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1 Uber dieses Dokument

In diesem Kapitel

Ziel und Zielgruppe dieses Benutzerhandbuchs............ccccccc 1
Symbole und KennzeiChNUNGEeN ..., 1
BegriffSErKIAIUNG .......ee s 2
Y o] o111 [T T =] o 3
Mitgeltende DOKUMENTE.......couuiiiiiiiiie ettt nanneeas 3
Handblcher Rerunterlatden ... ... ..o e 3

1.1 Ziel und Zielgruppe dieses Benutzerhandbuchs
Dieses Benutzerhandbuch enthélt die erforderlichen Informationen fir die
bestimmungsgemale Verwendung des M-686.

Grundsatzliches Wissen zu geregelten Systemen, zu Konzepten der
Bewegungssteuerung und zu geeigneten SicherheitsmaRnahmen wird vorausgesetzt.

Die aktuellen Versionen der Benutzerhandbiicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 3) bereit.

1.2 Symbole und Kennzeichnungen

In diesem Benutzerhandbuch werden folgende Symbole und Kennzeichnungen
verwendet:

VORSICHT

.ﬁ Gefahrliche Situation
Bei Nichtbeachtung drohen leichte Verletzungen.

» Malnahmen, um die Gefahr zu vermeiden.

HINWEIS

Gefahrliche Situation
Bei Nichtbeachtung drohen Sachschaden.

» Malnahmen, um die Gefahr zu vermeiden.

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 1
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INFORMATION
Informationen zur leichteren Handhabung, Tricks, Tipps, etc.

Symbol/ Bedeutung

Kennzeichnung

1. Handlung mit mehreren Schritten, deren Reihenfolge

2. eingehalten werden muss

> Handlung mit einem Schritt oder mehreren Schritten,
deren Reihenfolge nicht relevant ist

. Aufzéhlung

S.5 Querverweis auf Seite 5

RS-232 Bedienelement-Beschriftung auf dem Produkt (Beispiel:
Buchse der RS-232 Schnittstelle)
Auf dem Produkt angebrachtes Warnzeichen, das auf
ausfuhrliche Informationen in diesem Handbuch
verweist.

1.3 Begriffserklarung

Begriff Erkléarung

Belastbarkeit Maximale Belastbarkeit vertikal, wenn der Kreuztisch horizontal
montiert ist. Der Angriffspunkt der Last liegt in der Mitte der
Plattform.

Linearencoder Der Linearencoder ist ein inkrementeller Sensor zur Erfassung

von Lageéanderungen. Die Signale des Sensors werden fur die
Ruckmeldung der Achsenposition verwendet. Nach dem
Einschalten des Controllers muss eine
Referenzwertbestimmung durchgefuhrt werden, bevor absolute
Zielpositionen kommandiert und erreicht werden kdnnen.

2 Version: 1.3.0 MP67D M-686 Kreuztisch
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1.4 Abbildungen

Zugunsten eines besseren Verstandnisses kénnen Farbgebung, GroRenverhaltnisse
und Detaillierungsgrad in lllustrationen von den tatsachlichen Gegebenheiten
abweichen. Auch fotografische Abbildungen kdnnen abweichen und stellen keine
zugesicherten Eigenschaften dar.

1.5 Mitgeltende Dokumente

Alle in dieser Dokumentation erwéhnten Gerate und Programme von PI sind in
separaten Handbiichern beschrieben.

Beschreibung Dokument

C-867.160 PILine® Controller MS185E User Manual
C-867.260 PILine® Controller MS189E User Manual
C-867.262 PILine® Controller MS196E User Manual
C-867.0OE PILine® Controller MS195E User Manual

PILine® Versteller MP121EK Kurzanleitung

1.6 Handblcher herunterladen

INFORMATION

Wenn ein Handbuch auf unserer Website fehlt oder Probleme beim Herunterladen
auftreten:

» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 37).

Auf unserer Website finden Sie die Handbticher in ihrer aktuellen Version. Fir einige
Produkte (z. B. Hexapodsysteme und Elektroniken, die mit einer CD ausgeliefert
werden) ist der Zugang zu den Handbuchern durch ein Kennwort geschitzt. Das
Kennwort ist auf der CD enthalten.

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 3
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Frei zugangliche Handbucher herunterladen
1. Offnen Sie die Website http://www.pi-portal.ws.

2. Klicken Sie auf Downloads.

3. Klicken Sie auf die entsprechende Kategorie (z. B. M Hexapods /
Micropositioning)

4. Kilicken Sie auf den entsprechenden Produktcode (z. B. M-686).
5. Klicken Sie auf Documents.
Die vorhandenen Handbiicher werden angezeigt.

6. Klicken Sie auf das gewiinschte Handbuch und speichern Sie es auf der
Festplatte Ihres PC oder auf einem Datentrager.

Kennwortgeschutzte Handbicher herunterladen

1. Fuhren Sie die Schritte 1 bis 5 fur das Herunterladen frei zuganglicher
Handbucher aus.

2. Legen Sie die CD des Produkts in das PC-Laufwerk ein.
3. Wechseln Sie auf der CD in das Verzeichnis Manuals.

4. Offnen Sie im Verzeichnis Manuals die Release News (Datei mit dem
Namensbestandteil Releasenews).

5. Entnehmen Sie dem Abschnitt User login for software download in den
Release News den Benutzernamen (user name) und das Kennwort
(password).

6. Geben Sie auf der Website im Bereich User login am linken Seitenrand den
Benutzernamen und das Kennwort in die entsprechenden Felder ein.

7. Klicken Sie auf Login.
Die vorhandenen Handbiicher werden angezeigt.

8. Klicken Sie auf das gewtinschte Handbuch und speichern Sie es auf der
Festplatte Ihres PC oder auf einem Datentrager.

4 Version: 1.3.0 MP67D M-686 Kreuztisch
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2 Sicherheit

In diesem Kapitel

Bestimmungsgemare VerWenNUUNG ......ccoccoeeeoeiieeeceee e e s ssss e s s s s s se s an s s s e a e e e e e ae s 5
Allgemeine SicherNeitSNINWEISE ...........uuiiiiiiiiiiiiiiieii e 5
Organisatorische MalBnahmen ..., 7

2.1 Bestimmungsgemale Verwendung

Der M-686 ist ein Laborgerat im Sinne der DIN EN 61010-1. Er ist fur die Verwendung
in Innenrdumen und in einer Umgebung vorgesehen, die frei von Schmutz, Ol und
Schmiermitteln ist.

Entsprechend seiner Bauform ist der M-686 fur die Positionierung, Justierung und
Verschiebung von Lasten in zwei Achsen bei verschiedenen Geschwindigkeiten im
Intervallbetrieb vorgesehen. Der M-686 ist nicht vorgesehen fir Anwendungen in
Bereichen, in denen ein Ausfall erhebliche Risiken flir Mensch oder Umwelt zur Folge
hétte.

Der M-686 ist nur fur die horizontale Montage vorgesehen.

Die bestimmungsgemaRe Verwendung des M-686 ist nur in komplett montiertem und
angeschlossenem Zustand maoglich.

