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1 Basis - Informationen

1.1 Weitere Produkte

Serie BAMOBIL

Analog und Digital Serie BAMOCAR

1.2 Projektierungsanleitung (MANUAL)

1. MANUAL BAMOBIL-D3 Hardware
2. MANUAL NDrive Software

Zur Projektierung, Installation und Inbetriebnahme alle MANUALs benutzen!

Online als Download unter www.unitek.eu.

Das Hardware-MANUAL enthalt Warn- und Sicherheitshinweise, Erklarungen zu Normen,
mechanische- und elektrische Installationshinweise.

Das MANUAL muss fir alle mit dem Gerat beschaftigten Personen zuganglich gemacht werden.

1.3 Verwendete Bezeichnungen und Symbole

Gerat BAMOBIL
Anwender Fahrzeug-, Maschinen-, Anlagen-Hersteller oder
Betreiber im industriellen Bereich (B2B, zweite Umgebung)
Hersteller: UniTek Industrie Elektronik GmbH
Handler:

Achtung Lebensgefahr!
Hochspannung

Warnung!
Wichtig

Version: 2023 / V1 Seite: 3 BAMOBIL-D3.3
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1.4 Allgemeine Produktinformationen

Der Digitale-Drehstrom-Servoverstarker BAMOBIL-D3-xxx bildet zusammen mit dem Motor eine
4-Quadranten Antriebseinheit. Treiben und Bremsen mit Energierlickspeisung in beiden Drehrichtungen.
Je nach installiertem Parametersatz ist der Verstarker geeignet fiir EC-Synchron-Motoren, AC-
Asynchron-Motoren oder Gleichstrom-Motoren.

Die Antriebskonzepte zeichnen sich durch unterschiedliche Vor- und Nachteile aus.

Der EC-Antrieb (Synchronmotor) hat den hochsten Wirkungsgrad und die héchste Leistung pro Gewicht
und Volumen. Er ist wartungsfrei und hat eine hohe Regeldynamik. Nachteil ist der schwierig zu
regelnde Feldschwachebereich und das hohe Bremsmoment bei Motorkurzschluss.

Der EC-Synchron-Motor (birstenlose Gleichstrommotor) ist in seiner elektrischen Ausfiihrung ein
Synchronmotor mit Dauermagnet-Rotor und Drehstromstator.

Die physikalischen Eigenschaften entsprechen denen des Gleichstrommotors,

d.h. der Strom ist proportional zum Drehmoment und die Spannung ist proportional zur Drehzahl. Die
Drehzahl wird bis zur Stromgrenze (max. Drehmoment) stabil geregelt. Bei Uberlastung sinkt die
Drehzahl bei konstantem Strom.

Rechteckige Drehzahl-Drehmoment-Kennlinie.

Strom, Drehzahl und Position (Lage) werden exakt gemessen. Die Drehfeldfrequenz ist keine
RegelgroRe, sie stellt sich selbsttatig ein.

Die Motorspannungen und Motorstrome sind sinusformig.

Der AC-Antrieb (Asynchronmotor) hat durch die einfache Feldschwachung den héchsten
Drehzahlbereich und er erzeugt bei Motor-Kurzschluss kein Bremsmoment. Nachteil ist die BaugréfRe
und der schlechtere Wirkungsgrad. RegelgroRe ist die Drehfeldfrequenz unter Bertlicksichtigung der
motorspezifischen KenngrofRen. (Feldorientierte Regelung) Die Motorspannungen und Motorstréme
sind sinusformig.

Der Controller muss den Wirkstrom und den Magnetisierungsstrom liefern.

Bei beiden Drehstromsystemen erfolgt keine Motorbewegung, wenn das Drehfeld abgeschaltet wird
oder ein Endstufenschaden besteht. Die Verlustwarme entsteht Giberwiegend im Motor-Stator.

Der DC-Antrieb (Gleichstrommotor) hat den besten Gleichlauf und einen hohen Regelbereich. Ein
Notlauf kann durch direkte Aufschaltung der Batteriespannung erreicht werden. Nachteil sind die
Kohlebiirsten und die Warmeentwicklung im Anker. Der Antrieb kann bei einem Endstufenschaden mit
hoher Geschwindigkeit drehen.

Der Strom ist proportional zum Drehmoment und die Spannung ist proportional zur Drehzahl. Strom,
Drehzahl und Position (Lage) werden exakt gemessen. Die Drehzahl wird bis zur Stromgrenze (max.
Drehmoment) stabil geregelt. Bei Uberlastung sinkt die Drehzahl bei konstantem Strom. Rechteckige
Drehzahl-Drehmoment-Kennlinie.

Bei fremderregten Motoren ist Feldschwachung moglich

BAMOBIL D3 kann als Positionsregler, Drehmoment-, oder Drehzahl-Verstarker eingesetzt werden.
Der Drehzahlistwert wird aus der Gebereinheit (Resolver- oder Andere) generiert oder intern (sensorlos)
erzeugt. GrolRer Regelbereich und hohe Regeldynamik erfordern ein Gebersystem.
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1.5 Anwendung / Einsatz / Aufbau / Eigenschaften

Anwendung in:
Fahrzeugen, Maschinen und Anlagen aller Art bis zu einer Antriebsleistung von 7,5 KW im rauen Einsatz
besonders als 4Q-Servoantriebe

- bei hochdynamischen Beschleunigungs- oder Bremsvorgangen
- bei groRen Regelbereichen

- bei hohem Wirkungsgrad

- bei kleinen Motorabmessungen

- bei gleichmaRigem, ruhigem Laus

fir Drehzahlregelung, Drehmomentregelung oder kombinierte Drehzahl-Drehmomentregelung mit oder
ohne Uberlagerter Lageregelung.

Einsatz in:

Batteriebetriebene Fahrzeuge wie Elektrofahrzeuge, Elektroboote, Stapler, Transportsysteme sowie in
batteriebetriebene Maschinen und Anlagen wie Montageautomaten, Metallbearbeitungsmaschinen, X-Y
Tische, Lebensmittelmaschinen, Roboter und Handlingsysteme, Regalforderfahrzeuge,
Steinbearbeitungsmaschinen und in vielen anderen batteriegespeisten Anwendungen.

Aufbau:

- Kompaktgerat nach den VDE-, DIN- und EG-Richtlinien / IP40

- Kein Berlihrungsschutz der Anschliisse bei <60 V

- Gehause Spritzwassergeschiitzt IP53 (Option)

- Einheitliche digitale Regelelektronik

- Leistungselektronik fir 50 A, 80 A, 100 A, 120 A, 150 A, 250 A, 350 A, 450 A
- Unabhangiges 24 V-Choppernetzteil fur die Hilfsspannungen

- Leistungs-Eingangsbereich nom 12 bis 48 V=

- Zusatzkuhler fir Luft- und Wasserkihlung

Galvanische Trennung

- Minus-Batteriespannung hat Verbindung mit Gerate -GND

- Gehause und Kiihlblock sind galvanisch getrennt von allen elektrischen Teilen
- die Luft- und Kriechstrecken entsprechen VDE

Verwendet werden:

- FET-Leistungshalbleiter

- groRziigig dimensioniert

- nur handelsibliche Bauteile im Industrie-Standard
- SMD-Besttlickung

- 7 Segment Leuchtdioden-Anzeige

Version: 2023 / V1 Seite: 5 BAMOBIL-D3.3
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Eigenschaften:

Batterie oder Gleichspannungsanschluss 24 V= bis 48 V (24 V= bis 120 V=)
Unabhangiger Hilfsspannungsanschluss 24 V=

Digitale Schnittstellen R$232, CAN-BUS (weitere Optionen)

2 Analoge Eingdnge, programmierbare Differenzeingange

4 Digitale Ein-Ausgange, programmierbar, Opto-Entkoppelt

Sollwertrampen linear, nicht-linear (S-Funktion)

Freigabe- und Endschalterlogik

BTB-Betriebsbereit, Solid State Relais Kontakt

Lage- (Position), Drehzahl- und Drehmomentregelung

Resolver- oder Encoder-Inkrementalgeber TTL, SINCOS 1Vss, Rotorlage +bl Tacho
Encoderausgang oder 2. Encodereingang

Statische und dynamische Stromgrenze

Einheitliche volldigitale Regeleinheit

Schutzabschaltung bei Uberspannung, Unterspannung und Ubertemperatur vom Motor
Eigensicheres kurzschlussfestes Leistungsteil

Prozessorunabhingige Hardwareabschaltung bei Kurzschluss, Erdschluss, Uberspannung und
Ubertemperatur von Verstirker.

N N N N N N N NN NN
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1.6 Sicherheitsinformationen

Elektronische Geréte sind grundséatzlich nicht ausfallsicher!

Achtung Hochspannung

DC160V =

Schockgefahr!
Lebensgefahr!
Zwischenkreis-Entladezeit >4 min.

Dieses MANUAL muss vor der Installation oder Inbetriebnahme sorgfaltig durch qualifiziertes
Fachpersonal gelesen und verstanden werden. Das Wissen und die Kenntnis iber das Gerat und im
Besonderen Uber die Sicherheitshinweise missen allen mit der Anwendung beschéaftigten Personen
zuganglich sein.

Bei Unklarheiten, sowie bei weiteren in der Dokumentation nicht oder nicht ausfihrlich genug
beschriebenen Funktionen, ist der Hersteller oder Handler zu kontaktieren.

Falsche Installation kann zur Zerstérung der Gerate fiihren!

Falsche Programmierung kann gefahrliche Bewegungen ausldsen!

BestimmungsgemaRe Anwendungen:

Die Gerate der Serie BAMOBIL sind elektrische Betriebsmittel der Leistungselektronik fiir die Regelung
des Energieflusses.

Sie sind zur Regelung von EC-Synchron-Motoren- und AC-Asynchron-Motoren-Fahrzeugen, Maschinen-
oder Anlagen, im industriellen Einsatz bestimmt.

Beim Einsatz in Wohngebieten sind zusatzliche EMV-Malnahmen notwendig.

Abweichende Anwendungen bedirfen der Freigabe durch den Hersteller.

Der Anwender muss eine Gefahrenanalyse seines Endproduktes erstellen.

Schutzart IP20 (Version BAMOBIL-x-IM fiir Schutzart IP65))

Anschluss nur an Batterien.
Bei Spannungen >60 V besonders beachten:

Betrieb nur bei geschlossenem oder gesichertem
Schaltschrank erlaubt!

Steuer- und Leistungsanschliisse konnen zu Spannungen
fuhren, ohne dass der Antrieb arbeitet!
Zwischenkreis-Entladezeit ist groRer als 4 Minuten!

