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Colibriservo d QJ d"

Servomotor mit integrierter Positioniersteuerung

Colibriservo: Der prazise Servoantrieb

Digitale Ein- und Ausgange (24V)

RS232 fiir Parametrierung

24 - 60 V DC Motorversorgung

Getrennte Logikversorgung 24 V mit Verpolschutz
Safe Torque Off Kategorie 3 Performance Level e

Der komplette Regler istin einem kompakten Gehause untergebracht, welches direkt mit dem Motor verbunden ist. Alle elektrischen
Verbindungen zum kompletten System erfolgen lber 2,bzw. mit Feldbusanschaltung 3 Rundsteckverbinder, die in Richtung der
Motorachse (A-Lagerschild) zeigen. Die Konfiguration und Programmierung kann Uber die serielle RS232 Schnittstelle mit Hilfe der
PC-Software “Servo Link” erfolgen. Diagnose wird auch durch diese Schnittstelle unterstiitzt. Bei Versionen mit Feldbus kénnen
alle Parameter alternativ auch iiber den Feldbus gesetzt werden.

* Birstenloser Servomotor mit integrierter Elektronik

* Positionierung und Drehzahl/Drehmomentregler

* Digitaler 4-Quadrantenregler

+ Direkte Status- und Diagnosefunktionen durch LED’s

Allgemeine Technische Daten

Motorspannung 24V 48V 60V
BaugroRe 6/1 6/2 6/5 N 712 Ik 712
 Motorleistung (S3): W 120 180 260 500 400 600 480
Nennleistung: W] 70 110 200 340 300 430 380
Nennmoment: [Nm] 0,22 0,35 0,65 1,1 1,8 1,1 1,8
Impulsmoment: [Nm] 0,50 0,70 1,2 1,6 2,3 1,6 2,3
Nenndrehzahl: [1/min] 3000 3000 3000 3000 1600 3750 2000
Massentragheit rotativ: [gcm2] 71,6 128 172 530 530 530 530
Motor-Versorgung: [V DC] 24 24 48 48 48 60 60
Nennstrom: [A] 4,0 5,6 3,5 9,0 8,0 9,0 8,0
Spitzenstrom: [A] 12 12 12 12 12 12 12
Logikversorgung (0,3A): [V DC] 24 24 24 24 24 24 24
Bremse - optional - optional optional optional optional
- mit Inkr.Geber, eingebaut [ipr] 2048 2048 2048 4096 4096 4096 4096
- mit Absolutgeber, eingeb. [ipr] 4096 4096 4096 4096 4096 4096 4096
Schutzart: |P64 |P64 |P64 |P64 |P64 IP64 IP64
Gewicht ca. [ka] 1,37 1,8 23 2,3 2,3 2,3 2,3
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Variantenibersicht

Betriebsart ohne Feldbus mit Feldbus
Verstérkerbetrieb Positionierbetrieb alle Betriebsarten

Ausstattung

negieter Seroerster v vV

Inegrerte Postoniertogk (Lagereglen) - v v

Digteer 4Q.Drezatl-und Drehmornentreger v/ v v

Messsystem

gt - o o

Feldbus RS485, CANopen, Poftus DP. Profinet - - o

feeemse O O O

Uberwachung

MeldungenzB.firi

CMotortemperaur(®) v v v

-Motostemperatur PTC (el Typ 7 v v

-Endsufeemperar v v v

-Balastesungmem v v v

-Oper/Unerspaneng v v v

-Betiebssundenzztler v v v

Elekonisches Typenschid v v v

* Auflésung siehe Motordaten v/ Standard (OOption % auf Anfrage - nicht mdglich
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Variantenibersicht
Betriebsart ohne Feldbus mit Feldbus
Verstérkerbetrieb Positionierbetrieb alle Betriebsarten

Funktionen und Programmierung
Programmierung/ Parametrierung iber
gomissesbrensnsgenent O o o
Regelarten
- Eektische Vel Elekiches Getiebe - v v
- Drehzahl, Dretmoment (PLRegelong) v/ v v
- absolute eetive, Moduo-Positon (PRegetng) - v v

