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EWELLIX

Bitte Lesen Sie die Anleitung vor Inbetriebnahme oder Wartung
der Antriebe. Werden die Hinweise nicht befolgt, kann dies zu

Fehlern am Antrieb, zu Verletzungen, Tod oder Beschadigungen
fahren.
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1. Allgemeines

1.1 Informationen zu
dieser Anleitung

Diese Anleitung ermdglicht den sicheren und effizienten
Umgang mit dem Gerat.

Die Anleitung ist Bestandteil des Gerats und muss in unmit-
telbarer N&he des Geréts flr das Personal jederzeit
zugénglich aufbewahrt werden. Das Personal muss diese
Anleitung vor Beginn aller Arbeiten sorgfaltig durchgelesen
und verstanden haben. Grundvoraussetzung flr sicheres
Arbeiten ist die Einhaltung aller angegebenen
Sicherheitshinweise und Handlungsanweisungen in dieser
Anleitung.

Dartiber hinaus gelten die 6rtlichen
Unfallverhttungsvorschriften und allgemeinen
Sicherheitsbestimmungen fiir den Einsatzbereich des
Geréts.

Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem grundsatzli-
chen Verstéandnis und kénnen von der tatsachlichen
Ausfuhrung des Geréats abweichen.

1.2 Symbolerklarung

Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise sind in dieser Anleitung durch Symbole
gekennzeichnet.

Die Sicherheitshinweise werden durch Signalworte einge-
leitet, die das Ausmass der Gefdhrdung zum Ausdruck
bringen.

Um Unfalle, Personen- und Sachschéden zu vermeiden,
Sicherheitshinweise unbedingt einhalten und umsichtig
handeln.

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

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die zu schweren
Verletzungen oder zum Tod fihren 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.

Tipps und Empfehlungen!

Dieses Symbol hebt nitzliche Tipps und Empfehlungen sowie
Informationen fir einen effizienten und stérungsfreien Betrieb
hervor.

Indicates information considered important, but not hazard-
related (e.g. messages relating to property damage).
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1.3 Haftungsbeschrankung

Alle Angaben und Hinweise in dieser Anleitung wurden unter
Bertcksichtigung der geltenden Normen und Vorschriften,
des Stands der Technik sowie unserer langjahrigen
Erkenntnisse und Erfahrungen zusammengestellt.

Der Hersteller Gbernimmt keine Haftung fir Schaden
aufgrund:

+ Nichtbeachtung der Anleitung

* Nichtbestimmungsgemasser Verwendung

+ Einsatz von nicht ausgebildetem Personal

+ Technischer Veranderungen

« Manipulation oder Losen der Schrauben am Gerat
» Verwendung nicht zugelassener Ersatzteile

Der tatséchliche Lieferumfang kann bei
Sonderausfiihrungen, der Inanspruchnahme zusatzlicher
Bestelloptionen oder aufgrund neuester technischer
Anderungen von den hier beschriebenen Erlauterungen und
Darstellungen abweichen.

Es gelten die im Liefervertrag vereinbarten Verpflichtungen,
die Allgemeinen Geschéaftsbedingungen sowie die
Lieferbedingungen des Herstellers und die zum Zeitpunkt
des Vertragsabschlusses glltigen gesetzlichen Regelungen
Technische Anderungen im Rahmen der Verbesserung der
Gebrauchseigenschaften und der Weiterentwicklung be-
halten wir uns vor.

1.4 Garantiebestim-
mungen

Die Garantiebestimmungen sind in den Allgemeinen
Geschaftsbedingungen des Herstellers enthalten.

1.5 Kundendienst

Der Ewellix-Kundendienst steht zur Verfiigung, um technis-
che Informationen zu geben und Fragen zu beantworten.

Die Kontaktinformationen flir den Ewellix-Kundendienst fin-
den Sie unter www.ewellix.de.
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2. Sicherheit

2.1 Haftungsbeschrankung

Dieser Abschnitt gibt einen Uberblick tiber alle wichtigen
Sicherheitsaspekte fiir einen optimalen Schutz des
Personals sowie fur den sicheren und stérungsfreien
Betrieb.

Die Nichtbeachtung der in dieser Anleitung aufgefihrten
Handlungsanweisungen und Sicherheitshinweise kann zu
erheblichen Gefahrdungen fihren

2.1.1 Bestimmungsgemadasse Verwen-
dung

Das Gerét ist ausschliesslich fur die hier beschriebene bes-
timmungsgemaésse Verwendung konzipiert und konstruiert

Gefahr durch Fehlgebrauch!

Jede Uber die bestimmungsgemésse Verwendung

hinausgehende oder andersartige Benutzung des Gerates kann

zu gefahrlichen Situationen fuhren.

Deshalb:

» Alle Angaben in dieser Betriebsanleitung strikt einhalten.

» Gerét nicht der Witterung, starken UV-Strahlen, korrosiven
oder explosiven Luftmedien sowie anderen aggressiven
Medien aussetzen.

» Umbau, UmrlUstung oder Verédnderung der Konstruktion
oder einzelner Ausriistungsteile mit dem Ziel der Anderung
des Einsatzbereiches oder der Verwendbarkeit des Gerates
unterlassen.

» Geréat niemals ausserhalb der technischen Einsatz- und
Betriebsgrenzen einsetzen.

Verletzungen, Schaden oder Verluste, die durch die
MiBachtung dieser Instruktionen verursacht werden, gehen
zu Lasten des Kunden.

2.2 Verantwortung
des Betreibers und
Weiterverarbeiter

Das Geréat wird im privaten wie auch gewerblichen Bereich
durch Betreiber oder Weiterverarbeiter eingesetzt.

Weiterverarbeiter ist der Vertragspartner des
Wiederverk&ufers oder des Herstellers. Er montiert das
Gerat in ein Gesamtsystem (Applikation).

Der Betreiber oder Weiterverarbeiter unterliegt daher den
gesetzlichen Pflichten zur Arbeitssicherheit.

Zusatzlich zu den Sicherheitshinweisen in diesem Handbuch
muss der Betreiber oder Verarbeiter die fir den
Aufstellungsort des Systems geltenden Sicherheits- und
Unfallverhitungsvorschriften und
Umuweltschutzbestimmungen beachten:

« Informieren Sie sich Uber die geltenden
Arbeitsschutzvorkehrungen, die geltenden
Arbeitsschutzbestimmungen und zuséatzliche
Geféhrdungen, die am Einsatzort des Stellantriebs entste-
hen, dies muss durch eine Gefahrdungsbeurteilung ermit-
telt werden. Die Gefédhrdungsbeurteilung muss in Form von
Arbeitsanweisungen fir den Betrieb des Stellantriebs
umgesetzt werden.
Prifen Sie, dass die fur die Anlage einschlieBlich des
Stellantriebs erstellten Arbeitsanweisungen den aktuellen
gesetzlichen Anforderungen entsprechen. Die Anweisung
muss gedndert, wenn dies nicht der Fall ist.
Die Zustéandigkeiten fur Installation, Betrieb, Wartung und
Instandhaltung sind klar zu regeln und festzulegen.
Stellen Sie sicher, dass alle Mitarbeiter, die mit dem
Stellantrieb umgehen, dieses Handbuch gelesen und ver-
standen haben.
« Stellen Sie dem Personal die erforderliche
Schutzausristung zur Verfligung.

Dariber hinaus muss der Betreiber das Personal regelmaBig
schulen und Uber die Gefahren informieren.

Weiterhin ist der Betreiber oder Weiterverarbeiter dafir ver-
antwortlich, dass das Gerét stets in technisch einwand-
freiem Zustand ist, daher gilt Folgendes:

» Der Betreiber oder Weiterverarbeiter muss dafiir sorgen,
dass die in dieser Anleitung beschriebenen
Wartungsintervalle eingehalten werden.

» Der Betreiber oder Weiterverarbeiter muss alle
Sicherheitseinrichtungen regelmassig auf
Funktionsféahigkeit und Vollstandigkeit Gberprifen lassen.

Risk from misuse!

Unsachgemésser Umgang kann zu erheblichen Personen- und
Sachschaden fuhren.

Setzen Sie nur qualifiziertes, unterwiesenes oder geschultes
Personal ein (wie unten beschrieben), das diese Anweisungen
gelesen und verstanden hat und sie befolgt.
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2.2.1 Qualifikation

In der Betriebsanleitung werden folgende Qualifikationen fir
verschiedene Tatigkeitsbereiche benannt.

Unterwiesene Person (Bediener)

wurde in einer Unterweisung durch den Betreiber oder
Weiterverarbeiter Uber die ihr Gbertragenen Aufgaben und
mdglichen Gefahren bei unsachgeméassem Verhalten
unterrichtet.

Fachpersonal

ist aufgrund seiner fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und
Erfahrung sowie Kenntnis der einschlagigen
Bestimmungen in der Lage, die ihm Ubertragenen Arbeiten
auszufiihren und mogliche Gefahren selbststandig zu erk-
ennen und zu vermeiden.

Elktrofachkraft

ist aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und
Erfahrungen sowie Kenntnis der einschlagigen Normen
und Bestimmungen in der Lage, Arbeiten an elektrischen
Anlagen auszufiihren und mégliche Gefahren selbststandig
zu erkennen und zu vermeiden.

Die Elektrofachkraft ist fur den speziellen Einsatzort, in
dem sie tatig ist, ausgebildet und kennt die relevanten
Normen und Bestimmungen.

Als Personal sind nur Personen zugelassen, von denen zu
erwarten ist, dass sie ihre Arbeit zuverlassig ausfiihren.
Personen, deren Reaktionsfahigkeit beeinflusst ist, z. B.
durch Drogen, Alkohol oder Medikamente, sind nicht
zugelassen.

2.2.2 Besondere Gefahren

Im folgenden Abschnitt sind Restrisiken benannt, die aufgr-
und einer Risikobeurteilung ermittelt wurden.

+ Die hier aufgefiihrten Sicherheitshinweise und die
Warnhinweise in den weiteren Kapiteln dieser Anleitung
beachten, um Gesundheitsgefahren zu reduzieren und
gefahrliche Situationen zu vermeiden.

Lebensgefahr durch elektrischen Strom!

Bei Berihrung mit spannungsfiihrenden Teilen besteht

unmittelbare Lebensgefahr. Beschadigung der Isolation oder

einzelner Bauteile kann lebensgeféhrlich sein.

Deshalb:

- Bei Beschadigungen der Isolation Spannungsversorgung sofort
abschalten und Reparatur veranlassen.

+ Arbeiten an der elektrischen Anlage nur von Elektrofachkraften
ausfiihren lassen.