Vor Demontage Spannung messen.

Version: 2023 / V1 Seite: 7 BAMOBIL-D3.3
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Der Anwender muss eine Gefahrenanalyse fiir seine Maschine, sein Fahrzeug oder seine
Anlage erstellen.

Der Anwender muss sicherstellen:

- das nach einem Ausfall des Gerates
- bei Fehlbedienung,
- bei Ausfall der Regel- und Steuereinheit usw.

der Antrieb in einen sicheren Betriebszustand gefiihrt wird.

Fahrzeuge, Maschinen und Anlagen sind auBerdem mit
gerateunabhingigen Uberwachungs- und Sicherheitseinrichtungen zu
versehen. Es missen geeignete MalRnahmen getroffen werden, damit
durch unzuldssige Bewegungen keine Gefahr fiir Menschen und Sachen
entstehen!

Im Betrieb muss der Schaltschrank geschlossen und die Schutzsysteme
missen aktiv sein.

Bei getffnetem Schaltschrank und/oder deaktivierten Schutzsystemen
muss der Anwender sicherstellen, dass nur qualifiziertes Fachpersonal
Zugang zu den Geréaten hat.

Montagearbeiten
- nur im gesicherten spannungslosen Zustand
- nur von geschultem Fachpersonal

Installationsarbeiten

- nur im gesicherten spannungslosen Zustand
- nur von geschultem Elektro-Fachpersonal

- Sicherheitsvorschriften beachten

Einstell- und Programmierarbeiten

- nur von qualifiziertem Fachpersonal mit Kenntnissen in
- elektronischen Antrieben und

- Software

- Programmierhinweise beachten

- Sicherheitsvorschriften beachten

Version: 2023 / V1 Seite: 8 BAMOBIL-D3.3
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1.7 Inbetriebnahme

Bei Einbau in Fahrzeuge, Maschinen und Anlagen ist die Aufnahme des bestimmungsgemalen Betriebes
des Gerétes solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine, die Anlage oder das Fahrzeug
den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinien 2006/42/E, der EMV-Richtlinie 2004/108/EG
entspricht.

Die EG-Richtlinie 2004/108/EG mit den EMV-Normen EN61000-2 und EN61000-4 wird unter den im
Kapitel EMV-Hinweise vorgegebenen Installations- und Priifbedingungen eingehalten.

Beim Einsatz in Wohngebieten sind zusatzliche EMV-MalRnahmen notwendig.
Eine Herstellererklarung kann angefordert werden.

Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenzwerte liegt in der Verantwortung des
Herstellers der Anlage oder Maschine.

Version: 2023 / V1 Seite: 9 BAMOBIL-D3.3
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1.8 Details der Sicherheitshinweise

Maschinenrichtlinie
Der Maschinen oder Anlagenhersteller muss eine Gefahrenanalyse fiir sein Produkt erstellen. Er muss
sicherstellen dass keine unvorhersehbaren Bewegungen zu Personen oder Sachschaden fiihren kénnen.

Qualifiziertes Personal

Hardware

Qualifiziertes Fachpersonal zeichnet sich durch eine Ausbildung und Schulung fiir den Einsatz
elektronischer Antriebstechnik aus. Es kennt die Normen und Unfallverhitungsvorschriften der
Antriebstechnik und kann den Einsatz beurteilen. Mogliche Gefahren werden erkannt.

Die ortlichen Vorschriften (IEC, VDE, VGB) sind dem Fachpersonal bekannt und werden bei den Arbeiten
beriicksichtigt.

Software

Qualifiziertes Fachpersonal fiir die Software muss geschult sein fiir die sichere Programmierung der
Geréte in den Maschinen und Anlagen. Falsch Parametrierung kann zu unerlaubten Bewegungen fiihren.
Die Parametereinstellungen sind gegen Fehlbedienung zu prifen. Sorgfiltige Abnahmetests sind, mit
einem 4 Augenprinzip, durchzufiihren

Arbeitsumgebung

Falsche Handhabung der Gerate kann zu Sach- oder Personenschaden fiihren.

Betrieb der Gerate nur bei geschlossenem oder gesichertem Schaltschrank !

Ausnahmen sind nur bei der ersten Inbetriebnahme oder bei Schaltschrankreparaturen durch
Qualifiziertes Fachpersonal erlaubt.

Gerateabdeckungen diirfen nicht entfernt werden.

Arbeiten an elektrischen Anschllissen nur im spannungsfreien und gegen Einschalten gesicherten
Schaltschrank.

Die Spannungen und Restspannungen (Zwischenkreis) missen vor den Arbeiten am Gerat gemessen
werden. Maximal zuldssige Spannung <42 V.

Es kdnnen hohe Temperaturen > 70 °C auftreten.

Die Arbeitsumgebungen kdnnen fiir Trager von elektronischen medizinischen Hilfsmitteln (z.B.
Herzschrittmacher) gefahrlich sein. Ein gentigender Abstand zu diesen elektrischen Teilen ist
einzuhalten.

Beanspruchung

Beim Transport und Lagerung sind die vorgeschriebenen klimatischen Bedingungen einzuhalten.

Die Gerate dirfen keine mechanischen Beschadigungen aufweisen. Verbogene Gehaduseteile kénnen die
Isolierstrecken beschadigen. Beschadigte Gerate niemals einbauen!

Die Gerate enthalten Bauelementen welche durch elektrostatische Entladungen beschadigt werden
koénnen. Die allgemeinen Empfehlungen flir den Umgang mit ESDS-Bauteilen missen beachtet werden.
Besonders zu beachten sind hochisolierende Kunststofffolien und Kunstfasern.

Fiir den Betrieb ist sicherzustellen dass die Umweltbedingungen im Schaltschrank eingehalten werden.
Dies gilt besonders fiir die nicht zugelassene Betauung der Gerate.

1.9 BestimmungsgemafBe Verwendung

Die Gerate sind zur Regelung von EC-Synchron-Motoren, AC-Asynchron-Motoren oder DC-Gleichstrom-
Motoren in Fahrzeugen, Maschinen oder Anlagen bestimmt. Abweichende Anwendungen bediirfen der
Freigabe durch den Hersteller. Die Gerate-Schutzart ist IP20.
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Der Einbau ist bei Spannungen >60 V nur in Schaltschrdanke oder schaltschrankahnliche
Maschinenrahmen zugelassen. Der Einsatzort ist die Industrieumgebung. Beim Einsatz in Wohngebieten
sind zuséatzliche EMV-MalRnahmen notwendig.

Der Anwender muss eine Gefahrenanalyse seines Endproduktes erstellen.

Nur fuir den Anschluss an einer Batterie mit batterieseitiger Ladestrombegrenzung zugelassen.

Bei Spannung >60 V sind Schutzabdeckungen und Isolationswachter einzusetzen.

Es ist zu beachten dass der Hilfsspannungsanschluss und die Gerdtemasse mit dem Minuspotential der
Batteriespannung verbunden sind. Der CAN-BUS ist potentialgetrennt.

Der Anwender muss sicherstellen, dass in der gesamten Steuerverdrahtung die Normen eingehalten
werden.

Bei am Gerat angeschlossenen Komponenten ohne potentialgetrennte Ein-/Ausginge muss auf den
Potentialausgleich geachtet werden (Ausgleichsanschluss GND). Die Ausgleichsstrome kénnen Bauteile
zerstoren.

Bei Isolationsmessungen in der Anwendung miissen die Gerate abgeklemmt oder die
Leistungsanschliisse untereinander und die Steuerungsanschliisse untereinander gebrickt werden.

Bei Nichtbeachtung kdnnen im Gerat Halbleiter zerstort werden.

Repetierende Erd- und Kurzschliisse unterhalb der Kurzschluss-Ansprechschwelle kdnnen zur
Beschadigung der Endstufen flihren (bedingt Kurzschlussfest nach EN50178).

Unzuldssige Anwendungen

- lebenserhaltenden medizinischen Gerate oder Maschinen

- an Gleichstromnetzen ohne Uberspannungs-Schutzschaltungen
- auf Schiffen

- in explosionsgefahrdeten Umgebungen

- in Umgebungen mit dtzenden Dampfen

Version: 2023 / V1 Seite: 11 BAMOBIL-D3.3
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1.10 Vorschriften und Richtlinien

Die Gerate und die dazugehérenden Komponenten sind nach den ortlichen gesetzlichen
und technischen Vorschriften zu montieren und anzuschlieRRen:

EG-Richtlinie 2004/108/EG, 2006/95/EG, 2006/42/EG, 2002/96/EG
EG-Normen EN60204-1, EN292, EN 50178, EN60439-1, EN61800-3, ECE-R100
Intern. Normen ISO 6469, 1SO 26262, ISO 16750, ISO 20653, 1ISO 12100

IEC/UL IEC 61508, IEC364, IEC 664, UL508C, UL840

VDE-Vorschriften und VDE 100, VDE 110, VDE 160

TUV-Vorschriften

Vorschriften der VGB4

Berufsgenossenschaft

Im Gerat beriicksichtigte EU-Normen und Vorschriften

Norm Erklarung Ausgabe
EN 60146-1,-2 Halbleiter-Stromrichter 2010
EN 61800-1,-2,-3 Drehzahlverédnderbare elektrische Antriebe 2010
EN 60664-1 Isolationskoordinaten Niederspannung 2012
EN 61010 Sicherheitsbestimmungen Regelgerate 2011
EN 61800-5-1 Elektrische Leistungsantriebssysteme 2010
EN 61508-5 Funktionale Sicherheit elektrischer, elektronischer Systeme | 2011
EN 60068-1,-2 Umgebungseinfliisse 2011
ISO 20653 Schutzart elektrische Ausriistung von Fahrzeugen

ECE-R100 Bedingungen batteriebetriebene Elektrofahrzeuge

UL 508 C UL-Vorschrift Stromrichter 2002
UL 840 UL-Vorschrift Luft und Kriechstrecken 2005

Vom Anwender zu beachtende EU-Normen und Vorschriften

Norm Erklarung Ausgabe
EN 60204 Sicherheit und elektrische Ausriistung von Maschinen 2011
EN 50178 Ausriistung von Starkstromanlagen 1998
EN 61800-3 Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe -EMV 2010
EN 60439 Niederspannungs-Schaltgeratekombinationen 2011
EN 1175-1 Sicherheit von elektrischen Flurférderzeugen 2011
ISO 6469 Elektrische Straflenfahrzeuge 2009
ISO 26262 Funktionale Sicherheit elektrischer Stralenfahrzeuge 2011
ISO 16750 Elektrische Komponenten Fahrzeuge 2010
ISO 12100 Sicherheit von Maschinen 2011
ISO 13849 Sicherheit von Maschinen und Steuerungen 2011
IEC 364 Schutz gegen elektrischen Schlag 2010
IEC 664 Isolationskoordinaten Niederspannung 2011

Version: 2023 / V1 Seite: 12 BAMOBIL-D3.3
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1.11 Risiken

Der Hersteller ist bestrebt durch konstruktive, elektrische- und softwareseitige Manahmen die vom

Gerat ausgehenden Restrisiken soweit als moglich zu verringern.