Der M-686 verwendet als Antrieb PILine® Ultraschall-Piezolinearmotoren und muss
mit einem geeigneten Controller (S. 12) betrieben werden. Der Controller ist nicht im
Lieferumfang des M-686 enthalten.

2.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

Der M-686 ist nach dem Stand der Technik und den anerkannten
sicherheitstechnischen Regeln gebaut. Bei unsachgemaler Verwendung des M-686
konnen Benutzer gefahrdet werden und/oder Schaden am M-686 entstehen.

> Benutzen Sie den M-686 nur bestimmungsgemaf und in technisch
einwandfreiem Zustand.

Lesen Sie das Benutzerhandbuch.

> Beseitigen Sie Storungen, die die Sicherheit beeintrachtigen kénnen,
umgehend.

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 5



2 Sicherheit PI

Der Betreiber ist fir den korrekten Einbau und Betrieb des M-686 verantwortlich.

Piezomotoren werden von Piezoaktoren angetrieben. Piezoaktoren kdnnen nach dem
Trennen von der Elektronik fir einige Stunden elektrisch geladen bleiben. Auch
Temperaturschwankungen kénnen Ladungen in Piezoaktoren erzeugen. Das
Beruhren geladener Teile des M-686 kann zu leichten Verletzungen durch
Stromschlag fuhren.

> Offnen Sie den M-686 nicht.

» Berlhren Sie nicht die Kontakte im Anschlussstecker des M-686.

Bei fehlendem oder nicht ordnungsgemalf angeschlossenem Schutzleiter kénnen im
Falle eines Fehlers oder Defekts geféhrliche Berlihrungsspannungen am M-686
entstehen. Wenn BerUhrungsspannungen vorhanden sind, kann das Berthren des
M-686 zu leichten Verletzungen durch Stromschlag fuihren.

» SchlieBen Sie den M-686 vor Inbetriebnahme an einen Schutzleiter an (S. 19).

» Entfernen Sie den Schutzleiter nicht wahrend des Betriebs.

» Wenn der Schutzleiter vortibergehend entfernt werden muss (z. B. bei
Umbauten), schlieRen Sie den M-686 vor erneuter Inbetriebnahme wieder an
den Schutzleiter an.

Mechanische Krafte kénnen den M-686 beschadigen oder dejustieren.

» Vermeiden Sie Stol3e, die auf den M-686 einwirken.

» Lassen Sie den M-686 nicht fallen.

> Uberschreiten Sie nicht die maximal zulassigen Belastungen gemaf den
Spezifikationen (S. 39).

6 Version: 1.3.0 MP67D M-686 Kreuztisch
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2.3 Organisatorische Mal3hahmen

Benutzerhandbuch

>

Halten Sie dieses Benutzerhandbuch standig am M-686 verfugbar.
Die aktuellen Versionen der Benutzerhandbiicher stehen auf unserer Website
zum Herunterladen (S. 3) bereit.

Flgen Sie alle vom Hersteller bereitgestellten Informationen, z. B.
Erganzungen und Technical Notes, zum Benutzerhandbuch hinzu.

Wenn Sie den M-686 an Andere weitergeben, fligen Sie dieses Handbuch
und alle sonstigen vom Hersteller bereitgestellten Informationen bei.

Fihren Sie Arbeiten grundsatzlich anhand des vollstandigen
Benutzerhandbuchs durch. Fehlende Informationen aufgrund eines
unvollstandigen Benutzerhandbuchs kdnnen zu leichten Verletzungen und zu
Sachschaden fuhren.

Installieren und bedienen Sie den M-686 nur, nachdem Sie dieses
Benutzerhandbuch gelesen und verstanden haben.

Personalqualifikation

Nur autorisiertes und entsprechend qualifiziertes Personal darf den M-686 installieren,
in Betrieb nehmen, bedienen, warten und reinigen.

M-686 Kreuztisch

MP67D Version: 1.3.0 7
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In diesem Kapitel

3 Produktbeschreibung

ProdUKLANSICRT ......e e e e e e e e e e e e e et e e e e e aeaaaaa 9
ProduktbeSCNIITIUNG . ... e 10
LT IUMTANG ... ———— 11
Geeignete CoNrOlIEr ......oooe e 12
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TeChNISChe AUSSTALIUNG .......vveiiiiiiiii ettt e e eaneees 13
3.1 Produktansicht
Abbildung 1: M-686.D64: Produktansicht
1  Kabel fur den Anschluss an den Controller
2 Grundkérper
3 Schutzleiteranschluss
4  Untere Plattform (X-Achse)
5  Obere Plattform (Y-Achse)
M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 9
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3.2 Produktbeschriftung

Abbildung 2: M-686: Position der Produktbeschriftung (exemplarische Ansicht)

Position Beschriftung Beschreibung

A @ Schutzleitersymbol, kennzeichnet den
Schutzleiteranschluss des M-686

A <:| Y Positive Bewegungsrichtung der Y-Achse

B X |:> Positive Bewegungsrichtung der X-Achse

B PILine® Markenname

B M-686.D64 Produktbezeichnung

B 113055789 Seriennummer (Beispiel), individuell fur
jeden M-686

Bedeutung der Stellen (Zahlung von links):
1 = interne Information

2 und 3 = Herstellungsjahr
4 bis 9 = fortlaufende Nummer

Warnzeichen "Handbuch beachten!”

B[ >

Altgeréteentsorgung (S. 49)

10 Version: 1.3.0 MP67D M-686 Kreuztisch



PIEZO NANO POSITIONING

|

WWW.PI.WS 3 Produktbeschreibung

Position Beschriftung Beschreibung
B Country of Origin: Herkunftsland
Germany
WWW.PLWS Herstelleradresse (Website)

1271 Herstellerlogo

B C€

Konformitatszeichen CE

3.3 Lieferumfang

Artikelnummer Beschreibung

M-686.D64 Kreuztisch mit PILine® Piezomotorantrieben, 25 mm x 25 mm,
7 N, 0,1 um Linearencoder

000036450 Schraubensatz M4 Schutzerde, bestehend aus:
= 1 Flachkopfschraube mit Kreuzschlitz M4x8, ISO 7045
= 2 Sicherungsscheiben
= 2 Unterlegscheiben

000017714 Schraubensatz:
= 6 Zylinderschrauben M6x8, DIN 7984
= 1 Sechskant-Winkelschraubendreher

MP121EK Kurzanleitung fur PILine® Versteller

M-686 Kreuztisch

MP67D Version: 1.3.0
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3.4 Geeignete Controller

Bestellnummer Beschreibung

C-867.260 Piezomotorcontroller / Treiber, 2 Kandle, fir PILine® Systeme

C-867.262 Hochprazisions-Piezomotorcontroller / Treiber, 2 Kanéle, far
PILine® Systeme

C-867.160* Piezomotorcontroller / Treiber, vernetzbar, 1 Kanal, fir PILine®
Systeme

C-867.0E* OEM-Treiber / Controller fur PILine® Ultraschall-Piezomotoren,
1 Kanal

*Pro Achse wird ein

Controller benétigt.

