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Historie

2 Basis- Informationen

2.1 Historie

Version Anderung Datum

04/2013 - V04 Lieferumfang / Norm-Vorschrift/Ballast-Widerstand/ 13.06.2013
Warnsignale

04/2013 - V05 Zeichnungen gedndert / Fehlerliste gedndert Nov. 2013

04/2019 - Vo1 CAN BUS Daten ergdnzt / Inrush Limiter aktualisiert April 2019

2.2 Weitere Produkte von UNITEK

Digitale Servoverstarker fir kleinere Leistungen >>> UNITEK | DS205, DS403,
DPCxx

Analoge Drehstrom-Servo-Verstarker >>> UNITEK | Serie

TVD3, TVD6, AS

Analoge DC-Servo-Verstarker >>> UNITEK | Serie

TV3, TV6, TVQ6

Thyristor-Stromrichter >>> UNITEK | Serie Classic

1Q, 4Q, Servo 200W bis 800kW

DC und AC Servo-Verstarker fur Batteriebetrieb Serie BAMO

A2, A3, D3

Analog und Digital Serie BAMOBIL
Serie BAMOCAR

2.3 Projektierungsanleitung (MANUAL)

1. MANUAL DS xxx Hardware

2. MANUAL NDrive Software

3. MANUAL DS, DPC Inbetriebnahme - Fehlersuche

Zur Projektierung, Installation und Inbetriebnahme alle 3 MANUALs benutzen!

Als CD (UNITEK-DOKU-SOFT) der Gerate-Lieferung beiliegend.

Online: www.unitek.eu

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

Das MANUAL muss fir alle mit dem Geréat beschéaftigten Personen zuganglich gemacht

werden.

3 04/2019 - V01
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2.4 Giiltigkeit

Hardwarestand:

Firmwarestand:

2.5 Verwendete Bezeichnungen und Symbole

Gerat DS xxx (BDM)

Maschine- oder Anlagen-Hersteller oder Betreiber im industriellen Bereich

Anwender: (B2B, zweite Umgebung)
Hersteller: UNITEK Industrie Elektronik GmbH
Handler:

Achtung Lebensgefahr!
Hochspannung

Warnung!
Wichtig

Gefahrliche elektrische Felder

2.6 Lieferumfang

Gerate DS405-x, DS412-x oder DS420-x
Dokumentation DS400, NDrive, CD Unitek-Doku-Soft
Anschluss-Steckklemmen Phonix 10pol. und 11pol.
D-Stecker X7 15pol., X8 9pol.

In der Versandverpackung

Nicht im Lieferumfang:
D-Stecker X9, X10 9pol.

DS 400-2 04/2019 - V01 4
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Allgemeine Produktinformationen

2.7 Allgemeine Produktinformationen

Der Digitale-Drehstrom-Servoverstarker DS/DPC xxx bildet als Komponente (BDM) zusammen mit
dem Synchro-Servomotor (EC-Motor) oder dem Asynchron-Servomotor (AC-Motor) eine
Antriebseinheit (PDS), die sich durch Wartungsfreiheit und hohe Regeldynamik auszeichnet.

Der Antrieb hat die bekannt guten Regeleigenschaften der Gleichstromantriebe ohne die
Nachteile der Kohlebiirstenstandzeiten und der Kommutierungsgrenze.

Beim Synchron-Motor tritt die Motorerwarmung nur im Stator auf, der Rotor bleibt kalt. Die
Motoren kénnen leicht Uber die Oberflache gekiihlt werden (Wirkungsgrad bis zu 96%).

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
RegelgrofRe, sie stellt sich selbsttatig ein.

Das Rotor-Tragheitsmoment ist wesentlich kleiner und die Grenzleistung ist héher, hieraus
ergeben sich bis zum Faktor 5 hhere Beschleunigungswerte.

Der Asynchron-Servomotor ist preisglinstiger und bendtigt keine Magnete im Rotor.

Die Regeleigenschaften sind durch Space-Vector-Regelung sehr gut, die Bauleistung und der
Wirkungsgrad sind geringer. Durch die Rotorerwdrmung ist bei groBem Regelbereich ein Motor-
Lifter notwendig.

Die EC- und AC-Motoren sind in Schutzart IP65 ausgefihrt.

Die Motorspannungen und Motorstrome sind sinusformig. Maximaler Motorwirkungsgrad durch
kompensierende Stromregelung.

Der Servo DS/DPCxx kann als Drehmoment-, Drehzahl-Verstarker oder Einachs-Position-
Verstdrker eingesetzt werden.

Der Positions- und Drehzahlistwert wird aus der Gebereinheit (Resolver, Inkrementalgeber
oder SIN/COS-Geber) generiert. Die Encoder-Impulse werden fiir eine Gbergeordnete SPS/CNC-
Steuerung vom Verstarker ausgegeben.

Strom-, Drehzahl-, und Positionsregelkreis sind einfach zu programmierende digitale P-I-D Regler.
Programmierung mittels PC Software NDrive2.

Kommunikation mit Gbergeordneten Steuerungen liber BUS-Systeme (Standard CAN-BUS, RS232)
oder Uiber analoge Schnittstelle.

Achtung:

Bei zwischenkreisgespeisten DC-, AC- oder EC-Servo-Verstarkern muss die Energierlickspeisung in
den Zwischenkreis beim Bremsbetrieb beachtet werden (Hubantrieben, Abwickler, groRRe
Schwungmassen). Interner oder evtl. externer Ballastwiderstand notwendig.

5 04/2019 - V01 DS 400.2
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2.8 Anwendung/Einsatz/Aufbau/Eigenschaft

Anwendung in:

Maschinen und Anlagen in industrieller Nutzung aller Art bis zu einer Antriebsleistung

von 13,5 KW im rauen Einsatz, besonders als 4Q-Servoantriebe:

- bei hochdynamischen Beschleunigungs- und Bremsvorgangen

- bei groBen Regelbereichen

- bei hohem Wirkungsgrad

- bei kleinen Motorabmessungen

- bei gleichmaRigem, ruhigem Lauf

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

Einsatz in:

Maschinen und Anlagen;

sowie auch in Bestiickungsmaschinen, Priifmaschinen, Blechbearbeitungsmaschinen,
Werkzeugmaschinen, Kunststoffmaschinen, Montageautomaten,

Strick- und Nahmaschinen, Textilmaschinen, Schleifmaschinen, Holz-

und Steinbearbeitungsmaschinen, Metallbearbeitungsmaschinen, X-Y Tische,
Lebensmittelmaschinen, Roboter und Handlingsysteme, Regalférderzeuge, Extruder, Kalander,
und in vielen anderen Maschinen und Anlagen in industrieller Umgebung.

Aufbau:

-Robustes Schaltschrankeinbaugerit im Ganzstahlgehduse nach den VDE- / DIN- und EG-
Richtlinien (IP20, VGBA4)

-Einheitliche volldigitale Regelelektronik

-Leistungselektronik von 5 bis 20 A (S1-Betrieb)

-Leistungs-Eingangs-Spannung 30V~ bis 480 V~ (40 V= bis 500 V=)

-Unabhangiges 24 V-Choppernetzteil fir die internen Hilfsspannungen

Galvanische Trennung zwischen:

- Gehause zu allen elektrischen Teilen

- Hilfsspannungsanschluss zu Leistungsteil und Steuerelektronik
- Leistungsteil und Steuerelektronik

- Steuerelektronik und Logikeingénge/Logikausgange

Die Luft- und Kriechstrecken entsprechen den EU-Normen.

Verwendet werden:

- Vollisolierte IGBT-Leistungshalbleiter, groRzligig dimensioniert
- Nur handelsibliche Bauteile im Industrie-Standard

- SMD-Bestiickung

- Leuchtdiodenanzeigen , 7 Segmentanzeige

DS 400-2 04/2019 - V01
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Anwendung/Einsatz/Aufbau/Eigenschaft

Eigenschaften:

EMV-sicheres Ganzstahl-Gehduse

Stof’ und rittelfester Aufbau

Direkter Netzanschluss 230 V~ bis 480 V~

Unabhangiger Hilfsspannungsanschluss 24 V=

Digitale Schnittstellen RS232, CAN-BUS (weitere Option)

Analoge Eingdnge, programmierbare Differenzeingange

Digitale Ein-Ausgdnge, programmierbar, Optoentkoppelt

Ausgang fir Bremse 24 V/3 A mit Lastiberwachung

Freigabe- und Endschalterlogik, Notstopfunktion, Sicherheit
BTB-Betriebsbereit, Solid State Relais

Lage, Drehzahl- und Drehmomentregelung

Gebersysteme: Resolver, TTL- Inkrementalgeber, SINCOS 1Vss, Rotorlage
Encoderausgang

Statische und dynamische Stromgrenze

Einheitliche volldigitale Regeleinheit

Eigensicheres kurzschlusssicheres Leistungsteil (EN50178)
Zwischenkreis-Drossel (EMV-Entstorung)

Integrierte Ballastschaltung

DC-Leistungsbus

Prozessorunabhingige Schutzabschaltung bei Uberspannung, Unterspannung
Kurzschluss, Erdschluss und Ubertemperatur von Verstirker oder Motor

NN N N N N N N N N N N N N N N NN
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2.9 Sicherheitsvorschriften

Elektronische Gerate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher!

Achtung Hochspannung

> 900V AC/DC ~/=

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 Gber das Gerat und
besonders lber die Sicherheitshinweise miissen allen mit der Anwendung beschéftigten 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 auslésen!

BestimmungsgemiRe Anwendung:

Die Geréate der Serie DSxx sind elektrische Betriebsmittel (EB) der Leistungselektronik fiir die
Regelung des Energieflusses.

Sie sind als Komponenten (BDM) zur Regelung von EC-Synchron-Motoren und AC-Asynchron-
Motoren in ortsfesten Maschinen oder Anlagen, im industriellen Einsatz, bestimmt.

Beim Einsatz in Wohngebieten sind zusatzliche EMV-MaBnahmen notwendig.

