EWELLIX

MAKERS IN MOTION

INSTALLATIONS-, BEDIENUNGS- UND
INSTANDHALTUNGSANLEITUNG

Teleskopantrieb
TXG







Inhalt

IO | o =T =T T 4
1.1 Verwendung der Technischen Hinweise ............cccoeeeee. 4
1.2 ZeichenerkI&rung .......occceeiiieeeiiee e 4
2.0 FUNKEIONSWEISE ...icvceerriiemsmniemniissnsnsssss s ssssssnssmesnnas 5
2.1 BegriffSerkl&rung ......ccccooveieeiiiiieeeee e 5
2.2 Steuerung (Stand-Alone und Master) .......cccccceeeiieeenns 5
2.3 Endlagenabschaltung .......cccocoviiiieiiiiieeeiiec e 5
2.4 Bestimmungsgemasser Gebrauch .........ccccocviieeiiiinnnns 6
2.5 Umgebungsbedingungen .........ccccceiiiereiieeiiiee e 6
2.51 Betrieb: e 6
2.5.2 Lagerung/TransSport: ......coccvviieeeiiiee e 6
2.5.3 Betriebsart ..o 6
3.0 Montage und Inbetriebnahme .....ccoocmmriiiinnnnnnne 7
3.1 Lieferumfang.......ccoo e 7
3.1 OPLiONEN ... 7
3.1.2 ZUDENOI .. 7
3.2 Anschlisse
3.2.1 Netzkabel anschliessen .........cccoceeiiiiiiiiiiiiiiciieeee. 8
3.2.2 Bedienelement anschliessen .........cocccoeveeriiiiienenn. 8
3.2.3 Zweiten Antrieb anschliessen "Master-Slave-
Betrieb" (0ptional) .......oeeeeeieiieei e 8
3.2.4 Zugentlastung ......ccooooiiiiiieiiiieee e 9
3.3 MONtage .. 9
3.4 Inbetriebnahme ... 10
3.4.1 Initialisierungslauf fur Parallelbetrieb ..................... 10
3.4.2 Initialisierungslauf fir Memory Funktion .............. 10
4.0 Betrieb ... 1
4.1 Ansteuern eines einzelnen Antriebs (Stand-Alone-
BetriEh) ... 1
4.2 Ansteuern parallelbetriebener Antriebe (Option
Parallelbetrieb) ......ooveveeeeieeeeeeeeeee e 1
4.3 Memory FUNKLiON ......coooiiiiiee e 12
4.4 Master-Slave-Betrieb ... 12
5.0 Wartung und Pflege .......ccccurmmniimmmisnsmnsesnnnsssnissnnn 13
5.1 Wartung .oeeo oo 13
5.2 PFlEge .o 13
5.3 Garanti.......coeeeiieiiiiec e 13
5.4 ENTSOIrQUNG ...eeeieiieiiieee ettt 13
5.5 HaftuNg....ooi i 13
6.0 Fehlersuche und Stérungsbeseitigung ........ccceeueeen. 14

I Y 31 T T3 T . 15



Teleskopantrieb TXG

1.0 Allgemeines

1.1 Verwendung der
Technischen Hinweise

Die Technischen Hinweise wenden sich an Konstrukteure
bzw. Fachleute, die den TELESMART TXG Teleskopantrieb
(im folgenden TXG genannt) in ihren Produkten einsetzen
sowie an Monteure, die damit arbeiten. Die Technischen
Hinweise beinhalten alle relevanten Hinweise zu diesem
Magnetic-Produkt. Anderungen im Interesse des techni-
schen Fortschritts bleiben vorbehalten.

Bitte lesen Sie sich die Technischen Hinweise sorgfaltig
durch und beachten Sie die Sicherheitshinweise.

Die Technischen Hinweise sollten fir die Erstellung der
Gebrauchsanleitung des Endproduktes weiter verwendet
werden.

1.2 Zeichenerklarung

In den Technischen Hinweisen sind mégliche Gefahren und
wichtige Hinweise mit nebenstehenden Symbolen
gekennzeichnet.

/\ GEFAHR

Weist auf eine gefahrliche Situation hin,
die zu schweren Verletzungen oder zum
Tod fuhrt, sofern die vorbeugenden
Massnahmen nicht getroffen werden.

/\ WARNUNG

Weist auf eine gefahrliche Situation hin,
die zu schweren Verletzungen oder zum
Tod fuhren kann, sofern die vorbeugenden
Massnahmen nicht getroffen werden.

Weist auf eine gefahrliche Situation

hin, die zu geringfligigen oder leichten
Verletzungen oder zu Beschadigungen
fuhren kann, sofern die vorbeugenden
Massnahmen nicht getroffen werden..

% HINWEIS!

Tipps und Empfehlungen!

