, 400
B 450, 550 500, 600
Detail D
DS-SABx-% %%
(55) A 110.5
29 Hub 115 19 755 30 80,5
o =4
/ |
( J o S A 8
[© [oN W e-+—eo 2
= o W e
o
Hub 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
A 288,5 | 338,5 | 388,56 | 438,5 | 488,5 | 538,5 | 588,5 | 638,5 | 688,56 | 738,5 | 788,5 | 838,5
B 257 257 357 357 457 457 557 557 657 657 757 757
(¢} 181 181 281 281 381 381 481 481 581 581 681 681
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DS Einachsiges System

DS

Dynamic Series

Maximale Zuladung des Schlittens (kg)
Hub
Antriebe 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
DS-SA6H 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4
DS-SA6M 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10
DS-SA6L 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10
Hinweis: Werte gelten fur Beschleunigung von 0,3g (0,29 flir SA6L).
Die Bedingungen andern sich, wenn die Zuladung mit rdum-
) lichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.
Lieferumfang
Kabelkette 1 Satz
Schlittenaufsatz 1
Befestigung fiir Kabelkette 1
Montagewinkel 1 Satz *1
Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefiigt.
Hub
X-4
50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 500 550 600
Montagewinkel| 2 2 2 3 3 3 3 3 4 4 4 4

*1 Fir groBere Hublangen benétigt dieses System mehr als 2 Montagewinkel um Durchbiegung und
Torsion zu vermeiden.

X-4 Abmessungen

Anzahl abhangig von der Hublange

2-07

Hub +111

74

10

4

51

29

L

114

63

10

Hub + 238,5

58

40

DS-SA6%-* *x*

40

139

113

26

LT T

109,3

160,3
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DS-XY-System

XY-1

Maximale Zuladung des Schlittens (kg)

Antrieb der Y-Achse DS-SA4H DS-SA4M DS-SA4L
Hub der Y-Achse (mm) 50 100 50 100 50 100
DS-SA5H-50~400 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0
X-Achse| DS-SA5M-50~400 2,5 2,5 3,0 3,0 3,0 3,0
DS-SA5L-50~400 2,5 2,5 3,0 3,0 3,0 3,0

Hinweis:

Werte gelten fir Beschleunigung von 0,3g (0,2g fir SA5L).
Die Bedingungen andern sich, wenn die Zuladung mit rdum-
lichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.

Lieferumfang
Kabelkette 1 Satz
XY-Verbindung 1
Schiene fiir Kabelkette 1 Satz
Montageprofil (inklusive Befestigungsschrauben) 1 Satz
Befestigung flr Kabelkette 1
Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefligt.
XY-1 Abmessungen
X Hub + 76 ) 121,5 g(owgo. 250, 350
| —
% P ﬁ —-
5 7 &
@ N
o 1 @77777777%i,~ ConmimmR{o
¥ {8 i o =
DS-SA5*- gl 59‘ / J}’
2x03H10,6 .I\el i % E
4 x M3, 7 tief ! ]::
DS-SA4x-% %%
(75) X Hub +197,5 Y Hub +192,5
29 X Hub 94 74,5 29 Y Hub 70 93,5
- | —————— g
= (& — N
\ \ o—r—o 3 :
N ° e M |

30

X Hub + 62

30

30

120

26




DS

Dynamic-Serie

XY-2

Maximale Zuladung des Schlittens (kg)

Antrieb der Y-Achse DS-SA4H DS-SA4M DS-SA4L

Hub der Y-Achse (mm) 50 100 50 100 50 100

DS-SA5H-50~400 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0

X-Achse| DS-SA5M-50~400 2,0 2,0 2,5 2,5 2,5 2,5

DS-SA5L-50~400 2,0 2,0 2,5 2,5 2,5 2,5

Hinweis: Werte gelten flir Beschleunigung von 0,3g (0,29 flir SA5L).
Die Bedingungen andern sich, wenn die Zuladung mit
raumlichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.

Lieferumfang

Kabelkette 1 Satz
XY-Verbindung 1
Schiene fur Kabelkette 1 Satz
Montage profil (inklusive Befestigungsschrauben) 1 Satz
Befestigung fuir Kabelkette 1

Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefugt.

XY-2 Abmessungen

X Hub + 47 X Hub
st 40 595 50, 150, 250, 350
%I:‘ j’: + E,@_‘ g
= 2 2
i P
o e e ol
o e ————— - - — =R
& 14 9
<
¢
DS-SAG*-k %k == 2
H
>
N o
3
H
>
DS-SA4%-%x*
— o
- 8
__(40) X Hub + 197.5 Y Hub + 105 87,5
29 X Hub 94 74,5 42
] 4& ]
pE———— N T —
- T - -- = e E% - ——1H * -
e i 2 (] " ! o
/ o 4 P A gl =
i\ ! | — 4-M3, 7 tief ol 8
\ ® o] , o—r—e 3 ®
N — - 2-03H10, 6 tief 1=
=
°
3
15 30 X Hub + 62 30 | 605 3 120 3




DS-XY-System

XY-3

Maximale Zuladung des Schlittens (kg)

Antrieb der Y-Achse DS-SA5H DS-SA5M DS-SA5L
Hub der Y-Achse (mm) 50 100 150 50 100 150 50 100 150
DS-SA6H 3,0 3,0 2,5 3,0 3,0 2,5 3,0 3,0 2,5
X-Achse DS-SA6M 3,5 3,5 3,5 5,0 5,0 5,0 5,0 5,0 5,0
DS-SA6L 3,5 3,5 3,5 5,0 5,0 5,0 5,0 5,0 5,0
Hinweis: Werte gelten fuir Beschleunigung von 0,3g (0,29 fur S6AL).
Die Bedingungen &ndern sich, wenn die Zuladung mit
raumlichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.
Lieferumfang
Kabelkette 1 Satz
XY-Verbindung 1
Schiene fiir Kabelkette 1 Satz
Montageprofil (inklusive Befestigungsschrauben) 1 Satz
Befestigung flr Kabelkette 1
Montagewinkel 1 Satz ™1

Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefugt.

Hub

XY-3

50 100

150

200

250

30

0

350

400 | 450

500

550

600

Montagewinkel| 2 2

2

3

3

3

3

4

3

4

4

4

*1 Fir grofRere Hubldngen bendtigt dieses System mehr als 2 Montagewinkel um Durchbiegung und

Torsion zu vermeiden.

