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1 Allgemeine Information
Originalbetriebsanleitung (gem. MRL 1.7.4.1 a)

1.1 Dokumentversion
20250820 Betriebsanleitung CTR DE (ersetzt frihere Versionen)

1.2 Herstellerinformationen
Cyltronic AG

Technoparkstrasse 2
8406 Winterthur
Switzerland

Tel +4152 5512310

Web  www.cyltronic.ch

Mail  info@cyltronic.ch

Danke fiir Ihr Vertrauen in unser Produkt. Wir empfehlen vor der Inbetriebnahme die gesamte
Betriebsanleitung zu lesen.

Einbau und Inbetriebnahme dirfen nur durch Fachpersonal mit entsprechender Qualifikation gemass
dieser Bedienungsanleitung durchgefiihrt werden.

1.3 Geratezuordnung
Diese Anleitung gilt fiir folgende Gerate:
Cyltronic Rotationsantriebe

e (CTR-060-xxx-0000-S-MUL

1.4 Lieferumfang

Zum Lieferumfang gehort nur der Rotationsantrieb, samtliches Zubehor ist separat zu erwerben.
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1.5 WeiterfiUhrende Dokumente

Beschreibung

10-Link
Schnittstellenbeschreibung

Dateiname

VXXX XX-
yyyymmdd_lO-Link_Schnittstellenbeschreibung.
pdf

Quelle:

www.cyltronic.ch

/produkte/downloads/

Datenblatt CTR-060

yyyymmdd_Datenblatt_CTR-060_DE

www.cyltronic.ch
/produkte/downloads/

Zubehor Katalog

yyyymmdd _Cyltronic_Zubehoer-
Katalog_(DE).pdf

www.cyltronic.ch

/produkte/downloads/

10DD (10-Link Device
Descriptions)

Cyltronic-CTR-0x0-Kxx- yyyymmdd -IODD1.1.xml

https://ioddfinder.io-
link.com/productvariants
/search?vendorName="C

yltronic AG"
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3 Sicherheitsinformationen

3.1.1 Lokale Sicherheitsbestimmungen

Stellen Sie vor der Verwendung dieses Produkts sicher, dass es alle lokalen Sicherheitsbestimmungen
erfillt. Treffen Sie alle erforderlichen Sicherheitsvorkehrungen, um die ordnungsgemadsse Betriebsfunktion
wahrend und nach der Benutzungszeit sicherzustellen. Bei Bedarf konnen Sie dem Produkt auch zusatzliche
externe Schutzfunktionen oder -strukturen hinzufiigen. Beschrdanken Sie den Zugang zu Gefahrenstellen
angemessen.

3.1.2 Unfallrisiko

Entfernen Sie keine Teile vom Produkt und versuchen Sie es nicht zu 6ffnen, beispielsweise durch das Losen
von Schrauben oder anderen Komponenten.

3.1.3 Modifikation

Es dirfen am Produkt keine Modifikationen vorgenommen werden. Modifikationen kénnen zu einem
Fehlverhalten des Produkts flihren, jegliche Garantie-Anspriiche entfallen.

3.1.4 Qualifiziertes Personal

Einbau, Inbetriebnahme, sowie Wartung und Ausbau darf nur von qualifiziertem Personal durchgefiihrt
werden. Das Personal muss mit der Installation von mechatronischen Antrieben vertraut sein.

3.2 Bestimmungsgemasse Verwendung

Das Produkt ist im Sinne der Maschinenrichtlinie (Richtlinie 2006/42/EG) eine unvollstindige Maschine und
fiir den Einbau in eine vollstdndige Maschine bestimmt. Diese darf erst dann in Betrieb genommen werden,
wenn festgestellt wurde, dass die Maschine, in die diese unvollstandige Maschine eingebaut werden soll,
den Bestimmungen der Richtlinie 2006/42/EG entspricht.

Der Rotationsantrieb ist flir Bewegungen von Nutzlasten oder als Antrieb mit Verwendung von separaten
Linearantrieben, Getriebe und /oder Fiihrungen einzusetzen.

Dieses Produkt kann in Anwendungen verschiedenster Bereiche eingesetzt werden, deshalb geht die
Verantwortlichkeit der spezifischen Anwendung auf den Anwender (iber. Die Einsatz- bzw.
Leistungsgrenzen sowie die Umgebungs- oder Randbedingungen sind dem Kapitel 6 «Technische Daten»
und dem jeweiligen Datenblatt zu entnehmen.

Die Risiken bei nicht bestimmungsgemasser Verwendung liegen allein beim Benutzer. Fiir Schaden bei nicht
bestimmungsgemasser Verwendung wird keine Haftung Glbernommen.

3.3 Vorhersehbare Fehlanwendung

Das Produkt darf nicht zur Beférderung oder Bewegung von Menschen und Tieren eingesetzt werden. Das
Produkt darf beispielsweise nicht zum Heben von schwebenden Lasten eingesetzt werden, wenn bei
direktem Versagen ein Mensch verletzt werden kann.

© 2025, Cyltronic AG
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3.4 Sicherheitshinweise

3.4.1 Allgemeine Gefahren

Dieses Produkt ist nach dem aktuellen Stand der Technik gebaut und betriebssicher. Es konnen jedoch
Gefahren von der Maschine ausgehen, wenn diese nicht von geschultem oder zumindest eingewiesenem
Personal, unsachgemass oder zu nicht bestimmungsgemassem Gebrauch eingesetzt wird.

3.4.2 Warnhinweise, Hinweise

Warnhinweise, Hinweise und Restrisiken sind in dieser Betriebsanleitung durch Symbole gekennzeichnet.
Die Hinweise unbedingt einhalten um Unfalle, Personen- und Sachschaden zu vermeiden.

Kennzeichnungen am Produkt bericksichtigen.

Vor Montage-, Installations- und Wartungseinheiten: Spannungsversorgung ausschalten, Spannungsfreiheit
prifen und gegen Wiedereinschalten sichern.

...weist auf eine gefahrliche Situation hin, die zum Tod oder zu schweren Verletzungen
flihren kann, wenn sie nicht gemieden wird.

...weist auf eine moglicherweise gefahrliche Situation hin, die zum Tod oder zu
schweren Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht gemieden wird.