» Wenden Sie sich bei Bestellungen an den Kundendienst (S. 37).

3.5 Optionales Zubehor

Bestellnummer

Beschreibung

P-561 bis P-563

PIMars XYZ-Positioniersysteme mit bis zu 300 um Stellweg

P-541.2 und Mikroskopie-XY-Piezoscanner mit geringer Bauhdhe

P-542.2

P-541.Z Mikroskopie-Piezohub- und -kippsysteme mit geringer Bauhdhe
M-663.AB = Adapterbox, MDR auf D-Sub 15-pol., fiir PILine® Versteller

mit langem Kabel
®=  Technical Note M663T0015 zur Adapterbox

Verlangerungskabe

| zur Verwendung mit Adapterbox M-663.AB:

M-663.A01
M-663.A03
M-663.A05

Verlangerungskabel fir PILine®, MDR auf D-Sub 15-pol., 1 m
Verlangerungskabel fir PILine®, MDR auf D-Sub 15-pol., 3 m
Verlangerungskabel fur PILine®, MDR auf D-Sub 15-pol., 5 m
Langere Kabel auf Anfrage erhaltlich.

» Wenden Sie sich bei Bestellungen an den Kundendienst (S. 37).

12 Version: 1.3.0
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3.6 Technische Ausstattung

3.6.1 Linearencoder

Der M-686 ist pro Achse mit einem optischen Linearencoder ausgestattet. Die
Aufldsung entnehmen Sie der Tabelle im Abschnitt "Spezifikationen” (S. 39).

Optische Linearencoder messen die Ist-Position direkt (Direktmetrologie). Fehler im
Antriebsstrang, wie z. B. Nichtlinearitat, Umkehrspiel oder elastische Deformation,
kénnen die Positionsmessung nicht beeinflussen.

3.6.2 Endschalter
Der M-686 ist mit berihrungslosen Hall-Effekt-Endschaltern ausgestattet.

Jeder Endschalter sendet sein Signal auf einer eigens zugewiesenen Leitung zum
Controller. Der Controller sorgt dann fir den Abbruch der Bewegung. Fuhrt der
Controller den Abbruch nicht rechtzeitig aus, fahrt der Kreuztisch an den
mechanischen Anschlag.

Weitere Informationen siehe "Endschalter-Spezifikationen" (S. 40).

3.6.3 Referenzschalter

Der M-686 ist pro Achse mit einem richtungserkennenden Referenzschalter
ausgestattet, der ungeféahr in der Mitte des Stellwegs angebracht ist. Dieser Sensor
sendet ein TTL-Signal, das anzeigt, ob sich die Achse auf der positiven oder
negativen Seite des Referenzschalters befindet.

Die Befehle, die das Referenzsignal verwenden, sind im Benutzerhandbuch des
Controllers und/oder in den entsprechenden Softwarehandblichern beschrieben.

Weitere Informationen siehe "Referenzschalter-Spezifikationen" (S. 40).

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 13
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4  Auspacken

Packen Sie den M-686 vorsichtig aus.

Vergleichen Sie die erhaltene Lieferung mit dem Inhalt laut Vertrag und mit
der Packliste.

Uberprifen Sie den Inhalt auf Anzeichen von Schaden. Bei Anzeichen von
Beschadigungen oder fehlenden Teilen wenden Sie sich sofort an PI.

Bewahren Sie das komplette Verpackungsmaterial auf fir den Fall, dass das
Produkt zuriickgeschickt werden muss.

M-686 Kreuztisch

MP67D Version: 1.3.0 15






PIEZO NANO POSITIONING | WWW.PI.WS 5 Installation

5 Installation

In diesem Kapitel
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5.1 Allgemeine Hinweise zur Installation

VORSICHT

Gefahrliche Spannung und Restladung auf Piezoaktoren!

Piezomotoren werden von Piezoaktoren angetrieben. Piezoaktoren kénnen nach
dem Trennen von der Elektronik fir einige Stunden elektrisch geladen bleiben. Auch
Temperaturschwankungen kénnen Ladungen in Piezoaktoren erzeugen. Das
Berthren oder Kurzschliel3en der Kontakte im Anschlussstecker des M-686 kann zu
leichten Verletzungen durch Stromschlag fuhren.

» Berihren Sie nicht die Kontakte im Anschlussstecker des M-686.

HINWEIS

// r -n\-‘
0\ 7-7{1/’3

Schmiermittel, Schmutz, Kondenswasser!

Schmutz, Ol, Schmiermittel und Kondenswasser machen den Motor/Antrieb
funktionsunféhig.

» Halten Sie die Piezomotoren des M-686 frei von Schmiermitteln.

» Halten Sie den M-686 frei von Schmutz und Kondenswasser.

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 17
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HINWEIS

@  Erwarmung des M-686 wahrend des Betriebs!

L\\.,,, : /"“ Die wéhrend des Betriebs des M-686 abgegebene Warme kann lhre Anwendung
beeintrachtigen.

» Installieren Sie den M-686 so, dass die Anwendung nicht durch die abgegebene
Warme beeintrachtigt wird.

HINWEIS

Ungeeignete Kabel!

Ungeeignete Kabel kdnnen Schaden am Controller verursachen und die Leistung
des M-686 beeinflussen.

» Verwenden Sie fiir den Anschluss des M-686 an den Controller nur Originalteile
von PI.

» Wenn Sie langere Kabel benétigen, verwenden Sie Adapterboxen des Typs
M-663.AB und Verlangerungskabel von PI (S. 12).

INFORMATION

Fur die optimale Wiederholgenauigkeit des Positionierens missen alle Komponenten
spielfrei befestigt sein.

» Stellen Sie die spielfreie Befestigung von Kreuztisch und Last sicher.

» Wenn mdglich, fiihren Sie eine Simulation der Kreuztischbewegungen mit
montierter Last oder geeignete Berechnungen durch, um Kollisionen und
ungunstige Schwerpunktkonstellationen zu erkennen.

» Wenn notig, treffen Sie geeignete konstruktive MaRnahmen, um Kollisionen
und Instabilitdéten im Gesamtsystem zu vermeiden.

» Vermeiden oder kennzeichnen Sie Gefahrenbereiche, die durch den Einbau
des Kreuztischs und durch die Anwendung entstehen, gemaf den
gesetzlichen Vorschriften.

Fur weitere Informationen zu den Einsatzbedingungen beachten Sie die Angaben im
Abschnitt "Motorleistung” (S. 42).

18 Version: 1.3.0 MP67D M-686 Kreuztisch
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5.2 M-686 an Schutzleiter anschliel3en

INFORMATION
» Beachten Sie die jeweils geltenden Normen fur die Schutzleiterbefestigung.

Am M-686 befindet sich neben dem Kabelabgang eine Bohrung M4 zur
Schutzleiterbefestigung. In der folgenden Abbildung ist diese Bohrung mit einem Pfeil
gekennzeichnet.

