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Positioniersysteme

Automatische Formatverstellung in Maschinen —
Professionelle UmrUstung auf verschiedene Produktformate




FAMILIENUNTERNEHMEN UND HOCH INNOVATIVER
VARIANTENENTWICKLER UND -FERTIGER

Wir fertigen sowohl standardisierte Produkte als auch
kundenspezifische Losungen. Mit unserer Entwicklungs-
abteilung (Elektronik/Konstruktion) und hohen
Fertigungstiefe beherrschen wir zahlreiche Varianten.

Die starke Qualitats- und Lean-Ausrichtung macht uns
zu einem professionellen Partner mit Giberzeugender
Performance bei Qualitdt, Terminen und Kosten. Unser
Qualitdtsmanagementsystem ist nach ISO 9001:2015
zertifiziert. Unser verantwortungsvoller Umgang mit der
Umwelt bei allen Prozessen und unternehmerischen
Entscheidungen ist ebenfalls zertifiziert: Umwelt-
managementsystem nach 1ISO 14001:2015.

150 9001 - 1S0 14001
Mit unseren Kunden verbinden uns langjéhrige, enge Be- L)Y/ [ e— TOV B Gmenssen
ziehungen. Das gilt auch flr unsere rund 160 Mitarbeiter, il s ! MM
unseren Standort in Kirchzarten und unsere Lieferanten. h—ﬂ&m" EP e

DIE GESCHAFTSFELDER VON HALSTRUP-WALCHER

DRUCKMESSTECHNIK ANTRIEBE & DIENSTLEISTUNGEN &
POSITIONIERSYSTEME KALIBRIERSCHEINE
g \‘} 3
PES >
Sie missen den Druck im Reinraum Als Maschinenbauer erwartet Sie haben eine Anwendung, bei der
regeln, damit keine kontaminierte Ihr Kunde von |hnen hochflexible Sie Messtechnik oder mechatroni-
Luft einstromt. Sie bendtigen ein An-  Maschinenlésungen mit minimalen sche Antriebe einsetzen mochten,
zeigepanel, um die relevanten phys./  UmrUstzeiten. Ein neues Format soll aber kdnnen kein passendes

chem. GroRRen im Blick zu haben. Im in klirzester Zeit automatisch und mit Produkt finden.

Bereich der Klimatechnik ist ein Luft-  hoher Prazision eingestellt halstrup-walcher entwickelt die

filter. od.er\/.entilator 2u Uber.wachen. werden. Qnd Sig méchtenulhren . Lésung die Sie brauchen und liefert

Es gilt, in einer Maschine einen Kunden eine optimale Verfligbarkeit v T Keten Sifdazlhlen,

Uber- oder Unterdruck zu halten. der Maschine bieten — unterstutzt

halstrup-walcher bietet Messgerate ~ durch das Condition Monitoring der Kalibrierungen

fur anspruchsvolle Aufgaben im Komponenten.

Bereich der Druckmesstechnik: halstrup-walcher bietet mit den Sie bendtigen eine DAKkS- oder

zum stationéren oder mobilen Positioniersystemen intelligente ISO-Kalibrierung, um sicherzu-

Einsatz geeignete Druckmess- Kleinantriebe mit Motor, Getriebe, stellen, dass Ihre Messgerate

umformer, Kalibriergerate und Lageregelung, 10 verschiedenen verlasslich sind.

Digital-Manometer. Bus-Schnittstellen an Bord und halstrup-walcher betreibt ein DAKKS-
elis sl & e b uid akkreditiertes Kablibrierlabor fir die
Leistungsmerkmalen. MessgréRe Druck und erstellt Kali-

brierscheine flir Druckmessgeréte.



LEAN MANAGEMENT BElI HALSTRUP-WALCHER

Fokus auf den Kunden und optimale interne Ablaufe

Noch vor einigen Jahren gab es in der Literatur das

. magische Dreieck” von Qualitat, Termin und Kosten.
Magisch deshalb, weil angeblich maximal zwei dieser
drei GroRRen von einer MaRnahme profitieren konnten

— auf Kosten der dritten GréRe. halstrup-walcher hat
diesen Zusammenhang mit Hilfe von Lean Management
durchbrochen. Alle relevanten Prozesse werden konse-
quent stérungsfrei gehalten und alle Verschwendungen
systematisch angegangen. So kann sich das gesamte
Team auf die Kundenbedlrfnisse konzentrieren.

Das Shopfloormanagement hat dabei bahnbrechende
Erfolge gebracht. An jedem Arbeitstag findet abteilungs-
weise ein Abstimmungsprozess mit allen Mitarbeitern
statt. Dabei werden alle aktuellen Themen vorgebracht.
In der darauf folgenden Unternehmensrunde werden
sofortige und auch dauerhafte AbstellmaRnahmen abge-
stimmt und alle relevanten Kennzahlen betrachtet.
Jeder bringt sich ein, keine Aufgabe bleibt liegen.
Losungen zur Storungsfreiheit werden sofort umge-
setzt. Eine Kultur, die sowohl die Mitarbeiter als auch
unsere Kunden Uberzeugt. Zwischenzeitlich exportiert
halstrup-walcher seine Lean-Erkenntnisse und bietet sie
mittelstandischen Unternehmen als Dienstleistung an.

METHODEN KUNDENNUTZEN

Stérungs- und

Gewlinschte LosgrofRen
UND

Verschwendungsfreiheit

Shopfloormanagement

Pull-Fertigung

passender Preis

Kurze Wiederbeschaffungszeiten
UND
hohe Termintreue

Hohe Flexibilitét
(Anderungen, Verbesserungen)

UND

hohe Produktqualitat
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Produktilibersicht Antriebe und Positioniersysteme S.5
Formatverstellung mit Positioniersystemen S.6
IP-Schutzart und Buskommunikation S.7
Direkte und indirekte Verkabelung S.8
Den richtigen Antrieb finden S. 10
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Gerate- und Software-Features 2 1
Direktantriebe PSD 4er S. 40
Weitere Positioniersysteme S. 49

KONFIGURIEREN SIE IHRE ANTRIEBE

walcher

Unser Produktfinder fiir Antriebstechnik

Klicken Sie sich einfach und gefiihrt zum passenden Positioniersystem.
Finden Sie mit unserem Produktfinder lhr optimales Gerat. Im Anschluss kénnen Sie:

* Technische Details ansehen
* Produkte merken und vergleichen oder
¢ Direkt ein Angebot oder eine Beratung anfragen

www.positioniersysteme.de



4019197|81S WOA Y019187|81S WOA
% C % C

uabunyaipwn 0G Xew

obunys. “Xel
usbunysipuwin G| “xew 19PO L0980

« njosqe « njosqe

S|ISM||OA W' 8 S[|dM||OA W Z|

LUIW 097 GY Ul 0g 62’0

WNG™L WNOL™L

J010-0d/ oV

DAz :Bunuuedssbunbiosisp

(0005 > ') VW 02" ¥/0
(OXZ< ") OAA0L"0
:oqebionllam||oS ebojeue

S9dl S4dl

€5« 25«

1uswow
-a1/ey1sq|es usbam
‘YoIlJepIoL8 1yolu

plog ue

& Usbunyaipwn
000Z€

yosiueyoaw
-yosneubew
' Injosqge-isenb

8|leM|YyoH
wwzL/oL
‘8]|9M||oA Wi 0L

LW /g

WN G¢

WN Gl

1010|N-D3

13°'Nd ‘03 da

S9dl

05 «

06'0F

(wolsAsssa|A “sqe)
usbunyaipwn 9

(woelsAsssa| sqe|iel)
1zuaiBaqun

yosieubew
', INjosqge|1al/Injosae

S|joMIYOH Wwi g
/3lIoMiloA W g

Ul 087 0¢

WN z/L

1010IN-0d

g\ 'Nd YO

vGdl

617 <

WN Zin4o8'LF
WN ¥ 404,80 F
WN 8/94n40£'0F

WN 80404 08'LF
WN €4 oL'0F

8galien auyo

s U9BUNYaIpWIN 9Z0Y
SNSRIV

s U9BUNYaIpWn 986

s(Bunziesieqnagelilen
J9p uonA Bibueyge) usb
-unyeipwin 9z0v " LL6

yosneubew ‘, 1njosqe

8||aM|YoH wwi ¢, /8
18P0 8[|aM||0A WW 8

8||SM|YoH wwi /8
18P0 B[[aM||OA WW G

Ul 000L 05 Uil 008" 00C
eWNV™"L eWNG'L Y0
WN 8¢ WN €780

Jojownuyps

(ebeujuy Jne assng a1olom)
03 'Nd ‘0l 'V

G9d| 49pPo 0§ dI

Ly <« 9 «

juslyoeaq || 918S 4Ne BYIy|YeMsNy-uaswalg anig o
UBdONYD 1N IYOIU XpE JSd 4%0BIS UBUDIZIBSNZ JagN oUWl HuIT-O| 48P0 MSd 4N} IYOIU
1zuaibeq 1Yolu yosiueyoaw

1a1jsbuniiem yoinpep ‘sueneg auyo |jeisuab

1woiseq o

Ol 1d 13 'Nd 03 '3S dA VO ‘¥L-X¥€ 3Sd

£ 8118S "|BA usbunzinyqy-sng uep Nz ,

(1ossEAN W 18158186) SUB11aqUaIQ SOp PuIYeM 99 d| ‘PUBLS||INS W ¢

pueisnz ualjagesien pun uaineqaBuie wi

G9d| Ul yone abeljuy jne

o||omsgalIqy WW | Inj (9swaigisey) [euondo

(o 3swaug

YoI/Bow ||emsgaLiay W | 189 INu ‘piepuels Bun|jaisianpuey

60F ) Bineusn
(¢@1e1uoY-uslselddi| Jagn jeuondo uayseyddi]
gUabuNyaipwin 052 Yola19q||91s
yosneubeuw-yosndo ‘, njosqe ((wdsAsssap\

(MSd/SSd 10} InU) BJISMIOA WU 1/8
0[OMIYOH W L
(XLE 'XOE 4N} INU) BIISMIUOH W §

al|eMsqRIqY

. - - 1yezyiq
-UIw 08L L PUIL 0L L1 U 0Lz 0L -uusy
e e juswouwsdljeH
s WNB7G0 sWN G'ZL7G'0 s
- . juawowyaiqg
WNBL"L WN Gz L e
1010|A-D3 10107l
O Sy ) frve) Oy & uonEe}IUNWWO!
Ol “1d 13 'Nd ‘03 '35 "8I 'Nd 4a VO whone .m_.“
89d| ©99d| Gl vezinyos
8Z A YLXVE
8€« 71-8128/0LZ¢ €64 11-8128/0LZE L2 41-GZE8/0LEE
LE 4PL-XEE/XLE ZE 4 pL-XeE/X1E 92 4 71-8128/0L2¢
9€ 4 8X1E LE«8xlE SZ 4 PL-XEE/XLE 9395 « dAL
SE 4 ¥1-XZE/X0E 0€ < ¥1-XZE/X08 vz 8xle
€ 4 8X08 62 4 8-X0E £2 4 71XZ8/X08
zz 4 8-X0e

¢Le3sd

002 3sd

0L YaH 3AI4QY3dIH

Xge/XLZ Isd

Xev /X2y asd XLy /X0¥ asd

19¢ MSd 19¢ SSd 19¢ 38d

JINJLSASHIINOILISOd ANN 393IHLNV FHIASNN IS NIHIIFTOHIA



VERSTELLEN SIE FORMATE MIT POSITIONIERSYSTEMEN

lhre Kunden wiinschen eine zunehmende Flexibilitat der Maschinen.

Maschinen und Anlagen brauchen minimale Rustzeiten. Beim Umrlsten einer Maschine werden viele Objekte an
Darum wird auch das UmrUsten immer 6fter automa- Verstellachsen im gesamten Prozess positioniert:
tisiert. Immer mehr Abflller fordern z. B. eine hohe Fihrungsgelander, Etikettierer und Inspektionskameras.

Flexibilitdt beim Wechsel der Flaschenformate: nach der Unsere Positioniersysteme verstellen diese Achsen
kleinen runden muss schnell auf die hohe eckige Flasche  direkt nach der Anforderung in der Steuerung auf die
umgerUstet werden. neue Position — schnell und préazise.

Verpackungsmaschinen Abfillanlagen Holzverarbeitung

NUTZEN SIE DIE 3VORTEILE DER AUTOMATISIERUNG

Im Vergleich zur Handverstellung bietet die Automatisierung mit unseren Positioniersystemen 3 wesentliche Vorteile:
@ Zeitgewinn: Schon kurz nach der Anforderung kann im neuen Format produziert werden —
mehrere Achsen gleichzeitig verstellen und kein Warten auf das Personal

® AQualitatssteigerung: Ein definiertes Format wird immer gleich eingestellt —
bei der Handverstellung variieren die Positionen

©® Selbstiiberwachung: Bei ungewollten Veranderungen der Position stellt die Regelung sofort wieder die ge-
wollte Lage ein. Durch ihre Selbstanalyse und Frithwarnungen bieten unsere Positioniersysteme eine Unter-
stlitzung des Predictive Maintenance — flr eine bessere Verfligbarkeit Ihrer Maschine (siehe auch Seite 17).

m manuelle Umstellung
mit Handrad
. . automatisierte
. g Umstellung mit
Formatbreite/ 4 Auftrag zur

Positioniersystemen

Position der Umstellung
Maschinen- auf Format 2
achse

falsche Position verbleibt

(3]

Einstellfehler
Produktionsstart flhren zu Ausschuss

in Format 2 /10

sofortiges Nachregeln

Produktion stark verzogerter . ; :
in Format 2 Produktiongstart bei Fehler im Betrieb
in Format 2
Zeitverzdgerung:
ﬁ 1. warten auf Personal Achse wird ungewollt
Produktion 2. mehrere Handrader missen aus der Position gedriickt
in Format 1 eingestellt werden

Zeit

Zeitgewinn und Fehlervermeidung durch Automatisierung der Formatumristung



FLEXIBILITAT BEI DER IP-SCHUTZART

UND BUSKOMMUNIKATION

FLEXIBILITAT BEI DER IP-SCHUTZART

Ob Trockenbereich, Feuchtbereich oder Nassbereich:
Wir haben die richtige Losung fiir Sie.

Der Schutz einer Komponente gegen das Eindringen
von Feuchte und Staub/Objekten wird mit der sog.
Schutzart angegeben, die durch die IP-Art (IP = Interna-
tional Protection Code) angegeben wird.

Viele Maschinen werden unter normalen Fertigungsbe-
dingungen genutzt, die keine erh6hten Anforderungen
an den Feuchteschutz des Positioniersystems stellen.
Hier geht es vielmehr um einen geeigneten Schutz
gegen Staub und natlrlich einen guten Sicherheits-

standard. Fir diese Anwendungen sind die Standard-
gerate mit der Schutzart IP54 optimal ausgestattet.

Hygienische Anwendungen aus dem Lebensmittel-
oder Pharmabereich sowie auch andere kritische
Anwendungen erfordern eine hdhere Schutzart. Dies
wird durch resistentere Materialien (z. B. Edelstahl)
sowie entsprechend gestaltete Abdichtungen realisiert.
Da diese MaflRnahmen auch kostenrelevant sind, bietet
halstrup-walcher eine Segmentierung in IP 65-Gerate
und IP68-Gerate.

4
PSE/PSS/PSW PSE 3er S 29-28 PSE 3er (auf Anfrage)  S.22-28 PSW 3er S 34-38
3er-Familie (E = Efficient) ' PSS 3er S.29-33 (W =Washable) ’
Direktantriebe PSD PSD 4er (IP50) S.46-47 PSD 4er S.46-47 - -
. PSE 21x/23x-8 S.49 HDA 70 S.50
Weitere Produkte PSE 200 (IP55) S.52 PSE 272 S.53 ; :

WIR SPRECHEN IHRE SPRACHE: DAS PASSENDE BUSSYSTEM FUR IHRE MASCHINE

Maschinen- und Anlagenbauer miissen haufig eine hohe Flexibilitdt bei der Auswahl der Buskommunikation
zeigen - je nach Wunsch des Maschinennutzers. halstrup-walcher unterstiitzt diese Anforderung optimal:
Alle gangigen Bussysteme werden im Haus integriert und gefertigt. Dadurch kénnen wir Sie optimal fir lhre

Anwendung beraten.
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v (a]
Abkirzung CA DP DN

Positioniersystem Seite

PSE/PSS/PSW

30x/31%/32x/33x e v v

PSE 34x 28 v v

PSD 40x/41x/42x/43x 46-47 v

PSE 21x/23x 49 v v

HIPERDRIVE HDA 70 50 v
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FLEXIBEL BEIM VERKABELN

WAHLEN SIE: VERKABELN SIE DIREKT ODER INDIREKT UBER HUB/GATEWAY

Sie planen Positioniersysteme an verschiedenen Stellen in einer Maschine ein. Verkabeln Sie die Gerate so,
wie es am besten zu lhrer Maschine passt. Sie kénnen unsere Positioniersysteme auf 2 Arten anschliel3en:

1. Direkte Busverbindung mit der Steuerung: Linien- oder Ring-Verdrahtung aller Positionierantriebe
2. Indirekte Verbindung mit Zwischenschaltung eines Hub oder Gateways (= Verteiler) (ber ein einzelnes Kabel

DIREKT VERKABELN - PLATZ UND VERTEILER SPAREN

PSE/PSS/PSW 3ER FAMILIE

Wenn Sie direkt verkabeln erfolgt die Buskommunikation
direkt von der Steuerung zum Positioniersystem, ohne
zusatzlichen Busverteiler. Das Signal wird durch einen
zweiten Busanschluss zum nachsten Gerat durchge-
schleift. So schalten Sie die Antriebe als Reihe (fur
CANopen, PROFIBUS DR DeviceNet und Modbus) oder
als Ring (alle Ethernet-basierten Busse). Falls es zu einem
Ausfall einer Komponente kommen sollte, werden bei der
Ringschaltung weiter Signale an die Steuerung geliefert.