Dieses Symbol hebt niitzliche Tipps
und Empfehlungen sowie Informationen
fur einen effizienten und stérungsfreien
Betrieb hervor.




2.0 Funktionsweise

2.0 Funktionsweise

2.1 Begriffserklarung

Stand-Alone

Antrieb mit integrierter Steuerung und Stromversorgung, der
als einzelne Hubséaule eingesetzt wird.

Master

Antrieb mit integrierter Steuerung und Stromversorgung und
mdglichem Anschluss fur einen weiteren Antrieb.

Slave

Antrieb ohne integrierte Steuerung und Stromversorgung. Zu
verwenden in Kombination mit einem Master-Antrieb oder
einer separaten Steuerung.

Master-Slave

Zwei Antriebe, wobei der Master die Steuerfunktion und die
Stromzufuhr flr den Slave Ubernimmt. (Kein Parallellauf)

Der TXG ist ein elektrischer Linearantrieb in nahezu spiel-
freien Fihrungsrohren. Er ist flr die Aufnahme und das
Bewegen von zentrischen und von nicht zentrischen Lasten
geeignet (Ls Abb. 13).

Ein Gleichstrommotor treibt — umgelenkt Uber ein Kegelrad -
eine Gewindespindel an.

Auf der Spindel lauft eine Gewindemutter auf und ab, die mit
dem Schubrohr fest verbunden ist und damit die
Vorschubbewegung bewirkt. Das Ein- bzw. Ausfahren der
Teleskoprohre erfolgt durch Drehsinnwechsel des Motors.

Beim TXG mit Netzanschluss (Stand-Alone und Master) wird
die Netzspannung auf 24V transformiert und gleichgerichtet.
Der Slave-Antrieb ist ein 24VGleichstromantrieb.

2.2 Steuerung
(Stand Alone und Master)

Der Gleichstrommotor wird Uber eine integrierte Steuerung
gespeist, die in zwei Ausfiihrungen mdglich ist:

1. Der einfache Steuerprint enthalt eine Relaisschaltung,
die die Laufrichtung der Antriebe steuert.

2. Bei Antrieben mit der Option ,,Parallellauf” und/oder
»~Memory*“ Gbernimmt ein Mikroprozessor die Steuerung
und Regelung. Diese Antriebe besitzen ab Werk einen
Impulsgeber zur Lageerkennung. (Falls ein Slave-Antrieb
angeschlossen werden soll, muss auch dieser mit einem
Impulsgeber ausgestattet sein). Zusétzlich sind diese
Antriebe mit einem ,Sanftstart“ ausgestattet, das heisst,
die Antriebe fahren ruckrei an. Bei der Option ,,Memory*“
werden die Antriebe ausserdem vor dem Erreichen der
gespeicherten Position per ,,Sanftstopp” abgebremst.

/\ WARNUNG

Die Erstfehlersicherheit des Gesamtsystems muss unbedingt
im Endgerét Uberprift werden, damit eine Gefahrdung von
Menschen oder Sachgegenstédnden ausgeschlossen werden
kann.

Der TXG ist gegen Fehler weitgehend abgesichert. Eine
Erstfehlersicherheit kann jedoch nicht garantiert werden, da
unvorhersehbare Defekte z.B. eines Bedienelements zu
langsamen, unkontrollierten Bewegungen fuhren kénnen.

2.3 Endlagenabschaltung

Der Hub des TXG wird durch eingebaute Endlagenschalter
begrenzt. Diese schalten den Antrieb ab. Beim Uberfahren
eines Endlagenschalters (im Falle einer Fehlfunktion) kommt
ein zusétzlicher Sicherheitsendschalter zum Einsatz. Der
Stromkreis des Antriebs wird definitiv unterbrochen, der
Antrieb kann dann nicht mehr ein- und ausgefahren werden
und muss repariert werden. (Ls 5.1 Wartung, Seite 13).
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2.4 Bestimmungsgemasser
Gebrauch

Der TXG ist speziell fir das Verstellen von Geratetragern,
kleinen Hubtischen und Blromdbeln bestimmt, die den
Normen EN60601-1, EN60601-1-2, EN60335-1 und UL2601
unterliegen.

/\ WARNUNG

Der TXG Teleskopantrieb darf nicht in explosionsfahiger
Atmosphére betrieben werden.

Der TXG darf nur auf Druck belastet werden. Er ist nur fur
Innenanwendungen geeignet und darf nicht der Witterung
ausgesetzt werden.

‘% NOTE

Zu Transportzwecken kann der TXG kurzfristig bis zu 50kg
auf Zug belastet werden.

