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Servo ternary®

Interfaccia Profibus DP-S
con switch di indirizzamento nodo




Sistema attuatore OEIVO ternary®

Interfaccia Profibus DP-S con switch di indirizzamento del nodo del bus di campo.

Il sistema "All-in-One" & una combinazione intelligente di
diversi componenti: elettronica, meccanica di precisione,
sensori di feedback, azionamento integrato, software e
comunicazione.

* Tecnologia che non richiede azionamenti nel quadro elettrico

* Disponibilita di moduli funzione

» Switch di indirizzamento del nodo profibus per una pratica
sostituzione




Attuatore rotativo con interfaccia Profibus DP-s TRBB046/TRSB046

Dati tecnici Unita TRSB046BBU-100B05.008 TRSB0AGBBU-10B25.008
Motore Servomotore AC brushless
Coppia continuativa Nm 1,0 5,0
Coppia max. Nm 3,46 11,5
Velocita max. (uscita) giri/min 1000 200
Rapporto di riduzione - 5 25
Dimensioni mm Vedere la tabella dimensionale nella pagina seguente
Dimensioni dell’albero mm @ 12, con chiavetta

imp./giro 10000 50000
Risoluzione (riferita all'uscita) -

arcmin - -
Gioco torsionale riduttore arcmin <12 <15
Momento d’inerzia del motore x 107 kgm?
Momento d’inerzia del riduttore x 107 kgm? 59 55
Coppia di stallo ™" Nm [1,65] [8,25]
Forza radiale ammissibile sull’albero N 650 650
Classe di protezione *2 - P64 P64
Temperatura ambiente °C Funzionamento: da 0 a +40, Stoccaggio: da -20 a +60
Umidita % Funzionamento e stoccaggio: 90% RH,.,
Tensione/corrente di alimentazione V, A 48 VDC = 10%, 9A
Alimentazione logica V, A 12-48V, 0,2A
Profibus DP con switch di indirizzamento nodo profibus
Interfaccia -
Seriale (RS485) + I/O parallela
Interfaccia I/0 parallela Ingressi: 8, Uscite: 5 (funzioni programmabili); vedere la documentazione
Profili di corsa memorizzabili internamente 64
Controllo ) Contro_llq basato sggli eventi prggrammab_ile in
Posizione/Velocita/Accelerazione/Coppia

" Solo con freno di stazionamento opzionale.

"2 Nota: La classe di protezione IP65 prevede la tenuta della carcassa alla polvere con una sovrapressione di 20 mbar e l'impermeabilita a spruzzi d'acqua
diretti, provenienti da tutte le direzioni. Per requisiti di protezione superiori, ad es. in caso di impiego di liquidi infiammabili o altre sostanze chimiche,
contattare WITTENSTEIN motion control.

L'attuatore rotativo ternary® & disponibile anche con freno di stazionamento opzionale, integrato nell'unita meccatronica.
La tabella seguente riporta i dati tecnici, le quote e i pesi per tale versione:

Dati tecnici Unita TRSB046BBU-xxxB01-008 TRSB046BBU-xxxB01-008
Coppia frenante Nm 1,65 8,25
Lunghezza aggiuntiva mm 26,5

Massa aggiuntiva kg 0,18

Momento d’inerzia aggiuntivo x107 kgm? 87 x 107

Nota: Il freno di stazionamento statico non e idoneo per processi di frenatura dinamici.
Questo freno serve esclusivamente al mantenimento della posizione in caso di interruzione della corrente all'attuatore.
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Servo ternary® TRBBO046 Interfaccia Profibus DP con switch di indirizzo
Unita motore con controllo integrato senza riduttore
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Tipo B = B = con freno di stazionamento *
B = N = senza freno di stazionamento Massa [kg]
TRBB046BBU-xxx W 01-008 0,8 (0,97)

*) | valori tra parentesi si riferiscono all'esecuzione con freno di stazionamento opzionale.

