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1. Vorwort und Allgemeines

1.1 Kurzbeschreibung

Stromgeregeltes 4-Quadranten Servoregelgerat flir elektronisch kommutierte Motoren. Es zeichnet
sich durch zahlreiche Features aus wie z.B.:
e Weiter Eingangsspannungsbereich
e Eingangsseitiges Netzfilter bereits integriert
e Temperaturiiberwachte Endstufe
e Phasenstromiiberwachung der Motorwicklung
10 frei konfigurierbare Eingdnge, davon 4 auch als Ausgang nutzbar
Uber- und Unterspannungsiiberwachung des Zwischenkreises
Anschlussmoglichkeit fur Ballastwiderstand
o Stromregler fir Motorbestromung unabhangig von der Zwischenkreisspannung
e Parametrierbare Stillstandsiiberwachung
e Steckbare Anschlussklemmen
e Integriertes Schaltnetzteil
e STO Eingang
e Optional RS485- oder CAN-Anbindung

1.2 Vorteile

e Kompakte platzsparende Ausfiihrung
e Hervorragende Regeleigenschaften in weitem Regelbereich
e Vielfdltige Moglichkeiten der Sollwertvorgabe:
o Stromsollwert/-Limit
o Drehzahlsollwert
o Positionssollwert
e Vielfdltige Motortypen anschlieRbar
e Vektorregelung fiir guten Motorwirkungsgrad
e Uberlastschutz fiir Servoregler und Motor
e Montage- und servicefreundliche Anschlusstechnik
e 7-Segmentanzeige fiir Betriebszustand und Fehlercode
e Parametrierung liber USB mit MOSCA ELEKTRONIK Device Interface

1.3 Lieferumfang

e Servoregelgerat SP01229
e Gegenstecker
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1.4 Rechtliche Bestimmungen

Haftung

Die in dieser Betriebsanleitung angegebenen Informationen, Daten und Hinweise waren zum Zeit-
punkt der Drucklegung auf dem neuesten Stand. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen
dieser Betriebsanleitung kénnen keine Anspriiche auf bereits gelieferte Gerate geltend gemacht wer-
den.

Die in dieser Betriebsanleitung dargestellten verfahrenstechnischen Hinweise und
Schaltungsausschnitte sind Vorschlidge, deren Ubertragbarkeit auf die jeweilige Anwendung
Gberprift werden muss. Fir die Eignung der angegebenen Verfahren und Schaltungsvorschlage
Ubernimmt der Hersteller keine Gewahr.
Es wird keine Haftung Gibernommen fiir Schaden und Betriebsstorungen, die entstehen durch:

e Missachten dieser Betriebsanleitung

e eigenmachtige Veranderungen am Gerat

e Bedienungsfehler

e unsachgemaRes Arbeiten an und mit dem Gerat

e Betrieb des Gerats in einer anderen als hier beschriebenen Einbau- oder Anschlussart

Gewabhrleistung
Melden Sie Mangel sofort nach Feststellung des Fehlers beim Hersteller an.
Die Gewahrleistung erlischt bei:

e sachwidriger Verwendung des Geréts

e unsachgemaRem Arbeiten an und mit dem Gerat

e eigenmachtigen Veranderungen am Gerat

Originalversion
Die Originalbedienungsanleitung ist die deutsche Ausgabe.
Diese ist rechtsverbindlich in allen juristischen Angelegenheiten.

Aktualitat

Das hohe Sicherheits- und Qualitatsniveau von Mosca Elektronik wird durch eine stiandige Weiterent-
wicklung der Konstruktion, der Ausstattung und des Zubehors gewahrleistet.

Daraus konnen sich eventuelle Abweichungen zwischen dieser Betriebsanleitung und lhrem Gerat
ergeben. Auch Irrtiimer kann Mosca Elektronik nicht ausschlieRen.

Daher kdnnen aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen keine Anspriiche hergeleitet wer-
den.

1.5 Definition verwendeter Begriffe

Qualifiziertes Personal

Qualifiziertes Personal sind Personen, die aufgrund ihrer Ausbildung, Erfahrung, Unterweisung sowie
Kenntnisse Uber einschlagige Normen und Bestimmungen, Unfallverhltungsvorschriften und Be-
triebsverhéltnisse von dem fiir die Sicherheit der Anlage Verantwortlichen berechtigt worden sind,
die jeweils erforderlichen Tatigkeiten auszufiihren und dabei mégliche Gefahren erkennen und ver-
meiden kdnnen.

(Definition fiir Fachkrafte nach IEC 60364)

Betreiber
Betreiber ist jede natirliche oder juristische Person, die das Gerat verwendet oder in deren Auftrag
das Gerat verwendet wird.
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2. Sicherheitshinweise

2.1 Betriebsanleitung

Die vorliegende Betriebsanleitung dient zum sicherheitsgerechten Arbeiten an und mit dem Gerat.
Sie enthalt Sicherheitshinweise, die beachtet werden missen.

Neben den grundsatzlichen Sicherheitshinweisen in diesem Kapitel, miissen auch die Sicherheitshin-
weise im fortlaufenden Text beachtet werden.

Mit diesen Sicherheitshinweisen wird kein Anspruch auf Vollstdandigkeit erhoben. Bei Fragen und
Problemen sprechen Sie bitte den Hersteller an.

Alle Personen, die am und mit dem Gerat arbeiten, missen bei ihren Arbeiten die Betriebsanleitung
verfligbar haben und die fir sie relevanten Angaben und Hinweise beachten.
Die Betriebsanleitung muss stets komplett und im einwandfrei lesbaren Zustand sein.

2.2 Symbolik

In dieser Anleitung werden wichtige Erklarungen mit folgenden Symbolen hervorgehoben:

Achtung:
Diese Erklarung weist auf Gefahren hin, die u.U. Personen- oder Sachschaden zur Folge haben kon-

Aufmerksamkeit erforderlich / Prifen:
Bitte legen Sie besonderes Augenmerk auf den beschriebenen Sachverhalt.

Information:
Hier erhalten Sie weitergehende Informationen zum Produkt.

2.3 Allgemeine Sicherheitshinweise

Das Gerat entspricht zum Zeitpunkt der Auslieferung dem Stand der Technik und gilt grundsatzlich als
betriebssicher. Von dem Geréat gehen Gefahren aus, wenn

e nicht qualifiziertes Personal an und mit dem Gerat arbeitet,

e das Gerat in nicht vorgesehener Art und Weise eingebaut oder angeschlossen wird, oder

e das Gerat sachwidrig verwendet wird.

Dann besteht Gefahr fiir:
e Personen
e Das Gerat
e Andere Sachwerte des Betreibers

Die Anlagen, in die das Gerat eingebaut wird, missen so projektiert sein, dass sie bei ordnungsgema-
Rer Aufstellung und bei bestimmungsgemalier Verwendung im fehlerfreien Betrieb ihre Funktionen
erfillen und keine Gefahr fir Personen verursachen. Dies gilt auch fir das Zusammenwirken des Ge-
rats mit der Gesamtanlage. Bei Anwendungen in Anlagen und Steuerungen mit sicherheitstechni-
schen Anforderungen sowie bei der Installation, sind die einschlagigen Gesetze und Vorschriften zu
beachten (z.B. EN 60664-1, EN 60204-1, VDE 0100).
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Treffen Sie zusatzliche MalRnahmen, um Folgen von Fehlfunktionen einzugrenzen, die Gefahren fir
Personen verursachen kénnen:

Weitere unabhéangige Einrichtungen, welche mogliche Fehlfunktion des Gerats absichern
Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen (Verriegelung oder mechanische Sper-
ren)

Systemumfassende Mallnahmen

Sorgen Sie durch geeignete MaRnahmen dafir, dass bei Stérungen des Gerats keine Sachschaden
entstehen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Geraten sind die geltenden Unfallverhitungsvorschriften
unbedingt zu beachten.

Reparaturen am Geréat oder dessen Komponenten diirfen aus Griinden der Sicherheit und Erhaltung
der dokumentierten Systemdaten und Funktionen nur durch den Hersteller erfolgen.

Fiir eine ungeeignete, falsche manuelle oder automatische Einstellung der Parameter wird keine Haf-
tung Ubernommen.

2.4 Pflichten des Betreibers

Der Betreiber bzw. sein Sicherheitsbeauftragter ist verpflichtet

@ .

das Einhalten aller relevanten Vorschriften, Hinweise und Gesetze zu kontrollieren,

zu gewahrleisten, dass nur qualifiziertes Personal an und mit dem Gerat arbeitet,

zu gewahrleisten, dass das Personal die Betriebsanleitung bei allen entsprechenden Arbeiten
verfugbar hat und

nichtqualifiziertem Personal das Arbeiten an und mit dem Gerat zu untersagen.

Der Betreiber ist dafiir verantwortlich, dass alle Systemkomponenten nach den anerkannten
technischen Regeln im Aufstellungsland, sowie anderen regional giltigen Vorschriften, aufge-
stellt und angeschlossen werden. Dabei sind die Kabeldimensionierung, Abschirmung, Er-
dung, Abschaltung, Trennung und der Uberstromschutz besonders zu beriicksichtigen.

2.5 Personal

Nur qualifiziertes Personal darf an und mit dem Gerat arbeiten.

2.6 Hinweise zum Auspacken, Aufstellen und Einbau

Nach dem Auspacken bzw. vor der ersten Inbetriebnahme ist das Gerat auf evtl. Transportschdaden zu

priifen.
@ Alle Steck- und Schraubverbindungen sind auf festen Sitz zu priifen.

Mindestanforderungen fiir Aufstellort:

Der Raum soll moglichst staubfrei sein (bei Schaltschranken mit Lifter ist ein Staubfilter vor-
zusehen).

Zulassige Umgebungstemperatur und Luftfeuchte darf nicht Gberschritten werden (ggf. MaR-
nahmen zur Klimatisierung vorsehen).

Das Gerat erwarmt die Umgebung. Auf ausreichenden Abstand zu warmeempfindlichen Ge-
raten ist zu achten.

Gehdause kann heil’ (Kiihlkorpertemperatur tiber 70°C) werden im Betrieb, ausreichend Be-
rihrungsschutz vorsehen.

Bei verunreinigter Kihlluft (Staub, Flusen, Fette und aggressive Gase), die die Funktion des
Gerats beeintrachtigen konnte, missen ausreichende GegenmalRnahmen getroffen werden,
z.B. separate Luftfliihrung, Einbau von Filtern, regelmafRiige Reinigung, etc.
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e Die Gerate sind fiir die Montage auf einer Montageplatte im Schaltschrank vorgesehen.

e Die Montage muss senkrecht erfolgen.

o Auf ungehinderten Zutritt der Kihlluft und Austritt der Abluft achten. Flr Zu- und Abluft
mussen Freirdume eingehalten werden.

e Wird das Gerat dauerhaft Schwingungen oder Erschiitterungen ausgesetzt, sind gegebenen-
falls Schwingungsdampfer notwendig.

e Einsatz in explosionsgefahrdeten Bereichen ist nicht zulassig.

e Eine Demontage des Gehdauses ist nicht zuldssig, auch nach dem Trennen der Netzversorgung
kdénnen bis zu 5 Minuten lang gefahrliche Spannungen im Gerat vorhanden sein.

2.7 Elektrische Installation

e Das Gerat enthélt elektrostatisch gefahrdete Bauelemente. Vor Montage- und Servicearbei-
ten im Bereich der Anschlussklemmen muss sich das Personal von elektrostatischen Aufla-
dungen befreien. Die Entladung kann durch vorheriges Beriihren einer geerdeten Metallfla-
che erfolgen.

e Zum Schutz der Zuleitung ist eine entsprechende Leitungsschutz-Sicherung erforderlich.

e Zuleitungsquerschnitte fir Zuleitung und Motorleitung missen mindestens 1,5mm? betra-
gen!

e Der Motor sollte einen Temperaturschalter besitzen. Die Auswertung kann vom SP01229
oder einem geeigneten Auswertegerat Gbernommen werden.

e Steuerleitungen und Leistungskabel sind immer getrennt und in rdumlichem Abstand zu ver-
legen.

o lagegeber-, Sollwert- und analoge Steuereingdnge sind mit abgeschirmten Kabeln zu verle-
gen.

e Vor Ort giiltige Sicherheitsbestimmungen beachten.

e Leistungs- und Steueranschliisse sind gemaR EN61800-5-1 sicher voneinander getrennt
(PELV), alle angeschlossenen Stromkreise missen diese Anforderung ebenfalls erfiillen.
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2.8 EMV-gerechte Verdrahtung

Um die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) in Ihren Schaltschrdanken in elektrisch rauer Umge-
bung sicherzustellen, sind bei der Konstruktion und dem Aufbau folgende EMV-Regeln zu beachten:

e Alle metallischen Teile des Schaltschrankes sind grol¥flachig und gut leitend miteinander zu
verbinden. (Nicht Lack auf Lack!) Falls n6tig Kontakt- oder Kratzscheiben verwenden. Die
Schranktir ist (iber die Massebander (oben, mittig, unten) méglichst kurz mit dem Schrank zu
verbinden.

e Zur Einhaltung der EMV Grenzwerte ist je nach Leitungslange und Motor ein Ferritringkern
liber den Motorleitungen notwendig. Achtung: Nur die drei Motorphasen durch den Ferrit-
kern fihren, nicht den Schirm oder PE-Ader.

e Signalleitungen und Leistungskabel sind raumlich getrennt voneinander zu verlegen um Kop-
pelstrecken zu vermeiden. Mindestabstand: 20 cm

e Signalleitungen moglichst nur von einer Ebene in den Schrank fihren.