VORSICHT

é ...weist auf eine moglicherweise gefahrliche Situation hin, die zu geringfligigen oder

leichten Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht gemieden wird.

...weist auf nitzliche Tipps und Arbeitsempfehlungen hin, welche aber keinen Einfluss
auf die Sicherheit und Gesundheit des Personals haben.

WICHTIG

...weist auf eine mogliche schadliche Situation hin, welche zu Sachsch&den flihren
kann, wenn sie nicht gemieden wird.

© 2025, Cyltronic AG
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3.4.3 Restrisiken

VORSICHT

Wahrend des Betriebes kann das Produkt heiss werden, ohne dass die Funktion
beeintrachtigt wird. Die Oberflaichentemperatur kann Temperaturen von bis

100 °C erreichen.

Berihren Sie das Produkt keinesfalls wahrend des Betriebs und in der Abkihlphase
& nach dem Abschalten.

Bringen Sie bei Temperaturen iber 60 °C und Beriihrungsdauer von Uber 1s
Schutzmassnahmen gegen Berlihren an.

Sorgen Sie dafiir, dass am Produkt keine temperaturempfindlichen Teile oder
Gegenstande anliegen oder befestigt werden.

3.4.4 Produktspezifische Warnungen und Hinweise
VORSICHT

Abhangig von den Betriebsbedingungen (Drehzahl, Belastung etc.) kann es am Produkt
im Bereich des Antriebs zu erhéhten Oberflaichentemperaturen kommen. Eine
BerlUhrung wahrend des Betriebs kann zu leichten Verbrennungen fiihren. Das Produkt
nicht wahrend des Betriebs berihren. Bei Instandsetzung, Wartung und Reparatur ist

darauf zu achten, dass das Produkt vor den Arbeiten abgekiihlt ist.

Schnelles Bewegen der Motorwelle durch ein externes Drehmoment, ohne dass ein
elektrischer Leistungsabnehmer (z.B. Brems-Chopper, Netzteil) angeschlossen ist, kann
zu Spannungsspitzen und damit zum Defekt der integrierten Elektronik flihren.

Das Gerduschbild gibt nicht zwingend einen Hinweis auf die Lebensdauer des Antriebs.
[%: Produktionsbedingt kdnnen unterschiedliche Gerduschbilder auftreten.

4 Transport, Handhabung, Lagerung

Den Rotationsantrieb nur am Gehause anheben. Der Rotationsantrieb darf nicht an der Welle gehalten
werden, dies kann zu Beschadigungen fiihren. Die Antriebswelle ist beim Transport zu fixieren und lastfrei
zu halten.
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5 Funktionsbeschreibung

Der Rotationsantrieb CTR funktioniert als elektromechanischer Antrieb fiir Lineare sowie rotative
Bewegungen. Die Hauptkomponenten sind der Synchron-Servomotor sowie die integrierte Elektronik.
Samtliche Komponenten befinden sich im Gehause.

Die Drehgeschwindigkeit sowie die Drehmomentbegrenzung kénnen liber Drehkndpfe direkt am Gehause
stufenlos eingestellt, oder die Sollwerte variabel und in Echtzeit Gber die 10-Link-Schnittstelle vorgegeben
werden. Hierbei kdnnen Geschwindigkeiten, Beschleunigungen und weitere Parameter verandert werden,
was Positionieraufgaben wie bei komplexen Servo-Anwendungen zuldsst. Die Ansteuerung lber einfache
Digital-Signale, welche beispielsweise zur Ansteuerung eines einfachen Pneumatik-Zylinders dienen, ist
ebenfalls moglich.

5.1 Aufbau

ABBILDUNG 1: AUFBAU

Nr. Bezeichnung

Deckel vorne

Motorwelle

Gehause

Bedienkonsole, Anschliisse, Anzeige

Befestigungslocher fiir Montage und Befestigung von Zubehor

U h~ W N R

Zentrierflansch

© 2025, Cyltronic AG
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5.2 Bedienkonsole, Anschliisse, Anzeige

) ©

J

REF RUN ERR

— O O @ —

our IN
Speed
SARANE
. Force ®

@ @-
|

1717
b oo

ABBILDUNG 2: BEDIENKONSOLE

Nr. Bezeichnung Eigenschaft

1 Anschluss fur Signal (M12 8-Pol.) A-kodiert

2 Anschluss fiir Leistung (M12 4-Pol.) T-kodiert

3 LED-Anzeige REF (orange) Leuchten: Referenzfahrt erforderlich
Leuchten: Betriebsbereit / In Betrieb

4 LED-Anzeige RUN (griin) ) )
Blinken: Leistungsversorgung fehlt

] Leuchten: Fehler / nicht betriebsbereit

5 LED-Anzeige ERR (rot)

Blinken: Fehlercode siehe Abschnitt 12.1

Drehknopf zur Einstellung der positiven-
6 Drehzahl im Linkslauf (unter der
Verschlussschraube)

+ Uhrzeigersinn

- Gegenuhrzeigersinn

Drehknopf zur Einstellung der negativen-
7 Drehzahl im Rechtslauf (unter der
Verschlussschraube)

+ Uhrzeigersinn

- Gegenuhrzeigersinn

Drehknopf zur Einstellung des
8 Drehmoments (unter der
Verschlussschraube)

+ Uhrzeigersinn

- Gegenuhrzeigersinn

WICHTIG

Eine zu lange Einschaltdauer mit Betrieb tiber dem Dauerbereich kann zur Uberhitzung
flihren. Das Gerat besitzt eine interne Temperaturiiberwachung, welche den Stillstand
einleitet, sobald der Temperatur-Grenzwert iberschritten wurde. Eine vollstéandige
Verhinderung von Schiden durch Uberhitzung kann nicht gewahrleistet werden.
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5.2.1 Geschwindigkeit / Kraft einstellen

Die Drehknopfe fiir die Geschwindigkeits- und Kraft-Einstellung werden mit einem Schlitzschraubendreher,
durch das Entfernen der Verschlussschrauben, freigelegt:

ABBILDUNG 3: GESCHWINDIGKEIT / KRAFT EINSTELLEN

Die Ein- und Ausfahrgeschwindigkeit sowie die Kraft-Begrenzung wird liber die Drehkndpfe eingestellt
(hdher im Uhrzeigersinn, tiefer im Gegenuhrzeigersinn).