Servo ternary® TRSB046 Interfaccia Profibus DP con switch di indirizzo
Unita motore con controllo integrato e riduttore epicicloidale
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Al disegno viene fornito solo a scopo illustrativo.
Per i disegni effettivi, rivolgersi a WITTENSTEIN motion control.
Sono disponibili su richiesta i file CAD 3D in formato stp

R
TRSBO46BBU-xcx M 05-008
TRSB046BBU-xcx M 10-008
TRSB046BBU-xxx M 15-008

*) | valori tra parentesi si riferiscono all'esecuzione con freno di stazionamento opzionale.




Attuatore lineare con interfaccia Profibus DP-S TLSB046

Dati tecnici Unita TLSB04GBBU.6B01-008
Motore Servomotore AC brushless
Corsa mm 25, 50, 75, 100, 150, 225, 300
Spinta continuativa N 240
Spinta max. N 700
Velocita di traslazione max. mm/s 500
Passo vite mm 6
Dimensioni mm
Vedere la tabella dimensionale nella pagina seguente
Dimensioni dell’albero mm
Risoluzione (2000 imp./giro) mm 0,003
Gioco senza carico mm 0,05
Ripetibilita mm + 0,009
Momento d’inerzia del motore x 107 kgm? 36,5
Coppia di stallo ™3 N [300]
Classe di protezione " - IP65
Temperatura ambiente °C Funzionamento: da 0 a +40, Stoccaggio: da -20 a +60
Umidita % Funzionamento e stoccaggio: 90% RH.x
Tensione/corrente di alimentazione V, A 48 VDC = 10%, 9A
Alimentazione logica V, A 12-48V, 0,2A
Profibus DP con switch di indirizzo hardware
Interfaccia -
Seriale (RS485) + /O parallela; vedere la documentazione
Interfaccia I/0 parallela Ingressi: 8, Uscite: 5 (funzioni programmabili)
Profili di corsa memorizzabili internamente 64
Controllo ) Control_lo_ basato su_g‘li eventi pro_grammz_abile in
Posizione/Velocita/Accelerazione/Spinta

0 Su richiesta sono disponibili cilindri con capacita di carico maggiori per un passo della vite di 3 mm.

"2 Per i cilindri (anche in caso di cilindri ad alta capacita di carico) con corse di 300 mm e passo della vite di 3 mm, la spinta massima
¢ limitata a 600 N a causa del max carico di punta ammissibile.

" Solo con freno di stazionamento opzionale.

“ Nota: La classe di protezione IP65 prevede la tenuta della carcassa alla polvere con una sovrapressione di 20 mbar e l'impermeabilita
a spruzzi d'acqua diretti, provenienti da tutte le direzioni. Per requisiti di protezione superiori, ad es. in caso di impiego di liquidi
infiammabili o altre sostanze chimiche, contattare WITTENSTEIN motion control.

L'attuatore lineare ternary® e disponibile anche con freno di stazionamento opzionale, integrato nell'unita meccatronica.
La tabella seguente riporta i dati tecnici, le quote e i pesi per tale versione:

Dati tecnici Unita TLSB046BBU-6xxB01-008
Forza frenante N 300
Lunghezza aggiuntiva mm 26,5

Massa aggiuntiva kg 0,18
Momento d’inerzia aggiuntivo x107 kgm? 87 x 107

Nota: Il freno di stazionamento statico non e idoneo per frenate dinamiche.
Questo freno serve esclusivamente al mantenimento della posizione in caso di interruzione dell'alimentazione.