Ungeschirmte Leitungen des gleichen Stromkreises (Hin- und Riickleiter) sind moglichst zu
verdrillen.

e Schiitze, Relais und Magnetventile im Schrank, gegebenenfalls in Nachbarschranken, sind mit
Loschkombinationen zu beschalten; z.B. mit RC-Gliedern, Varistoren, Dioden.

e Die Schirme von Signalleitungen sind beidseitig (Quelle und Ziel), groRRflachig und gut leitend
auf Erde zu legen. Als Erde werden allgemein alle metallisch leitfahigen Teile bezeichnet, die
mit einem Schutzleiter verbunden werden kénnen, z.B. Schrankgehause, Motorgehause, Fun-
damenterde usw.. Bei schlechtem Potenzialausgleich zwischen den Schirmanbindungen,
muss zur Reduzierung des Schirmstromes ein zusatzlicher Ausgleichsleiter von mindestens
10mm? parallel zum Schirm verlegt werden.

e Verdrahtungen nicht frei im Schrank verlegen, sondern moglichst dicht am Schrankgehause
bzw. an Montageblechen fiihren. Dies gilt auch fiir Reservekabel. Diese miissen mindestens
an einem Ende auf Erde liegen, besser an beiden Enden (zuséatzliche Schirmwirkung).

e Unndétige Leitungsldangen sind zu vermeiden. Koppelkapazitaten und -Induktivitdten werden
dadurch klein gehalten.

e Der Schirm von Zuleitungen z.B. Resolver- oder Inkrementalgeberkabel muss auf Gehause-
masse gelegt werden. In dem Bereich, wo Kabel in das Gehause gefiihrt wird, ist die Isolation
auf etwa 2cm zu entfernen, um das Schirmgeflecht freizulegen. Das Schirmgeflecht darf beim
Abisolieren nicht verletzt werden. Das Kabel ist an der abisolierten Stelle durch mit Erde ver-
bundene Anschlussklemmen oder Zugbiigel zu fiihren.

e Am Gehdause des SP01229 sind auf Motorseite Bohrungen vorhanden die zur Befestigung der
Schirmklemmen genutzt werden kdnnen (z.B. Icotek LFZ-M oder Hebotec SKDZ).
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2.9 Betrieb des Gerits

Betreiben Sie das Geréat nur im einwandfreien Zustand. Die zuldssigen Einsatzbedingungen und Leis-
tungsgrenzen missen eingehalten werden.

Nachristungen, Verdanderungen oder Umbauten am Gerat sind grundsatzlich verboten. Sie bediirfen
auf jeden Fall der Ricksprache mit dem Hersteller.

Das Gerat ist ein Betriebsmittel zum Einsatz in industriellen Anlagen. Wahrend des Betriebs haben
diese Betriebsmittel gefahrliche, spannungsfiihrende Teile. Wahrend des Betriebs miissen deshalb
alle Abdeckungen am Gerat angebracht sein, um den Berlihrungsschutz zu gewahrleisten.

Die Baugruppen sind mit elektrostatisch sensitiven CMOS- und MOS-Bauteilen bestiickt. Vorsicht mit
elektrostatischen Ladungen.

2.10 Lagerung

Lagertemperatur siehe Technische Daten, Kapitel 3.1
Bei Langzeitlagerung jahrlich fir mindestens 5 Minuten an Netzspannung legen.

2.11 Wichtiger Hinweis zum Ableitstrom

Der Ableitstrom ist nach EN61800-5-1 nicht groBer als 3,5mA. Es wurde zur Ermittlung das Beriihr-
strom-Messverfahren nach IEC60990 Bild 4 angewendet.

Hochfrequente Anteile des Stromes kdnnen liber 3,5mA liegen, ein Betrieb mit FI-Schutzschalter
(RCD) ist im Einzelfall zu prifen.
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3. Technische Daten

3.1 Technische Daten SP01229

Eingang

Eingangsspannungsbereich Uyet, 90...250Vac
Eingangsfrequenz 45...66Hz
Nenneingangsstrom Iy 4,65AAc
Spitzeneingangsstrom 10AAc
Nennanschlussleistung @ 230Vac 750W / 1071VA
Cos ¢ 0,7
Einschaltstromimpuls @ 40°C < 10A
Absicherung intern 10A trage

Absicherung extern

Leitungsschutz

Zwischenkreis

Zwischenkreisspannung

125...400Vpc

Ausgang

Nennausgangsspannung U,

0...0,95 X UNetz

Nennausgangstrom I, 3Axc
Nennausgangstrom |, mit Zusatzkihlkorper 5,5AAc
Spitzenausgangsstrom 10Apeak
Zykluszeit Stromregler und Sensorauswertung 125us
min. Wicklungsinduktivitat 2mH
Regelbereich 1:50

je nach verwendetem Motortyp
Schaltfrequenz Motorspannung 16kHz
Max. Strom Ballastwiderstand-Ausgang 10A
Min. Ballastwiderstand 40Q
Steuerteil
Versorgungsspannung fiir Ausgange 5...30Vpc
Max. Strom pro Ausgang 500mA
Empfohlene Vorsicherung 2A
Allgemein
Einbaulage senkrecht
Kihlkérpertemperatur max. 80°C
Umgebungstemperatur 0...+40°C, fiir >40°C siehe Kap. 3.3
Relative Luftfeuchte max. 95%, nicht kondensierend
Lagertemperatur -25...475°C
Schutzart IP20
Uberspannungskategorie 1
Verschmutzungsgrad 2
Schutzklasse I
Normen und Richtlinien EN 61800-5-1

EN IEC 61800-3

Technische Spezifikationen beziehen sich auf 230VAC Netzeingangsspannung, 1000m Aufstellhdhe,

soweit nicht anders angegeben.
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3.2 Verlustleistungsdiagramm
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Bei Aufstellhéhen Gber 1000 m oder bei Temperaturen tGber 40°C Umgebungstemperatur ist die Aus-
gangsleistung des Servoreglers entsprechend den nachstehenden Diagrammen zu reduzieren.
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Leistungsreduzierung bei Temperaturerhéhung
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Temperaturin °C

Die sichere Trennung von Leistungs- und Steuerteil ist ab einer Aufstellhéhe von 2000m nicht mehr
durch das Gerat gewahrleistet, externe MalRnahmen sind erforderlich.

3.4 Leistungserh6hung

Die Eingangsleistung des Regelgerates kann bis auf 1000W erhoht werden, Abhangig von der Ein-
schaltdauer ist die Lebensdauer stark reduziert und es missen MalRnahmen ergriffen werden. Kon-

taktieren Sie hierzu den Hersteller.
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3.5 Abmessungen
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=
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4. Anschlussbeschreibung

4.1 Anschlussanordnung

X2

X3

X4

X5
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4.2 X1 Netzeingang

Gegenstecker Phoenix Contact FKC 2,5/ 3-ST-5,08
Leiterquerschnitt 1,5...2,5mm?

Abisolierlange 10mm

Pin Bezeichnung Funktion

X1-1 PE Schutzerde

X1-2 N Netzeingang Neutralleiter

X1-3 L Netzeingang Phase

Siehe Kapitel 3.1.

4.3 X2 USB-Schnittstelle
Steckertyp: Mini USB Typ B

Die USB-Schnittstelle basiert auf dem FT230X-Chip. Dieser ist konform mit der USB 2.0 Spezifikation
und hat die USB-IF Test-ID (TID) 40001463 (Rev D) erhalten.

4.4 X3 RS485/CAN-Schnittstelle (OPTIONAL)

Gegenstecker Phoenix Contact FMC 1,5/ 3-ST-3,5
Leiterquerschnitt 0,2...1,0mm?

Abisolierlange 10mm

Pin Bezeichnung Funktion

X3-1 RS485-A / CAN-H RS485-/CAN-Schnittstelle

X3-2 RS485-B / CAN-L RS485-/CAN-Schnittstelle

X3-3 GND Massebezug

RS485: Konform mit RS-485 EIA/TIA-485 Standard

CAN: Kompatibel mit ISO 11898-2

Ein integrierter 120Q-Busabschlusswiderstand ist Giber P4001 aktivierbar.

4.5 X4 Ein- und Ausginge

Gegenstecker Phoenix Contact FMC 1,5/14-ST-3,5

Leiterquerschnitt 0,2...1,0mm?

Abisolierlange 10mm

Pin Bezeichnung Funktion

X4-1 IN1/OUT1 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA
Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3
Digitalausgang 5...30V, max. 500mA, siehe X4-13

X4-2 IN2 / OUT2 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA
Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3
Digitalausgang 5...30V, max. 500mA, siehe X4-13

X4-3 IN3 /OUT3 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA

Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3
Digitalausgang 5...30V, max. 500mA, siehe X4-13
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X4-4 IN4 / OUT4 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA
Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3
Digitalausgang 5...30V, max. 500mA, siehe X4-13

X4-5 IN5 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA
Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3

X4-6 IN6 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA
Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3

X4-7 IN7 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA
Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3

X4-8 IN8 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA
Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3

X4-9 IN9 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA
Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3

X4-10 | IN10 Analogeingang 0...30V, 0/4...20mA
Digitaleingang IEC61131-2 Typ 1/3

X4-11 | GND Massebezug

X4-12 | 5V Ausgang 5V+10%, maximaler Ausgangsstrom 100mA (Gesamtstrom
aller 5V-Ausgénge)

X4-13 | +IN Spannungsversorgung 5...30Vpc flir OUT1...4, aktuelle Spannung wird
Gber P62F0 angezeigt

X4-14 | GND Massebezug

Die 1/O-Schnittstellen kdnnen je nach Parametereinstellung entweder als analoger Eingang, digitaler
Eingang oder digitaler Ausgang belegt werden.

Einstellungen Eingdnge

INx Modus, P6001, P6011, P6021, P6031, P6041, P6051, P6061, P6071, P6081, P6091.:

Aus

Eingangssignal wird ignoriert

Digital 1V / 2V

HIGH bei >2V, LOW bei <1V
Stromsenke 3mA aktiv

Digital 1V / 2V inv.

LOW bei >2V, HIGH bei <1V
Stromsenke 3mA aktiv

Digital 1V / 2V

HIGH bei >2V, LOW bei <1V
Eingangsimpedanz 112kQ

Digital 1V / 2V inv.

LOW bei >2V, HIGH bei <1V
Eingangsimpedanz 112kQ

Digital 5V / 11V

Erfiillt IEC61131-2 Typ 1+3
HIGH bei >10,5V, LOW bei <5,5V
Stromsenke 3mA aktiv

Digital 5V / 11V inv.

Erfallt IEC61131-2 Typ 1+3 (invertiert)
LOW bei >10,5V, HIGH bei <5,5V
Stromsenke 3mA aktiv

.5V =0...100%

Eingangsimpedanz 112kQ

.5V =-100...+100%

Eingangsimpedanz 112kQ

.10V =0...100%

Eingangsimpedanz 112kQ

.10V =-100...+100%

Eingangsimpedanz 112kQ

.24V = 0...100%

Eingangsimpedanz 112kQ

.24V = -100...+100%

Eingangsimpedanz 112kQ

..20mA = 0...100%

Eingangsimpedanz 300Q

..20mA = -100...+100%

Eingangsimpedanz 300Q

PIOIOICICIOIOC|C

..20mA = 0...100%

Eingangsimpedanz 300Q
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4..20mA =-100...+100% Eingangsimpedanz 300Q

Bei <2mA wird 0% ausgegeben
C1 Analoger Eingangsbereich Custom 1
Cc2 Analoger Eingangsbereich Custom 2

Die Grenzfrequenz der Eingangsfilter betragt ca. 1,5kHz.
Die aktuellen Werte in Volt und Prozent und der digitale Zustand kbnnen (iber Parameter ausgelesen
werden, siehe Parameteriibersicht Kapitel 8.