Abweichende Anwendungen bediirfen der Freigabe durch den Hersteller.

Der Anwender muss eine Gefahrenanalyse seines Endproduktes erstellen

Schutzart IP20 fir ortsfesten Schaltschrankeinbau.

Netzanschluss nur am geerdeten Drehstromnetz !
Schutzleiter PE fest angeschlossen!

Betrieb nur bei geschlossenem oder gesichertem Schaltschrank
erlaubt!

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

Vor Demontage Spannung messen!

DS 400-2 04/2019 - V01 8
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Sicherheitsvorschriften

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.

Maschinen und Anlagen sind aulRerdem mit gerateunabhangigen
Uberwachungs- und Sicherheitseinrichtungen zu versehen. Der
Anwender muss geeignete MalRnahmen treffen, damit durch
unzuldssigeBewegungen keine Gefahr fiir Menschen und Sachen
entstehen!

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

Bei gedffnetem Schaltschrank und/oder deaktivierten
Schutzsystemen muss der Anwender sicherstellen, dass nur
qualifiziertes Fachpersonal Zugang zu den Geraten 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

9 04/2019 - V01
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2.10 Inbetriebnahme

Die Servo-Verstarker DS4xx (BDM) sind Komponenten der elektronischen Antriebstechnik. Sie sind
nur in Verbindung mit einem elektrischen Verbraucher (z.B. Motor) funktionsfahig. Der Einsatz ist
auf die industrielle, gewerbliche Anwendung begrenzt.

Bei Einbau in Maschinen und Anlagen ist die Aufnahme des bestimmungsgemaRen Betriebes des
Gerates solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine, die Anlage oder das
Fahrzeug den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, 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
Prifbedingungen 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.

DS 400-2 04/2019 - V01 10
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Details der Sicherheitshinweise

2.11 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
flhren kénnen.

Qualifiziertes Personal

Hardware

Qualifiziertes Fachpersonal zeichnet sich durch eine Ausbildung und Schulung fiir den Einsatz
elektronischer Antriebstechnik aus. Es kennt die Normen und Unfallverhiitungsvorschriften 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 bertcksichtigt.

Software

Qualifiziertes Fachpersonal fiir die Software muss geschult sein fiir die sichere Programmierung
der Gerate in den Maschinen und Anlagen. Falsch Parametrierung kann zu unerlaubten
Bewegungen flihren. Die Parametereinstellungen sind gegen Fehlbedienung zu prifen. Sorgfaltige
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) miissen vor den Arbeiten am Gerét
gemessen werden. Maximal zuldssige Spannung < 42 V.

Es kdnnen hohe Temperaturen > 70°C auftreten.

Die Arbeitsumgebungen kdnnen flr Trager von elektronischen medizinischen Hilfsmitteln (z.B.
Herzschrittmacher) geféhrlich 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 Gehauseteile
kénnen die Isolierstrecken beschadigen. Beschadigte Gerate niemals einbauen!

Die Gerate enthalten Bauelementen welche durch elektrostatische Entladungen beschadigt
werden kdnnen. Die allgemeinen Empfehlungen fiir den Umgang mit ESDS-Bauteilen miissen
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 fir die nicht zugelassene Betauung der Gerate.

11 04/2019 - V01 DS 400.2
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2.12 BestimmungsgemaRe Verwendung

Die Gerate sind als Komponenten (BDM) zur Regelung von EC-Synchron-Motoren und AC-
Asynchron-Motoren in ortsfesten Maschinen oder Anlagen bestimmt.

Abweichende Anwendungen bediirfen der Freigabe durch den Hersteller.

Die Gerate Schutzart ist 1P20.

Der Einbau ist nur in ortsfeste Schaltschranke oder schaltschrankdhnliche Maschinenrahmen
zugelassen. Der Einsatzort ist die Industrieumgebung.

Beim Einsatz in Wohngebieten sind zusatzliche EMV-Malnahmen notwendig.

Der Anwender muss eine Gefahrenanalyse seines Endproduktes erstellen

Netzanschluss nur am geerdeten TN-Drehstromnetz mit einer maximalen Drehspannung von
480V~ (max. 280V~, Phase - N (PE)). Fiir andere Netzformen (IT, TT-Netz) sind
Anpasstransformatoren einzusetzen.

Spannungsspitzen zwischen den AuRRenleitern dirfen 1000 V, zwischen AulRenleitern und Gehause
2000 V nicht Gberschreiten.

Die Kapazitaten zwischen getakteten Leistungsbaugruppen (Umrichter, Motor, Filter)

haben hohe Ableitstrome zur Folge. Eine sichere verschraubte Erdung am Schaltschrank und
Motor ist notwendig. Schutzleiter entsprechend EN 50178, EN61800-5-1 und IEC 364 ausfiihren.
Bei schlechten Schutzleitern entsteht ein hohes Gefahrdungspotential fiir Gesundheit und Leben.
Die Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen (FI-Schalter) missen allstromsensitiv nach EN 50178
ausgefiuhrt sein.

Bei Notlauf-Batterie Anschluss ist zu beachten, dass die Batteriespannungen auf Netzpotential
liegen. Es sind alle Sicherheitsvorschriften vom direkten Netzanschluss zu beachten.
(Bertihrungsschutz, Kurzschlussschutz usw.)

Die Steueranschlisse (Klemmen X1, Stecker X7, X8, X9, X10) des Gerats entsprechen der "sicheren
elektrischen Trennung SELV" nach EN 61800-5-1. Der Anwender muss sicherstellen, dass in der
gesamten Steuerverdrahtung die Normen eingehalten werden.

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

Bei Isolationsmessungen miissen die Gerate abgeklemmt oder die Leistungsanschliisse
untereinander und die Steuerungsanschliisse untereinander gebriickt werden. Bei
Nichtbeachtung kdnnen im Gerat Halbleiter zerstort werden.

Repetierende Erd- und Kurzschliisse unterhalb der Kurzschluss- Ansprechschwelle kénnen zur
Beschadigung der Endstufen fihren. (Bedingt Kurzschlussfest nach EN 50178, EN61800-5-1)

Unzuldssige Anwendungen

- in lebenserhaltenden medizinischen Geraten oder Maschinen
- an ungeerdeten oder unsymetrischen Netzen

- auf Schiffen

- in explosionsgefahrdeten Umgebungen

-in Umgebungen mit dtzenden Dampfen

DS 400-2 04/2019 - V01 12
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2.13 Vorschriften und Richtlinien

Die Gerate und die dazugehérenden Komponenten sind nach den oértlichen gesetzlichen
und technischen Vorschriften zu montieren und anzuschlieRen:

Vorschriften und Richtlinien

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 berlicksichtigte EU-Normen und Vorschriften

Norm Erklarung Ausgabe
EN 60146-1,-2 Halbleiter-Stromrichter 2010
EN 61800-1,-2,-3 Drehzahlverédnderbare elektrische Antriebe 2010
EN 61800-5-1 Elektrische Leistungsantriebssysteme Sicherheit 2010
EN 60664-1 Isolationskoordinaten Niederspannung 2012
EN 61010 Sicherheitsbestimmungen Regelgerate 2011
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 StraBenfahrzeuge 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

13 04/2019 - V01 DS 400.2
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2.14 Risiken

Der Hersteller ist bestrebt durch konstruktive, elektrische- und softwareseitige
Malnahmen 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 berticksichtigen.

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 auBerhalb 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 Anschlissen, schlechte Kontakte, Alterung
e Fehlerin der Potentialtrennung, Bauelementeausfall
e Leitende Verschmutzung, Betauung

Gefahrliche Felder

Die Gerate, das induktive und kapazitive Zubehor, sowie die Leistungsverkabelung
koénnen starke elektrische und elektromagnetische Felder erzeugen. Diese kdnnen fir
Trager von elektronischen medizinischen Hilfsmitteln (z.B. Herzschrittmacher)
gefahrlich sein. Ein genligender Abstand zu diesen elektrischen Teilen ist einzuhalten.

Der Schaltschrank ist entsprechend zu Kennzeichnen.

DS 400-2 04/2019 - V01 14
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Technische Daten

2.15 Technische Daten

Leistungsspannungs-Anschluss DVC

bis 1 kW
bis 18 kW

1/3x 30 V™~ bis 480 V~
3x 30V~ bis 480 V~

+10% 50/60 Hz
+10% 50/60 Hz

Hilfsspannungs-Anschluss EVL

24V =2%10% /2 A Restwelligkeit <10 %
selbstheilende Sicherung

Daten Dim. DS-405.2 DS-412.2 DS-420.2
Anschlussspannung Nennwert Vv~ 3x400 (480)
Ausgangsspannung max. Nennwert V~eff 3x390( (470)
Zwischenkreisspannung V= 560 (675)
Anschlussleistung S1 max. kVA 3.4 8.2 14
Ausgangsleistung S1 max. kw 3 7.5 13.5
Dauerstrom Ak 5 12 20
Spitzenstrom max. Ao 10 24 40
Verlustleistung max. W 80 150 250
Taktfrequenz kHz 8
Ballast-Einschaltspannung V= 750+ 10
Uberspannung-Schaltschwelle V= 860 + 10
Ballastwiderstand extern minimal Q 8 51 40
Eingangssicherung A 10 20 40
Abschaltintegral AZ%s 150 200 300
Gewicht kg 3 3 3.3
Abmessungen HxBxT mm 320x85x190
Montage-Raster mm 100

Baugrofie 2 2 2
Steuersignale Vv A Funktion

Analoge Eingdnge +10 0.005 Differenzeingang
Digitale Eingange illlJ\jS 12_30 ?_'_010 Optoentkoppelt
Digitale Ausgange +24 0.03 Optoentkoppelt
Resolver Differenzeingang
Encoder Eingang >3.6V Optoentkoppelt
Encoder Ausgang >4.7 Optoentkoppelt
CAN-Schnittstelle Optoentkoppelt
RS232-Schnittstelle 115200 (oder 9600) Baud

15
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Umgebungsbedingungen
Schutzart IP20, VGB4
Normen EN60204, EN61800-2, IEC60146

Schutzklasse

Leistung Schutzklasse | (mit fest angeschlossenem PE)
Elektronik Schutzklasse Il (Schutz-Kleinspannung)

Uberspannung

Kategorie 2 (EN 61800-5-1)

Betriebs-Temperaturbereich

0 bis +45°C

Erweiterter Betriebs-Temp.-Bereich

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

Lagerung, Transport

-30°C bis +80°C EN60721

Aufstellhohe

< 1000m G.NN 100 %,
>1000m Leistungsreduzierung 1.5 %/100 m

Kiihlung Interne Lufter

Einbaulage vertikal, horizontal = Leistungsreduzierung 20 %

Verschmutzung Verschmutzungsgrad 2 nach EN 61800-5-1

Schwingung 10 Hz bis 58Hz Ampl. 0,075mm (IEC 60068-2-3)
58 Hz bis 200 Hz 1g

Schock 15gfir1l ms

Umweltbedingungen

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

Feuchte

Klasse 3K3  Luftfeuchtigkeit < 85 % keine Betauung!

