Servoregler

Produkt
Handbuch

07-02-09-01-D-V0504.doc



Weitere Unterlagen, die im Zusammenhang mit diesem Dokument stehen:

UL:07-02-01

Produkt - Handbuch Rack 6 HE und EMV

|

UL:07-02-02-01

Produkt - Handbuch Netz-Einschubmodul NE B

—

|

UL: 07-02-09-02
I

|

Feedbacksystem HIPERFACE®

UL:07-05-02-03

Produkt - Handbuch SUCOnet K

|

UL:07-05-03-02

—

Produkt - Handbuch Businterface CAN fiir 635 637 637+

i

UL:07-05-04-02

Produkt - Handbuch Businterface DP flir 635 637 637+

—

ﬁ

UL:07-05-05-02

Produkt - Handbuch Businterface Interbus S fiir 635 637 637+

|

UL:07-05-07-02

—

Produkt - Handbuch EA Interface fiir 635 637 637+

|

UL:07-05-08-02
I —

i

Produkt - Handbuch Businterface DeviceNet fiir 635 637 637+

2 Produkt Handbuch Typ: 637+ 07-02-09-01-D-V0504.doc



Weitere Unterlagen, die im Zusammenhang mit diesem Dokument stehen.

UL:07-09-04-02

Produkt - Handbuch Entstoérhilfsmittel EH

|

UL:10-06-03

Produkt - Handbuch Serielles Ubertragungsprotokoll 635 637 637+
EASY-seriell

@ EASYRIDER® Windows - Software

UL:10-06-05

Produkt - Handbuch Software BIAS®

—

ﬁ

UL: 12-01
I —

|

Produkt - Handbuch Zubehor - Stecker

UL:12-02
I —

i

Produkt - Handbuch Zubeh6or - Leitungen

UL:12-03

Produkt - Handbuch Zubehor - Ballastwiderstande

—

i

©SSD Drives GmbH.
Alle Rechte vorbehalten. Kein Teil der Beschreibung darf in irgendeiner Form, ohne Zustimmung
der Gesellschaft vervielfaltigt oder weiter verarbeitet werden.

Anderungen sind ohne vorherige Ankiindigung vorbehalten.
SSD Drives hat fur seine Produkte teilweise Warenzeichenschutz und Gebrauchsmusterschutz
eintragen lassen. Aus dem Uberlassen der Beschreibungen darf nicht angenommen werden,

dass damit eine Ubertragung von irgendwelchen Rechten stattfindet.

Hergestellt in Deutschland, 2004

07-02-09-01-D-V0504.doc Produkt Handbuch Typ: 637+



INHALTSVERZEICHNIS
Seite

Das WICHTIQSIE ZUEBIST ... e e e e e e e e e eeaeaaaa 7
SICNEINEITSNINWEISE ...eviiii e s 8
1 Al GEMEINES ...ttt 10
1.1 SYStEMDESCIIEIDUNG ...eeeeiee e e e e e e e e e e e e s nbereeee e s snnnnes 10
1.1.1 Digitale KOMMUNIKALON ......cuiiiiiiiiiiiiiiiir e e s s e e e e s e st ae e e e e e e s e s snnbareereeeeanannrrneees 11
A 2 1Y (1= o TS o T g o [ U T =0 g =1 o IS 11
1.1.3  KompatibilitAt ZUm 637 SEIVOIEQIET......ceiie et e e e e e e e e e e e e e sarraeees 12
1.2 B I8/ 0 =T ETod o (0T TSR 13
0 = 1= 1= PR S 13
1.3 LT g LYW o Fo F= L= o PR 14
I 0 A (Yo 11T W T ] (0] a1 o SRS 14
S T 1= o 1T LY (1= I - 1= o ST 14
1.3.3  KompaKtgerate 637+/K DBR.........ccciiuiiiiiiie e et e e e st e e e e e e s e st aae e e e e e e e s snnb e e e e e e e e e e s snnreneees 15
1.3.4  EIinsSchubmodule B37+/DBR........cocuiiiiiiiiiie ittt e st e e et e e s anbbe e e e asbe e e enreas 16
1.3.5 Einphasen- und DreiphaSenVerSOrgUNG .........cccuuiiiieeeii it e e e e e s st e e e e e e e e ssra e e e e e e e e s esnnereeees 17
N G VO£ =T g Vo [T £ (0 Vo RSP 18
1.4 PN o] g F= 1KY O[T I = Vo = o] - 1 o RSP 19
1.4.1 Abmale fir Kompaktgerat und EINSChubmodul.............cccoviiiiiiii e 19
S R LV AV T4 To =T I (o] o] 1o - ) PP 20
B I Vo 1= ] - T TSP 21
2 AnschluBbelegung und FUNKEIONEN ..o 22
2.1 Ubersicht der Anschliisse vom Kompaktgerat 637+/K DBR 02...20 .......cccovevieeeiereeeeeeieeieinennas 22
2.1.2  Ubersicht der Anschliisse vom Kompaktgerét 637+/K DR 16...30 .......cccovevereverereieeeieieeieeeennans 23
2.2 Steckerbelegungen und KontaktfunKtionen............c.uvvviiiie s e e 24
2.2.1 Leistungsanschlisse fir Einschubmodul 637+/DBR............c.cuvviieieiiiiiiiieieee e 24
2 T T 1 o |  F= 1 F= U 1T 110 1S -SSP 25
2.3.2 Steuersignalstecker X10 SUB D25 BUCKNSE .......cc.uviiiiiieiiiiiiieieee e a e 25
2.4 Feedback-Sensor-ANSChIUSS X300 .........uiiiiiiiiei ettt e e st e e s sebee e e e snbaeeens 28
241 FUNKLONS - MOAUI X300 ... itiiieiiiiiee ettt ettt e e ettt e e s et e e e et e e e s snbe e e e stbeeeeennbeas 28
2.4.2 Resolveranschluss X30 SUB D 09 BUCKNSE........ccoiiiiiiiiiiiieeiiiee ettt 29
25 MUIEFUNKEON X0 ...ttt e sttt e s sttt e e st e e e s nbb e e e s enbbe e e anbbeeeeenbeas 30
2.5.1  INKrEMENTAI-AUSHANG . . ce o tveeeeeiitieee e iteee e ettt e e e bt e e e s sttt e e e s sabeeeessabeeeeeaabbeeeeabeeeeesabbeeeesabbeeeesanbeeeesanes 31
A 0] g=T =T g ez 1 oy o oV o T PSR UPPPPR 32
2.5.3  SChrittmMOtOr - EINGANG ......veeieiiiiiee ittt e ettt e e et e e e sbbe e e e sbbeeeesabbeeeessnbeeeeeane 33
I S Yol o 41 1 g o (o] gl 1 o T F= o O PP PP OPPPP 34
2.5.5  SSI-ENCOUEN INTEITACE ...eveiiiiiiiiie ittt ettt e s sttt e e s bb et e e sabte e e e snbreeesnneeeas
2.6 [T [ e= 1 [S IS o g 1465 (=1 T o P 36
2.6.1 Service-Schnittstelle COMIL (RS232) ....uuiiiiiiiiiiiiiiieiie e e e s ee e e e e e s st aae e e e e e s e e ennees 36
2.6.2  Feldbus-SChNittStelle COM2.......ccoiiiiiie ettt e e e s anbae e e s sbbeeeeaneee 37
3 BetriebDsarten.........oooiiii e 43
3.1 Betriebsarten und KontaKtfuNKIIONEN .........oovvviiiiiiciee e eeeeraees 44
3.2 Konfigurierbare Kontaktfunktionen (betriebsartenabh@ngig)..........ccoceviiiiiiiniiii 45
3.3 Funktionsdiagramme von Ein- Und AUSGENGEN ........oiiiiiiiieiiiiie ittt 46
4 Mechanische INStallation ............uiiiiiiii i 47
4.1 1Y/ L0] g1 =T = 47
4.2 Schaltschrank - BiNDAU ...t e e e 47
4.3 KUhIUNG UNA BEIUFIUNG ...ttt e e e e e bbbt e e e e e eanebeeeeeas 47