Uber die Parameter P60FO...P60F5 kdénnen die benutzerdefinierten Eingangsbereiche C1 und C2 defi-
niert werden:

Beispiel: 0...15V = 0...100% Beispiel: 0...15V = -100...+100%
Multiplikator = 6,7%/V Multiplikator = 13,3%/V
Offset = OV Offset = 7,5V
% A % A
$100 frmmmmmmmmmmmnemeas $100 [rmmmmmmmmmmnmnneees

15y

-100 -100

Der erforderliche Offset kann mittels folgender Formel berechnet werden:

Ay - (U —Uy)
Of fset =U; — ﬂ
U, Eingangsspannung in V (Anfangswert)
U, Eingangsspannung in V (Endwert)
Aq Analogwert in % (Anfangswert)
A; Analogwert in % (Endwert)

Der erforderliche Multiplikator kann mittels folgender Formel berechnet werden:

. A — Ay
Multiplikator = m
U, Eingangsspannung in V (Anfangswert)
U, Eingangsspannung in V (Endwert)
Aq Analogwert in % (Anfangswert)
A; Analogwert in % (Endwert)

Fir benutzerdefinierte Strom-Eingangsbereiche muss zusatzlich tiber P60F2/P60F5 der 300Q-Shunt
aktiviert werden.
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Einstellung Ausgange

OUTx Quelle, P6201, P6211, P6221, P6231:

Aus

Ein

Bereit

Bereit oder Aktiviert

Motor Aktiviert

STO aktiv

Warnung

Fehler

Drehzahlmeldung

Positionsmeldung

IN1

IN2

IN3

IN4

IN5

IN6

IN7

IN8

IN9

IN10

OUTx invertieren, P6202, P6212, P6222, P6232:

Aus

Ein

Statusanzeige der Ausgange erfolgt (iber Parameter P6203, P6213, P6223, P6233.

4.6 X5 STO
Gegenstecker Phoenix Contact FMC 1,5/ 4-ST-3,5
Leiterquerschnitt 0,2..1,0mm?
Abisolierlange 10mm
Pin Bezeichnung Funktion
X5-1 STO-1 Eingang STO 1

X5-2 STO-GND1

Massebezug STO 1

X5-3 STO-GND2

Massebezug STO 2

X5-4 STO-2

Eingang STO 2

Eingangsspannung 18...30Vp, Eingangsstrom <5mA

Statusanzeige der STO Eingange erfolgt tiber P1100 und P1110.
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4.7 X6 Inkrementalgeber (ABZ)

Gegenstecker Phoenix Contact FMC 1,5/ 8-ST-3,5

Leiterquerschnitt 0,2...1,0mm?

Abisolierlange 10mm

Pin Bezeichnung Funktion

X6-1 5V Ausgang 5V+10%, maximaler Ausgangsstrom 100mA (Gesamtstrom

aller 5V-Ausgénge)

X6-2 QENC-A

Encoder A+ Eingang (RS422 / TIA/EIA-422)

X6-3 QENC-/A

Encoder A- Eingang (RS422 / TIA/EIA-422)

X6-4 QENC-B

Encoder B+ Eingang (RS422 / TIA/EIA-422)

X6-5 QENC-/B

Encoder B- Eingang (RS422 / TIA/EIA-422)

X6-6 QENC-Z

Encoder Z+ Eingang (RS422 / TIA/EIA-422)

X6-7 QENC-/Z

Encoder Z- Eingang (RS422 / TIA/EIA-422)

X6-8 GND

Massebezug

4.8 X7 Lagegeber (Hallsensor)

/A .

Gegenstecker Phoenix Contact FMC 1,5/ 5-ST-3,5
Leiterquerschnitt 0,2...1,0mm?2
Abisolierlange 10mm
Pin Bezeichnung Funktion
X7-1 5V-Hall Ausgang 5V+10%, maximaler Ausgangsstrom 50mA.
100mA (Gesamtstrom aller 5V-Ausgange) darf auch hier nicht Gber-
schritten werden.
X7-2 Hall 1 Hallsensor Eingang 1
(Open Collector, 3,3kQ Pull Up auf 5V im Gerat)
X7-3 Hall 2 Hallsensor Eingang 2
(Open Collector, 3,3kQ Pull Up auf 5V im Gerat)
X7-4 Hall 3 Hallsensor Eingang 3
(Open Collector, 3,3kQ Pull Up auf 5V im Gerat)
X7-5 GND-Hall Massebezug

Anschluss ist galvanisch getrennt zur Netz-/Motorseite und zu Kundenanschluss (Potentialinsel) nach
EN61800-5-1 (PELV). Abgeschirmte Leitung ist empfehlenswert.

4.9 X8 Ballastwiderstand

Gegenstecker Phoenix Contact GFKIC 2,5/ 3-ST-7,62

Leiterquerschnitt 0,2..2,5mm?

Abisolierlange 10mm

Pin Bezeichnung Funktion

X8-1 UZK- Massebezug Zwischenkreis

X8-2 Ballast Anschluss 1 fiir Ballastwiderstand

X8-3 UZK+ Zwischenkreisspannung, Anschluss 2 fiir Ballastwiderstand

Verwenden Sie generell eine abgeschirmte Leitung.
Siehe Kapitel 3.1.
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4.10 X9 Motoranschluss

Gegenstecker Phoenix Contact GFKIC 2,5/ 4-ST-7,62
Leiterquerschnitt 0,2...2,5mm?

Abisolierlange 10mm

Pin Bezeichnung Funktion

X9-1 L1 Motorphase 1 (oder + fir DC-Motoren)
X9-2 L2 Motorphase 2 (oder - fir DC-Motoren)
X9-3 L3 Motorphase 3

X9-4 PE Schutzerde

Verwenden Sie generell eine abgeschirmte Leitung.
Siehe Kapitel 3.1.
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5. Inbetriebnahme

5.1 Einschaltreihenfolge

e Versorgungsspannung einschalten

e Bei Erstinbetriebnahme: Gerat auf die jeweiligen Bedingungen parametrieren
o Reglerfreigabe, Richtungsanwahl

e Sollwerte fiir Drehzahl und Motorstrom vorgeben

5.2 Bedienung und Parametrierung

5.2.1 Display

Zeigt den Betriebszustand und Fehlercodes liber 7-Segmentanzeige an:

Anzeige Beschreibung

0 Gerat ist bereit, Freigabe inaktiv

1 Motorfreigabe aktiv

2 Magnetfreigabe aktiv

- STO aktiv

_ Zwischenkreis vorladen

Fooo. Fehlermeldung, siehe Kapitel 7 fiir Fehlercodes

5.2.2 Bediensoftware

Um das Regelgerat SP01229 parametrieren und tGberwachen zu kénnen, wird die Monitorsoftware
MOSCA ELEKTRONIK Device Interface (MEDI) bendtigt.

Die jeweils aktuelle Version steht kostenlos auf der Homepage unter https://www.mosca-elektro-
nik.de/produkte/medi.html zum Download bereit.

Hinweis: Bitte beachten Sie zur Installation und Bedienung der Software die Bedienungsanleitung von
MEDI. Diese finden Sie auch unter der oben angegeben Internetadresse.

Die Verbindung zum PC erfolgt tiber USB (X2).

5.2.3 RS485 (OPTIONAL)

Derzeit ohne Funktion.

5.2.4 CAN (OPTIONAL)

Derzeit ohne Funktion.
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6. Betriebsarten und Funktionen

6.1 Motoreigenschaften

Bevor eine Betriebsart ausgewahlt und parametriert wird, sind die Eigenschaften des angeschlosse-
nen Motors einzustellen. P5001 bis P5005 sind messtechnisch oder liber die Datenblattwerte des
Motors zu ermitteln.

7101 | Motortyp DC, Synchron (FOC/6-Schritt) oder Asyn-
chron (U/f)

5001 | Polpaarzahl Die Anzahl der Polpaare des Motors

5002 | Nennstrom Motor (RMS) Motorstrom von Typenschild des Motors A
fir Uberlastschutz

5003 Drehzahlkonstante Drehzahl zu EMK aus Datenblatt RPM/V

5004 | Wicklungswiderstand Ohm‘scher Widerstand des Motors aus Q
Datenblatt

5005 | Thermische Zeitkonstante Motor Zeit, bis Motortemperatur 63% seines S
Endwerts erreicht hat

6.2 Lageriickfiihrung

6.2.1 Hallsensor

Zur Erfassung der Rotorlage kdnnen die Hallsensoren tiber P7001 aktiviert werden. Die Zuordnung
der Hallsensoren zur EMK erfolgt tiber P7002, insgesamt sind 12 Zuordnungen maoglich. Die Zuord-
nungen 1 bis 6 rotieren die gemessene Rotorlage jeweils um 60°. Das gleiche gilt fiir die Zuordnungen
7 bis 12, jedoch in umgekehrter Drehrichtung.

Da sich die Zuordnung der Hallsensoren des Motors zwischen Herstellern und Baureihen unterschei-
den kann, wird die korrekte Zuordnung fiir einen neuen Motortyp experimentell ermittelt:

1. Strom- und Drehzahlregler so parametrieren, dass sich der Motor drehen kann. Wenn mog-
lich mit einem bekannten Motor vorher prifen.

Falls der Motor in den folgenden Schritten ungeregelt auf Maximaldrehzahl beschleunigen
sollte, muss der Drehzahlistwert invertiert werden (P7211).
Achtung: Parameter immer nur verandern, wenn Freigabe nicht aktiv ist.

2. Zuordnung auf 1 stellen.

3. Freigabe kurzzeitig aktivieren und Motorwelle beobachten: Dreht sich die Welle, dann kann
die Zuordnung auf den Bereich 1...6 eingegrenzt werden. Wenn die Welle nur oszilliert, aber
nicht dreht, sind die Drehrichtungen von Stator und Hallsensoren gegenlaufig und die Zuord-
nung kann auf den Bereich 7...12 eingegrenzt werden. Bewegt sich die Welle nicht, das Glei-
che nochmal mit Zuordnung 2 wiederholen.

4. Alle Zuordnungen des zuvor eingegrenzten Bereiches nacheinander testen und die Drehrich-
tung notieren. Es sollten sich jeweils drei angrenzende Zuordnungen fiir jede Drehrichtung
ergeben. Dabei ist zu beachten, dass 1 an 6 ebenfalls angrenzt, bzw. 7 an 12.

Beispiel: Rechtslauf bei 3, 4, 5 und Linkslauf bei 6, 1, 2
Es kann vorkommen, dass der Motor bei manchen Zuordnungen nicht von selbst anldauft. Im
Beispiel kann das bei 3, 5, 6 und 2 der Fall sein.

5. Zuordnungen auf die zum Stromsollwert passende Drehrichtung eingrenzen (i.d.R. Rechtslauf

flr positiven Sollwert).
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6. Mittlere Zuordnung aus den verbleibenden drei Zuordnungen auswahlen und testen (4 oder
1 im Beispiel). Diese ist die gesuchte Zuordnung. Die angrenzenden Zuordnungen (3 und 5,
bzw. 6 und 2 im Beispiel) liefern nur ein geringes Drehmoment, sofern der Motor tGberhaupt
anlauft.

6.2.2 Encoder

Fir eine hohere Auflosung kann zusétzlich ein Encoder (Inkrementalgeber) verwendet werden
(P7010). Die Hallsensoren und der Encoder miissen den gleichen Drehsinn aufweisen. Dies kann
durch P7012 angepasst werden. P7013 und P7014 sind dem Datenblatt des Encoders zu entnehmen.

Achtung: In der Regel wird im Datenblatt die Impulsanzahl eines Kanals angegeben. Dieser Wert
muss flir P7014 mit dem Faktor 4 multipliziert werden, da ein Quadraturdecoder verwendet wird.

Einstellung Winkeloffset P7015:
Aktueller Wert bei Ubergang Hallsensor 6-1 aufnehmen: X
Aktueller Wert bei Ubergang Hallsensor 1-2 aufnehmen: Y

X+Y
Of fset = 360° -

6.2.3 Parameter

7001 | Hallsensor ein Lageriickfihrung Gber Hallsensor aktivie-
ren

7002 | Hallsensor Zuordnung 12 verschiedene Moglichkeiten Zuord-
nung Hallsensor zur Motorwicklung

7004 | Hallsensor tberschreiben Uberschreibt die Hallsensor-Position,
wenn >0

7003 | Rotorlage Hallsensor Aktuelle Hallsensor-Position

7010 |Encoder ein Lageruckfiihrung Giber Encoder aktivie-
ren

7011 | Encoder fiir FOC verwenden Aktivieren fiir h6here Drehzahl- und Po-
sitioniergenauigkeit, zum Start werden
dennoch Hallsensoren bendétigt.