Die Stromversorgung der Systeme erfolgt Uber ein
weiteres Kabel. Im Gerat werden Motor und Steuerung
getrennt versorgt. Die galvanische Trennung ermaoglicht
den standigen Zugriff auf Bussignale — auch wenn die
Motorversorgung z. B. tGber Not-Aus unterbrochen ist.

Vorteile gegeniiber der indirekten Verkabelung:

e Durch die kompakte Bauweise der Positionier-
systeme wird im Vergleich zur indirekten Ver-
kabelung nur ein minimaler Platzbedarf benétigt.

e Gegenlber der Verkabelung tber einen Hub
ergeben sich zudem Kostenvorteile, da kein
zusatzlicher Busverteiler oder Hub bendtigt wird.

¢ Wenn man das Bussignal durch die Gerate schleift,
werden zudem (abhéangig von der Anwendung)
klrzere Kabelldngen benotigt, als bei der indirekten
Verkabelung.

pse/pss/psw | HIPERDRIVE HDA
(mit Busadapter)

Feldbus
-
Steuerung
L —
Ringschaltung Positionier-
(fur IE-Busse) systeme

Verbindung zur Steuerung
uber Feldbusse

CANCpzn | EthercAT™

fo] [}
#oose  adsas
Devicei'et Etherilet/IP

"Yﬂdbus nmm-ﬁﬁlx

ersysteme PSE/PSS/PSW Sercos

uuuuuuuuuuuuu

“““‘ \
G



INDIREKT VERKABELN -
ZEIT UND KABEL SPAREN

Bei der indirekten Verkabelung werden die Positionier-
systeme Uber einen Hub/Gateway an die Steuerung
angeschlossen.

Vorteile gegeniiber der direkten Verkabelung:

*  Anschluss der Positioniersysteme Uber nur ein
Kabel moglich. Daraus ergibt sich eine Kosten-
ersparnis durch eine geringere Anzahl benétigter
Stecker.

e Reduzierung des , Kabelsalats “ von der Steuerung
zu den Verstellachsen und damit ein aufgerdumtes
Maschinenbild.

Feldbus

Steuerung

Hub/
Gateway

Positionier-
systeme

e Verschiedene Komponenten der Maschine kénnen Uber einen Hub/Gateway zu einer Einheit je Applikation
auch steuerungsseitig zusammengefasst werden. Das reduziert die Anzahl der Busknoten in der Maschine.

e Das Verkabelungskonzept unterstlitzt einen modularen Aufbau der Maschine, die lber die Knotenpunkte

miteinander verknUpft sind.

e BeiVerwendung der I0-Link Verbindung wird die Buskommunikationsschnittstelle zur Steuerung durch die
Schnittstelle des |0-Link-Masters definiert. Ein Wechsel der Buskommunikation ist durch den Tausch des
Masters moglich. Die Positioniersysteme werden weiterhin Uber die 10-Link-Schnittstelle angesteuert.

INDIREKTE VERKABELUNG DER POSITIONIERSYSTEM 3ER-FAMILIE

Verbindung
zur Steuerung
iber Feldbusse

Busverbindung iiber

Y-codiertes Hybridkabel EterCAT
-
P
VDC Etheri'et/IP
POWERLINK

[ ]
INDUSTRIE-HUB

Positioniersysteme der 3er-Familie verbinden Sie lber
einen Standard-Hub mit der Steuerung. Die Gerate
kénnen auf 2 Arten versorgt werden:

@ An das Gerat wird 1 Standard-Y-codiertes Kabel
fur Buskommunikation und Versorgung angeschlos-
sen (Ethernet-basierte Busse, andere Busse auf
Anfrage). Das Kabel muss aufgespleiRelt werden.

© Fir die Buskommunikation wird ein D-codiertes Kabel
an einen Hub angeschlossen (Ethernet-basierte

Busse ohne Sercos). Die Positioniersysteme werden

mit einem A-codierten Kabel versorgt.

Fir 10-Link wird ein Standard A-codiertes Kabel zur
Buskommunikation und Versorgung eingesetzt.

Verbindung
zur Steuerung
lber Feldbusse

Busverbindung tiber

Y-codiertes Hybridkabel EthercAT~
%U%‘Dg
VDC Etheri‘et/IP

VDC POWERLINK

nnnnnnnnnnnnnnn

2 INDUSTRIE-HUB




min !
1000

800

500
450
300
250
200
150
100

50
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FINDEN SIE DEN RICHTIGEN ANTRIEB

— PSD 40x/41x
---- PSD 42x/43x

d PSE/PSS 30x/31x
1t PSE/PSS 32x/33x
PSE 34x

T PSE/PSS 3210/3225

— PSW 30x/31x
PSW 32x/33x
: PSW 3210/3318

- PSE 21x/23x
i —HDA 70

BERECHNEN DES DREHMOMENTS

(bei vertikaler Verstellung)

Sie kennen die zu positionierende Masse und suchen
das zugehoérige Drehmoment bei vertikaler Verstel-
lung? Mit der folgenden, Uberschlagigen Rechnung
kénnen Sie das erforderliche Drehmoment naherungs-
weise bestimmen. Sie berlcksichtigt aber nicht den
Drehmomentbedarf durch Reibung. Eine weitere
Moglichkeit (bei bereits funktionsfahigen Maschinen)
besteht darin, mit einem Drehmoment-Messgerét den
tatsachlichen Praxiswert aufzunehmen.

m [kgl x s [mm]

630

Drehmoment M [Nm]
(falls unbekannt)

v = 1,1 bei Kugelumlaufspindel
= 3,3 bei Trapezgewindespindel

Sie kennen bereits lhren Drehmoment/Drehzahl-
Bereich und suchen das passende Modell?

Sie bendtigen beispielsweise die Schutzart IP54 und
ein maximales Drehmoment von 2 Nm.
Die Drehzahl sollte sich oberhalb von 100 min~ befinden.

— PSE 3er oder PSD 4er

Diese Grafik stellt immer die Nenndrehmoment-
Nenndrehzahl-Kombinationen f(ir die halstrup-

walcher Positioniersysteme dar und dient zum ersten
Uberblick. Somit kénnen Sie abhdngig vom Drehmoment
bereits die passenden Positionier-

systeme suchen.

25 Nm

Positioniersystem

zu positionierende
Masse m [kg]

Flhrungs-
schiene

Spindel mit
Steigung s [mm]

Beispiel: Masse m: 50 kg, Spindelsteigung s: 4 mm, v: Trapezgewindespindel: 3,3

50 kg x 4 mm
630

Drehmoment M [Nm] =

x 33 =

1,04 Nm

— Es sollte ein Positioniersystem mit 2 Nm
Nenndrehmoment gewahlt werden.
(> 30 % Reserve)



DIE PASSENDE BREMSE

(bei vertikaler Positionierung relevant)

Auswahl der passenden Bremse

Wenn Objekte vertikal (nach oben/unten) positioniert
werden, muss beachtet werden, dass in der Ruheposi-

Positioniersystem

tion die Schwerkraft wirkt. Die Erfordernisse sind hier
unterschiedlich: Meist muss die Position aus Sicherheits-
griinden zumindest ungefahr gehalten werden.

Je nach Anwendung soll die Position immer — also auch
im stromlosen Zustand — exakt beibehalten werden.

Die verschiedenen Mdglichkeiten finden Sie unten.

Positionier-
objekt

O

Spindel
Flhrungs-
schiene

Finden Sie hier verschiedene Anforderungen und dazu passende Lésungsansétze:

Anforderung

1. Stromlos ist keine Objekt-
haltung erforderlich.

2. Das Objekt muss stromlos
aus Sicherheitsgriinden die
Position ungefahr halten.”

3. Das Objekt muss stromlos
exakt an der Position
gehalten werden.

7 <0,5 mm

Lésung

PSE/PSS/PSW ohne optionale
Bremse, mit Kugelumlaufspindel

PSD ohne optionale Bremse, mit
Kugelumlaufspindel (bitte Betriebs-
anleitung beachten)

PSE/PSS/PSW 3xx-14 mit
optionaler Feststellboremse
(Rastbremse)? oder

PSE 34xx-14 mit optional integrier-
ter Dauerbremse (Reibbremse)?

HIPERDRIVE HDA 70 halt die Po-
sition dank des sehr hohen Selbst-
haltemoments

PSE/PSS/PSW oder PSD ohne
optionale Bremse, jedoch mit Tra-
pezgewindespindel anstelle einer
Kugelumlaufspindel

PSE/PSS/PSW oder PSD mit
externer, z. B. pneumatischer
Bremse

2 siehe Bestellschlissel S.18

Technische Beschreibung

* das Selbsthaltemoment wirkt
nur bei Stromversorgung

* bei fehlender Stromversorgung
wird das Objekt nicht gehalten
(keine Bremswirkung)

* mechanisches Halten an
ungefahrer? Position

¢ mechanisches Halten an
exakter Position

1"



2 |halstrup
walcher

POSITIONIER
SYSTEM
3ER-FAMILIE

PSE 3xx

PSS 3xx
PSW 3xx




PSE/PSS/PSW
DIE KOMPAKTE UND ZUKUNFTSSICHERE SYSTEMLOSUNG

Ihre Maschine braucht minimale Ristzeiten bei hoher Wiederholgenauigkeit und optimaler Verfiigbarkeit.
Sie mochten bei Buskommunikation und IP-Schutz flexibel sein? Platz haben Sie auch nicht zu verschenken?

halstrup-walcher beliefert seit Uber 25 Jahren zahlreiche Die Systeme kommen ohne zusatzlichen Busverteiler
namhafte Maschinen- und Anlagenbauer mit Positionier- aus, so sparen Sie Platz und Kosten.

systemen. Die erfolgreiche Familie PSE (IP54) wird um
die Familien PSS (IP65) und PSW (IP68) ergdnzt. Alle
drei Produktgruppen sind in den Anschlussmafen aus-
tauschbar und mit vielen Busschnittstellen verflgbar.

Wichtig fUr Sie als Partner: Die Elektronik und Mechanik
wird nicht nur bei uns entwickelt, sondern auch vom
Zahnrad bis zur SMD-Leiterplatte im Haus gefertigt. So
kénnen wir flexibel auf Ihre Anforderungen eingehen und
Die Positioniersystem 3er-Familie vereint eine prazise haben die Qualitat und Lieferzeit im Griff.

Positionierung mit einer einzigartigen Kompaktheit.

Samtliche Funktionen werden auf minimalem Raum

integriert, wie die 3D-Darstellungen zeigen.

M12-Stecker und -Buchsen
flr Versorgung und Buskommunikation

Leiterplatte zur Motoransteuerung,
Buskommunikation, Versorgung

EC-Motor

Absoluter Encoder

Mehrstufiges Getriebe

Handausrickung "

Hohlwelle
e S

D fir 14er Wellen

1 MASCHINENKONZEPT - IN 3 IP-SCHUTZARTEN UND MIT 10 BUSSEN

Dank unseres umfassenden Baukastensystems Wir haben fur alle 3 relevanten IP-Schutzarten eine
kénnen Sie sowohl die Buskommunikation als auch die durchgéngige Produktfamilie konzipiert: IP54 (PSE), IP65
IP-Schutzart Ihren Kundenwiinschen anpassen. Dabei (PSE/PSS) und IP68 (PSW). Sie kdnnen auf platzrauben-
andern sich die relevanten Abmessungen nicht. lhr de Umverpackungen flr héhere IP-Schutzarten verzich-
Anderungs- und Anpassungsaufwand zur Realisierung ten. Ein wichtiger Vorteil flr jeden Maschinenbauer —
kundenspezifischer Maschinen wird so spUrbar minimiert. in Anbetracht der knapp bemessenen Einbaurdume.

Q IO-Link .
eine
] modulare
CANCpzn - J Familie von
Positionier-
systemen
fur alle Format-

verstellungen
Ihrer Maschine

Waodbus Deviceitet
oDva

EthercAT—

Ether'et/IP
oDvaA

verschiedene Buskommunikationen verschiedene Schutzarten
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GERATE-FEATURES | VORTEILE DER PSE/PSS/PSW 3ER-FAMILIE

ABSOLUTES MESSSYSTEM

Das Positioniersystem PSE/PSS/PSW kennt immer exakt seine Position:

e Absolutes Messsystem direkt an der Abtriebswelle

e  Ohne Batterie — kein \Wartungsaufwand

e Keine Positionsfehler auch nach Spannungsunterbrechungen

e Keine Referenzfahrt — kein Zeitaufwand

Gemessen wird mit dem halstrup-walcher Kombi-Encoder auf Basis von:

1. Anzahl der Gesamtumdrehungen (n x 360°),

» erfasst werden 250 Umdrehungen (mechanisch nicht begrenzt)

» 8-Bit-Encoder (optisch)

» Fehler
2. Winkelgrade der letzten Umdrehung

» 400 Schritte/Umdrehung (magnetisch)

» Fehler =

= 0 (reine Zahlfunktion)

PRAZISION DER POSITIONIERUNG

Da nur die , letzte Umdrehung” einen Fehlerbeitrag liefert,
und zwar in Héhe von max. 0,9° auf 360°, ergibt sich ein
Fehlerbeitrag x der Positionierung von:

0,9° . .
= X — X =max. 0,0125 mm (Spindelsteigung 5 mm)
360° 5 mm
X — X =max. 0,0100 mm (Spindelsteigung 4 mm)
4 mm

In der Praxis ergibt sich ein zuséatzlicher Fehlerbeitrag durch
die UngleichméRigkeit der Spindel.

Da der Encoder auf der Abtriebswelle sitzt, werden zuséatzli-
che Fehler durch ein Getriebespiel vermieden.

— Optimale Préazision fur alle Positionieranwendungen

I

40,36 40,37 40,38 mm

EC-MOTOR

Langlebig bis ins Detail. Robust und langlebig sollen
unsere Positionierantriebe sein. Aus diesem Grund
2, werden grundsatzlich hochwertige, biirstenlose
EC-Motoren eingesetzt, die das Positioniersystem
verschleil¥frei und prazise antreiben.

max. 1 Schritt auf 360° d. h. zwischen 0° und 0,9° Gesamtfehler

SICHER AUCH BEI STORUNGEN

Motor und Steuerung werden separat versorgt und
galvanisch getrennt". Dadurch wird vermieden, dass
sich Storungs-Einkopplungen vom Motor auf die Steue-
rung Ubertragen. Zudem wird gewahrleistet, dass auch
bei einem Not-Aus die Buskommunikation noch verfiig-
bar ist; der Status und die Ist-Position kénnen weiterhin
ausgelesen werden.

= Abtrieb
— Motor mm Getricbe _C

T !

Bremse
optional

24\VDC Netzteil Messsystem
Motor Position
y
24VDC | Netzteil 1. galvanische
Steuerung Trennung
Datenbus Bus-
Schnittstelle Steuerung |st-Wert
2. galvanische
Trennung
"nicht flr Gerate mit STO-Funktion (vgl. S 20/21)
STATUS LED ([ ) ([ )

Erkennen des aktuellen Zustands.
Status-LEDs zeigen den aktuellen Zu-
stand des Positioniersystems standig
an. Fehler werden auch ohne Einblick
in die Steuerung signalisiert.



EINFACHE MONTAGE MIT HOHLWELLEN

Mechanisch mit minimalem Aufwand adaptierbar. Die Abtriebswelle des Positioniersystems muss auf die Applikation adaptiert
werden. Hierfur hat sich die Hohlwelle mit Klemmring bewahrt. Die Drehmomentabstitzung wird ebenfalls sehr einfach tber ei-
nen Stift realisiert. Dadurch kann auf eine Kupplung mit Zwischenflansch verzichtet werden. Das spart Zusatzkosten, eine ldngere

Montagezeit und vor allem Platz.

Montage mit Hohlwelle

beidseits gelagerte Gewindespindel

Maschine ;
Klemmring

auf Hohlwelle

Drehmomentabstiitzung

SCHNELLES EINRICHTEN

Beim Erst- oder Ersatzeinrichten einfach das Gerat
einbauen und die Adresse Uber Adresswahlschalter zu-
weisen — schon sind im Positioniersystem alle Parameter
des Vorganger-Gerates Uber die Steuerung eingestellt.
Dank des absoluten Encoders ist keine

Referenzfahrt erforderlich.

absolute Position

T

min. Position max. Position

TIPPTASTENBETRIEB?

Vereinfachung des Einrichtens.

Beim Einrichten der Maschine muss die gewtinschte
Nullposition ausgemessen und dann in der Steuerung pro-
grammiert werden. Oftmals ndhert man sich der optimalen
Position in mehreren Schritten an. Dieser Vorgang kann dank
Tipptasten vereinfacht werden: Mit Hilfe zweier Richtungs-
befehle kann vor Ort bzw. am Steuerungs-Panel schnell die
passende Nullposition angefahren werden, ohne dass eine
Buskommunikation notwendig ist. Die PSx 3er-Familie®
verflgt Uber optionale Tipptastenkontakte, die z.B. Uber das
Maschinenpanel geschaltet werden kénnen.

z.B. Tipptastenbox
(vgl. S.19)

2 optional
3 immer Uber extra Anschlussstecker,
ausgenommen PSW und 10-Link

Montage mit Vollwelle und Kupplung

beidseits gelagerte Gewindespindel

)

Maschine
% ‘
|

— € T

Balgkupplung mit Zwischenflansch

Vollwelle

—

ADRESSSCHALTER™

Adressieren - direkt am Gerat. Sie konnen die Adres-
sierung des einzelnen Positioniersystems direkt am Gerat
durchflihren. So werden Verwechslungen mehrerer Positi-
oniersysteme vermieden, die bei einer Adressierung Uber
die Steuerung vorkommen kénnen. Zudem erleichtert die
manuelle Adressierung den Austausch im Servicefall.

integrierte Adressdrehschalter

" nicht fir 10-Link — hier wird die Adresse durch
den Steckplatz am Master festgelegt

HANDVERSTELLUNG/-AUSRUCKUNG*

Manuelles Verstellen des Getriebes.