XY-3 Abmessungen

X Hub
50, 150, 250

X Hub + 86,5 152 350, 450, 550
}%I:‘ [ ) ‘j —L1 i
S | F 4] 8
T = T £
b | [ ¢ | » L
g 7!1 77777777777“77# %77 .E - N
Sl AHE) =
; |
o] B
DS-SAB*-* % % @] = W
2 x 04H10, 9 tief |
°
4 x M4, 9 tief ‘ 26 e
H +
2
S
‘ I
>
DS-SASx-x %% ‘
GJIZ@
52
L (55) X Hub +238,5
29 X Hub
P 3 B
/',/ ‘f/z d
I N ]
N [ \
\ [i
[, [— , =
y N
N
85 |[30 X Hub + 101 \ 30| 69

Anzahl abhéngig von der Hublange

Befestigung der Kabelkette:

X Hub
50, 150, 250
350, 450, 550

Schiene fiir
Kabelkette

— Motorseite

[
(W2 {
X Hub
100, 200, 300
400, 500, 600

Y Hub +197,5

Detail A

%

Detail B

29,

Y Hub

Il 94 Il

10

| B

/50

53

113

30
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DS-XY-System

XY-4

Maximale Zuladung des Schlittens (kg)

DS

Dynamic-Serie

Antrieb der Y-Achse DS-SA5H DS-SA5M DS-SA5L
Hub der Y-Achse (mm) 50 100 150 50 100 150 50 100 150
DS-SA6H 3,0 3,0 2,5 3,0 3,0 2,5 3,0 3,0 2,5
X-Achse DS-SA6M 3,0 3,0 3,0 4,5 4,5 4,5 4,5 45 45
DS-SA6L 3,0 3,0 3,0 4,5 4,5 4,5 4,5 4,5 4,5
Hinweis: Werte gelten fiir Beschleunigung von 0,3g (0,2g fiir SA6L).
Die Bedingungen &ndern sich, wenn die Zuladung mit
. raumlichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.
Lieferumfang
Kabelkette 1 Satz
XY-Verbindung 1
Schiene fur Kabelkette 1 Satz
Montageprofil (inklusive Befestigungsschrauben) 1 Satz
Mittelplatte 1
Befestigung fuir Kabelkette 1
Montagewinkel 1 Satz *1
Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefugt.
XY-4 Hub
50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 450 500 550 600
Montagewinkel| 2 2 2 3 3 3 3 3 4 4 4 4

*1 FUr groRere Hublangen benétigt dieses System mehr als 2 Montagewinkel um Durchbiegung und

Torsion zu vermeiden.

XY-4 Abmessungen

A

XHub +51,5

X Hub
50, 150, 250
350, 450, 550

58

105

[ele

DS-SAB*-x* %

DS-SA5*-% %%

94

Y Hub + 228

Y Hub

X Hub +238,5

Befestigung der Kabelkette

Schiene fiir
Kabelkette

> Motrsete
+ ¢

X

X Hub X Hub
50, 150, 250

350, 450, 550

100, 200, 300
400, 500, 600

Detail A

=

4

Detail B

Y Hub + 130 80,5

X Hub 115

94,5

—

@
3

64
52

26

,,7

Ml

il

| Tl

30

X Hub + 101

69

Anzahl abhangig von der

Hublange

17

4 x M4, tief 9

2x 04H10, tief 9 |

91

53

30

29



DS-XY-Tisch

XY-T

Maximale Zuladung des Schilittens (kg)

Antrieb der Y-Achse DS-SA4H DS-SA4M DS-SA4L
Hub der Y-Achse (mm) 50 100 150 50 100 150 50 100 150
DS-SA5H-50~400 2,0 2,0 1,5 2,0 2,0 1,5 2,0 2,0 1,5
X-Achse| DS-SA5M-50~400 3,0 3,0 3,0 3,5 3,5 3,5 3,5 3,5 3,5
DS-SA5L-50~400 3,0 3,0 3,0 3,5 3,5 3,5 3,5 3,5 3,5

Hinweis 1: Werte gelten fir Beschleunigung von 0,3g (0,2g fur SA5L).
Die Bedingungen andern sich, wenn die Zuladung mit raum-
lichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.

Hinweis 2: Die statische Zuladung des Systems darf 5Kg nicht Uber-
schreiten incl. der Zuladung It. Tabelle. (Bedingung : Die Zula-
dung muB direkt und gradlinig auf dem Schlitten wirken.)

Lieferumfang

Kabelkette 1 Satz
Montageprofil (inklusive Befestigungsschrauben) 1 Satz
Schiene fur Kabelkette 1 Satz
FUhrung der Y-Achse 1 Satz
Befestigung fur Kabelkette 1
XY-Verbindung 1

Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefugt.

XY-T Abmessungen

Hub +76

121,5

X Hub
50, 150, 250, 350

.
3 :[ Kad
& 2 8
‘ B
N & [ [
L2 =5
3@ ;
“‘J—‘lzf i
DS-SA5%-* %% r
2 x 03H10, tief 6 Il
== 8
4x M3, tief 6 il 120 <
I ‘ S
2
| T [ i
> .
DS-SAdx-k ks ‘ %j
{ P Detail B Detail A
=
oo @ EE
X Hub
50, 150, 250, 350
. (75) Hub +197.5
29 X Hub 29 Y Hub +192,5
29, Y Hub )
[ e——0( s —rr - 8
L o .
1 | I
g o S 8
A
15 30 Hub + 62 30| 60,5 Hub + 233
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DS-XY-Tisch

DS

Dynamic-Serie
Maximale Zuladung des Schlittens (kg)
Antrieb der Y-Achse DS-SA5H DS-SA5M DS-SA5L
Hub der Y-Achse (mm) 50 100 150 200 50 100 150 200 50 100 150 200
DS-SAG6H 3,0 3,0 2,5 2,5 3,0 3,0 2,5 2,5 3,0 3,0 2,5 2,5
X-Achse DS-SA6M 4,0 4,0 4,0 4,0 5,5 5,5 5,5 5,5 5,5 5,5 5,5 5,5
DS-SA6L 4,0 4,0 4,0 4,0 55 55 55 55 5,5 55 55 5,5

Hinweis 1: Werte gelten fur Beschleunigung von 0,3g (0,2g fir SA6L).
Die Bedingungen andern sich, wenn die Zuladung mit raum-
lichem Versatz auf dem Schlitten angebracht wird.

Hinweis 2: Die statische Zuladung des Systems darf 8Kg nicht Gber-
schreiten incl. der Zuladung It. Tabelle. (Bedingung : Die Zula-
dung muB direkt und gradlinig auf dem Schlitten wirken.)