WITTENSTEIN ( motion control

~
‘s

Servo ternary® TLSBO046 Interfaccia Profibus DP
Unita motore con controllo integrato e vite a ricircolo
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Raccordi disponibili sullo stelo: . t!:
Punta A | Filettatura esterna | M16x 1,5 \ ] i Punta A ﬁ
Punta B | Filettatura esterna | M16 x 1,5 con doppio profilo a D 7EIE-— = 22 ";’
: | 4]
Punta C| Filettatura interna | M10 x 1,25 con doppio profilo a D L s
Punta D | Filettatura esterna | M12 x 1,25 con doppio profilo a D :_ Punta B t[
Doppio profilo a D: spallamento per la chiave di serraggio ai fini di un montaggio sicuro dei .ﬁ
raccordi sullo stelo. 9@ © 7 [T}
> % 29 %
AN ~ i 5
N N Punta C - i+
18 16 e 9
Servo ternary® TRSB046 Interfaccia Profibus DP con switch di indirizzo Stelo  Attacco AL
Unita motore con controllo integrato e riduttore epicicloidale utensile é{_’ s
Punta D I
ﬁ 7 3
29 5
A Il : . ; ’ =
Il disegno viene fornito solo a scopo illustrativo.

Per i disegni effettivi, rivolgersi a WITTENSTEIN motion control.
Sono disponibili su richiesta i file CAD 3D in formato stp

Tipo @ =3,C

. . L3 [mm]*
B = N = senza freno di stazionamento

M = B = con freno di stazionamento
TLSB046BBU- @02 W 01-008
TLSBO46BBU- @05 W 01-008
TLSB046BBU- 07 W 01-008
TLSBO46BBU- 10 W 01-008
TLSBO46BBU- @ 15 W 01-008
TLSBO46BBU- @ 22 W 01-008
TLSB046BBU- 30 W 01-008
128,5 (155)
TLSB046BBU-602 W 01-008
TLSB046BBU-605 M 01-008
TLSB046BBU-607 M 01-008
TLSB046BBU-610 M 01-008
TLSB046BBU-615 M 01-008
TLSB046BBU-622 W 01-008
TLSB046BBU-630 M 01-008

*) | valori tra parentesi si riferiscono all'esecuzione con freno di stazionamento opzionale.




Proprieta e curve caratteristiche
IR

Attuatore rotativo TRBB046/TRSB046

Unita motore Unita motore con riduttore i = 5
TRBB046 Cont. TRSBO046 |=5 Cont.
= = TRBB046 Max. = = TRSB046 |=5 Max.
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TRSB046 1=10 Cont. ——— TRSBO046 =25 Cont.
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A Le curve caratteristiche sono state ricavate alle condizioni seguenti: alimentazione a 48 V DC, temperatura ambiente di 40°C.

Tipo H = B = con freno di stazionamento
W = N = senza freno di stazionamento

Forza assiale ammissibile
sull'albero di uscita [N]

TRBB046BBU-XXX H 01 50
TRBB046BBU-XXX W 05
TRBB046BBU-XXX W 10 700

TRBB046BBU-XXX W 25

) Forza radiale efficace riferita al centro dell'albero di uscita.



WITTENSTEIN ((( ‘ motion control

Attuatore lineare TLSB046

Attuatore lineare con passo di 3 mm Attuatore lineare con passo di 6 mm
= =TLSB046BB#-3XX Max. " = = TLBB046AA#-6XX Max.
= =T SB046BB#-3XX Max.

= TLBB046AA#-6XX .
—— TLSB046BB#-3XX Cont. 04BAA#-6XX Cont
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N\ 800
— 800 =
Z = i —
© B
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B 400 I @ 400 =
\ \
200 200
0 0
0 100 200 300 0 200 400 600
Velocita [mm/sec] Velocita [mm/sec]

) Per la curva caratteristica relativa a cilindri con requisiti superiori,
vedere i dati tecnici nella tabella a pagina 6.

= =TLSB046BB#-CXX Max. I momento torcente massimo ammissibile sullo stelo & pari a 0,5 Nm.
— T_SB046BB#-CXX Cont. Tale valore si applica in qualunque caso, indipendentemente dalla
posizione dello stelo.
1200
1000
— 800
Z
©
£ 600
fo3
@400 |-
200 =~
0
0 500 1000 1500
Velocita [mm/sec]

/\ Le curve caratteristiche sono state ricavate alle condizioni seguenti: alimentazione a 48 V DC, temperatura ambiente di 40°C.