WICHTIG

Keinesfalls Gber die Endpositionen hinaus drehen, da sonst Schaden am Produkt

@ Die Drehknopfe fiir Kraft und Geschwindigkeit sorgsam betatigen (ca. 0.5-1 Ncm).
entstehen kénnen.

WICHTIG

von unter 90% erlaubt. Um Schaden der Dichtung zu vermeiden, die

@ Das Abnehmen der Verschlussschrauben ist nur bei einer Umgebungs-Luftfeuchtigkeit
Verschlussschrauben beim Verschliessen sorgsam anziehen (ca. 2-5 Ncm).

© 2025, Cyltronic AG
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6 Technische Daten

6.1 Auslegung/Kennlinien

Zur Auslegung des Antriebs wird nach den folgenden Schritten vorgegangen. Die zur Auslegung benotigten
Kennlinien kdnnen Baugrossen und Konfigurationsabhangig sein und sind dem entsprechenden Datenblatt
zu entnehmen.

Falls Sie Hilfe bei der Auslegung unserer Produkte bendtigen, steht Ihnen unser Application-Engineering
gerne zur Verfligung. Nutzen Sie hierzu unsere Kontaktmoglichkeiten aus dem Abschnitt

1.2 Herstellerinformationen.

6.1.1 Drehmoment M in Abhangigkeit der Drehzahl

Die Drehmoment-Drehzahlkennlinie fiir das jeweilige Gerat ist dem Datenblatt zu entnehme. Die folgende
Beispielgrafik soll die wesentlichen Grenzen erlautern:

Drehmoment-Drehzahlkennlinie M(n)

— 1.40 .
c ] | |
= 1.20 Jepremerialieeaais T T YT
E J e, | e ]l Héchste

1.00 3 L EP tay erreichbare
— ] . "ﬁ‘\ Geschwindigkeit
S 080 - Spitzenlast s Spitzenlastbereich LW bei 48VDC ssseses Pegk (24 V)
@ ] bereich mit ACH bei Versorgung s i
g 0.60 3 24-asvbc mit 48VDC { """" Peak (48 V)
€ 040 1 S R e S S E o= RMS (24 V)
ﬁ ] Mbglicher \ Mbglicher ‘\.l
« 0.20 4 Dauerlastbereich bei Dauerlastbereich bei A = = RMS(48V)
() ] Versorgung mit 24-48VDC \ Versorgung mit 48VDC ~ .-

0.00 T T T e e e o e e e B L T

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000

Drehzahl [1/min]
ABBILDUNG 4: TYPISCHE KRAFT-GESCHWINDIGKEITSKENNLINIE EINES CTR ROTATIONSANTRIEBS

Die Drehmoment -Drehzahl -Kennlinien geben Auskunft (iber die Dauerlast (entspricht einer Einschaltdauer
von 100%) sowie dem maximal zur Verfiigung stehenden Drehmoment / Drehzahl (Peak), welches
kurzzeitig abgerufen werden kann. Befindet sich ein Arbeitspunkt Gber der RMS-Linie, so ist ein
Dauerbetrieb nicht moglich. Die Belastung oder die Einschaltdauer muss entsprechend reduziert werden,
ansonsten muss mit einer Uberhitzung des Aktors gerechnet werden. Die interne Temperaturiiberwachung
entzieht dem Rotationsantrieb die Betriebsbereitschaft, und versetzt den Rotationsantrieb in einen
Fehlerzustand (ERR-LED Blinkmuster siehe: Abschnitt 12.1).

Ist ein Dauerbetrieb gewlinscht (100% Einschaltdauer), so miissen alle einzelnen Betriebspunkte unterhalb
der Peak-Linie liegen und die gemittelte effektive Belastung (Mgrwms) unter der RMS-Linie. Falls nicht anders
angegeben, gelten die jeweiligen Kennlinien fiir eine Umgebungstemperatur von 20° C.

Die Berechnung kann selbst durchgefiihrt oder durch unser Application Engineering mit unseren Tools
abgewickelt werden.

Bei konstant vorhandener hoher Last muss unter Umstanden die Regelung deaktiviert
[@, werden, um eine Abklhlphase zu ermdglichen (Deaktivieren der Regelung gemass

Tabellen 7.2.1.2 oder 7.2.2.2).
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6.1.2 Generator- / Bremsbetrieb

WICHTIG

Im Generator- / Bremsbetrieb kénnen Uberspannungen im Gerat sowie im Netzteil
@ entstehen. Um Beschadigungen anderer Gerate im selben Spannungskreis infolge

Uberspannungen zu vermeiden, wird der Einsatz eines Bremswiderstandes mit
integrierter Spannungsiberwachung (Brems-Chopper) empfohlen.

Ein Brems-Chopper wird an der Leistungsspannungsversorgung angeschlossen. Der Brems-Chopper
dissipiert bei Uberschreiten eines einstellbaren Spannungswertes die iiberschiissige Energie tiber einen
Widerstand als Warme. Geeignete Brems-Chopper sind als Zubehor erhaltlich.
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7 Betriebsmodi

Der Rotationsantrieb kann, gleichartig wie die linearen Gerate (CTC-xxx, CTL-xxx), sowohl Gber 10-Link wie
auch lber digitale Signale angesteuert werden. Beim Ansteuern Uber die digitalen Signale wird zwischen
zwei Modi unterschieden: Modus 1 fiir eine monostabile Ansteuerung und Modus 2 fiir eine bistabile
Ansteuerung. Auslieferungszustand ist Modus 1. Umschalten der Betriebsmodi siehe Abschnitt 7.4.

«Einfahren/Ausfahren» bedeutet in diesem Kontext «Fahrt zur oberen/unteren Endposition». Die
Endpositionen werden entweder per 10-Link parametriert oder per Lernfahrt auf mechanische
Endanschlage eingelernt.