Lieferumfang
Kabelkette 1 Satz
Montageprofil (inklusive Befestigungsschrauben) 1 Satz
Schiene fur Kabelkette 1 Satz
FUhrung der Y-Achse 1 Satz
Befestigung fiir Kabelkette 1
XY-Verbindung 1
Schrauben und Muttern zur Befestigung sind beigefugt.
XY-T2 Abmessungen
A 50,120, 250
X Hub + 86,5 152 350, 450, 550
— . — Befestigung der Kabelken‘e: i
5 10 @ SEAE et
o M [t L arT] |
° {_% %L ‘fTh’ ﬂ ?g,b1 50 :‘6'& 200
ol o ! 250, 350 300, 400
DS-SA6x-% %% m] EEIEH L 450, 550 ‘ 500, 600
2 x 04H10, tief 9 - «\» - - peralA
4 x M4, tief 9 ‘T,ﬁ ?
alp & i
an : SSon ¢
X Hub Detail B Detail C
52 885, 46- 280
(65) Hub + 238,5 27 Y Hub +197.,5
29 X Hub 115 94,5 29‘ Y Hub ‘ 94 1 74,5
70
B _ o B ol ! ‘ - .
/l("/ —— CJ /_(»i e 6 : f“i i T T IH\ Fb il
\ [ \ | ~ AT 5 -
W [ — $ é \- & ! \ . 2
* SN AN B
8,5 30 X Hub + 101 30 69 Y Hub + 255
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Anwendung der kombinierten
DS-Achsen

Die Modelle der DS-Baureihe sind als einach-
sige Linearantriebe entwickelt worden, doch
kénnen sie fiir entsprechende Anwen-
dungsfélle auch zu zweiachsigen Kombina-
tionen zusammengesetzt werden.

e Da jede Achse lber eine eigene Steuerung
verfligt, kann Uber eine SPS oder eine ande-
re externe Steuerung ein Punkt-zu-Punkt
Ablauf eines X-Y-Systems realisiert werden.

e Falls die Zuladung aus der Mitte des Y-Schilit-
tens versetzt ist, muB dieser Versatz zur Ein-
haltung der Héchstlast berticksichtigt werden.

¢ Die AnschluBkabel der Linearantriebe sind
nicht hochflexibel ausgeflhrt. Stellen Sie beim
Verlegen der Kabel sicher, daB sie keinen
extremen Biegungen oder Spannungen aus-
gesetzt sind. Wenn sie in Kabelketten ver-
legt werden, dann sorgen Sie fUr ausreichende
Bewegungsfreiheit der Kabel.

Kabelfiihrung (Option)

Optionale Kabelftihrung zum Schlitten der Y-Achse flir den
Anschlufd von Werkzeugen u.a.

Kabelschlauch fiir
Y-Schilitten

Lieferumfang

Kabelschlauch (1m)
Stltzdraht
Kabelschlauch-Halter
Kabelschlauch-Verbinder
Kabelschlauch-Mutter
Schraube M6x20
Sechskant-Mutter M6

ANONONON 2 =

&
e

~
™. L | N Kabelschlauch . L
021,2%016,8
>~ >~
Schraube
6x20

Montage der kombinierten DS-Systeme:

M Profilrahmen (A, C) H Nutenstein (M5)

&

Alle kombinierten Systeme werden
mit 4 Ersatz-Nutensteinen geliefert.

5

> [
30
15

C

%95

&

M5

M Verschrauben

Benutzen Sie eine Schraube, um die
Nutensteine in die T-Nuten der Rah-
menprofile zu setzen.




S-S5-C1

Besonders hohe Verarbeitungsgeschwindigkeit
durch Verwendung einer 32-Bit-RISC-CPU als
Hauptrechner und einer 16 Bit RISC-CPU als
Lageregler.

Verbesserte Sofware mit WINDOWS unterstiit-
zung.

Zwei getrennte Betriebsarten

Positionsmodus — Externe Ansteuerung der
Positionen

Programm-Modus — Steuerung des Ablaufs
durch interne Programme

Durch Verwendung externer Gerate wie SPS kann
der Positionsmodus mit Hilfe von E/A zum Posi-
tionieren verwendet werden.

Im Programm-Modus kann die Belastung der
externen Gerate wie SPS durch den Einsatz fol-
gender Funktionen verringert werden:

Multi Tasking
Gleichzeitige Bearbeitung von bis zu 8 Pro-
grammen flir effektive Steuerung.

Arbeiten mit Variablen

Durch die Verwendung von Variablen kann
ein Programm fiir die Bearbeitung kom-
plexer Funktionen eingesetzt werden.

BCD oder binare Ein/Ausgdnge
fur Prozesskontrolle und Prozessteuerung.

Einfache Positionierung
Einfache (PTP) Bewegungen

Bewegungshalt
auch wahrend des Betriebs moglich.

DS

Dynamic-Serie
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1. Technische Daten

Spannungsversorgung

Gleichstrom 24V +10%

Leistungsaufnahme

Nennleistung 24W (maximal 48W)

Umgebungstemperatur u. -Feuchtigke

it

Temperatur: 0-50°C Feuchtigkeit: max. 95% relative Luftfeuchtigkeit (nicht betauend)

mponenten

Steuerung

DS-S-C1-EU
inklusive Ein-/Aus-
gangskabel,
34-polig geschirmt, 5m

Handprogrammiergerat
auf Wunsch)

DS-S-T1

PC-Software

DS-S-P1

Schutzart frei von agressiven Gasen und hoher Staubbelastung (IP20)
Isolationswiderstand > 10MQ (bei 500V DC)
Storfestigkeit nach DIN EN 50082-2
Gerategewicht 8609
B R Servo-Alarm
" . (Uberstrom am Motor; Uberspannung; Ubertemperatur am Servo-Verstarker)
Uberwachungsfunktionen -
Uberlast-Kontrolle an der Achse
Software-Endschalter
Motor AC-Servomotor (20W)
Steuerungsfunktionen Multi-Tasking-Steuerung durch SEL-Sprache
Speicherkapazitat max. 1000 Programmzeilen (Steps), 500 Positionen
Speichervorrichtung COMS RAM Batteriegepuffert
Programme 32 Programme, Multi-Tasking (mit max. 8 Programmen)
vorbelegte Eingénge: 8 (PRG Nr. 1,2,4,8,10,20)
Eingang / Ausgéange o 1 (START)
(Gleichstrom 24V) freie Eingéinge: 15

vorbelegte Ausgénge:

2 (READY, ALARM)
freie Ausgange: 6

Programmierung

Handprogrammiergerat oder RS232-AnschluB

Kommunikation

RS232C Standard asynchron (max. 19200 Band)

Update-Funktionen

Software-Update (Uber Diskette)