In manchen Fallen muss es maglich sein, die an das Positio-
niersystem angeschlossene Spindel manuell zu verdrehen.
Fir diesen Zweck wird mit Hilfe der ,, Handausriickung” die
Bremse entkoppelt und ein Ritzel zur Verstellung gekoppelt.
Das Getriebe kann mit einem Schllissel verstellt werden.

4 Standard bei 14 mm-Wellen, nicht bei 8 mm-Wellen

15
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SOFTWARE-FEATURES | VORTEILE DER PSE/PSS/PSW 3ER-FAMILIE

DREHMOMENT-UBERWACHUNG
UND -ABREGELUNG

Das PSx-3er ist in der Lage, das Ist-Drehmoment so einzuregeln, dass

der (kundenspezifisch parametrierbare) Grenzwert nicht Uberschritten wird:

«  Uberlast (Getriebe, Anwendung,...) wird wirkungsvoll vermieden

e Kurzzeitiges Spitzenmoment wird bewusst zugelassen
(Vermeiden unnotiger Fahrtabbriiche)

Ist die Last zu hoch, kommt es gezielt zum Stillstand!

Drehmoment [Nm]

A

Drehmoment oberhalb Grenzwert

Zeit

UNTERSCHEIDUNG: BLOCKFAHRT & VERSCHMUTZUNG

GENERATORISCHER BETRIEB

Bei vertikaler Positionierung mit Kugelrollspindeln
z.B. mit Steigungen von ca. 4..10 mm und Ge-
wichten ab 100 kg, kann es beim Runterfahren zu
generatorischem Betrieb kommen. Unter folgen-
den Voraussetzungen ist dies fur die PSx zulassig:

e mehrere Geréate sind an der gleichen Ver-
sorgung angeschlossen: nur 1 PSx darf im
generatorischen Betrieb sein (runterfahren)

e wenn mehrere Geréate gleichzeitig als Genera-
tor wirken, muss ein zusétzlicher Uberspan-
nungsschutz vorgesehen werden

Die im Generatorbetrieb erzeugte Energie wird
Uber eine Ruickspeiseschaltung an das Versor-
gungsnetz abgegeben und muss dort abgenom-
men werden.

Intelligenz im Fahrverhalten. In der Praxis kann es immer wieder auftreten, dass die Drehbe-

wegung der Spindel behindert wird. Im dufSersten Fall handelt es sich dabei um eine ,, Block-
fahrt, zum Beispiel wenn das zu positionierende Objekt seine mechanische Endlage erreicht

N

/ 1\

hat. Aber auch eine Verschmutzung der Spindel kann zu einer Schwergangigkeit fihren.

In der Praxis ist es hochst relevant, diese beiden ,, Schwergéngigkeitsfélle” zu unterscheiden:

Bei Blockfahrt soll sofort gestoppt werden, bei Verschmutzung soll beschleunigt werden, um

das Hindernis gut zu Uberwinden. Die Positioniersysteme der PSx-Familie unterscheiden diese
Falle innerhalb von Millisekunden und reagieren jeweils in der erforderlichen Weise.

SPINDELAUSGLEICHSFAHRT

AusschlieBen von Ungenauigkeiten wegen des Spindelspiels.
Jede Spindel hat aufgrund von Verschmutzungen oder Ungenau-
igkeiten ein gewisses Spiel, das bei Richtungsumkehr zum Tragen
kommt. Aus diesem Grund kann das Positioniersystem so para-
metriert werden, dass die Ziel-Position immer von derselben Seite
angefahren wird (in der Abbildung: von links). Das Spindelspiel

hat somit keinen Einfluss mehr auf die Positioniergenauigkeit.
Selbstverstéandlich wird dabei Uberwacht, dass Blockfahrten nicht
auftreten kénnen.

Start-Pos. 2

Ziel-Position

Start-Pos. 1

min. Position max. Position

L >

parametrierbare Schleifenlange

GUTER SYNCHRONLAUF

Parallele Verschiebung eines Objekts durch
zwei Positioniersysteme. Mussen zwei Positio-
niersysteme eingesetzt werden, um ein breites
bzw. schweres Objekt zu verschieben, so muss
deren Synchronitat so beschaffen sein, dass ein
Verkanten ausgeschlossen ist. Die Positionier-
systeme der PSx-Familie erflillen dies seit Jahren
in zahlreichen Anwendungen. Es wird durch eine
sehr schnelle Schleppfehler-Regelung erzielt.
Mehr dazu auf der folgenden Seite.



CONDITION MONITORING | SELBSTUBERWACHUNG

Die Verfiigbarkeit der Maschine steht im Mittelpunkt —
unterstiitzt durch Condition Monitoring.

Erféahrt die Maschinensteuerung schon vor Ein-
treten einer Stoérung, dass sich ein Problem flir
den Maschinenbetrieb ergeben konnte, kann
frlhzeitig reagiert werden. Deshalb werden in
den Positioniersystemen der 3er-Familie zahl-
reiche Diagnosemeldungen fir das Predictive
Maintenance von Maschinen erzeugt. Eine
Auswahl wird auf dieser Seite vorgestellt.

VERSORGUNGSSPANNUNG

Kontinuierliche Uberwachung des Spannungspegels.
Treten regelméaRig Situationen mit zu niedriger oder zu hoher Ver-

sorgungsspannung auf, sollte der Ursache nachgegangen werden.

Die Positioniersysteme der PSx-Familie ignorieren bewusst sehr

kurze , Spikes" melden jedoch alle Uber- oder Unterversorgungen,

die eine gewisse Dauer Uberschreiten. So kdnnen beispielsweise
Fehler in der Versorgungskette erkannt werden, bevor es zu Scha-
den oder Stillstdnden kommt.

OHNE SCHLEPPFEHLER

Die optimale Nachregelung der Ist-Position mit Blick
auf die geforderte Soll-Position ist ein zentrales Qualitats-
merkmal der Positioniersysteme der PSx-Familie. Um den
sog. ,, Schleppfehler” minimal zu halten, wird gezielt be-
schleunigt, falls ein Nachlauf detektiert wird. So wird auch
die (auf S. 16 dargestellte) gute Synchronitat zweier
Systeme erzielt. Zugleich wird die Uberwachung des
Schleppfehlers zur Friihwarnung verwendet. Verschmut-
zungen kénnen es unmaglich machen, in einer gewinsch-
ten Zeit die Soll-Position zu erreichen. Auch diese Situation
wird unmittelbar als ,, Condition Monitoring “-Meldung an
die Steuerung weitergegeben.

Weg
Soll-Verlauf

Ist-Verlauf

Schleppfehler

Zeit

TEMPERATUR UBERWACHUNG

Zum Schutz des Antriebs und der
Bauteile wird auch die Temperatur
Uberwacht. Wird diese unter- oder
Uberschritten, wird der Motor abge-
schaltet.

Spannung

zu hohe Spannung

—

zu niedrige Spannung

Uberspannungs-Bit wird nach 300 ms gesetzt
(Spikes werden bewusst nicht erfasst)

KONTINUIERLICHE UBERWACHUNG
DER STROMAUFNAHME UND
DES DREHMOMENTS

Die Uberwachung dieser wichtigen GréRen kann zum
einen verhindern, dass eine Uberlastung des Positionier-
systems auftritt. Zum anderen kann auch die Applikation
gezielt geschitzt werden, etwa vor der Einwirkung eines
zu groRen Drehmoments. Grundsatzlich kann jede Abwei-
chung vom in der Steuerung hinterlegbaren Normalver-
lauf Hinweise auf ein Fehlverhalten geben — Problem-
situationen und Schaden kénnen somit aktiv verhindert
werden. Auch ein Verschlei? der Spindel wird erkannt.

Drehmoment
Ist-Verlauf nicht ok

| —

Toleranzbereich Soll-Verlauf

Weg
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BESTELLSCHLUSSEL PSE/PSS/PSW 3er-FAMILIE

A B (o] D E F G
A B @ D E F G
Aus- Bauart Buskommunikation ~ Anschliisse Bremse Zertifizierung IP-Schutzart
fihrung (vgl. S. 7) (vgl. S.11)
CA: CANopen
. 0: CE
Positioning System DP: PROFIBUS DP  0: Standard N~
Efficient PSE DN: DeviceNet? T Standard mit : *
(vgl.S.22-28) 30x8/-14 1) S BT Tipptasten34 S: STO + CE ohne
Positioning System 31x8/-14 (V) . Ei 0: ohne Testpulse
SE: Sercos Y: Einstecker, : .
Stainless PSS 32x-14 (V) Y-codiert® M: mit® T. STO+CE mit
(vgl.S. 29-33) EC: EtherCAT Testpulse 7
o 33x-14 (V) Z: Einstecker,
[T PN: PROFINET S Y: STO+NRTL+CE
Positioning System o 34xx-14" Y-codiert, FRSAEReTT
Washable S El:  EtherNet/IP miit Tipp- p
(vgl.S.34-38) PL: POWERLINK tasten?? Z: STO+NRTL+CE
' mit Testpulse ”
10: 10-Link
U nur fr PSE 2 nicht fir PSE 34xx 3 nicht fur PSE 31x 8 nur 14mm 'nur fir IP65, 8 nur fur PSE,

2 immer (ber einen Abtriebs- nicht flir PSE 34xx, PSE34xx nur IP65
extra Anschluss- wellen nur fur EtherCAT, 9 f{ir PSS, fir PSE
stecker, nicht fir PROFINET, EtherNet/IP 30x/31x/32x/33x
|0-Link oder PSW nur auf Anfrage auf Anfrage

8 nicht fur PSE 34xx "o nur fir PSW

I I 1
Standardausstattung (Anschliisse)

Bauform/Typ Drehmoment  Abtriebswelle
. immer mi; 3 Stgckern/Buchsgn x=1Nm
(SatL;[iE;:el |0-Link oder Y-codiertem quer |:| 30 X =2 Nm 8 = 8 mm Hohlwelle
langs [ b 31 x=5Nm 14 = 14 mm Hohlwelle
. immer mit Adress_schalt_er (auch quer |:| 32 x = 10 Nm 8V = 8 mm Vollwelle Bestellbeispiele
IE-Busse, nicht bei 10-Link) langs [ 33 Xx=18Nm 14V = 14 mm Vollwelle siehe unten.
Zu Anschliissen und Adressierung siehe x =25 Nm"
,,Details zur Buskommunikation” S. 55. " ;
nur fur PSE

min”'
o BRE)HSAR%MZEANJ EEN
210 — PSE/PSS 30x/31x Lo
PSE/PSS 32x/33x Beispiel 1
-~ PSE 34x , . . s
Sie benotigen die Schutzart IP54 und bendtigen max.
PSE/PSS 3210/3225
180 / / ein Drehmoment von 2 Nm. Die Drehzahl sollte sich
— PSW 30x/31x oberhalb von 100 min-' befinden. Eine 8mm-Hohlwelle
150 PSW 32x/33x sowie die Langsbauform passt zu Ihrer Anwendung. Als
PSW 3210/3310 Bus mdchten Sie EtherNet/IP einsetzen und das PSE
Uber einen Hybridstecker und einen Hub mit der Steue-
120 rung verbinden. Sie bendtigen in Ihrer Anwendung keine
zuséatzliche Rastbremse.
90 — PSE 312-8-EI-Y-0-0
Beispiel 2
60 IP68, max. 3 Nm, gréfRer 100 min-!, Querbauform,
14er Vollwelle, 10-Link Gber einen Stecker, mit Bremse.
30 — PSW 325-14V-10-0-M-0
1 2 4 8 16 32 Nm

Nenndrehmoment-Nenndrehzahl-Kombinationen



ZUBEHOR PSE/PSS/PSW 3er-FAMILIE

Die hier abgebildeten Stecker konnen flr alle 3 Geratetypen (PSE/PSS/PSW) verwendet werden. Bei PSE (IP54)
und PSS (IP65) werden dadurch die IP-Schutzarten gewahrleistet. Gerne helfen wir Ihnen bei Bedarf auch bei einem
PSW (IP68) einen passenden Gegenstecker zu finden — sprechen Sie uns einfach an.

Versorgungsstecker

+ Datenbusstecker (2x)
+Tipptastenstecker

(fir OptionT, nicht fiir PSW) "2

A\

Steckerset: Best.-Nr. 9601.0060 Steckerset: Best.-Nr. 9601.0062 5 m: Best.-Nr. 9601.0245

10 m: Best.-Nr. 9601.0233
o
S
DeviceNet ‘

Kabel/Stecker fur
Einsteckerl6sung?®
(fir OptionY oder 10-Link)"

Versorgungsstecker
+ Datenbusstecker (2x)
(far Option 0) "

Bus-
kommunikation

CANopen?

® &
PROFIBUS DP "'

Modbus RTU

P 20 m: Best.-Nr. 9601.0234

Steckerset: Best.-Nr. 9601.0088 Steckerset: Best.-Nr. 9601.0090
Sercos 5 m: Best.-Nr. 9601.0240
o P m: Best.-Nr. d
Bl ey & - &L a 10 m: Best.-Nr. 9601.0244
PROFINET 5 » B B
EtherNet/IP T . & ‘x.., &
T " : Hub auf Anfrage
POWERLINK
Steckerset: Best.-Nr. 9601.0112 Steckerset: Best-Nr. 9601.0317

@®
10-Link® ° ” “

Stecker: Best.-Nr. 9601.0107 3

"vgl. im Bestellschlissel unter D ? Tipptastenbox Best.-Nr. 9601.0241 ® Versorgung und Bus Uber ein Kabel, ohne zweiten Datenbusstecker
4 Standard Steckercodierung: A- oder B-Codierung, andere Codierung auf Anfrage maoglich

WEITERES ZUBEHOR

Tipptastenbox
(fur Option T, nicht fir PSW)

Best.-Nr. 9601.0241

Schraubkappe zum
Abdecken des zweiten
Busanschlusses

(far PSS/PSW)

Best.-Nr. 9601.0176

SOFTWARE

Beschretung
Nutzen Sie unsere Funktionsbausteine, Beschreibungs- Ziﬁ'ﬁ;ﬁ“"'m
dateien oder Inbetriebnahmetools zu den verschiedenen GhbdoBblotabin

Thiz Beaty contsing lunction inter
This Beaty contain nintime funct
Thes AisTime Libeary suppests DAT
This Boeaty conbaing function inder
The AsEFL Bseay i umed bo oce
Elesmeniz for Exammple Diive ool

Bussen. Sie konnen die Dateien auf unserer Webseite
herunterladen:

www.halstrup-walcher.de/software B e Ubeset (Do Apphaton
[ drall hw helshupwalcher PSx3oPL hunct
| Ea®S hwbe Exported dala types

= #¢ Pox_tyoe
L 5 Plin_tye
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SAFETORQUE OFF/STO-TEILSICHERHEITSFUNKTION

Positioniersysteme der 3er Familie mit IP65 sind optional mit einer STO-Teilsicherheits-
funktion ausgestattet. Diese Not-Halt Funktion ist in der Hardware der Positioniersysteme
realisiert. Folgende Normen wurden flr die STO-Teilsicherheitsfunktion berlcksichtigt:

v' Performance Level C: DINENISO 13849
v SIL 1: ENIEC61508

Die Funktion wurde vom TUV Rheinland gepriift. Das Zertifikat kdnnen sie jederzeit auf
unserer Webseite unter www.halstrup-walcher.de/sto abrufen.

Flr den Betrieb der Positioniersysteme mit STO-Funktion
werden besondere MafRnahmen notwendig:

v' Besondere Spannungsversorgung der
Positioniersysteme

v' zwingende Prifung der Positionierung im sicheren
Zustand der Maschine/Anlage (siehe , Inbetrieb-
nahmeprifung” im Sicherheitshandbuch)

FUNKTIONSWEISE DER STO-FUNKTION

Flr die Aktivierung des STO-Teilsicherheitssystem be-
sitzt das Positioniersystem einen eigenen Spannungs-
Eingang. Bei Aktivierung der Sicherheitsfunktion wird
der Motor momentenlos geschaltet. Das Positionier-
system erzeugt kein Drehmoment mehr und trudelt
frei aus.

TUVRheinland

www.tuv.com
ID 0600000000

Weitere Informationen erhalten Sie im Sicher-
heitshandbuch und den entsprechend mit-
geltenden Betriebsanleitungen der Positionier-
systeme fiir die STO-Funktion unter:

www.halstrup-walcher.de/technischedoku

Der STO-Eingang wird durch eine Sicherheits-Steuerung
oder ein Sicherheits-Relais angesteuert. Die Sicherheits-
funktion ist nur gewahrleistet, wenn auch die anderen
Komponenten in der Kette entsprechend sicherheits-
technisch bewertet wurden (inkl. Verkabelung).

Im Normalbetrieb liegt das STO-Signal auf der Betriebsspannung des Positioniersystems von 24V.
Um STO auszuldésen wird es auf OV gelegt. Die Pegel des STO-Signals sind folgendermaf3en definiert:

5V

STO ist ausgelost,
Antrieb trudelt aus

Wahrend aktivem STO-Signal nimmt das Positionier-
system keine Fahrbefehle an. Daher muss zuerst das
STO-Signal zurlickgenommen werden, bevor Fahrbefehle
von der Steuerung an das Positioniersystem Ubermittelt
werden.

15V

STO high

STO ist nicht ausgeldst,
Antrieb ist freigegeben

Sollte die Applikation eine Wiederanlaufsperre nach
aktivem STO bendtigen, muss diese extern geldst
werden. Im Positioniersystem ist keine Selbsthaltung
des STO-Signals implementiert.