4 Produkt Handbuch Typ: 637+ 07-02-09-01-D-V0504.doc



INHALTSVERZEICHNIS
Seite

5 Elektrische INstallation ..o, 48
51 IS (o =T 1 = PSRRI 48
5.2 Gefahr elektriSCher SCRIAGE .......ooo i 48
5.3 GefanreNDEIEICNE .......ci e e 48
54 Erdung, SICherN@ItSEraUNG ........coiuiiiie bbb 48
5.4.1  ErdungSANSCHIUSSE .....cciiuiiiiiiiiiieeiii ettt ettt a bt e a b e e s n bbb e e e neeas 48
5.5 Kurzschluffestigkeit und ADIEIESITOME .......ooueiiiiiiiiii e 48
5.6 Sicherungen, SCNULZE, FIlLEI........u i e e e e e s s st ee e e e e s annnnes 49
5.7 KorreKtur des EINQANGSIIOMS ......o.uuiiiiiiiiie ettt s e et e b e e e e nbe e e e nnreas 50
5.8 BallaStWIEISTANG. ......ccoeiiiiiiiiie et e e s et e e et e e ab e e e e nreas 51
5.8.1 Auslegung des BallaStWiderStandes..........ccoiiiiiiiiiiiiee ittt 51
5.8.2 Konfiguration der BallastWiderstande ...........oocueiiiiiiiiieiiiiie e 52
5.8.3  ZUSALZINFOIMEALIONEN ...ttt e et e e s e b e e s bb e e e e e nreas 53
6 VerdrantUNgShINWEISE .....cii i 54
6.1 F (o T=] 0 0= 1= PO 54
6.2 SteuersigNalVerdrantUNg.... ... ettt e e e e e e e e e e e e e e e e e e s anrnes 54
6.3 LeistungsSigNalverdrantunNg.... ... e a e eas 54
6.4 [ (o Q1Y (o]0 =T [ TP PPRTT 54
6.5 ANIOGET SOIWET......ciiieit ettt e e oottt e e e e e e e s bbbttt e e e e e e s aanbebeeeeaeesanbnbeeeaaaaaan 54
6.6 Y[ 1T ¢ g (=71 T o =] o PP TP PUSTRT 54
6.7 Elektromagnetische VertraglichKeit (EMV) ...t 54
Lo R Y/ T g v= To [=] 1 0 V=T [T PRSPPI 55
oo A Y/ To] g1 v= To [=] o T=T I o= PR UUPT RO 56
6.7.3 Eingehaltete Normen, Grenzwerte und Rahmenbedingungen ..., 57
7 Parametrierung und Programmi€rung ......ccoooeeeeeeininneeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 58
7.1 800 0] 01 SRS PUPPPNE 58
7.2 Digitale KOMMUNIKALION .........uuiiiiiie e e e s e s e e e e e e s s e st e e e e e e e s e sanntaeeeeeeeeanrrnneees 58
8 InbetriebnanmMe ... 59
8.1 B 0] = 10 5S> 4 1 ] o =] o PSPPIt 59
8.2 InbetriebNahme iN SCAMTIEN.........ooi s 60
9 Diagnhose und Fehlersuche........cccooooiiiiiiiiiii e 63
9.1 T-SEOMENT-ANZEIGE ...eei ittt e e e ok bt e e e aa bt e e e e aabe e e e e aabe e e e e aabae e e e rbeeeeanreas 63
9.2 Reset eiNeS REGIEIENIEIS ... e 65
9.3 FERNIBISUCHE ... et s bbb e e e 66