3. Abmessun

Steuerung DS-S-C1

05

s 225

116,5

Inil

—T

DS

Controller

150
/]ﬁ[ﬁﬁ/)

|

1
TEACHING/
RS232 PORT
gy @
OFF @
PORT
[e]
Al Corporation
R2.5|
-y
< i
5
225 225

Handprogrammiergerat
DS-S-T1

125

198




DS

Dynamic-Serie

4. Anschllsse

Handprogrammiergeréat
(optional)

5m

Ve
Controller 1
CODE
O| READY
ALARM
Q) BAT.
BRAKE
NORMA|

@ \_A_ALA_A_A_A_A_A_A_A_A_A_A_A/ l /
(
N PC-Software
] (optional)
©

&

Steuerung

1Al Corporation

SN

5m i

DS-Achse POWER EMG ENABLE
o =) oO Ei]Ei]Ei]Ei]Ei][jj
ENABLE
-——o
o B8 BE|BE ov Not Aus
ogy—— | A—|

i
m perifere Gerate y

2m

|-
{1
LI
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5. Anordnung und Funktion der Bedienelemente

(1) Anordnung der Bedienelemente

%

I aY

( controller
CODE
i i READY - i
3 stelliges Display 8ALARM < LED-Anzeige
Q|BAT.
Schalter zum BRAKE
Losen der Bremse o @:Eiﬁff | A
> @ ::l =y Funktionsschalter
25 polige serielle
Schnittstelle zum
AnschluB3 des Hand-
TEACHING/ programmiergerétes
RS232 PORT bzw. PC
Ein / Aus Schalter flr serielle @
Schnittstelle ON D
@
PORT
( O
( IAl Corporation
C | I 1 I I | J
1
E ki
rdungsklemme =% hd B AnschluB firr digitale Ein-/Ausgénge

on

¥ vz o

AnschluB fiir Versorgungsspannung
und NOT-AUS und ENABLE

]

J1avN3 DNI Jemod

AnschluB fir Achse und
Bremse

Mg e0de N




(2) Funktion der Bedienelemente

DS

Dynamic-Serie

Display-Anzeige

Dreistellige Anzeige, gibt den Status der Steuerung an.

) *READY: zeigt Betriebsbereitschaft der Steuerung an.
LED-Anzeige *ALARM: zeigt Funktionsstérung der Steuerung oder Antriebe an.
eBAT: zeigt zu schwache Batteriespannung an.
RELEASE: Bremse ist gelost (bei ausgeschalteten Servos).
NORMAL: Bremse ist aktiviert (dies ist die normale Stellung).
Schalter zum Ldsen Der Schalter zum Ldsen der Bremse kann wahrend der folgenden
der Bremse Betriebszusténde betatigt werden:
1. Vom Einschalten der Stromversorgung bis zum HOMING-Befehl
(Bereit).
2. Wenn wahrend des Teachens ,Servo OFF* gewahlt wird.
3. Wenn Alarm eintritt.
ON: Das Handprogrammiergerat bzw. PC kénnen benutzt werden. Sind
diese Gerate nicht angeschlossen, wird NOT-AUS ausgel6st.
Schnittstellen-Schalter OFF: Handprogrammiergerat bzw. PC kénnen nicht benutzt werden. Sind
(fir 25-polige serielle diese Geréte nicht angeschlossen, wird der NOT-AUS dadurch tiber-
Schnittstelle) bréickt.
Hinweis:  Stecker fir Handprogrammiergerat bzw. PC nur bei Stellung des
Schnittstellen-Schalters auf OFF anschlieBen oder abziehen!
BAU.R: Schalter zum Andern der Baud-Rate der seriellen Schnittstelle.
COPY: Schalter zum Kopieren von ROM auf FLASH-Speicher.
Funktionsschalter F/R: Schalter zur Wahl zwischen FLASH und ROM.
Hinweis:  Bei Auslieferung werden alle Schalter der Steuerung auf OFF gestellt.
AnschluB fir Handprogrammier- " . "
.. . Anschluf3 fur Hand t oder PC.
gerat bzw. RS232-Schnittstelle NSCAIUE TurHandprogramrmiergerat oder
AnschluB ftir Motor und AnschluB fir Motor und Drehgebersignale.
Drehgeber
Ein-/Ausgéange AnschluB fir perifere Geréte wie z.B. SPS, Schalter, Relais, etc..

Erdungsklemme

AnschluB-Klemme (M3) zur Erdung.

AnschluB fir Versorgsspannung
und EMG (Not-Aus) und
ENABLE

AnschluBklemmen fiir Stromversorgung und NOT-AUS-Schalter.

Die beiden EMG-Klemmen dienen zum AnschluB des NOT-AUS-Schalters.
AnschluBklemmen flir Stromversorgung, Not-Aus und Enable.

Die Kontakte “EMG” (Not-Aus) und “Enable” missen im Betrieb geschlossen sei
Bei Auslieferung sind diese Kontakte gebriickt.

ov
24V

POWER EMG ENABLE

i i |

)

Not Aus
Schalter

A_‘

Hinweis: Dieses Steuergerat ist nicht mit einen Netzschalter ausgestattet.
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6. Ein/Ausgangs Belegung

Programm-Modus

Hinweis:
PRG = Programm
NC = nicht Benutzt

Stromversorgung und

Not-Aus, je 2 Anschliisse

Pin-Nr. Signal
1 ov
2 +24V
3 NOT-AUS (24V Ausgang)
4 NOT-AUS "Sebatter
5 ENABLE 1I
Ein/Ausgange 6 ENABLE 4.4:'
(34 Pins)
Pin-Nr. |Verteilung| E/A-Nr. Funktion
1 ov Stromversorgung 0V
18 PRG-Nr.1
-
2 PRG-Nr.2 2 0
19 PRG-Nr.4 E a
39
3 PRG-Nr.8 a § —9
20 PRG-Nr.10 8
4 PRG-Nr.20
21 NC
5 CPU Reset —o'o »
22 000 externer Start Eingang o9
6 001 Benutzereingang 9 °—9
23 002 Benutzereingang s —
7 Eingange| 003 Benutzereingang —— ]
24 004 Benutzereingang o o—9
8 005 Benutzereingang E— >
25 006 Benutzereingang — o o——9
9 007 Benutzereingang ——— ]
26 008 Benutzereingang — o o—¢
10 009 Benutzereingang ——————=9% o >
27 010 Benutzereingang o6 o—9
11 011 Benutzereingang E— >
28 012 Benutzereingang — 0 o—9
12 013 Benutzereingang o °>——e
29 014 Benutzereingang — o o—¢
13 015 Benutzereingang  E—I >
30 300 Ausgang ,Alarm*
14 301 Ausgang ,Bereit*
31 302 Benutzerausgang ﬁT
15 303 Benutzerausgang 4@
32 Ausgéange| 304 Benutzerausgang ﬁT
16 305 Benutzerausgang E—T
33 306 Benutzerausgang ﬁr
17 307 Benutzerausgang {1
34 +24V Stromversorgung +24V —T_K]_T'
24V 0V

Die hier gezeigte Belegung ist ein Beispiel.