Zubehor
omieCenge O o 0
wzeae O o 0
v Standard @0 @0 @0
O0pton N - A
*an Anf.ra.ge Allg: i Allg. i Allg.
— nicht mdglich EAL N ) i EA N—A) i EA

0..10V, +/- 10V, 0/4 ... 20 mA T I
Digitale E/A, 24 V Signale
< CANopen DSP204, Profibus DP, Profinet, RS 485, EtherCAT
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Ohne Feldbus

Open Loop  esiMot x/x 1xx Start” \ Closed Loop esiMot x/x.2xx

Satzanwahl*
Referenzschalter*
B0V e Endschalter*
0:10¥ = Ricomng; = } ’:‘ Teach-In* \ Digital
0(4)..20mA Bremse” - E/A T

L o In Position* —— o
AB/0 +24V T %— ot = HvLE

[T

Verstarkerbetrieb Positionierbetrieb (Lageregler)
Drehzahl- und Drehmomentregler Drehzahl- und Drehmomentregler
Mlt Feldbus esiMot x/x.3-7xx
CANopen DSP402
Profibus-DP o
RS485 Register
PROFINET 4 T -
% *) Beispielhafte Beschaltung;
Freigabe* — weitere E/A-Funktionen konnen
Endschalter' —— = pigital parametriert werden.
_stopr —— | g
Positionieren* —
Programmende* —

Positionierbetrieb (Lageregler)
Drehzahl- und Drehmomentregler

jaoone 20020° CANOpCH

Abmessungen:
Colibriservo 6 67 38 Colibriservo 7
D —
:U:I:l[ |
O > “
| M S A/
i ] {
. // v
2 ;.’J P —— 2
- / (=] o
JL;— f g ;: 5
W
| N L'—»
“ )i -,
3—b

) ~ | o
Ik1/k2/k3 .' 25 [ZE m:', : k/kwszk; z6
48 (4x M5 -

Colibriservo ¢ | k k1 k2 k3

6/1 5 20 148 188 188 auf Anfrage k= Inkrementalgeber

6/2 5 20 173 213 213 auf Anfrage k1 = Inkremental + Bremse
6/5 8 25 198 - 238 aufAnfrage k2 = Absolutgeber

TIx 11 20 186 236 199 249 k3 = Absolutgeber + Bremse

- nicht lieferbar
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Safe Torque Off (STO)-Optional erhaltlich

Allgemeine Beschreibung

Den ColibriServo gibt es optional mit der Funktion ,Safe Torque Off / Sicher abgeschaltetes Moment®. Durch diese
integrierte Sicherheitsfunktion kann in vielen Féllen auf externe Schaltgeréte verzichtet werden. Die Abschaltung
erfolgt zweikanalig. Durch die redundanten Abschaltpfade bleibt auch bei Auftreten eines einzelnen Fehlers die
Sicherheitsfunktion vollstandig erhalten. Bei jedem Abschalten / Wiederanlauf werden die Abschaltpfade intern
vollstandig tberprift, so dass keine unerkannte Fehlerhdufung auftreten kann. Zusatzlich kann durch die Betatigung
der Eingange der Test erzwungen werden. Tritt ein Fehler auf, wird das Wiedereinschalten verhindert, bis die
Fehlerfreiheit erkannt wird.

Konstruktive Merkmale:

Diversitat durch 2 unterschiedliche Abschalteingange:

- Sichere Impulssperre durch Unterbrechen der Anodenspannung der Endstufenoptokoppler

- Reglerfreigabe (iber Mikroprozessorfunktion

Beide Eingange arbeiten nach dem Ruhestromprinzip, Ausfall der Steuerspannung flihrt zur Abschaltung.
Plausibilitatskontrolle beider Eingange: Beide Eingange miissen innerhalb einer festgelegten Zeit schalten

Interne Kontrolle der Abschaltfunktion tber interne Riicklesefunktionen
Querschlusserkennung aktivierbar
Details finden Sie im Handbuch
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Zustandsiibergang Betrieb >> STO

+24V
STO 1 ov \ \

+24V

STO 2 ov \ \

eingestelltes Moment
Moment I

eingestellte Drehzahl

Drehzahl 0 .y

geschlossen
Bremse /

gelost
Status- STO |
meldung 0

Sich -
Zustand ener |

Betrieb

e L e
Toleranzzeit
"2. Abschaltpfad”

*) bei aktivierter Querschlusserkennung

Es ist unerheblich, welcher der beiden Eingange ,Anlaufsperre” oder ,Sicherer Halt* zuerst gegen 0V geschaltet wird.
Die Motoransteuerung wird deaktiviert sobald einer der Eingange geschaltet wird. Bei aktivierter
Querschlusserkennung muss eine Ausloseverzogerung zwischen den beiden Eingangen von min 100ms eingehalten
werden.