STO-DIAGNOSEFUNKTION MIT ZWEITEM ABSCHALTWEG

Das Positioniersystem mit STO-Funktion besitzt eine Diagnosefunktion. Wenn STO ausgeldst wird und der Motor
dennoch weiterhin mit Strom versorgt wird, liegt ein Fehler vor. Der Fehler wird Gber die Diagnosefunktion erkannt
und das Positioniersystem Uber einen zweiten Weg intern abgeschaltet. Dem Anwender wird dieser Zustand in der
Steuerung signalisiert. Kurze Stérungen, z. B. EMV-Stérungen, werden gefiltert und flihren nicht zu einer Abschaltung.

Um STO auszulésen, muss der Pegel des STO-Signals Normalbetrieb ohne Testimpulse

flr mindestens 75ms im LOW-Bereich sein. Mit diesem  ------——++—+7 T—7F———-------
Zeitraum sind auch die unglinstigsten Bedingungen STO-Signal EIS;:T‘;Z';“OEG
berlcksichtigt: sowohl die Dauer flr die zuverldssige P
Erkennung des STO-Eingangssignals und die Dauer fir

die Durchfihrung der Diagnose sind abgedeckt. —L
t=275ms

\

Die untere Darstellung zeigt einen Fehler durch einen
Hardware-Defekt: der Motorstrom wird nicht unterbro- Fehlersituation bei Hardwaredefekt
chen. Die Diagnosefunktion erkennt diesen Zustand und ~ ~ =7~~~

. . . -Si Fehler | TO-Funt
schaltet den Motor Uber einen zweiten Abschaltweg ab. ~ >1O-Si9na ehler in der STO-Funktion,
Abschaltung Uber 2. Weg nach

Erkennung durch Diagnose

Die Abschaltung erfolgt unmittelbar nach Durchflihrung
der Diagnose, eine Reaktionszeit von <10ms wird unter
allen Bedingungen eingehalten. t<10 ms

Da ein Hardware-Defekt angenommen wird, kann der Zustand nur verlassen werden, wenn die dufdere Ver-
sorgungsspannung kurzzeitig unterbrochen wird. Es wird empfohlen, das Positioniersystem gegen ein gleichartiges
auszutauschen.

OPTIONALE TESTIMPULSE ERMOGLICHEN EINFACHERE KABELFUHRUNG

Bei der Verkabelung der Positioniersysteme mit der Steuerung kénnen Fehlerausschlisse wegen Kurz-
schllissen zwischen zwei beliebigen Leitern nach DINEN SO 13849-2 umgesetzt werden

e bei dauerhafter fester und geschutzter Verlegung, z.B. in Kabelkanal oder Panzerrohr,

* innerhalb eines elektrischen Einbauraums,

*  bei einzelnem Schutz durch eine Erdverbindung,
z.B. durch Verwendung von Leitungen mit einzeln geschirmten Adern.

Die STO-Funktion der Positioniersysteme kann optional auch Testimpulse (OSSD) nutzen, um die Verkabelung zu
vereinfachen, oder wenn kein Fehlerausschluss flr die Verkabelung maglich ist.

Die Darstellungen zeigen die Funktionsweise der Normalbetrieb mit Testimpulsen
STO-Funktion mit Testimpulsen. Die Testimpulse missen ™ -------9 m —»—— —
eine Dauer von t, mindestens 100 ps haben und dirfen STO-Signal STO-Funktion

mit Testpulsen,

maximal 1 ms lang sein. Die Intervallzeit T zwischen zwei STO nicht ausgeldst

aufeinanderfolgenden Testimpulsen darf nicht mehr als

1s betragen. -
Wenn die Intervallzeit T von einem zum néchsten Testim- T=1s 1:100 < /T <1:1000
puls den Wert von 1,5s (1,255 +20 %) Ubersteigt, wird Fehlersituation mit Testimpulsen
STO ausgel6st und der Motor abgeschaltet. — _______ _ _______
Die Abschaltung erfolgt auch, wenn das Verhéltnis der STO-Signal enlern cer

' Testpulsfolge,
Zeiten t,/T den Wert von 1:1000 extrem Uberschreitet. STO I8st aus
Die Angabe einer exakten Grenze ist nicht moglich, da
diese auch von der absoluten Dauer ti der Testimpulse C - >
abhangt. T>15s t/T>>1:1000
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2 [halstrup
walcher

Produkt

Selbsthalte-
moment

0,5 Nm
1 Nm
2,5 Nm

Nenn-
drehzahl

210 min-
115 min”'

40 min™'

Nenndreh-
moment

1 Nm
2 Nm
5 Nm

PSE 301-8
PSE 302-8
PSE 305-8

Buskommunikation

CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR POWERLINK, IO-Link

Einschaltdauer

30 % (Basiszeit 300s)
S3
24VDC +10 %

galvanische Trennung zwischen
Steuer- und Leistungsteil und Bus

2,2A
01A
0,9°

Betriebsart

Versorgungsspannung

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit
absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich 250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

50g 11 ms

Schockfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/
nach IEC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/

10..2000Hz 59
Abtriebswelle
Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

8 mm Hohlwelle mit Klemmring
20N
40N
0..45°C
-10..70°C
IP54 (IP65 auf Anfrage)
6509

CE, optional: NRTL,
optional: STO mit/ohne Testpulse "

" STO: nur fur IP 65, nur fur EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR
ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart

Gewicht

Prafungen

Den Bestellschliissel und Zubehoér finden Sie auf S. 18/19.

PSE 30x-8

Hohlwelle
28H9/20 tief

15

63

26h9

)
- g LS
18 21 11
min’ e
Kennlinie PSE 30x-8
250
200 \PSE 301-8
150
100 N
\ PSE 302-8
50
PSE 305-8

-
(RAAHARAR
d '\

Drehmoment-
abstltzung
£
&
\ .
N
') | 3
H
o
™
N\
\%%/
ul g
S
Wi
60

offenbares Sichtfenster fir
Statusanzeige /Adressschalter

Tipptasten-Eingang

Mal3e in mm.

Fir Details zu Anschllssen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.




PSE 30x/32x-14

Abdeckung, darunter  Drehmoment-
Handverstellung abstltzung

70

Hohlwelle
2 14H7/20 tief
13

J
e -
Q
. |
<
©
Q

6
N| _f]
[SVILE

min”!

250

200

150

100

50

21

Kennlinie PSE 30x/32x-14

_\ PSE 301-14

\

PSE 322-14

\PSE 302-14)

PSE 325-14

PSE 305-14

Nm

©
&

83,5 -

offenbares Sichtfenster fir
Statusanzeige /Adressschalter

Tipptasten-Eingang

Mal3e in mm.

Fir Details zu Anschlissen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.

2 [halstrup
walcher
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Produkt

Nenndreh-
moment

1 Nm
2 Nm
5 Nm
2 Nm

Nenn-
drehzahl

210 min"!
100 min™'
40 min”'
150 min™'

68 min~'

Selbsthalte-
moment

0,5 Nm
1 Nm
2,5 Nm
1 Nm
2,5 Nm

PSE 301-14
PSE 302-14
PSE 305-14
PSE 322-14
PSE 325-14

5 Nm

Buskommunikation

CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR POWERLINK, 10-Link

Einschaltdauer 30 % (Basiszeit 300s)
58
24VDC 10 %
galvanische Trennung zwischen

Steuer- und Leistungsteil und Bus
Nennstrom PSE 30x: 2,4 A, PSE 32x: 3,1 A
0,1A

0,9°

Betriebsart

Versorgungsspannung

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit
absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich 250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

50g 11 ms

Schockfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/
nach I[EC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/

10..2000Hz 59

14 mm Hohlwelle mit Klemmring

Abtriebswelle

Rastbremse
Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

optional (Haltemoment=Drehmoment)
20N
40N
0..45°C
-10..70°C
IP54 (IP65 auf Anfrage)
1200g

CE, optional: NRTL,
optional: STO mit/ohne Testpulse "

1 STO: nur fir IP 65, nur fir EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP.
ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart

Gewicht

Prifungen

Den Bestellschliissel und Zubehér finden Sie auf S. 18/19.



2 [halstrup
walcher

Produkt Nenndreh-

moment
1 Nm
2 Nm
5Nm

Nenn-
drehzahl

210 min-
115 min™'

40 min”'

Selbsthalte-
moment

0,5 Nm
T Nm
2,5 Nm

PSE 311-8
PSE 312-8
PSE 315-8

Buskommunikation

CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR POWERLINK, 10-Link

30 % (Basiszeit 3005s)
58
24V DC £10%
galvanische Trennung zwischen

Steuer- und Leistungsteil und Bus
2,2A
0,1A

0,9°

Einschaltdauer

Betriebsart

Versorgungsspannung

Nennstrom
Stromaufnahme Steuerung
Positioniergenauigkeit

absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich 250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

Schockfestigkeit 50g 11 ms

nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/
nach IEC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/

10..2000Hz bg

Abtriebswelle
Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

8 mm Hohlwelle mit Klemmring
20N
40 N
0..45°C
-10..70°C
IP54 (IP65 auf Anfrage)
7009

CE, optional: NRTL,
optional: STO mit/ohne Testpulse "

" STO: nur fir IP 65, nur fir EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP.
ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart

Gewicht

Prafungen

Den Bestellschliissel und Zubehér finden Sie auf S. 18/19.

PSE 31x-8

offenbares Sichtfenster fir
Statusanzeige /Adressschalter

/

UE

PSE 311/312

PSE 311/312 mit |0-link

PSE 315

PSE 315 mit 10-link

56

min’!

250

200

150

100

56

Kennlinie PSE 31x-8

—‘\PSE 311-8

PSE 312-8

\

PSE 315-8

Drehmoment-
abstutzung
()]
6 ©
(o]
N
/|
©
- 92}
Q
15
Hohlwelle
28H9/20 tief
A
115
100
123
108

~——— Tipptasten-Eingang

Male in mm.

Fir Details zu Anschlissen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.



Hohlwelle
214H7/20 tief

)

13

PSE 31x/33x-14

IPSE

by halstrup-waichet

offenbares Sichtfenster fur
Statusanzeige /Adressschalter

235

26h9

min”

250

200

150

100

50

i

6 99,5

125

Tipptasten-Eingang

LO|
]
N

06
6%

7

20,5

30+0

D
4

%»@ )

6.84 21

Abdeckung, darunter
Handverstellung

Kennlinie PSE 31x/33x-14

—\F’SE 311-14

PSE 332-14

_\PSE 312-14)

\

PSE 335-14

Drehmoment-
abstitzun

MalBe in mm.

Fir Details zu Anschllssen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.

2 [halstrup
walcher

Produkt Nenndreh-

moment
1 Nm
2 Nm

Nenn-
drehzahl

210 min"!
115 min™!
150 min™'
68 min'

Selbsthalte-
moment

0,5 Nm
T Nm

PSE 311-14
PSE 312-14
PSE 332-14
PSE 335-14

2 Nm T Nm

2,5 Nm

5Nm

Buskommunikation

CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR POWERLINK, 10-Link

Einschaltdauer 30 % (Basiszeit 300s)
S3
24V DC +£10%
galvanische Trennung zwischen

Steuer- und Leistungsteil und Bus
Nennstrom PSE 31x: 2,4 A, PSE 33x: 3,1 A
0,1A

0,9°

Betriebsart

Versorgungsspannung

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit
absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich 250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

50g 11 ms

Schockfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/
nach I[EC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/

10..2000Hz 5g

14 mm Hohlwelle mit Klemmring

Abtriebswelle

Rastbremse
Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

optional (Haltemoment=Drehmoment)
20N
40N
0..45°C
-10..70°C
IP54 (IP65 auf Anfrage)
700 g

CE, optional: NRTL,
optional: STO mit/ohne Testpulse "

" STO: nur fur IP 65, nur fur EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR
ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart

Gewicht

Prifungen

Den Bestellschliissel und Zubehoér finden Sie auf S. 18/19.



€2 |halstrup PSE 3210/3218-14

walcher

JUBLICUYRID

ANy
1 00 PO 35ddfL

:i nosz
£ uinge

§UND

Selbsthalte-
moment

Nenn-
drehzahl

Nenndreh-
moment

Produkt

M4x16 Hohlwelle @14H7/20 tief mit Nut
PSE 3210-14 10 Nm 5 Nm 30 min™' DIN 912 flr Passfeder DIN 6885-A5x5x 12
PSE 3218-14 18 Nm 9 Nm 17 min- 13 70 Abdeckung 56 K
(trandsparent) <
Buskommunikation ﬁ;léeﬁé%?’t%}t_ \g 0
. s laufender Hand- Q\% N
CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos, o A versaivels A
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR POWERLINK, |O-Link S mit Innensechs- ﬁ’/
1.1 kant SW 6/8tief
Einschaltdauer 30 % (Basiszeit 300s) T ‘g
o)

Betriebsart S3 o| g
Versorgungsspannung 24VDC £10%

galvanische Trennung zwischen

Steuer- und Leistungsteil und Bus ~|

D o
Nennstrom 3,1A © ~
Q) LO)|

Stromaufnahme Steuerung 0,1A o ©
Positioniergenauigkeit 0,9° = @@ ‘ W7
absolute Positionserfassung erfolgt = ’ =
direkt an der Abtriebswelle 86

Stellbereich

250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

) offenbares Sichtfenster fir
Drehmomentabstitzung Statusanzeige/Adressschalter

Schockfestigkeit 50g 11 ms
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/ l U
nach I[EC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/ @

10..2000Hz 5¢g QE s N
Abtriebswelle 14 mm Hohlwelle mit N

Schelle und Passfedernut

14| 26 30 |

Rastbremse
Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

optional (Haltemoment =Drehmoment)
20N
40N
0..45°C
-10..70°C

Dichtplatte 2 mm dick

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart IP54 (IP65 auf Anfrage) mn 1 Kennlinie PSE 3210/3218-14
40
Gewicht ca. 1350 g
Prafungen CE, optional: NRTL, 30
optional: STO mit/ohne Testpulse " PSE 321014
" STO: nur fir IP 65, nur fir EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP, 20
ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung PSE 321874
Den Bestellschliissel und Zubehor finden Sie auf S. 18/19. 10 MaRe in mm. .
Fir Details zu Anschlissen
siehe auch S. 565 und
Betriebsanleitung.
0 10 20

Nm



PSE 3310/3325-14

in Barmany c €
Drenmoment 10 Mm
25imin

Typ PSEAI10-14-DP-OM
Drenzahl

T

e

offenbares Sichtfenster flr

xM4x16 13 .
DIN 912 Statusanzeige/Adressschalter
o [®
2 -
&
Dichtplatte
2 mm dick g
= 134,5
161

Hohlwelle @14H7/18 tief mit Nut
und Passfeder DIN 6885-A5x5x 12

min’ Kennlinie PSE 3310/3325-14

40

30

PSE 3310-14

20

PSE 3325-14

Abdeckun
liegende
(Innensechskant SW3)

30

Nm

flr darunter-

andverstellwelle

Male in mm.

Fir Details zu Anschlissen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.

256U
24Y0C

Stellberaich
Spanmung
04330082 AF101423

2 [halstrup
walcher

alstrp
chor

|

=)
wal

Produkt Selbsthalte-

moment
5 Nm
12,5 Nm

Nenn-
drehzahl

25 min”'

Nenndreh-
moment

10 Nm
25 Nm

PSE 3310-14
PSE 3325-14

10 min™'

Buskommunikation

CANopen, PROFIBUS DR DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR POWERLINK, |O-Link

Einschaltdauer 25 % (Basiszeit 300s)
S3
24V DC +10%

galvanische Trennung zwischen
Steuer- und Leistungsteil und Bus

3 1A
0,1A
0,9°

Betriebsart

Versorgungsspannung

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit
absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich 250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

Schockfestigkeit 509 11 ms
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/

nach I[EC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/
10..2000Hz 5g
Abtriebswelle 14 mm Hohlwelle mit

Schelle und Passfedernut

Rastbremse optional (Haltemoment=Drehmoment)
20N
40 N
0..45°C
-10..70°C
IP54 (IP65 auf Anfrage)
1350 g

CE, optional: NRTL,
optional: STO mit/ohne Testpulse "

1 STO: nur fir IP 65, nur fur EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP
ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart

Gewicht

Prafungen

Den Bestellschliissel und Zubehoér finden Sie auf S. 18/19.



2 [halstrup
walcher

by halstrup-walcher

Selbsthalte-
moment

5 Nm
9 Nm

Nenn-
drehzahl

80 min”'

60 min~'

Nenndreh-
moment

10 Nm
18 Nm

Produkt

PSE 3410-14
PSE 3418-14

Buskommunikation

CANopen, PROFIBUS DP Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP POWERLINK, 1O-Link

Einschaltdauer

20 % (Basiszeit 300s)
S3
24VDC +10 %

galvanische Trennung zwischen
Steuer- und Leistungsteil und Bus

7,8A
01A
0,9°

Betriebsart

Versorgungsspannung

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit
absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich 250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

509 11 ms

Schockfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm /
nach IEC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g /

10..2000Hz bg

14 mm Hohlwelle
mit Schelle und Passfedernut

20N
40 N
0..45°C
-10..70°C
IP65
19009
CE, optional: NRTL

Abtriebswelle

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart

Gewicht

Priafungen

Den Bestellschliissel und Zubehoér finden Sie auf S. 18/19.

Abdeckung
(transparent)
mit darunter-
liegendem
Zugang fur
Statusanzeige/
Adressschalter

Abdeckung \\@

fUr darunter-
liegende Hand-
verstellwelle

PSE 34x-14

2xM4x16
DIN912

673

235
¥

=

2@6h9
i

(Innensechs-
kant SW4)
67 Dichtplatte  Hohlwelle 14H7/20 tief
2 dick mit Nut fir Passfeder
DIN 6885-A5x5x12
Drehmoment- 5
abstlitzung L
/
80+0,1 31,5
205,5

min’ Kennlinie PSE 34x-1

100

4

PSE 3410-14
80

PSE 3418-14

60

40

\

20

MafBe in mm.

Fir Details zu Anschllssen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.