Positionsmodus

Hinweis:
NC = nicht Benutzt

DS

Dynamic-Serie
Stromversorgung und
Not-Aus, je 2 Anschliisse
Pin-Nr. Signal
1 ov
2 +24V
3 NOT-AUS (24V Ausgang) NOT-AUS.
4 NOT-AUS . S:L’[”
5 ENABLE
Ein/Ausgénge 6 ENABLE 4.41
(34 Pins)
Pin-Nr. |Verteilung| E/A-Nr. Funktion
1 ov Stromversorgung 0V
18 NC
2 NC
19 NC
3 NC
20 NC
4 NC
21 NC
5 CPU Reset o o———*
22 000 externer Start Eingang o9
6 001 Eingang ,Anhalten“ Antrieb E—— ]
23 002 NC
7 Eingédnge| 003 NC
24 004 Position-Nr.1 |
8 005 Position-Nr.2 -
25 006 Position-Nr.4 |
(2]
9 007 5 Position-Nr.8 — 5
5 £ 0
26 008 — Position-Nr.10 — © A
[ S on
10 009 3 iti Q
() Position-Nr.20 — » S
.s a % —e
27 010 < Position-Nr.40 —1 O o
11 011 8 Position-Nr.80 ——| @
o =
28 012 Position-Nr.100 |
12 013 Position-Nr.200 ——
29 014 Position-Nr.400 ——|
13 015 NC 9 °>—%
30 300 Ausgang ,Alarm*
14 301 Ausgang ,Bereitschaft*
31 302 in Position @
15 303 NC
32 Ausgénge| 304 NC
16 305 NC
33 306 NC
17 307 NC
34 +24V Stromversorgung +24V
24V 0oV

Auf dieser Seite ist ein mogliches Verdrahtungsbeispiel dargestellt.
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Eingange

bendtigte externe Spannung DC 24V £10%
Eingangsstromstarke 7mA einfacher Stromkreis
Schaltwell Spannung EIN .... min. DC 18,0V
chattwetien Spannung AUS .... max. DC 6,0V
spannungsfreier Kontaktpunkt (min. ca. DC 5V 1mA)
Anschlufd fir photoelektrischer Naherungsschalter (PNP-Typ)
perifere Gerate (Beispiel) SPS-Transistor-Ausgang (mit offenem Kollektor)

SPS-Ausgang (min. ca. DC 5V 1mA)

Hinweis: Es ist sicherzustellen daf3 der Leckstrom der angelschlossenen Geréte im ausgeschalteten
Zustand unter 1mA liegt.

Ausgange

bendtigte externer Spannung | DC 24V +10%

Maximaler Ausgangstrom 100mA/ 1 Punkt 400mA Spitze (alle Strome) iﬂ:s%?zhfsnf

Verluststrom max. 0,AmA/ Punkt

Anschlufd fur perifere

Gerte Miniatur-Relais SPS-Eingang (PNP-Typ)

Hinweise: Fir alle Ausgange ist im Inneren der Steuerung eine Schutzdiode installiert.
Seien Sie vorsichtig beim AnschlieRen, da Kurzschliisse oder Uberstréme, die den maxima-
len Ausgangsstrom Uberschreiten, zu Defekten im Ausgangsstromkreis fihren kénnen.

7. Positionsmodus und Programm-Modus

Die Steuerung ermdglicht zwei Betriebsarten;

Positionsmodus
Dabei erhalt die Steuerung Befehle aus periferen Gerdten (z.B. SPS). Nach jeder Ausflihrung
einer Bewegung erhélt dieses Gerat eine ,,in Position Meldung®.

Program-Modus

Durch die Kombination von Programmen innerhalb der DS Steuergung kénnen verschiedene
Aufgaben erfillt werden. Mit Hilfe von Multi-Tasking kénnen weitere Geréate kontrolliert wer-
den (dadurch wird haufig die SPS Uberflissig).
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DS

Dynamic-Serie

(2) Modus (Betriebsarten) und Software
Die Steuerungssoftware unterscheidet zwei Arten von Daten:
Positionsdaten; sie geben die Position der anzufahrenden Punkte an.

Anwender-Programme; aus deren Programmierung ergeben sich die Bewegeungen, die
Ein-/Ausgangskontrolle und die Multi-Tasking-Funktionen.

Die Steuerung wird entweder im Positionsmodus oder im Programm-Modus betrieben.
Das folgende Schema zeigt den Zusammenhang zwischen diesen Betriebsarten:

v
O
@,
=
(o}
S
7
3
o
<3
c
7

I
I I
I I
I I
I g I
: Positionstabelle :
i (500 Positionen) . - -
| | Positionsnummer Positionsdaten
I I
! ! 0001 50.00
i i 0002 150.00
1 1
A 200.
i enthilt die absoluten i 0003 00.00
! Positionen (in mm) ! 0004 250.00
| | 0005 350.00
| |
I I
I I
1 1
1 1
| |
e !
: : Schritt Befehl Erklarung
i i 1 SVON schaltet Servo ein
! Programme | 2 | HoME fidhrt ,Homing* aus
i (32 Programme) i 3 | VEL | 500 | setztGeschwindigkeit auf 500 mm/sec
! ! 4 TAG 01 Sprungmarke
: : 5 | Movp | 001 fahrt zu Position Nr.1
I I " iy
| ] e
i Ein-/Ausgangs Befehle | enrt 2u Tostion T
! . ! 8 MOVP 004 féhrt zu Position Nr.4
! Rechenfunktionen ! . e
1 Merker und Registerbefehle 1 9 MOVP | 005 fahrt zu Position Nr.5
| i 10 | GoTO| o1 Sprungbefehl zu TAG 01
i etc... !
I I
I I
I I
I I
I I
1 1
1 1
1 1
1 1
oo Programm-Modus --------- .
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8. Positionsmodus

