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Colibri: Der Kompaktantrieb
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Fiir schnellen prazisen Positionswechsel mit optimiertem Energieeinsatz.

Der Colibri-Kompaktantrieb ist die Basis unserer Produkte - die Steuerung ist fest mit dem Motor zu einer kompakten Einheit
verbunden. Positioniersteuerung mit Programmspeicher, Leistungsendstufe, Bus-Anbindungen und ein integrierter Encoder sind
in einem kompakten Gehause zu einer montagefreundlichen Einheit zusammengefasst.

Colibri 34 BAC

Allgemeine Technische Daten

Steuerspannung:
Motorspannung:

max. Phasenstrom:
Schnittstellen:

Motorleistung:
Temperaturbereich:
Stromabsenkung:
Eingéange:
Ausgange:

Dynamische Umschaltung
der Schrittaufldsung:

Anschluss:

Encoder:

+ 24 bis +36 V DC
+ 24 bis +60 V DC

einstellbar bis 10A

Digital I/O, Takt/Richtung
RS485

Motorabhangig bis 9Nm

0 bis + 50°C

einstellbar

6x (+24 bis +36 V DC) * optional weitere erhaltlich
2x (+24V DC) * optional weitere erhaltlich

118 1/41/2 111

16-pol. M23-Stecker

6-pol. MiniDin zur Konfiguration oder als Sub-D 9 pol.
3-pol M8 ( Ref) optional

5-pol. M8 (E+/E-/ Ref) optional

integriert zur Uberwachung der Position
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Betriebsarten

Erhaltliche LeistungsgroRen (andere auf Anfrage)
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Malbild fiir Standardversionen
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Pinbelegung

Colibri Kompakt 34 BAC| Stand: 2017-04-13 Seite 5 von 8

Gunda Automation GmbH
www.gunda-gmbh.de

Dieses Datenblatt wurde mit Sorgfalt erstellt. Trotz sorgféltiger Priifung aller Daten kénnen wir fiir fehlerhafte oder unvollstandige Daten keine Haftung ibernehmen.



http://www.gunda-gmbh.de/

GUNDA

Datenblatt Automnaﬁofr:
Colibri
Kompakt 34 BAC

Schrittmotor mit integrierter Positioniersteuerung

Pinbelegung weitere Anschlile

+24V +24V
Digitaler Eingang Referenzschalter -
GND GND
Digitaler Eingang Endschalter - Referenzschalter

Digitaler Eingang Endschalter + -
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Ein-/ Ausgangsbeschaltung
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+24
'-\ 1 - - 1
i el J_ o Zum Mikroprozessar
Y 22nF ~ an
E vy S Zum Mikroproz essor
=T -
max. 10ma
I mazx. 24
Spannungsversorgung
Si 0.5A/T Netzteil
| r
1/(0,5?) Steuerun :
(0,5 g —— {F|+24V
= 2
4 /(12 gem. Masse 0V — R =10V, Masse
| r
3 /(12 Motor | — T E +24-60V
Die Motorspannung muss fiir jeden COLIBRI einzeln abgesichert werden!
Beachten Sie die Kapazitét fir die Motorriickspeisung 4000 pF !
Anschlussbelegung und Spannungen miissen unseren Angaben entsprechen und vor der
Inbetriebnahme gemessen werden!!
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Zubehor
Bezeichnung: Beschreibung: Artikelnummer
VKAKOPAC316160 2m
Anschlusskabel 16-pol. gerade Buchse VKAKOPAC316161 5m
VKAKOPAC316162 10m
Netzgerat / Trafo 3-phasig 300W 65VDC 4,5A VNTFR3P0300W65
Netzgerat / Trafo 3-phasig 600W 65VDC 9A VNTFR3P0600W65
Netzgerat / Trafo 3-phasig 1200W 65VDC 18A VNTFR3P1200W65
Netzgerat / Trafo 3-phasig 312W 2x24VDC 6,5A VNTFR3P0312W00
Schaltnetzteil 1-phasig 120W 24VDC 5,0A VNTMWDR 1202400
Schaltnetzteil 1-phasig 240W 24VDC 10,0A VNTMWDR2402400
Schaltnetzteil 1-phasig 240W 48VDC 5,0A VNTMWDR2404800
e weoTTUSSON
Ink. Soﬂ%:gts;?ﬁ)nnl%rgjfgﬁga RS485 LEERS OISR
1 stufigi=3-10