2.5 Umgebungsbedingungen

2.5.1 Betrieb:

« Temperatur 10° C bis 40° C
« Luftfeuchtigkeit max. 85%

/\ WARNUNG

Die auf dem Datenschild vorgegebene Maximallast, sowie die
zuléssige exzentrische Belastung gemass Querlastdiagramm
(Ls Abb. 13) darf nicht Uberschritten werden. Bei Nichtbeachten
kénnte der Antrieb zerstért werden.

2.5.2 Lagerung/Transport:

» Temperatur -20°C bis 40°C
« Luftfeuchtigkeit max. 95%

2.5.3 Betriebsart

« intermittierend 10%; 1min EIN / 9min AUS

Der Antrieb ist vorgesehen fur intermittierenden Betrieb
(Aussetzbetrieb). Bei einem Einsatz mit héherer
Einschaltdauer kontaktieren Sie bitte Magnetic AG, Liestal.

Der TXG ist thermisch abgesichert. Ein in der Trafowicklung
eingebauter Thermoschalter mit elektrischer Selbsthaltung
schaltet den Antrieb bei zu hoher Temperatur aus.

/\ WARNUNG

Bei zu hoher Einschaltdauer kann ein vorliibergehender
Funktionsausfall des TXG eintreten!

Ist der Antrieb abgekihlt, muB der Netzanschluss fir ca. 1
Minute vom Netz getrennt werden, damit sich die elektrische
Selbsthaltung des Thermoschalters zurlicksetzt.
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3.0 Montage und Inbetriebnahme

3.1 Lieferumfang 3.2 Anschlisse

Der TXG besteht aus: Abb. 1

. . ) Anschlisse
« der kompletten Hubsaule (Fihrungsrohre farblos eloxiert)

+ 8 Stlick Befestigungsschrauben M6x40 DIN 7500
+ einer Montageanleitung

+ einem Verbindungskabel (nur Slave)
Landerspezifisches Netzkabel kann separat bestellt werden.

3.1.1 Optionen

* Netzkabeldurchfiihrung (max. Belastung 250V/50-60Hz; 6A)

» Der TXG ist schutzisoliert. Der Schutzleiter ist nur durch-
gefuhrt und nicht mit den Metallteilen der Teleskopsédule
verbunden.

» Bedienanschluss, durchgefihrt

« Anschluss flir zweiten Antrieb (Master-Slave-Betrieb)

. Am TXG si kierte Anschli h U
- Filhrungsrohre pulverbeschichtet m TXG sind markierte Anschllisse vorhanden fir

1. Netzkabel (standard: 2-polige Klemme; fir Option

» Anschluss flr elektrischen Einklemmschutz Netzkabeldurchfiihrung 3-polige Klemme)

‘% NOTE 2. elektrischen Einklemmschutz (Option)
Fur den TXG gilt standardmé&ssig Schutzklasse Il. Fur den 3. Bedienelement
TXG mit Netzkabeldurchfiihrung gilt Schutzklasse | mit 4. zweiten Antrieb fiir Master-Slave-Betrieb (Option)

durchgefihrtem Schutzleiter.

Die Netzkabeldurchflihrung ist beidseitig je zweimal mit 6,3A
tragen Sicherungen abgesichert.

Die Aluminiumrohre haben keine Schutzleiterverbindung.

3.1.2 Zubehor

» Kabel fur elektrischen Einklemmschutz
* Netzkabel 2- oder 3-polig

» Handschalter (EHE), Tischschalter, Fussschalter (Comfo-
desk)

+ Befestigungsplatten (farblos eloxiert)
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3.2.1 Netzkabel anschliessen 3.2.2 Bedienelement anschliessen
‘% Das Bedienelement wird in die Buchse (3) Abb. 1
NOTE eingesteckt.
Bei Verwendung eigener Netzkabel beachten Sie bitte folgende Achten Sie darauf, dass die Nase des Steckers richtig ein-
Spezifikation: rastet (,klick®).
HO5VV-F 0,75 mm 2, Litzen 5-6 mm abisoliert. Abb. 3

Bedienelement anschliessen
Schliessen Sie das Netzkabel an den dafiir vorgesehen

Anschluss geméss Abb. 1.

Beachten Sie die Litzenbelegung. (Die Anschlussklemme fur
die Schutzleiterlitze ist nur bei der optionalen
Netzkabeldurchfiihrung eingerichtet.)