07-02-09-01-D-V0504.doc Produkt Handbuch Typ: 637+



INHALTSVERZEICHNIS
Seite

10 BIloCKSChalthild ..cccoeeviiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeee e 67
11  Allgemeine technische Daten...........cccovviiiiiiiiiiie e 68
5 I £ B[ T ] (= | TP UURT PO 68
11.2  STEUETUNGSIEIL.....eeeeeeeeie ettt ettt e e e e e sttt et e e e e e e s e b bbbt e e e e e e e e annbnbeeaeeeseannnbeeeeeas 68
11.3  Signal Ein- und Ausgange, ANSCHIUMR X1 0.........uuuiiiiiiiiiiiiiiie et e e e 68
11.4  Digitale REGEIUNG ...coeiiiiiieiiieiie ettt e e e e e e e b ettt e e e e e e e s nba b e e eee s e e aannbeeeeeas 69
11.5 Digitale KOMMUNIKALON .......eiiiiiiiiiii it e e e e e e e s snbb e b e e e e e e e eranabeeeeeas 69
11.6  Resolverauswertung / TranSMIttEIPIINZIP . ..cooiuueeieieee ettt e et a e e e e e e e e e e aeneeeeeeas 69
N A ©70 ¢ 7] (1 653753 (=] o TR SUP TP 70
R S N o - (oo Iy U Lo - T o [ S PP RPT ORI 70
11.9  ThermMiSCRE DAEN ....ccooiiiiiiiiiiei ettt e ettt e e e e e s e bbbt e e e e e e e e e s nnbabe et e e e e e sannbeeeeeas 70
11.10 MeChANISCRE DALEN ..ottt e e e e e s st e e e e e e e e s nnbb b e e e e e e e e sannbeeeeeas 70
12 ENESOTQUNG ittt e e e e e e e e e e e e e e nenna s 71
13 SO WA e 72
13.1  EASYRIDER® WINAOWS = SOMWAIE .......cocvevveveeeieieeeeiesieeeesetetesssesietes s eseeessssessesssesesssesesesnsnns 72
13.2  SSD Drives Programmiersprache "BIAS" ... e e e e e snnrane s 73
13.3  Erweiterte BIAS-BEENIE ........veeiiiiiiii et 76
14 et KA. . 77
1L T 10 = G 84
LG L0 1§ 17 = o O 85
17 ANAEIUNGEN ....oiieiieeeee ettt et eaeeeaeas 86

6 Produkt Handbuch Typ: 637+ 07-02-09-01-D-V0504.doc



Das Wichtigste zuerst

Wir bedanken uns fiir das Vertrauen, das Sie unserem Produkt entgegenbringen.

Die vorliegende Betriebsanleitung dient der Ubersicht von technischen Daten und
Eigenschaften.

Bitte lesen Sie vor Einsatz des Produktes diese Bedienungsanleitung.
Bei Rickfragen wenden Sie sich bitte an Ihren nachsten SSD Drives - Ansprechpartner.

Der nicht sachgeméalR3e Einsatz des Produktes im Zusammenhang mit lebensgefahrlicher
Spannung kann zu Verletzungen fihren.

Des Weiteren kbnnen dadurch Beschadigungen an Motoren oder Produkten auftreten.
Berucksichtigen Sie deshalb bitte unbedingt unsere Sicherheitshinweise.

Sicherheitshinweise

Wir gehen davon aus, dass Sie als Fachmann mit den einschlagigen Sicherheitsregeln,
insbesondere nach VDE 0100, VDE 0113, VDE 0160, EN 50178 den
Unfallverhitungsvorschriften der Berufsgenossenschaft und den DIN-Vorschriften
vertraut sind und mit ihnen umgehen kénnen.

Weiterhin sind die Bestimmungen nach den relevanten européischen Richtlinien
einzuhalten.

Je nach Einsatzart sind weitere nationale Normen, wie z. B. UL, DIN zu beachten.
Wenn der Einsatz unserer Produkte im Zusammenhang mit Komponenten anderer
Hersteller erfolgt, sind auch deren Betriebsanleitungen unbedingt zu beachten.
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Sicherheitshinweise

Achtung !

Bei den digitalen Servoreglern handelt es sich im Sinne der EN 50178/VDE 0160 um ein elektrisches
Betriebsmittel der Leistungselektronik (BLE) zur Regelung des Energieflusses in Starkstromanlagen.

Sie sind ausschliel3lich zur Speisung von SSD Drives- (oder von SSD Drives freigegebenen)
Servomotoren bestimmt.

Das Handling, die Montage, der Betrieb und die Wartung sind nur unter der Bedingung und Einhaltung der
glltigen und/oder gesetzlichen Vorschriften, Regelwerke und dieser technischen Dokumentation zulassig.

Die strikte Einhaltung dieser Regelwerke ist vom Betreiber sicherzustellen.
Konzept der galvanischen Trennung und Isolation:

Galvanische Trennung und Isolation entsprechen der EN 50178/VDE 0160, verstarkte Isolation.