Unabhangig von der Ansteuerungsart und den genannten Betriebsmodi kann der Rotationsantrieb fur
einen unendlichen Bewegungsbereich, aber auch fiir einen endlichen Bewegungsbereich eingesetzt
werden. An einigen Stellen dieser Betriebsanleitung wird auf die unterschiedliche Handhabung dieser
beiden Betriebsarten hingewiesen.

Flr alle Modi gilt bezliglich der Drehrichtung folgende Konvention:

Ausfahren
Rechtslauf

Position erhéhen

7.1 Betrieb mit 10-Link

Anschluss und Ansteuerung Gber die 10-Link Schnittstelle sind in der I0-Link Schnittstellenbeschreibung
ausfihrlich beschrieben:

Beschreibung Dateiname Quelle:
10-Link VX.XX.XX- www.cyltronic.ch
-Li
10-Link_Schni I hrei .
Schnittstellenbeschreibung \F/)\Q;ymmdd_o ink_Schnittstellenbeschreibung. | /produkte/downloads/

Der Betrieb mit aktivierter |O-Link Schnittstelle kann auch mit den nachfolgenden Modi kombiniert werden.

7.2 Modus 1: Monostabil (& Omnistabil)

7.2.1 Omnistabil

Im omnistabilen Modus kann ein Hub an einer beliebigen Position unterbrochen werden. Wird weder ein
Signal fir das Einfahren noch Ausfahren erkannt, stoppt der Rotationsantrieb und bleib in der erreichten

Position in Regelung. Fiir einen drehmomentfreien Zustand kann die Regelung unterbrochen werden (mit
DI Kraftlos).

© 2025, Cyltronic AG
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7.2.1.1 Signalbelegung Modus: Omnistabil

Leistung Signal
Stecker M12x1, 4-Pol Stecker M12x1, 8-Pol
T-kodiert nach EN 61076-2-11 A-kodiert nach EN 61076-2-101

(geschirmte Leitungen werden empfohlen)

‘ BN 5 ;

WH

I
aun 6 4 s on
> e——=
ann . ! o
‘ ‘\/ 12 B

Pin-Belegung Digital 1/0

Funktion Pin Farbe Funktion
Leistungsspannung 24V-48V + 15% (max.
10A) Bei 48V wird der Einsatz eines . .
1 Brems-Choppers empfohlen. 1 WS | DO Bereit/10-Link CQ
Funktionserde (FE) Logikspannung 24V £ 15%
2 WS 2
(max. 500mA)
3 GND 0V 3 DO ist ausgefahren (rechte/obere
Endposition)
4 SW reserviert, nicht anschliessen a GE DO ist e_irlwgefah ren (linke/untere
Endposition)

DI Einfahren (Linkslauf/Position
reduzieren)

DI Ausfahren (Rechtslauf/Position
erhohen)

7 GND 0V
8 DI Teach / Reset / Kraftlos

7.2.1.2 Wahrheitstabelle Modus: Omnistabil

Befehl DI Ausfahren DI Einfahren DI Teach Kommentar

Rotationsantrieb bremst und

bleibt stehen in Regelung 0 0 0 Regelung bleibt an falls bereits aktiv

Fahrt zur parametrierten inneren
Endposition

Fahrt zur dusseren parametrierten
Endposition

Der Rotationsantrieb fahrt langsam auf beide
Endanschlage (sofern vorhanden),
beginnend mit dem Einfahren und lernt den
neuen Hub ein.

Der Rotationsantrieb fahrt langsam auf beide
Endanschlage (sofern vorhanden),
beginnend mit dem Ausfahren und lernt den
neuen Hub ein.

Es kann eine Bewegung ausgefiihrt werden,
diesen Zustand gilt es zur vermeiden!

Es kann eine Bewegung ausgefiihrt werden,
diesen Zustand gilt es zur vermeiden!

- Regelung wird deaktiviert, Aktor geht in
einen drehmomentlosen Zustand, bleibt aber
betriebsbereit

- Quittieren von Fehlern

Einfahren (Linkslauf) 0 1 0

Ausfahren (Rechtslauf) 1 0 0

Lernfahrt: Start mit Einfahren 0 1 1

Lernfahrt: Start mit Ausfahren 1 0 1

Undefiniert 1 1 0

Undefiniert 1 1 1

Reset / Kraftlos 0 0 1

7.2.2 Monostabil, normal eingefahren

Entspricht einer Ansteuerung und dem Verhalten wie beim Betrieb eines Pneumatik-Zylinders mit einem
monostabilen Pneumatik-Ventil. Bei Betatigen des Signals DI Ausfahren bewegt sich der Antrieb bis zur
oberen Endposition, wenn das Signal wegfallt, fahrt der Antrieb wieder zuriick zur unteren Endposition.
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7.2.2.1 Signalbelegung Modus: monostabil, normal eingefahren

Signalesteckerbelegung

Stecker M12x1, 8-Pol

A-kodiert nach EN 61076-2-101

(geschirmte Leitungen werden empfohlen)

WH
BN
GN
YE

GY
PK
BU
RD

Pin Farbe Funktion
1 WS DO Bereit / 10-Link CQ
2 Logikspannung 24V £ 15% (max. 500mA)
3 DO ist ausgefahren (rechte/obere Endposition)
4 GE DO ist eingefahren (linke/untere Endposition)
5 GR Logikspannung 24V (max. 500mA)
6 RS DI Ausfahren (Rechtslauf/Position erhdhen)
7 BB GNpov
T_ DI Teach / Reset

7.2.2.2 Wahrheitstabelle Modus: monostabil, normal eingefahren

Befehl DI Ausfahren DI Teach Kommentar
Ausfahren 1 0
Einfahren 0 0

Der Rotationsantrieb fahrt langsam auf beide
Lernfahrt: .. . .

- 0 1 Endanschlage (sofern vorhanden), beginnend mit

Start mit Einfahren . .

dem Einfahren und lernt den neuen Hub ein.

_ Undefinierter Zustand, diesen Zustand gilt es zur

undefiniert 1 1

vermeiden!

7.2.3 Monostabil, normal ausgefahren
Entspricht einer Ansteuerung und dem Verhalten wie beim Betrieb eines Pneumatik-Zylinders mit einem
monostabilen Pneumatik-Ventil. Bei Betatigen des Signals DI Einfahren bewegt sich der Antrieb bis zur
unteren Endposition, wenn das Signal wegfallt, fahrt der Antrieb wieder zurlick zur oberen Endposition.