Aus der Antriebstechnik sind folgende bekannte Restrisiken bei der Risikobetrachtung von Maschinen,

Fahrzeugen und Anlagen zu beriicksichtigen.

Unzuldssige Bewegungen
verursacht durch:
e den Ausfall von Sicherheitsiiberwachungen oder abgeschaltete
Sicherheitsiiberwachungen bei Inbetriebnahme oder Reparatur
e Softwarefehler in vorgelagerten Steuerungen, Fehler in Bussystemen

e Nicht tiberwachte Hardware und Softwarefehler in der Aktorik und den Verbindungskabel

e Vertauschter Regelsinn

e Fehler bei Parametrierung und Verdrahtung

e Begrenzte Reaktionszeit der Regeleigenschaften. Rampen, Grenzen
e Betrieb aulRerhalb der Spezifikationen

e Elektromagnetische Stérungen

e Elektrostatische Storungen, Blitzeinschlag

e Bauelementeausfall

e Fehlerin den Bremsen

Gefahrliche Temperaturen
verursacht durch:
e Fehler bei der Installation
e Fehler an Anschlissen, schlechte Kontakte, Alterung
e Fehler bei der elektrischen Absicherung, falsche Sicherungstypen
e Betrieb aulRerhalb der Spezifikationen
e Witterungseinflisse, Blitzeinschlag
e Bauelementeausfall

Gefahrliche Spannungen

verursacht durch:
e Fehlerhafte Erdung von Gerat oder Motor
e Fehler an Anschliissen, schlechte Kontakte, Alterung
e Fehler in der Potentialtrennung, Bauelementeausfall
e Leitende Verschmutzung, Betauung

Gefdhrliche Felder

Die Gerate, das induktive und kapazitive Zubehor, sowie die

Leistungsverkabelung kdnnen starke elektrische und elektromagnetische Felder
erzeugen. Diese konnen fiir Trager von elektronischen medizinischen

Hilfsmitteln (z.B. Herzschrittmacher) gefahrlich sein. Ein genligender Abstand zu
diesen elektrischen Teilen ist einzuhalten.

Version: 2023 / V1 Seite: 13 BAMOBIL-D3.3
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1.12 Technische Daten
Ausfiihrung fiir Batteriespannung bis 48 V=
Leistungsspannung — Anschluss 24 V= bis 48 V=

Batteriespannung bei Bestellung angeben!
Hilfsspannung - Anschluss 24V=110% /2 Restwelligkeit <10 %

A Selbstheilende Sicherung
:::\::)Bﬂ D3 Dim. 80 120 250 450
Anschlussspannung V= 24 bis 48
Ausgangsspannung max. V~eff 3 x 14 bis, 3 x 33
Dauerstrom Act 40 60 125 225
Spitzenstrom max. Ao 80 120 250 450
Verlustleistung max. W 200 300 600 1200
Taktfrequenz kHz 8
Uberspannung-Schaltwelle = Programmierbar bis max. 68 V
Eingangssicherung A 80 160 250 500A
Zwischenkreis-Kapazitat uF 18800 28200 28200 28200
Gewicht Kg 2.2 2.3 3.6 3.7
Abmessungen HxBxT mm 244x194x90
BaugrofRe 2 2 2 2
Steuersignale Vv A Funktion AnschluB
Analoge Eingdnge +10 0.005 | Differenzeingang X1
Digitale Eingange illlJ\ls 12:0 0.(())10 Logik |/ O X1
Digitale Ausgange Transistor — Ausgang X1

+24 1 .
Open Emitter

Resolver, TTL, SINCOS Differenzeingang X7
2. Encoder Eingang >3.6V Optoentkoppelt X7
Encoder Ausgang >4.7V Optoentkoppelt X8
CAN-Schnittstelle Kommunikation | / O X9
RS232-Schnittstelle Kommunikation |/ O X10
Version: 2023 / V1 Seite: 14 BAMOBIL-D3.3
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Umgebungsbedingungen

Schutzart IP20
Normen EN60204, , EN61800, IEC60146
Betriebs-Temperaturbereich -10 bis +45 °C

Erweiterter Betriebs-Temp.-Bereich

+45 °C bis +60 °C Leistungsreduzierung 2 % / °C

Lagerung, Transport

-30 °C bis +80 °C, EN60721

Aufstellhdhe

< 1000m G.NN 100 %,
>1000m Leistungsreduzierung 2 %/100 m

Kihlung Mit Zusatzkihler

Einbaulage beliebig

Verschmutzung Verschmutzungsgrad 2 nach EN 61800-5-1

Schwingung 10 Hz bis 58 Hz Ampl. 0,075 mm (IEC 60068-2-3)
58 Hz bis 200 Hz

Schock 15gfir11ms

Umweltbedingungen

Nicht zulassig:
Betauung, Eisbildung, Olnebel, Salznebel, Wasser

Feuchte Klasse 3K3  Luftfeuchtigkeit <85 % keine Betauung!
Programmierung Ausfiihrung Software-Version
BAMOBIL-xx-RS Resolver

BAMOBIL-xx-IN Encoder-TTL

BAMOBIL-xx-SC

Encoder-SINCOS 1Vss

BAMOBIL-xx-BL

Rotorlage + bl-Tacho

Achtung:

Leistungs-Anschlusskabel vom BAMOBIL zur Batterie méglichst kurz.
Lingere Leitungen fithren aufgrund der Leitungsimpedanz zu dynamischen
Spannungseinbriichen. Diese belasten die eingebauten Elkos und verkiirzen

die Lebensdauer.

Version: 2023 / V1
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2 Mechanische Installation

2.1 Wichtige Hinweise

Gerat auf mechanische Beschadigung Gberprifen.
Nur einwandfreie Gerate einbauen.

Montage nur im spannungslosen Zustand.
Batterie-Pluspol und Minuspol abklemmen, DC-Netz trennen.
Montage nur durch geschultes Fachpersonal.

Die Einbaulage ist bei Gerdten mit Grundplatte und bei Geraten
mit Zusatzkiihler (Luft mit Lifter, Fllssigkeit) beliebig.

Bei Geraten mit Zusatzkihler ohne Lifter, senkrechte
Einbaulage. Bei waagrechtem Einbau Leistungsreduzierung
beachten.

Auf Abluft-Freiraum achten (min. 100 mm).

Auf ausreichende Belliftung achten.

Bei zu geringer Warmeabfuhr schaltet das Gerat Uber seine
thermische Uberwachung ab.

Gerate-Befestigungsbohrungen vom Malbild oder vom Bohrplan abnehmen.
Nicht vom Gerat ab markieren.

Filter und Drossel raumlich nahe am Gerat montieren.

Leitungs-Schirme flachig mit der Montageflache kontaktieren.
Leistungskabel (Batterie- und Motorkabel) getrennt von den Signalleitungen verlegen.
Minimalen Kabelquerschnitt beachten.

Sichere Masseverbindung vom Gehause zur Masse-Ebene
(Fahrzeug-Masse, Schaltschrank-Masse).

Schirmlose Kabelenden moglichst kurz.

Kabelschuh 10 mm.

Rittelsichere Verschraubungen verwenden.

Achtung: Bei Leistungsanschluss und Hilfsspannungsanschluss von der
Batterie unbedingt beachten.
Minus Leistungsspannung = Minus Hilfsspannung
Interne Verbindung wird bei der Verpolung der
Hilfsspannung zerstort.

Achtung: Bei gemeinsamen Null der Leistungsspannung (-UB) und der
Hilfsspannung (GND24) vom Batterie-Minuspol muss der
Minus-UB Anschluss (XB:5) und der GND24-Anschluf (X1:3)
direkt am BAMOBIL mit einem Kabel 2.5 mm? gebrickt
werden!

Version: 2023 / V1 Seite: 16 BAMOBIL-D3.3
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2.2 MaRbild BAMOBIL D3

94
170.00

80.00 80.00

-

244

Abbildung 3-1

-

Abbildung 3-2

Einbautiefe ohne Stecker: BAMOBIL bis 120 A = 85 mm, BAMOBIL ab 150 A =95 mm
Befestigungsschrauben: BAMOBIL bis 120 = M5x20 / BAMOBIL < 150 = M5x30

Die Kiihlleistung der Bodenplatte (ohne Zusatzkiihler) montiert auf der Schaltschrank-Rickwand
(4 mm Stahl blank) entspricht bei 10 mm Stédrke einem Dauerstrom von 35A (S1-Betrieb) und bei
20 mm Starke einem Dauerstrom von 50 A.

Bei einem Strom groRRer als 50Aeff (bei Aussetzbetrieb S2, S3) ist ein Zusatzkihler oder eine
warmeableitende Montageflache notwendig.

Anschluss-Schrauben M10 x 16
maximal zugelassenes Anzugsdrehmoment 12 Nm

Version: 2023 / V1 Seite: 17 BAMOBIL-D3.3
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2.3 MaRbild mit Zusatzkiihler (optional)

Schalttafel - Montage

Abbildung 3-3

Einbautiefe ohne Stecker (optional)

Abbildung 3-4

(optional):

BefestigungsbohrmaRe wie beim Basis-Gerat.
Befestigungs-Schrauben M5 x 110 mm
Distanzrohr 80 mm, @ innen >5,5 auRen 10 mm @.

Version: 2023 / V1 Seite: 18 BAMOBIL-D3.3
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Mechanische Installation

2.4 Montage / Durchsteck-Montage

Abbildung 3-7

i

)

- -

84

min 241. 50

70

Abbildung 3-6

Schalttafel — Durchbruch
Befestigungsschraube M5 x 30

Abbildung 3-5

Version: 2023 / V1 Seite: 19 BAMOBIL-D3.3
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3 Elektrische Installationen

3.1 Wichtige Hinweise

Die Anschlusshinweise sind in ihrer Zuordnung der Anschliisse zu den Stecker-Nummern oder
Klemmennummern verbindlich!