7012 | Encoder Drehrichtung umkehren Anpassung Drehrichtung

7013 | Encoder Index-Signal bei Datenblattinfo flr Z-Spur

7014 | Encoder Skalierung Flanken von Encodersignal pro Umdre- Inc/Rev
hung

7015 | Encoder Winkeloffset Anpassung mechanische Position En- °
coder zu Hallsensor

7020 | Rotorlage (elektrisch) Aktuelle Rotorlage °

6.3 Stromregler

Der Stromregler ist als innerste Regelschleife immer aktiv und muss daher zuerst eingestellt werden.
Als Stromreglertyp ist in P7101 FOC dem 6-Schritt-Verfahren vorzuziehen, da es akustische und rege-
lungstechnische Vorteile bietet. Auf P7114 Skalierung Stromsollwert beziehen sich die prozentualen
Sollwerte und zugleich ist dies der Maximalstrom des Systems, er muss so gewahlt werden, dass eine
Beschadigung der angeschlossenen Maschine auszuschlieRen ist. Stromregler Kp P7130 ist voreinge-
stellt auf 1,8V/A und muss ggf. angepasst werden. Stromregler Ki P7131 wird auf das Verhaltnis von
Wicklungswiderstand zu Wicklungsinduktivitat eingestellt.
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Ist die Strombegrenzung P7111 aktiv, kann Giber ein externes Signal der Strom von 0% bis 100% belie-
big begrenzt werden. Der Parameter Bremsstromgrenze P7112 reduziert den maximalen Strom beim
Bremsen. Uber den Stromoffset P7113 kann eine statische Momentvorsteuerung realisiert werden.

7110 | Quelle Stromsollwert Konfiguration der Stromsollwertquelle

7111 | Quelle Strombegrenzung Konfiguration der Strombegrenzungs-
quelle

7112 Bremsstromgrenze Maximaler Bremsstrom, auf P7114 bezo- %
gen

7113 | Stromoffset Offset welcher auf Stromsollwert addiert %
wird, auf P7114 bezogen

7114 | Skalierung Stromsollwert Maximalwert des Stromes A

7115 | Stromsollwert Q Aktueller Stromsollwert, Vektorlange in A
Q-Richtung

7123 | Stromistwert Q Aktueller Stromistwert (Vektorlange) in A
Q Richtung

7124 | Stromistwert D Aktueller Stromistwert (Vektorlange) in A
D Richtung

7130 | Stromregler Kp P-Anteil Stromregler V/A

7131 |Stromregler Ki (= Rs/Ls) I-Anteil Stromregler Ohm/H

7140 | Ausgangsspannung Q Aktueller Spannungsistwert in Q Rich- \Y
tung

7141 | Ausgangsspannung D Aktueller Spannungsistwert in D Rich- \Y
tung

6.4 Drehzahlregelung

Wird ein drehzahlgeregelter Betrieb gewlinscht, ist die Quelle Stromsollwert P7110 auf Drehzahlreg-
ler zu stellen. Die Skalierung Drehzahlsollwert wird Gber P7202 eingestellt, der Wert in RPM ist die
maximale Drehzahl und der Bezugswert der prozentualen Drehzahlvorgabe. Er muss so gewahlt wer-
den, dass der angeschlossene Motor inklusive Anbauteilen wie Getriebe nicht ihre Maximaldrehzahl
Uberschreiten kénnen. Beschleunigungslimits (Drehzahlrampen) fiir sanften Anlauf/Auslauf werden
Uber P7203 aktiviert und mit P7204-P7207 eingestellt. Die Reglerwerte selbst werden lber P7220-
P7226 parametrisiert.

6.4.1 Quelle Drehzahlistwert P7210

Die Drehzahlrtickfihrung kann auf drei verschiedene Arten erfolgen.

Hallsensor:
Diese Riickfihrungsart bietet sich an, wenn eine hohe absolute Drehzahlgenauigkeit bei mittleren bis
hohe Drehzahlen gefordert ist.

Encoder:
Hohe Genauigkeit auch bei niedrigen Drehzahlen, je nach Auflésung des Encoders.

EMK:

Diese Riickflihrungsart bietet sich an, wenn eine grol3e Laufruhe auch bei sehr niedrigen Drehzahlen
gefordert wird. Die erreichbare Drehzahlgenauigkeit hangt stark von der Linearitdt und dem Tempe-
raturgang des Motors, sowie von der Genauigkeit der eingestellten Motorparameter ab.
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6.4.2 Schwelle Drehzahimeldung

Wenn die aktuelle Drehzahl Schwelle Drehzahlmeldung (P7240) erreicht und dort fiir mindestens die
Verzogerungszeit in Millisekunden (P7241) bleibt, wird der entsprechende Digitalausgang (falls para-
metriert) aktiviert. Eine Invertierung der Schaltlogik kann dem entsprechenden Ausgang in Gruppe

P62xx zugewiesen werden.

6.4.3 Parameter

7201 Quelle Drehzahlsollwert

Konfiguration der Drehzahlsollwert-
quelle

7202 | Skalierung Drehzahlsollwert Maximale Drehzahl RPM

7203 | Beschleunigungslimits ein Beschleunigungslimits (Drehzahlrampen)
aktivieren

7204 | Beschleunigungslimit positiv Beschleunigungslimit in positiver Dreh- RPM/s
richtung

7205 Beschleunigungslimit negativ Beschleunigungslimit in negativer Dreh- | RPM/s
richtung

7206 | Verzogerungslimit positiv Bremsverzogerungslimit in positiver RPM/s
Drehrichtung

7207 | Verzogerungslimit negativ Bremsverzogerungslimit in negativer RPM/s
Drehrichtung

7208 | Drehzahlsollwert Aktueller Drehzahlsollwert RPM

7210 | Quelle Drehzahlistwert Quelle Rickfihrung Drehzahl

7211 | Drehzahlistwert invertieren Drehzahlistwert zur Drehrichtung anpas-
sen

7212 | Drehzahlistwert Aktueller Drehzahlistwert RPM

7213 | Drehzahlistwert (gefiltert) Aktueller Drehzahlistwert gefiltert mit RPM
Zeitkonstante 50ms

7220 | Drehzahlregler Vorsteuerung Vorsteuerungsanteil Drehzahlregler %/RPM

7221 | Drehzahlregler Kp 1 P-Anteil 1 von Drehzahlregler %/RPM

7222 Drehzahlregler Ki 1 I-Anteil 1 von Drehzahlregler 1/s

7223 | Drehzahlregler Kp 2 P-Anteil 2 von Drehzahlregler %/RPM

7224 | Drehzahlregler Ki 2 [-Anteil 2 von Drehzahlregler 1/s

7225 | Quelle Umschaltung Drehzahlregler | Konfiguration der Umschaltquelle

7226 | Schwelle Drehzahlregler Schwelle bei der von Kp/Ki 1 auf Kp/Ki 2 RPM
umgeschaltet wird

7230 | Ausgang Drehzahlregler Ausgangswert des Drehzahlreglers %

7240 | Schwelle Drehzahlmeldung Schwelle, bei der Drehzahlmeldung er- RPM
folgt

7241 | Filter Drehzahlmeldung Verzégerungszeit flir Drehzahlmeldung ms

6.5 Bewegungssteuerung

6.5.1 Rechts-/Linkslauf

Bendtigte Grundeinstellung fiir Rechts-Linkslauf:

P6EO1 = Bewegungssteuerung Freigabe
P7201 = Bewegungssteuerung Drehzahl
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Mit Anwahl der entsprechenden Laufrichtung und Reglerfreigabe (iber P6501 und P6502 dreht der
angeschlossene Motor kontinuierlich in der gewahlten Richtung. Bei Umschalten der Drehrichtung,
wahrend der Motor lduft, wird der Motor mit der parametrierten Bremsrampe (P7206/P7207) (bzw.
an der maximalen Stromgrenze) heruntergefahren und in der anderen Drehrichtung mit der parame-
trierten Rampe (P7204/P7205) wieder beschleunigt.

Die Bremsstromgrenze P7112 muss so parametriert sein, dass in diesem Geratezustand keine Scha-
den an Motor und Mechanik entstehen kdnnen.

6.5.1.1 Feste Drehzahl

Fest hinterlegte Drehzahlen kénnen nach folgender Tabelle eingestellt werden:

Drehzahlauswahl 1 Drehzahlauswahl 2
P6510 P6511
Analoger Sollwert (P6512) LOW LOW
Drehzahlsollwert 1 (P6513) HIGH LOW
Drehzahlsollwert 2 (P6514) LOW HIGH
Drehzahlsollwert 3 (P6515) HIGH HIGH

6.5.2 Halteregelung

Die Halteregelung hat die gleiche Grundkonfiguration wie Rechts-/Linkslauf. Wenn beide Freigaben
(P6501 und P6502) aktiv sind, halt das Regelgerat den Motor im Stillstand (Halteregelung) oder im
Freilauf, je nach dem, was mit P6505 eingestellt ist. Fiir die Halteregelung muss die Positionsregler-
Verstarkung P7320/P7321 und die maximale Positionierdrehzahl P7323 eingestellt werden. Wird der
Motor mit einem Moment von auBen beaufschlagt, erzeugt das Regelgerat ein Gegenmoment, um
die Position beizubehalten.

Zur Positionsbestimmung werden die Flanken der Kommutierungssensoren oder des Encoders in ei-
nem Speicherregister inkrementiert oder dekrementiert.

Wird der Motor (durch ein externes Drehmoment) aus seiner Lage gebracht, dreht der Motor (so-
lange das externe Drehmoment dies zuldsst) wieder zuriick in die gespeicherte Lage. Dies gilt auch,
wenn die Betriebsart ,,Halteregelung” wahrend Rechts- oder Linkslauf aktiviert wird: Der Motor
bremst bis zum Stillstand ab und dreht zurlick, bis er die Position erreicht hat, in der die Halterege-
lung aktiviert wurde.

Im Modus , Halteregelung” kénnen auch Nachlaufinkremente P6520/P6521 definiert werden. D.h.
beim Umschalten von Modus ,Rechtslauf” oder , Linkslauf” in ,,Halteregelung” werden eine paramet-
rierbare Anzahl Inkremente hinzuaddiert, um z.B. ein Zurlcklaufen der beim Abbremsen tberfahre-
nen Inkremente zu verhindern.
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Beispiele:

Drehzahl 4 Halteoffset > 0

Y

Betriebsdrehzahl

Positioniergeschwindigkeit

[
>

Position

Aktivierung
Haltereglelung
Zielposition

Drehzahl 4 Halteoffset < 0

A

Betriebsdrehzahl

[
>

Position

Zielposition
Aktivierung
Halteregelung

Positioniergeschwindigkeit

6.5.3 Strecke fahren

Wenn der Antrieb eine bestimmte Anzahl an Inkrementen fahren soll, muss das Gerat als Halteregler
konfiguriert werden. In P6533 wird die Anzahl der Inkremente definiert, (iber P6531 und P6532 wird
der Startbefehl dazu in positiver oder negativer Richtung gegeben. Drehrichtungen P6501 und P6502
mussen gleichzeitig angewahlt sein und P6505 auf Positionsregelung eingestellt sein.
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6.5.4 Teachbetrieb

Der Parameter ,Strecke” (P6533) kann auch direkt per Maschinenbewegung programmiert werden.

Dazu missen die Eingange ,Reglerfreigabe”, ,Linkslauf” und ,,Rechtslauf” deaktiviert sein. Dann

sollte die Maschine in Ausgangsposition gebracht werden. Nun Eingang , Teach” aktivieren und die
Maschine in Endposition bringen. Beim Abschalten von , Teach” wird die gefahrene Strecke in Para-

meter P6533 ,,Strecke” lbernommen.

ACHTUNG:

Das Abschalten der Reglerfreigabe ist keine sichere Abschaltung im Sinne der Maschinenrichtlinie. Es
ist unbedingt sicherzustellen, dass von der Maschine (auch bei einer méglichen Fehlfunktion des Ge-

rats) keine Personengefahrdung ausgeht.

