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microSD-Slot

I/O Kommunikation

Spannungsversorgung

LED-Zustandsanzeige

Statusanzeige

Integrierte Sicherheit:
Safe Torque Off (STO)

USB-Schnittstelle

Ethernet-Schnittstelle

Echtzeitkommmunikation:
PROFINET

EtherCAT

Ethernet POWERLINK

CANopen

Motoranschluss

Multi-Encoder-Anschluss

Resolveranschluss

metroniX
Servo arives

READY/
ERROR.

smartjServo
BL 4104-C

RUN/SF/MS @
ERR/BF/NS @

l'alimdntation. Lire le manuel avant d'instailer!

Une tefision dangereuse peut étre présentfe
jusqu'd 10 minutes aprés avoir coupé
RTE1 §[X21] RTEO

AVERTISSEMENT!

Risqueldu Choc Electrique!




smartServo - schnell, schmal, smart
Einphasiger Servoregler

> Hochste Regelgiite und Dynamik Reglerabtastzeit < 32us
> USB und Ethernet als Parametrierschnittstelle
> Feldbus on board EtherCAT, PROFINET, CANopen, Ethernet Powerlink

> Universelle Drehgeberauswertung HIPERFACE®, HIPERFACE DSL®,
EnDat 2.2, Resolver, analoge und digitale Inkrementalgeber, BISS

) Technische Daten

Steuerspannung 24 VDC [+ 20 %] (0.35 A) ™"

Nennausgangsleistung 400 W 800 W 1600 W

Nennausgangsstrom 2 At 4 Aest 8 Aert

Interner Bremswiderstand

Externer Bremswiderstand 75 Q, max. 2 kW 2300
Abmessungen 200x50x 163 mm 230x 67 x 200
Servoregler HxBx T 245 x 50 x 163 mm mit Montageplatte 275 x 67 x 200

mit Montageplatte
Geberauswertung EnDat 2.2, HIPERFACE®, HIPERFACE DSL®, Resolver, analoge und digitale

Inkrementalgeber mit / ohne Kommutierungssignale, BISS (Typ C)

Ein-/ Ausgénge 8 x digital in (24 VDC), 2 x analog in (10 V)
3 x digital out (24 VDC)

") Zuztiglich Stromaufnahme einer evtl. vorhandenen Haltebremse und EA's

-
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microSD-Slot

I/O Kommunikation

Spannungsversorgung

metroni
Servo drives

READY/
ERROR @

LED-Zustandsanzeige

Statusanzeige

smartServo
BL 4308:C

DINé
Integrierte Sicherheit: o )
Safe Torque Off (STO) GNDA

USB-Schnittstelle

Ethernet-Schnittstelle S )

; §§§ RUN/SF/MS @
e, Su®
UJ;,- ‘3-2 % ERR/BF/NS @
S 2388
w3 se
Nesog 2
i feati 523 :
Echtzeitkommunikation: ESEE% =
PROFINET '-;.g,.f.;.;_g.
<<ES53E &
EtherCAT
Ethernet POWERLINK
CANopen

10 minutes aftefi removing power.
Read manual before installing!
[X4}CAN
‘ 1444

Dangerous voltage may exist for

WARNING!
Risk of Electric §hock!

Motoranschluss

Multi-Encoder-Anschluss

Resolveranschluss



Versorgungsspannung

Steuerspannung

Zwischenkreisspannung
Nennausgangsleistung

Max. Ausgangsleistung fur 2 s
Nennausgangsstrom

Max. Ausgangsstrom fiir 2 s
Interner Bremswiderstand
Dauer-/ Impulsleistung
Externer Bremswiderstand

Haltebremse
Abmessungen

Servoregler HxBx T

Gewicht

Geberauswertung

Schnittstellen

Ein- / Ausgénge

]

smartServo - schnell, schmal, smart
Dreiphasiger Servoregler

> Hochste Regelgiite und Dynamik Reglerabtastzeit < 32us

> USB und Ethernet als Parametrierschnittstelle

> Feldbus on board EtherCAT, PROFINET, CANopen, Ethernet Powerlink

> Universelle Drehgeberauswertung HIPERFACE®, HIPERFACE DSL®,
EnDat 2.2, Resolver, analoge und digitale Inkrementalgeber, BISS