Stromreduktion Umgebung

100

80

100%

80%

40

60%

20

40%

Ausgangs-Dauerstrom %

50%

Wert von 0x5f (Num)
Ausgangs-Dauerstrom %

0 1000 2000 3000
Aufstellhbhe m

Stromreduktion Taktfrequenz

0 40 45 50 55 60 65 70 75
Umgebungs - Temperatur °C

100

80

60

40

20

Ausgangs-Dauerstrom %
Ausgangs-Spitzenstrom %

0 ‘ ‘ ‘

8 10 12 14 16 18 20
IGBT- Taktfrequenz kHz

22 24
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Leerseite (drucktechnisch bedingt)

17

04/2019 - Vo1

DS 400.2



Mechanische Installation U N ITGH

3 Mechanische Installation
3.1 Wichtige Hinweise

ESD-Hinweise beachten.

Montageflache blank, nicht lackiert (flachiger EMV-Kontakt)

Das Gerat muss im Schaltschrank vor Nebel und Wasser und dem Eindringen von metallischem
Staub sicher geschitzt sein.

Gerat auf mechanische Beschadigungen tberprifen.
Nur einwandfreie Gerate einbauen.

Montage nur im sicheren spannungslosen Zustand.
Bei elektrisch angeschlossenen Anlagen,
Kurzschlussbiigel einlegen und Warnschilder anbringen.
Montage nur durch geschultes Fachpersonal.

Senkrechte Einbaulage.

Bei waagrechtem Einbau Leistungsreduzierung beachten.

Auf den Abluft-Freiraum achten (min. 100mm).
Gerate-Befestigungsbohrungen vom MalRbild oder vom Bohrplan abnehmen.
Nicht vom Gerat ab markieren.

Montagelocher in der Montageplatte anbringen.

Gerat einsetzen und Schrauben festdrehen.

Achtung: Gerat gegen das Eindringen von Fremdkorpern
(Bohrspéne, Schrauben usw.) schiitzen!

Filter und Drossel raumlich nahe am Gerat montieren.

Leitungs-Schirme flachig mit der Montageflache kontaktieren.
Schirmlose Kabelenden méglichst kurz.

Bremswiderstande kénnen sehr heilR werden. (200°C).

Widerstande so montieren, dass weder Verletzungen (Verbrennungen)
noch Warmeschaden auftreten kénnen.

Ruttelsichere Verschraubungen verwenden.

Schaltschrank-Innentemperatur max. 45°C

Bei Innenmontage auf ausreichende Schaltschrankbeliiftung achten.
Bei zu hohen Raumtemperaturen (>30°C) Klimagerate einsetzen.

Achtung: Betrieb mit betauten Geraten ist unzulassig!

DS 400-2 04/2019 - V01 18

Wichtige Hinweise



Mechanische Installation

Unilek

MaRbilder DS 405 — DS 420

3.2 MaRbilder DS 405 — DS 420

| Raster 100
‘ | 80 | 80 |

, U Il U ]

320
312

NC oUTPUT
NC DUTPUT

M M
DS/DS-400-2-publi
Baugrolle 2: DS405.xx bis DS420.xx
Einbautiefe: ohne Stecker 190 mm
mit Stecker max. 250 mm
Befestigungsschrauben: M5x10 (empfohlen DIN 912)

19 04/2019 - V01
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3.3 MaRbild Zubehor

EMV-Filter Type Spannung | Strom Masse Gew.
Vv~ A~ HxBXT mm kg
{TN%Z o :ML—%SI? F250-V-B90-16 1x250 1x16 45x90x40 0,4
T@ LE; T of ;LE @ F400-V-B108-16 3x480 3x16 | 90x140x55 0,8
ARG ; ol F ; FA00V-B150-25 3x480 4x25 | 130x180x80 | 2,4
=T ;d:fjj = Filter bei erhohten EMV-Forderungen.
< | B GZW% =NES Bei Wohn- und Gewerbegebieten oder unbekannte
| 108 | Einsatzorte.
125 Filter direkt am Gerat montieren.
138 . . . . .
Zwischenkreisfilter und Eingangskondensatoren sind im
DS/DS-400-Filter1 Gerat eingebaut.
Motordrossel Type Strom | Indukt Masse Gew.
4 & A mH HxBXT mm kg
— — MDD 1.6a-5 5 1.9 95x54x108
MDD 1.6b-10 10 1 95x58x108
C MDD 2b-20 20 0.8 128x80x140
Motordrossel nur bei Kabel-Schirmkapazitat > 5 nF
- - Kabelldange ca. 25 m
L 4 1
Q
DS/DS-400-Drossel
~\ I
SN Iy N
|
-
$ oL ] @
an
306.00 BAWID-300-996
10.00 317.00
337.00

Gewicht 1,1 kg
Ballastwiderstand im Aluminiumgeh&duse Schutzart IP65 Befestigungsschrauben M5x12

. Der Ballastwiderstand kann tGber 200°C heil? werden.
AChtung° Widerstand beriihrungssicher montieren.
Keine hitzeempfindlichen Teile direkt am Widerstand
oder im Warmeluftstrom platzieren.
Schaltschrank-Temperaturerhéhung beachten,
Wiederstand moglichst aulRerhalb montieren.

DS 400-2 04/2019 - V01 20
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Montage

3.4 Montage

Fr

Leistungskabel

eiraum fur Abluft

100

10 100

100

Signalkabel

uluf
uluff

135

uluft

Leistfungskabel
312

uluft
=& 0o o

Signalkabel -
Baugrossel Baugrosse? —
DS-400-montage-2 Zuluft-Temperatur 0 bis max. 45°C

Flir gute EMV-Werte empfehlen wir blanke, nicht lackierte Montageplatten.
Durch die blanken Geraterlickwande wird ein guter flachiger Kontakt erreicht.
Signalleitungen und Leistungskabel in getrennten Kabelkanalen verlegen.

Im rechten Winkel kreuzen (raumliche Trennung der Stéraufkopplung).

Montagehinweise

Empfohlene Befestigungsschraube
DIN 912 M5x12 mit Sicherungsscheibe

Gewindebolzen M5 im senkrechten Abstand
von 312 mm setzen.

Schrauben M5x12 ansetzen.
Distanz zur Schaltschrankriickwand ca. 4 mm

Gerate mit Oberkante ansetzen (1)
nach oben schieben bis Anschlag (2)
unten bis auf Schaltschrankriickwand
driicken (3)

und absenken (4)

Schrauben anziehen

DS-400-schrank2-block
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4 Elektrische Installation

4.1 Wichtige Hinweise

Die Anschlusshinweise sind in ihrer Zuordnung der Anschliisse zu den Stecker-Nummern oder
Klemmen-Nummern 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 beachteten Vorschriften sind

- Anschluss- und Betriebshinweise

- Ortliche Vorschriften

- EG-Vorschriften wie EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EWG

- VDE, TUV und Berufsgenossenschaft-Bestimmungen

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

- Kurzschlussbiigel einlegen.

- Warnschilder anbringen

Installation nur durch elektrotechnisch geschultes Fachpersonal.

Anschlusswerte mit den Typenschildangaben vergleichen.

Auf richtige Absicherung der Einspeisung, der Hilfsspannung und der
externe Ballastwiderstande achten.

Vorladeschaltung (UNITEK Inrush-Limiter) verwenden

Leistungskabel und Steuerleitungen raumlich getrennt verlegen.
Schirmanschlisse und ErdungsmaRnahmen nach EMV-Richtlinien ausfihren.
Richtige Leitungsquerschnitte verwenden.

Achtung: BTB-Kontakt immer in den Sicherheitskreis einfiigen!
Achtung: PE-Anschluss entsprechend EN 61800-5-1.
Betrieb ohne PE-Anschluss ist verboten!