7.2.3.1 Signalbelegung Modus: monostabil, normal ausgefahren

Signalesteckerbelegung Pin Funktion
Stecker M12x1, 8-Pol 1 DO Bereit / 10-Link CQ
A-kodiert nach EN 61076-2-101 2 —‘ Logikspannung 24V + 15% (max. 500mA)
(geschirmte Leitungen werden empfohlen) | 3 DO ist ausgefahren (rechte/obere Endposition)
1 -— who | 4 GE DO ist eingefahren (linke/untere Endposition)
2 o 2: 5 GR DI Einfahren (Linksslauf, Position reduzieren)
hn ;i 6 RS Logikspannung 24V (max. 500mA)
:: :ﬁ 7 GND 0oV
g DI Teach / Reset

7.2.3.2 Wahrheitstabelle Modus: monostabil, normal ausgefahren

Befehl DI Einfahren DI Teach Kommentar
Ausfahren 0 0
Einfahren 1 0

Der Rotationsantrieb fahrt langsam auf beide
Lernfahrt: . . .

. 0 1 Endanschlage (sofern vorhanden), beginnend mit

Start mit Ausfahren .

dem Ausfahren und lernt den neuen Hub ein.

. Undefinierter Zustand, diesen Zustand gilt es zur

undefiniert 1 1

vermeiden!
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7.3 Modus 2: Bistabil

CTR

7 Betriebsmodi

Entspricht einer Ansteuerung und dem Verhalten wie beim Betrieb eines Pneumatik-Zylinders mit einem
bistabilen Pneumatik-Ventil. Wird ein Fahrbefehl initiiert, so fahrt der Rotationsantrieb den ganzen
(eingelernten) Hub, auch wenn das Signal abfallt. Der Rotationsantrieb bleibt in der entsprechenden
Endlage in Regelung, solange bis das Gegensignal eingeht. Fiir einen drehmomentfreien Zustand kann die

Regelung unterbrochen werden (mit DI Kraftlos).

7.3.1.1 Signalbelegung Modus: Bistabil

Leistung

Signal

Stecker M12x1, 4-Pol
T-kodiert nach EN 61076-2-11

Stecker M12x1, 8-Pol
A-kodiert nach EN 61076-2-101

BN

WH

BK

\

l

1 i
V

(geschirmte Leitungen werden empfohlen)
5 1

2

WH
BN
3 GN

6
4 YE

? 3 5 GY

=N

[l

Pin Funktion

Leistungsspannung 24V-48V + 15%
(max. 10A)

Bei 48V wird der Einsatz eines Brems-
Choppers empfohlen.

Pin-Belegung Digital 1/0

Pin

Farbe  Funktion

DO Bereit / 10-Link CQ

Funktionserde (FE)

Logikspannung 24V + 15%
(max. 500mA)

GND oV

DO ist ausgefahren (rechte/obere
Endposition)

reserviert, nicht anschliessen

DO ist eingefahren (linke/untere
Endposition)

DI Einfahren (Linkslauf, Position

5 GR .
reduzieren)
DI Ausfahren (Rechtslauf, Position
6 RS .
erhéhen)
7 GND 0V
8 DI Teach / Reset / Kraftlos
7.3.1.2 Wahrheitstabelle Modus: Bistabil
Befehl DI DI DI Kommentar
Ausfahren Einfahren Teach
Ausfahren
(Rechtslauf) ! 0 0
Setzen 0 0 0 Ausfahrbefehl bleibt aktiv
Einfahren (Linkslauf) 0 1 0
Setzen 0 0 0 Einfahrbefehl bleibt aktiv
bleibt stehen 1 1 0
Setzen 0 0 0 Stehbefehl bleibt aktiv
- Regelung wird deaktiviert, Aktor geht in einen
Reset / kraftlos 0 0 1 dreh.moment.losen Zustand, bleibt aber
betriebsbereit
- Quittieren von Fehlern
Rotationsantrieb fahrt beginnend mit Ausfahren
Lernfahrt: . .
. 1 0 1 langsam auf beide Endanschlage (sofern
Start mit Ausfahren .
vorhanden) und lernt den neuen Hub ein.
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Rotationsantrieb fahrt beginnend mit Einfahren
0 1 1 langsam auf beide Endanschlage (sofern
vorhanden) und lernt den neuen Hub ein.
Nicht erlaubt (Programmier-Modus kann
versehentlich erreicht werden)

Lernfahrt:
Start mit Einfahren

bleibt stehen 1 1 1

7.4 Umschalten der Betriebsmodi

Flhren Sie folgende Schritte aus, um in einen anderen Betriebsmodus zu wechseln.

1. Trennen Sie die Leistungs- und Logik-Spannungsversorgung
Schliessen Sie die Logik-Spannungsversorgung an und aktivieren Sie sofort die Signale «DI
Einfahren», «DI Ausfahren» sowie «DI Teach»
3. Die Signale unter Punkt 2. mussen fir 3 Sekunden aktiv bleiben. Sobald sich das Gerat im
Programmiermodus befindet, blinkt die LED-Anzeige «REF» mit 2 Hz, deaktivieren Sie die 3 Signale.
4. Schalten Sie fiir das Umschalten in einen anderen Modus das Signal «DI Teach» einmal ein und aus:
a. Blinkmuster fir Modus 1 (Mono-/Omnistabil): LED «<RUN» blinkt einmal, dann 1 s Pause, ...
b. Blinkmuster fiir Modus 2 (Bistabil): LED «<RUN» blinkt zweimal, dann 1 s Pause, ...
5. Zum Bestatigen und Verlassen des Programmiermodus trennen Sie die Logik-Spannungsversorgung

[%, Das Umschalten der Betriebsmodi ist nur moglich, wenn keine Leistungsspannung
anliegt.
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8 Installation, Montage

Die CTR-Antriebe verfiigen liber Befestigungsbohrungen und Gewinde am Antriebsflansch. Entsprechende
Standardgetriebe kénnen direkt mitbestellt werden. Passende Anbauteile finden sie im Zubehorkatalog wie
in Absatz 1.5 beschrieben. Die Abmasse sind in den jeweiligen Datenblattern beschrieben.