Abb. 2
Netzanschluss
g=c i

3.2.3 Zweiten Antrieb anschliessen

""Master-Slave-Betrieb" (optional)

Schliessen Sie den zweiten Antrieb mit dem
Verbindungskabel an die mit "Slave" markierte achtpolige

‘% Buchse (Ls Abb. 1 (4)).
NOTE

Abb. 4

L = Phasenleiteranschluss

N = Neutralleiteranschluss

@ = Schutzleiteranschluss (nur bei Option
Netzkabeldurchfihrung)

Zweiten Antrieb anschliessen

(XY
Zum Einfuhren der einzelnen Litzen gehen Sie wie folgt vor %09
(Ls Abb. 2): Q
1. Driicken Sie den Hebel (1) der Klemme mit einem Q

Schraubenzieher Grdsse 1 nach unten
2. Stecken Sie die abisolierte Litze in die Klemmen&ffnung

@ Achten Sie darauf, dass der Stecker in der richtigen Lage
3. Lassen Sie den Hebel wieder los. angeschlossen wird. Die Nase muss nach oben deuten
Bringen Sie anschliessend zur Sicherung der Litzen mdg- (L> Abb. 4).
lichst nahe an der Klemme einen Kabelbinder an (3).
/\ WARNUNG
An einen Master-Antrieb mit Option ,Parallellauf* und/oder

+~Memory* darf nur ein Slave- Antrieb mit Option ,Impulsgeber*
angeschlossen werden.
Der Master-Antrieb kdnnte sonst zerstort werden.

Das Befestigen des Kabelbinders ist unbedingt erforderlich.

Netzkabeldurchfiihrung (optional)

Die Schutzleiterlitze muss mindestens 20 mm l&nger sein,

als die tibrigen Litzen um die Schutzfunktion zu
gewabhrleisten. An einen Master-Antrieb ohne Option ,Parallellauf und/

oder ,Memory“ darf kein Slave-Antrieb mit ,Impulsgeber*
angeschlossen werden.

Achten Sie darauf, dass immer nur ein Netzkabel angeschlossen ~ Der Slave-Antrieb kdnnte sonst zerstort werden.
wird (entweder oben oder unten). Der Antrieb kdnnte sonst
zerstoért werden. Stromschlaggefahr!

[oe]
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3.2.4 Zugentlastung

Fuhren Sie sédmtliche Kabel durch die vorgesehenen Kanéle
in der Basisplatte nach aussen. (s Abb. 5). Dadurch ist die
erforderliche Zugentlastung gewahrleistet. Sie kdnnen je
nach Anwendung die Kabel nach hinten (A1) oder zur Seite
(B) fuhren. Bei einer Kabelfihrung wie in Abb. 5, A2 gezeigt,
mussen die herausgefihrten Netzkabel mit einerzusétzli-
chen Zugentlastung gesichert werden. Die schmalen Kanale
sind geeignet fur Kabeldurchmesser 4,5 bis 5,5 mm, die
breiten fur Kabeldurchmesser 5,5 bis 7,5 mm.

/\ WARNUNG

Elektrische Zuleitungen dirfen keiner Quetschgefahr, Biege- und
Zugbeanspruchung ausgesetzt werden.

% NOTE

Falls Sie die Kabel nicht durch die Kanéle fliihren oder die Kanéle
vorne (L Abb. 5, A2) verwenden, missen Sie durch konstruktive
Massnahmen fir eine ausreichende Zugentlastung sorgen.

Abb. 5

Kabelfiihrung

3.3 Montage

Fur die Montage beachten Sie bitte die mitgelieferten
Montagehinweise.

Verwenden Sie ausschliesslich die mitgelieferten Schrauben
(M6 x 40 DIN 7500). Beachten Sie die minimale Einschraubtiefe
von 25 mm und das Anzugsmoment von 9 bis 11 Nm.

/\ WARNUNG

Es durfen keine Gewinde mit einem Gewindebohrer in die Lécher
geschnitten werden.
Der Antrieb konnte durch herabfallende Spéne zerstort werden.

/\ WARNUNG

Beim Einsatz von eigenen Befestigungsplatten ist darauf zu
achten, dass die Basisplatten vollflachig unterstitzt werden,
damit die Kraft auf die gesamte Flache verteilt wird. Ansonsten
besteht die Gefahr, dass die Basisplatten brechen.

/\ WARNUNG

Achten Sie bei der Montage darauf, dass beim Einfahren keine
Gegenstande oder Korperteile zwischen der Basisplatte des
Innenrohres und dem Aussenrohr eingeklemmt werden kdnnen.
Quetschgefahr!

Der TXG kann wahlweise an Magnetic Befestigungsplatten
(s 3.1 Zubehor) oder an kundeneigenen Platten befestigt
werden. Am Aussen- und am Innenrohr sind stirnseitig
Basisplatten aus Kunststoff angebracht (3) (Ls Abb. 6

und 7).

Uber je 4 Bohrungen in den Basisplatten werden die
Befestigungsplatten (2) an den Aluminiumrohren befestigt:

» Versehen Sie die Schrauben (1) vor dem Eindrehen mit et-
was Schmierfett.

+ Drehen Sie die Schrauben in die vorgepressten Locher der
Aluminiumrohre.