1. Ablauf

@&

Steuerung einschalten Pin-Nr. | Anschlu3 | E/A-Nr. Funktion Kabelfarbe
1 ov Stromversorgung 0V Orange/Rot A
18 NC Orange/Blau A
@ DS-S-C1 Ausgang Bereit
2 NC Grau/Rot A
19 NC Grau/Blau A
* 3 NC Weil3/Rot A
20 NC Weil3/Blau A
periferes 4 NC Gelb/Rot A
= . @
@ Gerat Eingang ,Start 21 Reserve Gelb/Blau A
(SPS)
5 CPU Reset Rosa/Rot A
* 22 000 externer Start Eingang Rosa/Blau A
6 001 Eingang ,Antrieb Halt* Orange/Rot B
. 23 002 NC Orange/Blau B
Homing starten
7 Eingange| 003 NC Grau/Rot B
( : )| DS-S-C1 —
. 24 -Nr. G
wenn ausgefuhrt, 004 Position-Nr.1 rau/Blau B
Ausgang in Position 8 005 Position-Nr.2 WeilRR/Rot B
25 006 Position-Nr.4 Wei?/Blau B
- * 9 007 Position-Nr.8 Gelb/Rot B
26 008 Position-Nr.10 Gelb/Blau B
periferes . " 10 009 Position-Nr.20 Rosa/Rot B
@ Gerit Positionshummer iiber
(sps) Elngange (BCD) 27 010 Position-Nr.40 Rosa/Blau B
11 011 Position-Nr.80 Orange/Rot C
* 28 012 Position-Nr.100 Orange/Blau C
12 013 Position-Nr.200 Grau/Rot C
periferes 29 014 Position-Nr.400 Grau/Blau C
@ Gerat Eingang ,,Start” 13 015 NC Weil/Rot C
(SPS) 30 300 Ausgang ,Alarm* Weil3/Blau C
* 14 301 Ausgang ,Ready” Gelb/Rot C
31 302 Position erreicht Gelb/Blau C
15 303 NC Rosa/Rot C
Bewegung ZzU angebener ?
Position 32 Ausgange| 304 NC Rosa/Blau C
16 305 NC Orange/Rot D
(6) Ds-s-ci1 v
33 306 NC Orange/Blau D
wenn au_SQerI:":t’ 17 307 NC Grau/Rot D
Ausgang in Position
34 +24V Stromversorgung +24V Grau/Blau D
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2. Ein-/Ausgangsbelegung

DS

Dynamic-Serie

E/A-Nr. Funktion Erklarung
NC
NC
NC Hinweis:
NC Im Positionsmodus bitte alle
Programm-Nr.-Eingang e
NC auf OFF (0) oder NC.
NC
Reserve
CPU Reset Erneuter Start des Steuergeréts
. Sobald der Eingang Signal erhalt, bewegt der Linear-
000 externer Start Eingang antrieb sich zur angewéahlten Position.
) , . Sobald Signal vorhanden, bremst der
001 Eingang ,Antrieb Halt Antrieb bis zum Stillstand.
[0) 002
2 ! NC 002 - 003 sind im Positionsmodus nicht benutzt.
‘S 003
c
i 004 Position-Nr.1 A
005 Position-Nr.2
> 1. Dekade 004 -014 sind als BCD-Codes zur
006 Position-Nr.4 (BCD) Bezeichnung der Positionsnummern
" J verwendet.
007 Position-Nr.8 Sobald Eingang 000 (Start Eingang)
008 Position-Nr.10 A Signal erhélt, bewegt der Antrieb sich
— zur bezeichneten Position.
009 Position-Nr.20 > Wenn keine Positionsnummer ange-
2. Dekade i i i ¥
010 Position-Nr.40 (BCD) legt ist, wird Homing ausgefuhrt.
J
011 Position-Nr.80
012 Position-Nr.100
013 Position-Nr.200 3. Dekade
014 Position-Nr.400 (BCD)
015 NC 015 ist im Positionsmodus nicht benutzt.
300 NOT-AUS Schaltet bei NOT-AUS oder bei Fehler ein.
Ausgang ,Alarm*
qé) 301 Ausgang ,,Bereitschaft” Schaltet ein, wenn die Steuerung bereit ist.
(@
o . : Schaltet ein, wenn eine Bewegung ausgefihrt ist
§ 302 Position erreicht (d.h. wenn der Antrieb ,,in Position* ist).
303
l NC 303 - 307 sind im Positionsmodus nicht benutzt.
007

Hinweis: NC = nicht Benutzt
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3. Zeitlicher Ablauf der einzelnen Signale

1. Starten

T1: Zeit vom Einschalten des Signals READY
bis zum Eingang des Signals ,,Referenzpunkt
Bereit

T1 = min. 50 msec

T2: Zeit vom Setzen des Signals ,,Externer Start*
Ausgang bis zum Abschalten des Signals ,,P-Ende”.
P-Ende -
o T2 = max. 15 msec
1<
Lo T3: Zeit vom Setzen des Signals ,P-Ende*
S - bis zum moglichen Eingang des Signals
! LExterner Start“.
Eingang T3

externer Start T3 = min. 50 msec

Hinweis: Stellen Sie sicher, dal3 Positionsnummer und
das Signal ,,Externer Start“ nicht gleichzei-
tig an den Eingéngen angelegt werden.

ﬁ

Eingang
Positionsnr.

2. Zeitlicher Ablauf zum auswahlen der Positionsnummern

Position 1 Position 2

Eingang
Positionsnummer

A

Eingang
externer Start A: Ausfiihrung Position 1 Start
| B: Ausflihrung Position 2 Start

Ausgang P-Ende . Bewegung - Bewegung




9. Programm-Modus

(1) Ablauf

1. Automatischer Start durch Parameter-Einstellung

DS

Dynamic-Serie

Als "Auto-Start-Programm-Nr." wird die Programm-Nummer XX (PRG Nr.XX) eingegeben, mit der die

Steuerung bei Neustart automatisch anlauft.