DS 400-2 04/2019 - V01 22
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Blockschaltbild

4.2 Blockschaltbild
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£ g LMTI/ENDT 15T 24 ; 2 |
§ o LHTECEND |
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e il - }
10 o BHEE | |
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g 00UT 4 |
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0 21’.“____
h::ﬁt sH m | o :
2{)(_:; TUT-AN q i - " |
|
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DS-400-blockbild-2-tms
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Blockschaltbild

Y
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P
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|
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|
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|
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DS-400-blockbild-digi-1-5
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Anschlussiibersicht

4.3 Anschlussiibersicht

Anschlussiibersicht DS405.2, DS412.2, DS420.2

Netzspannung maximal 3x480V+PE

Hilfsspannung 24V=

I
I
I
|
I
|
I
1
!
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

Il

Eingangs-
Fx Sicherungen

I

[

| X1-1 Detall
. . elte
Sicherheits >| 15 BTR Beiebs Zwischenkreis - K1
Kreis P berelt @ Antriebs-
Not-Stop Nl 2 X3-1 ext. Ballast- Schiitz
End- ‘=3 GND24ys. -UB 1 Widerstand | | | .
Steuerung | | cenaer \ | - :4 44 sPamnung @ +UB 2[ :;Iiﬁtgr_
I 5 ENDI gy @ bei Bedarf
I END2 schalter
E:‘?;earl;e FRG Freigabe @ PEG
Analog- AIN1+ analog-
solwert 20V AIN1- Eingangl @ —
10 GNDEgwan (3] | "L 3
X1-2 . L2 a4l
Logik- { ‘\; 11 DIN1 Digitale E
Ausgange L |12 DIN2 Eingénge @ L3 5
Logik- 13 DOUTE e @ X?\;ﬁ 7
Eingénge 14 DOUTlegange @ [
M2 8;
15 AIN2+ |
Analog- Anal ¢
Lo AN, ks M3 9,
. \ - X3-4
Digitaler < 17 DOUTRYRe!
Ausgang | sgang . Bex10 < a. .
— 3 Briicke bei int
sap 1o rre g (e 2000 e
24V ==, 19 +24 .
— -<» Izo AOUT Apdeger @ X7 j Feedback Sobor
Wert3 +/-10V o [
7= ——721 GND Geber Geber
System- N BT System
GND GND GND
Z:ahlel‘- ﬁ F Xﬁ_ ”\IIC'OUT D-Stecker mit abgeschirmten Kabel
Eingang| J U] s e Schirmanschluss im Stecker
CAN- [ (] .
MASTER| J U] X9 CAN-BUS @ @ schutzerde PE-Anschluss
(| x10RrRs232 .
L Schnittstelle PC-COMx q /7)77 EMV-Masse flachige Verblindung
zur Montageplatte
PC DS 400.2
| ) comx T
-
DS4-DS-400-; hl [ 1
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4.4 Anschlussiibersicht DS405.2, DS412.2, DS420.2

Fiir DC-BUS mit Einspeise-Riickspeise-Modul

B DC-BUS maximal 650V= ~UB
-UB
-UB
PE— mmmm ot e P .-
Ly Hilfsspannung 24V = : Einspeise-
GND24 t Rickspeise
: Netzmodul
11 Detail ‘ I
Sicherheits r>ljﬁ Betrieb peife H H :
Kreis . j BTB nsrgf ) l
Not-Stop NIZ N X3-1 :
nd- =3 GND2L e - . |
STEUEFUHQ i(saﬁer = IA 2@ ?p:nnung EE ;' :
|5 ENDT o DC-BUS-Sicherungen :
I S:haiuer @ mit Uberwachung !
4f>|6 END2 PE 6 & B
Regler- TN | vAu i N g O
Fr:gane m—————————————,fl7 FRG  Freigsbe @ @ \
Anlog- - B8 AINT+ anclog- !
comper IV = Eingang’ |
ower T E,L,,,,,,,,,,L‘ |9 AINT- X377 :
et [t 10 GNDE sananl(53] LY 3y
’,T””:,,,T‘(\‘ I X2 L2 Z“I : n\thf’an;thl\eﬁen
\;\ng\k— N I 1 DINT  pigitale @ L3 5h
o . |2 DNz e ] Lo -rTTT
Logie <IB DOUT! pigtate @ M ]
Eingange <‘I 14 DOUTzAusgange M2 8]
S/ 15 AIN2
é«n:rlrozgl/fwnv = P NZ* o @ M3 91 -,
A I% AINZ - Eingang2 3L /7J77
D\ug;raatr?r - -1 17 DOUTBD\UQ\SHBL:P
[/?rehgfetgd — I [/?re:fetj @ Bex m'ﬁrutke bei infernem
Freigabe %|18 RFE Freigabe Bin 114 Ballastwiderstand
$24V ><IW9 +2k @
Analog- ;'T”W””T =120 AOUT Analoger X7 ﬁ Feedback
Wert3 +/-10V \I’<]\~‘ IZW GND e m Geber [ Geber Geber
System- | AN System-
GLD GND Zﬂaf
Z3hler- ﬁ F X8 INC-0UT @ D-Stecker mit abgeschirmten Kabel
Eingang | J U %ﬂ:zgﬂz:éﬁzgiﬂgg Schirmanschluss im Stecker
CAN- [ (]
MASTER [ ) ] X9 CAN-BUS @ Schutzerde PE-Anschluss
(] x10 rs232 @
(]| schnittstelle c-CoM /7)77 EMV-Masse flichige Verbindung
zur Montageplafte
DC DS 400.2
| ) comi/came T
|

Manuals-Zeichnungen/DS4/DS-400-anschlussplan-2-DC-BUS
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Steckeriibersicht DS405.2/DS412.2/DS420.2

4.5 Steckeriibersicht DS405.2/DS412.2/DS420.2

CAN-BUS X9

BTB/RDY

Befriebsbereit BTB/RDY

Reglerfreigabe  FRG/RUN
Nt
INt-
Logik-Null GNDE

A
Analogeingang 1

Digitaler Eingang Em;
pouT1

Digitater Ausgang oo 1)

Analogeingang 2 :mﬁz

Digitaler Ausgang DOUT3
Drehfeld Freigabe RFE

<24
Analoger Ausgang AOUT
Analog-Null GND

RS232 X10

DS-400-steckertibersicht-2-1

Hilfsspannung ?;‘EZ“
END1/LMT1
Endschalfer END2/LMT2

0
)

R EEEE
EE[E(E[E[BE[5]5]

X3
|E- 75: Zwischenkreis

-. PE Schutzerde

\Ej L

3
[ “]C:j L2 Nefzansthluss
5

=

=7 m

SO SIS

1
8 ‘I]C:j M2 Motoranschluss
9

I

E: E;X Ballastwiderstand

Encoder
Ausgang
Eingang

Versorgung GND
Kanal %

Kanal B
Kanal A
Versorgung «5V

Resolver X7

Weiter Geberanschliisse
Feeedback Incremental, SINCOS, Rotor
siehe Seite 37 bis 40
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4.6 EMV
LoLe L3
[l A
e rr .- |
'
CNC/SPS - U ]
wy It ————
=

- HEs "“‘T Eingangsfilter H
1 T |

|52 nur bel erhghten
i Qs II‘ I” I‘ Anforderungen H
[ |
iy !

' o

I ohne Eingangsfilter
Netzzuleitung chne 1
Schirm |

>2n doppelt erden

min 42 H%
X9 X8 XL7 X8 X1S  GND X3 3 4 5 \ H

CAN- INC-  FRG  analog—
BUS  OUT  RUN Sollyert
Schirn
auf
[Steckergehduse

ext. Ballast- |
I

h
fan) D D VAR min 4@
15pol. Stecker c - \—ffffffffi%

Schirm !
auf erden
Steckergehiuser S -
L1 1

nur kei Kokelldnge >25m

o ‘—@ Maschinen-Rahmen
|

@H"m ,7,4@ Maschinen-Rahnen

Die Gerate entsprechen der EG-Richtlinie 2004/108/EG in den Normen EN61800-3 unter

folgenden Installations- und Priifbedingungen

Montage:

MONTAGEPLATTE
alle Erdverbindungen so kurz wie moglich

Gerat auf blanker Montageplatte 500x500x2mm leitend montiert.

Montageplatte tiber 10 mm? mit PE verbunden.
Motorgehduse iber 10 mm? mit PE verbunden.
Geratenull X-AGND liber 2.5 mm? mit Montageplatte verbunden.

Geréate-PE-Schraube X3:6 Uber Leitung 4 mm? mit Montageplatte verbunden

Steueranschliisse:

Signalleitungen abgeschirmt, Analogsignal-Leitungen verdrillt und abgeschirmt

AnschluB Netz dreiphasig:
3x 400 V~ mit Schutzleiter

AnschluB Motor:
Motorleitung abgeschirmt, flachiger Erdkontakt

Bei Einbau in Maschinen und Anlagen ist die Aufnahme des
bestimmungsgemalen 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.

auf die Montageplatte bringen

Zeichnungen DS4 — ds-400-emv

DS 400-2 04/2019 - V01
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Netzanschluss

4.7 Netzanschluss

Anschluss am geerdeten Drehstromnetz (TN-C-Versorgungsnetz).
Unsymmetrisch geerdete Netze nur iiber Trenntrafo anschlieRen!

Anschluss am T-NC-Netz

L1

maximal Le:
3x480V+104 L
PE.
Device
Fls fuses
Eingargs
Sicherungen
—_ 1 Power
- K1 relais
c L | Antriehs—
2 - Schitz
a5 i} xze] Mains Filter
] "
5% 1 LT ]FE g [Hetzfiten
Y3 il | ]
L1
£ ¥ ¥ I
3 7 S
<3 %34
E 2 L TLe
£5 K1
L5 x25]
=0 ] L3
[
a - B
vk |
8 |
==
I DS 4xx 1

DS400-Netzanschluss-T-NC
Anschluss T-NC-Netz mit Spartransformator

L1
L2
L3
PE:

Transformer
fuses
Tronsformator
Sicherungen

K1 . Power aAntrichs-
] ] relais Schutz

F2x

2| Auto-
et = | Transformer
N Transformator

£ <
£ Devi
3 - —— evice
[ -| Flx || || fuses
c " Elhgongs
g | Sicherungen
o Z N
<& 1
< ¥ a X34 . "
+z 1J_ _L .[ °E Mains _F:Lter‘
7 - E{ Netzfilter
—~ 2 == = = -
§ 2 x3:3] |
F o $ o M
52 * -
o F
b x3:4]
a T L2
iy £ -
o3 x3:5]
a &

DS 4xxJ

DS400-Netzanschluss-T-NC-Trafo

Maximale Anschlussspannung 528 V~ auch
kurzzeitig nicht Uberschreiten.
Zerstorungsgefahr!!

F1 = Gerateschutz
Schmelzsicherungen FF, F oder
Halbleiterautomaten

Zusatzliches Netzfilter bei
erhohten EMV-Bedingungen
Zwischenkreisfilter und Eingang-
Kondensatoren sind eingebaut.
Ableitstrom > 60 mA

Maximale Transformator-
Sekundarspannung 528 V~

auch kurzzeitig nicht Gberschreiten.
Zerstorungsgefahr!!