Das Aussenrohr wird Uber die dusseren Bohrungen

(L Abb. 6), das Innenrohr Uber die inneren Bohrungen ver-

schraubt (s Abb. 7).

Beim ersten Eindrehen der Schrauben wird ein Gewinde
in die vorgepressten Locher der Aluminiumrohre
geformt.

Andere Befestigungsbohrungen an den Aluminiumrohren
dirfen nur von Magnetic nachtraglich angebracht werden.
Die Rohrseitenflachen dirfen nicht zerkratzt werden, da
sonst die Rohrflhrung beschadigt wird. Es kann zu
Funktionsstérungen kommen.

©
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Abb. 6

Montage am Aussenrohr

4 x M6x40 DIN7500

(9-11Nm) /

min. 25 mm/
1inch
—
\ﬁ

/\ WARNUNG

Beachten Sie, dass Befestigungsplatten aus Metall nicht
durch den TXG geerdet sind. Fir den Fall, dass zusétzliche
Geréate angebracht werden, deren Isolationsbedingungen nicht
Schutzklasse Il entsprechen, muss die Befestigungsplatte an
den Schutzleiter angeschlossen werden.

Abb. 7

Montage am Innenrohr

4 x M6x40 DIN7500
(9-11Nm)

®—F =n

D
min. 25 mm/
1inch
—
\ﬁ

/\ WARNUNG

Befestigen Sie das Innenrohr nicht Uiber die dusseren
Bohrungen! Die Basisplatte kdnnte bei unsachgemasser
Montage brechen.

10

3.4 Inbetriebnahme

Die Hubs&ule ohne ,Parallelbetrieb” und/oder ,,Memory-
Funktion“ ist nach korrektem elektrischen und mechani-
schen Anschluss betriebsbereit.

Bevor der TXG im ,Parallelbetrieb” oder mit ,,Memory
Funktion“ eingesetzt werden kann, muss einmalig ein
Initialisierungslauf ausgefihrt werden:

3.4.1 Initialisierungslauf fur

Parallelbetrieb

Fahren Sie die Antriebe mit den Richtungstasten Hand Y
des Bedienelementes in Gegenlastrichtung einmalig auf
Endlage (=Referenzpunkt). Halten Sie dabei die Bedientaste
so lange gedriickt, bis sdmtliche Antriebe die Endlage err-
reicht haben und stoppen.

/\ WARNUNG

Wird der Initialisierungslauf im Parallelbetrieb nicht ausgefihrt,
geht die Steuerung von synchronisierten Antrieben aus und fahrt
mit Versatz.

3.4.2 Initialisierungslauf fiir Memory

Funktion

Fahren Sie jeden Antrieb einzeln mit den Richtungstasten

(1] and (1) des Bedienelementes in Gegenlastrichtung einma-
lig auf Endlage (=Referenzpunkt). Halten Sie dabei die
Bedientaste so lange gedrlickt, bis der Antrieb die Endlage
errreicht hat und stoppt.

/\ WARNUNG

Wird der Initialisierungslauf bei der Memory Funktion nicht
ausgefihrt, fahrt der Antrieb beim Betatigen der Positions-
Tasten in Gegenlastrichtung auf Endlage.

Beim Betéatigen der M-Taste ertént ein pulsierendes akustisches
Signal.
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4.0 Betrieb

Die Bedienung der Antriebe kann je nach Anforderungen mit
verschiedenen Bedienelementen erfolgen (Ls 3.1 Zubehér,
Seite 7). Im folgenden wird die Bedienung beispielhaft mit
dem Comfodesk Tischschalter aufgezeigt.

Achten Sie darauf, dass beim Einfahren des Antriebes keine
Gegenstédnde (z.B. M&bel) oder Kérperteile eingeklemmt werden
kdnnen. Verletzungsgefahr!

4.1 Ansteuern eines
einzelnen Antriebs
(Stand Alone-Betrieb)

Mit den Richtungstasten .1J and 4] des Bedienelements
kann ein Antrieb direkt angesteuert werden.(ls Abb. 8)

Abb. 8
Einzelantrieb
i
~
@°0

\ 2
» Taste @ Der Antrieb fahrt aus.
- Taste 4 Der Antrieb fahrt ein.

Der Antrieb verfahrt, bis Sie die Bedientaste loslassen oder
eine Endlage erreicht wird.

Zur Erhéhung der Sicherheit kann optional ein
Einklemmschutz angeschlossen werden.