Zusatzlich sind alle digitalen Signal-Ein- und Ausgange entweder als Relais oder iber Opto-Koppler
galvanisch getrennt. Dadurch wird eine erhdhte Stérsicherheit und Schadensbegrenzung im Falle
externer Fehlanschlisse erreicht.

Die Spannungspegel diirfen die Sicherheitskleinspannung von 60V DC bzw. 25V AC gemali

EN 50178/VDE 0160 nicht uberschreiten.

Die in weiteren Abschnitten (Punkten) aufgefiihrten Sicherheitshinweise und Angaben sind vom Betreiber
einzuhalten.

Gefahr !

Hohe Bertihrungsspannung !
Schockgefahr !
Lebensgefahr !

Vorsicht !

Ein Offnen der Servoregler durch den Betreiber ist aus Sicherheits- und Gewahrleistungsgriinden
nicht zulassig. Die Voraussetzung fir eine einwandfreie Funktion des Servoreglers ist die
fachgerechte Projektierung!
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Sicherheitshinweise

Bitte beachten !
Achten Sie vor allem darauf:

Zuléssige Schutzklasse: Schutzerdung, Betrieb nur mit vorschriftsméRigem Anschluf3 des Schutzleiters
zuléssig.

Der Betrieb des Servoreglers unter alleiniger Verwendung einer Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

als Schutz bei indirektem BerUhren ist nicht zulassig.

Der Servoregler darf nur im Rack oder im Kompaktgeh&use eingesetzt werden. Des weiteren ist

der Regler ausschlieRlich fiir den Schaltschrankbetrieb konzipiert.

Arbeiten am und mit dem Servoregler durfen nur mit isoliertem Werkzeug durchgefihrt
werden.Installationsarbeiten diirfen nur im spannungsfreien Zustand erfolgen. Bei Arbeiten am Antrieb nicht
nur den Aktiv-Eingang sperren, sondern den kompletten Antrieb vom Netz trennen.

ACHTUNG - Stromschlaggefahr, nach dem Ausschalten 3 Minuten Kondensatorentladezeit einhalten.
Lackversiegelte Schrauben erfiillen wichtige Schutzfunktionen und dirfen weder betatigt noch entfernt
werden. Es ist nicht erlaubt, mit Gegenstanden jeglicher Art in das Gerateinnere einzudringen.

Bei der Montage oder sonstigen Arbeiten im Schaltschrank ist das Gerat gegen herunterfallende Teile
(Drahtreste, Litzen, Metallteile usw.) zu schitzen. Metallteile kdnnen innerhalb des Servoreglers zu einem
Kurzschluf3 flhren.

Vor der Inbetriebnahme sind zuséatzliche Abdeckungen zu entfernen, damit es zu keiner Uberhitzung des
Geréates kommen kann. Bei Messungen am Servoregler ist unbedingt auf Potentialtrennung zu achten!

Stop |

Fur Schaden, die aufgrund einer Nichtbeachtung der Anleitung oder der jeweiligen Vorschriften entstehen,
Ubernimmt SSD Drives GmbH keine Haftung !!
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1  Allgemein
1.1

SN

Systembeschreibung

Der Digitale Servoregler der 4. Generation dient der Strom-, Drehzahl- und Lageregelung von
AC Servomotoren, (Standard: mit Resolver)

Alle Regelkreise und Funktionen sind digital realisiert.

Systemvarianten

Rack-Version: 637+/D6R....

Kompakt-Version: 637+/K D6R....

Anschluspannung:

1*oder 3*230VAC/50..60Hz E
3* 400... 460VAC/50..60Hz

Us 24V DC 3}

optional
NEB... DC-Zwischenkreis
AC Ucc
DC - P S—
637+/D6R 637+/D6R
| 24V DC

0K 0

Regler

Netzeinschub -
modul, NE B

|z 000 \ oo[l
DEEEEU mH

1

DEEE@U ED

Dmmgmu EH

—
C:
=
=
D
=

0
Rack, R6
oder
R6 EMV
0
B

AnschluRspannung:

1*oder 3*230VAC/50..60Hz ——
3*400...460VAC/50..60Hz

Us 24VDC

\Um B P P @D

—{AC/|[637+/K D6R

DC

L

@HW)

T Netzteil

Regler

Lufter

Erlauterungen zu Rack und Netzteilmodulen sind in gesonderten Beschreibungen dokumentiert.

Bei Bedarf kann die riickgefiihrte Bremsenergie in zusatzliche externe Ballastwiderstande

abgefihrt werden.

Die AC - AnschluBspannung wird direkt oder tber einen Trafo dem zugehdrigen Netzteil zugefiihrt.

Die Gerate sind zum Betrieb an mittelpunktgeerdeten Netzen (TN-Netzen) vorgesehen !
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Systembeschreibung

1.1.1 Digitale Kommunikation

Diagnose / Setup
Generell: durch 7-Segment-Anzeige

Komfortabel: durch PC mit EASYRIDER® Windows - Software

(serielle Schnittstelle RS232)

Kommunikation

Das serielle Ubertragungsprotokoll ist offen dokumentiert.
(Erlauterung siehe gesonderte Dokumentation)

Der Anwender hat Zugang zu allen Funktionen und Parametern.