La forza radiale ammissibile viene specificata come valore massimo per ciascuna singola forza esterna.
Si raccomanda di evitare forze esterne composte sullo stelo. Le forze radiali riportate nel grafico non devono mai essere superate. L'eventuale superamento
di queste forze durante l'installazione o il funzionamento puoé comportare una riduzione delle prestazioni e/o una precoce usura dell'attuatore lineare.

100 60
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60 40

Forza radiale ammissibile [N]

Forza radiale ammissibile [N]

40 302
330
602 305 20
20 605 307 310 315 Co05
. 607 610 615 622 €07 €10 15 22 30
0 s s s . ;
0 50 100 150 200 250 300 0 50 100 150 200 250 300

Lunghezza efficace stelo [mm] Lunghezza efficace stelo [mm]

TLSB046-6**,3** TLSB046-C**
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Presentazione e configurazione del sistema

PC/PROFIBUS- Master

PC/PROFIBUS- Master / PLC

*** Rappresenta la lunghezza del cavo, disponibile su richiesta
di1,2,5,10,15m.

A\ Nota: Per ogni ulteriore attuatore sono richiesti in aggiunta i componenti 1, 4 e 5. | componenti 7 e 8 sono necessari solo quando si utilizzano gli
ingressi e le uscite parallele dell'attuatore. Ad una rete Profibus & possibile collegare un massimo di 125 unita ternary® con switch di indirizzo.




Codice d'ordine - Configurazione
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Tipo Versione Flangia Servomotore  Encoder Tipo di
AC interfaccia
1 Tipo
Determinare se per l'applicazione & necessario un attuatore lineare o
rotativo.

e TLS - attuatore lineare
* TRB - attuatore rotativo senza riduttore
* TRS - attuatore rotativo con riduttore

2 Tipo di interfaccia

Sono disponibili sia interfacce seriali RS485 che parallele.

* U: Profibus + seriale RS485 + 1/O parallela con logica positiva.
Nota per DeviceNet, CANopen: Per linterfaccia, vedere la documentazio-
ne separata.

3 Passo vite

Per l'attuatore ternary® lineare, determinare le prestazioni richieste dal
sistema (vedere al riguardo la caratteristica velocita/spinta a pagina 9).
Specificare quindi il passo della vite a ricircolo di sfere.

* 3 = 3 mm/giro
* 6 = 6 mm/giro
* C = 12 mm/giro
* Per un attuatore ternary® rotativo, specificare “X”
(“X” indica la non applicabilita, poiché non & presente alcun cilindro).

4 Corsa

Per l'azionamento ternary® lineare, determinare la corsa massima richiesta.

Tenere in considerazione la forza radiale massima ammissibile (vedere
pagina 9). Per la corsa, selezionare una delle lunghezze seguenti:

* 02 =25 mm
* 05 =50mm
e 07 =75 mm
* 10 = 100 mm
* 15 = 150 mm
* 22 =225 mm
* 30 = 300 mm

* Per un attuatore ternary® rotativo, specificare “XX”
(“XX” indica la non applicabilita, poiché non e presente alcun cilindro).

3 4 5 6 7
Passo Corsa Freno Rapporto di Indice di
vite riduzione configurazione

5 Freno di stazionamento opzionale

Determinare se & necessario un freno di stazionamento.

* N = senza freno
* B = con freno
(la lunghezza aumenta di 26,5 mm e il peso di 0,18 kg)

6 Rapporto di riduzione

Per I'azionamento ternary® rotativo, selezionare il rapporto di riduzio-
ne del riduttore.

* 01 = senza riduttore o attuatore lineare 1:1
* 05 = rapporto di riduzione 1:5

* 10 = rapporto di riduzione 1:10

» 25 = rapporto di riduzione 1:25

7 Indice di configurazione
Viene stabilito da WITTENSTEIN motion control.

Ulteriori informazioni

Per ulteriori informazioni sui nostri prodotti e servizi, consultare il sito web:
www.alphariduttori.it.

Per contattare personalmente il Team tecnico alpha, telefonare al numero
02 24.13.57-1.
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