' GEFAHR

H Ein Aktivieren des ,STO "im Betrieb lasst den Antrieb austrudeln. Es muss
gewahrleistet sein, dass durch das Lastmoment oder Reibung der Antrieb
in ausreichend kurzer Zeit zum Stillstand kommt. Diese Zeit muss im
Sicherheitskonzept, z. B. von Schutztiren, berticksichtigt werden.

Vorsicht
H Bei Antrieben mit Haltebremse wird diese eingeworfen.
Die Haltebremse ist nicht dafur ausgelegt, regelmaBig den Antrieb
abzubremsen. Wiederkehrende Lastbremsungen darfen nicht mit der
Haltebremse durchgefthrt werden.

= |Hinweis

Fehlermeldungen im Zusammenhang mit ,STO "lassen sich nur Quittieren,
wenn der Zustand ,STO "eindeutig, d.h. Eingédnge Anlaufsperre "und
~icherer Halt "beide auf OV, erreicht wurde.
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Zustandsiibergang STO >> Betrieb

+24V
STO 1 ov /
+24V
STO 2
ov

Fahrbefenl ZUl@ssig
nicht zuléssig

eingestelltes Moment

Moment
o
eingestelite Drehzahl
Drehzahl
o]
Status- sSTO
meldung 0
Sicher
Zustand )
Betrieb

min. Verzégerung™
2. Abschaltpfad
> 100ms

e

—_— 3 sec. le—

Toleranzzeit
"2. Abschaltpfad"

) Nur bei aktivierter Querschlusserkennung.

Es ist unerheblich, welcher der beiden Eingange ,Anlaufsperre” oder ,Sicherer Halt* zuerst gegen 24V geschaltet
wird. Die Motoransteuerung wird aktiviert sobald beide Eingange geschaltet sind, wenn dies innerhalb von 3
Sekunden erfolgt. Bei aktivierter Querschlusserkennung muss eine Schaltverzdgerung zwischen den beiden
Eingangen von min 100ms eingehalten werden.

= |Hinweis

Fehlermeldungen im Zusammenhang mit ,STO "lassen sich nur Quittieren,
wenn der Zustand ,5TO "eindeutig, d.h. Eingédnge ,Anlaufsperre "und
~icherer Halt "beide auf OV, erreicht wurde.
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Servomotor mit integrierter Positioniersteuerung

Typenschlussel
VSEK X X.XX. X X X.XXX
BaugroRe Sonderausstattung
6/1 61 Keine 0
6/2 62 STO S
6/5 65
71 14l
712 72
Motorspannung
24V 24
48V 48
60V 60
Steuerungsversion
Verstarkerversion A Bremse
SPS Interface B Keine 0
Profibus C integriert A
CANopen D
RS485 E
EtherCat F
Profinet G
Encoderversion
Inkremental A
Absolut B
Beispiel:
Baugrolie 6/1 mit 24V Profinet Inkrementalgeber ohne Bremse
VSEK61.24.GA0.000
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AnschluBstecker und Pinbelegung