PSS 30x-8

PSS 30x-8 (mit Hohlwelle)

85

125+0,1

Schraube Hohlwelle
DIN912 M4x16 15 62 %/ 28H9/20 tief
SR Ve
o™ (a:
Q
1 |5
& oo
8 |6 Lo
28 il S
+ S
//LR\ Drehmoment- | @ <
\k‘ abstiitzung S
. - ™ .
L@#ﬁg@ 35
Sichtglas und Zugang fur ol
Adressschalter und Statusanzeige
PSS 30x-8-V (mit Vollwelle)
72+0,1
2 QB 15 62 S7s 80
\
| A o i ‘gt
SRS
24,5 (4x) 4 |,
S
s
I o e
&% o)
™)
N\ o L able b
js=ingia F

min’

250

200

150

100

50

28 S

ichtglas und Zugang fur

Adressschalter und Statusanzeige

Kennlinie

PSS 30x-8

PSS 301-8
A\

\

PSS 3028
\

\

PSS 305-8

Nm

Mafe in mm.

Fir Details zu Anschllissen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.

2 [halstrup
walcher

Selbsthalte-
moment

0,5Nm
1T Nm
2,5Nm

Produkt

Nenn-
drehzahl

210 min"!

115 min~'!

Nenndreh-
moment

PSS 301-8
PSS 302-8
PSS 305-8

1 Nm
2 Nm
5 Nm

40 min-'

Buskommunikation

CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP POWERLINK, |O-Link

Einschaltdauer

20 % (Basiszeit 600s)

bei Nenndrehmoment
58
24V DC 10 %

galvanische Trennung zwischen
Steuer- und Leistungsteil und Bus

2,2A
0,1A
0,9°

Betriebsart

Versorgungsspannung

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit
absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich 250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

50g 11 ms

Schockfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/
nach I[EC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/

10..2000Hz 59

8 mm Vollwelle oder
8 mm Hohlwelle mit Klemmring

20N
40N
0..45°C
-10..70°C

Abtriebswelle

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart IP65 im eingebauten und

verkabelten Zustand"
Material wie PSE, jedoch Edelstahlgehause
6509

CE, optional: NRTL
optional: STO mit/ohne Testpulse ?

Gewicht

Prifungen

1 verschweites V2A-Gehause, Kugellager an der Abtriebswelle mit Dichtscheiben
2 STO: nur fir IP 65, nur fir EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP
ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung

Den Bestellschliissel und Zubehoér finden Sie auf S. 18/19.



2 [halstrup
walcher

Produkt
moment

1 Nm
2 Nm
5 Nm
2 Nm
5Nm

PSS 301-14
PSS 302-14
PSS 305-14
PSS 322-14
PSS 325-14

Buskommunikation

Nenndreh-

Nenn-
drehzahl

210 min"!
100 min™'
40 min"!
150 min™'

68 min~'

Selbsthalte-
moment

0,56 Nm
1 Nm
2,5 Nm
1 Nm
2,5 Nm

CANopen, PROFIBUS DFR, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP POWERLINK, 10-Link

Einschaltdauer

Betriebsart

Versorgungsspannung

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit

absolute Positionserfassung erfolgt

direkt an der Abtriebswelle
Stellbereich
Schockfestigkeit

nach I[EC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-6

Abtriebswelle

Rastbremse

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft
Umgebungstemperatur
Lagertemperatur

Schutzart

Material
Gewicht

Prafungen

20 % (Basiszeit 600s)

bei Nenndrehmoment

S3

24V DC +10 % galvanische Trennung
zwischen Steuer- und Leistungsteil und Bus

PSS 30x: 2,4 A, PSS 32x: 3,1 A
0,1A
0,9°

250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

50g 11 ms

10..55Hz 1,5mm/
55..1000Hz 10g/10..2000Hz 59

14 mm Vollwelle oder
14 mm Hohlwelle mit Klemmring

optional (Haltemoment = Drehmoment)
20N

40 N

0..45°C

-10..70°C

IP65 im eingebauten und
verkabelten Zustand?

wie PSE, jedoch Edelstahlgehause
12009

CE, optional: NRTL,
optional: STO mit/ohne Testpulse ®

2 verschweifdtes V2A-Gehause, Kugellager an der Abtriebswelle

mit Dichtscheiben
3 STO: nur fur IP 65, nur fur EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP
ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung

PSS,

iy halstrup-walcher

PSS 30x/32x-14

PSS 30x/32x-14 (mit Hohlwelle)

Sehmaulhe Hohlwelle
14H7/20 tief
DIN912 M4x16 (3 WAl e
2 38 56
: o)
, &) 8
Schraub- K/} 3
deckel " || er0- 2
L 4 |8
Drehmoment- B T
abstlitzung | o
durch Drehung des //K<>\\\ s eo
Deckels um 180° \\ ~ i
variabel gestaltbar. \\< g $

Sichtglas und Zugang fur
Adressschalter und Statusanzeige

PSS 30x/32x-14-V (mit Vollwelle)

min’!

250

200

150

100

71
16/ 38 o,__56
o 10 ‘
5 [ d B E}L
SE ¢
Schraub- & il
 deckel”
¢ | & | [3
H (ﬂ )
©
= = =
iy d d .
\\é 0 4 @
™|
i &4
<Y
Sichtglas und Zugang 66+0,1
fr Adressschalter und 76

Statusanzeige

Kennlinie PSS 30x/32x-14

[\ PSE301-14

PSE 322-14

\PSE 302-14]

PSE 325-14

—
PSE 305-14

Nm

' mit darunterliegender, mitlaufender
Handverstellwelle mit Innensechskant
SW 6/8 tief

Male in mm.

Fir Details zu Anschllissen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.

Den Bestellschliissel und
Zubehor finden Sie auf S. 18/19.



PSS 31x-8 2 [halstrup

walcher

PSS

oy halstiup-waicher

Produkt Nenndreh-

moment
1 Nm

Nenn-
drehzahl

210 min-!

Selbsthalte-
moment

0,5 Nm

PSS 31x-8 (mit Hohlwelle) PSS 311-8

H Sichtglas PSS312-8 2 Nm 1 Nm 115 min-!
0 und Zugang VN PSS3158  5Nm 2,5 Nm 40 min "
{ schalter /
Dreh- und Status- %,/ S Buskommunikation
anzeige -
moment- © CANopen, PROFIBUS DP DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
abstiitzung EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP POWERLINK, 10-Link
gi : b T O s} Einschaltdauer 20 % (Basiszeit 600s)
e Hohlwelle 236 = bei Nenndrehmoment
oo a
28H9/20 tief Betriebsart S3
* Versorgungsspannung 24V DC + 10 % galvanische Trennung
E% g | zwischen Steuer- und Leistungsteil und Bus
Q
Nennstrom 2,2A
4,5 %{ Stromaufnahme Steuerung 0,1A
56 Positioniergenauigkeit 0,9°
absolute Positionserfassung erfolgt
PSS 31x-8-V (mit Vollwelle) direkt an der Abtriebswelle
56 )
Stellbereich 250 Umdrehungen
4,5 | H keine mechanische Begrenzung
Schockfestigkeit 50g 11 ms
S ) | nach IEC/DIN EN 60068-2-27
Q Sichtglas und
Zugang fur N Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/
Adressschalter - nach IEC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/
und Status— 10..2000Hz 59
anzeige
Abtriebswelle 8 mm Vollwelle oder
8 mm Hohlwelle mit Klemmring

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

20N
40N

(o]
Oj
é
o)
>
(00)
10,
=
15,

Q +; @ i Umgebungstemperatur 0..45°C
& -
L& Lagertemperatur -10..70°C
o 1 T4 e+ Kennlinie PSS 31x-8 gertemp
68+0,1 Schutzart IP65 im eingebauten und
76 0 verkabelten Zustand"
PSE 311-8
200 \ Material wie PSE, jedoch Edelstahlgehduse
Gewicht 7009
150 Priifungen CE, optional: NRTL,
optional: STO mit/ohne Testpulse
_\PSE 3128
100 . R ; . }
" verschweites V2A-Gehause, Kugellager an der Abtriebswelle mit Dichtscheiben
Mal3e in mm. 2 STO: nur fur IP 65, nur fur EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP
Fir Details zu Anschliissen 50 ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung
siehe auch S. 55 und Sk 315s . e .
Betriebsanleitung. Den Bestellschliissel und Zubehor finden Sie auf S. 18/19.




€2 |halstrup PSS 31x/33x-14

walcher

by halstiup-watcher

00 @ a

Produkt Nenndreh- Selbsthalte- Nenn-
moment moment drehzahl PSS 31x/33x-14 (mit Hohlwelle)

PSS 311-14 1 Nm 0,5 Nm 210 min-' Sichtglas und Zugang fir Abdeckung, darunter
Adressschalter und Statusanzeige Handverstellung

PSS312-14 2 Nm 1 Nm 115 min-! | e
PSS332-14 2 Nm 1 Nm 160 min-" L1204 =

Hohlwelle

PSS335-14  5Nm 2,5 Nm 68 min” %/ o ©14H7/20 tief

&% 20,5 ?010,1
Buskommunikation 25 e

— 52| Drehmoment-
CANopen, PROFIBUS DR, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos, ] abstltzung
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP POWERLINK, I0-Link
Einschaltdauer 20 % (Basiszeit 6005s) |

bei Nenndrehmoment ﬂ L IJd
. o6h9

Betriebsart S3

Versorgungsspannung 24V DC + 10 % galvanische Trennung
zwischen Steuer- und Leistungsteil und Bus

PSS 31x/33x-14-V (mit Vollwelle)
Nennstrom PSS 31x: 2,4 A, PSS 33x: 3,1 A

Sichtglas und Zugang fiir Abdeckung, darunter
Stromaufnahme Steuerung 0.1A Adressschalter und Statusanzeige Handverstellung

Positioniergenauigkeit 0,9°

absolute Positionserfassung erfolgt - ; i 4,5
direkt an der Abtriebswelle !
Stellbereich 250 Umdrehungen j LS
keine mechanische Begrenzung ' S}
Schockfestigkeit 50g 11 ms o
nach IEC/DIN EN 60068-2-27 -
Vibrationsfestigkeit 0..55Hz 1,5mm/
nach IEC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/
10..2000Hz 5¢g ‘ o ‘
Abtriebswelle 14 mm Voliwelle oder ‘ 2 ' or]
14 mm Hohlwelle mit Klemmring z14h8b_3'
Rastbremse optional (Haltemoment =Drehmoment)
Max. zul. Axialkraft 20N
Max. zul. Radialkraft 40 N Kennlinie PSS 31x/33x-14
Umgebungstemperatur 0..45°C
Lagertemperatur -10..70°C [\PSESI-14
Schutzart IP65 im eingebauten und \
verkabelten Zustand” PSE 332-14
Material wie PSE, jedoch Edelstahlgehduse
[\ PSE 312-14|
Gewicht 700 g \
Priifungen CE, optional: NRTL, [SF Male in mm.
optional: STO mit/ohne Testpulse % Fir Details zu Anschliissen
] ] o ] siehe auch S. 565 und
1 verschweiRtes V2A-Gehause, Kugellager an der Abtriebswelle mit Dichtscheiben Betriebsanleitung.
2 STO: nur fir IP 65, nur fir EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP 5 10

ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung

Ky

Den Bestellschliissel und Zubehoér finden Sie auf S. 18/19.



—

PSS 3210/3218-14

Hohlwelle
214H7/20 tief
13 71 56
o ZN
e
Q Schraub- KW =
deckel” N
[Te)
@ | 9 3g
D) |
7. > | o
= ™ Y r
D
g /16 ; \\—o—1—'—JJ
Drehmoment- Sichtglas und Zugang fur
abstltzung Adressschalter und Statusanzeige
42
7] I v Y
< 'mit darunterliegender, mitlaufender
Handverstellwelle mit Innensechskant
@@ - SW 6/8 tief
N ‘I <
N
/1 Q)
U
E
) Kennlinie PSS 3210/3218-14
40
30
PSS 3210-14
20 PSS 3218-14
i Mal3e in mm.
Fir Details zu Anschlissen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.
0 10 20

Nm

y hglstrup-walcher

2 [halstrup
walcher

Produkt Nenndreh-

moment
10 Nm
18 Nm

Nenn-
drehzahl

30 min”'

Selbsthalte-
moment

5 Nm
9 Nm

PSS 3210-14
PSS 3218-14

17 min™'

Buskommunikation

CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP POWERLINK, |O-Link

20 % (Basiszeit 600s)

bei Nenndrehmoment
S3

24V DC + 10 % galvanische Trennung
zwischen Steuer- und Leistungsteil und Bus

2,2A
0,1A
0,9°

Einschaltdauer

Betriebsart

Versorgungsspannung

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit
absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich 250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

50g 11 ms

Schockfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/
nach I[EC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 109/

10..2000Hz 5g

14 mm Hohlwelle mit Klemmring

Abtriebswelle

Rastbremse
Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

optional (Haltemoment = Drehmoment)
20N
40 N
0..45°C
-10..70°C

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart IP65 im eingebauten und

verkabelten Zustand"
Material wie PSE, jedoch Edelstahlgehause
13509

Prifungen CE, optional: NRTL,
optional: STO mit/ohne Testpulse ?

Gewicht

" verschweites V2A-Gehause, Kugellager an der Abtriebswelle mit Dichtscheiben
2 STO: nur fir IP 65, nur fur EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP
ohne galvanische Trennung der Versorgungsspannung

Den Bestellschliissel und Zubehoér finden Sie auf S. 18/19.



2 [halstrup
walcher

PSW.

tay halstrup-walcher

PSW 30x-8

e L
Produkt Nenndreh- Selbsthalte- Nenn-
moment moment drehzahl PSW 30x-8 (mit Hohlwelle)
PSW301-8 1 Nm 0,5 Nm 180 min"! 15, 66 Rrpr— 60
PSW 302-8 2 Nm T Nm 100 min™' F/m\g
©
a ™
PSW 305-8 5Nm 2,5Nm 35 min™' Q =
Hohlwelle 1
S 28H9/20 tief | 3
Buskommunikation g%, Drehmoment-| | 5
) abstiitzung 1 Ay
CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos, |
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR POWERLINK, [O-Link K\ § }
k B! 1
10 I
Einschaltdauer 20 % (Basiszeit 600s) o }

Betriebsart

bei Nenndrehmoment

S3

| i =

28 Sichtglas und Zugang
Versorgungsspannung 24V DC +10 % galvanische Trennung flr Adressschalter
zwischen Steuer- und Leistungsteil und Bus und Statusanzeige
Nennstrom 2,2A
Stromaufnahme Steuerung 0,1A PSW 30x-8-V (mit Vollwelle)
Positioniergenauigkeit 0,9°
> 24,5 (4x)
absolute Positionserfassung erfolgt !
direkt an der Abtriebswelle % 15 62 ’?75 80
Stellbereich 250 Umdrehungen - Ry o 19 g Q%
keine mechanische Begrenzung &l T,,, [
Q I~
Schockfestigkeit 509 11 ms _ Sichtglas und
nach IEC/DIN EN 60068-2-27 = Zugang for o
_— L A A hal Sk
Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/ Q ugée;s;&: et
nach IEC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/ = anzeige
10..2000Hz 5¢g @/) %
Abtriebswelle 8 mm Vollwelle oder 3
8 mm Hohlwelle mit Klemmring - = w 113,56 %bké’ =
Max. zul. Axialkraft 20N 28 =i =
Max. zul. Radialkraft 40N B

Umgebungstemperatur
Lagertemperatur

Schutzart

0..45°C
-10..70°C

IP68 im Stillstand "
IP66 wahrend des Drehbetriebs
(getestet mit Wasser)"

250

mn T Kennlinie PSW 30x-8

200

Material Edelstahl _\PSV““'8
Gewicht 650 g 150
Prifungen CE, optional: NRTL 100 PSW 302-8
"verschweildtes V2A-Gehause, Abtriebswelle mit Quadring abgedichtet
Den Bestellschliissel und Zubehér finden Sie auf S. 18/19. 50 P Malte inmm. @ issen
siehe auch S. 55 und
. . = Betriebsanleitung.

34




PSW 30x/32x-14 ¢ thalstrup

walcher

PSW.

by halstrupwalcher

it

Produkt Nenndreh-

moment
1 Nm

Nenn-
drehzahl

180 min~'

Selbsthalte-
moment

PSW 30x/32x-14 (mit Hohlwelle) R
5 Nm

PSW 301-14

20 % (Basiszeit 600s)

bei Nenndrehmoment

Einschaltdauer

13 71
38 56 PSW 302-14 2 Nm T Nm 90 min”’
Hohlwelle 75| PSW 30514 5N 25N in”
o 9| 014H7/20 tief —] Q\\ﬁ SW30514 5 Nm SN somn
= Drehmoment— &5} % PSW 322-14 2 Nm T Nm 125 min'
2 absttitzung 5 IS PSW 325-14 5 Nm 2,6 Nm 50 min-!
S Schraub- 3
deckel” Buskommunikation
o CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
—H - ;r\ - EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR POWERLINK, [0-Link
™)

Sichtglas und Zugang fur

Adressschalter und Statusanzeige S3

24V DC +10 % galvanische Trennung
zwischen Steuer- und Leistungsteil und Bus

PSW 30x: 2,4 A, PSW 32x: 3,1 A

Betriebsart

Versorgungsspannung

PSW 30x/32x-14-V (mit Vollwelle)
Nennstrom

16, 71

38 5 56 Stromaufnahme Steuerung 0,1A
S J% g[ Positioniergenauigkeit 0,9°
— QF — 1 fanY absolute Positionserfassung erfolgt
S Schraub- Y &; direkt an der Abtriebswelle
1)
deckel i3 # Stellbereich 250 Umdrehungen
L/ 8 keine mechanische Begrenzung
Jﬂ p LO_‘_ Schockfestigkeit 50g 11 ms
b © nach IEC/DIN EN 60068-2-27
//fq;\\ ol © ]
\\ ~| o Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/
\< 2 nach IEC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/
) L & 10..2000Hz 5g
U‘:ﬁ Sjchtglas und Zugang Abtriebswelle 14 mm Vollwelle oder
fur Adressschalter 66=0.1 14 mm Hohlwelle mit Klemmring
und Statusanzeige 76
Rastbremse optional (Haltemoment=Drehmoment)
Max. zul. Axialkraft 20N
i Kennlinie PSW 30x/32x-14 " mit darunterliegender mitlau- Max. zul. Radialkraft 40N
250 fender Handverstellwelle mit

Innensechskant SW 6/8 tief 0..45°C

-10..70°C

P68 im Stillstand "
IP66 wahrend des Drehbetriebs
(getestet mit Wasser) "

Edelstahl
12009
CE, optional: NRTL

Umgebungstemperatur

200 Lagertemperatur

Schutzart

_\PS\/\/ 301-14
150

\ PSW 322-14
100

\ PSW 302-14
@ \ PSW 325-14 MaBe in mm.