6.5.5 Parameter

6501 | Quelle Freigabe P

Quelle von Freigabe fiir positiven Soll-
wert (Rechtslauf)

6502 | Quelle Freigabe N

Quelle von Freigabe fiir negativen Soll-
wert (Linkslauf)

6505 | Modus bei P=1 N=1

Verhalten, wenn beiden Freigaben aktiv
sind

650A | BS Modus

Aktueller Status der Bewegungssteue-
rung

6510 Quelle Drehzahlauswahl 1

Quelle fir Drehzahlauswahl-Signal 1

6511 Quelle Drehzahlauswahl 2

Quelle fir Drehzahlauswahl-Signal 2

6512 Quelle externer Drehzahlsollwert

Konfiguration, woher der Drehzahlsoll-
wert kommt

6513 Fester Drehzahlsollwert 1

Wert Drehzahlsollwert, Skalierung P7201

%

6514 Fester Drehzahlsollwert 2

Wert Drehzahlsollwert, Skalierung P7201

%

6515 Fester Drehzahlsollwert 3

Wert Drehzahlsollwert, Skalierung P7201

%

6520 | Halteoffset positiv Anzahl Inkremente die nach Haltesignal Inc
bei positivem Drehzahlsollwert gefahren
werden

6521 | Halteoffset negativ Anzahl Inkremente die nach Haltesignal Inc
bei negativem Drehzahlsollwert gefahren
werden

6530 | Quelle Start Lernmodus Konfiguration, welche Quelle Lernmodus
aktiviert

6531 | Quelle Start Stecke pos. fahren Konfiguration, welche Quelle Strecke
fahren in positiver Richtung aktiviert

6532 | Quelle Start Stecke neg. fahren Konfiguration, welche Quelle Strecke
fahren in negativer Richtung aktiviert

6533 | Strecke Aktueller Streckensollwert Inc

6.6 Positionsregler

Wird P7201 als Positionsregler konfiguriert, kann der Positionssollwert direkt Gber P7302 eingegeben
werden. Der Positionsistwert kann lber Hallsensoren oder Encoder gemessen werden. Kp-Werte
(P7320, P7321), Umschaltschwelle (P7322) und maximale Positionierdrehzahl (P7323) mussen auf

das jeweilige System abgeglichen werden.

Seite 28 von 48




Kapitel 6: Betriebsarten und Funktionen

) =—(

N (

/A .

ELEKTRONIK UND ANTRIEBSTECHNIK GMBH

Der Gesamtverlauf der Positions-/Halteregelung hat damit folgende Charakteristik:

A

Umschaltschwelle

Stellgréfie (Drehzahl)

-

[

—

Beim Anfahren der Zielposition wird die maximale Verzogerung durch die Reglerverstarkung

Umschaltschwelle.

>

Positionsabweichung

P7320/P7321 bestimmt. Die im Drehzahlregler hinterlegten Verzogerungslimits werden in diesem
Quadranten automatisch deaktiviert, damit diese den Positionsregler nicht storen. Die Beschleuni-
gungslimits des Drehzahlreglers werden nicht beeinflusst.

Das Erreichen der Zielposition kann durch einen Digitalausgang gemeldet werden. Hierzu muss mit
P7340 und P7341 (Schwelle Positionsmeldung) das Zielfenster definiert werden.

tive Richtung

7301 | Quelle Positionssollwert Konfiguration Quelle Positionssollwert

7302 | Positionssollwert Aktueller Positionssollwert Inc

7303 | Offset Positionssollwert Statisches Offset fiir Positionssollwert Inc

7310 | Quelle Positionsistwert Konfiguration Quelle Positionsistwert

7311 Positionsistwert invertieren Invertiert den Positionsistwert

7312 | Positionsistwert Aktueller Positionswert Inc

7320 | Positionsregler Kp 1 P-Anteil 1von Positionsregler %/Inc

7321 | Positionsregler Kp 2 P-Anteil 2 von Positionsregler %/Inc

7322 | Schwelle Positionsregler 1/2 Schwelle bei der von Kp 1 auf Kp 2 umge- Inc
schaltet wird

7323 | Max. Positionierdrehzahl Maximal zuldssige Drehzahl mit der posi- %
tioniert wird

7330 | Ausgang Positionsregler Aktueller Ausgang des Positionsreglers %

7340 | Pos. Schwelle Positionsmeldung Schwelle fir Positionsmeldung in posi- Inc
tive Richtung

7341 | Neg. Schwelle Positionsmeldung Schwelle fur Positionsmeldung in nega- Inc
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6.7 Endstufe Kanal 4

6.7.1 Bremsbetrieb

Soll der Regler im 4Q-Betrieb arbeiten, muss der Modus Endstufe Kanal 4 (P8001) auf ,,Bremswider-
stand” eingestellt werden und ein geeigneter Bremswiderstand angeschlossen werden. Bedingt
durch die Zwischenkreiskondensatoren kann die Schwelle P8010 maximal auf 450V parametriert wer-
den.

6.7.2 Elektromagnet

Alternativ kann mit dem Ausgang fiir den Bremswiderstand auch ein geeigneter Elektromagnet ange-
steuert werden. Hierzu muss der Modus Endstufe Kanal 4 (P8001) auf Magnet eingestellt werden.
P8020 und P8021 definieren Anzugs- und Haltespannung des Magneten. Die Freigabekonfiguration
erfolgt Gber P6E11 und P6E12.

6.7.3 Parameter

8001 | Modus Endstufe Kanal 4 Konfiguration Ballast/Magnetausgang

8010 |Schwelle Bremswiderstand Spannung bei der Bremswiderstand ein- \Y
geschalten wird

8020 | Anzugsspannung Magnet Spannung 1s beim Einschalten, darauf Y
zyklisch fir 100ms jede Sekunde

8021 | Haltespannung Magnet Spannung zum Halten des Magnets \Y

6.8 EMK-Drehzahlriickfiihrung mit IXR-Kompensation

Beim idealen Gleichstrommotor ohne Verluste entspricht die Klemmenspannung des Motors der
EMK-Spannung, welche wiederum proportional zur Drehzahl ist. Im folgenden Ersatzschaltbild ist zu
erkennen, dass die Klemmenspannung gleich der EMK ist.

idealer Motor

I—Mot

— e

—» & EMK Uy

—e

EMK: Elektromotorische Kraft

Lmot: Induktivitat des Motors (fiir die momentane Betrachtung nicht von Bedeutung)
Uu: Klemmenspannung des Motors
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realer Motor ot

Lot Rv <+
—E.— e

—» & EMK U
@

EMK: Elektromotorische Kraft

Lmot: Induktivitat des Motors (fiir die momentane Betrachtung nicht von Bedeutung)
Rv: Verlustwiderstand des Motors (alle Verluste des Motors zusammengefasst)

Uu: Klemmenspannung des Motors

Imot: Motorstrom

Leider haben reale Motoren Verluste (ohmsche Verluste, Ummagnetisierungsverluste, Kommutator-
verluste), was die Drehzahlerfassung Gber die Klemmenspannung komplizierter macht. Wenn man
jedoch den Widerstand Ry kennt, kann man Uber die Beziehung

EMK = Uk| - (lMot . Rv)

die tatsachliche EMK-Spannung und somit die Drehzahl errechnen. Von der Klemmenspannung wird
der Korrekturwert Imot - Ry subtrahiert, um die nicht direkt messbare EMK-Spannung zu berechnen.
Flr ein gutes Regelverhalten des Antriebsreglers ist daher die korrekte Einstellung des Parameters Ry
von groRer Bedeutung. Er enthélt nicht nur den reinen ohmschen Widerstand der Motorwicklung,
sondern reprasentiert alle Verluste, die im Motor inklusive Zuleitung auftreten.

6.9 Geridteschutz

In P5101 wird die aktuelle Endstufentemperatur angezeigt, Abschaltung erfolgt bei 85°C. Es kann vor
der Abschaltung eine Warnmeldung erfolgen, einstellbar Giber P5102.

5101 | Temperatur Endstufe Anzeige Endstufentemperatur °C
5102 | Warnschwelle Endstufentemperatur | Einstellbare Warnschwelle °C

6.10 Motorschutz

Ein angeschlossener Motor kann thermisch geschiitzt werden lber einen externen Temperaturschal-
ter oder ein 12t-Modell (P5201). Fiir die korrekte Funktion des I*t-Modells missen die Motoreigen-
schaften so genau wie moglich angegeben sein. Die Konfiguration des Temperaturschalters erfolgt
Gber P5220 und P5221.

5201 Motorschutz Konfiguration des Motorschutzes, ent-

weder 1%t oder Temperaturschalter
5210 | Nennstrom bei < 15Hz Konfiguration der Nennstromreduktion

bei stehendem oder blockiertem Motor
5211 | Auslastung Motor Aktuelle Auslastung des Motors %
5212 | Warnschwelle Motorauslastung Einstellbare Warnschwelle %
5220 |Quelle Temp.-Schalter Motor Konfiguration Temperaturschalter Ein-

gang
5221 | Ubertemperatur Motor wenn Eingang High oder Eingang Low
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6.11 Bremswiderstandsschutz

Ein angeschlossener Ballastwiderstand kann Uber einen externen Temperaturschalter oder ein Pt-
Modell (P5301) thermisch geschiitzt werden. Fir die korrekte Funktion des Pt-Modells missen die
Werte Nennleistung P5310, Widerstand P5311 und Thermische Zeitkonstante P5312 so genau wie
moglich angegeben sein. Die Konfiguration des Temperaturschalters erfolgt ber P5320 und P5321.

5301 |Bremswiderstandsschutz Konfiguration des Ballastwiderstand-
schutzes, entweder Pt oder Temperatur-
schalter
5310 | Nennleistung Bremswiderstand Datenblattwert des Ballastwiderstandes W
5311 |Bremswiderstand Datenblattwert des Ballastwiderstandes Q
5312 | Thermische Zeitkonstante Brems- Zeit, bis Temperatur des Widerstands S
wid. 63% seines Endwerts erreicht hat
5313 | Auslastung Bremswiderstand Aktuelle Auslastung des Widerstandes %
5314 | Warnschwelle Auslastung Brems- Einstellbare Warnschwelle %
wid.
5320 | Quelle Temp.-Schalter Bremswid. Konfiguration Temperaturschalter Ein-
gang
5321 | Ubertemperatur Bremswid. wenn Eingang High oder Eingang Low
6.12 Logikgatter
Parameter 6310, 6311, 6312, 6320, 6321, 6322, 6330, 6331, 6332
LG 1...3 Quelle A...C
Quellen fur die jeweiligen Eingdnge der Logikmodule.
Wert Beschreibung
AUS Der Eingang ist dauerhaft AUS.
EIN Der Eingang ist dauerhaft EIN.
IN1...10 Der ausgewahlte Digitaleingang wird als Eingang verwendet.
BUS D-IN1...3 Die Parameter 4100...4102 werden als Eingang verwendet.
Logikgatter 1...3 Der Ausgang des ausgewahlten Logikmoduls wird als Eingang verwendet.
Bereit Der Eingang ist EIN, wenn PO070 Status ,Bereit” ist.
Bereit oder Aktiviert Der Eingang ist EIN, wenn PO070 Status , Bereit oder aktiviert” ist.
Motor aktiviert Der Eingang ist EIN, wenn PO070 Status ,,Motor aktiviert” ist.
STO aktiv Der Eingang ist EIN, wenn die STO-Funktion aktiv ist.
Warnung Der Eingang ist EIN, wenn eine Warnmeldung aktiv ist.
Fehler Der Eingang ist EIN, wenn eine Fehlermeldung aktiv ist.
Drehzahlmeldung Die Drehzahlmeldung wird als Eingang verwendet.
Positionsmeldung Die Positionsmeldung wird als Eingang verwendet.
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Parameter 631A, 632A, 633A LG 1...3 Gatter

Wahlt die Art des Logikgatters aus.

Wert Beschreibung

~A NICHT-Gatter.

A AND B UND-Gatter.

AORB ODER-Gatter.

AXORB Exklusiv-ODER-Gatter.

A NAND B UND-Gatter mit invertiertem Ausgang.
ANORB ODER-Gatter mit invertiertem Ausgang.
AXNORB Exklusiv-ODER-Gatter mit invertiertem Ausgang.
A AND ~B UND-Gatter, Eingang B invertiert.
AOR™B ODER-Gatter, Eingang B invertiert.

A AND BAND C UND-Gatter.

AORBORC ODER-Gatter.

(AAND B) OR C

Kombination aus UND-Gatter und ODER-Gatter. UND wird zuerst ausge-

A AND (B OR C)

Kombination aus UND-Gatter und ODER-Gatter. ODER wird zuerst ausge-

A?B:C

Wenn A, dann B, sonst C.

Parameter 631B, 632B, 633B LG 1...3 Ausgang

Zeigt den Ausgang des jeweiligen Logikmoduls an.

Wert Beschreibung
AUS Ausgangszustand ist 0.
EIN Ausgangszustand ist 1.

6.13 Multiplexer

Parameter 6401, 6402, 6403, 6404

Festwert 1...4

Fest hinterlegte Eingangswerte fiir die Multiplexer.
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Parameter 6410, 6411, 6420, 6421
Mux 1...2 Steuersignal 1...2

Wahlt die zwei Steuersignale des Multiplexers aus.

Wert Beschreibung

AUS Steuersignal ist dauerhaft AUS.

EIN Steuersignal ist dauerhaft EIN.

IN1..10 Der ausgewahlte Digitaleingang wird als Steuersignal verwendet.

BUS D-IN1-3 Die Parameter 4100...4102 werden als Steuersignal verwendet.

Logik 1...3 Der Ausgang des ausgewdhlten Logikmoduls wird als Steuersignal ver-
wendet.