Getriebe PD085 2 stufigi=16-100

3 stufig i= 100 - 1000

Inbetriebnahme / comissioning

Achtung ! Diese Vorschrift ist zwingend zu beachten!
Attention! These rules must be strictly observed!

Dieses Gerat ist ausschlieBlich fiir den in den Unterlagen beschriebenen Einsatz geeignet. Bei Anwendungen, die nicht
vorgesehen sind, oder mit dem Lieferanten nicht abgesprochen wurden (z. B. Spielzeug), wird keine Haftung
ubernommen. / This device is only suitable for use described in the documentation. For uses that are not provided, or
not agreed with the supplier (eg. toys), no liability is accepted.

Arbeiten am Gerét und die Montage diirfen nur im ausgeschalteten, spannungslosen Zustand durchgefiihrt werden! /
Work on the equipment and the installation must be carried out only in the de-energized state.

Die Anschlussstecker dirfen nur im spannungslosen Zustand ein- und ausgesteckt werden! / The connectors may only
be installed or unplugged in de-energized state.

Achten Sie auf die Anschlussbelegung, Leitungslange und den Leitungsquerschnitt wie sie im Handbuch angegeben
werden! / Pay attention to the pinout, cable length and the cable cross-section as they are specified in the manual!

Uberpriifen Sie Ihre Anschlussspannung entsprechend diesen Unterlagen! / Check your supply voltage according to
these documents!

Bei nicht sachgemaRem AnschlieBen oder Verpolung der Anschliisse sowie bei Uberspannung kann das Gerat zerstort
werden! / In case of improper connection or reverse polarity of the connectors, as well as overvoltage, the device may
be destroyed!

Werden mehrere Motoren an einem Netzteil betrieben, beachten Sie unseren empfohlenen Anschlussaufbau der
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Stromversorgung! / If several motors are operated on one power supply, observe our recommended port configuration
of the power supply!

Die Spannungsversorgung (0V) muss mit dem Schutzleiter verbunden sein! / The power supply (0V) must be connected
to the protective conductor!

Der Schutzleiter muss richtig angeschlossen werden. /  The protective conductor must be connected correctly.

Die Motor- und Anschlussleitungen missen geschirmt sein. Der Schirm ist groRflachig anzuschliefen, um eine
Funkentstorung zu gewahrleisten! / The motor and connecting cables must be shielded. The shield must be connected
to ensure suppression of radio interference!

Der Antrieb kann unter Umsténden sehr warm werden, beachten Sie daher bei der mechanischen Montage, dass der
Antrieb gegen Beriihrung geschitzt ist! /  The motor becomes very warm under certain circumstances, so please note
while the mechanical assembly that the motor is protected against contact!

| Die sich drehende Welle und daran befestigte Teile kdnnen eine Gefahrenquelle darstellen. Das Gerat und alle an
seiner Welle befestigten Teile miissen so geschiitzt sein, dass keine Gefahr durch Berilihren bestehen kann! / The
rotating shaft and the attached parts can be dangerous. The device and all parts attached to its shaft shall be protected
so that no danger can arise by touching!

Ein Antrieb mit Passfeder darf erst betrieben werden, wenn er eingebaut ist und sich die Passfeder nicht mehr von der
Welle l6sen kann! /A drive with feather key may only be operated when it is installed and the feather key can no longer
be solved from the shaft!

! Schlage auf die Motorwelle zerstéren den Motor! / Blows on the motor shaft destroy the motor!
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