Fir Details zu Anschlissen
siehe auch S. 55 und

Betriebsanleitung. " verschweilRtes V2A-Gehiuse, Abtriebswelle mit Quadring abgedichtet

Material

Gewicht

Prafungen
PSW 305-14

Nm

Den Bestellschliissel und Zubehér finden Sie auf S. 18/19.



2 [halstrup
walcher

Produkt Nenndreh-

moment
PSW 311-8 1 Nm
PSW 312-8 2 Nm
PSW 315-8 5Nm

Buskommunikation

Selbsthalte- Nenn-
moment drehzahl

0,5 Nm 180 min~'
T Nm 100 min™'
2,5 Nm 35 min™'

CANopen, PROFIBUS DP, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IR POWERLINK, 10-Link

Einschaltdauer

Betriebsart

Versorgungsspannung

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung
Positioniergenauigkeit
absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle
Stellbereich
Schockfestigkeit

nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-6

Abtriebswelle

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft
Umgebungstemperatur
Lagertemperatur

Schutzart

Material
Gewicht

Priafungen

20 % (Basiszeit 600s)

bei Nenndrehmoment

S3

PSW 31x-8

PSW 31x-8 (mit Hohlwelle)

45 | }:{F
Sichtglas

flr Adress-

Status-
anzeige

Hohlwelle
@8H9/20 tief

und Zugang

schalter und

24V DC + 10 % galvanische Trennung

%}J,

zwischen Steuer- und Leistungsteil und Bus

22A
0,1A
0,9°

250 Umdrehungen
keine mechanische Begrenzung

50g 11 ms

10..55Hz 1,5mm/
55..1000Hz 10g/
10..2000Hz 5¢g

8 mm Vollwelle oder
8 mm Hohlwelle mit Klemmring

20N
40N
0..45°C
-10..70°C

IP68 im Stillstand”
IP66 wahrend des Drehbetriebs
(getestet mit Wasser)"

Edelstahl
7009
CE, optional: NRTL

1 verschweifdtes V2A-Gehause, Abtriebswelle mit Quadring abgedichtet

Den Bestellschliissel und Zubehér finden Sie auf S. 18/19.

36

abstiitzun
g <&

,B},,

|
LO|

(e
Drehmoment- Q@ %}

PSW 31x-8-V (mit Vollwelle)

45| }:ﬂ}
g 2l
8 Sichtglas und
Zugang far |
Adressschalter
und Status-
anzeige
—
%, 68201
a9
9 ZEN |
<
é’ $ min”
76
250
200
150
100
Male in mm.

Fir Details zu Anschlissen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.

50

@
-

126

82

236

126

o

L 58h8

15

Kennlinie PSW 31x-8

_‘\PS\/\/ 311-8

PSW 312-8

PSW 315-8




PSW 31x/33x-14

PSW.

oy halstrup-walcher

2 [halstrup
walcher

Produkt Nenndreh- Selbsthalte- Nenn-
moment moment drehzahl
PSW 31x/33x-14 (mit Hohlwelle) PSW 31114 1 Nm 0,5 Nm 180 min-
Sichtglas und Zugang fur Abdeckung, darunter -
Adressschalter und Statusanzeige Handverstellung PSW312-14 2 Nm 1 Nm 100 min"!
i 45 PSW 332-14 2 Nm 1 Nm 125 min!
n@w i @'ﬁ Hohlwelle
\ B ' 214H7/20 tief PSW 335-14 5 Nm 2,5 Nm 50 min-'
k// )ﬁ o |@ Buskommunikation
o L25 3 N CANopen, PROFIBUS DR DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
o = 050 T EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP POWERLINK, 10-Link
o ) +U,
- 62,5
Einschaltdauer 20 % (Basiszeit 600s)
bei Nenndrehmoment
% 2 b 3&150 Betriebsart S3
Schraube “

M4x16 DIN 912

PSW 31x/33x-14-V (mit Vollwelle)

Sichtglas und Zugang fur
Adressschalter und Statusanzeige

-

Abdeckung, darunter
Handverstellung

Ej SHN

13
e14h8L_‘

Nm

Versorgungsspannung

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit

absolute Positionserfassung erfolgt

direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

24V DC + 10 % galvanische Trennung

zwischen Steuer- und Leistungsteil und Bus

PSW 31x: 2,4 A, PSW 33x: 3,1 A
0,1A
0,9°

250 Umdrehungen

i i 45 keine mechanische Begrenzung
7 20,5 24,5 o
‘ — Schockfestigkeit 50g 11 ms
; S 3 ¢ nach IEC/DIN EN 60068-2-27
! S —
‘ N ol Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm/
25 o N ég' nach IEC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/
* © © 10..2000Hz 59
O &
‘_ 54.5+0.1 Abtriebswelle 14 mm Vollwelle oder
62,5 14 mm Hohlwelle mit Klemmring
[ . \v\i Rastbremse optional (Haltemoment=Drehmoment)
(s

20N
40N

mmzso Emlin® ESY ST sle Umgebungstemperatur 0..45°C
Lagertemperatur -10..70°C
—\PSS 311-14
20 \ Schutzart IP68 im Stillstand "
IP66 wahrend des Drehbetriebs
e PSS 33214 (getestet mit Wasser) "
pSS 312-141 Material Edelstahl
— g
100 \ Gewicht 700 g
PSS 33614 MafBe in mm. Priifungen CE, optional: NRTL
50 Fiir Details zu Anschlissen < o Ol
siehe auch S. 55 und 1 verschweiStes V2A-Gehause, Abtriebswelle mit Quadring abgedichtet
Betriebsanleitung.
0 5 10 Den Bestellschliissel und Zubehoér finden Sie auf S. 18/19.




2 [halstrup
walcher

qmlld‘r

Produkt

Nenn-
drehzahl

25 min~’!

Selbsthalte-
moment

5Nm
9 Nm

Nenndreh-
moment

10 Nm
18 Nm

PSW 3210-14
PSW 3218-14

14 min~'

Buskommunikation

CANopen, PROFIBUS DR, DeviceNet, Modbus RTU, Sercos,
EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP POWERLINK, 10-Link

20 % (Basiszeit 600s)

bei Nenndrehmoment
S3

24V DC +10 % galvanische Trennung
zwischen Steuer- und Leistungsteil und Bus

2,2A
0,1A
0,9°

Einschaltdauer

Betriebsart

Versorgungsspannung

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit
absolute Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich 250 Umdrehungen

keine mechanische Begrenzung

50g 11 ms

Schockfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit 0..55Hz 1,5mm/
nach I[EC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g/

10..2000Hz 59

14 mm Hohlwelle mit Klemmring

Abtriebswelle

Rastbremse
Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

optional (Haltemoment=Drehmoment)
20N
40N
0..45°C
-10..70°C

IP68 im Stillstand ™
IP66 wahrend des Drehbetriebs
(getestet mit Wasser) "

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart

Material wie PSE, jedoch Edelstahlgehduse
1350 g
CE, optional: NRTL

Gewicht

Prifungen
1 verschweifdtes V2A-Gehause, Abtriebswelle mit Quadring abgedichtet

Den Bestellschliissel und Zubehoér finden Sie auf S. 18/19.

PSW.

by nalstropwalcher

PSW 3210/3218-14

Hohlwelle
214H7/20 tief
13 71
@ Schraub-
— deckel”
B
o
~
6| i
{ &
2
S T =

Drehmoment-
abstitzung

25 2|10

min”

40

30

20

14| 2

Kennlinie PSW 3210/3218-14

PSS 3210-14

PSS 3218-14

20

Nm

=)
2

113,5
150

Fan Y
A4

R

Schraubdeckel und Zugang fir
Adressschalter und Statusanzeige

'mit darunterliegender, mitlaufender
Handverstellwelle mit Innensechskant
SW 6/8 tief

Mal3e in mm.

Fir Details zu Anschlissen
siehe auch S. 55 und
Betriebsanleitung.
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DIREKTANTRIEBE — KLEINER, SCHNELLER, WEITER

Die Direktantriebe PSD sind mechatronische
Systeme mit integrierter Ansteuerung, Busschnitt-
stelle und absolutem Messsystem ohne Batterie. Sie
eignen sich optimal fir das Verstellen von Maschinen-
achsen bei Formatverstellungen.

Durch den Schrittmotor mit integrierter Ansteuerung
und Buskommunikation sind bei kleinen Dreh-
momenten héhere Geschwindigkeiten mdglich.

Damit wird die Llcke zu Servoantrieben mit Regler ge-
schlossen. Die Direktantriebe PSD Uberzeugen durch
deutlich kompaktere Bauformen und weniger Ver-
drahtungsaufwand, da kein externer Regler bendtigt
wird — eine wirtschaftliche Losung fir Formatversteller.

Anschliisse:
1 fiir 10-Link

3 als Standard
. .. ..

Optionale
Hohlwelle &
Getriebe

Schrittmotor

PSn
Motorsteuerung &
Buskommunikation Clissis

Messsystem

FLEXIBILITAT DURCH VARIABLE BAUFORM

Die neuen Direktantriebe von halstrup-walcher schlief3en
zum Servo auf

DAFUR BRAUCHEN SIE
EINEN DIREKTANTRIEB

Ihre Maschine soll innerhalb kirzester Zeit auf ver-
schiedene Formate umstellen. Mit der automatischen
Formatverstellung profitieren Sie gegenliber einer manu-
ellen Verstellung mit Handrad durch Zeitgewinn, Quali-
tatssteigerung und Selbstiberwachung, die ungewollte
Positionsverdnderungen genau erkennt.

Bereits bei der Konstruktion der Direktantriebe PSD
haben wir darauf geachtet, dass Sie die Geréate flexibel in
Ihren Maschinen einsetzen kénnen. So kénnen sowohl
der Steckeranschluss als auch das optionale Vorsatz-
gehause in verschiedenen Drehrichtungen ab Werk
geliefert werden.

Sie finden den entsprechenden Bestellschlissel auf
der Rickseite dieser Broschlire mit Abbildungen der
jeweiligen Variante.



DAS MACHT UNSERE DIREKTANTRIEBE BESONDERS

v Kompakte Bauweise

Die Direktantriebe von halstrup-walcher haben eine besonders kompakte Bauform

> |deal fur lhr schlankes Maschinendesign

v Hochste Flexibilitat

Durch die variable Ausrichtung der Anschlussstecker und das optionale drehbare Vorsatzgehduse kénnen
die Direktantriebe in jeder Position an die Maschine angebaut werden (siehe unten)

- Es werden keine Winkelstecker benétigt

v"  Einfache Montage

Durch die optionale Hohlwelle mit Drehmomentabstlitzung kann der Direktantrieb ohne Kupplung an die

Spindel montiert werden

v Keine Referenzfahrt

Prazise Positions-Ruckmeldung durch ein absolutes Messsystem ohne Batterie

mit einem Stellbereich von 977 ..4026 Umdrehungen

v'  Starkes Know-How

halstrup-walcher bietet alle gangigen Bussysteme” fiir die Direktantriebe an:

CANopen @ I0-Link .' EtherCAT

Auf Anfrage:

BEEEN° Dpevicenet o
Vi t e
evicellet  “iodbus

Sercos

the automation bus

ETHERNET Mol o mn g

Ether'st/IP bOWERLINK

" Alle genannten Busse sind in unserer PSx 3er-Serie bereits seit ldngerem erhéltlich.

DAS BIETEN WIR

halstrup-walcher hat bereits Gber 25 Jahre Erfahrung
im Bereich der automatischen Formatverstellung mit
Positioniersystemen. Kein anderer Hersteller beherrscht

so viele Busschnittstellen.

Die Direktantriebe werden nach einem Baukasten-
schema aufgebaut, um lhnen die bestmdgliche Flexi-
bilitat zu bieten.

Dabei bietet der Direktantrieb auch viele Vorteile der
erfolgreichen Positioniersysteme von halstrup-walcher.
Es wird eine hohere Drehzahl realisiert, ideal zum Ris-
ten in der Licke. Finden Sie |hren passenden Antrieb in
unserem umfangreichen Produktsortiment.

Wir beraten Sie gerne!




NUTZLICHE FUNKTIONEN DER DIREKTANTRIEBE

ADRESSSCHALTER™ SICHER AUCH BEI STORUNGEN

Motor und Steuerung werden separat versorgt und

Adressieren Sie direkt am Gerat galvanisch getrennt.

v kein Verwechseln der v vermeidet Stérungs-Einkopplungen vom Motor
Positioniersysteme beim @ auf die Steuerung
Einrichten in der St
AGLSTEIRGE St v auch bei Nothalt ist die Buskommunikation
v erleichterter Austausch fiir Statusriickmeldungen verfiigbar
im Servicefall
e
OO 'O MANUELLES INDIVIDUELLES
VERDREHEN DESIGN
integrierte Adressdrehschalter
Schutz der Elektronik Sie bekommen auf
" nicht fiir I0-Link — hier wird die Adresse durch Anfrage individuelle

v" Dbei langsamem riick-
wartigen Verdrehen

den Steckplatz am Master festgelegt Gerate, zum Beispiel

v bei schnellem Verdrehen V' in Firmenfarbe

bis zu 2 Sekunden lang v' mit individuellen
Etiketten

STATUS LED
| JON
Erkennen Sie den Status am Gerit 1-STECKER-LOSUNG
v' Status-LEDs zeigen standig den Sparen Sie Zeit und Geld

aktuellen Zustand des Positionier- mit 10-Link

systems an 0/

v
v kein Einblick in die Steuerung 1| Size.er
notwendig v' ungeschirmte
Kabel
SELBSTUBERWACHUNGSFUNKTIONEN SOFTWARE-FUNKTIONEN
v'unterstltzt Ihr Condition Monitoring Schleifenfahrt/ Spindelausgleichsfahrt
der Maschine } _
v' ermdoglichen vorausschauende v Xtt))er\l/vachunj e
Instandhaltung SO0t e
v' genaue Position, trotz
Strom- und Spannungsiiberwachung Spindelspiel
' v'automatische Korrektur
v" Nachregelfunktion durch 2. Positionierung
v' Ausfalle vermeiden
Hoherer Anfahrstrom
Temperaturiiberwachung v" hoheres Losbrech-
moment zum Anfahren
v' zulassiger Arbeitsbereich des Motors der Antriebe nach
wird kontrolliert langeren Stillstdnden
v' Schutz des Antriebs und der Bauteile v Verschmutzungen

v Abschaltfunktion bei Uberschreiten entfernen



SOFTWARE-MODULE FUR I0-LINK

Aufgrund der geringeren Baudrate ist |O-Link im Vergleich zu den gangigen Datenbussen langsamer. Das bedeutet,
dass Ansteuerung und Rickmeldung — je nach Umfang der gewiinschten Parameterwert-Anderungen — ggf. auch
langere Ubertragungszeiten bendtigen. Diese liegen zwar nur im Zehntel-Sekunden-Bereich, bei hiufigem Andern
addieren sich diese dann aber schnell und fihren zu ldngeren Prozesszeiten.

MIT DER SATZUMSCHALTUNG UBERTRAGUNGSZEIT ELIMINIEREN

0x00
0x01
E 0x03

v
=)=

Sparen Sie lange Ubertragungszeiten azyklischer Befehle (ISDUs) bei Anderun-
gen ein. Mit dem Softwaremodul , Satzumschaltung” aktivieren Sie mithilfe von zwei
Bits in den Prozessdaten einen von vier verschiedenen Parametersatzen sofort nach
Ubertragung. Schalten Sie das Fahrverhalten des Antriebs um (z.B. Solldrehzahl, Be-
schleunigung, Fahrstrom).

v schnelle Anderung des Fahrverhaltens mit vordefinierten Parametersatzen
v' 4 Parametersatze mit jeweils 13 ISDU-Parameterwerten

v" Umschalten zu einem beliebigen Zeitpunkt
v

Parametersatze im Gerat abspeichern

SOLLDREHZAHL PRIORISIERT IN PROZESSDATEN VERARBEITEN

PRIO

Wenn lhre Anwendung einen haufigen Wechsel der Solldrehzahl erfordert, kann
diese auch in die Prozessdaten mit aufgenommen werden. Die undefinierte Dauer
einer azyklischen ISDU-Ubertragung wird eingespart und die Drehzahlanderung
gegenlber azyklischen Befehlen priorisiert:

v' azyklische Zugriffe Gber ISDUs zur Solldrehzahl werden Uberflissig
v die Anderung wird direkt nach der Ubertragung im Antrieb verarbeitet

Mit der Funktion , Solldrehzahl in Prozessdaten” kann jede beliebige Solldrehzahl
Ubertragen werden, wahrend beim Software-Modul , Satzumschaltung” eine von vier
vordefinierten Drehzahlen ausgewahlt wird.