Abbildung 3: M-686.D64: Schutzleiteranschluss

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 19
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e

Abbildung 4: Montage des Schutzleiters (Profilansicht)

Untere Plattform des M-686
Unterlegscheibe
Sicherungsscheibe
Schraube

Kabelschuh

Schutzleiter

o 00 B~ W N P

Voraussetzung

v' Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Installation gelesen und verstanden
(S.17).

v Der M-686 ist nicht mit dem Controller verbunden.

Werkzeug und Zubehor

= Geeigneter Schutzleiter: Kabelquerschnitt 20,75 mm?

= Mitgelieferter Schraubensatz M4 Schutzerde (S. 11) fur die Montage eines
Schutzleiters

= Geeigneter Schraubendreher

M-686 an Schutzleiter anschlielRen

1. Wenn nétig, befestigen Sie einen geeigneten Kabelschuh am Schutzleiter.

2. Befestigen Sie den Kabelschuh des Schutzleiters mit der Schraube M4 am
Schutzleiteranschluss des M-686 wie in der Profilansicht dargestellt.

3. Ziehen Sie die Schraube M4 mit einem Drehmoment von 1,2 Nm bis 1,5 Nm
fest.

4. Stellen Sie sicher, dass der Ubergangswiderstand an allen fiir die
Schutzleitermontage relevanten Verbindungsstellen <0,1 Q bei 25 A ist.

20 Version: 1.3.0 MP67D M-686 Kreuztisch
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5.3 M-686 auf Unterlage befestigen

HINWEIS

‘,/ﬁ\.\ Hervorstehende Schraubenkdpfe!

L\\.,,,./ /"“ Hervorstehende Schraubenkopfe kénnen den M-686 beschadigen.

» Stellen Sie sicher, dass die Schraubenkdpfe in den Montagebohrungen
vollstandig abgesenkt sind und die Bewegung nicht beeintrachtigen.

HINWEIS

;/_ _7\‘ Verspannen des Grundkorpers!

‘“\7 7/”‘ Ungeeignete Montage kann den Grundkdrper verspannen. Ein Verspannen des
Grundkorpers erhoht den Verschleild und verringert die Genauigkeit.

» Befestigen Sie den M-686 auf ebener Grundflache. Die empfohlene Ebenheit der
Grundflache betrégt 5 um.

» Bei Anwendungen mit gro3en Temperaturschwankungen:
Befestigen Sie den M-686 nur auf Grundflachen, die moglichst dieselben
Warmeausdehnungseigenschaften wie der M-686 besitzen (z. B. Grundflachen
aus Aluminium).

Abbildung 5: M-686.D64: Bewegungsrichtungen der X-Achse und Y-Achse

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 21
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Abbildung 6: Eine von vier Senkbohrungen M6 im Grundkdrper

Voraussetzung

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Installation gelesen und verstanden
(S.17).

v' Sie haben eine geeignete Unterlage bereitgestellt (fiir die erforderliche Lage
und Tiefe der Bohrungen zur Aufnahme der Schrauben siehe
"Abmessungen”, S. 46).

— Vier Bohrungen M6 sind vorhanden.
— Die Ebenheit der Oberflache ist <5 um.

— Bei Anwendungen mit gro3en Temperaturschwankungen: Die Unterlage
besitzt moglichst dieselben Warmeausdehnungseigenschaften wie der
M-686 (z. B. Unterlage aus Aluminium).

v' Sie haben den Platzbedarf fir eine knickfreie und vorschriftsmafige
Kabelflihrung bertcksichtigt.

v Der M-686 ist nicht mit dem Controller verbunden.
Werkzeug und Zubehor
=  Montagezubehor aus dem Lieferumfang (S. 11):
— 4 Schrauben M6x8

— Sechskant-Winkelschraubendreher

22 Version: 1.3.0 MP67D M-686 Kreuztisch
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M-686 auf Unterlage befestigen

1. Verschieben Sie per Hand die untere Plattform (X-Achse) des M-686, bis zwei
der vier Senkbohrungen im Grundkdrper zuganglich sind (siehe Abbildung).

2. Richten Sie den M-686 so auf der Unterlage aus, dass sich die
entsprechenden Bohrungen in M-686 und Unterlage tberdecken.

3. Befestigen Sie den M-686 mit zwei Schrauben.
4. Stellen Sie sicher, dass die Schraubenkdpfe vollstandig abgesenkt sind.

5. Verschieben Sie per Hand die untere Plattform (X-Achse) des M-686, bis die
beiden anderen Senkbohrungen im Grundkdrper zugénglich sind.

6. Befestigen Sie den M-686 mit zwei Schrauben.
7. Stellen Sie sicher, dass die Schraubenkdpfe vollstandig abgesenkt sind.

8. Uberprifen Sie den spielfreien Sitz des M-686 auf der Unterlage.

5.4 Last am M-686 befestigen

HINWEIS

i | G\‘ Unzuléssig hohe Last am Kreuztisch!

‘“\7 /”‘ Eine unzuléssig hohe Last beeintrachtigt die Bewegung der bewegten Plattform und
) kann den Kreuztisch beschéadigen.

» Beachten Sie hinsichtlich Masse und Befestigungsart der Last die maximal
zulassigen Krafte, die laut Spezifikation (S. 39) auf die bewegte Plattform wirken
darfen.

HINWEIS

;/J .,,\‘ Zu lange Schrauben!

‘“\ /”‘ Zu tief eingebrachte Schrauben kénnen den M-686 beschéadigen.

» Beachten Sie die Tiefe der Montagebohrungen in der oberen Plattform (S. 46).

» Verwenden Sie nur Schrauben mit der richtigen Lange fiir die entsprechenden
Montagebohrungen.

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 23



5 Installation

Pl

Abbildung 7: M-686: Eine von vier Montagebohrungen M6 in der oberen Plattform (siehe Pfeil)

Voraussetzung

v' Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Installation gelesen und verstanden
(S.17).

Sie haben den M-686 ordnungsgemal? auf einer Unterlage befestigt (S. 21).
Der M-686 ist nicht mit dem Controller verbunden.

Sie haben die Last so vorbereitet, dass sie an den Montagebohrungen auf der
oberen Plattform befestigt werden kann:

— Der Abstand zwischen dem Schwerpunkt der Last und dem Zentrum der
bewegten Plattform ist in alle Richtungen mdglichst gering.

— Fur das Befestigen der Last auf der bewegten Plattform sind mindestens
drei Punkte vorgesehen.

Werkzeug und Zubehor

®=  Mindestens drei Schrauben M6 von geeigneter Lange (S. 46)
= Geeignetes Werkzeug zur Befestigung der Schrauben

24
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Last befestigen

1. Richten Sie die Last so auf dem M-686 aus,dass sich die Montagebohrungen
in Last und oberer Plattform Uberdecken.

2. Befestigen Sie die Last mit mindestens drei Schrauben.

3. Uberprifen Sie den spielfreien Sitz der Last auf der oberen Plattform des
M-686.

5.5 Verlangerungskabel anschliel3en

Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Installation gelesen und verstanden
(S.17).