Transformator-Sicherungen Trage Kennlinie

F1 = Gerateschutz
Schmelzsicherungen FF, F oder
Halbleiterautomaten

Zusatzlicher Uberspannungsschutz
gegen Transformator-Schalt-
Uberspannungen einbauen.

Zusatzliche Netzfilter bei
erhdhten EMV-Bedingungen.
Zwischenkreisfilter und Eingang-
Kondensatoren sind eingebaut.
Ableitstrom > 60 mA

Bei Anschluss-Spannung <30 V wird die Endstufe elektronisch gesperrt

29 04/2019 - V01
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Achtung: Bei Versorgungsnetzen ohne PE-Leiter beachten.

Anschluss nur tiber Trenntransformator

Anschluss am TT-Netz

L1

i
} ‘
Lo

|
P Trenn—

Transfornator

I et
Netzfilter |

9_9Trenny
Tronsfarnator |

iy |

L™ Tt
Netzfilter|

T a ‘

1
|
|
|
|
|
|

\
[
Trenn]‘

Tronsformator

ERTE
Netzfilter |

[ Transfornator |

I i
‘ ol ﬁet;u;\)

TT-Netz

Asymmetrisches Drei- oder
Vierleiter-Drehstromnetz mit
direkter Erdung.

Gerat-PE Giber Erdverbindung

IT-Netz

Asymmetrisches Drei- oder
Vierleiter-Drehstromnetz ohne
direkte Erdung.

Gerat-PE (iber Erdverbindung

| = IR
fue ¢ iUz ¢ 1
Los T Les T
Anschlussdaten
Typ Wechselstrom-Anschluss Drehstrom-Anschluss min. Anschluss- | empf. Antriebs- | Netzfilter-Type
1x30 V -10 % bis 3x30 V -10 % bis Querschnitt Sicher- Schiitz-
1x480 V +10 % 50/60Hz 3x480V +10 % 50/60 Hz mm2 AWG ung GroRe
405 L1=X3:3, N=X3:4 L1=X3:3, L2=X3:4, L3=X3:5 1 18 10 AFF DLOO F250V-B90-16
F400V-B108-16
412 L1=X3:3, N=X3:4 L1=X3:3, L2=X3:4, L3=X3:5 1.5 16 20 AFF DLO
420 nicht moglich L1=X3:3, L2=X3:4, L3=X3:5 2.5 14 10 AFF DLO F400V-B150-25

PE-Anschluss an X3:9

(Betrieb ohne PE-Anschluss verboten!)

DS 400-2
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Vorladung

4.8 Vorladung

Einschaltstrom

Der erstmalige Einschaltstrom wird intern durch einen Gerateinternen NTC-Widerstand auf den
10fachen Nennstrom begrenzt (ca. 2 ms). Die Wirkung bleibt erhalten, wenn zwischen
Ausschalten und wieder Einschalten eine Wartezeit von 180 Sek. eingehalten wird.

Der NTC-Widerstand liegt im Kihlstrom des Gerateliifters.

Achtung: Schaltvermdgen Schiitz K1 beachten

Schnelles Aus-Einschalten
Bei schnellerem Aus-Einschalten kann der Einschaltstrom auf den 30fachen Wert (1ms) ansteigen.

Achtung: Das Antriebschiitz K1 und der Eingangsgleichrichter konnen beschadigt werden.
Es muss eine Vorlade-Baugruppe eingesetzt werden.

Vorladung mit Inrush Limiter

Durch Einsatz der Baugruppe UNITEK Inrush Limiter wird der
Ladestrom auf < 10 A begrenzt.

Das Leistungsschiitz K1 wird zeitverzogert eingeschaltet.

L1
maximal L2
IxLBOV+10% L3
PE- — ——F+-F+kFFF-"—-—-"—- - - - — -
I
Fingangs o Leistung EIN |
Sicherungen GND24 |
I
Vorladung |
? s |
T 1112 1 |8
I
|
Antriebs- K1 5 5 S \L#W’!\"HUTSET:SL\FNTEF |
Schistz — e o
I
Vo
Netzfilter |
=
+

Achtung: Das Antriebsschiitz nicht unter Last schalten.
Ein-Ausschalten nur bei gesperrter Freigabe.
Keine Spannung an FRG/RUN (X1:7)
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4.9 Hilfsspannungsanschluss

Netzpotentialfreie Hilfs-Gleichspannung

Die Hilfsspannung hat

- galvanische Verbindung zur Logikspannung
- galvanische Schutz-Trennung zu allen gerateinternen Versorgungsspannungen
- interne selbstheilende Sicherung

- EMV-Filter

24V=+10%/2A

+2i£>ourx DSxx / DPCxx / BAxx
+24V= ——p |x1:4 [x42r28 — Iy +15L
1  I— | | A I_l | L
> Sicherung 2A selbstheilend oH |/ |—— GNDL
§ fur DOUTx | Sicherung ===
— =1 | SteckerX4 —t 4 l
E | ——100n lintern 100n —— 100p 100n—— : vee
N : I I +15
%’ |x1:3 | x4:20,30 : 13
GND24 . 29,
—I GND
! L] !
| “T100n DC/DC-Wandler
L= = _ T . _ .
DS-400-Hilfsspannung
Externe Sicherung nur flr Leitungsschutz
Eingangsspannung 24V DC X1:4
GND24 X1:3
Restwelligkeit 10%
Einschaltstrom 2A
Nominalstrom 0.8A

Zum internen Versorgungsstrom (0.8 A) muss noch der Summenstrom

Achtung: 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 gelGscht.

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

Meldung OK im Status ist dunkel.

DS 400-2 04/2019 - V01
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Motor Leistungsanschluss

4.10 Motor Leistungsanschluss

Nur vom Hersteller freigegebene elektronisch kommutierte Synchronmotoren (birstenlose
Gleichstrommotoren, EC-Motoren, AC-Motoren).

%37 1wl

Motor—

Choke s.Pkt.

Motor-

Drossel s.Pkt,

Motor-Connector or

terminal

box

Motor-Stecker oder

X393 1M3 W!

Fower modlul
Lelstungs—Modul

I-Is13A

I-Ist2a | -
%l:lj X3=8%M2V! —
.

Klemmkosten

Feedbock-Geber
_____ D e
DS-400-Motor-3
Kabelbezeichnung PE M1 M2 M3 Motorkabel
Anschlussklemme X3:6 X3:7 X3:8 | X3:9 3 Adern + Schutzleiter
einfach geschirmt
far 600 V~, 1000 V=
Y N f
Nur eine richtige Anschlussfolge méglich!!! Schirmkapazitat 150 pF/m
Minimalquerschnitt s. Tabelle
Type DS 405 412 420 Motordrossel
Querschnitt mm? 15 2.5 4 Nur noétig ab einer Schirmkapazitat
AWG 16 14 10 von >5 nF —ca. 25 m Motorkabel.

Achtung. Nicht benutzte Motor-Kabeladern auf PE legen. Gefahrliche Spannungen durch
kapazitive Kopplung von den getakteten Motor-Adern.

Servo side
Geridteseite

Motor Cobles
Motorkabel

Erdschelle In

DS-400-emv-motor

Motor side
Motorseite

Schirmanschluss
Flachiger Anschluss am
Schaltschrank-Eingang.
Flachiger oder moglichst
kurzer Anschluss auf der
Motorseite.

Bei langem Motorkabel den Schirm mehrfach erden.
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4.11 Ballastschaltung DS405 / DS412 / DS420

DS-400-ballast

ext. Ballasf

U8B Widerstand

R

BAL

Leistungs-Modul

Ballast-
) Sicherung

X3/ Briicke

bei infernem
Ballastwiderstand

Die beim Bremsen auftretende Energie wird in den Zwischenkreis zurilickgespeist.
Die Zwischenkreis-Elko kénnen nur wenig Energie speichern.

Die Uberschiissige Energie muss im Ballastwiderstand in Warme gewandelt werden.
Der interne Ballast-Widerstand ist flir Antriebe ohne Schwungmasse ausgelegt.

Bei Schwungmassen oder Auslegungsunsicherheit immer externe Ballastwiderstdande einsetzen.

Type DS 405 412 420
Eingebauter Widerstand Ohm 80 51 42
Dauerleistung W 50 100
Pulsleistung 1s kw 1 2.5
Externer Widerstand min. Ohm 80 51 40
Sicherung F2 AF 10 16 25

Achtung:

Bei DS420:

Motor-Schwungmasse (Ldufertragheitsmoment) beachten.

Der interne Ballastwiderstand hat nur 100 Watt Leistung.
Externen Ballastwiderstand einsetzen.

Achtung: Ballastwiderstiande kdnnen sehr heill werden!

DS 400-2

04/2019 - V01
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Ballast — Berechnung

4.12 Ballast — Berechnung

Externer Ballastwiderstand

Dimensionierung Leistung Ballastwiderstand
Maximalwert der Bremsleistung
P Ballast [W] = Pmax
Pmax [W] = Jg X An x n K1 x K2
91 x tg
g = Motor- und reduziertes Lastmoment kgm?]
n = maximale Drehzahl [min '1]
n = Drehzahldifferenz [min '1]
g = Bremszeit [s]
30
K1 ~N
[P 2 \
\\
10 \\
2 ~
8 N
7 \
° <
5 \
3 L [ 70 30
Bremszeit —= [s]
Kz 1
0.9
05 P
//
L
0.3
0.2 //
3 0 100 20 364
Abkuhlzeit —&= [s]
Achtung:

Der Ballastwiderstand kann bis zu 200 °C heiff werden. Widerstand berihrungssicher
montieren. Keine hitzeempfindlichen Teile direkt am Widerstand oder im Warmeluftstrom
platzieren. Schaltschrank-Temperaturerhohung beachten; Widerstand moglichst auRerhalb
montieren.
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5 Steueranschliisse

5.1 Digitale Eingdnge

6 Optokoppler-Eingdange

Digitaler
Eingang
10..30V=

Digitale Eingange
X1:5

X1.6  Endschalfer?