Alle weiteren Hinweise hierzu sind unverbindlich. Die Eingangs- und Ausgangsleitungen kénnen unter
Bericksichtigung der elektrischen Vorschriften und Richtlinien verandert und erganzt werden.

Die zu beachtenden Vorschriften sind

- Anschluss- und Betriebshinweise

- Ortliche Vorschriften

- EG-Vorschriften wie EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
- Fahrzeug-Vorschriften ECE-R100, I1SO 6469, ISO 26262

- VDE, TUV und Berufsgenossenschaft-Bestimmungen

Elektrische Installation nur im spannungslosen Zustand.
Auf sichere Freischaltung achten.

- Kurzschlussbiigel einlegen

- Warnschilder anbringen

Installation nur durch elektrotechnisch geschultes Personal

Anschlusswerte mit den Typenschildangaben vergleichen.

Auf richtige Absicherung der Einspeisung der Hilfsspannung achten.
Leistungskabel und Steuerleitungen raumlich getrennt verlegen.
Schirmanschlisse und ErdungsmalRnahmen nach EMV-Richtlinien ausfihren.
Richtige Leitungsquerschnitte verwenden.

Achtung: Schlechte oder unterdimensionierte Kabelverbindungen zwischen Batterie und
Gerat konnen zu einer Beschadigung des Gerates fihren! (Bremsenergie)
Achtung: Leistungs-Anschlusskabel vom BAMOBIL zur Batterie moglichst kurz.

Langere Leitungen fihren aufgrund der Leitungsimpedanz zu dynamischen
Spannungseinbriichen. Diese belasten die eingebauten Elkos und verkiirzen die
Lebensdauer.
Achtung: Bei Leistungsanschluss und Hilfsspannungsanschluss von
der Batterie unbedingt beachten.
Minus Leistungsspannung = Minus Hilfsspannung
Interne Verbindung wird bei Verpolung der
Hilfsspannung zerstort.
Achtung: Bei gemeinsamen Null der Leistungsspannung (-UB) und
der Hilfsspannung (GND24) vom Batterie-Minuspol muss
der Minus-UB AnschluR (XB:5) und der GND24-AnschluR
(X1:3) direkt am BAMOBIL mit einem Kabel 2.5 mm?
gebriickt werden!

Version: 2023 / V1 Seite: 20 BAMOBIL-D3.3
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Leerseite — drucktechnisch bedingt!!!!
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3.2 Blockschaltbilder

x1 [ X4 |

4 br2a +24 27/28 |

3 GND24 GND24 29/30 |
+15 3/4

21 ¢GND - 15 7/8 |

vcc 56 |
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10 GNDE
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|

|

|

|

DOUT2 3x —
14 DOUT3 >|HZ o
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I
FAULT - 19 |

X10| RQESSS Rs232
-

| CAN-V+ |
#[K |
X9 o 15 CAN{ } APRES - ® |
| CAN-GND >||S|Z . |
’ P VRFE 22 |

23

| %;NZ = PWM 6x & = ”
| 25 |

Feedback RESOLVER| Tnnr o
X7|‘\15pol-D 9% = ﬂ :
| | |

— | K

| == KERN |
X8| INC-OUT _% B >||S|Z |
oo L) A TMS 2 BAMOBIL-D3 |

Abbildung 4-1: TMS2-DStecker-Blockbild-1
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Blockschaltbild

[ ) com1/coMm

X10 RS232
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Abbildung 4-2. Bamobil-D3-LT-block-2

Abbildung 4-3 Bamobil-D3-Anschlussplan-4
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&

-

ERDSCHIENE
ELEKTRONIK
=

>2m doppett erden
min de/

xa X8
CAN-  INC-
BUS  ouT
Schirm
auf
[Steckergehause

X7 X18 X18  GND XB:1 X85
FRG  analog-
RUN  Soltwert Genduse

X7 XB2  XB:3  XBid
D P P

15pol. Stecker
Schim
aut

aul die Montageplatte bringen

MONTAGEPLATTE
alla Erdverbindungen so kurz wie méglich

»2m doppelt erden

Motordrosseln
nur bei Kabellange >25m

Abbildung 4-4 BAMOBIL-D-3-3-emv

Die Gerate entsprechen der EG-Richtlinie 2004/108/EG in den Normen EN61800-3 unter folgenden
Installations- und Priifbedingungen.

Montage:

Gerat auf blanker Montageplatte Aluminium 500 x 500 x 5 mm leitend montiert.
Montageplatte tiber 10 mm? mit —UB verbunden.

Motorgehiuse iber 10 mm?2 mit —UB verbunden.

Gehause mit Montageplatte (Masse) verbunden.

Steueranschliisse:
Signalleitungen abgeschirmt, Analogsignal-Leitungen verdrillt und abgeschirmt.
Schirm flachiger Kontakt auf Montageplatte (Masse).

Batterieanschluss:
48V Gleichspannung

Anschluss Motor:
Motorleitung abgeschirmt, flachiger Kontakt auf Montageplatte (Masse).

Bei Einbau in Maschinen und Anlagen ist die Aufnahme des
bestimmungsgemaRen Betriebes des Gerates solange
untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine oder
Anlage den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie
2006/42/EG und der EMV-Richtlinie 2004/108/EG entspricht.
Bei Fahrzeugen ECE-R83, ECE-R100.

Eine Herstellererklarung kann angefordert werden.
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3.5 Steckeruibersicht

BTB/IRDY
BTB/RDY
GND24

Betriebsbereit
Hilfsspannung
Endschalter

Reglerfreigabe FRG/RUN
Analogeingangl
Logik-Null GNDE

Digitaler Eingang g

- DOUT1
Digitaler Ausgang DOUT2
AIN2+
AIN2-
Digitaler Ausgang DOUT3
Drehfeld FreigabeRFE
+24

Analoger AusgangAOUT
Analog-Null GND

Analogeingang

|e|e=[Sfolo]s[efn]~

BB B H B BB BB e e EEEEEE

CAN-BUS X9

CAN-L
- CAN-GND

X1

Abbildung 4-5 Bamobil-D3-steckeriibersicht

Encoder
Ausgang
Eingang

Resolver X7

REF1
Temperatur
Motor

0000000
00000000

Versorgung GND
Kanal N
Kanal B

5ana\ A
ersorgung +5V

Weiter Geberanschlisse
Feeedback Incremental, SINCOS, Rotor,
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3.6 Batterieanschluss
Pre load
Vorladung
—_— —_— —_— —_ 1
T K2
=
'8 .g XB:1 L’fUB —
= § \ K1 T =
(2] 1
2 | xes/-uB T
-g g T Battery voltage
E o ‘ Batteriespannung

BAMOBIL 7‘

Abbildung 4-6 Bamobil D3-batterie-1

Vorladeschaltung verwenden.
Bei direktem Einschalten von K1 kann der Ladestrom bis zu 5 kA hoch sein.

Zwischenkreis —Kapazitat : Siehe technische Daten

Vorwiderstand
RVca.10Q10W
Ladestrom (iber K2 <16 A
Ladezeit max. 1 Sek.

Schaltverzégerung von K1 mit Zeitrelais (2 Sekunden nach K2) oder mit
Zwischenkreisliberwachung

Achtung:

Das Hauptschutz (K1) darf nur bei gesperrtem BAMOBIL
(Freigabe X1:7 RUN/FRG = 0 V) geschaltet werden!
Freigabe-Signal Gber K1 Hilfskontakt verriegeln.

Einschaltfolge: Hilfsspannung ein, (Sollwert 0),
Ladeschaltung ein (K2)

nach Ladezeit (7*C*R) Leistungsspannung ein (K1),
minimal 2 Sek. spater Freigabe ein.

Ausschaltfolge: (Sollwert 0), Freigabe aus, minimal 2 Sek. Spater
Leistungsspannung aus, Hilffspannung aus.

ACHTUNG:

BTB/RDY Kontakt immer in den Sicherheitskreis einfligen!

Bei einem Fehler muss der Batterieanschluss von der Batterie getrennt
werden. (K1 6ffnen)

Brandgefahr durch gerateinternen Lichtbogen !
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Prinzipschaltung Vorladung

+24
Leist Ei X1:4 (+24)
eistung Ein g
S1\ Power ON | BAMOBIL
X1....
Dout-x
K3 K2
A K2 &K1 ZFEjKS

GND24

Abbildung 4-7 BAMOBIL-D3-2-lade-1

Programmierbeispiel:

Abbildung 4-8

Der Ausgang Dout1 schaltet das Relais K3 wenn die Zwischenkreisspannung DC-BUS
(I_o/u voltage) groRer ist als die Variable 1.

Hinweis: Metz wahl
Parameter DC-BUS min auf Batterie-Mindestspannung Metz [¢8 v
(zugelassene Entladungsspannung) programmieren. DCBUS max  [144  |%
(100 % entsprechen 48 V) DCBUSmin  [40 %
Abbildung 4-9
Achtung
Maximale AnschuBspannung (62 V=, 160 V=) auch
kurzzeitig nicht liberschreiten.
Zerstorungsgefahr!ll
F1 = Schmelzsicherung
Der Leistungsanschluss hat keinen Verpolschutz
Bei verpoltem Anschluss kann das Gerat zerstort werden!
Type Batterie-Anschluss- Anschluss Sicherung A
Bolzen Querschnitt
24,48 V=
Schraube M8x16
80 Anzugsmoment 16 4 80
120 <12 Nm 35 2 160
250 XB1 (+UB=) 70 00 250
450 XB5 (-UB=) 185 350 500
Batterie-Anschluss <2 m
2 bis 10 m Anschluss starker
Ab 10 m Zusatzkapazitit einsetzen!
Version: 2023 / V1 Seite: 27 BAMOBIL-D3.3
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Hilfsspannungsanschluss
) ) ) [ “s24poun T
Netzpotentialfreie Hilfs- 1% [xe xizrag resetasi tse :
. | — I 1 T +15M1,
Glelchspannung —Zﬁ ?im I [ 7 selbsihellende Bu i } |—— GNDM1
ag use 3.15A i Sicherung | I—
24 V: +/- 10 % / 2 A =N [ Connector
g T —1p0n ! Steckerxa 1000 == == 47y 1000 ==
. o o |intern —— VCC
Die Hilfsspannung hat 25 l i s
. . oo [
-galvanische Verbindung zur & Z enoz %X“B J_lxmzaso ;Gﬁu
Logikspannung | Toon q
- galvanische Verbindung zur LT T Mo 8 BAMOBIL-DS —-
Leistungsspannung
- interne selbstheilende Sicherung
EMV F||ter‘ Abbildung 4-10 BAMOBIL-Hilfsspannung-4
- Externe Sicherung nur flr
Leitungsschutz
Eingangsspannung 24V DCX1:4 Achtung:
GND24 X1:3 Bei gemeinsamen Null der Leistungsspannung (-UB) und der
. . o ’ Hilfsspannung (GND24) vom Batterie-Minuspol muss der Minus-UB
Restwelllgkelt 10 % Anschluss (XB:5) und der GND24-Anschluss (X1:3) direkt am BAMOBIL
Einschaltstrom 2A mit einem Kabel 2.5 mm? gebriickt werden.
Nominalstrom 0.8A

Hinweis:

Achtung:

Achtung:

Achtung:

Hilfsspannung nur auf stabile 24V Spannungsquelle schalten (Batterie oder
Netzteil).