Steuerung
einschalten

2. Start durch periferes Geréat (z.B. SPS)

SPS
einschalten

\

Programm-Nr .XX
Auto-Start
(durch Parameter)

1) | bps-s-ct

Ausgangssignal
Bereitschaft

{

@ periferes
Gerat

Eingange
Programm-Nr.XX

{

@ periferes
Gerat

Eingang
externer Start

{

Start von
Programm-Nr.XX

Stift-Nr. | Anschluf® | E/A-Nr. Funktion Kabelfarbe
1 ov Stromversorgung 0V Orange/Rot A
18 Position-Nr.1 Orange/BlauA [
2 Position-Nr.2 Grau/Rot A
19 Position-Nr.4 Grau/Blau A
3 Position-Nr.8 Weil3/Rot A @
20 Position-Nr.10 Weil3/Blau A
4 Position-Nr.20 Gelb/Rot A —
21 Reserve Gelb/Blau A
5 CPU Reset Rosa/Rot A
22 000 externer Start Eingang Rosa/Blau A @
6 001 Benutzereingang Orange/Rot B
23 002 Benutzereingang Orange/Blau B
7 Eingédnge| 003 Benutzereingang Grau/Rot B
24 004 Benutzereingang Grau/Blau B
8 005 Benutzereingang Weil}/Rot B
25 006 Benutzereingang Weil3/Blau B
9 007 Benutzereingang Gelb/Rot B
26 008 Benutzereingang Gelb/Blau B
10 009 Benutzereingang Rosa/Rot B
27 010 Benutzereingang Rosa/Blau B
11 011 Benutzereingang Orange/Rot C
28 012 Benutzereingang Orange/Blau C
12 013 Benutzereingang Grau/Rot C
29 014 Benutzereingang Grau/Blau C
13 015 Benutzereingang Weil3/Rot C
30 300 Ausgang ,Alarm* Weil3/Blau C
14 301 Ausgang ,Bereitschaft* Gelb/Rot C @
31 302 Position erreicht Gelb/Blau C
15 303 Benutzerausgang Rosa/Rot C
32 Ausgénge| 304 Benutzerausgang Rosa/Blau C
16 305 Benutzerausgang Orange/Rot D
33 306 Benutzerausgang Orange/Blau D
17 307 Benutzerausgang Grau/Rot D
34 +24V Stromversorgung +24V Grau/Blau D
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(2) Belegung der Ein/Ausgénge

E/A-Nr. Funktion Erklarung
Position. Nr. 01
Position. Nr. 02 BCD-Eingénge fiir ,externer Start”.
1. Dekade
Position. Nr. 04 (BCD) Sobald an den Eingéngen Signale anstehen, ist ein
Position. Nr. 08 Programm ausgewahlt (Start Uber Eingang Start).
Position. Nr. 10
} 2. Dekade
Position. Nr. 20 (BCD)
Reserve
CPU Reset Erneuter Start der Steuerung.
000 externer Start Eingang Sobald der Eingang Signal erhalt, wird das oben ausgewahlte Programm ausgefiihrt.
001
l Benutzereingédnge Kénnen vom Anwender frei belegt werden.
015
300 NOT-AUS / Ausgang ,Alarm* Schaltet bei NOT-AUS oder bei Fehler ein.
301 Ausgang ,Ready* Schaltet ein, wenn die Steuerung bereit ist.
302
B(IJ Benutzerausgéange Koénnen vom Anwender frei belegt werden.
7

Hinweis: ,Homing"“ wird innerhalb des Programms ausgefhrt.

(3) Zeitlicher Ablauf der einzelnen Eingangssignale

1. Starten

Ausgang
READY

Eingang
Programm-Nr.

Eingang
externer Start

Programm 1

I

T3

2. Ablauf bei Setzen des Haltesignals

Eingang
Antrieb Halt

Bewegung des
Linearantriebs

o

#

I

A

Verzdégerungsrampe
bis Stop

A

Beschleunigungsrampe
bei Abschalten des
Haltsignals

T1:

T2:

T3:

Zeit vom Setzen des Ausgangs-
signals READY bis zum mdgli-
chen Setzen des Signals
~Externer Start®.

T1 = min. 30 msec

Zeit zwischen Anwahl der Pro-
gramm-Nr. bis zum méglichen
Setzen des Signals ,,Externer
Start”.

T2 = min. 30 msec

Zeit fUr das Setzen des Signals
,Externer Start”.

T3 = min. 30 msec

Der Antrieb wird bis zum Anhalten abgebremst,
wenn das Haltesignal wahrend der Bewegung

gesetzt wird.

Wird das Haltesignal abgeschaltet, setzt der
Antrieb seine urspriingliche Bewegung fort.



(4) Programmaufbau

1. Positionen und Programme

DS

Dynamic-Serie

Das Programm besteht aus "Positionsdaten", die Uber die Absolutwerte der Achse definiert sind, und

aus "Programmen", welche den Ablauf bestimmen.

Positionen

Diese erfassen alle Punkte
auf der Achse.

\

Programme

Programme fur den Betrieb

\

Positionsnummer Absolut Position (in mm) Schritt Befehl
001 0.00 : :
10 MOVP 200
1(')0 10(;_00 11 MOVP 001
12 MOVP 100
: : 13 TIMW 020
225 XXX XX

Es kénnen die Positionsnummern von 1 - 500 und die Programme
1 - 32 verwendet werden.

2. Eingabe der Positionen

Die Positionen kdnnen frei eingegeben werden.
Die Reihenfolge ergibt sich aus dem Anwender-

programm.
P1 P2 P3 P4 P5
@ L @ @ @
50 150 200 250 350
I | | | | | | | |
[ |
0-Punkt 100 200 300 400
(Referenzpunkt)

3. Das Ausfilihrungsprogramm

Die Programme geben die eigentlichen Befehle
fur die Bewegungen, fir die Signale an Ein-/Aus-
gangen und fur den Timer. Es kénnen bis zu 32 Ein-
zelprogramme programmiert werden. Das neben-
stehende Diagramm zeigt ein Beispiel fir Positio-
nen und Programme.

P1 - P2 - P3 - P4 - P5- P1 (Dieser Ablauf wird wiederholt.)

PI P2 P3 P4 P5

WD.—M

A

In Schritt 12 wird durch den Bewegungsbefehl die Positionsnum-
mer 100 (100,00mm) angefahren.

Positionsnummer Positionsdaten
0001 50.00
0002 150.00
0003 200.00
0004 250.00
0005 350.00
Schritt Befehl Erklarung

1 SVON schaltet Servo ein

2 HOME fuhrt ,Homing“ aus

3 VEL 500 setzt Geschwindigkeit auf 500 mm/sec

4 TAG 01 Sprungmarke

5 MOVP | 001 féhrt zu Position Nr.1

6 MOVP | 002 fahrt zu Position Nr.2

7 MOVP | 003 fahrt zu Position Nr.3

8 MOVP | 004 fahrt zu Position Nr.4

9 MOVP | 005 fahrt zu Position Nr.5

10 GOTO 01 Sprungbefehl zu TAG 01
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(5) Befehle der SEL-Programmiersprache fiir DS-Serie