WICHTIG

Der Rotationsantrieb muss spannungs- und verzugsfrei montiert werden. Samtliche
Krafte, radial wie axial, auf die Antriebswelle verringern die Lebensdauer des Geréts
und sind zu vermeiden.

Schwere Anbauelemente an der Antriebswelle sind fiir den Transport zu demontieren.

8.1 Anzugsmomente von Schrauben

Die Anzugsmomente fir die Befestigungsschrauben sind dem Datenblatt zu entnehmen.

Bei Nichteinhalten der Angaben kann es zu einem Versagen der Schraubenverbindung
kommen, welches je nach Situation schwere Verletzungen zur Folge haben kann

8.2 Anschliessen von Signal und Stromversorgung

Schliessen Sie die Kabel entsprechend dem Betriebsmodus (siehe Kapitel 7) an.

Das Anschliessen der elektrischen Leitungen darf nur von dafiir qualifiziertem
Fachpersonal durchgefiihrt werden.

WICHTIG

Um Stérungen anderer Komponenten im 24V-Netz / 48V-Netz zu vermeiden, muss die
Leistungs-Spannungsversorgung des Zylinders an ein separates Netzteil oder an einen
Netzfilter angeschlossen werden. Mehrere Rotationsantriebe kénnen am selben
Netzteil betrieben werden.

WICHTIG

Spannungsversorgung ist ein Bereich von 24-48V DC zulassig, hierbei muss die Signal-

@ Die Signal-Spannungsversorgung darf 24V DC nicht tiberschreiten. Fiir die Leistungs-
Spannungsversorgung jedoch Uber ein separates 24V-Netzteil erfolgen.
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8.3 Inbetriebnahme

WICHTIG

Ausfahren» sowie «DI Teach» erst geschaltet werden, wenn die Logik-

@ Um Schaden am Mikroprozessor zu vermeiden, diirfen die Signale «DI Einfahren», «DI
Spannungsversorgung angeschlossen ist.

1. Das Drehmoment und die Geschwindigkeit sind Gber die Drehkndpfe auf die kleinste Stellung zu
stellen (Achtung die Drehknépfe nicht Gber den Anschlag hinaus drehen!)

2. Schliessen Sie den Leistungs- und Steuer-Anschluss an

Platzieren Sie den Rotationsantrieb so, dass sich die Antriebswelle frei bewegen kann.

4. Fihren Sie eine Funktionskontrolle geméss Abschnitt 8.4 durch.

w

8.4 Funktionskontrolle

Flhren Sie zuerst alle Punkte gemass Abschnitt 8.2 und 8.3 durch.

1. Varianten -IOL: Durch Signaleingabe auf «DI Ausfahren» oder «DI Einfahren» setzt sich der
Rotationsantrieb in einer reduzierten Referenz-Geschwindigkeit in Bewegung (Referenzfahrt nach
Abschnitt 8.5) Der Rotationsantrieb fahrt automatisch auf die entsprechende Endlage und bleibt
dann stehen.

Variante -MUL: Der Antrieb bendétigt keine Referenzfahrt und setzt sich bereits beim ersten
Fahrbefehl mit der Arbeitsgeschwindigkeit in Bewegung.

2. Betatigen Sie das entgegengesetzte Signal («DI Einfahren» oder «DI Ausfahren») um den
Rotationsantrieb in die andere Endposition zu bewegen. Der Rotationsantrieb fahrt jetzt mit der
Arbeitsgeschwindigkeit.

3. |Installieren Sie den Rotationsantrieb in seiner endgtiltigen Einbauposition.

4. Falls der Rotationsantrieb im eingebauten Zustand nicht ein einem unendlichen Betriebsbereich,
sondern mit externen Endanschldgen betrieben wird, fiihren Sie eine Lernfahrt geméss Abschnitt
8.6 durch, um den neuen Bewegungsbereich einzulernen.

8.5 Referenzfahrt

Die Referenzfahrt dient dazu, den Rotationsantrieb langsam auf eine Endlage zu fahren und dort zu
referenzieren.

Bei den Gerdtevarianten -IOL ist eine Referenzfahrt ist immer dann nétig, wenn die Logikspannung vom
Rotationsantrieb getrennt wurde. Eine Trennung der Leistungsspannung hingegen bedarf keiner erneuten
Referenzfahrt.

Dargestellt wird die Notwendigkeit einer Referenzfahrt durch das Aufleuchten des LEDs «REF».

Die Geratevariante -MUL verfligt Giber einen Multiturn-Positionsgeber, der auch im spannungslosen
Zustand Bewegungen erkennen kann. Deshalb ist bei dieser Variante keine Referenzfahrt notwendig.

Eine Referenzfahrt wird automatisch durchgefiihrt, sobald eine Logikspannung anliegt und ein Signal fur
das Einfahren oder Ausfahren anliegt. Befindet sich der Rotationsantrieb schon in der entsprechenden
Endlage wird keine Bewegung ausgefiihrt und der Rotationsantrieb direkt referenziert.

Die Referenzfahrt unterscheidet sich dahingehend von der Lernfahrt, dass bei der Lernfahrt ein neuer Hub
eingelernt wird. Bei der Referenzfahrt wird hingegen nur die Startposition des Hubs ermittelt wird.
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8.6 Lernfahrt

Die Lernfahrt dient zum Einlernen eines neuen Bewegungsbereichs. Die Lernfahrt muss in der Regel nur
einmal bei der Erstinbetriebnahme oder beim Austausch des Gerats durchgefiihrt werden. Der
Rotationsantrieb fahrt dazu in langsamer Geschwindigkeit in die vorgegebene Richtung bis durch
Feststellen einer Drehmomentschwelle ein Endanschlag detektiert wurde. Dann wird die
Bewegungsrichtung geandert, bis der zweite Endanschlag mittels Drehmomentschwelle detektiert wurde.

Die Lernfahrt wird tiber den entsprechenden |0-Link Befehl oder durch die Kombination von den beiden
Signalen «DI Teach» und dem «DI Einfahren» oder dem «DI Ausfahren» initiiert.