+ Bei allen Arbeiten an der elektrischen Anlage diese
spannungslos schalten und Spannungsfreiheit prifen.

» Vor Wartungs-, Reinigungs- und Reparaturarbeiten
Spannungsversorgung abschalten und gegen
Wiedereinschalten sichern.

- Keine Sicherungen Uberbriicken oder ausser Betrieb setzen.
Beim Auswechseln von Sicherungen die korrekte Ampere-Zahl
einhalten.

» Feuchtigkeit von spannungsfiihrenden Teilen fernhalten. Diese
kann zum Kurzschluss fiihren.

Verletzungsgefahr durch bewegte Bauteile!

Rotierende und/oder linear bewegte Bauteile knnen schwere

Verletzungen verursachen.

Deshalb:

» Wahrend des Betriebs nicht in bewegte Bauteile eingreifen oder
an bewegten Bauteilen hantieren.s.

2.3 Sicherheitseinrichtungen

Lebensgefahr durch nicht funktionierende

Sicherheitseinrichtungen!

Die Sicherheit ist nur bei intakten Sicherheitseinrichtungen

gewahrleistet.

Deshalb:

- Sicherheitseinrichtungen stets geméass Wartungsplan auf
Funktion prifen.

« Sicherheitseinrichtungen niemals ausser Kraft setzen.

« Sicherheitseinrichtungen dirfen nicht Gberbriickt oder
verandert werden.

Integration in ein Not-Stopp-Konzept
erforderlich (bei bestimmten Applikationen)

Das Gerét ist fir den Einsatz innerhalb einer Applikation
bzw. Anlage bestimmt. Es besitzt keine eigenen
Bedienelemente und keine autonome Not-Stopp-Funktion.

Bevor das Gerét in Betrieb genommen wird, Not-Aus-
Einrichtungen zum Gerét installieren und in die
Sicherheitskette der Anlagensteuerung einbinden.

Die Not-Aus-Einrichtungen so anschliessen, dass bei einer
Unterbrechung der Energieversorgung oder der Aktivierung
der Energieversorgung nach einer Unterbrechung gefahrli-

che Situationen fur Personen und Sachwerte ausgeschlos-
sen sind.

Die Not-Aus-Einrichtungen mussen stets frei erreichbar sein.

Bei welchen Applikationen die Not-Aus-Einrichtungen installiert
werden mussen, wird durch den Weiterverarbeiter festgelegt.




Baureihe CAHB-2x

Die folgenden Sicherheitsfunktionen kénnen
eingebaut sein:

Im Inneren des Motors ist ein Thermoschalter integriert, der
Schaden durch Uberhitzung verhindert. Bei Uberhitzung
wéhrend des Betriebs des Stellantriebs (bei Uberschreitung
der Spezifikation) wird der Schalter aktiviert und die
Stromzufuhr unterbrochen.

Nachdem die Temperatur unter den Grenzwert gesunken ist,
wird der Schalter wieder aktiviert.

Um Schéaden durch Uberhitzung zu vermeiden, nehmen Sie den
Antrieb erst dann in Betrieb, wenn die Temperatur unter den
Schwellenwert fir die Aktivierung des Schalters gefallen ist.

Eine Antriebsmutter wandelt die Drehung des Getriebes in
eine lineare Bewegung um. Tritt wédhrend des Betriebs des
Stellantriebs eine Uberlast auf, wird eine Rutschkupplung
aktiviert, die die lineare Bewegung stoppt.

Nur E-Ausfiihrung

Ein andauernder Betrieb der Kupplung kann zu Uberhitzung und
Beschéadigung des Linearantriebs fihren. Wenn die
Rutschkupplung anspricht, schalten Sie sofort den Strom ab.

2.4 Anderungen und
Modifikationen am Antrieb

Um Gefahrensituationen zu vermeiden und eine optimale
Leistung zu gewéhrleisten, diirfen keine Anderungen oder
Modifikationen am Antrieb vorgenommen werden, die nicht
ausdrucklich von Ewellix genehmigt wurden.
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3. Technische Daten

Die technischen Daten (Abmessungen, Gewichte, Leistungen,
Anschlusswerte usw.) den beiliegenden Lieferzeichnungen und
Datenblattern entnehmen (siehe 11 Anhang).

3.1 Betriebsbedingungen

Fir CAHB-20A, -20E, -20S, 21E, 218

Umgebung

Angabe Wert Einheit

Temperaturbereich -40 bis +85 e

Relative Luftfeuchte, maximal q .

(nicht kondensierend) R @

Fir CAHB-22E and -22S

Umgebung

Angabe Wert Einheit
. (-40)» -

Temperaturbereich 225 bis +85 ©

Relative Luftfeuchte, maximal bis 96 %

(nicht kondensierend)

" Einsatz in unterem Temperaturbereich nur nach Riicksprache mit Ewellix

 unter 0°C werden die dynamische Tragzahl und die
Geschwindigkeit reduziert

+ Uber 40°C erhéht sich die Motortemperatur und die Zykluszeit
bzw die Einsatzdauer wird reduziert

12V DC version — Dauer (intermittierend)

Angabe Wert Einheit
Maximale Betriebsdauer am Stlck 85 sec.
Mindestruhezeit bis zum néchsten 765 _—
Zyklus, 1/9 :

max. Einschaltdauer 10% bei gegebener Kraft (85 s an, 765 s aus)

E design : 24 & 48 V DC version
S design : 24 & 48 V DC version - Dauer (intermittierend)

Angabe Wert Einheit
Maximale Betriebsdauer am Stlick 85 sec.
Mindestruhezeit bis zum nachsten

340 sec.

Zyklus, 174

max. Einschaltdauer 20% bei gegebener Kraft (85 s an, 340 s aus)
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3.2 Betriebsspannungen
und Grenzwerte

Die Betriebsspannungen und die Grenzwerte fur die
Standardausfiihrung, einschlieBlich der Verwendung von
PWM fir den Drehzahlanstieg, beziehen sich auf:

E-Ausfiihrung: 12 V DC-Version: Versorgungsspannung

+ Fur Stellantrieb: 12V DC + 20%

« Fir Drehgeber: 4 bis 20 V DC

« Fir Potentiometer: Spannungsbegrenzung durch
Leistung2 W

« Fir absoluten analogen Positionssensor: 10 bis 55 V DC
(Stromaufnahme 15 mA max.)

E-Ausfiihrung: 24 V DC Version: Versorgungsspannung

+ Fur Antrieb: 24 V DC + 10%

« Fir Drehgeber: 4 bis 20 V DC

« Fir Potentiometer: Spannungsbegrenzung durch
Leistung2 W

« Fir absoluten analogen Positionssensor: 10 bis 55 V DC
(Stromaufnahme 15 mA max.)

E-Ausfiihrung: 48 V DC Version: Versorgungsspannung

+ Fur Stellantrieb: 40 bis 55V DC

« Fir Drehgeber: 4 bis 20 V DC

« Fir Potentiometer: Spannungsbegrenzung durch
Leistung2 W

« Fir absoluten analogen Positionssensor: 10 bis 55V DC
(Stromaufnahme 15 mA max.)

10

Ausfiihrung S: 12 V DC Version: Versorgungsspannung

« Fir Antrieb: 9 bis 16 V DC

» Flr Ausfahr-/Einfahrbefehl: 5 bis 55 V DC (Strom
Stromaufnahme 1 mA max.)

» Flr 0~5 V absoluten analogen Positionsausgang:
8 bis 27 V DC (Stromaufnahme 15 mA max.)

» Flr 0~10 V absoluten analogen Positionsausgang:
13 bis 27 V DC (Stromaufnahme 15 mA max.)

Ausfiihrung S: 24 - 48 V DC Version:
Versorgungsspannung

« Fir Stellantrieb: 18 bis 55V DC

» Fir Ausfahr-/Einfahrbefehl: 5 bis 55 V DC (Strom
Stromaufnahme 1 mA max.)

» Flr 0~5 V absoluten analogen Positionsausgang:
8 bis 27 V DC (Stromaufnahme 15 mA max.)

» Flr 0~10 V absoluten analogen Positionsausgang:
13 bis 27 V DC (Stromaufnahme 15 mA max.)
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3.3 Typenschild

E design
Abbildung 1
EWELLIX
Fa
1 CAHB-2X-XXE =X XOOCK-X XX
2 [N moxooooox
3 Customer No. N/A or XXXXXXX
4 XXV DC, XXX A max.
5 XX XXX N (pull/push), P66M/E9K
6 Duty cycle XX% (85 s on / XXX s off) CE | 10
! Sl LT TTTERAR RoHs —— 11
200000000001 Ot
8 Date: dd-Mmm-yyyy bk, (T 0 ——12
9 Ewellix Motion Technologies (Pinghu) Co., Lid :

Das Typenschild beinhaltet folgende Angaben

Typenbezeichnung

Teilenummer
Kunden-Teilenummer

Spannung, Nennstrom

Nennlast, Hoéchstgeschwindigkeit, IP-Grad
Einschaltdauer

Seriennummer
Fabrikationsdatum (Monat/Jahr)

. Hersteller oder das Herkunftsland
10. CE-Zeichen

11. RoHS-Zeichen

12. QR-Code fiur Betriebsanleitung

NSO RN

S design

Abbildung 2

EWELLIX

CAHB-2X-XXS-X000000-XOOO00-X XX

— THTHTHTNTH moxooocx

Customer No. N/A or XOOO00XX

XXV DC, XXX A max.

—— XX XXX N (pull/push), XX mm/s max., IP66M/69K

Duty cycle XX% (85 s on / XXX s off) — 10

SN RoHS —— 11
XOOOOOXXXX0001 B

Date: dd-Mmm-yyyy
Ewellix Motion Technologies (Pinghu) Co., Ltd

©Coo ~NoOOhrWN =

Das Typenschild beinhaltet folgende Angaben

Typenbezeichnung

Teilenummer
Kunden-Teilenummer

Spannung, Nennstrom

Nennlast, Hochstgeschwindigkeit, IP-Grad
Einschaltdauer

Seriennummer
Fabrikationsdatum (Monat/Jahr)
9. Hersteller oder das Herkunftsland
10. CE Zeichen

11. RoHS Zeichen

12. QR-Code fir Betriebsanleitung

NGO RN
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4. Aufbau und Funktion

4.1 Ubersicht

CAHB-20 E
beinhaltet 3 Typen.