48

Kategorie Funktionen Befehl Kategorie Funktionen Befehl
Variable setzen LET Geschwindigkeit vorgeben VEL
B’:z:ﬁ:jﬁgzn Variable kopieren TRAN Geschwindigkeitsuntersetzung OVRD
Variable l6schen CLR Beschleunigung vorgeben ACC
Bezeichnungen
addieren ADD der Steuerung Sinus Rampe SCRV
subtrahieren SuUB . des X Positions Versatz (Offset) OFST
Arithmetische Linearantriebs
Berechnungen multiplizieren MULT Bewegung anhalten HOLD
dividieren DIV Bewegung abbrechen CANC
Rest MOD Status der Achse lesen AXST
Sinus SIN Servo setzen [ON OFF] SVXX
Cosinus COos Referenz punkt anfahren HOME
Funktions- T TAN ahiter Position b MovP
berechnungen angens ) zu gewahlter Position bewegen
Arkustangens ATN Befehle fur direkte Bewegungen MOVD
Steuerung des
Quadratwurzel SQR Linearantriebs Bahnbewegung (von...zu; tber) PATH
logisch UND AND inkrementale Bewegungen MVDI
Logische isch O - "
Operationen logisch ODER OR zu gewahlte Position bewegen MVPI
logisch exklusiv ODER EOR Joging [FN FF BN BF] JXWX
Vergleiche Vergleich CPXX Achse abbremsen bis Halt STOP
Zeit Warten (in sec.) TIMW Eingénge/ Vergleich [EQ NE GT GE LT LE] IFXX
Ti Ausga
FHIT:JN Timer abrechen TIMC B:f?—:iellg Sf’jr Befehlsausfiihrung bei unerfiillten Bedingungen ELSE
Systemzeit lesen GTTM Merker IF beenden EDIF
Setzen Merker [ON OFF NT] BTXX Schleife bei [EQ NE GT GE LT LE] DWXX
Warten [ON OFF] WTXX DO verlassen LEAV
Ein-/Ausqd DO-Befehle
In_M u:i(gange binder Eingang (max. 15 Bit) lesen IN DO wiederholen ITER
lerker
bearbeiten BCD-Eingang (max. 3 Digits) lesen INB DO fiir ausgefiihrt erkldren EDDO
binder Eingang (max. 6 Bit) setzen ouT
BCD-Eingang (max. 1 Digit) setzen ouTB
Absoluter Sprung GOTO
Sprungziel TAG
Programm- -
steuerung Unterprogramm ausfihren EXSR
Unterprogramm Anfang BGSR
Unterprogramm Ende EDSR
Programm beenden EXIT
Multi-Tasking
Befehle Programm starten EXPG
Programme stoppen ABPG
aus Tabelle lesen PGET
in Tabelle schreiben PPUT
Positionen I&schen PCLR
positionen kopieren PCPY
Befehle zur
Bearbeitung aktuelle Position auf Achse lesen PRED
der Positi- Positionsdaten priifen PTST
onstabelle
Geschwindigkeit zu Position zuweisen PVEL
Beschleunigung zu Position zuweisen PACC
Anzahl Positionen lesen PSIZ




DS Technische Information DS

Dynamic-Serie

Berechnung der Positionierungszeit

Die Positionierungszeit der Steuerung kann berechnet werden. Es gibt zwei Methoden, abhangig von der Bewegungs-
distanz und der Einstellung der Beschleunigung/Verlangsamung:

| T A .
A. Trapezmuster | ™ /\ B. Dreiecksmuster
/ 0\
/ \
/ \
vV oo —
/ \ Vmax.[— — — — — —
/ \ |
/ \ I
/ \\ |
vV —T1— L [ Ausregelzeit
| | | 0,15s
| | Ausregelzeit l
| | 0,15s Beschleunigung ! Verzogerung f Zeit (5)
| | <> Positionierungszeit
@schleumiguna Nenngeschwindigheit \;erzéqgrun Zeit (s)
Positionierungszeit

Stellen Sie die passende Methode fur die Anwendung fest und fuhren Sie die folgende Berechnung durch:
B Bestimmung der Methode

Die Methode wird in Abhangigkeit von der maximal erreichten Verfahrgeschwindigkeit im Vergleich mit der maximal-
Geschwindigkeitseinstellung des spezifischen Antriebes bestimmt, wenn der Antrieb mit einer eingestellten Beschleu-
nigung betrieben wird.

\% = max. Geschwindigkeit des Antriebes (siehe Parameter) oder eingestellte Geschwindigkeit
Vmax. = maximal erreichbare Geschwindigkeit (theoretischer Wert der Maximalgeschwindigkeit)
D = Distanz (mm)

Verfahrgeschwindigkeit (Vmax) v Distanz [mm] x Beschleunigung

v Dmm x 9800 mm/s? x Beschleunigungseinstellung in DS-Steuerung (G)

Geschwindigkeit (V) < Verfahrgeschwindigkeit (Vmax)
Geschwindigkeit (V) > Verfahrgeschwindigkeit (Vmax)

.................. Trapezform
Dreiecksform

B Positionsberechnung

A. Trapezform

Distanz [mm]
Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeit [mm/s]
Beschleunigung [mm/s?]

Positionierungszeit (T) = + Ausregelzeit (0,15 s)

B. Dreiecksform

Positionierungszeit (T) = 2 \/

Distanz [mm]
Beschleunigung [mm/s?]

+ Ausregelzeit (0,15 s)

Beschleunigungszeit [s] = erreichte Geschwindigkeit [mm/s]

Beschleunigung [mm/s?]

Beschleunigungsstrecke [s] = Beschleunigung [mm/s?] x (Beschleunigugszeit [s])2
2

Zur Beachtung:  Beschleunigung = Beschleunigungseinstellung der Steuerung (G) x 9800 mm/s®. Wenn die Beschleunigungseinstellung der

Steuerung beispielsweise 0,3 G betragt, ist die Beschleunigung gleich 0,3 G x 9800 mm/s? = 2940 mm/s?.
Die Ausregelzeit ist die Zeitdauer, die erforderlich ist, um die Beendigung der Bewegung zur vorgesehenen Position zu bestatigen.
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Bemerkungen




Bemerkungen
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Ihr Partner fiir 1Al-Produkte,
Planung und Beratung:

Bl schliiter

Automation und Sensorik GmbH

Schliter

Automation und Sensorik GmbH
Postfach 20

D-79675 Schonau
Friedrichstrasse 21

D-79677 Schonau

Tel.: 07673-91828-0

Fax: 07673-91828-50
07673-91828 - 51

Email: info@schlueter-automation.de

Internet: http://www.schlueter-automation.de
http://www.linearachsensysteme.de

Dieser Prospekt wurde lhnen Uberreicht durch:

Schliiter: Nureinen Telefonanrufvon lhnen entfernt!

Anderungen der technischen Daten sowie Irrtum behalten wir uns vor.