4.2 Ansteuern
parallelbetriebener
Antriebe (Option
Parallelbetrieb)

Mit den Richtungstasten 1 and 4] des Bedienelements kon-
nen die Antriebe direkt angesteuert werden. Fir den
Parallelbetrieb ist nur ein Tastenpaar notwendig. Alle
Antriebe verfahren gleichzeitig. (Ls> Abb. 9)

Die maximale Last im Parallelbetrieb darf die maximale Last
eines einzelnen Antriebs nicht Gberschreiten (Ls 7.0 Anhang,
Seite 15)

Der Parallelbetrieb beinhaltet auch eine Memory Funktion
(L 4.3 Memory Funktion, Seite 12)

Abb. 9

Parallelbetrieb

,
.
\
N,
LN\
S\

[ R
o

7
e

S
N
RV

l[erele oo o

/A

% NOTE

Sollte mit der Zeit ein Versatz der Antriebe auftreten,
wiederholen Sie den Initialisierungslauf

"
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4.3 Memory Funktion

Mit den Tasten 1 bis (2] des Bedienelements kénnen
Positionen angefahren werden, die in der Steuerung zuvor
gespeichert wurden. (s Abb. 10).

Speichern der Memory Positionen

Fahren Sie alle Antriebe mit den Tasten in die Position, die

Sie unter Taste [1J abspeichern wollen. (Halten Sie die Tasten

jeweils so lange gedrtickt, bis die gewlnschte Position er-

reicht ist.)

2. Driicken Sie Taste M , halten diese gedruckt und dru-
cken Sie zusétzlich Taste [

3. Lassen Sie beide Tasten los. Der Speichervorgang wird
durch ein akustisches Signal bestétigt.

Wiederholen Sie den Ablauf 1 bis 3 fir die Programmierung

der Tasten 2J und 2 bei Bedarf.

Abb. 10

Master-Slave-Betrieb

AR\
S e N

3
S

AR

oo 0jle ®]]

L

‘% NOTE

Sollten die Memory Positionen im Laufe der Zeit nicht mehr
stimmen, wiederholen Sie den Initialisierungslauf

12

4.4 Master-Slave-Betrieb

Mit den Tasten U and 4 des Bedienelements kénnen der
Master- und der Slave- Antrieb unabh&ngig voneinander an-
gesteuert werden.

» Taste
« Taste 4

Der jeweilige Antrieb fahrt aus.
Der jeweilige Antrieb fahrt ein.

Abb. 11

Master-Slave-Betrieb

Falls der Master-Antrieb nicht mit einer
Mikroprozessorsteuerung fir ,Parallellauf” und/oder
»~Memoryfunktion® ausgestattet ist, diirfen Sie die Antriebe
nur nacheinander ansteuern, um die Steuerung nicht zu
Uberlasten.

/\ WARNUNG

Bei einem Master-Antrieb ohne ,Parallellauf* und/oder ,Memory*
dirfen nicht beide Antriebe gleichzeitig angesteuert werden.

Die Steuerung kénnte tberlastet werden.
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5.0 Wartung und Pflege

5.1 Wartung

Ein TXG ist fUr eine Lebensdauer von 10 000 Doppelhliben
bei einer Hublange von 300 mm ausgelegt (bei einer zent-
risch wirkenden Maximallast gemass Datenschild).

/\ WARNUNG

Ein TXG darf nur vom Magnetic Kundendienst geoffnet und
revidiert werden!

Waéhrend dieser Zeit ist der TXG wartungsfrei.

Bei anderen Anforderungen an die Lebensdauer sind
Eigentests durchzuflhren.

‘% NOTE

Uberpriifen Sie die Basisplatten und das Netzkabel periodisch
(halbjahrlich) auf mechanische Schaden (Risse).

Losen der Steckverbindung des Bedienelements

 Driicken Sie die Nase des Steckers (1)
« ziehen Sie den Stecker anschliessend aus der Buchse (2)

Abb. 12

Steckverbindung lésen

LN
10
"N

Falls sie einen elektrischen Einkemmschutz einsetzen, tber-
prifen Sie dessen Funktion monatlich.

5.2 Pflege

Wasserschutz, Reinigung, Desinfektion

Die Schutzart IP30 wird nur im eingebauten Zustand im
Endgerat und bei ordnungsgemasser Montage erreicht.

/\ WARNUNG

Es ist darauf zu achten, daB keine Flissigkeit in die
Steckverbindungen gelangt! Der Antrieb kénnte durch das
Eindringen von Flussigkeit zerstort werden.

Der Antrieb ist nicht waschstrassentauglich!

Nach einer Verschmutzung sollten Sie einen Antrieb sofort
reinigen, um das Antrocknen von Rickstédnden zu
vermeiden.

Fir die manuelle Reinigung eignet sich ein feuchter Lappen
und Wasser mit dem Zusatz Isopropylalkohol.

Waschwasser mit chemischen Zusétzen muB PH- neutral
sein. Zu saures oder zu basisches Waschwasser kann
Metall- und Kunststoffteile des Antriebes zerstoren.

Hochdruckdampfreiniger sind nicht gestattet.