Abbildung 3

Abbildung 4

Abbildung 5

12

CAHB-20 E ohne
Positionsriickmeldung

Vorderer Gelenkkopf
Schubrohr
Fuhrungsrohr (Stahlrohr)
Motor

Kabel

Hinterer Scharnierkopf
Getriebe

NookroN

CAHB2-0 E mit
Stellungsriickmeldung

8. Mittleres Gehause

CAHB-20 E mit manueller Verstellung
(Option kann fiir alle CAHB Serien
konfiguriert werden)

9. manuelle Verstellung
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CAHB-21E und -22 E
beinhaltet 3 Typen.

Abbildung 6

Abbildung 7

Abbildung 8

CAHB-21 E und -22 E ohne
Positionsriickmeldung

Vorderer Scharnierkopf
Schubrohr

Fuhrungsrohr (Al-Legierungsrohr)
Motor

Kabel

Hinterer Scharnierkopf

Getriebe

Nookrop

CAHB-21 E und -22 E mit
Positionsrickmeldung

8. Mittleres Gehause

CAHB-21 E und -22 E mit manueller
Verstellung (Option kann fiir alle CAHB
Serien konfiguriert werden)

9. manuelle Verstellung

13
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CAHB-2xS
beinhaltet 2 Typen.

Abbildung 9

CAHB-2x S ohne manuelle Verstellung

Vorderer Scharnierkopf
Schubrohr

Fuhrungsrohr (Al-Legierungsrohr)
Motor

Kabel

Hinterer Scharnierkopf

Getriebe

NookroN

Abbildung 10

14

CAHB-2xS mit manueller Verstellung

8. manuelle Verstellung
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4.2 Kurzbeschreibung

Ubersicht

Abbildung 11

Dieser Antrieb ist ausschlieBlich fiir eine dynamische, zen-
trische Druck- oder Zugbelastung zu verwenden.

Der Linearantrieb besteht aus einem Motorteil (4), einer
Getriebeeinheit (7) und einer Lineareinheit (3), die mitein-
ander verbunden sind.

Der Antrieb besteht aus einem Gleichstrommotor mit
Stirnradgetriebe, der ein Zahnradgetriebe in Bewegung
setzt. Uber Uiber den Motor und die Mutter wird die Drehung
des Getriebes in eine lineare Bewegung des Stellantriebs
umgewandelt.

Der vordere Gelenkkopf (1) und der hintere Gelenkkopf (6)
Ubertragen die Antriebskraft auf beide Seiten der
Anwendung. Je nach Version CAHB-2xE kann das
Schubrohr rotieren und muss an der Anwendung befestigt
werden, um die Rotation zu vermeiden und die lineare
Bewegung zu gewéhrleisten.

Als Option fur die CAHB-2xE kann das Rohr mit einer
Verdrehsicherung versehen werden. Die Verdrehsicherung
des Rohrs ist ein Standardmerkmal der CAHB-2xS.

4.3 Besonderheiten

Mechanischer Uberlastungsschutz

Der Antrieb enthélt eine mechanische Uberlastsicherung
(Kupplung). Diese Uberlastsicherung wird aktiviert, wenn die
Lineareinheit des Antriebs Uberlastet wird. Diese Aktivierung
verhindert das Schieben oder Ziehen Uber die im Datenblatt
definierte Maximalkraft hinaus und schitzt den Motor und
das Getriebe vor Beschadigung

Ein andauernder Betrieb der Kupplung kann zu Uberhitzung und
Schéaden am Linearantrieb fihren. Wenn die Kupplung aktiviert
wird, schalten Sie sofort den Strom ab.

Integrierte Steuerung (nur Ausfiihrung S)

Die Smart-Version hat einen integrierten Elektronik-
Controller mit H-Briicke und 2 Mikrocontrollern. Dieser inte-
grierte Controller bietet mehrere Funktionen, die im
Folgenden beschrieben werden.

Einzigartiger absoluter Positionssensor
(nur S-Ausfiihrung)

Alle smart CAHB-2xS sind mit einem einzigartigen absoluten
Positionierungssystem ausgestattet. Basierend auf
Zahnréadern und berihrungslosen Sensoren erzeugt die
Rohrposition ein absolutes Signal anstelle eines inkrementel-
len Signals. Der Aktuator verliert nie die Position, selbst
wenn sich das Rohr des Aktuators bewegt, wenn der
Aktuator nicht mit Strom versorgt wird. Es ist keine
Kalibrierung erforderlich, um die volle Leistung wéahrend der
Lebensdauer des Aktuators zu erhalten.

Elektronischer Uberlastungsschutz
(nur S-Ausfiihrung)

Ein elektronischer Uberlastungsschutz begrenzt die
Stromaufnahme durch eine Stromabschaltung und damit die
Kraft, die der Aktuator schieben oder ziehen kann. Der
Temperatureinfluss auf die Leistung wird durch den
Mikrocontroller nach einer Kalibrierung am Ende des
FlieBbandtests des Aktuators kompensiert.

Sanftanlauf / Sanftauslauf
(nur S-Ausfiihrung)

Der Sanftanlauf und der Sanftstopp mit einer Rampe nach
oben und einer Rampe nach unten wahrend 200 ms wird am
Regler eingestellt, um den dynamischen Effekt der
Beschleunigung und Verzdgerung zu begrenzen und eine
gleichméaBige Bewegung zu erreichen.
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Einstellbarer Endanschlag
(nur S-Ausfiihrung)

Die smart CAHB-xS werden mit einem Endanschlag gelief-
ert, der der eingefahrenen Lange und der Hublange des
Antriebs entspricht (siehe Bestellschlissel). Sollte die
Anwendung an der Anlage oder am Fahrzeug eine
Anpassung der ein- und ausgefahrenen Lange erfordern, so
werden durch ein einfaches und sicheres Lernverfahren
Uber die 2 Bewegungseingénge oder tiber den CAN-Bus die
neu geforderten Langen gespeichert.

Uberwachung und Diagnostik
(nur S-Ausfiihrung)

Die wichtigsten Parameter des Stellantriebs wie Strom,
Spannung und Umgebungsdaten sowie die Temperatur
werden Uiberwacht und im Falle einer Uberschreitung der
Spezifikationen aufgezeichnet. Die Diagnose ist Uber die
Buskommunikation verflgbar, also onboard, wenn der
Aktuator Uber den CAN-Bus mit einer elektronischen
Steuereinheit (ECU) verbunden ist, oder off-board, wenn der
CAN-Bus nur wéhrend der Uberholung und Wartung der
Ausrustung oder des Fahrzeugs angeschlossen ist.

Buskommunikation (nur S-Ausfiihrung)

Alle smart CAHB-2xS Stellantriebe sind mit einem CAN-
Bus-Kommunikation SAE J1939 ausgestattet. Er kann zur
erweiterten Steuerung des Stellantriebs verwendet werden,
z. B. zum Anfahren einer Position oder zum Betrieb mit nied-
rigerer Geschwindigkeit, aber auch zum Auslesen der
Uberwachung und zum Abrufen der Diagnose.

Option fiir parallele Bewegung
(nur S-Ausfiihrung)

Es kann eine Gruppe von Aktuatoren definiert werden, die
wahrend der gesamten Bewegung parallel arbeiten sollen.
Ein Befehl an einen beliebigen Aktuator der Gruppe reicht
aus, wenn alle Aktuatoren vordefiniert wurden. Alle
Aktuatoren Uberwachen ihre relative Position und entschei-
den sich, dem langsamsten Aktuator zu folgen. Es entsteht
keine Verschlechterung, die Bewegung lauft mit der schnell-
sten Geschwindigkeit in Abhangigkeit von der Last.

Steuerung von Position, Geschwindigkeit
und Kraft.

Der CAHB2-xS kann Uber den CAN-Bus einen Befehl zur
Steuerung der Lange in 0,1 mm, einer bestimmten
Geschwindigkeit in % der maximalen Geschwindigkeit und
der maximalen Kraft in N empfangen. Die Bewegung wird
Uberwacht, um dem Befehl zu folgen, einschlieBlich eines
sanften Starts und eines sanften Stopps, um eine
gleichméaBige Bewegung durchzufiihren.
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Thermoschutz

Der in den Motor eingebaute Thermoschalter schaltet bei
Uberhitzung des Motors die Leistung des Motors ab. Er wird
automatisch zurtickgesetzt, wenn die Temperatur sinkt. Eine
Uberlastung oder ein haufigerer Betrieb des Antriebs iber
die im Datenblatt angegebene maximale Einschaltdauer hin-
aus wiirde zu einer Uberhitzung des Motors fiihren.

Um Schaden durch Uberhitzung zu vermeiden, wenn der
Stellantrieb bei hoher Motortemperatur stoppt, starten Sie ihn
nicht neu, sondern warten Sie, bis die Temperatur sinkt.

Entliftung

Die Entluftung erméglicht den Druckausgleich im Inneren
des Stellantriebs, wenn dieser betéatigt wird, wodurch eine
optimale Nutzung des Dichtungssystems gewéhrleistet wird.

CAHB-2xE version

Abbildung 12

Abbildung 13
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4.4 Bauteilvarianten 4.5 Anschlusse
Motor Abbildung 14
E Ausfiihrung 1

Der Motor ist ein blrstenbehafteter Gleichstrommotor, 12, 24
oder 48 V DC. Die Welle des Motors ist mit einem
Stirnradgetriebe verbunden. Die lineare Geschwindigkeit
hangt von der Last ab. Die Motoreinheit ist von einem
Metallgehduse umgeben und mit einem EMV-Filter ausges-
tattet. Das Metallgehduse kann nicht geéffnet werden.

S-Ausfiihrung

Der Motor ist ein blrstenbehafteter Gleichstrommotor, 12

oder 24 V DC. Die Welle des Motors ist mit einem .

Stirnradgetriebe verbunden. Die Drehzahl wird von einer in- CAHB-2x-Anschliisse

telligenten PCBA gesteuert, aber die maximale Drehzahl 1. Drahte zum Anschluss des Stellantriebs an die
hangt von der Last ab. Die Motoreinheit ist in einem Stromversorgung oder an eine externe Steuerung.

Metallgehduse untergebracht und ist mit einem EMC-Filter
ausgestattet. Das Metallgehduse kann nicht geéffnet
werden.

Getriebe
E-Ausfiihrung

Das Stirnradgetriebe wird direkt von der Motorwelle anget-
rieben. Das Getriebe ist mit der Uberlastkupplung verbun-
den, die das Spindelantriebssystem bewegt.

S-Ausfiihrung

Das Stirnradgetriebe wird direkt von der Motorwelle anget-
rieben. Das Getriebe ist mit dem Spindelantriebssystem
verbunden.