Der Controller ist ausgeschaltet.

Sie haben den M-686 an den Schutzleiter angeschlossen (S. 19).

Werkzeug und Zubehor

= Zwei Adapterboxen M-663.AB*, MDR14 auf D-Sub 15, fur PILine® Versteller
mit langem Kabel
= Zwei Verlangerungskabel* fur PILine®, MDR14 auf D-Sub 15, 1 bis 5 m

*Nicht im Lieferumfang; siehe "Optionales Zubehor” (S. 12).

Verlangerungskabel anschliel3en
» Verbinden Sie M-686 ("Versteller") und Controller tiber die Adapterboxen und
die Verlangerungskabel wie im untenstehenden Anschlussschema abgebildet.

— Achten Sie auf die Zuordnung, die durch die Beschriftung von Buchsen,
Steckern und Kabeln vorgegeben ist.

M-663.AB
Adapterbox

PILine® Kabel

1.6m | |w ] ™ 1bis 5m
MDR14 D-Sub MDR14
Versteller 15-pol Controller

PILine® Kabel
1bis5m

1,5m | |w _<]_ "

MDR14 D-Sub MDR14

15-pol
M-663.AB

Adapterbox

Abbildung 8: Anschluss von Verlangerungskabeln an die Standardversion des Kreuztischs
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6 Inbetriebnahme und Betrieb

In diesem Kapitel

Allgemeine Hinweise zu Inbetriebnahme und Betrieb...........cccocoiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiinn, 27
M-686 mit Controller C-867 in Betrieb nehmen..........cccccoi 31
M-686-Eintrage in der Verstellerdatenbank von Pl ..., 32

6.1 Allgemeine Hinweise zu Inbetriebnahme und Betrieb

VORSICHT

/ﬁ\\ Stromschlaggefahr bei fehlendem Schutzleiter!
A Bei fehlendem oder nicht ordnungsgemal angeschlossenem Schutzleiter kbnnen im
Falle eines Fehlers oder Defekts gefahrliche Beriihrungsspannungen am M-686

entstehen. Wenn BerUhrungsspannungen vorhanden sind, kann das Berthren des
M-686 zu leichten Verletzungen durch Stromschlag fuihren.

>
>
>

Schlie3en Sie den M-686 vor Inbetriebnahme an einen Schutzleiter an (S. 19).
Entfernen Sie den Schutzleiter nicht wahrend des Betriebs.

Wenn der Schutzleiter vortibergehend entfernt werden muss (z. B. bei
Umbauten), schlieRen Sie den M-686 vor erneuter Inbetriebnahme wieder an
den Schutzleiter an.

HINWEIS

Zu hohe oder falsch angeschlossene Betriebsspannung!
Zu hohe oder falsch angeschlossene Betriebsspannung kann Schdden am M-686

verursachen.

>

>

Verwenden Sie nur Controller/Treiber und Originalzubehér von PI fir den Betrieb
des M-686.

Uberschreiten Sie nicht den Betriebsspannungsbereich (S. 41), fur den der
M-686 spezifiziert ist.

Betreiben Sie den M-686 nur, wenn die Betriebsspannung ordnungsgemarn
angeschlossen ist; siehe "Pinbelegung" (S. 47).

M-686 Kreuztisch
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HINWEIS

/ \.\ Unbeabsichtigte Bewegungen!

"‘\_ /"“ Der M-686 kann beim Anschlieen an den Controller unbeabsichtigte Bewegungen
ausfuhren. Fehlerhafte Software und fehlerhafte Bedienung der Software kénnen
ebenfalls unbeabsichtigte Bewegungen verursachen.

» Platzieren Sie keine Gegenstande in Bereichen, in denen sie von bewegten
Teilen erfasst werden kénnen.

» Prifen Sie vor dem Anschlie3en des M-686, ob im Controller ein Makro als
Startup-Makro festgelegt ist, und heben Sie die Auswahl des Startup-Makros
gegebenenfalls auf.

HINWEIS
/ \.\ Schéaden durch Kollisionen!

"‘\_ /"‘ Kollisionen kénnen den Kreuztisch, die zu bewegende Last und die Umgebung
beschadigen.

an.

» Stellen Sie sicher, dass im Bewegungsbereich des Kreuztischs keine Kollisionen
zwischen Kreuztisch, zu bewegender Last und Umgebung méglich sind.

» Platzieren Sie keine Gegenstande in Bereichen, in denen sie von bewegten
Teilen erfasst werden kdnnen.

» Halten Sie bei einer Fehlfunktion des Controllers die Bewegung sofort an.

» Wenn moglich, passen Sie die Stellwegsgrenzen in der zur
Bewegungskommandierung verwendeten Software an Ihr mechanisches System

HINWEIS

;/ \.\ Unkontrollierte Schwingungen!

"‘\_ /"‘ Ihre Anwendung kann durch unkontrollierte Schwingung des M-686 beschadigt
werden.
Wenn wahrend des Betriebs des M-686 Gerdusche auftreten:

» Schalten Sie unverzuglich die Servoregelung der betreffenden Achsen aus.
» Prufen Sie die Einstellungen der Regelparameter.

28 Version: 1.3.0 MP67D M-686 Kreuztisch



PIEZO NANO POSITIONING | WWW.PI.WS 6 Inbetriebnahme und Betrieb

1

HINWEIS
y N ' ufprall der bewegten Plattformen auf dem mechanischen Anschlag!
@M Aufprall der b Plattf fd h hen Anschlag!
"‘\_ : /"“ Der Aufprall der bewegten Plattformen des M-686 am mechanischen Anschlag kann

zu Schaden oder erheblichem VerschleiR am M-686 fiihren.

>
>

>
>

Vermeiden Sie Bewegungen im ungeregelten Betrieb.

Wenn mit dem Controller C-867 Bewegungen im ungeregelten Betrieb

notwendig sind:

— Setzen Sie den Stellwert mit dem Befehl sMO so, dass sich die Achsen mit
niedriger Geschwindigkeit bewegen.

— Stoppen Sie die Achsen rechtzeitig. Verwenden Sie dazu die Befehle #24,
STP oder HLT, oder setzen Sie den Stellwert mit dem Befehl smMo auf null.

Stellen Sie sicher, dass das Ende des Stellwegs mit geringer Geschwindigkeit
angefahren wird.

Nehmen Sie Anderungen der Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung
und Last nur in kleinen Schritten vor.

Deaktivieren Sie die Endschalter nicht softwareseitig.
Prifen Sie die Funktion der Endschalter nur bei niedrigen Geschwindigkeiten.
Halten Sie bei einer Fehlfunktion der Endschalter die Bewegung sofort an.

HINWEIS

Uberhitzung bei Dauerbetrieb!

y
fi
\

Hochste dynamische Kraft und Haltekraft werden bei maximaler Motorleistung

erreicht, allerdings kann der M-686 damit im Dauerbetrieb Uberhitzen.

>

Beachten Sie die empfohlene Motorleistung in Abhéangigkeit von der
Einschaltdauer und Umgebungstemperatur (S. 44).