Zum internen Versorgungstrom (0.8 A) muss noch der Summenstrom der
Ausgdnge (DOUT) vom 24 V Netzteil geliefert werden.

Bei Hilfsspannung kleiner 20 V, auch kurzzeitige
Spannungsaussetzer, schaltet das interne Netzteil ab.
Daten im RAM-Speicher werden gel6scht.

Drehzahl und Positions-Sollwerte werden auf 0
gesetzt, Kalibrierungsdaten sind verloren.

Meldung OK im Status ist dunkel.

Firmware download nur bei abgeschalteter
Leistungsspannung.

Hilfsspannung und / oder Leistungsspannung
nur schalten bei gesperrtem BAMOBIL.
Freigabe — Eingang X 1:7 = Null

Version: 2023 / V1
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3.7 Motor Leistungsanschluss

Nur vom Hersteller freigegebene elektronisch kommutierte Synchronmotoren (birstenlose
Gleichstrommotoren, EC-Motoren) mit Resolver oder Inkrementalgeber verwenden.
(Motorspezifische Anschluss- und Parametrier-Vorschriften).

Motor-connector or terminal box

Abbildu
ng 4-11

T —| Motor-Stecker oder Klemmkasten Bﬁg;_bi'
= xezm [ == 1 ————, e
o 3 -[ L | L T T T
o5 I [ N Ans
=0 - | [ I Y
cé)E xgalmz | = I I I chl
€0 =0 1 ussf
22| —— c [ ol
D5 | st xga M3 | —— 11 | 1 1] 8
BD- l = J:l\____/'__'\ = e
— T_' ) Motor-Drossel
s Motor choke
s.Pkt.
Resolver Feedback
Inkrementalgeber
BAMOBIL-D3
Kabelbezeichnung M1 M2 M3 Motorkabel
Motorphase U \Y w 3 Adern einfach geschirmt
Anschlussbolzen XB:2 XB:3 XB:4 | fur 200 V=
Schirmkapazitat 150 pF/m
Minimalquerschnitt s. Tabelle
Nur eine richtige Anschlussfolge méglich!
Kabelquerschnitt minimal
Type BAMOBIL D3-x -80 | -120 | -150 | -250 | -450
Querschnitt mm? 6 10 16 25 95
AWG 10 6 4 2 0000
Motordrossel
Nur nétig ab einer Schirmkapazitat von >5 nF. / ca. 25 m Motorkabel.
Ferritringe
Bei HF-Storkopplung auf Sensorsysteme, Ferritringe (iber die Motorleitung schieben.
Schirmanschluss
Flachiger Anschluss am Schaltschrank-Eingang
Flachiger oder moglichst kurzer Anschluss auf der Motorseite.
3.8 Digitaler Eingang
6 Optokoppler-Eingdnge
___________ Eingangs-Spannung
I r Digitale Eingange EIN-Pegel +10 bis +30
| | X1:5 Endschalter1 END1/LMT1 v
X1:6 Endschalter2 END2/LMT2
| | %17, Freigabe . FRGRUN AUS-Pegel <+6 V
Version: 2023 / V1 Seite: 29 BAMOBIL-D3.3
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Abbildung 4-12 TMS-D-Stecker-DIN-D-Stecker
Eingangs-Strom Max.  7,5mA
Nominal- +24V/6mA
Spannung/Strom
Bezugs-Masse GNDE (X1:10)

Der Freigabe-Eingang (FRG/RUN) und der Eingang fiir die Drehfeld-Freigabe (RFE) sind fest zugeordnet
und kénnen nicht programmiert werden.

Ohne Freigabe (FRG/RUN ist der Servo elektronisch gesperrt (keine PWM-Impulse).

Ohne Drehfeld-Freigabe RFE ist das Drehfeld der Endstufe zuséatzlich elektronisch gesperrt (zweiter
Sperrkanal).

Der Antrieb ist momentenfrei (kein Haltemoment).

Die weiteren 4 digitalen Eingdnge sind frei programmierbar.
Die Eingdnge LMT1 (X1:5) und LMT2 (X1:6) sind bevorzugt als Endschalter-Eingange zu verwenden.

Eingang Anschluss Funktion Status Parameter
FRG/RUN X1:7 Freigabe/Nable fest

RFE X1:18 Drehfeld/Nable fest

END1/LMT1 X1:5 Endschalter 1/Dig. Eingang | programmierbar

END2/LMT2 X1:6 Endschalter 2/Dig. Eingang

DIN1 X1:11 Digitaler Eingangl

DIN2 X1:12 Digitaler Eingang2

Externe Spannungsversorgung fiir Ein- und Ausgange

D-Stecker +24 V fir Logik und Hilfsspannung
Logic- 'Zcoﬂ‘e@f Summenstrom aller Ausgange
I\joltg:(ge 424V x4 o beachten
ogik- ¢ S
SpinnAung GNDE Logik-Masse
ogic-

grc\gundn | X1:10 GNDEI

Logik- T - [

Masse ' L _—

Abbildung 4-13 Steuersignale-TMS-2-D-Stecker/ED-Hilfsspannung-logic

3.9 Sicherheits-Eingang RFE (Drehfeld — Freigabe)

Achtung:

Bei abgeschaltetem Eingang der Freigabe- oder der Drehfeld-
Freigabe ist der Antrieb momentenfrei. Ohne mechanische
Bremse oder Sperre kann der Antrieb durchfallen oder sich
bewegen.

Die Motorleitungen sind nicht spannungsfrei. Nur das Drehfeld
ist gesperrt. Bei Arbeiten am Motor oder Servo muss der
Servoverstarker vom Netz getrennt.

Version: 2023 / V1 Seite: 30 BAMOBIL-D3.3
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Betrieb mit RFE — Eingang
Zweikanalige Freigabe-Sperre Uber ein
Sicherheits-Schaltgerat.
Freigabe-Eingang FRG/RUN plus
Drehfeld-Freigabe-Eingang RFE

Einschalten
Sicherheitsgerat Kontakte geschlossen
Freigabe FRG/RUN 0.5 Sek. nach RFE

Sicherheits-Abschaltung
Sicherheitsgerat Kontakte gedffnet
Kein FRG/RUN Signal sperrt im ersten
Sperrkanal die PWM-Impulse im
Prozessor.

Fehlendes RFE Signal sperrt die PWM-
Impulse in der Treiberstufe. (Zweiter
Sperrkanal nach dem Prozessor).

Wiedereinschalten

Sicherheitsgerat entriegeln.
Sicherheitsgerat Kontakte geschlossen.
Erst nach erneuter Freigabe FRG/RUN
zeitlich nach der Drehfeld-Freigabe kann
der Motor sich bewegen.

Betrieb ohne RFE-Eingang
Der Eingang RFE muss mit der
Logikspannung gebriickt werden

Ist die Logikspannung gleich
Versorgungsspannung,

so wird der RFE-Eingang mit +24 V
gebruiickt.

Die Freigabe FRG/RUN mindestens 0.5
sec. nach dem RFE-Signal.

3.10 Digitaler Ausgang (Open-Emitter)

aND24

Logik-Spannung
Logie-voitage
GND24 i

e —

! enersps

Hardware Hascware
Ensie Frogabe

— | x1
I

v
v2

| |senemensy 3
Device 1 [Gerat .
[PNOZ v

ba +
H GND24

| D-Stecker
D connector

Abbildung 4-14

D-Stecker
D connector

GND24

Abbildung 4-15

GND24

b
& 2

v

D-Stecker
D connector

Abbildung 4-16

Die Logik-Ausgdnge 1 bis 3 sind flir 24 V und 1 A ausgelegt. Kurzzeitig 2 A.

r Digitale Ausgange

Ausgangs-Spannung

| X0 oo Augmot DTS EIN-Pegel max.  +24V=
| X117 Digitaler Ausgangs DOUT3 AUS-Pegel <1V=
I - (- . “ F;AUSX
il —} L1 Ausgangs-Strom nom 1A
o o Ausgangs-Strom max. 2A
L= _ = DStecker _ _ _ _
Abbildung 4-17 Steuersignale-TMS-2-Stecker/DOUT-Stecker BeZUgS'SpannUng +24 (X1.4)
Bezugs-Masse GNDE  (X1:10)
Ein Energie-Sparprogramm kann programmiert werden (getakteter Ausgang).
Logikausgang 4 (24V, 3A) ist nur bei bestimmten Gerdten am Leistungsteil verfligbar.
Version: 2023 / V1 Seite: 31 BAMOBIL-D3.3
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Melde-Kontakt betriebsbereit (Solid Rate Relais) / Ready BTB / RDY
Kontakt fur max. 48 /0.2 A

Kapazitive Last max. 1 myF

M BTB/RDY Solid State Relais Kontakt-Widerstand max. 2 Ohm
safety  ° X1 | —1 Externe Sicherung 0,5Aff
areut 'Eh < Der Kontakt ist geschlossen
Ficherheits lxm | bei betriebsbereitem

] = L Geriat. Anzeige mit
| I 1000 J ot Status-7Segment-LED
= = Bei Fehler ist der Kontakt

D connector D Stecker geoffnet.

BTB/RDY Kontakt immer in den
Sicherheitskreis einfiigen!