Integrierte Steuereinheit
(nur S-Ausfiihrung)

Die Steuereinheit besteht aus einer Leiterplatte mit H-Briicke
zur Steuerung des Motors, des Getriebes nach dem Nonius-
Prinzip und des Hall-Sensors, der die absolute Position des
Antriebs erfasst, einem Temperatursensor und einem
Mikrocontroller zur Steuerung und Uberwachung der
Funktion, einschlieBlich E/A- und CAN-Bus-Kommunikation
und Diagnose.

Lineareinheit

Die Lineareinheit ist von einem Filhrungsrohr umgeben und
dadurch geschitzt. Die Lineareinheit des CAHB-21E oder
CAHB-22E ist mit einer Bremse ausgestattet. Das Schubrohr
des Aktuators ist mit der Mutter der Spindeleinheit verbun-
den und wird durch das Fihrungsrohr ausgerichtet.
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4.6 Optionen

Die hier aufgefiihrten Optionen sind, soweit nicht anders
gekennzeichnet, fUr die komplette Baureihe des
Linearantriebs CAHB-2xE und S erhaltlich.

4.6.1 Endschalter
E- Ausfiihrung

Der Endschalter erméglicht es, den Hub der Lineareinheit
durch interne Einstellung zu definieren. Wenden Sie sich an
die Ewellix, fur die die Einstellung des Endschalters.

Bemerkung: Endschalter ist nicht verfligbar fir CAHB-20 E

S-Ausfiihrung

Die gesamte CAHB-2x S-Baureihe verfugt Uber eine integri-
erte Endabschaltung, die auf der absoluten
Positionsriickmeldung basiert.

Die Endlagenposition kann Gber den CAN-Bus J1939 oder
Uber E/A eingestellt werden (siehe 7.4 Steuerung)

4.6.2 Potentiometer
(nur Ausfliihrung E)

Das Potentiometer liefert ein Signal zur Anzeige der Position
des Linearantriebs . Die elektrische Spezifikation ist auf dem
Datenblatt angegeben.

 Linearantrieb mit Potentiometereinheit: Die Farben des
Kabels sind weiB, griin und braun (siehe Abbildung 15).

Abbildung 15
Einfahren Ausfahren
Limit + POT: ‘
WeiB3 Grin Braun
0Q CwW 10K Q
Weil3
Grin
Braun
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4.6.3 Absolute analoge Positions-
rickmeldung

E- Ausfihrung

Der absolute analoge Positionssensor ist ein bertihrung-
sloser Magnetsensor. Er liefert ein Signal, das die Position
des Linearantriebs anzeigt. Das Ausgangssignal ist 0 ~ 5V
DC Spannung (Stromausgang 5 mA max). Die elektrischen
Daten und die Auflésung sind dem Datenblatt zu entnehmen,
die Anschlussdréhte sind in 6.4.1 Verdrahtungsschema
aufgeflhrt.

Wenn der Aktuator mit einem Potentiometer oder einem
analogen Ausgang ausgestattet ist, darf das Schubrohr nicht
um 45 Grad gedreht werden. Nicht an die Stromversorgung
anschlieBen, bevor der Aktuator im Geréat installiert ist (siehe
Abbildung unten), da sonst das Potentiometer oder die analogen
Sensorkomponenten beschadigt werden.

/\ WARNUNG

0 O

S-Ausfiihrung

Der absolute analoge Positionsausgang wird durch eine in-
telligente PCBA simuliert. Er liefert ein Signal, das die
Position des Aktuators anzeigt. Das Ausgangssignal ist 0~5
oder 0~10 V DC (Stromausgang max. 15 mA), je nach
Auswahl des Bestellschlissels. Die elektrischen
Spezifikationen und die Auflésung sind dem Datenblatt zu
entnehmen, die Anschlussdrahte sind in 6.4.3
Verdrahtungsschema der S-Ausfiihrung aufgefihrt.

Abbildung 16
A
Ausgang (V)
45 y; a
0,5 x
0 L
Auflésung Wegéanderung (mm)

tan (a) = Ausgangssignal zu Weganderung (V/mm)
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4.6.4 Encoder
Nur E-Ausfilihrung

Dualer Hallsensor fur inkrementelle Positionsriickmeldung.
Er gibt Signale aus, wenn sich der Antrieb nach auBen bzw.
nach innen bewegt. Die Ausgangssignale, Kanal 1 und 2,
sind +90°, siehe Abbildung unten. Die elektrischen Daten
sind dem Datenblatt zu entnehmen.

Die Versorgungsspannung fiir den Geber muss im Bereich
von 4 bis 20 V DC liegen.

Abbildung 17

Signal im Uhrzeigersinn, Ausfahren

Hall 1

Hall 2

Signal gegen den Uhrzeigersinn, Einfahren

UL

Hall 2

Aufldsung: Abstand zwischen steigender und fallender
Flanke.

4.6.5 Abschluf3widerstand integriert
S-Ausfiihrung

Der Abschlusswiderstand kann in den Aktuator integriert
werden. Dadurch entféllt der Anschluss eines
Abschlusswiderstandes am CAN-Kreis.

Der Wert des Abschlusswiderstandes betragt 120 Ohm.

4.6.6 Manuelle Verstellbarkeit

Die manuelle Verstelloption bietet eine Losung, um das
Schubrohr bei Stromausfall manuell und ohne Werkzeug zu
bewegen. Der abgeschraubte Deckel kann als Handkurbel
verwendet werden. Bei der CAHB-2xE kann ein
Elektrowerkzeug verwendet werden, um die Abdeckung
Uber den Sechskantkopf zu bewegen. Verwenden Sie kein
Elektrowerkzeug mit der Handkurbel des CAHB-2xS. Achten
Sie darauf, dass das Drehmoment und die Drehzahl den in
Tabelle 1 angegebenen Héchstwert nicht Uberschreiten.

Der Aufbau und die Bedienung sind in der nachstehenden
Abbildung dargestellt.

Loésen Sie die Motorabdeckung (1). Verwenden Sie den
Schlitz (2), um die Motorwelle (3) in die richtige Richtung
zu drehen

Abbildung 18

Innenansicht der
Motorabdeckung

Die auf der Innenseite der Motorfront dargestellten Richtungen
stehen fur das Ausfahren oder Einfahren des Antriebs.

Verletzungsgefahr durch sich bewegende Bauteile!

Rotierende Bauteile kdnnen schwere Verletzungen verursachen.

Deshalb:

- Betétigen Sie die Handnotbetatigung nicht, wenn das
Antriebskabel mit dem Stromversorger verbunden ist.

Tabelle 1
Aktuator-Typ Drehmoment unter Max. Maximal_e ) )
Last Drehmoment Geschwindigkeit
Angabe (Nm) (Nm) (rpm)
CAHB-20-.1S 1,4 1,5 1600
CAHB-20-.2S 1,1 1,2 1600
CAHB-20-.3S 0,58 1,0 1600
CAHB-21-.18 0,65 1,0 1600
CAHB-21-.2S 0,71 1,0 1600
CAHB-21-.3S 0,53 1,0 1600
CAHB-22-.1S 0,71 1,0 1600
CAHB-22-.28 0,75 1,0 1600
CAHB-22-.3S 0,74 1,0 1600
CAHB-22-.4S 0,63 1,0 1600
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4.6.7 Smart CAHB2xS Funktion

Die intelligente Stellantriebsversion verflgt Uber einen
eingebauten Regler, der mehrere Funktionen bietet. Die er-
ste Funktion besteht darin, den Aktuator Uber die

werden.

Stromquelle zu versorgen und die Bewegung Uber ein

Schwachstromsignal zu steuern, ohne dass ein externer
Controller fir hohen Strom benétigt wird. Alle CAHB-2xS
kénnen Uber den Eingang und tiber den CAN-Bus gesteuert

Gilt nur fiir CAHB-2xS

E/A Analog + CAN-Bus CAN-Bus + Eingang
Bestellschliissel Bestellschliissel
Option 1 Code Option 1 Code B

A oder C
) 12 VDC
Spannungsversion
24-48 VDC
Interface Kabel Leistungsadern 2
Schwachstromdrahte 10 4
BUS CAN-Bus SAE J1939, 250 oder 500 kbps
Bewegung soft start/Stop
Kraftbegrenzung (Kalibrierung, Temperatur
. kompensation)
Funktionen
E Kupplung Einstellbare ein- und ausgefahrene Lange
Uber E/A und CAN-Bus
Synchronlauf Antriebsaktuator mit gleicher Lange, bis zu 2, mehr auf Nachfrage 2, mehr auf Nachfrage
Befehl I/0O Motion Ausfahren / Einfahren
Bewegung Ausfahren / Einfahren
BefeI'!Is- Fahrt auf eine Antriebsléange in 1/10 mm
funktionen Befehl CAN-Bus J1939

E/A Endstoppsignal

Geschwindigkeit, Sollwert in %

Maximale Kraft in N einstellen

Endanschlag ausgefahre

Endanschlag eingefahren

Positionsriickmeldung
Uber E/A

0-10V oder 0-5V absolut analog

Riickmeldung

in Echtzeit
CAN-Bus J1939
Rickmeldung
Uberwachung der
Diagnose Anwendung

liber CAN-Bus

Aktuatorlange in 1/10 mm

Kraft in N

Geschwindigkeit in %

Marker der eingefahrenen Endposition

Marker fiir ausgefahrene Endlage

Marker der eingefahrenen Endlage

Marker des Ausfahrens

Spannungsobergrenze erreicht

Temperatur Obergrenze erreicht

Kraft-Obergrenze erreicht

Aktuator-Blockierung

Onboard-Diagnose /
Integritatstiberwachung

Konformitat

Fehlercode

CE-Kennzeichnung, Einbauerklarung flr
unvollstdndige Maschine:
Elektrizitatsversorgung, RoHS, EMC + Reach

Verordnung
und Priifungen
Umweltprifung

Mechanisch Erweitert Erweitert
Klimatisch Erweitert Erweitert
Elektrisch Erweitert Erweitert

Load Dump-Schutz, Chassis an Minuspol
angeschlossen

Load Dump-Schutz, Chassis nicht
angeschlossen

Verstarkter Load Dump-Schutz ",
Chassis an Minuspol angeschlossen

Option fir 12 VDC Option fir 12 VDC

Verstarkter Lastabwurfschutz 9,
Chassis nicht angeschlossen

Option fiir 12 VDC Option fiir 12 VDC

Verfugbar

" StandardmaBig ist die Baudrate 250 kbps. Um die CAN-Baudrate per CAN-Nachricht zu &ndern, muss das fur die Einstellung verwendete Steuergerat sowohl 500 Kbps als auch 250

Kbps unterstltzen.