«DI Teach» und «DI Ausfahren» = Lernfahrt beginnend mit Ausfahren (Rechtslauf)*
«DI Teach» und «DI Einfahren» = Lernfahrt beginnend mit Einfahren (Linkslauf)*

*Mogliche Lernfahrt-Initiierungen kénnen sich abhangig der Betriebsmodi unterscheiden, siehe
Wahrheitstabellen im Abschnitt 6

Wird das Gerat in einem unendlichen Bewegungsbereich betrieben (d.h. ohne
[@: mechanische Endanschladge), soll keine Lernfahrt durchgefiihrt werden.

Ablauf Lernfahrt:

1. Rotationsantrieb in vorgesehenen Einbauort montieren
Inbetriebnahme nach Abschnitt 8.3 durchfiihren
3. Signalkombination firr Lernfahrt (oder 10-Link Befehl) ausfiihren:
a. «DITeach» und «DI Ausfahren» = Lernfahrt beginnend mit Ausfahren
b. «DITeach» und «DI Einfahren» = Lernfahrt beginnend mit Einfahren
4. Rotationsantrieb fahrt langsam aus/ein bis auf den internen oder externen Endanschlag
Rotationsantrieb dndert Bewegungsrichtung und fahrt auf den entgegengesetzten Endanschlag
6. Rotationsantrieb speichert automatisch die neue Hubldnge.
a. Griine LED (RUN) leuchtet.
b. Signal «DO Rotationsantrieb ist ausgefahren» oder «DO Rotationsantrieb ist eingefahren»
wird aktiv
7. Lernfahrt abgeschlossen

N

o

Die Lernfahrt kann durch erneutes Betatigen des Signals «DI Teach» bei Bedarf abgebrochen werden

Sollte die Lernfahrt fehlschlagen, leuchtet die rote LED (ERR) auf. Typischerweise liegt das daran, dass die
Stromversorgung zu schwach dimensioniert oder zu tief eingestellt ist flir den gewlinschten
Drehmomentwert.

Nach erfolgreicher Lernfahrt bremst der Rotationsantrieb vor den Endanschlagen ab
[%, und bleibt bei den Endanschlagen in Position. Das aufgebrachte Drehmoment des
Rotationsantriebs entspricht nur dem nétigen Drehmoment, um die Endposition zu
halten.
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Das Verwenden von externen Anschldgen, ohne eine Lernfahrt durchzufiihren kann zu
hohem Verschleiss und Beschadigung der Mechanik fihren.
A Ausserdem wird eine zu hohe Leistung abgerufen, da der Rotationsantrieb immer
versucht, die einprogrammierten Endpositionen mit dem maximal eingestellten
Drehmoment (Drehmomentschwelle) zu erreichen.

9 Wartung und Pflege

9.1 Wartungsplan
Wann Was Aktion

Kontrolle auf sichtbare Beschadigungen (ausserlich)

Jahrlich Rotationsantrieb Bei sichtbaren, extern verursachten Beschadigungen
ist mit Cyltronic AG Kontakt aufzunehmen

Schraubenanzugsmomente kontrollieren, siehe

Jahrlich Montagebefestigung Anzugsmomente von Schrauben 8.1

9.2 Nachschmierung

Die Lagerung der Welle des Rotationsantriebs ist von Werk aus Lebensdauergeschmiert. Ein Nachschmieren
der Kugellager ist nicht moglich.

© 2025, Cyltronic AG
Fir Druckfehler wird keine Haftung tibernommen. t . 2 1 / 2 6
Technische Anderungen, die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. ro n I C



CTR

10 Ausbau und Reparatur

9.3 Reinigung

Das Gehause des Rotationsantriebs ist in jeder Konfiguration dafiir ausgelegt die Schutzart IP65 zu erfiillen.
Die Schutzart IP40, welche im Datenblatt zu entnehmen ist, bezieht sich auf die Dichtung des
Wellenabgangs. Daher kann das Gehaduse feucht gereinigt werden.

WICHTIG

Vor der Reinigung ist sicherzustellen, dass die Verschlussschrauben korrekt angezogen
@ sind. Das Reinigen des Produkts darf nur im Stillstand erfolgen.

Das direkte Richten von starkem Strahlwasser auf das Geréat ist zu vermeiden.

Das Produkt muss sich vor der Wiederinbetriebnahme nach der Reinigung in
trockenem Zustand befinden.

10 Ausbau und Reparatur

Bei einem Schadensfall oder Defekt muss die gesamte Einheit an Cyltronic AG zuriickgeschickt werden. Die
Reparatur darf nur von Cyltronic AG geschultem Personal durchgefiihrt werden.

11 Entsorgung

Entsorgen Sie das Gerat ordnungsgemass nach den vorherrschenden gesetzlichen Bestimmungen oder
senden Sie es an Cyltronic AG zurlick.

12 Fehlerbehebung

WICHTIG

unsachgemasses Auseinanderbauen kann zu Beschadigungen fiihren. Jegliche

@ Versuchen Sie nicht, den Rotationsantrieb zu Offnen oder Einzelteile zu entfernen. Ein
Garantie-Anspriiche verfallen.

Abhilfe / weiterfiihrende
Massnahmen

Stoérung Mogliche Ursache

Nehmen Sie Kontakt mit Cyltronic

ke Laufgerdusch Wellenl hli
Starke Laufgerdusche ellenlagerung verschlissen oder Ihrem Cyltronic-Handler auf.

Welle lzsst sich 1. Kraftpotentiometer erhéhen

. . - zu geringe Kraft eingestellt 2. Nehmen Sie Kontakt mit
elektrisch nicht . .
- Gerit defekt Cyltronic oder Ihrem Cyltronic-
bewegen .
Handler auf.
Welle lasst sich im =
- Gerdt defekt Nehmen Sie Kontakt mit Cyltronic

stromlosen Zustand

von Hand nicht drehen oder Ihrem Cyltronic-Handler auf.

12.1 Fehlercodes

Stérungen werden durch Blinkmuster der roten LED am Geréat angezeigt. Tritt eine Stérung auf, so
wiederholt sich das jeweilige Blinkmuster kontinuierlich mit einer Pause von 1s. Fehler kdnnen mit dem
digitalen Befehl «Reset» oder per |0-Link quittiert werden.