Drehzahlmeldung Die Drehzahlmeldung wird als Steuersignal verwendet.

Positionsmeldung Die Positionsmeldung wird als Steuersignal verwendet.

Parameter 6412, 6413, 6414, 6415, 6422, 6423, 6424, 6425
Mux 1...2 Eingang A...D

Wahlt die Eingangssignale des Multiplexers aus.

Wert Beschreibung

AUS Der Eingang ist dauerhaft AUS.

IN1..10 Der ausgewahlte Eingang wird als Mux-Eingang verwendet.

BUS A-IN1...2 Die Parameter 4200...4201 werden als Mux-Eingang verwendet.
Festwert 1...4 Die Parameter 6401...6404 werden als Mux-Eingang verwendet.
Multiplexer 1...2 Der Ausgang des anderen Multiplexers wird als Eingang verwendet.

Parameter 641A, 642A Mux 1...2 Ausgang

Zeigt den Ausgangswert des Multiplexers an.
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Kapitel 7: Fehler- und Warnmeldungen

7. Fehler- und Warnmeldungen

Typ Prioritdit  Manuelle = Automatische Fehler Beschreibung Primdre Ursache
(1) Riicksetzung Riicksetzung  speicher (3)
(2) (2)
100 Fehler 1 ° Intern Intern
110 Fehler 1 . Intern Intern
120 Fehler 1 . Intern Intern
121 Fehler 1 . Intern Intern
122 Fehler 1 . Intern Intern
123 Fehler 1 ° Intern Intern
124 Warnung 1 Intern Intern
200 Fehler 2 ° . Parameter schreiben: Index unbekannt Intern
201 Fehler 2 . Parameter schreiben: Parameter ist Intern oder Schnittstelle
schreibgeschitzt
202 Fehler 2 ° . Parameterwert prifen: U32-Wert ist zu hoch |Intern, Schnittstelle oder fehlerhafter
Wert in NVM
203 Fehler 2 (] (] Parameterwert priifen: U32-Wert ist zu Intern, Schnittstelle oder fehlerhafter
niedrig Wert in NVM
204 Fehler 2 . ] Parameterwert prifen: 132-Wert ist zu hoch  |Intern, Schnittstelle oder fehlerhafter
Wert in NVM
205 Fehler 2 ° . Parameterwert prifen: 132-Wert ist zu niedrig |Intern, Schnittstelle oder fehlerhafter
Wert in NVM
206 Fehler 2 ] . Parameterwert prifen: F32-Wert ist zu hoch |Intern, Schnittstelle oder fehlerhafter
Wert in NVM
207 Fehler 2 . . Parameterwert prifen: F32-Wert ist zu Intern, Schnittstelle oder fehlerhafter
niedrig Wert in NVM
208 Fehler 2 . . Parameterwert prifen: BOOL-Wert fehlerhaft |Intern, Schnittstelle oder fehlerhafter
Wert in NVM
209 Fehler 2 . ° Parameterwert prifen: ENUM-Wert Intern, Schnittstelle oder fehlerhafter
unzuldssig Wert in NVM
250 Fehler 2 . ° Intern Intern
251 Warnung 2 ° [ Intern Intern
260 Fehler 2 . Fehler Stromoffset 2 Interner Defekt
261 Fehler 2 ° Fehler Stromoffset 3 Interner Defekt
262 Fehler 2 . Untertemperatur Endstufe Interner Defekt oder Gert zu kalt
270 Fehler 2 ] CAN: Fehler bei Initialisierung Intern oder Bus beim Einschalten
blockiert
271 Fehler 2 ° CAN: Fehler wahrend Betrieb Intern oder Bus
300 Fehler 3 Fehler STO STO-Signale flir >2s unterschiedlich
301 Fehler 3 Ubertemperatur Endstufe Unzureichende Warmeabfuhr (Limit =
85°C)
302 Fehler 3 . Uberstrom Endstufe Kurzschluss
304 Fehler 3 ° 3s Unterspannung Versorgung kann den erforderlichen
Strom nicht liefern
305 Fehler 3 ] (] Uberspannung Bremsenergie kann nicht abgefiihrt
werden (Limit = 420Vdc)
306 Fehler 3 . ] Fehler Hallsensor Signale von Hallsensor alle 0 oder alle 1
307 Fehler 3 . . Fehler Encoder-Index Kein Index-Signal fiir mehr als zwei
Umdrehungen
308 Fehler 3 . . Fehler Ausgangsfrequenz Max. Ausgangsfrequenz (599Hz)
Uberschritten (EU-Dual-use-
Verordnung)
400 Fehler 4 ° . Uberlast Motor Motor Uberlastet
401 Fehler 4 . . Uberlast Bremswiderstand Bremswiderstand Uberlastet
402 Fehler 4 ] . Fehler Ausgangstreiber OUT1...4 Ausgang kurzgeschlossen
403 Fehler 4 ] . Drehzahlfehler Drehzahlfehlerschwelle Gberschritten
500 Warnung 5 . 3s Vorwarnung Endstufentemperatur Vorwarnschwelle Uiberschritten
501 Warnung 5 . 3s Vorwarnung Uberlast Motor Vorwarnschwelle Gberschritten
502 Warnung 5 ° 3s Vorwarnung Uberlast Bremswiderstand Vorwarnschwelle Gberschritten

7.1 Anmerkungen

(1)

1 = hochste Prioritat, n = niedrigste Prioritat

Meldungen mit hoherer Prioritat haben Vorrang. Liegen zwei oder mehr Meldungen mit
gleicher Prioritat vor, hat die zuerst ausgel6ste Meldung Vorrang. Die Meldungen Gber-
schreiben sich jedoch nicht gegenseitig, sondern missen alle nacheinander zuriickge-

setzt werden, sofern moglich.

Seite 35 von 48




®
Kapitel 7: Fehler- und Warnmeldungen N OO S( —
ELEKTRONIK UND ANTRIEBSTECHNIK GMBH

(2) Wenn weder die manuelle, noch die automatische Riicksetzung aktiviert ist, muss die
Ricksetzung durch einen Neustart erfolgen.

(3) Bei wiederholtem Auftreten des gleichen Fehlers mit interner Ursache liegt moglicher-
weise ein Firmwarefehler oder ein Hardwaredefekt vor, Hersteller kontaktieren.

7.2 Fehlerspeicher

Insgesamt werden 5 Fehler mit dazugehoriger Betriebszeit in PE110 bis PE151 gespeichert.

7.3 Riicksetzen von Stérungen

a) AUS/EIN der Versorgungsspannung
b) EOO01 Fehlerriicksetzung Quelle

Wenn Sie das Gerat zur Priifung oder Reparatur einsenden, geben Sie bitte folgendes an:
e Art des Fehlers
e Begleitumstdande
e Eigene vermutete Fehlerursache
e Vorausgegangene ungewdhnliche Vorkommnisse
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8. Parameteriibersicht

Alle Parameter diirfen nur bei Reglersperre verandert werden!

Nummer | Name Beschreibung Einheit
Allgemein
0010 |FW-Version Die Firmwareversion des Gerates
0020 |HW-Version Die Hardwareversion des Gerates
0021 |HW-Variante Die Hardwarevariante des Gerates
0030 |Seriennummer Die Seriennummer des Geréates
0040 |Kommentar Frei beschreibbarer Kommentar
0050 |Adresse Gerateadresse
0060 |Sprache Sprachauswabhl
0070 |Status Aktueller Status des Gerdtes
0080 |Meldung Aktuelle Fehler-/Warnmeldung
0081 | Weitere Meldungen Alle weiteren Fehler/Warnmeldungen
1000 | Zwischenkreisspannung Aktuelle Zwischenkreisspannung \Y
1001 | Unterspannungsschwelle Automatisch ermittelte Unterspannungs- \Y
schwelle (60Vdc unter Zwischenkreis-
spannung nach Einschalten, oder absolu-
tes Minimum 95Vdc)
1100 ([STO1 Zustand Eingang STO1
1110 ([STO2 Zustand Eingang STO2
Bus
4001 | Bus Abschlusswiderstand Konfiguration 120Q Busabschlusswider-
stand
4100 |Bus D-IN1 Bus-Variable digital
4101 |Bus D-IN2 Bus-Variable digital
4102 |Bus D-IN3 Bus-Variable digital
4200 |BusA-IN1 Bus-Variable analog %
4201 |Bus A-IN2 Bus-Variable analog %
4300 |Bus P-IN1 Bus-Variable fiir Position Inc
Motoreigenschaften
7101 | Motortyp DC, Synchron (FOC/6-Schritt) oder Asyn-
chron (U/f)
5001 | Polpaarzahl Die Anzahl der Polpaare des Motors
5002 | Nennstrom Motor (RMS) Motorstrom von Typenschild des Motors A
fir Uberlastschutz
5003 Drehzahlkonstante Drehzahl zu EMK aus Datenblatt RPM/V
5004 | Wicklungswiderstand Ohm‘scher Widerstand des Motors aus Q
Datenblatt
5005 | Thermische Zeitkonstante Motor Zeit, bis Motortemperatur 63% seines S
Endwerts erreicht hat
Gerateschutz
5101 |Temperatur Endstufe Anzeige Endstufentemperatur °C
5102 | Warnschwelle Endstufentemperatur | Einstellbare Warnschwelle °C
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Motorschutz
5201 Motorschutz Konfiguration des Motorschutzes, ent-
weder |12t oder Temperaturschalter
5210 | Nennstrom bei< 15Hz Konfiguration der Nennstromreduktion
bei stehendem oder blockiertem Motor
5211 | Auslastung Motor Aktuelle Auslastung des Motors %
5212 | Warnschwelle Motorauslastung Einstellbare Warnschwelle %
5220 |Quelle Temp.-Schalter Motor Konfiguration Temperaturschalter Ein-
gang
5221 | Ubertemperatur Motor wenn Eingang High oder Eingang Low
5230 | Maximale Drehzahl Steigt die Drehzahl Gber den Parameter- RPM
wert, wird der Motor gestoppt und eine
Fehlermeldung ausgegeben
Bremswiderstandsschutz
5301 | Bremswiderstandsschutz Konfiguration des Ballastwiderstand-
schutzes, entweder Pt oder Temperatur-
schalter
5310 | Nennleistung Bremswiderstand Datenblattwert des Ballastwiderstandes W
5311 |Bremswiderstand Datenblattwert des Ballastwiderstandes Q
5312 | Thermische Zeitkonstante Brems- Zeit, bis Temperatur des Widerstands S
wid. 63% seines Endwerts erreicht hat
5313 | Auslastung Bremswiderstand Aktuelle Auslastung des Widerstandes %
5314 | Warnschwelle Auslastung Brems- Einstellbare Warnschwelle %
wid.
5320 | Quelle Temp.-Schalter Bremswid. Konfiguration Temperaturschalter Ein-
gang
5321 | Ubertemperatur Bremswid. wenn Eingang High oder Eingang Low
Endstufe
5510 | Nullmodulation Aktiviert/deaktiviert die Nullmodulation
5520 |Strombegrenzung Maximaler Spitzenstrom A
5530 | Ausgangsspannung L1 Momentane Ausgangsspannung von Vv
Phase L1
5531 | Ausgangsspannung L2 Momentane Ausgangsspannung von Vv
Phase L2
5532 | Ausgangsspannung L3 Momentane Ausgangsspannung von Vv
Phase L3
5540 | Ausgangsstrom L1 Momentaner Ausgangsstrom von Phase A
L1
5541 | Ausgangsstrom L2 Momentaner Ausgangsstrom von Phase A
L2
5542 | Ausgangsstrom L3 Momentaner Ausgangsstrom von Phase A
L3
5550 | Ausgangsstrom (RMS) RMS-Ausgangsstrom von allen Motor- A
phasen
5551 | Ausgangsleistung Ausgangswirkleistung des Motoraus- w
gangs
Eingdnge
6001 |IN1 Modus Konfiguration des Eingangs
6011 |IN2 Modus Konfiguration des Eingangs
6021 |IN3 Modus Konfiguration des Eingangs
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6031 |IN4 Modus Konfiguration des Eingangs

6041 |IN5 Modus Konfiguration des Eingangs

6051 | IN6 Modus Konfiguration des Eingangs

6061 |IN7 Modus Konfiguration des Eingangs

6071 |IN8 Modus Konfiguration des Eingangs

6081 | IN9 Modus Konfiguration des Eingangs

6091 |IN10 Modus Konfiguration des Eingangs

6002 |IN1 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung Vv

6012 | IN2 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung \Y

6022 | IN3 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung Vv

6032 | IN4 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung \Y

6042 | IN5 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung \"

6052 | IN6 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung \Y

6062 | IN7 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung \Y

6072 | IN8 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung \"