MODULO-FUNKTION ERMOGLICHT UNENDLICHES VERFAHREN OHNE BEGRENZUNG

Die Modulo-Funktion bietet Ihnen wesentliche Vorteile, wenn Sie Antriebe in immer der gleichen Drehrichtung
betreiben mdchten, z. B. bei Drehtellern, Werkzeugwechslern oder Forderbandern.

v" Unbegrenzter Verfahrweg
keine Begrenzung durch absolutes Messsystem

v" Moduloweite iiber untere und obere Modulo-Position definierbar
untere und obere Modulo-Position entsprechen der gleichen Position des
angetriebenden Aggregats — unabhangig von der Anzahl der Umdrehungen

Definierte Positionen innerhalb der Moduloweite individuell ansteuerbar

Verschiedene Betriebsarten fiir vordefinierte Drehrichtung des Antriebs im oder
gegen Uhrzeigersinn oder flir das Anfahren der Positionen auf kiirzestem Weg

43



BESTELLSCHLUSSEL DIREKTANTRIEBE

0: Standard?

" fur CANopen und
|0-Link, andere auf Anfrage

2 Standardausstattung
3 Stecker/Buchsen
bei |0-Link: 1 Stecker

3 |P65 im eingebauten Zustand
(Motorwelle IP50)

4 nur fur 10-Link-Gerate

8V: 8 mm Vollwelle

3
S ogH 8H: 8 mm Hohlwelle
2:2 Nm
2-14H 14H: 14 mm Hohlwelle
4-14H Y 4: 4 Nm
2
EE 6-14H 6:6 Nm 14H: 14 mm Hohlwelle
(G)
8-14H 8: 8 Nm

44



Drehzahl

min !
1000

800

600

400

200

LEISTUNGSKENNLINIEN DER DIREKTANTRIEBE PSD

— PSD 401/411
-~ PSD 403/413
— PSD 422/432
-~ PSD 424 /434
— PSD 426/436
-+ PSD 428/438

Drehmoment

SOFTWARE

Logical View. x
3 AR P :
Objebiname Beschretuny
B G halstun wakthe_F3s V1_0_Example Exampile lor halstrupwalcher fur
w- ¥ Globalie Globale Distenlypen
- Globalvar Globale Vanablon
= ) Lbeaie: TGlobale Bblotheken
gl Operstor This Boeaty contsing lunction inter
gl Runtime This Beaty conkans ninties hunct
5gll] AsTime Thes AsTims Libraty suppods DT
+-gllll AsdecCon This Braty containg function inber
£ ol AsEFL The AsEFL Raty is used o scce
P [z for Exargple Diive AooH
Libsares fox Durve Apphcation
haktrup-wakcher PSa3oPL hunesi
Exported dala types

Nutzen Sie unsere Funktionsbausteine, Beschreibungs-
dateien oder Inbetriebnahmetools zu den verschiedenen
Bussen. Sie konnen die Dateien auf unserer \Webseite

herunterladen:

www.halstrup-walcher.de/software

Das richtige Positioniersystem finden

Die Direktantriebe PSD von halstrup-walcher erflllen
einen Leistungsbereich, der ideal fir hdufige Format-
umstellungen ist oder das Rusten in der Licke.

Beispiel

Sie brauchen einen Antrieb mit ca. 800 Umdrehungen/
Minute bei einem Drehmoment von 0,5 Nm.

Dann koénnen Sie einen Direktantrieb PSD ohne Getriebe
oder Vorsatzgehause nutzen.

Sie brauchen ein hdoheres Drehmoment bei geringerer
Drehzahl? Das erreichen Sie durch ein zusatzliches
Getriebe aus unserem Baukasten.
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€ |halstrup PSD 40x/41x

walcher

= PSD 401-5V-S
PSD 411-8H-1 (0,8 Nm

PSD Nenndreh- Selbsthal- Max. Stell-
40x/41x moment/ temoment Drehzahl bereich?
Nenndrehzahl (bestromt) !

0,8 Nm/200min” 0,4 Nm

PSD 401-5V (Vollwelle)
89

1-6V 800 minT' 4026 Umdr.

N
1-8H 0,8 Nm/200min' 0,4 Nm 500 min”' 4026 Umdr. 10 §~
1-14H 0,8 Nm/200min-" 0,4 Nm 500min”' 4026 Umdr. 20 uOJS; %
3-8H 3 Nm/50min-' 1,5 Nm 200min™' 986 Umdr. Al 5
3-14H 3 Nm/50min-' 1,5Nm 200min”" 986 Umdr. PS@ §

) 15+0,2
"bei ca. 60 mA Versorgungsstrom und 0,5 A Phasenstrom, stromlos 0 Nm : T B 37
2 keine mechanische Begrenzung ~= 42
Buskommunikation PSD 411-8/14H (Hohlwelle, 0,8 Nm)
CANopen, 10-Link, PROFINET, EtherCAT 116 14 _o 423
-6 L% - Drehmoment-
Versorgungsspannung 24VDC +10 % l = ) abstltzung
galvanische Trennung zwischen g 4
Motor und Steuerung o 2 g ﬂ Hohlwelle
4)
Leistungsaufnahme max. 48 W PS@ | oué © \g\g/ 8/14H
by haistrup-waicher '
Nennstrom 2,0A >

Stromaufnahme Steuerung 0,1A Dichtplatte 1,5 diCk/

+0,7° fir 3 Nm
+1,8°flr 0,8 Nm

Positioniergenauigkeit
PSD 413-8/14H (Hohlwelle, 3 Nm)
L 116 14 42,3 Hohlwelle

Absolutwerterfassung magnetisch, ohne Referenzfahrt,

ohne Pufferbatterie =T 8/14H%
Schockfestigkeit Halbsinus (3 Achsen) Y
nach IEC/DIN EN 60068-2-27 50 g 11 ms ©] 9 S

+ 3 Schocks/Achse S 2 W S
Vibrationsfestigkeit Gleitsinus (1 Oktave/min, 3 Achsen) © $\ 3
nach IEC/DIN EN 60068-2-6 10..2000 Hz 50 m/s? (ca. 5 g) - " L

10 Frequenzzyklen € Drehmoment-

- . Dichtplatte 1,5 dick 6119 abstltzung

Abtriebswelle 5 mm Vollwelle mit Abflachung

oder Hohlwelle 8 oder 14 mm#

mit Drehmomentabstitzung
Max. zul. Axialkraft 15 N, 20 N mit Vorsatzgehause

min’ H 4)
Max. zul. Radialkraft 40 N - Kennlinie PSD 40x/41x Hohlwelle 28 214
Umgebungstemperatur 0..40°C Toleranz H7 H7
Lagertemperatur -10..70°C 80 Einstecktiefe 20
Schutzart IP50 oder IP65% ;
600 Zylinder-
SeBuE DIN912 M4 x 16

Gewicht

max. 1,1 kg (ohne Getriebe 0,8 kg)
CE

—\ PSD401/411-8/14H
400

200 \\

\ | MalBe in mm
46 0 1 2 3 Nm

Prafungen

3 |P65 im eingebauten Zustand (Motorwelle 1P 50)




PSD 422-8V (Vollwelle)

PSD 42x/43x

2 [halstrup
walcher

PSD 432-8V-S

PSD 426-14H-S (6 Nm, 14 mm Hohlwelle mit Getriebe)

IP50
)
24+0,5 ?I" D=
f T L] E @ :
I 14
—— } = 2 " &
PSD| | =ty T .
l 20=0,25 (8 ~
! <
= 16 -
106 N 4714+0,35
56,4
PSD 432-8/14H (Hohlwelle, 2 Nm) BiralifsmeEnic
135 g4 abstltzung
: E 5]
|
Q)
-] hd
I H Ft oa_?l
o = | £l PP
«© o |5 6\
by haistrup walcher S foo)
. N
-y T ﬂ

56,7

Dichtplatte 1,5 dick  Hohiwelle 8/14 H»

PSD 426-8/14H (Hohlwelle, 4, 6 und 8 Nm)

Hohlwelle 8/14 H*

24,5 (4x)

134 14 56,7
Y= (T
<
[} . e
| Il !
m I - s £
= ® B
™~ & .5 Qoo
| PSD o pull e
by haistrup-walcher S / LD.;:’
| Q Py =
= = i
= {

Dichtplatte 1,5 dick

™1 Kennlinie PSD 42x/43x

1000

800

600

~ PSD422/432-g/14H
400 N\

; ! PSD 424/434
2
00 PSD 428/438

Bl Drehmomentabstiitzung
4 Hohlwelle 289 o214

Toleranz H7 H7

Einstecktiefe 20

Zylinder-

S o DIN912 M4 x16

9 nur bis 5 Nm maglich

Mafe in mm

0 5

PSD Nenndreh- Selbsthal- Max. Stell-
42x/43x moment/ temoment Drehzahl bereich?
Nenndrehzahl  (bestromt)?

2Nm/200 min™ 1 Nm
2Nm/200 min™ 1 Nm
2Nm/200 min™ 1 Nm
4 Nm/100 min™" 2 Nm
6 Nm/63 min” 3 Nm
8 Nm/50 min” 4 Nm

2-8V
2-8H
2-14H
4-14H
6-14H
8-14H

1000 min"!
500 min”
500 min”
482 min™

4026 Umdr.
4026 Umdr.
4026 Umdr.
1938 Umdr.
1274 Umdr.
977 Umdr.

317 min™'

250 min”

"bei ca. 100mA Versorgungsstrom und 1,2A Phasenstrom, stromlos 0 Nm
2 keine mechanische Begrenzung

Buskommunikation

CANopen, 10-Link, PROFINET, EtherCAT

24VDC 10 %
galvanische Trennung zwischen
Motor und Steuerung

Versorgungsspannung

Leistungsaufnahme max. 96 W
4,0A
0,1A

+0,7° fir 6/8 Nm
+0,8° fir 4 Nm
+1,8° flir 2 Nm

Nennstrom

Stromaufnahme Steuerung

Positioniergenauigkeit

Absolutwerterfassung magnetisch, ohne Referenzfahrt,

ohne Pufferbatterie

Schockfestigkeit Halbsinus (3 Achsen)
nach IEC/DIN EN 60068-2-27 50 g 11 ms

+ 3 Schocks/Achse

Vibrationsfestigkeit Gleitsinus (1 Oktave/min, 3 Achsen)
nach IEC/DIN EN 60068-2-6 10..2000 Hz 50 m/s2 (ca. 5 g)
10 Frequenzzyklen

Abtriebswelle 8 mm Vollwelle mit Abflachung

oder Hohlwelle 8 oder 14 mm#
mit Drehmomentabstltzung

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft

30 N, 20 N mit Vorsatzgehause

90 N, 40 N mit Vorsatzgehause
0..40°C
-10..70°C
IP50 oder IP65°

Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

Schutzart

Gewicht max. 2 kg (ohne Getriebe 1,5 kg)

CE

Prafungen

3 |P65 im eingebauten Zustand (Motorwelle IP50)



2 |halstrup
walcher

WEITERE
POSITIONIER
SYSTEME

PSE 21x/23x
HIPERDRIVE HDA'70
PSE 200

PSE 272




PSE 21x/23x-8 €2 |halstrup

walcher

Einschaltdauer 30 % (Basiszeit 300s)
Versorgungsspannung 24VDC +10 %
Nennstrom 0,7A
Stromaufnahme Motor-Steuerung 0,1A
Positioniergenauigkeit 0,9°

Positionserfassung erfolgt
direkt an der Abtriebswelle

Stellbereich
teilabsolutes Messsystem: unbegrenzt
absolutes Messsystem: 64 Umdrehungen
Schockfestigkeit 50g 11 ms
nach IEC/DIN EN 60068-2-27
Vibrationsfestigkeit 10..55Hz 1,5mm /
nach IEC/DIN EN 60068-2-6 55..1000Hz 10g /
10..2000Hz 6g
Abtriebswelle 8 mm Vollwelle oder
8 mm Hohlwelle mit Klemmring
Max. zul. Axialkraft 20N
Max. zul. Radialkraft 40 N
Anschlisse elektrische Anschliisse
Uber Klemmleiste (max. 1,5 mm?)
PSE 21x/23x-8 mit Hohlwelle U . T
mgebungstemperatur ..45°
@ -~  2x Kabelverschraubung PG9 g g °
© " \ = . Lagertemperatur -10..70°C
n o
< Tie} ° i; Schutzart P54
8 ﬂ’ © Gewicht 500 g
Prifungen CE
15 143 56
Hohlwelle g8H9/20 tief Nenndrehmoment Nenndrehzahl
1 Nm 40 min”'
PSE 21x/23x-8 mit Vollwelle 2 Nm 20 min-
- 12 1Nm 80 min-
H 2x Kabelverschraubung PG9 68+0,1
\ q}@ i 5 2 Nm 40 min”'
99 =l =
ol = % %3 @ Buskommunikation
E <
15 |
ey 1 & & CANopen
H 143 S v<9 DeviceNet
(V)

Modbus RTU

Adressschalter / Baudratenschalter

mm ini .
Kennlinie PSE 21x/23x-8 ohne Adress-/Baudratenschalter "
100
mit Adress-/Baudratenschalter
o PSE 231-8 Baudrate einstellbar: 500 kBaud, 250 kBaud, 125 kBaud
\ " nur fir CANopen/DeviceNet
* ) Abtriebswelle
a0 |—SLZINE  PSE2328 Durch Drehung des Deckels um 90° 8 mm Vollwelle
sind verschiedene Positionen der 8 mm Hohlwelle mit Klemmring
- PSE 212:8 Kabelverschraubungen méglich.
MaBe in mm. Messsystem
Fir Details zu Anschllissen siehe Teilabsolutes M "
© 2 D e auch S. 55 und Betriebsanleitung. erlabsolutes Viesssystem

Absolutes Messsystem, 64 Umdrehungen

Blockschaltbild PSE 21x/23x-8
Bestell-
code

PSE

24VDC
Motor

0V Steuerung ¢
Endstufe

24VDC
Steuerung

Soll-Wert
Uber Datenbus-
Schnittstelle

o
c
2
5]
>
o)
g
(%]

Getriebe
Applikation

Abtrieb C

Viesssystem
Position

|
v

|

|

Ist-Wert




@ |halstrup HIPERDRIVE HDA 70

walcher zur Direktverkabelung (mit Busadapter)
Einschaltdauer 30 % (Basiszeit 300s)
Betriebsart S3
Versorgungsspannung 24V DC £15%
Nennstrom 4,8 A
Positioniergenauigkeit +1°
Stellbereich 32000 Umdrehungen
keine mechanische Begrenzung
Schockfestigkeit 10g 30ms
nach IEC/DIN EN 60068-2-27
Vibrationsfestigkeit 10..1560Hz 10 g
nach IEC/DIN EN 60068-2-6
Isolationsklasse B (120°)
Max. zul. Axialkraft axiale Welle: 150 N
radiale Welle: 165 N
Max. zul. Radialkraft axiale Welle: 200 N
radiale Welle: 440 N
Umgebungstemperatur max. 45°C
Lagertemperatur -25..75°C
Schutzart IP65
Gewicht axial 2,8 kg/radial 3,2 kg
il HDA 70 mit Busadapter Kabelverschraubung
Prafungen CE (axial, ohne Winkelgetriebe) oder 7/8" Stecker fur
Spannungsversorgung
Produkt Nenndreh- Selbsthalte- yer;‘n- o ca 175 2x Kabelverschraubung
moment moment rehza 18,5£0.5 ‘ ca. 135
HDA70 15 Nm 25 Nm 27 min- 12,5 =
1,2 =l
— LO|
Buskommunikation SIH 9
S |
PROFIBUS DP 8= 19
s|5
EtherCAT s L
75
PROFINET ca. 151
EtherNet/IP
RS 485 HDA 70 mit Busadapter (radial, mit Winkelgetriebe, i=1)
Kabel hraub
i e
Wellenposition Spannungsversorgung
ca. 135
axial, ohne Winkelgetriebe - 94,5
4 4x29,5
radial, Winkelgetriebe i= 1, Position Typ 1 4x05.4
To) I
radial, Winkelgetriebe i= 1, Position Typ 2 =) —4 ) ﬁ i Dl_
radial, Winkelgetriebe i= 1, Position Typ 3 S _| - . ! j § @) g ! : ‘
SN | : [
radial, Winkelgetriebe i=1, Position Typ 4 A ! Jlf © I : 1
I /) I
Lo +
- d 120,1 4xM8 I
Anschliisse P < oS Yoioo _1(}:12
Kabelverschraubung (fir DP) H 10f6
; 1o 0606
Steckverbinder 6 pol. fiir RS485 ohne Hub ©
. 2x Kabelverschraubung M16 53+0.1
Kabelverschraubung fir 24 VDC, ftir Buskabel oty
2xM12 Buchse fir IE-Bus in/out b :
Stecker (7/8 Zoll) fiir 24 VDC, =
2xM12 Buchse fir IE-Bus in/out —THR
e}
Abtriebswelle

10 mm Vollwelle mit Passfeder (axial/radial)

Kabelverschraubung M20 MaRe in mm

10 mm Hohlwelle (nur radial, mit Winkelgetriebe) fur Spannungsversorgung Fiir Details 2u Anschiiissen siehe auch

12 mm Hohlwelle (nur radial, mit Winkelgetriebe) S. 55 und Betriebsanleitung.
Wellenposition

Bestell- axial radial radial radial radial

code

HDA70

|

Pos.Typ2 Pos.Typ3 Pos.Typ 4
Pos. Typ 1




ZUBEHOR FUR HIPERDRIVE HDA 70

Industrial Ethernet?

PROFIBUS DP

HDA70 mit Buskommunikation (Industrial Ethernet” und PROFIBUS DP)

Busleitung fur Industrial Ethernet
mit einem M12-Stecker (D-cod.)

10 m: Best.-Nr. 9508.0045
20 m: Best.-Nr. 9508.0046

Steckersatz fur EtherCAT, PROFINET,

EtherNet/IP:
7/8"-Versorgungsbuchse
+ 2 Datenbusstecker

Best.-Nr. 9508.0050

Busleitung fir PROFIBUS DP
mit einer M12-Buchse (B-cod.)