» Technische Daten

BL 4304-C | BL 4308-C | BL4312-C | BL 4320-C BL 4340-C BL 4360W-C

3x230...480 VAC [+ 10 %], 45 ... 66 Hz
24VDC[+20%)] 24VDC[t20%] 24VDC[+20%] 24 VDC [+ 20 %] (max.1A)™

(035A)™ (0,45 A)™ (0,65A)™

565 VDC (bei U,,,, = 400 VAC)

1,6 kW 3,2 kW 4,8 kKW 8 kW 16 kW 18 kW
4,8 kW 9,6 kW 12 kW 20 kW 40 kW 45 kW
4 At 8 Acrt 12 Aerr 20 Acrt 40 Aerr 60 Acrt
12 Aert 24 Acst 30 Aert 50 Acrt 100 Acit 150 Aeir
300 15Q

50 W /24 kW 80 W/ 18 kKW 160 W /36 kW

2300 15Q<R,..<50Q

24 VDC, max. 2 A

230 x 67 x 200 mm 351x90,5x256,5 351x1625x2565 351x161x 180
275 x 67 x 200 mm mit Montageplatte 390x93 x 263 390 x 165 x 263 390x 163 x 186
mit Montageplatte  mit Montageplatte mit Montageplatte

2,9kg 8kg 13,5 kg 9 kg

EnDat 2.2, HIPERFACE®, HIPERFACE DSL®, Resolver, analoge und digitale Inkrementalgeber mit / ohne
Kommutierungssignale, BISS (Typ C)

USB 2.0, Ethernet, CAN-Bus, EtherCAT, PROFINET, MicroSD-Karte, Ethernet Powerlink

8 x digital in (24 VDC), 2 x analog in (10 V)
3 x digital out (24 VDC)

I Zuzuglich Stromaufnahme einer evtl. vorhandenen Haltebremse und EA's

www.metronix.de



Connectivity-Optionen

Universelle Schnittstellen-Vielfalt

CﬂNOpQH > CANopen

Immer on board ist das seit Jahrzehnten bewahrte Feldbussystem CANopen
mit dem Antriebsprofil CiA 402. Mit den Betriebsarten Profile Torque Mode,
Profile Velocity Mode, Profile Position Mode, Homing Mode und Interpolated
Position Mode ist der Servoregler in einer Vielzahl verschiedenster Anwen-
dungen einsetzbar. Einige Hundert Parameter ermoglichen die komplette
Konfiguration des Servoreglers tber CANopen.

H ETHERNET > Ethernet

Das integrierte Ethernet-Interface kann tber eine UDP/ IP Verbindung z. B. fur
Fernwartung oder als Feldbusverbindung eingesetzt werden. Dabei ist eine Uber-
tragung von Soll- und Istwerten, eine Fehleranalyse, das Laden und Speichern
von Parametersatzen, das Einstellen einzelner Parameter sowie das Anzeigen von
Werten Uber die Oszilloskop-Funktion méglich.

EtherC A.F‘_ > EtherCAT
° Alle BL 4000-C verfugen Uber das Ethernet-basierte Feldbussystem EtherCAT.

Mit dem Applikationsprotokoll CoE (CANopen over EtherCAT) sind alle Betriebs-
arten und Parameter von CANopen auch unter EtherCAT nutzbar. In Mehr-
achsanwendungen werden in der Betriebsart ,Cyclic synchronous position”in
Verbindung mit Distributed Clocks (DC) selbst bei hohen Zykluszeiten hochsyn-
chrone Bewegungen erreicht, da sich die Servoregler exakt auf den externen Takt
aufsynchronisieren.