6082 | IN9 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung \Y

6092 | IN10 Eingangsspannung Aktuelle Eingangsspannung \"

6003 |IN1 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6013 IN2 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6023 |IN3 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6033 |IN4 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6043 | IN5 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6053 | IN6 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6063 |IN7 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6073 |IN8 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6083 |IN9 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6093 |IN10 analog Aktueller analoger Eingangswert %

6004 | IN1 digital Aktueller digitaler Eingangswert

6014 | IN2 digital Aktueller digitaler Eingangswert

6024 | IN3 digital Aktueller digitaler Eingangswert

6034 | IN4 digital Aktueller digitaler Eingangswert

6044 | INS digital Aktueller digitaler Eingangswert

6054 | ING6 digital Aktueller digitaler Eingangswert

6064 | IN7 digital Aktueller digitaler Eingangswert

6074 | IN8 digital Aktueller digitaler Eingangswert

6084 | IN9 digital Aktueller digitaler Eingangswert

6094 | IN10 digital Aktueller digitaler Eingangswert

60F0 | C1 Offset Offset flir benutzerdefinierten Eingangs- \Y
bereich 1

60F1 | C1 Multiplikator Multiplikator fiir benutzerdefinierten %/V
Eingangsbereich C1

60F2 | C1 Shunt (300Q) Shunt in benutzerdefiniertem Eingangs-
bereich C1 aktivieren

60F3 | C2 Offset Offset flr benutzerdefinierten Eingangs- Vv
bereich C1

60F4 | C2 Multiplikator Multiplikator fir benutzerdefinierten %/V
Eingangsbereich C1
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60F5 | C2 Shunt (300Q)

Shunt in benutzerdefiniertem Eingangs-
bereich C2 aktivieren

Ausginge

6201 |OUT1 Quelle

Konfiguration des Ausgangs

6211 OUT2 Quelle

Konfiguration des Ausgangs

6221 |OUT3 Quelle

Konfiguration des Ausgangs

6231 |OUT4 Quelle

Konfiguration des Ausgangs

6202 OUT1 invertiert

Digitalausgang invertieren

6212 OUT2 invertiert

Digitalausgang invertieren

6222 OUT3 invertiert

Digitalausgang invertieren

6232 OUT4 invertiert

Digitalausgang invertieren

6203 |OUT1 Zustand

Aktueller Status des Ausgangs

6213 OUT2 Zustand

Aktueller Status des Ausgangs

6223 | OUT3 Zustand

Aktueller Status des Ausgangs

6233 OUT4 Zustand

Aktueller Status des Ausgangs

62F0 | OUT1...4 Versorgung

Aktueller Spannungswert von X4-13

Logikgatter

6310 |LG1Quelle A

Quelle A Eingang Logikmodul 1

6311 LG1 Quelle B

Quelle B Eingang Logikmodul 1

6312 |LG1lQuelleC

Quelle C Eingang Logikmodul 1

631A LG1 Gatter

Wahlt die Art des Logikgatters aus

631B | LG1 Ausgang

Ausgang Logikmodul 1

6320 LG2 Quelle A

Quelle A Eingang Logikmodul 2

6321 LG2 Quelle B

Quelle B Eingang Logikmodul 2

6322 |LG2QuelleC

Quelle C Eingang Logikmodul 2

632A LG2 Gatter

Wahlt die Art des Logikgatters aus

632B | LG2 Ausgang

Ausgang Logikmodul 2

6330 LG3 Quelle A

Quelle A Eingang Logikmodul 3

6331 |LG3 QuelleB

Quelle B Eingang Logikmodul 3

6332 |LG3 QuelleC

Quelle C Eingang Logikmodul 3

633A | LG3 Gatter

Wahlt die Art des Logikgatters aus

633B | LG3 Ausgang

Ausgang Logikmodul 3

Multiplexer

6401 Festwert 1

Fest hinterlegte Eingangswerte fiir Multi-
plexer

%

6402 Festwert 2

Fest hinterlegte Eingangswerte fiir Multi-
plexer

%

6403 Festwert 3

Fest hinterlegte Eingangswerte fiir Multi-
plexer

%

6404 Festwert 4

Fest hinterlegte Eingangswerte fiir Multi-
plexer

%

6410 | Mux 1 Steuersignal 1

Multiplexer 1 Steuersignal 1

6411 | Mux 1 Steuersignal 2

Multiplexer 1 Steuersignal 2

6412 Mux 1 Eingang A

Multiplexer 1 Eingang A

6413 Mux 1 Eingang B

Multiplexer 1 Eingang B

6414 |Mux 1 EingangC

Multiplexer 1 Eingang C

6415 Mux 1 Eingang D

Multiplexer 1 Eingang D
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bei negativem Drehzahlsollwert gefahren
werden

641A | Mux 1 Ausgang Zeigt den Ausgangswert des Multiplexers %
1lan

6420 | Mux 2 Steuersignal 1 Multiplexer 2 Steuersignal 1

6421 | Mux 2 Steuersignal 2 Multiplexer 2 Steuersignal 2

6422 | Mux 2 Eingang A Multiplexer 2 Eingang A

6423 | Mux 2 Eingang B Multiplexer 2 Eingang B

6424 | Mux 2 Eingang C Multiplexer 2 Eingang C

6425 | Mux 2 Eingang D Multiplexer 2 Eingang D

642A | Mux 2 Ausgang Zeigt den Ausgangswert des Multiplexers %
2 an

Skalierung

6610 | Skalierung 1 Eingang X Eingang von Skalierungsmodul 1

6611 |Skalierung 1 X1 Eingangswert, bei dem Y1 ausgegeben %
wird

6612 | Skalierung 1 X2 Eingangswert, bei dem Y2 ausgegeben %
wird

6613 | Skalierung 1Y1 Ausgangswert bei Eingangswert X1 %

6614 | Skalierung 1Y2 Ausgangswert bei Eingangswert X2 %

661A |Skalierung 1 AusgangY Ausgang von Skalierungsmodul 1 %

6620 | Skalierung 2 Eingang X Eingang von Skalierungsmodul 2

6621 | Skalierung 2 X1 Eingangswert, bei dem Y1 ausgegeben %
wird

6622 | Skalierung 2 X2 Eingangswert, bei dem Y2 ausgegeben %
wird

6623 | Skalierung 2 Y1 Ausgangswert bei Eingangswert X1 %

6624 | Skalierung 2 Y2 Ausgangswert bei Eingangswert X2 %

662A | Skalierung 2 Ausgang Y Ausgang von Skalierungsmodul 2 %

Bewegungssteuerung

6501 | Quelle Freigabe P Quelle von Freigabe fiir positiven Soll-
wert (Rechtslauf)

6502 | Quelle Freigabe N Quelle von Freigabe fiir negativen Soll-
wert (Linkslauf)

6505 Modus bei P=1 N=1 Verhalten, wenn beiden Freigaben aktiv
sind

650A | BS Modus Aktueller Status der Bewegungssteue-
rung

6510 | Quelle Drehzahlauswahl 1 Quelle fir Drehzahlauswahl-Signal 1

6511 | Quelle Drehzahlauswahl 2 Quelle fir Drehzahlauswahl-Signal 2

6512 | Quelle externer Drehzahlsollwert Konfiguration, woher der Drehzahlsoll-
wert kommt

6513 Fester Drehzahlsollwert 1 Wert Drehzahlsollwert, Skalierung P7201 %

6514 Fester Drehzahlsollwert 2 Wert Drehzahlsollwert, Skalierung P7201 %

6515 Fester Drehzahlsollwert 3 Wert Drehzahlsollwert, Skalierung P7201 %

6520 | Halteoffset positiv Anzahl Inkremente die nach Haltesignal Inc
bei positivem Drehzahlsollwert gefahren
werden

6521 | Halteoffset negativ Anzahl Inkremente die nach Haltesignal Inc
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6530 | Quelle Start Lernmodus Konfiguration, welche Quelle Lernmodus
aktiviert
6531 | Quelle Start Stecke pos. fahren Konfiguration, welche Quelle Strecke
fahren in positiver Richtung aktiviert
6532 | Quelle Start Stecke neg. fahren Konfiguration, welche Quelle Strecke
fahren in negativer Richtung aktiviert
6533 | Strecke Aktueller Streckensollwert Inc
Freigabesignale
6E01 | Quelle Motorfreigabe Konfiguration, welche Quelle Motorfrei-
gabe aktiviert
6E02 | Modus Motorfreigabe Konfiguration, ob die Motorfreigabe auf
statische Signale oder auf Flanke reagiert
6E11 | Quelle Magnetfreigabe Konfiguration, welche Quelle Magnet-
freigabe aktiviert
6E12 | Modus Magnetfreigabe Konfiguration, ob die Magnetfreigabe
auf statische Signale oder auf Flanke rea-
giert
Lageriickfiihrung
7001 | Hallsensor ein Lageriickfihrung Gber Hallsensor aktivie-
ren
7002 | Hallsensor Zuordnung 12 verschiedene Moglichkeiten Zuord-
nung Hallsensor zur Motorwicklung
7004 | Hallsensor tUberschreiben Uberschreibt die Hallsensor-Position,
wenn >0
7003 | Rotorlage Hallsensor Aktuelle Hallsensor-Position
7010 | Encoder ein Lageriickfihrung tGber Encoder aktivie-
ren
7011 | Encoder fiir FOC verwenden Aktivieren fiir h6here Drehzahl- und Po-
sitioniergenauigkeit, zum Start werden
dennoch Hallsensoren bendtigt.
7012 | Encoder Drehrichtung umkehren Anpassung Drehrichtung
7013 | Encoder Index-Signal bei Datenblattinfo flr Z-Spur
7014 | Encoder Skalierung Flanken von Encodersignal pro Umdre- Inc/Rev
hung
7015 | Encoder Winkeloffset Anpassung mechanische Position En- °
coder zu Hallsensor
7020 | Rotorlage (elektrisch) Aktuelle Rotorlage °
Stromregler
7110 | Quelle Stromsollwert Konfiguration der Stromsollwertquelle
7111 | Quelle Strombegrenzung Konfiguration der Strombegrenzungs-
quelle
7112 Bremsstromgrenze Maximaler Bremsstrom, auf P7114 bezo- %
gen
7113 | Stromoffset Offset welcher auf Stromsollwert addiert %
wird, auf P7114 bezogen
7114 | Skalierung Stromsollwert Maximalwert des Stromes A
7115 | Stromsollwert Q Aktueller Stromsollwert, Vektorlange in A
Q-Richtung
7123 | Stromistwert Q Aktueller Stromistwert (Vektorlange) in A

Q Richtung
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7124 | Stromistwert D Aktueller Stromistwert (Vektorlange) in A
D Richtung

7130 | Stromregler Kp P-Anteil Stromregler V/A

7131 | Stromregler Ki (= Rs/Ls) I-Anteil Stromregler Ohm/H

7140 | Ausgangsspannung Q Aktueller Spannungsistwert in Q Rich- Vv
tung

7141 | Ausgangsspannung D Aktueller Spannungsistwert in D Rich- Vv
tung

Drehzahlregler

7201 | Quelle Drehzahlsollwert Konfiguration der Drehzahlsollwert-
quelle

7202 | Skalierung Drehzahlsollwert Maximale Drehzahl RPM

7203 | Beschleunigungslimits ein Beschleunigungslimits (Drehzahlrampen)
aktivieren

7204 | Beschleunigungslimit positiv Beschleunigungslimit in positiver Dreh- RPM/s
richtung

7205 Beschleunigungslimit negativ Beschleunigungslimit in negativer Dreh- | RPM/s
richtung

7206 | Verzogerungslimit positiv Bremsverzogerungslimit in positiver RPM/s
Drehrichtung

7207 | Verzogerungslimit negativ Bremsverzogerungslimit in negativer RPM/s
Drehrichtung

7208 | Drehzahlsollwert Aktueller Drehzahlsollwert RPM

7210 | Quelle Drehzahlistwert Quelle Rickfiihrung Drehzahl

7211 | Drehzahlistwert invertieren Drehzahlistwert zur Drehrichtung anpas-
sen

7212 | Drehzahlistwert Aktueller Drehzahlistwert RPM

7213 | Drehzahlistwert (gefiltert) Aktueller Drehzahlistwert gefiltert mit RPM
Zeitkonstante 50ms

7220 | Drehzahlregler Vorsteuerung Vorsteuerungsanteil Drehzahlregler %/RPM

7221 | Drehzahlregler Kp 1 P-Anteil 1 von Drehzahlregler %/RPM

7222 Drehzahlregler Ki 1 I-Anteil 1 von Drehzahlregler 1/s

7223 | Drehzahlregler Kp 2 P-Anteil 2 von Drehzahlregler %/RPM

7224 | Drehzahlregler Ki 2 I-Anteil 2 von Drehzahlregler 1/s

7225 | Quelle Umschaltung Drehzahlregler | Konfiguration der Umschaltquelle

7226 | Schwelle Drehzahlregler Schwelle bei der von Kp/Ki 1 auf Kp/Ki 2 RPM
umgeschaltet wird

7230 | Ausgang Drehzahlregler Ausgangswert des Drehzahlreglers %

7240 | Schwelle Drehzahlmeldung Schwelle, bei der Drehzahlmeldung er- RPM
folgt

7241 | Filter Drehzahlmeldung Verzégerungszeit flir Drehzahlmeldung ms

Positionsregler

7301 | Quelle Positionssollwert Konfiguration Quelle Positionssollwert

7302 | Positionssollwert Aktueller Positionssollwert Inc

7303 | Offset Positionssollwert Statisches Offset fiir Positionssollwert Inc

7310 | Quelle Positionsistwert Konfiguration Quelle Positionsistwert

7311 Positionsistwert invertieren Invertiert den Positionsistwert

7312 | Positionsistwert Aktueller Positionswert Inc

7320 | Positionsregler Kp 1 P-Anteil 1 von Positionsregler %/Inc

Seite 43 von 48




Kapitel 8: Parameteriibersicht

N (

) =—(

/A .