Abbildung 4-18 Steuersignale-TMS-2-D-Stecker/ED-BTB

Betriebsbereit fillt ab (LED rot, Relaiskontakt offen)

bei Fehlermeldungen

bei Unterspannung der Hilfsspannung (<20 V)

Die Meldung Unterspannung im Zwischenkreis kann programmiert werden (siehe Manual NDrive)

Ausgang Anschluss Funktion Status Parameter
BTB/RDY X1:1, X1:2 Betriebsbereit Fest / Relais
DOUT1 X1:13 Digitaler Ausgang 1 Programmierbar
DOUT2 X1:14 Digitaler Ausgang 2 Programmierbar
DOUT3 X1:17 Digitaler Ausgang 3 Programmierbar
DOUT4 Xx:Xx Digitaler Ausgang 4 Programmierbar
B-Ste(:ke"; + 24 V fir Logik und Hilfsspannung
Logic- - connector Summenstrom aller Ausgange beachten.
voltege | 54y X1:4
Logik- +24
Spannung GNDE Logik-Masse
Logic-
ground X1:10 GNDEH
Logik- |
Masse' - —

Abbildung 4-19 Steuersignale-TMS2-D-Stecker/ED-Hilfsspannung-Logic

3.11 Analoger Eingang +/- 10V

analoge Eingange ,—|1'5V 4'-1— 1.36V
+- 10V — | soix
T REF150
Abbildung 4-20 Analog-IN-D-Stecker

Eingang Ausgang Grund-Funktion Spannung | Status Parameter

AIN1+, AIN1- X1:8, X1:9 Drehzahl-Sollwert +/- 10V prog.

AIN2+, AIN2- X1:15, X1:16 | Stromgrenze +/- 10V prog.

Version: 2023 / V1 Seite: 32 BAMOBIL-D3.3
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Eigenschaften

Differenzeingang AIN1+ / AIN1- ‘ AIN2+ / AIN2-
Eingangswiderstand 70 k

Grenzspannung +/-12V

Auflésung 11 Bit + Vorzeichen

Die Motordrehrichtung kann durch Vertauschen der +/- Anschlisse am Differenzeingang, durch einen
Logik-Eingang oder durch Programmierung gedandert werden.

Die Analog-Eingdange kdnnen verschiedenen Funktionen zugewiesen werden.

Analogeingang AIN1 kann bei digitalem Sollwert (RS232, x-BUS)

als externe analoge Drehzahlgrenze und der Analogeingang AIN 2 kann

als externe analoge Stromgrenze programmiert werden.

3.12 Analoger Ausgang +/- 10 V

Eingang Ausgang Grund-Funktion Spannung | Status Parameter

AOUT1 X2:20 Drehzahl-Sollwert +/-10V prog.

GND X2:21 Signal-Null ov fest

Version: 2023 / V1 Seite: 33 BAMOBIL-D3.3
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3.13 Serielle Schnittstelle RS 232

Uber die serielle PC-Schnittstelle RS232 wird der Verstirker BAMOBIL-D3 programmiert und fiir die
Inbetriebnahme bedient. Die Software wird im Software-Manual DS NDrive beschrieben.

D 2 2 Die serielle Schnittstelle ist
':XD galvanisch mit dem

™D 3 XD == Gerate — Null (GND / AGND)
4, > verbunden

204 ]
Stecker am PC J |

8
R2IN

5
GND 5 ‘ 0 RS232

g mmm
D-Stecker

Schirm am Steckergehause

Abbildung 4-21 TMS-2-D-Stecker/RS-232-

Verbindung zwischen BAMOBIL-D3 (D-Stecker X10) und der seriellen Schnittstelle (COMx) am PC
nur mit einem Nullmodem-Kabel.

Nullmodem-Link-Kabel nicht verwenden!

Kabel nur im stromlosen Zustand stecken.

Die Schnittstelle ist fest auf 115200 Baud eingestellt

Nullmodem-Verbindungs-Kabel
Sicht auf Lotseite

Schirm am Gehéause
Kabellange max. 10m

RS232 PC

Schirm am Steckergehause

Abbildung 4-22

FM = Buchse

RS232 PC

Bei starken Stérungen auf der
Schnittstelle sollte ein
Leitungsfilter eingesetzt werden.
Laptop mit USB-RS232 Konverter

sind meist storempfindlich. Schirm entkoppelt von
X10

Abbildung 4-23
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3.14 CAN-BUS

Der CAN-BUS ist die digitale Verbindung zur CNC-Steuerung.

Optimale Bedingungen mit CNC-Steuerungen und CAN-Komponenten von
Firma LABOD Electronic oder CAN Open.

Programmierung und Bedienung mittels Bedienfeld mit CAN-BUS.

Interface nach ISO 11898.
Einstellung und Programmierung siehe DS-CAN Manual.

Die BUS-Schnittstelle ist galvanisch
getrennt von der internen
Geratespannung.

Die Spannungsversorgung erfolgt
Uber einen internen isolierten
DC-DC-Wandler oder tiber das
Buskabel.

Can-V 49 bis 15 V=

CAN-BUS isoliert /

CAN-VCC Dc |vec
- 4 .'.
| cangnD |7 DClenD |
CAN-BUS ' |
[ AXEV AR Vint W— v \
| I | 3| /
| T .
CANH - it Eanm — \
| | [ ;
[ L1}2 . !
CANL - T T | -— ’ ;
| | | | !
CANGND ot~/ CANGND : - 1 j{ 7
||]—%—‘ —]ir D connector ',

D Stecker )
Schirm am Steckergehéuse P S A |
Shield at connector housing

Abbildung 4-24 Steuersignale-TMS2-D-Stecker/ED-CAN-D-Stecker

CAN-BUS-Kabel

CAN Gnd auf gemeinsames
Potential bringen

CAN-BUS X9
Abgeschirmte Busleitung mit geringer Schirmkapazitat verwenden. O

Signal plus GND (+Versorgung).

D-Stecker mit metallischem oder metallisiertem ECAN-L
Gehaduse. LiYCY 4x0.25+Schirm . CAN-GND

Bezeichnung Stecker-Nr. | Kabelfarbe
CAN-V+ 9 braun
CAN-GND 3 weild
CAN-H 7 grin
CAN-L 2 gelb

nc

(Achtung: Farben kénnen unterschiedlich sein)

CAN-BUS-Verbindung mit mehreren BAMOBIL-D3

Abbildung 4-25 D-Stecker-can-1

Master Adresse xx Adresse xx Adresse xx
X9 X9 X9
SN e e — (P o128
ZCANG‘NEP‘ ‘ | Swj | _ 5:fj . Sw4
<L, T i — "—I i I—I T = Abschluss-
CAN-V+ B
O“(pE) I L Orm - \ Orm M Widerstand
am Schirm am Steckergehaduse Ende der
Busleitung >
120 Ohm zwischen CAN-H und CAN-L
Version: 2023 / V1 Seite: 35 BAMOBIL-D3.3
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3.15 Resolveranschluss

Nur bei Bamobil-D3-RS
Der Resolver ist ein Absolut-Mess-
System fiir eine Motorumdrehung.
Er ist robust und unempfindlich gegen
hohe Motortemperaturen.

T T Bsteaker . .
|Connectors7 pOStecker 7} Der Aufbau entspricht einem

Motor-Stecker P ! rotierenden Transformator.
Motor-connector | P ! .
Resover @ | ceeeemjn T3 ! Der Rotor wird von der Referenz
— —i— 47 Tt
REF1 REF1 ! H
Tii i / i REF1 (10kHz) gespeist.
e U] Py \ Der Stator liefert die von der Dreh-
e | T e Py \ Frequenz modulierten Sinus- und
ar et |

| < Rer2 Cosinus-Signale.
Im Servo-Verstarker werden die

(/%\ V AD2S I Amplituden dieser Signale ausgewertet
f ‘ [ / und digitalisiert.
R (s ! Die Auflésung wird selbsttatig optimal
I / auf 10,12 oder 14 Bit eingestellt.
iiiiii ‘ / Die maximale mégliche Drehzahl =
/ / 50 000 (10bit).

/ Die digitalisierten Signale werden fir
/ den Polradwinkel, die Positions-, die
! Geschwindigkeits-Regelung und fiir die
I Incrementausgabe verwendet.

Wotor
Temperature
Motor
Temperatur ~

| Resolver X7
— —

! Steckerbelegung

- I . Létseite
b
[ —ml
I Schirm am Steckergehause 3 S‘N2 R

Shield af connector housing \

nc
nc

Sl s Commacior housing. ST T T - %ROE% — —— Temperatur
Temperaftur —— ngggr NI
Motor nc _
Abbildung 4-26 Steuersignale-TMS-2-D-Stecker/ED-Reso nc — g\ONSWZ

M, Stiftkontakt

Nur vom Hersteller zugelassene Motoren mit 2, 4, 6 oder 8 poligen Resolver einsetzen.
Motorspezifisches Anschlussblatt (RS) beachten!

Anschlussstecker X7 15 poliger D-Stecker

Anschlusskabel 4x2 Adern paarig verdrillt und geschirmt, plus Gesamtschirm.
Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden

Kabellange bei >25m nur hochwertige Resolverkabel mit verbesserten
Schirmeigenschaften einsetzen.

Schirmanschluss am Stecker X7 alle Schirme zusammenfassen und mit dem Gehduse

kontaktieren

am Motorstecker Gesamtschirm mit dem Steckergehduse

kontaktieren
Einstell-Parameter  siehe Software-Manual NDrive

3.16 Encoder TTL Anschluss

Nur fir BAMOBIL-D3-xx-IN
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TTL-Incrementalgeber (Encoder)
mit 2 Zahlspuren und einer Nullspur

Ietacker X7 BSteckert _\ plus 3 Rotorlagespuren.
,,,,, connector a i -
1 vecesd Cfonnectorx? \ Zahlsp;ren mit oder ohne Gegentakt
T | 1| vec sy N Y Ausgabe.
[l [l
BENE ™M - |
i Lo j> (Bei einfachem Anschluss A, B, N die
[ Al 1]l 4 . . . .
B m— \_ negierten Eingdnge nicht belegen).
[ [
Lol Iy |
[ [ .. . .
L1 gl g | Zahl-Eingang entspricht RS485
b E; 1 j> | Maximale Zahlfrequenz 500kHz
5 T T
- ST A R s )
[ H H
5 \: | | :\ e De'r Incremerjtalgeber ist galvanisch
N TR / mit dem Gerate-Null (GND)
5 L N} e D / verbunden.
- [ T
88 I [
5 g [ 1 | ] / i
a5 | IROTORI ] 13 — Versorgungsspannung 5V liefert der
29 T oros | — / s
85 | (ROTOR2 || 14 — / ervo.
o5 oo I — L
== |l lporoRs s | — | T /
Lo Lo — L
| lenp | I 6 VG +5Y / Encoder X7
T I T |
o [ /
[ [ - -
I ITEMP | |] 12 5 B
1 T = | o l8|nc
¥grtr?;;eralure I bl J_ TEMP J] Rotor 3 ) ¢ nc
Motor : : } : | gg:g; ? Versorgung GND
Temperatul ! !GND 1 ! 5 T Temperatur Motor -llj(eamngle%tur GND
- | Kanal B Kanal N
== Versorgung +5V Kanal B
Kanal N Kanal A
i HH' Schirm am Steckergehause
Schirm am Steckergehduse Shield at connector housing J
Shield at connector housing — — — — —  —  —

M=Stiftkontakt / Steckerbelegung Létseite

Abbildung 4-27 Steuersignale-TMS-2-D-Stecker/ED-IN-TTL-D-Stecker-2

Nur vom Hersteller zugelassene Motoren mit TTL-Incrementalgeber (Encoder) und
Rotorlagespuren einsetzen. Motorspezifisches Anschlussblatt (IN) beachten!