EASYRlDER@<1>( & o 25 )<|—|

Kundensoftware

D SPS Software

@(@:é‘bﬁ%)/

SPS, binare Satzwahl,+/- 10V <l>( & &

}

a Bedienung & Diagnose

1.1.2 Betriebskonfigurationen

g Parametrierung

COM1 637+
RS232,
COM?2 Stromregler
RS232,
RS422, Drehzahlregler
58485,
AN-Bus,
SUCOnet K, | Lageregler £
Profibus DP,
Interbus S
DeviceNet
' SPS
X10
[
Programmierung

Die Mdglichkeiten reichen von einfacher Strom- und Drehzahlregelung bis hin zu frei programmierbaren,
lagegeregelten Ablaufen (SPS) mit Hilfe der 1500 BIAS-Befehlsétze und mit der SSD Drives

Programmiersprache
"BIAS" Bedieneroberflache fir intelligente Antriebs - Steuerungen

siehe:
Kapitel 3 Betriebsarten
Kapitel 13.2 BIAS - Befehle
Kapitel 13.3 Erweiterte BIAS — Befehle

07-02-09-01-D-V0504.doc Produkt Handbuch Typ: 637+
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Systembeschreibung

1.1.3 Kompatibilitat zum 637 Servoregler
(Nicht relevant bei Neuprojekten)

Die Servoregler der Serie 637+ sind weitgehend pin- und funktionskompatibel zu den Servoreglern 637.
Jedoch mul3 beim Tausch eines 637 gegen einen 637+ Regler die bestehende Applikation gepift und unter

Einhaltung der entsprechenden SicherheitsmafRnahmen sorgfaltig getestet werden.

Folgende Punkte sollten auf jeden Fall vor dem Funktionstest gepriift und eventuell angepal3t werden:
1.Drehrichtungsparameter und Endschaltereinstellungen (siehe dazu Releasenote 637+ V6.12)
2.Positionssoll- und Vergleichswerte sind zu vervier-, bzw zu verachtfachen

(niedrige Geberauflésung bei 637)

3.Koppelfaktoren in Synchronanwendungen zu vervier-, bzw zu verachtfachen

(niedrige Geberauflésung bei 637)

4.Die Abarbeitung des BIAS- und SPS- Programms ist 2.25 mal schneller als beim 637 was bei ungtinstiger

programmierung (z.B.Wartezeiten mit NOP’s) zu Timing Problemen fuhren kann.

[Funktion

637

637+

PC-Bedienungssoftware

EASYRIDER® DOS-Version oder

Windows-Version

EASYRIDER® Windows -Version

PC-Verbindungskabel
siehe: Kapitel: 2.6.2.3

PC - SUBD-9 zu
LEMO-Stecker (COM1)

PC - SUBD-9 zu
4-pol.Modulstecker (COM1)

Leistungsteil, Leistungsdaten und
Leistungsanschlisse

Gleich

Steuersignale, Stecker X10
siehe: Kapitel: 2.3.2

Gleiche Pinbelegung und Funktion

Analoger Sollwert X10.5/18,
Auflésung

12 Bit

14 Bit

Resolversignale, Stecker X30
siehe: Kapitel: 2.4.2

Pin — Kompatibel
12/14 Bit Auflésung

erweiterte Funktionalitat

16 Bit

Feedback — Interface - Modul X300
siehe: Kapitel: 2.4.1

Neu, dadurch erhdhte Flexibilitat

(HIPERFACE etc)

Multifunktion, Stecker X40
siehe: Kapitel: 2.5

Kompatibel

erweiterte Funktionalitat

siehe: Kapitel: 2.6.2 — 2.6.2.10

Schnittstelle, Stecker COM2 Gleich
siehe: Kapitel: 2.6.2 — 2.6.2.9
Optionsmodule Gleich

Betriebsarten, BIAS - Funktionen
siehe: Kapitel: 3 und 13.2

Befehlssatzkompatibel

Positionswert 12/14 Bit = 1
Umdreh.

kiinftige Erweiterungen mdéglich
Positionswert 16 Bit ~ 1 Umdreh.

PROG - Taster

Nicht verfiigbar

Analog-Ausg.Messsignale MP1/MP2;
> Steckeranschlu X 10

X10.6/X10.17

> Messbuchsen frontseitig

ja

nein

Technische Daten

siehe: Kapitel: 11.4

Analog-Ausg.

MP1/X10.17 7 bit, Rout = 10 kOhm 8 bit, Rout = 1,8 kOhm
MP2 / X10.6 7 bit, Rout = 10 kOhm 10 bit, Rout = 1,8 kOhm
Regelkreise Leistungssteigerung:

Zykluszeiten doppelt so schnell

Regelkreis-Parameter

Weitgehend kompatibel,
Optimierung evtl. erforderlich

Jumper
siehe: Kapitel: 7.1

JP2

.2,JP2.3,JP2.7,JP2.8

12
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1.2 Typenschlussel

Standard optional
Kennung a b c d e f g h
Typ: XXX/ X D6R XX .S4 -X -X XXX | -XXx
Kennung Beschreibung
XXX/ = 637+ = SSD Drives-Ausfuhrung (blau)
a K = 1-Achs-Kompakt Digital-Servoregelsystem
= (entféllt bei Ausfiuihrung als Einschubgerét)
b D6R = Digitaler 6HE Regler
c Reglernennstrom:
02 = 2 Ampere
04 = 4 Ampere
06 = 6 Ampere
10 = 10 Ampere
16 = 16 Ampere
22 = 22 Ampere
30 = 30 Ampere
d .S4 = Digitalregler 4. Generation
e Zwischenkreisnennspannung:
-3 = 325V (230V AC) 16..30A nur als Rackvariante méglich
-7 = 650V (460V AC)
f -E mit EMV-Biigeleinheit
-0 = ohne EMV-Biigeleinheit
g Zusatzliches Optinsmodul im Regler zur Kommunikation iber COM2
-232 = RS 232 Schnittstelle
-422 = RS 422 Schnittstelle
-485 = RS 485 Schnittstelle
-CAN = CAN - Bus
-DEV = CAN - Bus/ DeviceNet
-SUC = SUCOnet K
-PDP = Profibus DP
-IBS = Interbus S (Achtung: gednderte Frontplatte)
—EA5 = E/A-Interface (5E,2A)  COM2
—EAE = E/A - Interface (14E, 10A) X200 (Achtung: gednderte Frontplatte)
—XXE = Kombination aus Kommunikations — Interface
und E/A- Interface EAE (erste zwei Stellen
vom Kom.- Interface + E fiir E/A-Interface EAE)
h X300 — Funktionsmodul
---- = Keine Angaben = Standard X30 Resolver (-RD2)
-HF2 = HIPERFACE — Modul 2. Version
1.2.1 Beispiel
Musterbeispiel fur die Bestellangabe eines 1-Achs-Kompaktgerates in SSD Drives - Ausfiihrung:
Typ: 637+/K D6R 02.S4-7-CAN
637+ = SSD Drives - Ausfiihrung (blau)
K = 1-Achs-Kompaktgerat
D6R = Digitaler 6HE Regler
02 = 2 Ampere Reglernennstrom
.54 = Digitalregler 4. Generation
-7 = 650V UCCN
-CAN = CAN-Bus — Optionsmodul besttickt
07-02-09-01-D-V0504.doc Produkt Handbuch Typ: 637+ 13
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Bemessungsdaten

Isolierungskonzept

doppelte Isolierung gem. VDE 0160

Netzteilisolation

[ &L

1)

siehe zuséatzliche Hinweise, Kapitel 2.4.2

| coM1 | Leistungsanschlisse
Cong _ Kundenseitig
gem. Optionsmodul L1 L2 L3
Remote IN DC-Bus
X10 M1, M2, M3
analog Ballast
X10
digital
I
1 . L1
| X30 1) . | GND Netzteil AC
[ a0 | Us DC24V DC 24V N
I I
—— PE

ACHTUNG ! Der Isolationsgrad der Steuerelektronik (COML1..X40) entspricht der Isolation des Netzteils
Erforderlich fiir sichere Trennung (PELV): doppelte Isolation

Zusatzisolation Uber Opto-Koppler oder Relais (keine Schutzisolation)

1.3.2 Generelle Daten

Schutzart
(fur Schaltschrankeinbau)

IP20

Betriebstemperaturbereich

EN 50178 / VDE 0160, Klasse 3K3

Lagertemperaturbereich

-25°...455° C

Luftdruck 86 kPa - 106 kPa
Feuchtigkeit 5% - 85% 40°C
Betriebstemperatur 0...40°C
reduzierter Betrieb B >40°...< 50°C
Reduzierung des Ausgangsstroms 2% /°C
Aufstellungshéhe h h <1000m
reduzierter Betrieb Y h > 1000...< 4000m
Reduzierung des Ausgangsstroms 1% / 100m

Sicherheit
Uberspannungskategorie des Leistungsteils

EN 50178/ VDE 0160, UL, cUL IlI,

Verschmutzungsgrad fur Schaltschrankeinbau

VDE /UL: 2

Schwingpriifung geman
DIN IEC 68-2-6, Priifung FC
Prifbedingungen:
Frequenzbereich
Amplitude
Beschleunigung
Prifdauer je Achse
Frequenzdurchlaufgeschwindigkeit

10..57Hz 57...150Hz
0,075 mm
1g
10 Frequenzzyklen
1 Oktave/min

Y Nur Gerate mit Liifter verwenden. Fiir reduzierte
Betriebsbedingungen liegt keine UL-Abnahme