© 2025, Cyltronic AG
Fir Druckfehler wird keine Haftung tibernommen. t H 2 2 / 2 6
Technische Anderungen, die der Produktinnovation dienen, bleiben uns vorbehalten. ro n IC



Blink-
/Leuchtmuster

LED rot
leuchtet
konstant
(nach Lern-
oder
Referenzfahrt)

Error Code

Spannungseinbruch
wahrend der Lern-
oder Referenzfahrt,
Lern- oder
Referenzfahrt konnte
nicht abgeschlossen
werden

Mogliche Ursache

Die
Spannungsversorgung
liefert weniger Strom als
der Aktor benoétigt.
Drehmomenteinstellung
zu hoch.

CTR

12 Fehlerbehebung

Abhilfe

- Reduzierung des Drehmoments
mittels Potentiometer

- durch einen neuen Fahrbefehl
testen, ob genligend reduziert
wurde, wenn nicht-> wiederholen
- Falls dann das Drehmoment nicht
mehr ausreichen sollte, muss eine
Spannungsversorgung mit
hoherem Ausgangs-Strom
eingesetzt werden.

LED rot blinkt:
1x, Pause, 1x,

Leistungs-Spannung
zu hoch

- Uberspannung
generiert durch
bremsende Lasten

- Uberpriifen der
Spannungsversorgung

- Reduzierung der Geschwindigkeit
- Reduzieren der Verzogerung

- Einbau eines Brems-Choppers

LED rot blinkt:
2x, Pause, 2x,

Temperatur zu hoch

Uberlastung des Gerits

Lassen Sie das Gerat abkihlen.
Tritt der Fehler erneut auf, so ist
die Einschaltzeit zu reduzieren.

LED rot blinkt:
3x, Pause, 3x,

Fehler Regler

Strom intern zu hoch
oder
Tracking Error

Schleppfehlerkennung ist aktiv und
ein Schleppfehler ist aufgetreten.
Alternativ deutet der Fehler auf
einen Defekt eines internen
elektronischen Bauteils hin. Tritt
der Fehler wiederholt ein oder
|asst sich nicht Quittieren, so
nehmen Sie Kontakt mit Cyltronic
auf.

LED rot blinkt:
4x, Pause, 4x,

Interner Fehler

Interner Fehler,
inkompatible Firmware

Deutet auf einen Defekt eines
internen elektronischen Bauteils
hin. Tritt der Fehler wiederholt ein
oder lasst sich nicht Quittieren, so
nehmen Sie Kontakt mit Cyltronic
auf.

LED rot blinkt:
5x, Pause, 5x,

Signal-Spannung zu
hoch

- Uberspannung
generiert durch
bremsende Lasten

- Uberspannung
verursacht durch ein
anderes Gerat im 24V-
Zwischenkreis

- Uberpriifen der Signal-
Spannungsversorgung

- allenfalls ein separates Netzteil
fir die Signal-
Spannungsversorgung installieren

LED rot blinkt:
6x, Pause, 6Xx,

Signal-Spannung zu
tief

- Uberpriifen der Signal-
Spannungsversorgung
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13 Anhang

13.1 Einbauerklarung

tronic

Einbauerkldrung CTR-060

imi Sinne der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, Anhang 11, 1.B fir unvodstand ige Maschinen

Der Hersteller:
Cyftronic AG
Technoparkstrasse 2

CH-2406 Winterthur

Besstatigt, dass das genanmte Produkt

Produkthoeic hraung: Cyttranic 10-Link Servomotar

Typenbezeichnung: CTR-D&0

Handelsbezeichnung: CTR:D60

Baujahr: ab 013024

Funition: Erzeugen einer Drehbessegung bed der die Winkelposition der Motorsselie sowie die Drehgeschaindigheit und

Beschleun igung kontrollert werden.

den Arforderungen einer usvollstdndigen Maschine gemass der EG-Maschinendchtlinle 2006/42,/E6 entspaicht.

Die falgenden grundlegenden Anforderungen der Maschinenrichtlinie 2006/32/EG nach Anhang | sind angewandt und arfill:

Anhang |, Artikel:1,1.1.2,1.1.3,015,1.31,132,133,134,13.7,151,153,154, 158,151,170 1711

Mo Titel Ausgabe

D4 EN 150 12100 Sicherheit won Maschinen — Allgemsing 12100:2010

Gestahungsleltsitze — Rskobewtellung und
Risikpminderung

Ferner wird erkidrt, dass die speziellen technischen Unterlagen gema® Anhang Wi Tell B erstellt warden
Es wird ausdricilich eriddrt, dass die unvollstandige Maschine allen einschlagigen Bestimmungen der folgenden EG-Richtlinien entspricht:

2011/B5/EU Richtlinie 2011,/65/EW des Ewropdischen Parfaments und des Rates vam £, Junl 2011 zur Beschednkung der
Versendung bestimmier gefahmicher Stoffe in Elekiro: und Elekbronikgeraten

Cyltranic &G verpdlicktet sich, die technischen Unterlagen zur unvollstindigen Masching auf begrandetes Verlangen den einzelstaatlichen Stelien in
elekbranischier Form zu dbermittein.

In der Gemeinschaft ansdssige Person, die bevollmiachtige ist, die relevanten technischen Unterlagen usammenzustellen

Daniel Baumann
Cyltranic &G
Technoparkstrasse 2
CH-B406 Winterthur

Die bnbetriebnahme ist so lange untersagt, bis die Maschine, in die diese unvollstdndige Maschine
gimgebawt wird, den Bestimmungen der EG-Richtlinie 2006/42/EG entspricht.

wor dem Inverkehrbringen muss diese den CE-Richalinien, auch dokumentarisch, entsprechsen.

Wirterthur / 20.02 2025 Daniel Baumarnn

o
|0ty Tt [Unbsrichrit) MArgaban zam Urtscrsichaar)
CyRronic AG Telefon: 41 52 551 23 10
Techraparkstrasse 2 E=Mail: infogoylt h
E406 Winterthur Weh: w
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