HINWEIS

Schéaden oder erheblicher Verschleild durch hohe Beschleunigungen!
Hohe Beschleunigungen kénnen Schaden oder erheblichen Verschlei3 an der

Mechanik verursachen.

>
>
>

Halten Sie bei einer Fehlfunktion des Controllers die Bewegung sofort an.
Bestimmen Sie die Maximalgeschwindigkeit fir Ihre Anwendung.
Beachten Sie die Angaben im Abschnitt "Motorleistung"” (S. 42).

M-686 Kreuztisch
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INFORMATION

Obwohl der M-686 theoretisch gerauschlos arbeitet, sind wahrend des Betriebs
Gerauschpegel von bis zu 50 dB(A) mdglich. Der Ultraschallantrieb des M-686 kann
auch bei Frequenzen zwischen 100 und 500 kHz héhere Gerauschpegel erzeugen.

INFORMATION

Die Wiederholgenauigkeit des Positionierens ist nur gewahrleistet, wenn der
Referenzschalter immer von derselben Seite angefahren wird. Diese Anforderung
erfullen Controller von PI durch die automatische Richtungserkennung fur
Referenzfahrten zum Referenzschalter.

INFORMATION

Fir maximale Krafterzeugung ist bei der Inbetriebnahme des M-686 und nach

langeren Stillstandszeiten eine Einlaufprozedur erforderlich, siehe auch

"Beeinflussung der statischen Haltekraft durch Stillstandszeiten” (S. 45). Nach dem

Einlaufen erreicht der M-686 seine maximale dynamische Kraft.

» Kommandieren Sie zum Einlaufen einige Bewegungszyklen bei niedriger
Geschwindigkeit Uber den gesamten Stellweg hinweg.

Weitere Informationen zu den Einsatzbedingungen siehe Abschnitt "Motorleistung"
(S. 42).

Abbildung 9: M-686.D64: Bewegungsrichtungen der X-Achse und Y-Achse
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6.2 M-686 mit Controller C-867 in Betrieb nehmen

HINWEIS

Falsche Parametereinstellungen!

Bei Verwendung der im Lieferumfang des Controllers C-867 enthaltenen Software
kénnen die Betriebsparameter des M-686 aus einer Verstellerdatenbank geladen
werden. Die Verstellerdatenbank PIStages2.dat enthalt die Standard-
Parameterwerte lhres Kreuztischs fir die Ausflihrung erster Testbewegungen bei der
Inbetriebnahme. Je nach Anwendung kann die Verwendung der Standard-
Parameterwerte (z. B. fir P-Term, I-Term, D-Term, Beschleunigung und
Geschwindigkeit) jedoch zu Schaden am Kreuztisch flihren, insbesondere bei hohen
Lasten.

» Wenn mdglich: Fuhren Sie die erste Inbetriebnahme ohne Last durch.

» Installieren Sie stets die aktuellste Version der Verstellerdatenbank
PIStages2.dat auf Ihrem PC.

Bei Inbetriebnahme mit Last:

» Stellen Sie vor der Inbetriebnahme sicher, dass der M-686 ordnungsgemarn
installiert ist (S. 17).

» Passen Sie fur die optimale Performance der bewegten Achse die
Betriebsparameter des C-867 an (z. B. P-Term, I-Term, D-Term,
Beschleunigung, Geschwindigkeit; siehe C-867 Benutzerhandbuch).

» Speichern Sie die neuen Parameterwerte fir die spatere Verwendung in einer
Verstellerdatenbank auf dem PC oder im permanenten Speicher des Controllers
(siehe C-867 Benutzerhandbuch und PIMikroMove® Handbuch).

Voraussetzungen

v Sie haben die allgemeinen Hinweise zu Inbetriebnahme und Betrieb gelesen
und verstanden (S. 27).

v" Sie haben das Benutzerhandbuch des Piezomotorcontrollers/-treibers C-867
gelesen und verstanden.

Bei Inbetriebnahme mit Last: Der M-686 ist ordnungsgeman installiert (S. 17).

Der Piezomotorcontroller/-treiber C-867 und die benétigte Software sind
installiert. Alle Anschliisse am C-867 sind eingerichtet (siehe C-867
Benutzerhandbuch).
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M-686 mit Controller C-867 in Betrieb nehmen

» Nehmen Sie eine Achse des M-686 in Betrieb (siehe C-867
Benutzerhandbuch), und wiederholen Sie den Ablauf fur die zweite Achse.

Die Inbetriebnahme umfasst folgende Schritte:
— Auswahl des Verstellertyps (S. 32)
— Referenzwertbestimmung der Achse

— Kommandieren von ersten Bewegungen im geregelten Betrieb zum Test
und zum Einlaufen der Mechanik

Im C-867 Benutzerhandbuch wird die Inbetriebnahme anhand des Programms
PIMikroMove® beschrieben.

6.3 M-686-Eintrage in der Verstellerdatenbank von Pl

Bei der Inbetriebnahme muss der M-686 aus einer Verstellerdatenbank in der PC-
Software ausgewahlt werden. Dabei werden die passenden Betriebsparameter in den
Controller geladen. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie im Benutzerhandbuch
des Controllers oder im Handbuch der verwendeten PC-Software.

Die Auswahl des M-686 in der Verstellerdatenbank hangt vom verwendeten
Controllermodell ab, siehe die folgende Tabelle.

Verwendetes Zu wahlender Eintrag in
Controllermodell Verstellerdatenbank
C-867.160 M-686.D64 X60
C-867.260
C-867.0E
C-867.262 M-686.D64 262
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7 Wartung

In diesem Kapitel
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7.1 Allgemeine Hinweise zur Wartung

HINWEIS

Schaden durch falsche Wartung!
Eine falsche Wartung kann zum Ausfall des M-686 flihren.

» Losen Sie Schrauben nur entsprechend den Anleitungen in diesem Handbuch.
» Halten Sie die Piezomotoren des M-686 frei von Schmiermitteln.

7.2 Wartungsfahrt durchfihren

In Abhé&ngigkeit von den Einsatzbedingungen und der Einsatzdauer des M-686 sind
die folgenden Wartungsmafl3nahmen erforderlich:

Wartungsfahrt

Die Wartungsfahrt dient zum Verteilen des vorhandenen Schmiermittels auf den
Fuhrungen des M-686.

» Fuhren Sie nach 500 Einsatzstunden oder spatestens nach 1 Jahr eine
Wartungsfahrt ber den gesamten Stellweg durch, damit sich das vorhandene
Schmiermittel gleichmafig auf den Fihrungen verteilt.

» Falls Sie den M-686 im industriellen Dauereinsatz tUber einen kleinen
Verfahrbereich bewegen (<20 % des gesamten Stellwegs), fihren Sie nach
jeweils 5000 Bewegungszyklen eine Wartungsfahrt iber den gesamten
Stellweg durch.
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Nachschmieren

Unter Laborbedingungen ist ein Nachschmieren der Filhrungen des M-686 nur in
Ausnahmefallen nétig. Im industriellen Dauereinsatz missen die Intervalle fir das
Nachschmieren individuell festgelegt werden.