I
| X179
I

Digitale Eingange

Eingangs-Spannung
a EIN-Pegel +10 bis
Endschaltert EHB%//LLFQTTWZ +30V
Freigab FRG /RUN
X1 Digitster Eingang!  DINY AUS-Pegel <+6V
X112 Digitaler Eingang2 ~ DINZ vee
X118 Drehfeld-Freigabe = RFE Eingangs_strom Max. 7,5 mA
L
W | ﬁ]m ING Phx Nominal- 24 V/6 mA
el ™ Spannung/Strom
Lo _'J—_‘_ DSxx/BAMO-D___ __ _
Bezugs-Masse GNDE | (X1:10)

DS-BAx-DPC/DS-400-digi-in-2

Der Freigabe-Eingang (FRG/RUN) und der Eingang fur die Drehfeld-Freigabe (RFE) sind fest
zugeordnet und kdnnen 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 gesperrt (zweiter

Sperrkanal). Der Antrieb ist momentenfrei (kein Haltemoment).

Die weiteren 4 digitalen Eingdnge sind frei programmierbar.

Die Eingange LMT1 (X1:5) und LMT2 (X1:6) sind bevorzugt als Endschalter-Eingdnge zu

verwenden.

Eingang Anschluss Funktion Status

FRG/RUN X1:7 Freigabe/Enable fest

RFE X1:18 Drehfeld/Enable fest

END1/LMT1 X1:5 Endschalter1/Dig. Eingang programmierbar
END2/LMT2 X1:6 Endschalter2/Dig. Eingang programmierbar
DIN1 X1:11 Digitaler Eingangl programmierbar
DIN2 X1:12 Digitaler Eingang2 programmierbar

Externe Spannungsversorgung fiir Ein- und Ausgange

Logik-
Spannung
2LV =

Loglk-
Masse

DS-BAx-DPC/DS-400-Logikspan

+24 V fir Logik und Hilfsspannung

GNDE Logik-Masse

DS 400-2
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Sicherheits-Eingang RFE (Drehfeld — Freigabe)

5.2 Sicherheits-Eingang RFE (Drehfeld — Freigabe)
Stopp-Kategorie 0

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 sein.

Betrieb mit RFE — Eingang
Zweikanalige Freigabe-Sperre lber ein
Sicherheits-Schaltgerat. | ...
Freigabe-Eingang FRG/RUN plus AP
Drehfeld-Freigabe-Eingang RFE N — :

Einschalten g ¢ 4 4 LagheSpannung
Sicherheitsgerit Kontakte geschlossen ii;-f--]-- R
Freigabe FRG/RUN 0.5 Sek. nach RFE \‘[NUSPS
Sicherheits-Abschaltung Lo 5
Sicherheitsgerat Kontakte gedffnet iz
Kein FRG/RUN Signal sperrt im ersten P ii
Sperrkanal die PWM-Impulse im Prozessor. 4@
Kein RFE Signal sperrt die PWM-Impulse in T -
einem zweiten Sperrkanal nach dem b e Milf
Prozessor. o BAMOB 5
_____________ %

Wiedereinschalten DS-400-mit RFE i
Sicherheitsgerat entriegeln. B
Sicherheitsgerat Kontakte geschlossen. iﬁf
Erst nach erneuter Freigabe FRG/RUN T e {_ps. BANoBIL
zeitlich nach der Drehfeld-Freigabe RFE ﬁ"E’N’[’/’S’F’,S
kann der Motor sich bewegen.

%v: é‘XW
Betrieb ohne RFE-Eingang o | | ]| b
Der Eingang RFE muss mit der - 2
Logikspannung gebriickt werden o = D5-400-ohne RFE
Ist die Logikspannung gleich o
Versorgungsspannung, &
so wird der RFE-Eingang mit +24V gebrickt. &
Die Freigabe FRG/RUN mindestens 0.5 sec. 42
nach dem RFE-Signal. E

i DS, BAMOBIL
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5.3 Digitale Ausginge (Open-Emitter)

r Digitale Ausgange

| X1:13  Digitaler Ausgangl DOUT1
X114 Digitaler Ausgang2z DOUT2

| X117 Digitaler Ausgang3 DOUT3

Ausgangs-Spannung

Digitaler
Ausgang <]
2LV/1A

| %—:&Hﬂgw

]

| Iuw J__I
| = DS/BAMOBIL

DS-BAx-DPC/DS-400-digi-out-2

EIN-Pegel max. +24 V=
AUS-Pegel <1V=
Ausgangs-Strom nom 1A
Ausgangs-Strom max. 2A
Bezugs-Spannung +24 (X1:4)
Bezugs-Masse GNDE  (X1:10)

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

Melde-Kontakt Betriebsbereit (Solid Rate Relais) / Ready BTB / RDY

DS-BAx-DPC/DS-400-digi-BTB-2

Sicherheits

Kreis

— | -
Eﬁxxz
X2 \
T “TioonF
| | F BTB
| = T DS/BAMOBIL

Kontakt fur max. 48 V/0.5 A
(nicht Kurzschluss fest)

Kapazitive Last max. 1 myF

Kontakt-Widerstand  max. 2 Ohm

Der Kontakt ist geschlossen

bei betriebsbereitem

Gerat. Anzeige mit

Status-7Segment-LED

Bei Fehler ist der Kontakt

geoffnet.

BTB/RDY Kontakt immer in den
Sicherheitskreis einfiigen!
BTB/RDY-Signalpfad mit 0.5A absichern!

Betriebsbereit fallt 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

Logik- +24 V fur Logik und Hilfsspannung
Spannung Summenstrom aller Ausgénge
2LV = beachten

Logik- GNDE Logik-Masse

Masse DS-BAx-DPC/DS-400-Igoiksp

DS 400-2 04/2019 - Vo1 38
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Digitale Ausgange (Open-Emitter)

Analoge Eingang +10 V

| I
= —
T ook
analoge Spannung } } } } 100k —L oo - 15V +/- 136V
/- 10V [ (. T Sollx
S O s P Iy
ML o Lo — ] eees
15k
4 DS/BAMOBIL
DS4/DS-400-Ana-1-2
Eingang AnschluB Grund-Funktion Spannung | Status Parameter
AIN1+, AIN1- X1:8, X1:9 Drehzahl-Sollwert +/-10V prog.
AIN2+, AIN2- X1:15, X1:16 | Stromgrenze +/-10V prosg.
Eigenschaften
Differenzeingang AIN1+ / AIN1- AIN2+ / AIN2-
Eingangswiderstand 70 k
Grenzspannung 12V
Auflosung 11 Bit + Vorzeichen

Die Motordrehrichtung kann durch vertauschen der + Anschliisse am Differenzeingang, durch
einen Logik-Eingang oder durch Programmierung gedndert werden.

Die Analog-Eingdange kénnen verschiedenen Funktionen zugewiesen werden.

Der 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.

Analoger Ausgang +10 V

Ausgang AnschluB Funktion Spannung | Status Parameter
AOUT1 X2:20 Melwert 10V prog.

GND X2:21 Signal-Null ov fest

Der Analog-Ausgang kann verschiedenen Funktionen zugewiesen werden
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5.4 Serielle Schnittstelle RS 232

Uber die serielle PC-Schnittstelle RS232 wird das Gerat programmiert und bei der Inbetriebnahme
bedient. Die Software wird im Software-Manual DS NDrive beschrieben.

Stecker IR Vi 2
I I I I
;? ' | | ZXD \
o |
TxD 3 [ [ [ [ 0 —— \
| |
I S
T L }Jmou % /
‘ ‘ ‘ ‘ . . . .
) Rt 7 «_»/ Die serlellt? Schnl.ttstelle ist
} } } } . galvanisch mit dem
i I 1fR2IN / Gerate — Null (GND / AGND)
- L‘,,,,L‘ 5 I RS232 / verbunden
| t I \
PE am Steckergehause DS 400 A

DS-BAx-DPC/DS-400-rs232

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

Nullmodem-Link-Kabel nicht verwenden!

Kabel nur stromlosen Zustand stecken.

Die Schnittstelle ist fest auf 115200 Baud eingestellt

Nullmodem-Verbindungs-Kabel

Sicht auf Lotseite RS232 PC X101 DS4D0
) )
Schirm am Gehause O O
Kabelldnge max. 10 m . P .
RxD|% © e 40 o 11l|RxD
I I [ 1 2= |10
GND|PL" e kT)k | blog GNEC

ﬂ‘; PE am Steckergehause ﬂ
DS-400-RS232-Verb FM = Buchse
RS232 PC X10 DS/BAMOBIL

Bei starken Stérungen auf der
Schnittstelle sollte ein
Leitungsfilter eingesetzt werden.
Laptop mit USB-RS232 Konverter -
sind meist storempfindlich. Hg(mrm entkoppelt von X10

DS-400-RS232-3
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Steueranschliisse

CAN-BUS

5.5 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 1SO 11898.

Einstellung und Programmierung siehe DS-CAN Manual.