ELEKTRONIK UND ANTRIEBSTECHNIK GMBH

7321 | Positionsregler Kp 2 P-Anteil 2 von Positionsregler %/Inc
7322 | Schwelle Positionsregler 1/2 Schwelle bei der von Kp 1 auf Kp 2 umge- Inc
schaltet wird
7323 | Max. Positionierdrehzahl Maximal zuldssige Drehzahl mit der Posi- %
tioniert wird
7330 | Ausgang Positionsregler Aktueller Ausgang des Positionsreglers %
7340 | Pos. Schwelle Positionsmeldung Schwelle fiir Positionsmeldung in posi- Inc
tive Richtung
7341 | Neg. Schwelle Positionsmeldung Schwelle fiir Positionsmeldung in nega- Inc
tive Richtung
U/f-Steuerung
7501 | Quelle Sollwert U/f Konfiguration der Drehzahlsollwert-
quelle
7502 | Sollwert U/f Zeigt den aktuellen Sollwert an %
7510 | Beschleunigungslimit Beschleunigungslimit in beiden Drehrich- |  %/s
tungen
7511 | Verzogerungslimit Verzogerungslimit in beiden Drehrich- %/s
tungen
7520 | Nennspannung (RMS P-P) Nennspannung des Motors (Phase- \Y
Phase)
7521 | Nennfrequenz Nennfrequenz des Motors Hz
7522 | Maximale Frequenz Frequenz bei 100% Sollwert Hz
7523 | Anhebung bei niedriger Frequenz Anhebung der Ausgangspannung bei %
niedrigen Frequenzen zu Kompensation
des Wicklungswiderstands
7530 | Ausgangsspannung (RMS P-P) Zeigt die aktuelle Ausgangsspannung \
(Phase-Phase) an
7531 | Ausgangsfrequenz Zeigt die aktuelle Ausgangsfrequenz an Hz
Endstufe Kanal 4
8001 | Modus Endstufe Kanal 4 Konfiguration Ballast/Magnetausgang
8010 |Schwelle Bremswiderstand Spannung bei der Bremswiderstand ein- \Y
geschalten wird
8020 | Anzugsspannung Magnet Spannung 1s beim Einschalten, darauf \Y
zyklisch fir 100ms jede Sekunde
8021 | Haltespannung Magnet Spannung zum Halten des Magnets \Y
Betriebszeit
D001 |Betriebszeit Gesamt Betriebszeit, wahrend Gerat eingeschal-
tetist
D002 | Betriebszeit Freigabe Betriebszeit mit Motorfreigabe
D010 |Betriebszeit <40°C Betriebszeit mit Geratetemperatur unter
40°C
D011 |Betriebszeit 40...50°C Betriebszeit mit Geratetemperatur zwi-
schen 40°C und 50°C
D012 | Betriebszeit 50...60°C Betriebszeit mit Geratetemperatur zwi-
schen 50°C und 60°C
D013 | Betriebszeit 60...70°C Betriebszeit mit Geratetemperatur zwi-
schen 60°C und 70°C
D014 | Betriebszeit 70...80°C Betriebszeit mit Geratetemperatur zwi-

schen 70°C und 80°C
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D015 |Betriebszeit >80°C Betriebszeit mit Geratetemperatur gro-

Rer 80°C
Fehler

E001 |Quelle Fehlerriicksetzung Quellenwahl fiir Fehlerriicksetzung

E010 |Fehler zuriicksetzen Setzt Fehler zuriick

E110 |Fehlerspeicher 1 Wird beim Auftreten eines neuen Feh-
lers Uberschrieben

E111 |Zeit Fehler1 Zeit bei dem der Fehler aufgetreten ist

E120 |Fehlerspeicher 2 Wird beim Auftreten eines neuen Feh-
lers mit Fehler 1 Gberschrieben

E121 | Zeit Fehler2 Zeit bei dem der Fehler aufgetreten ist

E130 |Fehlerspeicher 3 Wird beim Auftreten eines neuen Feh-
lers mit Fehler 2 Giberschrieben

E131 |Zeit Fehler3 Zeit bei dem der Fehler aufgetreten ist

E140 |Fehlerspeicher 4 Wird beim Auftreten eines neuen Feh-
lers mit Fehler 3 Gberschrieben

E141 | Zeit Fehler4 Zeit bei dem der Fehler aufgetreten ist

E150 |Fehlerspeicher5 Wird beim Auftreten eines neuen Feh-
lers mit Fehler 4 Giberschrieben

E151 |Zeit Fehler5 Zeit bei dem der Fehler aufgetreten ist
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9. Wartung und Reinigung

9.1 Wartung

Das Steuergerat ist wartungsfrei, wenn die vorgeschriebenen Einsatzbedingungen eingehalten wer-
den.

9.2 Reinigung

Reinigen Sie die Oberflachen des Gerates nicht mit I6sungsmittelhaltigen oder aggressiven Reinigern.
9.3 Langzeitlagerung

Bei Langzeitlagerung muss das Gerat jahrlich fiir mindestens 5 Minuten an Netzspannung
angeschlossen werden (mit eingeschaltetem Hauptschalter, sofern vorhanden). Ansonsten verkiirzt
sich die Lebensdauer des Gerats.

9.4 Entsorgung

Bitte beachten Sie die aktuellen nationalen Bestimmungen zur Entsorgung von Elektrogeraten.

Seite 46 von 48



]
Kapitel 10: Herstellererklarung NCOOS( 1 I
ELEKTRONIK UND ANTRIEBSTECHNIK GMBH

10. Herstellererklarung

I_.-"'J-l--"

TR ELEKTRONIK UND ANTRIEBSTECHNIK GMBH

c € EU-Konformitatserklarung
EC declaration of conformity

Hersteller /| Anschrift  Mosca Elektronik u. Antriebstechnik GrmbH

Manufaciurer / Address  Albert-Einstein-Strale 5
D-74722 Buchan

Produktbezeichnung  SPO1228 X000

Product designation Reagler fiir BLDC Motaren

e oban baschriabanan Produkle erfiillen die einschidgigen Hamonisierungsrechtsvorschriften und Mormen der Union:
The object of the declaration described above is in confarmiy with the relevant Union havmonization legistation and norms:

Angewandte Richtlinien

2006/42/EG Maschinenrichtlinie

2014/30/EU EMY Richilinie }

2011/65/EL ROHS Richtlinie, (EU) 2015/863 Anderung Anhang I
201 4/35/EL) Miederspannungsrichtlinie

Angewandte Sicherheitsnormen

DIN EN 60664-1 VDE 0110-1:2008-01
Isolationzkoordination fir elekirische Baelriabsmitiel in Miederspannungsanlagen Teil 1: Grundsétze,
Anforderungen und Prifungen (IEC 60664-1:2007); Deutsche Fassung EM 60664-1:2007

DIN EN 60204-1 VDE 0113-1:2019-06
Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausrlstung von Maschinen Teil 1 Allgemeing Anforderungen
(IEC G0204-1:2016, modifiziert); Deutsche Fassung EM 60204-1:2018

DIM EM 61800-5-1:20032-09; VDE 0160-105:2003-09

Elekirische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl - Teil 5-1: Anforderungen an die Sicherheit;
Elekirische, thermische und energetische Anforderungen (IEC 61800-5-1:2003-02); Deutsche Fassung

EM B1800-5-1.2003

Angewandte EMV Normen

EN IEC 61800-3:2018
Drehzahlveranderbare elektrische Antriebssystems - Teil 3: EMV-Anforderungean einschlielich spazieller
Prifvarfabren {|IEC 61800-3:2017); Deutsche Fassung EN |IEC 61800-3:2018

Die alleinige Verantwortung fir die Ausstellung dieser Konformitétserkldrung trigidepHersteller.

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the m

Buchen, den 21,12.2022
Ort / Dafurn
place ! dale
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Kapitel 11: Anderungsverzeichnis N O S(
ELEKTRONIK UND ANTRIEBSTECHNIK GMBH

/A .

11. Anderungsverzeichnis

Version |Datum Anderung

1.0 2023-01-09 | Erste Version

1.1 2023-03-28 | Verschiedene Korrekturen und Erganzungen

1.2 2024-11-05 |Ergdnzung Logikgatter und Multiplexer ab Firmware V01.14
Formeln zur Berechnung Eingangskennlinie erganzt

13 2026-03-19 |Anderungen fir FW00117 ab VV2.00

Seite 48 von 48



	1. Vorwort und Allgemeines
	1.1 Kurzbeschreibung
	1.2 Vorteile
	1.3 Lieferumfang
	1.4 Rechtliche Bestimmungen
	1.5 Definition verwendeter Begriffe

	2. Sicherheitshinweise
	2.1 Betriebsanleitung
	2.2 Symbolik
	2.3 Allgemeine Sicherheitshinweise
	2.4 Pflichten des Betreibers
	2.5 Personal
	2.6 Hinweise zum Auspacken, Aufstellen und Einbau
	2.7 Elektrische Installation
	2.8 EMV-gerechte Verdrahtung
	2.9 Betrieb des Geräts
	2.10 Lagerung
	2.11 Wichtiger Hinweis zum Ableitstrom

	3. Technische Daten
	3.1 Technische Daten SP01229
	3.2 Verlustleistungsdiagramm
	3.3 Leistungsreduzierung
	3.4 Leistungserhöhung
	3.5 Abmessungen

	4. Anschlussbeschreibung
	4.1 Anschlussanordnung
	4.2 X1 Netzeingang
	4.3 X2 USB-Schnittstelle
	4.4 X3 RS485/CAN-Schnittstelle (OPTIONAL)
	4.5 X4 Ein- und Ausgänge
	4.6 X5 STO
	4.7 X6 Inkrementalgeber (ABZ)
	4.8 X7 Lagegeber (Hallsensor)
	4.9 X8 Ballastwiderstand
	4.10 X9 Motoranschluss

	5. Inbetriebnahme
	5.1 Einschaltreihenfolge
	5.2 Bedienung und Parametrierung
	5.2.1 Display
	5.2.2 Bediensoftware
	5.2.3 RS485 (OPTIONAL)
	5.2.4 CAN (OPTIONAL)


	6. Betriebsarten und Funktionen
	6.1 Motoreigenschaften
	6.2 Lagerückführung
	6.2.1 Hallsensor
	6.2.2 Encoder
	6.2.3 Parameter

	6.3 Stromregler
	6.4 Drehzahlregelung
	6.4.1 Quelle Drehzahlistwert P7210
	6.4.2 Schwelle Drehzahlmeldung
	6.4.3 Parameter

	6.5 Bewegungssteuerung
	6.5.1 Rechts-/Linkslauf
	6.5.1.1 Feste Drehzahl

	6.5.2 Halteregelung
	6.5.3 Strecke fahren
	6.5.4 Teachbetrieb
	6.5.5 Parameter

	6.6 Positionsregler
	6.7 Endstufe Kanal 4
	6.7.1 Bremsbetrieb
	6.7.2 Elektromagnet
	6.7.3 Parameter

	6.8 EMK-Drehzahlrückführung mit IxR-Kompensation
	6.9 Geräteschutz
	6.10 Motorschutz
	6.11 Bremswiderstandsschutz
	6.12 Logikgatter
	6.13 Multiplexer

	7. Fehler- und Warnmeldungen
	7.1 Anmerkungen
	7.2 Fehlerspeicher
	7.3 Rücksetzen von Störungen

	8. Parameterübersicht
	9. Wartung und Reinigung
	9.1 Wartung
	9.2 Reinigung

	10. Herstellererklärung
	11. Änderungsverzeichnis