GUNDA

Automation

ol .l o

X1-Signalstecker:
Kontaktanordnung mit Blick auf
Lotanschliisse des Kabels
AR
(Sg © 5ot ]
ot | Bus Aderfarbe
Verstarkerbetrieb SPS-Schnittstelle (Profinet/Profibus/RS485) kc;r;fse}lit;ob::er
A ] DA1 24V/500mA DA1 24V/500mA DA1 24V/500mA Violett
B J Enc. 24V/30mA DA2 24V/500mA DA2 24V/500mA
Blau
Ausgang A
C | Enc. 24V/30mA ED7 ED7 R
ot
Ausgang B
D § Enc. 24V[30mA ED8 EDS Gril
rin
Ausgang N
E | ED1 ED1 ED1 Gelb
F | ED2 ED2 ED2 WeiR-Griin
G | ED3 ED3 ED3 Braun-Griin
H | ED4 ED4 ED4 Weiss
| ﬁga)rlogemga 0-10V; +-10V ED5 ED5 Rot-Blau
K ,rﬁ]\ga-logemga 0-10V; +-10V ED6 ED6 Grau-Rosa
Lf+24V Ausgang flr +24'V Ausgang fir +24'V Ausgang fir
Sensorversorg Sensorversorg Sensorversorg § Gelb-Braun
ung ung ung
My OV Sensorversorg § OV Sensorversorg § OV Sensorversorg Wei
eiR-Gelb
ung Masse ung Masse ung Masse
g ’g?'(;"fs'oe"e Nur fiir STO é?'g‘fs"e”e Nur fiir STO é?'ca)‘fsr’e”e Nur fiir STO ‘(’;\’gf_'grfu“n
P § Nicht Nicht Nicht
belegen belegen belegen
R § Nicht Nicht Nicht
belegen belegen belegen
S | RS232 - RS232 - RS232 - Grau
XD TXD TXD
T | RS232 - RS232 - RS232 - Rosa
RXD RXD RXD
U J RS232 - Nicht mit RS232 - Nicht mit RS232 - Nicht mit
Bezugspoten Masse Bezugspoten Masse Bezugspoten Masse Schwarz
tial verbinden ! tial verbinden ! tial verbinden !
Braun
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X2-Powerstecker:
Kontaktanordnung mit Blick
auf Lotanschliisse der Kabel
X2
30
40 20
05 6 10
Kabelseitig: Buchsenstecker

Pin Kabelfarbe/Nr. Funktion

Motorversorgung
1 Gelb/1 +24V[+48VI+60V

. Motorversorgung
2 Grin/2 +24V/+48V/+60V
3 Braun/3 Logikversorgung +24V
. Masse (Bezugspotential fir

4 Weiss/4 Motor und Logik)

Masse (Bezugspotential fir
5 Grau/5 Motor und Logik)

Ausgang fir externen
6 Rosa/6 Ballastwiderstand
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AnschluBB-Schema: Verstarkerbetrieb

Programmier adapter %
Nicht mit dem 19po!
Netz verbinden! / stecker

Y
‘\
ABBal 00 STARRSSseRdstonrnt
stecker
\ PE
—
L
Powerkabel
= Signalkabel
arande®
vapetal
3 o)
- P
b c
L% Q Eer?élS;ap(leclE IA-Funktionien fmdalich @ Isolieren, wenn nicht bendtigt.
=IA-Fur gli Vg
T Nur bei starken Last-
Gelb E1l.r— . o Freigabe \SPS/CNC g % 2 g bremsungen erforderiich.
—— < = g
euss-Gﬂrun E2 < Sofortstop 24V 8 =S| = s
Braun—v%:n < Endschatter + / SI g Optionaler
isS 4 - . X S Ballast
RotBlau__F5 | || Croschatler g s Widerstand
<€ Analog + - = y
Grau-Rosa __Ef Analog +-10V Min. 10 Ohm
< .
Griin__Ad >
Rot A3 : Inkremental- Motorversorgung
TS 5
Bla A > gebersignale 24V
iole A > ; ; 24-48y  Spannungs-
| | P Betriebsbereit \ n versorgung
1T =
f—. AC
M 24V /|
asse =
SRR “Seaa., AC
X o Grau TxD \ “"‘ RS232 Verbindungen werden durch
:' @ Rosa RxD 1 den Programmieradapter unterbrochen.
\ R R RS2320 Die RS232 Schnitistelle is an diesem Kabel Logik-Versoraun
™, S232 Masse nur ohne Programmieradapter verfligbar. o9 gung
"“-.\__ ..-=="" }/Niemals RS232 Masse
""""""""" mit Masse verbinden!
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AnschluBB-Schema: SPS-Interface