Anschlussstecker
Anschlusskabel

Kabellange
Schirmanschluss

Einstell-Parameter

X7 15 poliger D-Stecker
10 Signaladern geschirmt Minimalquerschnitt 0,14 mm
2 Versorgungsadern Minimalquerschnitt 0,5 mm

Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden.
bei >25m Querschnitt eine Stufe grofler.

am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehause
kontaktieren.
am Motorstecker Schirm mit dem Steckergehause

kontaktieren.
siehe Software-Manual NDrive

Version: 2023 / V1
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Adapter fiir INC-Geber mit A,B,N Kanal ohne Gegentaktsignale

Motorseite

A
B
N

GND
GND

+5..424V

Temp
ROTOR1
ROTOR2
ROTOR3 ..

© NG WN =

= =
- o

12
.13
14

15

INC-Geber-Adapter

Anpassung

Abbildung 4-28

Geréteseite

= =YY
Qs W N = O e

N ;R wWwN >

A
B
N
1A

L GND
 GND

IN

L VCC +5Y

B

. Temp

_ ROTOR
| ROTOR2
| ROTOR3

Der Gerate-Eingang fiir die inkrementellen Zahlsignale
benotigt die Gegentakt Zahlimpulse zur sicheren Erkennung.
Bei vielen einfachen Anwendungen werden Geber ohne
Gegentaktsignale (z.B. Lagergeber)mit unterschiedlichen
Versorgungsspannungen verwendet.

In diesen Anwendungen muss der INC-Adapter eingesetzt
werden.

Der Adapter wandelt die Zahlsignale A, B, N in die
Gegentaktsignale A, /A, B, /B, N, /N um.

Bei von 5V abweichenden Versorgungsspannungen muss die
Spannung, bei der Bestellung angegeben, und extern
angeschlossen werden

Uberpriifung auf richtigen Anschluss
Rotorfolge

N cnd Ramp

Die richtige Folge der Rotorsignale bei

N actual

rechtsdrehendem Motor ist 1,3,2,6,4,5

I cmd Ramp

I actual

i

1T 32
rechtsd

645
rehend

Zahlenwert

Bei anderer Zahlenfolge

I_Run (Frg.)

ist der Geber-Anschluss der

DC-BUS

Vout

Rotorlagesignale Rotorl, Rotor2, Rotor3,

on

Euf

Run [Nnrma\

Step 1

(U, V, W) falsch

Trigger

Capturs

Anschlussplan benutzen!

Step generator

Drehzahl b

[ 15000
r

Abbildung 4-29

Motor ohne Freigabe eine Umdrehung rechts drehen

55536 {0x10000)

zero-capture -

1567 {0x051F)

—Off--

3.17 SIN COS 1Vss Anschluss

Nur fir BAMOBIL-D3-xx-SC

Eine Motorumdrehung entspricht einem
Positionswert von Num 65536

Bei einem andern Ergebnis ist die Eingabe von
Feedback Inc-Mot (0xa6) falsch

Null-Winkel

Motor rechts und links drehend mit 10%-100% Drehzahl.
Der Wert von zero-capture muss konstant bleiben.

Abbildung 4-30

Version: 2023 / V1
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Inkrementalgeber (Encoder)
mit 2 analogen sinusférmigen

| Stecker x7 D Stecker Zahlspuren und einer Nullspur
m———— -, | Connector x7 D connector \ .
J{ vec st 1] 1o vee ssv i plus 2 Kommutierungsspuren.
1 t I . .
k 1 g ™S Differenzsignale 1Vss
G \
.
ka 4 El D :[i’) \ . .
- \ Maximale Zdhlfrequenz 500 kHz
kb+ 2 Faktor ‘\
@ & N
> 4 : .
p o A1 HT | Der Inkrementalgeber ist
Q . . .
9 w Ja || J galvanisch mit dem Gerate-Null (GND)
g el 180 | D> / verbunden.
- - / Versorgungsspannung 5 V liefert der
~ © A /
g2 kot i} 14 / Servo.
% 3 ke 15% :[\,> /
S ;5. /’ . . . e e
§ c ol 115 ‘ ! Die Auflésung wird selbsttatig
e 18> auf Optimum eingestellt.
VEC +5V !
GND: 6 T tl /
4T
% TEMR 'Jf 12 . /
Motor T-Motor
Temperature e
%‘“Jm"‘:’amwﬂ 1000F : SIN/COS X7
GNO | 1] 5 GND T | O
P wo \
" !]S[ . L I Ssh;hi(rjm am S1etl‘<er enaus.; \ Kanal ko-—— o0 nc K kd
chirm am Stecl ern eh 1‘159. ___Sheldat conneciorhousing | - —— Kana +
Shield at connector housing &gﬂgl Eg: 8 E :¥g:ﬁ0gggag ENB
TemperaturMotor —/p2f © 5 |,|| Kangl ka-
v anal kb1 @ o |/l Kanal kr+
ersorgung +SV—1100 O & Lol Kanal kb+
anal kr-——ls| © o [}l Kanal ka+
Abbildung 4-31 Steuersignale-TMS-D-Stecker/ED-SINCOS-D-Stecker
Steckerbelegung
Lotseite
Nur vom Hersteller zugelassene Motoren mit SIN / COS Geber (SC) einsetzen.
Motorspezifisches Anschlussblatt (SC) beachten!
Anschlussstecker X7 15poliger D-Stecker
Anschlusskabel 4xSignaladern drill-geschirmt Minimalquerschnitt 0,14 mm
2xSignaladern geschirmt Minimalquerschnitt 0,14 mm
4xVersorgungsadern, Temp Minimalquerschnitt 0,5 mm
Kabeltype (4x(2x0,14)+(4x0,14)C+4x0,5)C
bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden
Kabellange bei >25 m Querschnitt eine Stufe groRer
Schirmanschluss am Stecker X7 Schirm mit dem
Steckergehduse kontaktieren.
am Motorstecker Schirm mit dem
Steckergehduse kontaktieren.
Einstell-Parameter siehe Software Manual NDrive
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3.18 Rotorlagegeber Anschluss mit bl-Tacho

Nur fir BAMOBIL-D3-xx-bl

3 Rotorlagegeber-Signale
(Hallsensoren) fiir die Kommutierung.
Mit oder ohne birstenlosem

Tachogenerator.
D-Stecker X7 Adapter | D-Stecker
+15v 10 10 +15 veC +5v Der Rotorlagegeber ist galvanisch mit
.
A ™S dem Gerate-Null (GND) verbunden.
TR+ 2 TR L2
TachoR
. ) L é% j> Versorgungsspannung 15 V vom Servo.
£
g TS+ 3| IS4 b3 i
n = @% j> s Anpassadapter, we.nn die
: R Tachospannung bei Nenndrehzahl
j=2}
G N -
B | A PR groBer als 10 V~ ist.
o Tacho T
e A T ¢ 11 émﬂ :1>
E 5 Bei kleineren Tachospannungen
[5] . .
g %é@ ) X7 : Pin 1,9 und 11 verbinden.
S | RO | g 3 o > froecs Tacho-Mittelpunkt an X7:1
= T .
ROTOI 14 14 Rotor U2
= > anschlieRen
ROTORB 15 15 Lo - :l> Rotor U3 Rotor X7
ang 6 6 15
VCC +5V
| TEMR 12 L2 E = Rotorlage3—— g gg
| T Trvotor Rotorlage2 |14 & o | |— Versorgung GND
T Tomperatr Mot — |11 & 3 || JSmESEEr GNO
GN 5 5 GND Versorgung +15V— 2 h= -T—ggng g:
== Tacho S-——
||]|’—0—'—’ ﬂp o |i||— Tacho R-
Schirm am Steckergehause l Schirm am Steckergehause

Abbildung 4-32 Steuersignale-TMS-;

Steckerbelegung

2-D-Stecker/ED-BL-D-Stecker .
Lotseite

Nur vom Hersteller zugelassene Motoren mit Rotorlagegeber (bl) einsetzen.
Motorspezifisches Anschlussblatt (bl) beachten!

Anschlussstecker
Anschlusskabel

Kabeltype

Kabellange
Schirmanschluss

Einstell-Parameter

X7 15poliger D-Stecker

12 x Signaladern, Versorgungsadern,  Minimalquerschnitt 0,25 mm
Temp.

Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden

bei >25m Querschnitt eine Stufe grofler

am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehduse
kontaktieren.
am Motorstecker Schirm mit dem Steckergehduse

kontaktieren.
siehe Software Manual NDrive-xx
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3.19 X8 TTL-Encoder Ausgang oder Eingang (2)

Der D-Stecker X8 wird als Eingang oder Ausgang (Default) geschaltet.

Ausgang X8 Pin 6 nicht belegt oder mit GND gebruickt.
Eingang X8 Pin 6 mit +5 V gebriickt (X8:1)
1
I VCC-CNT ) VCC
1 |
i | |
i > i
i T y
! .
i Inc-In \
i - .
| > \
! ] |
i \
i | |T™s
| | NS |
Connector X8 i || ~ .
SteckerX8 | j J
______ I
1/ outdn /M6 /
hamm [
[ L1l
4L IVCC-CNT |1 /
i o |
REo 1 AL 2 | /
5 251 | IR j} P /
v8 O, 1 Al sl SN
S8 Bt 1
og =2 | | Y /
ot 21 | 5l lis _
52 5 ek —te Inc-Outi—
05 88 Il 7 ‘
O5 380 1 Bl 118l 4
Z2 0384 —
5L OFrr 1§ \
s 500,
-l AT = \
S S50 1 _1 | ﬂ a ?%
Lo NI 14 |
A it
J.I lﬁND—CN‘LF I 5 L GND-GNT GND
T
1 L—"l D Stecker
Schim am Steckergeh&use L___E)Eoﬂn_eCE”_ _________________ -
Shield at connector housing
Abbildung 4-33 Steuersignale-TMS2-D-Stecker/ ED-X8-IN-OUT
Encoder 9 pol D-Stecker (M, Stifte)

IN-OUTX8

Steckerbelegung Lotseite

—— Versorgung GND
— Kanal N Achtu ng:
—— Kanal B

— Kanal A X8 als Eingang

ana
—— Versorgung +5V

X8:6 (Select IN) mit X8:1 (+5 V)
im D-Stecker verbinden

Abbildung 4-34 D-Stecker-encoount-1
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3.20 X8 als TTL Encoder Ausgang

Die vom Motor gelieferten Gebersignale (Feedback) werden als TTL-Encodersignale fiir die CNC-
Steuerung am D-Stecker X8 ausgegeben.