2 Fur Fahrzeuge ohne zentralen Load-Dump-Schutz
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5. Transport, Verpackung und Lagerung

5.1 Sicherheitshinweise
fur den Transport

Bei unsachgemassem Transport kdnnen Sachschaden in

erheblicher H6he entstehen.

Deshalb:

» Beim Abladen der Packstlicke bei Anlieferung sowie
innerbetrieblichem Transport vorsichtig vorgehen und die
Symbole und Hinweise auf der Verpackung beachten.

» Verpackungen erst kurz vor der Montage entfernen.

» Beim Rucktransport an Hersteller die Lagerbedingungen
beachten (siehe 5.2 Lagerung).

5.1.1 Transportinspektion

Der Linearantrieb CAHB-2x wird als Einheit in einem Karton
oder auf Paletten verpackt geliefert.

Die Lieferung bei Erhalt unverziglich auf Vollstandigkeit und
Transportschaden prifen. Schicken Sie den Stellantrieb an
den Hersteller zurtick, wenn er durch den Transport verursa-
chte Risse im Gehduse aufweist.

Lieferumgang kontrollieren:

Eine komplette Antriebseinheit. Wenn Beschadigungen

durch den Transport entstanden sind, gehen Sie wie folgt

vor:

- Lieferung nicht + oder nur unter Vorbehalt
entgegennehmen

- Schadensumfang auf den Transportunterlagen oder auf
dem Lieferschein des Transporteurs vermerken

- Reklamation einleiten.

Jeden Mangel reklamieren, sobald er erkannt ist.
Schadensersatzanspriiche kdnnen nur innerhalb der geltenden
Reklamationsfristen geltend gemacht werden.

5.1.2 Ricktransport an Hersteller
Fir den Rucktransport wie folgt vorgehen:

1. Gerat demontieren, wenn erforderlich(siehe 10.0
Demontage).

2. Gerét in seiner Originalverpackung verpacken. Die
Lagerbedingungen beachten (siehe 5.2 Lagerung).

3. An den Hersteller schicken.

5.1.3 Verpackung
Zur Verpackung

Die einzelnen Packstiicke sind entsprechend den zu erwar-
tenden Transportbedingungen verpackt.

Die Verpackung soll die einzelnen Bauteile bis zur Montage
vor Transportschaden, Korrosion und anderen
Beschéadigungen schitzen.

Daher die Verpackung nicht zerstéren und erst kurz vor der
Montage entfernen. Verpackung behalten fir evtl.
Rucktransport an den Hersteller .

Wenn Verpackung entsorgt werden soll, Folgendes
beachten:

Verpackungsmaterialien sind wertvolle Rohstoffe und kénnen
in vielen Fallen weiter genutzt oder sinnvoll aufbereitet und
wiederverwertet werden.

Deshalb:

» Verpackungsmaterialien umweltgerecht entsorgen.

» Die ortlich geltenden Entsorgungsvorschriften beachten.

5.2 Lagerung

Zur Lagerung das Gerét in seiner Originalverpackung
verpacken.

 Nicht im Freien aufbewahren.

» Trocken und staubfrei lagern.

» Keinen aggressiven Medien aussetzen.

» Vor Sonneneinstrahlung schiitzen.

» Mechanische Erschitterungen vermeiden.

» Lagertemperatur: -55 to 90 °C.

+ Relative Luftfeuchtigkeit: max. 95 % (nicht kondensierend).

- Bei Lagerung langer als 3 Monate regelméssig den allge-
meinen Zustand aller Teile und der Verpackung kontrolli-
eren. Falls erforderlich, die Konservierung auffrischen oder
erneuern.

Unter Umstéanden befinden sich auf den Packstlicken Hinweise
zur Lagerung, die Uber die hier genannten Anforderungen
hinausgehen. Diese entsprechend einhalten.
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6. Installation und Erstinbetriebnahme

Personal

+ Installation und Erstinbetriebnahme dirfen nur von speziell
ausgebildetem Fachpersonal ausgefiihrt werden.

+ Arbeiten an der elektrischen Anlage durfen nur von
Elektrofachkraften ausgefiihrt werden

Gefahr von Stromschlagen und beweglichen Teilen

Das Beruhren stromfihrender Teile und unerwartete
Bewegungen des Stellantriebs kdnnen zu schweren Verletzungen
oder zum Tod fuhren.

Vergewissern Sie sich vor der Installation, dass die
Stromversorgung des Systems ausgeschaltet und der
Stellantrieb gesperrt ist.

6.2 Einbau

Der Linearantrieb CAHB-2x wird Uber die Gelenkkdpfe an
zwei Elementen befestigt.

1. Verbinden Sie die Gelenkkdpfe (1 und 2, siehe Abbildung
19 und 20) mit den mit den entsprechenden Elementen
der Anwendung mit den Befestigungsbolzen. Um die
Bohrung auf die Achse der Applikationsbefestigung
auszurichten, kdnnen Sie das Rohr um +/-90° drehen, je-
doch nicht weiter.

Abbildung 19

B

Gefahr bei unbefugter Wiederinbetriebnahme!

Bei der Stérungsbeseitigung besteht die Gefahr, dass die

Energieversorgung unbefugt eingeschaltet wird. Dadurch besteht

Lebensgefahr fur Personen im Gefahrenbereich.

Deshalb:

» Vor Beginn der Arbeiten alle Energieversorgungen abschalten
und gegen Wiedereinschalten sichern.

Verletzungsgefahr und Sachschaden durch unsachgeméasse

Installation der optionalen Geréate!

Deshalb:

+ Optionale Gerate, insbesondere Komponenten, die
Bestandteil einer Nachristung sind, dirfen nur geméss der
entsprechenden Anleitung (Elektroschema) installiert werden.

+ Bei der Leitungsfliihrung missen die elektromagnetische
Vertraglichkeit gepruft und gegebenenfalls entsprechende
Massnahmen vorgenommen werden.

6.1 Aufstellort

Die Technischen Daten nach Betriebsbedingungen
beachten. (siehe 11 Anhang).

Das Gerat darf wahrend des Betriebs keinen starken
UV-Strahlen noch korrosiven oder explosiven Luftmedien
sowie anderen aggressiven Medien ausgesetzt werden.

R

Abbildung 20
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Informationen tber den Durchmesser der Scharnierkdpfe

finden Sie im Datenblatt. Die Abmessungen von
Anwendungselementen und Stiften/Befestigungsbolzen sollten
angemessen sein. Die PassmaBe zwischen Bohrungen und
Bolzen sollten dem allgemeinen Toleranzprinzip folgen, damit ein
guter Einbaustatus erhalten bleibt.
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/\ WARNUNG

Verletzungsgefahr und Sachschaden durch nicht
ausreichende Befestigung!

Verwenden Sie Befestigungen und sichern Sie diese
ausreichend. Verwenden Sie keine Schrauben mit Vollgewinde,
da das Gewinde das Befestigungsloch beschadigen und die
Reibung erhdhen wiirde. Lésen Sie niemals die Schrauben am
Antrieb oder an den Optionen und manipulieren Sie sie nicht.

2. Stellen Sie sicher, dass die auf die
Befestigungsschrauben ausgetibte Kraft zentrisch auf
den Stellantrieb gerichtet ist (sieche Abbildung 21).

Abbildung 21

g& Korrekte Installation

Einbaufehler:

Parallel Nicht Fluchtend

/\ WARNUNG

Verletzungsgefahr und Sachschaden durch fehlerhafte
Montage!

Seitlich einwirkende Krafte oder solche, die ein Drehmoment auf
den Antrieb erzeugen, bei der Montage ausschliessen

3. During installation, be sure that the linear actuator is not
impacted in its movement over the entire stroke area.

4. During installation, be sure that the motor cable is not
squeezed, clamped or pulled.

5. Linearantrieb an die Energieversorgung anschliessen
(siehe 6.4 Anschliessen an die Energieversorgung).

6. Sicherstellen, dass sédmtliche Versorgungs- bzw.
Steuerkabel nicht von der Kinematik der Applikation oder
vom Linearantrieb beim Aus- oder Einfahren eingek-
lemmt werden kdnnen.

6.3 Prifungen vor
Erstinbetriebnahme

Vor der Erstinbetriebnahme mussen die folgenden
Prifungen und Messungen durchgefiihrt und dokumentiert
werden:

* Visuelle Zustandskontrolle

» Funktionskontrolle der Bet&tigungs- und
Sicherheitseinrichtungen

» Messung des Schutzleiterwiderstands

» Messung der Ableitstrome

» Messung des Isolationswiderstandes

Weitere Informationen zu Prifungen und Messungen
(siehe 8.0 Wartung).
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6.4 Anschliessen an die Energieversorgung

GEFAHR

Gefahr eines elektrischen Schlages

Eine unsachgeméBe Installation kann zu schweren Verletzungen,
Tod oder Beschadigung fuhren. Arbeiten an elektrischen
Anlagen durfen nur von Elektrofachkréaften durchgefihrt werden.

6.4.1 E-Version Verdrahtungsschema

Aktuator mit Endschalter

Aktuator ohne Endschalter

oVB VB>
oVB <FB=> Kabel ----- Schwarz + Aus

Aktuator mit Potentiometer ohne
Endschalter

—o VB <¥B=~> Kabel ----- Rot + Aus
[£]
M&tor o VB B Kabel ----- Schwarz + Ein
= ~
Endschaltersteuerung
DI D2 D —
St
SW-o  SW-

ul
S

Aus

Aktuator mit Potentiometer und
Endschalter

oVB<¥E~> Kabel ----- Rot + Aus
OVBEL> Kabel ----- Schwarz + Ein

POT1  Ausfahren
Kabel --- Braun

10K .
Kabel --- Griin
Ccw
- Kabel --- WeiB
1K Einfahren

Aktuator mit Encoder ohne
Endschalter

F—oVvB Kabel ----- Rot + Aus
r]

Motor
v (A)
=]

VB B> Kabel ----- Schwarz + Ein

POT1  Ausfahren Kabel --- Braun

Endschaltersteuerung

10K, Kabel --- Griin

DI D2
OW | Kabel --- WeiB
st s2 1K Einfahren
SW-g  SW-
En |__Aus

Aktuator mit Encoder und
Endschalter

oVB<{E=~ Kabel----- Rot + Aus

oVB{B> Kabel ----- Schwarz + Ein
—°GND Kabel --- Schwarz

0+5V  Kabel --- Rot
4,7K la,7K
Hall 1 Kabel --- Grin
Hall 2 Kabel --- Gelb
2 Hall sensors signal

S

4,7kOhm missen vom Kunden in der Steuerung
konfiguriert werden

Aktuator mit analogem
Absolutwertgeber ohne Endschalter

o HovB B+~ Kabel ----- Rot + Aus
| =
M&‘Of § [TOoVBKED Kabel ----- Schwarz + Ein
=] E OoGND Kabel --- Schwarz
2 0+5V Kabel - Rot
8
&

oHall 1 Kabel --- Grin
D1 D2, oHall 2 Kabel --- Gelb
2 Hall sensors signal
sih Juute

sve sve | | AL

Aktuator mit analogem
Absoluwertgeber und Endschalter

oVB Kabel ----- Rot + Aus

oVB B> Kabel ----- Schwarz + Ein

— Power + (Braun)
(10 ~ 55 VDC)

(]

I Signal (Grun)
05V ~4.5V)

|, GND (WeiB)

3
2
]
2
3
2
S
]
3
&

L3
Sensor Netztransformatior
und ESD Schutzschaltung
L3

&
S
8
]
g
5
g
]
3
2
3
2

(]

VB B> Kabel ----- Rot + Aus

VB B> Kabel ----- Schwarz + Ein

o— Power + (Braun)
(10 ~ 55 VDC)

Endschaltersteuerung

. Signal (Griin)
0.5V ~4.5V)

. GND (WeiB)

Absoluter analoger
Positionssensor

1
[Sensor Netztransformation|
1

und ESD Schutzschaltung
.