Die BUS-Schnittstelle ist galvanisch

- [A_N,m— B DC_ ;@\ getrennt von der internen
| | Gerétespannung.
| CANGND o fano
)
CAN-LABOD | |, * Die Spannungsversorgung erfolgt Gber
CAN-V @B — . . T
{z N { / einen internen isolierten DC-DC-
CANH ZANH D —tf —
, 4 / Wandler.
CANL EAND — / H
; T ; CAN-V +9 bis 15 V=
CANGND CANGND — 1 . .
7L ﬁ g x{ ! CAN-Bus isoliert /
.”_%J ST \ CAN-GND auf gemeinsames Potential
L Dps/Barosl_ ] bringen.
CAN-BUS X9
DS_BAx_DPC/DS-400-Can-3 fﬁ@
CAN-BUS-Kabel el © 0 E canct
. . . . CAN-H ——||7]-0 &2 W40
Abgeschirmte Busleitung mit geringer nellel o Ofi —— CAN-GNC
. ey o
Schirmkapazitat verwenden. CAN-V+ =% o |s|[nc
Signal plus GND.
D-Stecker mit metallischem oder metallisiertem OFM
——

Gehduse. LiYCY 4x0.25+Schirm.
Zchng/DS-BAx/DS400-stecker-can

Bezeichnung Stecker-Nr. | Kabelfarbe
CAN-V+ 9 braun
CAN-GND 3 weiss
CAN-H 7 grin
CAN-L 2 gelb
FM=Buchse
CAN-BUS-Verbindung mit mehreren Geraten
Master Adresse xx Adresse xx Adresse xx
X9 DS/BAMOBIL X9 DS/BAMOBIL X9 DS/BAMOBIL
A ‘EAN—L O O
O ACAN-H ) —)
o AR | RS- | A A\ do2 | IR A
< [ B I | g L L ot L L
T oo fro—kH e e iRl ]
Z — - -
S [ ]| =T
= 5t \__~""JPE am Steckergehause \_~"")

DS-400-CAN-BUS-Verbindung-2
Abschluss-Widerstand am Ende der Busleitung > 120 Ohm zwischen CAN-H und CAN-L
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5.6 Resolveranschluss

Nur bei Variante-RS

Mator-Stecker

D Stecker X7 DS 4010

Resolver |
| : J |
| - \
i u/;\::::\%u = L7 +
REFI]) o] ReF reft |
[ [
[ N \
o ) 1
REF2 || == — —— /|| reF2 |
} E o +
I I REF2 \
\ I
\ \ |
e DN Sy
T T 1 T
v/ SINT H } } H SINT —L AD2S |
b Lol 1inF |
I () T
Sk }\ | | \}
SIN2 e Rl SIN2 o0 |
\ I-
\ \ /
\ 1
\ \
\ \ /
D =~ —
031 H | | H oS —L- /
o [
i R T 1onF /
s e ] [
os2 || === —— ~[cosz s /

Ll I
[
Motor [
Temperatur H }
I |

1k TEMP

i |

PE am Steckergehause

DS-400-resolver

Der Resolver ist ein Absolut-Mess-
System fiir eine Motorumdrehung.
Er ist robust und unempfindlich
gegen hohe Motortemperaturen.
Der Aufbau entspricht einem
rotierenden Transformator.

Der Rotor wird von der Referenz
(10kHz) gespeist.

Der Stator liefert die von der Dreh-
Frequenz modulierten Sinus- und
Cosinus-Signale.

Im Servo-Verstarker werden die
Amplituden dieser Signale
ausgewertet und digitalisiert.

Die Auflésung wird selbsttatig
optimal auf 10,12 oder 14 Bit
eingestellt.

Die maximal moégliche Drehzahl ist
50 000 (10 bit).

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

Resalver X7

Steckerbelegung
Lotseite

nc

SIN2 — ne
C0S1——
] —— Temperatur
Tempe e nc Motor (GND)
emperatur — REF?
Motor RE - (0S?
ne ?S\NW

DS/BAx/DPC - DS-400-stecker-reso

Nur vom Hersteller zugelassenen Motor mit 2,4,6 oder 8 poligen Resolver einsetzen.

Motorspezifisches Anschlu
Anschlussstecker
Anschlusskabel

Kabellange

Schirmanschluss

Einstell-Parameter

ssblatt (RS) beachten!
X7

15 poliger D-Stecker

4x2 Adern paarig verdrillt und geschirmt, plus Gesamtschirm.
Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden
bei >25 m nur hochwertige Resolverkabel mit verbesserten

Schirmeigenschaften einsetzen.

am Stecker X7

am Motorstecker

siehe Software-Manual DS

alle Schirme zusammenfassen und
mit dem Gehause kontaktieren
Gesamtschirm mit dem
Steckergehduse kontaktieren

DS 400-2

04/2019 - V01
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Encoder TTL Anschluss

5.7 Encoder TTL Anschluss

Nur bei Variante-IN

Motor-Stecker
Encader

T D-Stecker X7 DS400
% ****** 1 \
VCC +5V
C GAL \\
1
A
% j> \
] R \

D= @~

L]
/

3
N
; > /
N b—l /
13 — DSP
RoToRTT L—1 1° /
14 —1
ROTORZ] L— /

15 —

L
: I /
ROTOR3[ —
L7
) 100nF /

|_<

12

Motor
Temperatur

/
TEMP m e
{

°E am Steckergehause

DS-400-encoder

L
. 11

L

—||| \

PE am Steckergehduse J

ITTL-Incrementalgeber (Encoder)

mit 2 Zahlspuren und einer Null-Spur
plus 3 Rotorlagespuren.

Zahlspuren mit oder ohne Gegentakt-
Ausgabe.

Ohne Gegentakt-Impuls muss ein
Anschluss-Adapter verwendet werden.

Zahl-Eingang entspricht RS485
Maximale Zadhlfrequenz 500kHz

Der Incrementalgeber ist galvanisch
mit dem Gerate-Null (GND)
verbunden.

Versorgungsspannung 5V liefert der
Servo.

Encoder X7
Steckerbelegung ( \

Lotseite

o |8||nc
Rofor 1—— o |1|nc

§O$OF %7 06| [—— Supply volta

afor O—5(|—— Temperatur
Temperatur Mofor ——[12-0 5 [ R3inel A
ChannelB_ —— o3/ [—— ChannelN
Supply voltage +5V—— 02— Channel B
ChannelN  — o1l |— Channel A

M Qitftlantalt

DS/BAx/DPC - DS-400-stecker-encoin

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

Anschlussstecker

X7

15 poliger D-Stecker

Anschlusskabel

10 Signaladern geschirmt

Minimalquerschnitt 0,14 mm

2 Versorgungsadern

Minimalquerschnitt 0,5 mm

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 DS
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Adapter fiir INC-Geber mit A,B,N Kanal ohne Gegentaktsignale

Motorseite

A o
B »-2
N -3
L4
GND .5
GND 6
L7
8
9

+5.424V 10 ) hassung
1
Temp . 12
ROTOR1 . 13
ROTOR2 . 14
ROTOR3 . 15

INC-Geber-Adapter

Geréteseite

[ N =Y
s N2 O o

0 NG R W=

/N

. VCC +5V

/B

.. Temp

. ROTOR1
..ROTOR2
. ROTOR3

Uberpriifung auf richtigen Anschluss

Rotorfolge

Der Gerate-Eingang fiir die inkrementellen Zahlsignale
benétigt die Gegentakt Zahlimpulse zur sicheren
Erkennung.

Bei vielen einfachen Anwendungen werden Geber ohne
Gegentaktsignale (z.B. Lagergeber)mit unterschiedliche
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

Die richtige Folge der
Rotorsignale bei
rechtsdrehendem
Motor ist 1,3,2,6,4,5

N cmd Ramp

N actual

1 cmd Ramp

1 actual

1_Run {Fra.)

Bei anderer Zahlenfolge
ist der Geber-Anschluss
der Rotorlagesignale

DC-BUS [} 20000

Vout

1T 32
rechtsd

645
rehend

m

Rotorl, Rotor2, Rotor3,
(U,V,W ) falsch

Capture

o Anschlussplan benutzen!

1000

Run {Norma\

Step generakar

[Drahzahl -

Step 1 [ 15000
r

Zahlenwert

Pos actual

zero-capture -

65535 (Dx10000)

1567 (0x061f)

Geberfehler

Motor ohne Freigabe eine Umdrehung rechts drehen
Eine Motorumdrehung entspricht einem
Positionswert von Num 65536

Bei einem andern Ergebnis ist die Eingabe von
Feedback Inc-Mot (0Oxa6) falsch

Null-Winkel

Motor rechts und links drehend mit 10%-100%
Drehzahl.

Der Wert von zero-capture muss konstant bleiben.

DS 400-2
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SIN COS 1Vss Anschluss

5.8 SIN COS 1Vss Anschluss

Nur bei Variante-SC

|
D-Stecker X7, DS xx/BAMOBIL-D
I dvecssy 1 1 VCC 45V \
I T —L -\

SF1
SF0 \
Faktor

kb+ 2

kb- 1 [j

kr+ 3

k- 9 QD

SIN/COS 1Vss

ke 14

0T

ke- 15

Motor-Stecker

kd+ 7

0T

N ARVALLVAR VARV

kd- 3
VCC 45V
GND 6
* /
| TEMpl ] 12 . /
| I L T-Motor
Motor I
Temperatur 100nF
| GND{ | 115 GND \

.||7j777714||. - \

PE am Steckergehduse ‘iE am Steckergehduse J

DS-BAx-DPC/DS-400-X7-SINCOS

Inkrementalgeber (Encoder)
mit 2 analogen sinusformigen
Zahlspuren und einer Nullspur
plus 2 Kommutierungsspuren.
Differenzsignale 1Vss

Maximale Zahlfrequenz 500 kHz

Der Inkrementalgeber ist

galvanisch mit dem Gerate-Null (GND)
verbunden.

Versorgungsspannung 5V liefert der
Servo.

Die Auflésung wird selbsttdtig
auf Optimum eingestellt.

SIN/COS X7
Steckerbelegung ———\

Lotseite

nc

ﬁamat ke-—— —— Kanal kd+
KSRS{ héti — Versorgung GND
Temperatur Motor — :Temperatur GND
Kanal kb-—— enstke
Versorgung +5V—— 7 K;Rgt kEi
anal kr-—— —— Kanal ka+

M, Stiftkontakt

DS/BAx/DPC — DS-400-stecker-sincos

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

Kabeltyp (4x(2x0,14)+(4x0,14)C+4x0,5)C
bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden
Kabellange bei >25 m Querschnitt eine Stufe grofer
Schirmanschluss am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehduse

kontaktieren.

am Motorstecker

Schirm mit dem Steckergehduse
kontaktieren.