10 m: Best.-Nr. 9508.0011
25 m: Best.-Nr. 9508.0017

Steckersatz fir PROFIBUS DP:
7/8"-Versorgungsbuchse
+ Datenbusstecker und -buchse

Best.-Nr. 9508.0034

" EtherCAT, PROFINET, EtherNet/IP

TRy
o

Versorgungsleitung
mit einer 7/8"-Buchse

10 m: Best.-Nr. 9508.0043
20 m: Best.-Nr. 9508.0044

Steckverbinder fir PROFIBUS DP
M12-Buchse (B-cod.)

Best.-Nr. 9508.0027

Steckverbinder fir PROFIBUS DP
M12-Stecker (B-cod.)
Best.-Nr. 9508.0012

mit Abschlusswiderstanden:
Best.-Nr. 9508.0013

HIPERDRIVE HDA70 MIT WINKELGETRIEBE

Das Winkelgetriebe

kdénnen Sie Uber den
Bestellschllssel in Option
B bestellen.

Die Zeichnung mit Malen
und die Ausrichtung der
Wellenposition wird links
dargestellt.
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Nennstrom
Leerlaufstrom
Positionierauflésung
Positioniergenauigkeit
Stellbereich

Schockfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-6

Abtriebswelle

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft
Umgebungstemperatur
Lagertemperatur
Schutzart

Gewicht

Prafungen

Nenndrehmoment
1 Nm
5Nm
10 Nm
10 Nm
10 Nm
10 Nm

Analoge Sollwertvorgabe
0..10VDC (R > 2 kQ)
0..20 mA (R <500 Q)
4..20 mA (R < 500 Q)

Versorgungsspannung
24\ DC (+20/-15%)

Stellbereich
0..360°

max. 50

Ist-Wert
Ausgangssignal

0..10V
0..20 mA
4..20 mA

Bestell-
code

PSE

1A

02A

0,5 % vom Stellbereich
2 % vom Stellbereich
max. 50 Umdrehungen

509 11 ms

10..55Hz 1,5mm/
55..1000Hz 10g/
10..2000Hz 59

12 mm Vollwelle (mit Abflachung)
20N

30N

0..50°C

-10..70°C

IP 55

900 g

CE

Nenndrehzahl
30 min”'

5 min-!

2 min™

1 min”’

0,5 min~’

0,25 min'

Drehrichtung
links

rechts

PSE 200

5 < 212 lg
Ol _
f ! bt
\ |
(0]
Te)
o
alEli -
120
2xPG9
e
E ]
Male in mm

Blockschaltbild PSE200

24\VDC 5
Versorgung allgemein

Soll-Wert

>

2.B.0..10VDC

[24\/DC

Freigabe T

=
[}
<
=
2
<
o
5]
o

Getriebe

Ist-Wert

Ist-Wert

Applikation

2.B.0..10VDC



PSE 272

72
28h8

15
20

—

D)

a5 a3

Blockschaltbild PSE272

24VDC =
Versorgung allgemein
3
<
<
Soll-Wert s
z.B.0..10VDC zgu
o

T

Ist-Wert

N

)
ol
=
=
@
(O]

Mal3e in mm.

Applikation

Einschaltdauer
Versorgungsspannung
Nennstrom
Leerlaufstrom
Positionierauflésung
Positioniergenauigkeit
Stellbereich

Schockfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-27

Vibrationsfestigkeit
nach IEC/DIN EN 60068-2-6

Abtriebswelle

Max. zul. Axialkraft
Max. zul. Radialkraft
Umgebungstemperatur
Lagertemperatur
Schutzart

Gewicht

Prifungen

Nenndrehmoment
1 Nm
2 Nm
4 Nm
5Nm

Analoge Sollwertvorgabe

0..10VDC (R, >2 kQ)
0..20 mA (R, <500 Q)
4..20 mA (R, <500 Q)

Stellbereich

max. 15 Umdrehungen

2 [halstrup
walcher

100 %

24VDC (+20/-15 %)
05A

0,2A

0,5 % vom Stellbereich
2 % vom Stellbereich
max. 15 Umdrehungen
50g 11 ms

10..55Hz 1,5mm/

55..1000Hz 10g/
10..2000Hz bg

8 mm Vollwelle
20N

30N

0..50°C
-10..70°C
IP65

800 g

CE

Nenndrehzahl
60 min~'
30 min”'
15 min"!

75 min

" Angabe in Umdrehungen, max. 15 moglich. Bei <1 Umdrehung:
Umrechnen der Winkel. Beispiel: 270° entspricht 0,75 Umdrehungen.

Bestell-
code

PSE272

Zubehor
Gegenstecker

Best.-Nr. 9601.0048

(A-codierte Dose und eine B-codierte Dose, 4-polig)
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DENKEN SIE IN RICHTUNG INDUSTRIE 4.0

Moderne Produktion: Industrie 4.0

Bei hoher Flexibilitat alle Produktionsabldufe reibungslos
zu gestalten — das ist ein zentraler Punkt des Konzepts
Industrie 4.0. Fertigungsteilnehmer miteinander zu ver-
netzen ist ein Aspekt davon: Maschinen, Betriebsmittel,
Werkzeuge, Lagersysteme und auch die entstehenden
Produkte.

Der Begriff Internet der Dinge beschreibt die Ver-
netzung Uber die Informationstechnologie. Eine ver-
netzte Fabrik heiRt Smart Factory. Die Fertigungs-
teilnehmer einer Smart Factory gibt es nicht nur real.
Sie werden im Internet der Dinge gespiegelt. Das Spie-
gelbild heil3t virtuelles Abbild und wird dort mit vielen
Daten gespeichert. Ist ein Fertigungsteilnehmer

virtuell abgebildet und mit anderen vernetzt, heifdt er
cyber-physisches System, das mit anderen Systemen
interagiert.

Positioniersysteme als cyber-physische Systeme

Unsere Positioniersysteme verfligen Uber alle Kompo-
nenten, um ein eigenstandiges cyber-physisches System
darzustellen:

e  Aktuatoren zum Antrieb: Getriebe, Motor,
Motorsteuerung

e  Absolute Encoder: Sensor zur
Positionsbestimmung

e  Embedded System: dezentrale Intelligenz an Bord

PREDICTIVE MAINTENANCE

Das Positioniersystem féhrt selbststdndig an Soll-Positi-
onen und reagiert auf Abweichungen. Es unterscheidet
zwischen einer Verschmutzung oder Blockade seiner
Achse und agiert: Beschleunigen bei Verunreinigungen
der Spindel — Bremsen bei Blockaden durch Hindernisse.
Das System positioniert optimal und eigensténdig und
belastet die Maschinensteuerung nur minimal. Denn sie
gibt nur den Fahrbefehl.

Positioniersysteme helfen bei der Fabrikautomation im
Sinne der Industrie 4.0: Sie werden optimal in flexible
Maschinenabliufe eingebunden und bieten Uberwa-
chungsfunktionen.

Die Verfiigbarkeit der Maschine im Mittelpunkt

Nutzen Sie das Condition Monitoring unserer Antriebe
und weitere Funktionen. Die vorausschauende Wartung
(Predictive Maintenance) ist darauf ausgelegt, unsere
Antriebe und die angebundenen Komponenten in einem
guten Zustand zu halten und somit einen moglichst
storfreien Nutzungsbetrieb Ihrer Maschinen zu gewéhr-
leisten. Durch das Erzeugen zahlreicher Diagnose-
meldungen in unseren Positioniersystemen der 3er-
Familie kann somit friihzeitig reagiert und das Problem
bereits vor Eintreten einer Stérung im Maschinenbe-
trieb identifiziert und geldst werden. Eine Auswahl der
Diagnosemeldungen der Antriebe finden Sie auf unserer
Webseite unter:

www.halstrup-walcher.de/predictive-maintenance



DETAILS ZUR BUSKOMMUNIKATION

" max.
Bus Topologie Anzahl
PSE 21x/23x
CANopen? 126
DeviceNet e el 63
Slaves
parallel
Modbus RTU ~ 9eschaltet 247

PSE/PSS/PSW 30x, 31x, 32x, 33x

CANopen? 126
DeviceNet Reihe (alle 63
Slaves
PROFIBUS parallel 32
DP geschaltet) 126(R)%
Modbus RTU 247
Stern begrenzt
; liber Hub durch
e (Punkt zu Bus-
Punkt) master
Sercos 511
EtherCAT R, g 65535
PROFINET oder Stern
tiber Hub bz%'r‘i?f
(Punkt zu
EtherNet/IP Punk) SPS
POWERLINK 239
PSE 34x
CANopen 126
Reihe (alle
Slaves
PROFIBUS parallel) 32
bP 126(R)%
Stern begrenzt
Uiber Hub durch
o (Punkt zu Bus-
Punkt) master
Sercos 51
EtherCAT 65535
PROFINET Reihe, Ring  bogrenzt
(Punkt zu durch
EtherNet/IP Punkt) SPS
POWERLINK 239
HIPERDRIVE HDA 70
PROFIBUS e e 32
DP aves 126(R)4
parallel)
EtherCAT 65535
Reihe, Ring
PROFINET (Punkt zu begrenzt
Punkt) durch
EtherNet/IP SPS

Direktantriebe PSD 40x, 41x, 42x, 43x

Reihe (alle
CANopen Slaves 126
parallel)
Stern begrenzt
Uber Hub durch
e (Punkt zu Bus-
Punkt) master
. begrenzt
PROFINET Reihe, Ring durch
(Punkt zu SPS
Punkt)
EtherCAT 65535

Abschlusswiderstand

2x120Q
nicht im Gerét integriert/
an Leitungsenden anbringen

2x390Q +1x220Q
im Gerét integriert,
Aktivierung moglich

2x120Q
nicht im Gerét integriert/
an Leitungsenden anbringen

2x390Q +1x220Q
im Gerét integriert,
Aktivierung moglich

2x390Q +1x220Q
im Gerét integriert,
Aktivierung moglich

nicht bendtigt

2x120Q
nicht im Gerét integriert/
an Leitungsenden anbringen

2x390Q +1x220Q
im Gerét integriert,
Aktivierung moglich

nicht bendtigt

2x390Q +1x220Q
im Gerét integriert,
Aktivierung moglich

nicht bendtigt

1x 120 Q im Gerat integriert,

Aktivierung méglich

nicht bendtigt

"M (Motorversorgung), S (Steuerungsversorgung), D (Daten)
2 Beschreibungsdateien gibt es zum Download auf www.halstrup-walcher.de/software

S andere Steckercodierung auf Anfrage moglich

“ mit Repeater (R)

9 auf Anfrage als Einstecker-Losung M12-Y (M + S +D)

9 nicht fir PSW und |O-Link

Anschluss™"

Federzugklemmen
(Motorversorgung (M)
+ Steuerungsversorgung (S)
+ Daten (D))

M12 (M +S) und M12 (D) méglich

M12-A (M +8S),2 x M12-B (D)

optional: Sub-D9 (D),
Sub-D9 (M +8),

M12-B (M+S), 2 x M12-A (D)®
M12-B (M), 2 x M12-A (S+D)®

M12-A (M+8), 2 x M12-B (D)

optional: Sub-D9 (D)®

M12-A (M +9),
2xM12-B (D)®

M12-A(M+S+D)

M12-A (M +8), 2 x M12-D (D)

oder M12-Y (M+S+D)

HAN4A (M +S), 2 x M12-B (D),

optional: 2 x M12-A (D) ¥

HAN4A (M +S), 2 x M12-B (D)

HAN4A (M +S), 2 x M12-D (D)

Schraubklemmen (M +S+D),

Schraubklemmen (M +S),

2xM12-B (D), 7/8" (M+9),

2xM12-B (D)

Schraubklemmen
oder 7/8"-Stecker (M +S),
2 x M12-D (D)

M12-A (M+S),2 x M12-B (D) ¥ ®

M12-A(M+S+D)

M12-A (M+S), 2 x M12-D (D) ®

Tipp-
tasten

ohne

M8-
Stecker®

ohne

M8-
Stecker®

ohne

M8-
Stecker

ohne

M8-
Stecker

an der

Aulen-
seite des
Gerates

ohne

Adressie-
rung

lber
Schalter
und Bus

lber
Schalter
und Bus

lber
Schalter
(und Bus)

Uber
Schalter
und Bus

nicht
benotigt

Uber
Schalter
und Bus

lber
Schalter
und Bus

Uber
Schalter
(und Bus)

nicht
benotigt

Uber
Schalter
und Bus

tber
Schalter

lber
Schalter
und Bus

lber
Schalter
und Bus

nicht
benotigt

Uber
Schalter
und Bus

Buslange
@ Baudrate...

250 kBaud: 250 m
500 kBaud: 100 m

9600 Baud: 500 m
38400 Baud: 50 m

250 kBaud: 250 m
500 kBaud: 100 m

1,56 MBaud: 200 m
12 MBaud: 100 m

9600 Baud: 500 m

38400 Baud: 50 m

38400 Baud: 20 m

100 MBaud: 100 m

250 kBaud: 250 m
500 kBaud: 100 m

1,5 MBaud: 200 m
12 MBaud: 100 m

38400 Baud: 20 m

100 MBaud: 100 m

1,5 MBaud: 200 m
12 MBaud: 100 m

100 MBaud: 100 m

250 kBaud: 250 m
500 kBaud: 100 m

38400 Baud: 20 m

100 MBaud: 100 m

Gerate-
beschrei-
bung?

EDS

EDS

GSD

10DD

SDDML
ESI
GSDML

EDS

XDD

EDS

GSD

10DD

SDDML
ESI
GSDML

EDS

XDD

GSD

ESI
GSDML

EDS

EDS

10DD

GSDML

ESI

b5
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halstrup-walcher GmbH
Stegener Str. 10

79199 Kirchzarten
Deutschland

T. +497661 3963-0
info@halstrup-walcher.de
www.halstrup-walcher.de

China

Shanghai Yu Ting

Scientific Co., Ltd. /
Schwesterfirma: Shanghai
Quan Hong Scientific Co., Ltd.
Room 602, No. 45, Lane 1661,
Jialuo Rd. JiaDing District,
Shanghai City (PRC)

T. +86 21 6915 3366
ch-sys@ch-sys.net
www.ch-sys.net

Danemark

Rollco A/S
Skomagervej 13E
DK-7100 Vejle (DNK)
T. +45 75 52 26 66
info@rollco.dk
www.rollco.dk

Finnland

Rollco OY
Sarankulmankatu 12
33900 Tampere (FIN)
T. +358 207 57 97 90
info@rollco.fi
www.rollco.fi

GroRbritannien/Irland

HMK LTD Automation & Drives
Kappa House, Hatter Street
Congleton, Cheshire

CW12 1QJ (UK)

T +44 1260 279411
enquiries@hmkdirect.com
www.hmkdirect.com

Indien

Parshvi Technology

(India) PVT. LTD.

Shop No: 303-304, Block - C,
3rd Floor

Pushp Business Campus,

S P Ring Road, Vastral
AHMEDABAD 382418
GUJARAT (IND)

T: +917069004227
info@parshvitechnology.com
www.parshvitechnology.com

Italien

halstrup-walcher S.r.l.

Viale Colleoni, 15

(Palazzo Orione, 2)

20864 - Agrate Brianza (MB)
T +39 03996308-80
info@halstrup-walcher.it
www.halstrup-walcher.it

Korea

ALF Motion Control

319/33, Industrial goods
distribution center, 30, 37th Str,
Bangchuk-Ro, Dong-Gu,
Incheon, 22530 (KOR)

T +82 32 213-0093
bradpark@alfmotioncontrol.com
www.alfmotioncontrol.com

Niederlande
Elmekanic B.V.
Spelleweg 3

7475 GV Markelo (NDL)
T +31 547 367 357
info@elmekanic.nl
www.elmekanic.nl

Norwegen

Rollco Norge AS
Industrigata 6

3414 Lierstranda (NOR)
T: +47 32 84 00 34
info@rollco.no
www.rollco.no

Osterreich/Ungarn/
Slowenien

Kwapil & Co. GmbH
Kammelweg 9

1210 Wien (AT)

T. +43 1 278 8585
verkauf@kwapil.com
www.kwapil.com

Polen

Kwapil & Co.

28 Czerwca 1956 r. 404
5th floor

61-441 Pozna (POL)

T: +48 618 800 830
sprzedaz@kwapil.com
www.kwapil.pl

Schweden

Rollco AB

Box 22234

250 24 Helsingborg (SWE)
T: +48 618 800 830
info@rollco.se
www.rollco.se

Schweiz

Trelco AG
Gewerbestrasse 10
5037 Muhen (CH)
T. +41 62 737 62 62
trelco@trelco.ch
www.trelco.ch

Slowakei/ Tschechien
Kwapil & Co.

Hlavni 1054/131

624 00 Brno (CZE)

T: +420 541 211 538
sales@kwapil.com
www.kwapil.cz

Spanien

INTRA AUTOMATION S.L.

PT. Paterna, R. de Auguste
Louis Lumiere, n° 45, Nave 3
46980 Paterna, Valencia (ESP)
T. +34 96 396 1008
info@intraautomationsl.com
www.intraautomationsl.com
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Taiwan

Chih Horng Scientific Co., Ltd.
6F, No.69-5, Sec. 2
Zhongzheng E. Rd.

Tamsui Dist.

New Taipei City 251 (TWN)

T. +886 2 2808 0169
chih.mail@msa.hinet.net
www.ch-sys.com

Turkei

CAGDAS Automation

& Engineering Co. Ltd.
Kizilay cad. 28006 sok No: 5
01010 Seyhan/Adana (TUR)
T. +90 322 359 81 85
cagdas@cagdasltd.com.tr
www.cagdasltd.com.tr

USA

Intelligent Measurement
Solutions LLC

3635 Dawes

49508 Grand Rapids, MI (USA)
T +1 616 608 79 19

M: +1 734 637-1596
darrell@i-m-solutions.net
www.h-wusa.com
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