» Schmieren Sie die Filhrungen des M-686 nur nach Ricksprache mit unserem
Kundendienst (S. 37) nach.

» Gehen Sie beim Nachschmieren der Flihrungen entsprechend der
Wartungsanleitung vor, die Sie von unserem Kundendienst erhalten.

» Stellen Sie sicher, dass die Piezomotoren des M-686 nicht mit Schmiermitteln
in Kontakt geraten.

7.3 M-686 reinigen

Voraussetzungen

v" Sie haben den Kreuztisch vom Controller getrennt.

Kreuztisch reinigen

» Wenn notwendig, reinigen Sie die Oberflachen des Kreuztischs mit einem
Tuch, das leicht mit einem milden Reinigungs- oder Desinfektionsmittel
angefeuchtet wurde.

» Verwenden Sie keine organischen Losungsmittel.
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8 Stérungsbehebung

Storung

Mdgliche Ursachen

Behebung

Gerausche wahrend
des Betriebs

Unkontrollierte
Schwingung des
M-686

>

Schalten Sie die Servoregelung der
betreffenden Achsen unverziglich
aus.

Prifen Sie die Einstellungen der
Regelparameter.

Kreuztisch
positioniert ungenau

Einschwingfenster
um die Zielposition
Zu grof

Verkleinern Sie das
Einschwingfenster (settling window),
indem Sie am Controller die
Parameterwerte fir die Grenzen des
Einschwingfensters andern.
Einzelheiten siehe das
Benutzerhandbuch des Controllers
(S. 3).

Erreichen der
Zielposition dauert
Zu lange

Einschwingfenster
um die Zielposition
zu klein

VergrofRern Sie das
Einschwingfenster (settling window),
indem Sie am Controller die
Parameterwerte fir die Grenzen des
Einschwingfensters andern.
Einzelheiten siehe das
Benutzerhandbuch des Controllers
(S. 3).

Erhohter Verschleild

Verringerte
Genauigkeit

Verspannter
Grundkorper

Montieren Sie den M-686 auf ebener
Grundflache. Die empfohlene
Ebenheit der Grundflache betragt
5 um.

Bei Anwendungen mit groRen
Temperaturschwankungen:
Montieren Sie den M-686 nur auf
Grundflachen, die mdglichst
dieselben Warmeausdehnungs-
eigenschaften wie der M-686
besitzen (z. B. Grundflachen aus
Aluminium).

M-686 Kreuztisch

MP67D
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Pl

Storung

Mogliche Ursachen

Behebung

Beeintrachtigung der
Funktion nach einer
Systemveranderung

Achsen wurden
beim AnschlieRen
vertauscht

>

Beachten Sie beim Anschlie3en des
Kreuztischs an den Controller die
Zuordnung der Achsen. Diese
Zuordnung geht aus Aufklebern auf
den Geréten hervor.

Wenn die Stérung Ihres Systems nicht in der Tabelle angefiihrt ist oder wenn sie nicht
wie beschrieben behoben werden kann, kontaktieren Sie unseren Kundendienst

(S. 37).

36

Version: 1.3.0
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9 Kundendienst

Wenden Sie sich bei Fragen und Bestellungen an lhre Pl-Vertretung oder schreiben
Sie uns eine E-Malil (info@pi.ws).

Geben Sie bei Fragen zu Ihrem System folgende Systeminformationen an:

= Produktcodes und Seriennummern von allen Produkten im System
=  Firmwareversion des Controllers (sofern vorhanden)

= Version des Treibers oder der Software (sofern vorhanden)

= PC-Betriebssystem (sofern vorhanden)

Die aktuellen Versionen der Benutzerhandbiicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 3) bereit.

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 37
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10 Technische Daten
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10.1 Spezifikationen
10.1.1 Datentabelle

M-686.D64 Einheit Toleranz
Aktive Achsen XY
Bewegung und Positionieren
Stellweg 25 mm x 25 mm
Integrierter Sensor Linearencoder
Sensorauflésung 0,1 pm
Rechnerische Auflésung 0,1 pm typ.
Kleinste Schrittweite 0,3 pm typ.
Bidirektionale Wiederholgenauigkeit  +0,3 pm
Neigen / Gieren +50 prad typ.
Geschwindigkeit 100 mm/s max.
Mechanische Eigenschaften
Belastbarkeit* 50 N max.
Druck- / Zugkraft 7 N max.
Haltekraft 6 N max.
Antriebseigenschaften
Motortyp PILine® U-164 (Dual

Motor)
Referenzschalter Optisch
Endschalter Hall-Effekt

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 39
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M-686.D64 Einheit Toleranz
Anschlisse und Umgebung
Betriebstemperaturbereich -20 bis 50 °C
Material Aluminium (schwarz

eloxiert)
Abmessungen 170 mm x 170 mm x

32 mm
Masse 1,8 kg 5 %
Kabellange 15 m +10 mm
Stecker 2 x MDR, 14-polig
Empfohlene Controller / Treiber C-867 PILine® Motion

Controller

* Bei max. Geschwindigkeit 10 N.

Sonderausfuhrungen auf Anfrage.

10.1.2 Endschalter-Spezifikationen

Typ

Magnetischer (Hall-Effekt) Sensor

Versorgungsspannung

+5 V/Masse, Versorgung Uber den Motorstecker

Signalausgang

TTL-Pegel

Signallogik

High-aktiv. Beim Uberfahren des Endschalters dndert sich
der Signalpegel:

— Ordnungsgemalier Betrieb des Motors: low (0 V)
— Endschalter erreicht: high (+5 V)

10.1.3 Referenzschalter-Spezifikationen

Typ

Optischer Sensor

Versorgungsspannung

+5 V/Masse, Versorgung Uber den Motorstecker

Signalausgang

TTL-Pegel

Signal-Logik Richtungserkennung mdglich durch unterschiedliche
Signalpegel links und rechts des Referenzschalters:
Signalpegel andert sich von 0 auf +5 V beim Uberfahren
des Referenzschalters.

Hysterese 0,2 bis 0,4 mm (bei Anfahrt aus positiver oder negativer

Richtung)

40 Version: 1.3.0
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10.1.4 Bemessungsdaten

Kreuztische M-686 sind fiir folgende Betriebsgréen ausgelegt:

Gerat Maximale Betriebsfrequenz Maximale
Betriebsspannung Leistungsaufnahme
M-686 200 Vp, bzw. 71 Vs | 152 bis 165 kHz 60 W

10.2 Umgebungsbedingungen und Klassifizierungen

Folgende Umgebungsbedingungen und Klassifizierungen sind fir den M-686 zu

beachten:

Einsatzbereich Nur zur Verwendung in Innenrdumen

Maximale Hohe 2000 m

Luftdruck 1100 hPa bis 0,1 hPa
(entspricht etwa 825 Torr bis 0,075 Torr)

Relative Luftfeuchte Hochste relative Luftfeuchte 80 % flr Temperaturen
bis 31 °C
Linear abnehmend bis 50 % relativer Luftfeuchte bei
40 °C

Betriebstemperatur -20 °C his 50 °C

Lagertemperatur -20 °C his 75 °C

Transporttemperatur -20 °C bis 75 °C

Uberspannungskategorie I

Schutzklasse I

Verschmutzungsgrad 1

Schutzart gemaf IEC 60529 |IP20

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0
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10.3 Motorleistung

10.3.1 Motorleistung und Betriebsspannung

Die folgende Tabelle zeigt den Zusammenhang zwischen Betriebsspannung und
Motorleistung des M-686. Die Betriebsspannung wird vom Controller C-867
ausgegeben und hangt vom vorgegebenen Stellwert ab. Das Vorzeichen des
Stellwerts bestimmt die Bewegungsrichtung.