vor.
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Bemessungsdaten
1.3.3 Kompaktgerate 637+/K D6R
Kompaktgerate 637+/ K D6R 02 (K D6R 04 |K D6R 06| K D6R 10 K D6R 16K D6R 22K D6R 30
.S4 .S4 .S4 .S4 .S4 .S4 .54
| 3| 7] 3|-7| 83 ][|-7] 3| -7 -7 -7 -7
Eingang
Netzspannung min. [V] 14
50..60 Hz Un V] [230] 460230460 230|460 230460 460 | 460 | 460
max. Tolaranz +10%
Phasen 13] 3 [1.3] 3 [1:3] 3
Netz-Vorschaltung Sicherungen, Schiitze, Filter etc siehe Kapitel 5.6
Einschaltstrom- Typ NTC 4 Ohm NTC 2 Ohm
begrenzung
Steuerspannung D lUs [V] 21,5...24....29, beachte: Isolationskonzept Kapitel 1.3.1
Steuerstrom incl. Is [A] Dauer: max 1,2A Einschaltspitze: nom. 3A; Dauer: max 1,5A Einschaltspitze:
Lufter DC max. 6A /0,8 mS; 2,5A /25 mS nom. 3A; max. 6A /0,8 mS; 3A/
25 mS
Ausgang
Sinus-Spann. Bei unr [Veff] | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 | 447 447 447 4479
un)
Minderung von Unr je nach Last und 1-Phasen oder 3-Phasen-Einspeisung. (siehe Kapitel 1.3.5)
Nennstrom eff. Inr [A] 2 4 6 10 16 22 307
Maximalstrom eff Imaxr [A] 4 8 12 20 32 44 60
Zeit fiir Imax [ min. Sec 5 5 5 5 5 5 5
min. Mot-Indukiivitat| 1) p/ph | [mH] | 6,0 [12,0| 30 | 60 | 20 | 40 | 1,2 | 24 | 20 11 0.8
(Klemme / Klemme)
Ballast
Schaltschwelle DC Ub [V] |375|730|375|730|375|730|375|730 | 730 730 730
max. Leistung Pbmax | [kW] | 45 | 87 | 45|87 | 6,7 |13,0]|112]|21,7| 29,0 34,8 34,8
Nennleistung Pbnenn| [W] <560
interner Widerstand Rbint [AQ] 100 | 300 | 100 | 300 | 100 | 300 [ 100 | 300 |
Pd W] 30 | 30 | 30 | 30 [ 30 | 30 | 30 | 30
Pmax [kW] 14|17 (14|17 (14| 17|14 | 17
min. ext. Widerstand | * |pextmi | [ | 47 | 82 | 47 | 82 | 27 | 47 | 15 | 27 | 20 15 15
n
Allgemein
Verlustleistung PEVerlust
Lufter,Elektronik W] 29 | 29 | 29 | 29 | 29 | 29 | 29 | 29 36 36 36
Lufter-Typen V] 2 Stick L 024 / (12TE * 25) 2 Stiick L 024 / (16TE x 25)
24v DC 1 Stiick L 024 / (12TE * 15) 1|2 Stiick L 024 /
(16TE x 20)
Endstufe pro A WAl | 9 [12] 9 2] o f12] o1 12 12 12
Gewicht [kg] 5,0 8,8
Weiteres siehe: Kapitel 11
b empfohlen: Transformator-Netzteil
2 Nur von SSD Drives freigegebene Typen verwenden
¥ max. Dauerleistung reduziert auf 80%, siehe: Kap. 1.3.6
Y Hinweise Kap. 1.3.6
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Bemessungsdaten
1.3.4 Einschubmodule 637+/D6R

Einschubmodule 637+/ D6R 02 D6R 04 D6R 06 D6R 10 D6R 16 D6R 22 D6R 30
.S4 .S4 .S4 .S4 .S4 .S4 .S4
| 3| 7|3 -7]|3]-7]|3] 7|3 -7|-3]-7]|-3]-=7
Eingang
DC-Versorgung min. [V] 20
Nenn Ug [V] [325[650 [325 650325650 325|650 | 325|650 | 325 | 650 | 325 [ 650
max. Toeran +10%
z
Steuerspannung Us [V] 24V DC +20% -10%, beachte: Isolationskonzept Kapitel 1.3.1
Steuerstrom D Tis [A] Dauer: max 0,8A Einschaltspitze: nom. 2A; max 5A /0,8 mS; 2A / 25mS
DC
Liifter 7 Typ . L2206 L220K 220G
Ausgang
Sinus-Spann. bei unr [Veff] | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 | 447 *
un
Minderung von Unr je nach Last und 1-Phasen oder 3-Phasen-Einspeisung (siehe Kapitel 1.3.5)
Nennstrom eff Inr [A] 2 4 6 10 16 22 307
Maximalstrom eff Imaxr [A] 4 8 12 20 32 44 60
Zeit f. Imax min. 5 Sec 5 Sec 5 Sec 5 Sec 5 Sec 5 Sec 5 Sec
min. Lph/ph | [mH] | 6,0 [120| 30 | 60 | 20 [ 40 [ 1,2 [ 24 | 1,0 [ 20 [055| 1,1 | 0.4 | 0,8
Motor-Induktivitét
(Klemme /
Klemme)
Ballast
Schaltschwelle DC | |ub [V] | 375|730 |375| 730|375 | 730 | 375 | 730 | 375 | 730 | 375 | 730 | 375 | 730
max. Leistung Pbmax | [kw] | 45 | 87 | 45 | 8,7 | 6,7 |13,0[11,2|21,7|15,0|29,0|18,0|34,8|18,0 | 34,8
Nennleistung Pbnenn | [W] <560
i - 2) B
min. ext.Widerstand r'TbeXtm' ] | 33|63 |33 |63 |22|43|12|24|10|20][82]|15]|82]15
Allgemein
Verlustleistung PEVerlu
Elektronik st [W] [ 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 [ 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20
Endstufe pro A [W/A]| 9 12 9 12 9 12 9 12 9 12 9 12 9 12
Gewicht [kg] 15 4,0
Weiteres siehe: Kapitel 11
b empfohlen: Transformator-Netzteil
2 nur von SSD Drives freigegebene Typen verwenden
¥ max. Dauerleistung reduziert auf 80%, siehe: Kap. 1.3.6
Y Hinweise Kap. 136
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Bemessungsdaten

1.3.5 Einphasen-und Dreiphasenversorgung

Durch Netzrippel im Gleichstrom - Zwischenkreis wird der Nutzbereich der Ausgangsspannung wie folgt
reduziert.

Die Reduktion wirkt sich auf die maximal erreichbare Drehzahl eines Motors aus.

Dreiphaseneinspeisung:
Reduktion der unbelasteten Ausgangsspannung auf ca. 90% , maximal 85%

Einphaseneinspeisung: 50 — 60Hz

nur Regler 637+ /..02 bis 06
siehe folgendes Diagramm:

Reduktion der Regler-Ausgangsspannung bei 1-Phasen-Betrieb
Ausgangsstrom [Aeff]
A

12
10 7777777

T T
1 1
1 1
F=——————- Fe—————
1 1
1 1
8 ________ | S
I I
I I
L L
I I
1 1
1 1

6 [-------
R s SRt R

|
|
|
_______ F=-—Q-—---
1
1

TTTrrTTIrIT T T 4

N
T
I
I
I
I
I
I
I
RN ——
I
I
I
I
I
I
I
S
I
I
I
I
I
I
|
——q=-n

0 20 40 60 80 100 [%]
Ausgangsspannung in % der unbelasteten Spannung

Hinweis flr Parametrierung:

Um eine unerwartete Auslésung der Unterspannungsschwelle

zu vermeiden, sollte Diese auf den

Default - Wert belassen werden. (EASYRIDER® Windows - Software)

Erforderliche Motor - Klemmenspannung fiir gewtinschte Drehzahl.