Tabelle 2
6.4.2 Bewegungsrichtung festlegen
"+"’ n_n (nur E-Ausfﬁhrung) Kabel Kabel Aktuator
(Rot) (Schwarz) (Standard)
Der Stellantrieb flhrt das Aus- und Einfahren wie in Tabelle T n Ausfahren
2 definiert aus.
I+ = Einfahren
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6.4.3 Verdrahtungsschema der
S-Ausfiihrung

Stellantrieb mit E/A-Befehl, absolutem Analogausgang,
Endstop-Ausgang und CAN-Bus J1939

Diese Version wird typischerweise bei Geréten verwendet,
die den CAN-Bus nicht fiir die Steuerung und Riickmeldung
nutzen. Der CAN-Bus kann fiir die Onboard- und Offboard-
Diagnose verwendet werden.

O Ret. signal

o< Fesares >

O<_Analog >

-O<Analog Power,

o - .
CANBus
Blay ------ ° | Communication Output
ROt ---=-- @ o Power T Module
Module | |
Schwarz ------- o
MCU
ROt - o Sensor
Schwarz ------. prommeeeeeees f
© : Safety pc ! Control

Monitoring
H-bridge

Aktuator mit E/A-Befehl und CAN-Bus J193

Diese Version wird typischerweise bei Geréten verwendet,
die den CAN-Bus fir die Steuerung und Riickmeldung
nutzen. Der Befehl Uber den Eingang wird verwendet, wenn
der CAN-Bus nicht verfligbar ist (Montageverfahren,
Service, Aftermarket, ...).

Der Eingangsbefehl kann zur Replikation des Befehls ver-
wendet werden, um eine Funktionssicherheit zu erreichen:
Safe Off Torque STO SIL 2 und Safe Direction DSI SIL1. Bitte
kontaktieren Sie Ewellix flr weitere Informationen.

0o - :
CANBus
Blay ------ ° | Communication
Output
ROt ------ I Power T Module
Module | _|
Schwarz ------- o
MCU
ROt ------- @ o— Sensor
Schwarz ------- peereennennaa ,
@ ©- : Safety pc ! _| Control

Monitoring
H-bridge
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7. CAN-Bus SAE J1939-Protokoll

(nur S-Ausfuhrung)

7.1 Ubertragungsrate
Baud rate: 250 Kbps
Baud rate: 500 Kbps

26

7.2 CAN-ID

Default CAN-ID

Feedback CAN-ID: 0CFF0101 (PGN=FFO01, PRIO=3)
Control CAN-ID: 04EF0101 (PGN=EFO01, PRIO=1)
DP=EDP=0

7.2.1 CAN-ID Verteilung

Sobald 2 oder mehr Aktoren am gleichen CAN-Bus ang-
eschlossen sind, kommt es zu einem CAN-ID-Konflikt, der
Aktuator gibt automatisch eine CAN-ID an:

Feedback CAN-ID: 0CFF0101, 0CFF0102, 0OCFFO0103...
Control CAN-ID: 04EF0101, 04EF0102, 04EF0103...

7.2.2 CAN-ID im Synchronmode

In einer CAN-Bus-Schleife ist nur eine Gruppe von
Aktuatoren im Synchronbetrieb zuldssig. Und die CAN-ID
lautet:

Feedback CAN-ID: 0CFF0101 (PGN=FF01, PRIO=3)
Control CAN-ID: 04EF0101 (PGN=EFO01, PRIO=1)

Wenn zwei oder mehr Gruppen von Aktoren im Synchronbetrieb
in einer in einer CAN-Bus-Schleife verbunden sind, kommt es zu
einem CAN-ID-Konflikt der Aktoren. Die Aktoren funktionieren
dann nicht.

Es ist zulassig, dass eine Gruppe von Aktoren im
Synchronbetrieb und mehrere unabhangige Aktoren in einer
CAN-Bus-Schleife verbunden sind.

Stellantriebe im Synchronbetrieb funktionieren nur, wenn alle
Stellantriebe verbunden sind.
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7.3 Feedback Meldungen

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
(Send first) (Send last)
Position LSB Position MSB Kraft LSB Kraft MSB  Geschwindigkeit Lebensdauer Status Flags Fehlercode
Byte(s) Name Beschreibung Auflésung Bereich
Position feedback
0 - 64255 Position des Aktuator
- ition » -
Byte O — Byte 1 Position 64256 — 65535 Reserviert 0.1 mm 0.0 - 6425.5 mm
gemessene Kraft
0-100 Lin. Geschwindigkeit (Verh. mit Vmax)
Byte 2 — Byte 3 Kraft 101 - 255 Reserviert 1N 0 - 15000 N
Gemess. Lin. Geschwindigkeit
; 0-100 Lin. Geschw. (Ver. mit Vmax) o o
Byte 4 Geschwind. 101 — 255 Reserviert 1% 0 -100 %
Lebensd. Monitoring
0 - 100 gemessene Lebensdauer o o
Byte 5 Lebensdauer 101 - 255 Reserviert 1% 0 - 100 %
Unabhéng. Status bit-indicator
bitO = Detect end stop position in Einfahren (1->valid, 0->invalid)
bitl = Detect end stop position in Ausfahren (1->valid, O->invalid)
Byte 6 Status Flags bit2 = Running in Einfahren (1->valid, 0->invalid) nicht relevant nicht relevant
bit3 = Running in Ausfahren (1->valid, 0->invalid)
bit4 — bit7 = Reserviert
Byte 7 Fehler Code Siehe 7.3.1

" Definition der Position: Lochmittenabstand zwischen vorderer Befestigung und hinterer Befestigung.
d.h. Position = eingefahrene Lénge + ausgefahrene Lénge

7.3.1 Fehlercodes

Fehlercode Beschreibung Fehler beheben

0 Kein Fehler

1 Kommunikationsfehler / IC Strom AUS/EIN

2 Reserviert

3 Uberspannung Release by new command from CAN or IO (Extend/Retract)

4 Reserviert

5 Reserviert

6 Uberhitzung Freigabe durch neuen Befehl von CAN oder IO (Extend/Retract)

7 Uberstrom Freigabe durch neuen Befehl von CAN oder 10 (Extend/Retract)

8-13 Reserved

14 MotorAutoreferenz ? Freigabe durch neuen Befehl von CAN oder IO (Extend/Retract)

15 Reserviert

16 Motor Freigabe durch neuen Befehl von CAN oder IO (Extend/Retract)- Gegenrichtung
17 Motorbewegung ungewollt Freigabe durch neuen Befehl von CAN oder IO (Extend/Retract)- Gegenrichtung
18 Reserviert

19 Motor falsche Richtung Freigabe durch neuen Befehl von CAN oder IO (Extend/Retract)

20 -127 Reserviert

2 Dieser Fehler wird ausgelost, wenn der Kalibrierungsprozess eine Zeitliberschreitung aufweist.

27



Baureihe CAHB-2x

7.4 Kontrollimeldungen

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
(Send first) (Send last)
Position LSB Position MSB Kraft LSB Kraft MSB Geschwindigkeit Reserviert Reserviert Reserviert
Byte(s) Name Beschreibung Auflésung Bereich
0 - 64255 Fahre auf Position
64256 Reserviert
64257 Aktuator fahrt aus
64258 Aktuator fahrt ein
. 64259 Aktuator stopt
Byte O — Byte 1 Position 64260 Reserviert 0,1 mm 0,0 - 6 425,5 mm
64261 Homing im Feld
64262 — 64999 Reserviert
65000 Kommando fiir Fertigung
65001 - 65535 Reserviert
Einstellen der zu verwendenden Antriebskraft
0 - 15000 Einstellen der zu verwendenden Ant-
Byte 2 — Byte 3 Kraft riebskraft 1N 0-15000N
15001 - 65535 Reserviert
Lineare Geschwind. (Verhaltnis mit vmax)
0- 100 Lineare Geschwindigkeit (Verhaltnis
Byte 4 Geschwindigkeit mit vmax) 1% 0-100 %
101 - 255 Reserviert
Byte 5 Reserviert Always write 0 - -
Byte 6 Reserviert Always write O — =
Byte 7 Reserviert Always write 0 - -

7.4.1 Umschalten zwischen E/A-Befehl

und CAN-Bus-Steuerung

Umschalten von E/A-Befehl auf CAN-Bus-Steuerung:

Direktes Senden einer CAN-Bus-Nachricht.

Umschalten von CAN-Bus-Steuerung auf I/O-Befehl: Erst

CAN-Bus-Nachricht "stop" (64259 siehe 7.4

Kontrollmeldungen) senden, dann I/0O-Befehl verwenden.
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7.5 Beispiel fir CAN-Bus-Protokoll

7.5.1 Rickmeldung

Position 418,8 mm, Antriebskraft 2 000 N, Geschwindigkeit 29%,

Lebensdauer 100%,

nicht einfahrend, nicht ausfahrend, (angehalten), nicht in Endlage

Fehlercode 0

O0CFFO0101

5C10 D007 1D

64

CAN-ID ]

0x105C=4188

0xD007=2000

0x1D=29

0x64=100

0x00=0

00

0x00=0

00

7.5.2 Steuerung

Einfahren, E-Kupplung eingestellt 10 000 N,
Geschwindigkeit 100%

04EF0101

02FB 1027 64

00

00

CAN-ID ]

OxFB02=64258

0x2710=10000

0x64=100

0x00=0

0x00=0

0x00=0

00
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8. Bedienung

8.1 Sicherheit
[ GeFARR

Quetschgefahr!