Motorleistung Betriebsspannung Entsprechender Stellwert am C-867*
0% 0 Vpp 0

25 % 50 Vyp 8192 oder -8192

50 % 100 Vyp 16384 oder -16384

75 % 150 Vi, 24575 oder -24575

100 % 200 Vyp 32767 oder -32767

* Vorgabe im geregelten Betrieb durch den Regelalgorithmus, im ungeregelten Betrieb
durch den Befehl sMO

INFORMATION

Der Stellwert und damit die ausgegebene Betriebsspannung wird vom Controller
C-867 mit dem Parameter Maximum Motor Output (ID 0x9) begrenzt. Wenn Sie die
Betriebsparameter des M-686 aus der Verstellerdatenbank PIStages2.dat laden,
wird dieser Parameter auf einen passenden Wert gesetzt.

Sie kénnen den Stellwert des C-867 wie folgt Uberprifen:

» Fragen Sie mit dem Befehl sSMO? den aktuellen Stellwert ab.

» Zeichnen Sie mit dem Datenrekorder den Stellwert wahrend der Bewegung auf
(als "motor output™).

Weitere Informationen siehe das Benutzerhandbuch des zum Betrieb des M-686
verwendeten Controllers (S. 12).
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10.3.2 Geschwindigkeit und dynamische Kraft

Die folgende Abbildung kann verwendet werden, um Geschwindigkeit und Kraft des

10 Technische Daten

M-686 bei unterschiedlicher Motorleistung abzuschatzen.

Geschwindigkeit in mmls

100

80

60

40

20

Motorleistung
— 100 %

—B80%
50 %

Kraftin N

Abbildung 10: Zusammenhang zwischen Geschwindigkeit und Zug-/Druckkraft des M-686 bei

unterschiedlicher Motorleistung

M-686 Kreuztisch

MP67D

Version: 1.3.0
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10.3.3 Motorleistung und Lebensdauer

Motorleistung, Einschaltdauer und Umgebungstemperatur beeinflussen die
Lebensdauer des Kreuztischs. Um Uberhitzung und hohen VerschleiR zu vermeiden,
sollten die Motorleistung und die Einschaltdauer die im nachfolgenden Diagramm
angegebenen Grenzen nicht Uberschreiten. Ein Lastzyklus entspricht einer
Positionierfahrt und beinhaltet das Beschleunigen, Fahren, Abbremsen sowie den
Stillstand (Pause). Die Spitzenleistung des Motors sollte nur sporadisch abgerufen
werden und dient der Regelreserve.

100
Spitzenleistung des Motors,
bis zu 10 % der Einschaltdauer im Lastzyklus
75 Hohe Motorleistung,

bis zu 30 % der Einschaltdauer im Lastzyklus,
3; z. B. Beschleunigen / Abbremsen
@
c
.E 50
] Mittlere Motorleistung,
° bis zu 100 % der Einschaltdauer im Lastzyklus,
° Normalbetrieb
= 25

0 -
-20 0 20 40 60
Umgebungstemperaturin °C

Abbildung 11: M-686: Empfohlene Einschaltdauer und Motorleistung in Abh&ngigkeit von der
Umgebungstemperatur

44
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10.3.4 Beeinflussung der statischen Haltekraft durch Stillstandszeiten

10 Technische Daten

Statische Haltekraft in %
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Abbildung 12

: Statische Haltekraft des M-686 in Abh&ngigkeit von der Stillstandszeit des Motors
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10.4 Abmessungen

Abmessungen in mm
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Abbildung 13: Kreuztisch M-686.D64
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10.5 Pinbelegung

Stecker: MDR14, N10214-52B2VC (3M)

A1 A7
I
B1 B7

Abbildung 14: Vorderansicht des MDR14-Steckers

Pin Signal Funktion

Al GND oV

A2 PSWITCH Ausgang: Positiver Endschalter, active-high
A3 NSWITCH Ausgang: Negativer Endschalter, active-high
A4 REFSWITCH Ausgang: Referenzschalter

A5 NC Nicht angeschlossen

A6 VDD Eingang: +5 V

A7 USM_P1 Eingang: Piezo 71 VAC (RMS)

Bl USM_P2 Eingang: Piezo 71 VAC (RMS)

B2 USM_P3 Eingang: Piezo 71 VAC (RMS)

B3 ENCA+ Ausgang: Encoderkanal A, RS-422

B4 ENCA- Ausgang: Encoderkanal A (invertiert), RS-422
B5 ENCB+ Ausgang: Encoderkanal B, RS-422

B6 ENCB- Ausgang: Encoderkanal B (invertiert), RS-422
B7 NC Nicht angeschlossen

M-686 Kreuztisch
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11 Altgerat entsorgen

Nach geltendem EU-Recht dirfen Elektrogerate in den Mitgliedsstaaten der EU nicht
Uber den kommunalen Restmull entsorgt werden.

Entsorgen Sie das Altgeréat unter Beachtung der internationalen, nationalen und
regionalen Richtlinien.

Um der Produktverantwortung als Hersteller gerecht zu werden, tibernimmt die Physik
Instrumente (PI) GmbH & Co. KG kostenfrei die umweltgerechte Entsorgung eines PI-
Altgerates, sofern es nach dem 13. August 2005 in Verkehr gebracht wurde.

Falls Sie ein solches Altgerét von Pl besitzen, kdnnen Sie es versandkostenfrei an
folgende Adresse senden:

Physik Instrumente (PI) GmbH & Co. KG
Auf der Rémerstr. 1

D-76228 Karlsruhe

M-686 Kreuztisch MP67D Version: 1.3.0 49
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12 EG-Konformitatserklarung

Fur den M-686 wurde eine EG-Konformitatserklarung geman den folgenden
europdischen Richtlinien ausgestellt:

2006/95/EG, Niederspannungsrichtlinie
2004/108/EG, EMV-Richtlinie
2011/65/EU, RoHS-Richtlinie

Die zum Nachweis der Konformitéat zugrunde gelegten Normen sind nachfolgend
aufgelistet.

Elektromagnetische Emission: EN 61000-6-3:2007, EN 55011:2009
Elektromagnetische Storfestigkeit: EN 61000-6-1:2007
Sicherheit (Niederspannungsrichtlinie): EN 61010-1:2010

%
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