Der Encoder-Ausgang ist potentialgetrennt.

Die Spannungsversorgung erfolgt liber das Geber-Kabel von der CNC/SPS-Steuerung.
Spannungsversorgung +5V +/- 0,2 V

Das Ausgangssignal entspricht RS485

Option: Interne Versorgung vom Servo (LBR1 + LBR2)

Die Auflésung ist bei RS und SC programmierbar. (Parameter Oxa4, Bit 1), bei IN gleich der Geber-
Impulszahl.

Ahhilding 4-35

Signalform (Motor rechtsdrehend)

Kanal
Cannel /A

— Ausgangspegel low <05V
Cannet B high  >4,5V
Flankensteilheit <0,1us
Cammet 1B , ,
Nullimpuls min. 0,2 us

N Ausgangsfrequenz max. 200 kHz
camer N (Z)

Impulse / UPM
bei RS, SC programmierbar
camet IN (/12) bei IN Geber-Impulszahl
X8 als TTL — Encoder Eingang
Achtung: X8 Pin 6 (Select IN) muss mit X8 Pin 1 (+5 V) gebriickt sein!

Der Encoder-Eingang ist potentialgetrennt.

Die Spannungsversorgung erfolgt tiber das Geber-Kabel
Option: Interne Versorgung mit Servo

Eingangssignale entsprechend RS485

Eingangsfrequenz max. 200 kHz

Option: Interne Versorgung vom Servo (LBR1 + LBR2)

Der Encoder Eingang kann auf unterschiedliche Funktionen programmiert werden.
Siehe Software-Beschreibung DS-NDrive.
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3.21 Leuchtanzeigen-Status

Im Zustand ,,Normal“ leuchtet die griine 7 Segmentanzeige plus Dezimalpunkt als Betriebs-Anzeige
(Status-Anzeige).

Beim Zustand ,,Fehler” leuchtet rote Fehler-LED und die 7 Segmentanzeige zeigt die Fehlernummer an.

Beim Zustand ,,Warnung“ blinkt rote Fehler-LED und die 7 Segmentanzeige zeigt abwechselnd den
Status und die Warnungs-Nummer an.

Status-Anzeige am Servo

Anzeige | Punkt/Strich | Zustand Status bei NDrive
blinkt Prozessor aktiv
E. dunkel Hilfsspannung fehlt oder gerdteinterner Hardware-
Fehler
blinkt Startzustand nach Reset (Hilfsspannung 24 V Aus-Ein) OK=0
Die erste Freigabe beendet den Blink-Zustand
o leuchtet Antrieb freigegeben OK=1,ENA=1
dunkel Antrieb gesperrt (nicht freigegeben) OK=1,ENA=0
E leuchtet Drehzahl gleich Null (Stillstandsmeldung) NO=1
H leuchtet Antrieb dreht rechts, N aktuell positiv NO=0
E leuchtet Antrieb dreht links, N aktuell negativ NO=0
(@]
blinkt Motorstrom auf Dauerstrom reduziert lens lens =1
E leuchtet Motorstrom bei maximaler Stromgrenze Imax lens =0
o dunkel Icns=0

Normalbetrieb, Motorstrom innerhalb der Stromgrenze

Leuchtet fur Ein neuer Befehl (Wert) wurde vom BUS oder RS232
0,1 Sekunden | empfangen.

-0

Beispiel: Motor rechtsdrehend

Punkt blinkt = Prozessor aktiv
Unterer Strich = Antrieb freigegeben
Rechter Strich = Motor dreht rechts
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3.22 Leuchtanzeigen Fehler

Die rote LED ,,FAULT" leuchtet und mit der griinen 7 -Segment-Anzeige wird die Fehlernummer

angezeigt.

Fehlerliste
Anzeige Fehleranzeige Bedeutung
am BAMOBIL bei NDrive
0 BADPARAS Parameter beschadigt
1 POWER FAULT Endstufen-Fehler
2 RFE FAULT Sicherheitskreis fehlerhaft
3 BUS TIMEOUT Ubertragungsfehler BUS
4 FEEDBACK Gebersignal fehlerhaft
5 POWERVOLTAGE Leistungsspannung fehlt
6 MOTORTEMP Motortemperatur zu hoch
7 DEVICETEMP Geratetemperatur zu hoch
8 OVERVOLTAGE Uberspannung >1.8 x UN
9 |_PEAK Uberstrom 300 %
A RACEAWAY Durchdrehen (ohne Sollwert, falsche Richtung)
B USER Benutzer — Fehlerauswabhl
C 12R Uberlast
D RESERVE
E ADC-INT Strom Messfehler
F (gersteabhingig) BALLAST Ballastschaltung lberlastet
De2|m.alpunkt Prozessor aktiv
blinkt
Dezimalpunkt . -
dunkel Hilfsspannung fehlt oder geratinterne Hardware-Fehler

Leuchtanzeigen am Servo:

Bei einem Fehler leuchtet die rote Leuchtdiode FAULT und die

Fehlernummer wird angezeigt.
Der BTB-Kontakt wird geoffnet.

Die Software BTB-Meldung schaltet von 1 auf 0.

Die Statusmeldung Rdy wird dunkel.

Beim Abschalten der Freigabe (Enable) bleibt die Fehlermeldung

erhalten.

Die Fehlermeldung wird gel6scht.

Beim Einschalten von Cancel errors durch einen digitalen Eingang

oder mittels CAN BUS.

Achtung:

—Warnings

—Fehler
FEEDEACK  Schlechtes oder Fz_< |

MOTORTEMP  Matorternperal_- |
4 I I *

Clear wamings and ernors I

FAULT

Abbildung 4-36 NDrive2-Bilder/7segmentF5

Beim Anlegen der 24V Hilfsspannung bei geschlossener Freigabe (FRG/RUN X1:7 aktiv)

zeigt die rote Leuchtdiode einen Fehler. Es erfolgt keine Fehleranzeige in der 7-Segment Anzeige.

Version: 2023 / V1
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3.23 Leuchtanzeigen Warnungen

Beim Zustand ,,Warnung®“ blinkt die rote Fehler-LED und die 7 Segmentanzeige zeigt abwechselnd den
Status und die Warnungs-Nummer an.

Warnmeldungen

Anzeige Fehleranzeige Bedeutung ID-Adresse
am Servo bei NDrive
0x8f
0 WARNING_0 Gerateerkennung inkonsistent Bit 16
1 ILLEGAL STATUS RUN Signal Bit 17
2 WARNING-2 FE Signal inaktiv Bit 18
3 Bit 19
4 Bit 20
5 POWERVOLTAGE | Leistungsspannung zu klein oder fehlt Bit 21
6 MOTORTEMP Motortemperatur >87 % Bit 22
7 DEVICETEMP Motortemperatur >87 % Bit 23
8 OVERVOLTAGE Uberspannung >1.5 x UN Bit 24
9 |_PEAK Uberstrom 200 % Bit 25
A Bit 26
B Bit 27
C I2R Uberlast > 87 % Bit 28
D Bit 29
E Bit 30
F (Gersteabhingig) | BALLAST Ballastschaltung >87 % Uliberlastet Bit 31
Warnings
MOTORTEMP
Leuchtanzeigen am Servo Motarternperatur =873
Beim Zustand “Warnung ” blinkt die rote LED und Fehler

die 7 Segmentanzeige zeigt abwechselnd die
Nummer der Warnung (LED rot) und den Betriebs-
Status an (LED dunkel).

FAULT

Abbildung 4-37
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3.24 Messwerte

ab Firmware 378

Zwischenkreis-Spannung (48 V)

BAMOBIL D3-62 Zwischenkreis- Parameter Oxeb DC-BUS - %
Spannung

Maximale-Spannung 62V 24775 150
Batterie-Spannung 48V 19180 116
Uberspannungs-Abschaltung 70V 28771 170
Ladespannung 56V 22377 136
Ohne Ladespannung ov 0 0
Normierung 1 399,59 2,42
DC-BUS 82V 32767 200

Parameter Oxeb = 399,59 x Zwischenkreisspannung

Strom-Istwert

BAMOBIL-D3 1100 % Kalibrierung Nennstrom Spitzenstrom
I-device DC blockiert
Maximalwert +/- 11Bit mV Num Aeff A= Num A=
x-80 560 450 40 56 650 80
x-100 700 560 50 60 800 100
x-120 840 670 60 84 970 120
x-250 874 700 125 175 1010 250
x-350 610 490 175 245 710 350
x-450 785 630 225 315 910 450
Die Grundeinstellungen sind im Parametersatz geschiitzt.
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3.25 Endstufen-Temperatur

IGBT-Modultemperatur

Analog-Spannung X4 Pin6

Parameter Ox4a

Maximal +80 °C

2,60

16820 (FW>400)

29000

28000

4,48

27000

26000

25000

24000

23000

4,27 2
2
—
412 . F2
2~ 20
cn:’ = =
3% o— ck
/e 5% c€o
ED so
L= 381 52 oS
= 2 9o
>
n 25>
[ c
366 00 ®%5
an o3
£EcC g
O 53
> 35 NN O

Value of 0x4a (Num)
Wert von 0x4a (Num)

22000

21000

3,35

‘ 3,20

=20 -10 0 10

Bamobil-Bamo-Temperatur-IGBT-3

16000

20 30 40 50 60 70 80

Endstufen- Temperatur (©C)
Stage- Temperature (° C)

Abbildung 4-38

90 100
BAMO-D3, BAMOBIL-D3

15000

14000

13000

12000

11000

Value of 0x4b (Num)

Wert von 0x4b (Num)

10000

-10

Luft-Temp-1

10

20 30 40 50 60 70 80
Luft- Temperatur (©C)
Air- Temperature (°C)

Abbildung 4-39
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