Beim Auffahren auf feste Gegenstande kann die Kraftwirkung

des Gerates Verletzungen verursachen.

Deshalb:

» Darauf achten, dass sich keine Personen wéahrend des
Betriebes im Hubbereich des Geréates befinden.

« Maximal zuldssige Betriebsdaten fur das Gerat beachten (siehe
11. Anhang).

* Niemals wahrend des Hubs an den Elementen manipulieren,
die mit dem Gerét verbunden sind.

Verletzungsgefahr durch Kontakt mit dem Scharnierkopf!

Deshalb:

- Lassen Sie keine Gegensténde oder Korperteile in Kontakt mit
dem Gelenkkopf des Antriebs kommen.

Sachschaden durch statische und dynamische Uberlastung

des Geréates!

Deshalb:

« Maximal zuldssige Betriebsdaten fur das Gerat beachten
(siehe 11. Anhang).

* Niemals Nennlast Uberschreiten.

* Niemals wahrend des Hubs an den Elementen manipulieren,
die mit dem Gerét verbunden sind.

Der Aktuator kann beschadigt werden, wenn beim Ein- und
Ausfahren Flussigkeiten eindringen. Halten Sie Flissigkeiten
fern.

Sachschaden durch Uberhitzung!
Deshalb:
+ Steuerung nur mit integriertem Thermoschalter verwenden.
» Niemals Nennlast Uberschreiten.(siehe 11. Anhang).
- Stillstand- und Betriebszeiten unbedingt einhalten
(siehe 11. Anhang).
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8.2 Tatigkeit vor Gebrauch

Sicherstellen, dass sich keine Personen und Gegenstande
im Hubbereich des Gerates befinden.

8.3 Tatigkeit wahrend
des Betriebes

8.3.1 Normalbetrieb

Im Normalbetrieb hebt und senkt der Linearantrieb
Elemente, die (iber den Scharnierkopf mit dem Linearantrieb
CAHB-2x verbunden sind.

Bei allen CAHB-20E und den CAHB-21E und CAHB-22E
ohne Endschalteroption wird die Kupplung aktiviert, wenn
der Linearantrieb vollstandig aus- oder eingefahren ist. Im
Falle von optionalen Endschaltern oder externen
Endschaltern, die an der der Anwendung installiert sind,
stoppt der Antrieb vor dem Erreichen des mechanischen
Endanschlags und der Aktivierung der Kupplung.

Bei der S-Ausfiihrung ist immer ein Endanschlag integriert.

Verwenden Sie den Antrieb nur innerhalb der angegebenen
Grenzen.

Halten Sie lhren Korper, Ihre Hande oder Arme nicht in die
Néahe der beweglichen Teile.

Sachschaden durch Uberhitzung!

Deshalb:

» Nur den in der Steuerung integrierten Thermoschalter
verwenden.

» Niemals Nennlast Gberschreiten.

- Stillstands- und Betriebszeiten immer einhalten (siehe 11.
Anhang).
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Sachschaden durch falsches Einstellen des Endschalters!

Deshalb:

« Endschalter oder anderes elektrisches Bauteil so wahlen,
dass es fur fur die Nennspannung und den Nennstrom des
Hubantriebs geeignet ist (siehe 3. Technische Daten).

- Beriicksichtigen Sie die Tragheit der Bewegung des
Hubantriebs bei der der Position des Endschalters.

« FUhren Sie vor Beginn der Arbeiten einen Funktionstest
durch, um sicherzustellen, dass der externe Endschalter
ordnungsgemaB funktioniert.

Gefahr eines elektrischen Schlages

Eine unsachgeméaBe Installation kann zu schweren Verletzungen,
Tod oder Beschadigung fuhren.

Arbeiten an elektrischen Anlagen dirfen nur von Elektrofach-
kréaften durchgefihrt werden.

8.4 Stillsetzen im Notfall

In Gefahrensituationen missen alle Bewegungen des
Gerates mdglichst schnell gestoppt und die Energiezufuhr
abgeschaltet werden.

Im Gefahrenfall wie folgt vorgehen:

1. Not-Aus-Taster, falls vorhanden, sofort betétigen oder
den Antrieb stromlos machen

2. Personen aus der Gefahrenzone bergen,
Erste-Hilfe-Massnahmen einleiten.

3. Verantwortlichen am Einsatzort informieren.

4. Wenn Rettungsfahrzeuge angefordert wurden, halten Sie
die Zugangswege Wege fiur Rettungsfahrzeuge frei.

5. Sofern es die Schwere des Notfalls bedingt, zustandige
Behdérden informieren.

6. Fachpersonal mit der Stérungsbeseitigung beauftragen.

/\ WARNUNG

Starten Sie erst wieder, wenn sich alle Personen auBerhalb des
Gefahrenbereichs befinden.

Uberpriifen Sie den Antrieb und die Anwendung, bevor Sie den
Betrieb wieder aufnehmen, und stellen Sie sicher, dass alle
Sicherheitseinrichtungen installiert und voll funktionsfahig sind.

8.5 Tatigkeiten nach Gebrauch

Den Antrieb von der Stromversorgung trennen.
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9. Wartung

Personal

Die hier beschriebenen Wartungsarbeiten kénnen, soweit
nicht anders gekennzeichnet, durch den Bediener aus-
gefuhrt werden.

Einige Wartungsarbeiten dirfen nur von speziell ausgebil-
detem Fachpersonal oder ausschliesslich durch den
Hersteller ausgefthrt werden, darauf wird bei der
Beschreibung der einzelnen Wartungsarbeiten gesondert
hingewiesen.

+ Arbeiten an der elektrischen Anlage dirfen grundsétzlich
nur von Elektrofachkréaften ausgefthrt werden.

Gefahr eines elektrischen Schlages

Eine unsachgemaBe Installation kann zu schweren Verletzungen,
Tod oder Beschadigung fuhren.

Arbeiten an elektrischen Anlagen durfen nur von
Elektrofachkraften durchgefihrt werden.

Lebensgefahr durch unbefugtes Wiedereinschalten!

Bei Wartungsarbeiten besteht die Gefahr, dass die

Energieversorgung unbefugt eingeschaltet wird. Dadurch besteht

Lebensgefahr fur die Personen im Gefahrenbereich.

Deshal

» Vor Beginn der Arbeiten alle Energieversorgungen abschalten
und gegen Wiedereinschalten sichern.

9.1 Ersatzteile

Der Linearantrieb CAHB-2... ist nicht fir kundenseitige
Reparaturen vorgesehen. Alle Garantie- und
Serviceanspriiche erléschen ohne Vorankiindigung, wenn an
den Schrauben des Linearantriebes manipuliert wurde.

Sicherheitsrisiko durch falsche Ersatzteile!

Falsche oder fehlerhafte Ersatzteile kénnen die Sicherheit

beeintrachtigen und zu Schéden, Fehlfunktionen oder

Totalausfall fihren.

Deshalb:

« Verwenden Sie nur Original-Ersatzteile des Herstellers.

+ Ersatzteile im/am Antrieb diurfen nur von Ewellix ausg-
etauscht werden.

Der Stellantrieb muss demontiert und an den Hersteller
geschickt werden.

9.2 Wartungsplan

In den nachstehenden Abschnitten sind die
Wartungsarbeiten beschrieben, die fiir einen optimalen und
stérungsfreien Betrieb erforderlich sind.

Sofern bei regelméssigen Kontrollen eine erhéhte Abnutzung
zu erkennen ist, die erforderlichen Wartungsintervalle ent-
sprechend den tatsédchlichen Verschleisserscheinungen
verkurzen.

Wartungsplan CAHB-2x Serie
Auszufihren

Intervall durch

Wartungsarbeit

Antrieb auf sichtbare Beschadigungen
prifen (siehe 8.3.3 Tatigkeit wahrend Bediener
des Betriebes)

Von Staub und Schmutz bei Bedarf rei-
nigen (siehe 8.3.1 Normalbetrieb)

taglich
Bediener

Betéatigungs- und Sicherheitseinrich-
tungen auf Funktion priifen

Priifen Sie den festen Sitz des Aktua-
tors auf dem Scharnierkopf.

Falls erforderlich, nachziehen

monatlich Fachpersonal

Fachpersonal

jahrlich Verbindung auf festen Sitz priifen Elektrofachkraft
Visuelle Zustandskontrolle der dauer-
haften Sicherung und Fiihrung der Ver-
durchden sorgungs- und Steuerungskabel inner-
Weiter- halb der Applikation durchfihren.
verarbeiter Kabelfiihrungselement darf nicht
locker oder zerstort sein.

Definition

Wird der Linearantrieb ausserhalb der spezifizierten
Umgebungsbedingungen eingesetzt, alle Komponenten, welche
den Umgebungsbedingungen direkt ausgesetzt sind, monatlich
auf optische Veranderungen (z. B. Oxidation oder Ablagerungen)
Uberprtfen.
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9.3 Wartungsarbeiten
9.3.1 Reinigung

Ausfiithrung durch den Bediener

Beschadigung durch unsachgemasse Reinigung!

Deshalb:

» Keine aggressiven Reinigungsmittel verwenden. Wischwasser
inklusive der chemischen Zusatze muss pH-neutral sein.

« Es dirfen keine Flissigkeiten auf das Schubrohr beim Einbzw.
Ausfahren gelangen.

* Nur die vom Hersteller vorgeschriebenen Hilfsstoffe verwenden.

+ Es darf kein Dampfstrahler oder Hochdruckreiniger zur
Reinigung verwendet werden.

» Andere Reinigungsmittel bzw. Reinigungsgeréte nur mit
Genehmigung des Herstellers verwenden.

Linearantrieb reinigen:

1. Das Gerat von der Energieversorgung trennen.
2. Verschmutzte Teile mit einem feuchten Lappen reinigen.

9.3.2 Prifungen und Messungen

Ausfiithrung durch eine Elektrofachkraft.

Die Prifungen und Messungen missen unter
Berlcksichtigung der geltenden Normen und Vorschriften
durchgefiihrt werden. Die Liste der angewendeten Normen
befindet sich im Anhang.

Die Prifungen missen dokumentiert werden (siehe
Serviceheft).