5.3 Garantie

Unter der Voraussetzung, dass die Betriebsbedingungen
eingehalten wurden und die Geréate keine mechanischen
Schaden aufgrund unsachgemasser Behandlung aufweisen,
gilt eine Garantie von 12 Monaten nach Auslieferung auf alle
mechanischen und elektrischen Komponenten.

5.4 Entsorgung

Die Steuerungskomponenten und Antriebe kénnen zur
Entsorgung an Magnetic AG, Liestal zurlickgeliefert werden.

5.5 Haftung

Die Haftung fur die Funktion des Gerates geht in jedem Fall
auf den Eigentiimer oder Betreiber Uiber, soweit das Gerat
von Personen, die nicht dem Magnetic Service angehéren,
unsachgemass eingebaut, gewartet oder instandgesetzt
wird oder wenn eine Handhabung erfolgt, die nicht der be-
stimmungsgemaBen Verwendung entspricht.

Fir Schaden, die durch die Nichtbeachtung der vorstehen-
den Hinweise eintreten, haftet die Magnetic
Aktiengesellschaft nicht. Gewéhrleistungs- und
Haftungsbedingungen der Verkaufs- und Lieferbedingungen
der Magnetic Aktiengesellschaft werden durch vorstehende
Hinweise nicht erweitert.
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Teleskopantrieb TXG

6.0 Fehlersuche und
Storungsbeseitigung

® vore

Samtliche Arbeiten an Geraten und Anschlissen dirfen nur bei

gezogenem Netzstecker erfolgen.

Nur fiir Antriebe mit Netzanschluss (Master / Stand-Alone)

Fehler

Ursache

Behebung

Samtliche Antriebe funktionieren nicht.

Antrieb lauft nur in eine Richtung

Einzelne Funktion funktioniert nicht (nur
“Parallelbetrieb” oder “Memory”)
Angeschlossene Fremdgeréte funktionieren nicht

Stark reduzierte
Geschwindigkeit
Stark erhohte
Laufgerausche

Spiel im Fihrungssystem

Keine Netzspannung
vorhanden

Schlechter Steckkontakt

Netzkabel defekt
Bedienelement defekt

Interne Sicherung defekt
Motor defekt
Abschaltmechanik verklemmt

Datenverlust
Keine Netzspannung vorhanden
Schlechter Steckkontakt

Netzkabel defekt

Interne Sicherung der
Kabeldurchfiihrung defekt
Motor, Getriebe oder
Mutter defekt

Motor, Getriebe oder
Mutter defekt

Verschleiss der
Gleitelemente

Netz Gberprifen

Netzstecker richtig einstecken oder
Klemmanschluss kontrollieren

Stecker Bedienelement richtig einstecken
Netzkabel auswechseln

Bedienelement auswechseln

Antrieb an Magnetic- Service senden
Antrieb an Magnetic- Service senden
Antrieb an Magnetic- Service senden

Antrieb auf Referenzpunkt fahren
(Initialisierungslauf) Siehe 3.4 Inbetriebnahme

Netz Uberprifen

Netzstecker richtig einstecken oder
Klemmanschluss kontrollieren (siehe 3.2)

Netzkabel auswechseln

Antrieb an Magnetic Service senden
Antrieb sofort an Magnetic Service senden
Antrieb sofort an Magnetic Service senden

Antrieb an Magnetic Service senden

Nur fiir TXG10 (Slave):

Fehler

Ursache

Behebung

Antrieb funktioniert nicht

Einzelne Funktion funktioniert nicht (nur
“Parallelbetrieb” oder “Memory”)

Schlechter Steckkontakt
Verbindungskabel defekt
Motor defekt

Schlechter Steckkontakt

Stecker Verbindungskabel richtig einstecken
Verbindungskabel auswechseln
Antrieb an Magnetic- Service senden

Stecker erneut einstecken
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7.0 Anhang

7.0 Anhang

Technische Datenblatter

Bitte sehen Sie dazu das Datenblatt
07012/1-EN-March 2020 Telescopic pillar TXG

Fir weitere Informationen kontaktieren Sie bitte Ewellix
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Teleskopantrieb TXG