Einstell-Parameter siehe Software Manual DS

45 04/2019 - V01
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5.9 Rotorlagegeber Anschluss mit bl-Tacho

Nur bei Variante-bl

3 Rotorlagegeber-Signale (Hallsensoren) fur
die Kommutierung.
Mit oder ohne burstenlosem

A E
D-Stecker X7 Adupter | DS xx/BAMOBIL-D Tachogenerator.
| i 415V - Im 1 l 0 sy VEC 45y \

T T 1T \

™S
2 \

1 % :1> Tacho R \

Tacho S \

Roforlage + bl-Tacho

ROTOR1 13

Tacho T

Rotar U1 /

Motor-Stecker

ROTOR2 14

Rotar U2 /

G% {2}
=

Rotor U3 /

Motor
Temperatur

%ﬁH

Der Rotorlagegeber ist galvanisch mit dem
Gerate-Null (GND) verbunden.
, Versorgungsspannung 15V vom Servo.

Anpassadapter, wenn die Tachospannung
I bei Nenndrehzahl gréBer als 10 V~ ist.

Bei kleineren Tachospannungen
X7 : Pin 1,9 und 11 verbinden.
Tacho-Mittelpunkt an X7:1 anschlief3en.

ROTOR3 5 (T - Rotor X7
i, . . % / Steckerbelegung
Lotseite
| \ | VCC+5V /
TEMP %12 % %12 % /
-Motor S n[
: : Ji:jw'w [ Roforlage3 8 ne
Roforlage 2—— S - GND
e p o T e Rt S Ve 0
T 0 - \ Temperatur Motor —— o4 |—— Tacho T+
am Steckergehiuse aml eckergehiuse Ta[ho T7 | T
PEanSteckergehduse | | | PEamStedergehiuse -\ Versorgung +15V —— 8, . EEPS Si
Tacho S- —— o—{1||—— Tacho R-

DS-BAx-DPC/DS400-X7-Roto

M, Stiftkontakt

DS-400-stecker-rotor

Nur vom Hersteller zugelassene Motoren mit Rotorlagegeber (bl) einsetzen.

Motorspezifisches Anschlussblatt (bl) beachten!

Anschlussstecker

X7 15poliger D-Stecker

Anschlusskabel

12 x Signaladern, Versorgungsadern,
Temp.

Minimalquerschnitt 0,25 mm

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 DS NDrive

DS 400-2
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X8 TTL-Encoder Ausgang oder Eingang (2)

5.10 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 gebrickt.
Eingang X8 Pin 6 mit +5 V gebriickt (X8:1)
1
| VCC-CNT N vCC
| L] LBR 1
[ || \
a e
I . | \
|
| Inc-In \
| N
| ] e \
| | |
! TMS
|
A
D-Stecker X8, T l u /
L V0w 6 /
T 1%
L dveeon 1y /
< T 17 !
R 1 /
g2 s G el
we Tl
N Lo /
Ve g Inc-0uti
os o b g %i’ H;% \
SE gt Ty -
5200 \
= VS ]
s TR %i’ a;% \
1 NI 1) & -
T T
JT\} ono-ont| 1] s [ ] GND-CNT -~ GND

DS-400-X8-IN-Out

| —

DS-BAx-DPC/DS-400-Stecker-encoout

LBR 2

9 pol D-Stecker (M, Stifte)

Steckerbelegung Lotseite

Achtung:
X8 als Eingang

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

47
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5.11 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 Gber 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-
Pulszahl.

Kanal A Signalform (Motor rechtsdrehend)
- — Ausgangspegel low <05V
Kanal A high 4,5V
i Flankensteilheit <0,1us
Kanal B
— Nullimpuls min. 0,2 us
Kanal B Ausgangsfrequenz max. 200 kHz
= Impulse / UPM
Kanal N bei RS, SC programmierbar
bei IN Geber-Impulszahl
Kanal N
DS-400-encoder-out ‘
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.

DS 400-2 04/2019 - V01 48
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Leuchtanzeigen-Status

5.12 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 gibt die
Fehlernummer an.

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

Status-Anzeige am Servo

Anzeige | Punkt/Strich | Zustand Status
blinkt Prozessor aktiv
E. dunkel Hilfsspannung fehlt oder gerateinterner Hardware-
Fehler
blinkt Startzustand nach Reset (Hilfsspannung 24V Aus-Ein) OK=0
Die erste Freigabe beendet den Blink-Zustand
5 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 recht, N aktuell positiv NO=0
E leuchtet Antrieb dreht links, N aktuell negativ NO=0
o
blinkt Motorstrom auf Dauerstrom reduziert lens lens =1
E leuchtet Motorstrom bei maximaler Stromgrenze Imax lcns =0
o dunkel Icns=0

Normalbetrieb, Motorstrom innerhalb der Stromgrenze

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

O

Zeichnung_NDrive2_Bilder/7Segment......

Beispiel: Motor rechtsdrehend

Punkt blinkt =  Prozessor aktiv
H Unterer Strich = Antrieb freigegeben
Rechter Strich =  Motor dreht rechts

49 04/2019 - V01 DS 400.2
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5.13 Leuchtanzeigen Fehler

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

angezeigt.
Fehlerliste
Anzeige am Fehleranzeige Bedeutung Adresse
Regler N-Drive
REGIDOx8F
0 BADPARAS Parameter beschadigt Bit 0
1* POWER FAULT Endstufen-Fehler Bit 1
2 RFE FAULT Sicherheitskreis fehlerhaft Bit 2
(nur bei RUN aktive)
3 BUS TIMEOUT Ubertragungsfehler BUS Bit 3
4 FEEDBACK Gebersignal fehlerhaft Bit 4
5 POWERVOLTAGE Leistungsspannung fehlt Bit 5
6 MOTORTEMP Motortemperatur zu hoch Bit 6
7* DEVICETEMP Geratetemperatur zu hoch Bit 7
8 OVERVOLTAGE Uberspannung >1.8 x UN Bit 8
9 |_PEAK Uberstrom 300 % Bit 9
A RACEAWAY Durchdrehen (ohne Sollwert, falsche Bit 10
Richtung)
B USER Benutzer — Fehlerauswabhl Bit 11
C 12R Uberlast Bit 12
D RESERVE Bit 13
E ADC-INT Strom Messfehler Bit 14
F (gersteabhingig) | BALLAST Ballastschaltung lberlastet Bit 15
De2|m.alpunkt Prozessor aktiv
blinkt
Dezimalpunkt . -
Hilfsspannung fehlt oder geratinterne Hardware-Fehler
dunkel
Beispiel:
POWERVOLTAGE

Fault

FAULT LED rot

Fehler — Nummer 5

(Leistungsspannung fehlt)

* DEVICETEMP

Bei DS405, 412, 420 wird die IGBT-Ubertemperatur als Fehler 1 POWER FAULT (Endstufen Fehler)

gemeldet.

Achtung.: Beim Anlegen der 24 V Hilfsspannung bei geschlossener Freigabe (FRG/RUN X1:7 aktiv)
zeigt die rote Leuchtdiode einen Fehler. Es erfolgt keine Fehleranzeige in der 7-Segment Anzeige.

DS 400-2
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Leuchtanzeigen Warnungen

5.14 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 am Fehleranzeige Bedeutung ID-Adresse
Regler N-Drive
REGID 0x8f
0 WARNING_0 Gerateerkennung inkonsistent Bit 16
1 ILLEGAL STATUS RUN Signal Bit 17
2 WARNING_2 RFE 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 Geratetemperatur > 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 % Uberlastet Bit 31
. | Beispiel:
5 | blinkt rot,
.f._“ Die Anzeige wechselt zwischen Status und Warn-Nummer
Warnung Nummer 5
51 04/2019 - Vo1 DS 400.2
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6 Gewadhrleistung
6.1 Gewadhrleistung

UniTek gewahrleistet, dass das Gerat frei von Material- und Herstellungsfehlern ist. Die Werte
der Vor- und Endkontrollen in der Qualitatssicherung werden mit der Gerateseriennummer
archiviert.

Die Gewahrleistungsfrist beginnt ab Gerateauslieferung und dauert zwei Jahre.

UniTek tbernimmt keine Gewahrleistung fiir die Eignung des Gerétes fiir irgendeine spezielle
Anwendung.

Fiir Mangel der Lieferung, wozu auch das Fehlen zugesicherter Eigenschaften gehort, haftet
UniTek nur in der Weise, das bei Einsendung ins Herstellerwerk unentgeltlich nachgebessert oder
bei Notwendigkeit Ersatz geliefert wird.

Diese Méangelhaftung ist ausgeschlossen, wenn seitens des Bestellers oder Dritter unsachgemalie
Instandsetzungsarbeiten oder unsachgemiRe Anderungen vorgenommen werden, wenn Mangel
durch Nichtbeachtung der Lieferung beiliegender Betriebsanleitung (MANUAL), durch
Nichtbeachtung der elektrischen Normen und Vorschriften, durch unsachgemaRe Behandlung
oder durch unvorhersehbare Natureinwirkung entstehen.

Folgeschdaden
Alle weitergehenden Anspriiche auf Wandlung, Minderung und Ersatz von Schaden irgendwelcher

Art, insbesondere auch Schiden, die nicht am Gerat von UniTek entstanden sind, sind
ausgeschlossen.

Folgeschaden, die auf Grund von Fehlfunktionen oder Mangel des Gerétes in der Maschine oder
Anlage entstanden sind, kénnen nicht geltend gemacht werden.

Dies gilt nicht, soweit gesetzlich zwingend gehaftet wird.

MANUAL-Hinweise

Anderungen der in diesem MANUAL enthaltenen Informationen sind vorbehalten.

Alle Anschlusshinweise dienen der allgemeinen Information und sind unverbindlich. Es gelten die
ortlichen gesetzlichen Vorschriften sowie die Bestimmungen der Normen.

UniTek tibernimmt weder ausdricklich noch stillschweigend irgendwelche Haftung fir die in
diesem MANUAL dargestellten Produktinformationen, weder fiir deren Funktionsfahigkeit noch
deren Eignung fiir irgendeine spezielle Anwendung.

Alle Rechte vorbehalten.
Vervielfiltigung, Verbreitung und Ubersetzungen sind, unter Ausschluss jeglicher Haftung von
UniTek, erlaubt.
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