"J' ‘-‘
"' “"!‘
/ ..
: .
/
P
:. - Programmier adapter %
i Nicht mit dem 1opal
% Netz verbinden! Stecker
\
X1
m ™
igpol - TTTTTTTTRRmmmemeenntT
seckel
FE
i
Powerkabel
— Signalkabel

gard

St et
i

e

i

H )
K] =z
T3 E
% — g
o elspie o Isoligren, -ht benotigt.
nx andere E/A-Funktionen maglich A SO e nERthencta
MNur bei starken Last-
Gelb it Start SPS/CNC g § g g bremsungen erforderfich,
‘SS'GFE”" - Freigabe EEER
Braup-Griin < Satzwahl S1 E g Optionaler
Woisg < Satzwahl 82 24V i E Ballast
Rot-Blau _ g o Widerstand
Grau-Rosa =] Sakwehl 54 S = Min. 10 Ohm
Rot « Satzwahl S8
= < Hand +
Griin - Hand -
Motorversorgung
Violsll Al P Betriebsbereit Spannungs-
Blay A [ i 24-48Y
A P In Position N varsargung
T = -
? B AC
24V ]
Masse =
Jammmmmm— . AC
- Ta
FJ Grau TxD “.: RS232 Verbindungen werden durch
% den Programmieradapter unterbrochen.
[ Ross RxD RS232+ ,= Die RS232 Schnitistelle is an diesem Kabel Logik-Versaraun
. Rseaz Masse nur chne Programmieradapter verfligbar. °9 ersorgung
T, =" 1/Niemals RS232 Masse
Seeeesaaeneeet mit Masse verbinden!
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AnschluBB-Schema: Profibus-DP

G

Nicht mit dem
Netz verbinden!

19po\
Stecker

&
L4

Standard
Kabelfarben

Schirm

— Buskabel

Programmier adapter
19po!

5-po! Mﬂe(
»S\‘“ S\ec\(

Beispiel
andere E/A-Funktionen moglich

SPS/CNC

Profibus

L
; : Qeﬂl!z...ﬁl- < Freigabe
e WEISEOIUD L B e
< Sofortstop
BranGin.. e fme Hand +
Weiss __E4 <— Hand - 8y
Violett __A1 P Betriebsbereit
Blall . A P In Position

Masse

R

GUNDA

M o 11y B g

Automation

ol .l

Powerkabel

d
andad®©
?z,lbe\\aft"'“

Isolieren, wenn nicht benatigt.
V'

Nur bei starken Last-
bremsungen erforderiich.

Optionaler
Ballast
Widerstand
Min. 10 Ohm

Motorversorgung

¢ RS232 Verbindungen werden durch

/ n
S .~ \ % den Programmieradapter unterbrochen.
i ‘9?513,,?\3-%3--5-"-9- RS232° ! Die RS232 Schniistelle is an diesem Kabel
‘.\ ‘~.R§_2_3_2_ Masse_ / nur ohne Programmieradapter verflgbar.
--*"[/Niemals RS232 Masse

mit Masse verbinden!

24-48y  Spannungs-
versorgung

AC

24V /|

AC

Logik-Versorgung

%
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AnschluBB-Schema: Profinet-1/0 Interface

Programmier adapter

19p(xt

Nicht mit dem
Stecker

Netz verbinden!

wopot
' Stecker
'1\ Signalkabel

Y | (Optional)

— Buskabel

weitere
Profinet-
gerate

Powerkabel

agard ”
%4\?\;>e\(amc.n

g
e
T 8
Js
€2 2
- @
0 X =
Bo <
ispiel o Isolieren, wenn nicht benétigt.
’Q andere E/A-Funktionen mdglich V's g g
Nur bei starken Last-
y: SPS/CNC g g & bremsungen erforderlich.
17]
|
Profinet g 3| s
@ i
$ Optionaler
2| Ballast
- Gelb. Bl el g ; Widerstand
. L i < Freigabe ! i
.. Weiss:Grin_. €2, < i Min. 10 Ohm
Braun-Grin__ €3, :
""" Pt Bl Hand +
Weiss, | E4, < Hand 24V
< 2
S Motorversorgung
L :
LN —— Violett | A\l | Betriebsbereit 3
Yo Blay .. | ™ pannungs-
au M'_ P In Position 2448V versorgung
ﬂ' - AC!
+
24V )
Masse =
AC
¥ - \‘\: R8232 Verbindungen werden durch
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