TXG

-“lr

Vorteile

* Plug and play

« Kraftvoll und schnell

« Asthetisches Design

Normen

« EN/IEC 60601-1

+ UL 60601-1

Technische Daten
Beschreibung Einheit TXG1 TXG4/5 TXG8/9
Nennkraft — Druck N 1500 1500 1500
Nennkraft — Zug N 0 0 0
Max. Querlast Nm Bis zu 210" Bis zu 210" Bis zu 210"
Geschwindigkeit (Volllast/ohne Last) mm/s 17 zu 23 17 zu 23 17 zu 23
Hubsaule Rohrset 3-fach 3-fach # of section 2-fach 2-fach 2-fach
Hub mm 200 zu 600 200 zu 600 200 zu 600
EinbaumaB mm S + 180 S + 180 S + 180
Spannung - 24V DC 120 V AC 230 VAC
Leistungsaufnahme W - N/A N/A
Stromaufnahme A 5 1,8 0,9
Einschaltdauer intermittierender Betrieb min. 1 min./9 min. 1 min./9 min. 1 min./9 min.
Einschaltdauer Kurzzeitbetrieb min. - N/A N/A
Umgebungstemperatur °C +10 zu +40 +10 zu +40 +10 zu +40
Schutzart IP 30 30 30
Isolationsklasse - SELV 11/(1)2) 11/(1)2)

Art der Ansteuerung - elektrisch elektrisch elektrisch
Gewicht kg 8zu 13 9zu 14 9zu 14

" Fir Einzelheiten siehe Querlastungsdiagramme (Ls Seite 226)
2 Obligatorisch fiir die Kabeldurchfiihrungsoption
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7.0 Anhang

Maf3zeichnung

Hub +2

4xM6x40 DIN 7 500

beinhaltet
EinbaumaB +2

(ohne Montageplatten) "

4xM6x40 DIN 7 500 beinhaltet

Hilfsplatte

Anschlussdiagramm

24V DC

+ e

Schwarz

120/230 V AC

L

N

PE

@

i’f*f*‘(%**‘(}**‘( 777777 ‘()’77—;
\ \
| |
| |
\ \
\ \
| |
\ |
\ \
\ \
- ]

Hinweis: Montageplatten sind nicht enthalten und Missen
separat bestellt werden.

Legende:
S = Hub
L = EinbaumaB

Passende Steuerungen und

Bedienelemente
Steuerung
-
Q
o
=
o
(&)

TXG 10 °

Bedienelemente

EHA ‘g-

HSM °

HSF o

-
“= Handschalter

®N: Fussschalter

Tischschalter
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Teleskopantrieb TXG

Leistungsdiagramm Querlastdiagramm Sicherheitsfaktor unter
Last

Geschwindigkeit/Last Diagramm

15

Geschwindigkeit [mm/s] Last [N] Sicherheitsfaktor (Spindelknickung)
25 : : : 1800 : ; ‘ : 20 R \ g
T 11400 |\ Ué)erlastbereich | =
20 \ 1200 \ 15 \
: V : 1 000 : \\

800 Ideale;r Lastbe;r?\é 10

10 600 _ ;
400 / - 5
5 ; : ; |_—"  Unterlastbersich
200 e e
0 : : : 0 : : : : 0 : : : : : H : :
0 500 1000 1500 0 75 150 225 300 0 150 300 450 600
Last [N] Lastabstand von der Saulenmitte [mm] Hub [mm]
Zubehor
Netzkabel Stecker Land Bestelilnr Anmerkung
Gerades Kabel 3,5 Euro General M/0121730 2-polig
Gerades Kabel 3,5 Schuko DE M/0121760 3-polig
Gerades Kabel 3,5 UL USA M/0121757 2-polig/ 3-polig
Gerades Kabel 3,5 Britischer Standard UK M/0121761 2-polig/ 3-polig
Obere oder untere Befestigungsplatte M/0124874

Bemerkung: Befestigungsschrauben liegen dem TXG bei.
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7.0 Anhang

[o]o]

Bestellschliissel
[T[x][a] [o]-[o]o] | I| |
Typ
Spannung
1 24 V DC (Slave aktuator)
4 120 V AC, 50/60 Hz, Schutzklasse Il
5 120 V AC, 50/60 Hz, Schutzklasse | (zwingend fiir Option Netzkabeldurch)
8 230 V AC, 50 Hz, Schutzklasse Il
9 230 V AC, 50 Hz, Schutzklasse | (zwingend fir Option Netzkabeldurch)
Farbe
5 Farblos eloxiert
Optionen
000 Ohne Optionen
EYX Bedienanschl. Durchfiihrung
EYF Netzkabeldurchfiihrung
EYS Bedienanschl. Durchfiihrung, Netzkabeldurchfiihrung
2AA Bedienkabel- und Neztkabeldurchfihrung
EXG Verbindung zu BCU/VCU
KKK Kundenspezifisch

Hub (S) / EinbaumaB (L=S + 180 oder L=S + 160 mm) L=S + 180 L=S + 166

L=S+180
200
300
400
500
600

L=S + 160

4CY 200 mm
4DY 300 mm
4EY 400 mm
4FY 500 mm

4GY 600 mm

B Rot dargestellte Optionen sind nur auf Anfrage erhaltlich. Weitere Informationen zu Mindestmengen und Zusatzkosten erhalten Sie bei Ewellix
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