> PROFINET
Das Ethernet-basierte Feldbussystem PROFINET ist ebenfalls bereits

grundsatzlich integriert. Basierend auf PROFIdrive ermdéglicht das Metronix-
spezifische Anwendungsprofil den unkomplizierten Zugriff auf alle Funktio-
nen des Servoreglers. Fertige Funktionsbausteine und ein Beispielprojekt
machen die Integration des smartServo in die Steuerung zu einem echten
Kinderspiel. Auch die Klartext-Anzeige von Stérungsmeldungen in der Steu-
erung vereinfacht die Erstinbetriebnahme erheblich, so dass die Maschine
oder Anlage schneller einsatzbereit ist.

ETHERNETHER "I BENY , Ethernet POWERLINK

POWERLI N K Die neue BasicLine Serie von Metronix ermoglicht die Echtzeit-Verarbeitung von
Ethernet POWERLINK-Telegrammen. POWERLINK, ein bewahrter Standard fur
Echtzeit-Ethernet, erfordert im Gegensatz zu EtherCAT keine speziellen Ethernet-
MAC-Bausteine auf der Slave-Seite. Die CPU setzt dabei spezifische Timing-
anforderungen effizient um und stellt so eine reibungslose Kommunikation sicher.
Mit der BasicLine lassen sich POWERLINK-basierte Mehrachs-Verbundsysteme im
interpolierenden Betrieb voll unterstitzen. Zusatzlich ermoglicht Ethernet POWER-
LINK die nahtlose Kommunikation mit dem Parametrierwerkzeug ,Metronix
Servocommander” (MSC) fur optimierte Parametrierung und Steuerung.

6 www.metronix.de



Geberschnittstellen
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> HIPERFACE®

> HIPERFACE DSL®

> Analoge und digitale Inkrementalgeber

> EnDat 2.2
Heidenhain-Geber mit EnDat-Interface besitzen einen seriellen Kommunika-

tionskanal, Uber den der Servoregler mit dem Geber kommuniziert. Darliber
werden alle relevanten Informationen aus dem elektronischen Typenschild des
Gebers ausgelesen. Eine umstandliche Parametrierung von Hand entfallt. Hat der
verwendete Geber zudem ein EEPROM, kénnen Motorinformationen im Geber
gespeichert werden, so dass der Motor direkt an einem anderen Servoregler
einsetzbar ist. Der smartServo unterstitzt Endat 2.2-Geber jeweils als Single-
und auch als Multiturngeber.

Ebenso wie die Heidenhain-Geber besitzen HIPERFACE-Geber einen
Kommunikationskanal, Uber den der Servoregler mit dem Geber
kommuniziert. Auch hier werden alle relevanten Informationen aus
dem Geber ausgelesen. Ebenso kénnen Motorinformationen im
Geber gespeichert werden. Es werden alle gangigen HIPERFACE-
Single und Multiturngeber unterstutzt.

INDUSTRIE

Bei der Einkabeltechnik HIPERFACE DSL® wird das Gebersignal
digitalisiert im Motorkabel mit Gbertragen. Dadurch kommt man mit
einem Minimum an Verbindungsleitungen zwischen Servoregler und
Motor aus. Selbstverstandlich sind alle Features der HIPERFACE-Geber
(Elektronisches Typenschild, Speichern im Geber) auch bei HIPERFACE
DSL® verflgbar.

Das universelle Geberinterface unterstitzt eine Vielzahl verschiedener Geber:
Es werden sowohl analoge 1Vss-Signale als auch digitale Spursignale inklusive
Referenzspur bzw. Nullimpuls unterstitzt. Zur Kommutierung kdnnen digitale
Hallsignale zusatzlich ausgewertet werden, zudem ist der Anschluss eines Fehler-
signals moglich. Einer der Gebereingange kann auch als Puls-Richtung-Eingang
oder Vorwaérts-Ruckwartszahl-Eingang verwendet werden.

> Auch zahlreiche Geber der beiden japanischen Hersteller Nikon und Tamagawa

Seiki werden vom BL 4000-C direkt unterstitzt.

> Resolver

Selbstverstandlich wird auch der Resolver als robuster und kostengiinstiger
Lagegeber vom smartServo unterstitzt.
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