Serviceheft

Im Serviceheft folgende Eintragungen machen:

Bezeichnung der ausfiihrenden Stelle (Firma, Abteilung)
Namen des diensthabenden Personals

Bezeichnung des Gerates/Systems (Typ,
Fertigungsnummer, Inventarnummer) und des entsprech-
enden Zubehdrs

Durchgeftihrte Prifungen und Messungen

Umfang und Ergebnisse der Prifungen

Messverfahren, Messmittel, Messwerte bei Messungen
Gesamtbewertung

Datum und Unterschrift des Bewertenden; bei
EDVAnwendungen ersatzweise personliche Codierung.

9.3.3 Visuelle Zustandskontrolle

Ausfiihrung durch Fachpersonal

1. Das Gerat von der Energieversorgung trennen.
2. Folgende Bauteile auf dusserlich sichtbare
Beschéadigungen prifen:
Abbildung 22

1. Anschlusskabel auf Risse, Schnitte und
Quetschungen
2. Scharnierloch auf Risse, Verformung und

Bruchstlicke prifen
3. Edelstahlrohr auf Kratzer und Eindrlcke prifen.

3. Bei Beschadigung Weiterverarbeiter oder Hersteller
informieren

4. Wenn keine Beschadigungen bzw. keine Bedenken des
Weiterverarbeiters/Herstellers vorliegen, das Gerat
wieder an die Energieversorgung anschliessen.

9.4 Massnahmen nach
erfolgter Wartung

Nach Beendigung der Wartungsarbeiten vor dem
Einschalten die folgenden Schritte durchfihren:

1. Alle zuvor geldsten Schraubenverbindungen auf festen
Sitz Uberprifen.

2. Sicherstellen, dass alle verwendeten Werkzeuge,
Materialien und sonstige Ausristungen aus dem
Arbeitsbereich entfernt wurden.

3. Arbeitsbereich sdubern und eventuell ausgetretene
Stoffe wie z. B. Flussigkeiten, Verarbeitungsmaterial oder
Ahnliches entfernen.

4. Sicherstellen, dass alle Sicherheitseinrichtungen der
Anlage einwandfrei funktionieren.

5. Funktionskontrolle durchfuhren.

6. Die Prufungen in Serviceheft dokumentieren.
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10. Storungen

Im folgenden Kapitel sind mégliche Ursachen fiir Stérungen
und die Arbeiten zur ihrer Beseitigung beschrieben.

Bei vermehrt auftretenden Stérungen die Wartungsintervalle
Belastung verkurzen.

Bei Stérungen, die durch die nachfolgenden Hinweise nicht
zu beheben sind, den Hersteller kontaktieren

Personal

« Die hier beschriebenen Arbeiten zur Stérungsbeseitigung
kénnen, soweit nicht anders gekennzeichnet, durch den
Bediener ausgefiihrt werden.

« Einige Arbeiten durfen nur von speziell ausgebildetem
Fachpersonal ausgefiihrt werden, darauf wird bei der
Beschreibung der einzelnen Stérungen gesondert
hingewiesen.

» Arbeiten an der elektrischen Anlage dirfen grundsétzlich
nur von Elektrofachkraften ausgefuhrt werden.

Gefahr von Stromschldgen und beweglichen Teilen

Das Berlhren spannungsfihrender elektrischer Bauteile und
unerwartete Bewegungen des Antriebs kénnen zu schweren
Verletzungen oder zum Tod fuhren.

Vergewissern Sie sich vor der Installation, dass die
Stromzufuhr unterbrochen und der Antrieb gesperrt ist.

Lebensgefahr durch unbefugtes Wiedereinschalten!

Bei Arbeiten zur Stérungsbeseitigung besteht die Gefahr, dass

die Energieversorgung unbefugt eingeschaltet wird. Dadurch

besteht Lebensgefahr fur die Personen im Gefahrenbereich.

Deshalb:

» Vor Beginn der Arbeiten alle Energieversorgungen abschalten
und gegen Wiedereinschalten sichern.

Verletzungsgefahr und Sachschaden durch unsachgemaéasse

Stérungsbeseitigung!

Deshalb:

» Nie Schrauben am Linearantrieb |6sen oder versuchen, den
Linearantrieb zu 6ffnen.

 Bei Stérungen, die sich mit den Hinweisen in 10.1 Stérungs-
tabelle nicht beheben lassen, das Gerat demontieren und
an den Hersteller zur Storungsbehebung schicken (siehe 5.0
Transport, Verpackung und Lagerung)

Verhalten bei Stérungen
Grundsétzlich gilt:

1. Bei Stérungen, die eine unmittelbare Gefahr flr Personen
oder Sachwerte darstellen, sofort den Antrieb oder
Steuerung ausschalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

2. Stoérungsursache ermitteln.

3. Je nach Art der Stérung diese von autorisiertem
Fachpersonal beseitigen lassen oder selbst beheben.

4. Verantwortlichen am Einsatzort Uber Stérung
informieren.

Die im folgenden aufgefiihrte Storungstabelle gibt Aufschluss
darlber, wer zur Behebung der Stérung berechtigt ist.
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10.1 Storungstabelle

Stérung

Priifung

Mégliche Ursache

Fehlerbehebung

Linearantrieb bewegt sich
nicht

Aktuator stopt

Aktuator schafft Kraft nicht
deutliche Verringerung der
Geschwindigkeit

Stark erh6hte Laufgerausche

Kein Signal POT
oder Hall sensor

keine Spannung keine Stromauf-
nahme

Keine Versorgungsspannung

Stromversorgung Uberprifen

Fehlender Steckerkontakt oder
nicht richtig eingesteckte Stecker

Stecker priifen und richtig einset-
zen

Defekte Netzkabel oder Netz-
stecker

Zur Reparatur einsenden

Spannung,keine
Stromaufnahme

Thermische Uberhitzung

Abkuhlen lassen, Zyklus priifen

Motor defekt

Zur Reparatur

Ausserhalb Lebensdauer

nach 5 km Doppelhiibe muss der
Antrieb ausgetauscht werden

Korrekte Spannung, Stromauf-

Aktuator Uberlastet

Last prifen

nahme vorhanden, aber Kupplung Kupplung defekt Zur Reparatur
rutscht Endschalter defekt Zur Reparatur
ST, Sl e, - Getriebe defekt Zur Reparatur

plung rutscht nicht

Kupplung rutscht, Stromauf-
nahme

Aktuator lberlastet

Last prifen, Strom priifen

Kupplung rutscht nicht, keine
Stromaufn

Thermoschalter abkiihlen

Zyklus priifen

Kupplung rutscht nicht, Stro-
maufnahme

Spanung ok, Stromaufnahme

Hoher Strom

Motor defekt Spannung priifen
Kupplung defekt Zur Reparatur
Motor defekt Zur Reparatur

Izu wenig Spannung

Spannung erhéhen

Spannungsabfall im Kabel

Dickeres Kabel

Niedriege Temperatur unter 0°C

Hindernis im Hubbereich des Lin-
earantriebes.

Contact Ewellix

Samtliche Hindernisse im Hubbe-
reich entfernen.

Hoher Strom

Falsche Nutzlast

Last prifen

Starke Gerausche

Keien Spannung

Motor, Spindelschaden

Fehlender Kontakt der Signaldréhte

oder der Stecker
wurde nicht richtig eingesteckt

Austausch/Reparatur

Prifen Sie, ob Sie richtig ange-
schlossen und eingesetzt sind

Unnormale Spannung

Falsch angeschlossen
hat Schaden verursacht

Zur Reparatur

10.2 Inbetriebnahme nach
behobener Storung

Nach dem Beheben der Stérung die Schritte aus Installation
zur Wiederinbetriebnahme durchfihren.
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11. Demontage

Personal

+ Die Demontage darf nur von speziell ausgebildetem
Fachpersonal ausgefihrt werden.

+ Arbeiten an der elektrischen Anlage durfen nur von
Elektrofachkraften ausgefiihrt werden.

Gefahr von Stromschlagen und beweglichen Teilen

Das Berlihren spannungsfuhrender elektrischer Bauteile und
unerwartete Bewegungen des Antriebs kénnen zu schweren
Verletzungen oder zum Tod fuhren.

Vergewissern Sie sich vor der Installation, dass die
Stromzufuhr unterbrochen und der Antrieb gesperrt ist.

Verletzungsgefahr bei unsachgemasser Demontage!
Gespeicherte Restenergien, kantige Bauteile, Spitzen und Ecken
an einzelnen Komponenten oder an den bendétigten Werkzeugen
kénnen schwere Verletzungen verursachen.

Deshalb:

» Vor Beginn der Arbeiten fir ausreichende Montagefreiheit
sorgen.

+ Vorsicht an offenen, scharfkantigen Bauteilen.

+ Auf Ordnung und Sauberkeit am Montageplatz achten! Lose
aufeinander- oder umherliegende Bauteile und Werkzeuge sind
Unfallquellen.

+ Bauteile fachgerecht unter Beachtung geltender rtlicher
Vorschriften demontieren.

- Bauteile stets so sichern, dass sie nicht herabfallen oder
umstirzen kdnnen.

» Bei Unklarheiten Hersteller kontaktieren.

1.1 Demontage
11.1.1 CAHB-2x demontieren

Gerat von Energieversorgung trennen (siehe 8.4 Stillsetzen
im Notfall).

1. Sichern Sie die Elemente der Anwendung so, dass keine
Lasten auf die Scharnierkdpfe einwirken kénnen.

2. Loésen und entfernen Sie die Befestigungsbolzen aus der

3. Befestigungslasche der Scharnierkdpfe.

4. Linearantrieb von den Elementen der Applikationen
trennen.

5. Gerét reinigen.

6. Fur den Transport zum Hersteller Gerat sorgféltig ver-
packen (siehe 5.0 Transport, Verpackung und
Lagerung).

1.2 Entsorgung

Sofern keine Riicknahme- oder Entsorgungsvereinbarung
getroffen wurde, zerlegte Bestandteile der
Wiederverwertung zufuhren:

» Metalle verschrotten und Kunststoffelemente zum
Recycling geben.

+ Ubrige Komponenten nach Materialbeschaffenheit sortiert

» und gemanB den geltenden o&rtlichen Arbeitsschutz- und
Umweltvorschriften zu entsorgen.

Umweltschdden bei falscher Entsorgung!

Elektroschrott, Elektronikkomponenten, Schmier- und andere
Hilfsstoffe unterliegen der Sondermillbehandlung und dirfen nur
von zugelassenen Fachbetrieben entsorgt werden!

Die értliche Kommunalbehdrde oder spezielle Entsorgungs-
Fachbetriebe geben Auskunft zur umweltgerechten
Entsorgung.
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12. Anhang

Technische Datenblatter
Please refer to the following document:

IL-06022-DE-Linearantrieb Baureihe CAHB

Far weitere Informationen kontaktierten Sie bitte Ewellix.
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