Uberschlagsrechnung (bis ca. 3000 RPM)
Ukl =1,2 * (EMK *n /1000) + | * (Rph + RL) [V]

UKI erforderliche Motorspannung [Veff]

EMK  Motor EMK [Vef] pro 1000 RPM

Rph Motorinnenwiderstand (Klemme/Klemme) [Q]
RL Leitungswiderstand der Motorleitung [Q]

| Motorstrom [Aeff]
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Bemessungsdaten

1.3.6 Ausgangsleistung

Bei Dauerlast im Vollastbereich ist die Grenze gemaR Diagramm zu beachten.
Die Einschrankung spielt fir servotypische Start/Stop Anwendungen (S3-Betrieb)
in der Regel keine Rolle.

Imaxr/ Inr 2,0 = 5 sec Pulsdauer
1,8 sl 11 25 SEC auf unbelasteten Regler
16 S S bis Schutzreaktion
’ . 18 sec
1,4 .
1,2 : 36 sec
1,0 e Dauerbetrieb
0.8 B RS Einschrénkung
0,6 NUR bei xXD6R30.S4-x
0,4
0,2
0
0 20 40 60 80 100[%]
Ausgangsspannung in [%0]
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1.4 AbmalRe und Lageplan

1.4.1 Abmale fir Kompaktgerat
und Einschubmodul

@52
Frontseite I
Einzelheit
A, 18
B
D C D E X
- - @10
& LV 243
A
] \
L Im |
400
] 262
— 386 —
[ ] a Einschubmodul B
233
L Y
|:| Liifterplatz :O
a L
| N i
\E
280
Einzelheit
| 637+/K D6R 02...10 Breite || 637+/K D6R 16...30 Breite |
A 65,0 mm 14 TE 104,6 mm 20 TE
B 60,0 mm 100,0 mm
C 30,0 mm 71,0 mm 1 TE ~5,08mm
D 14,5 mm 14,5 mm
a 40,2 mm 8 TE 80,4 mm 16 TE
Wichtig:
Bitte beachten Sie, daf3 frontseitig ein zusatzlicher Platzbedarf von ca. 70 mm fiir die Signal-
gegenstecker zu beriicksichtigen ist !
07-02-09-01-D-V0504.doc Produkt Handbuch Typ: 637+ 19
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Abmalie und Lageplan

1.4.2 EMV-Bugel (optional)
1.4.2.1 fur 8 TE - Regler

ca. 60 mm
37 mm

Seitenansicht

1.4.2.2 fur 16 TE — Regler

ca. 105 mm
76 mm

1

1

Seitenansicht

Bedeutung:

1,2,3 = Federdruckklemmen

Frontansicht

=
I\N] | ~o
INNN]F oo

1y

1

Frontansicht

| EMV-Bugel fiir

Feedback-Leitung
(z.B. Resolver)

Netz-Leitung

Motor-Leitung

20
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Abmalie und Lageplan

1.4.3 Lageplan
1.4.3.1 Lageplan Controller- Platine

Bestiickungsseite

Diagn. . I;l
| L Steckplatz fur Optionsmodul
—1 .
@ Sicherung

COMIU —  Steckplatz fur Optionsmodul
—

X500 X501

X10

Steckplatz fir Opti dul
:I - eckplatz fir Optionsmodu

X30

X520 X521

:I X300

X40 ® | [T

—

| _— Steckplatz fiir Optionsmodul

Ansicht: Deckblech demontiert

X50

OGO

mogliche Bestiickungsvariante
siehe: Kapitel 2.6.2

mogliche Bestlickungsvariante
siehe: Kapitel 2.4.1

Anmerkung: Die Optionsmodule der Steckplatze A/ B/ C sind nur nach Abnahme der Kuhlplatte

zuganglich.
1.4.3.2 Lageplan Power- Platine

Lotseite

H15- Leistungsstecker
X50

JP102

JP1

JP3

Latjumper JPxxx - Funktionen siehe: Kapitel 7.1

] Diagnose
Jp2.8 [1[]
w23 |l come
aP2.7 |-
Jp2.2 [ com2
Jp1o1 ||
JP100
X10
X30
X40

07-02-09-01-D-V0504.doc Produkt Handbuch Typ: 637+
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2  Anschluf3belegung und Funktionen

2.1 Ubersicht der Anschliisse vom Kompaktgerat 637+/K D6R 02...10

Breite 14 TE

PE Leistungsanschlu 1 * (nicht K D6R10) oder 3 * 230V AC oder 3 * 400 ... 460V AC
L3
L2 M6 fiir Erdanschlu
L1 optional: externer Ballastwiderstand
) fnal 0 0
. z /
PE o i O PE _— ™
——=0{L L 13 I%B
230VAG —'I:go- I oory + K. ML R iR XNPZI
——FO01{N A
24VDC L Ule D-o£|1 —
od

X50

Erdungsschiene
Schaltschrank

Eurotherm-Motor -Leitung

Eurotherm - Leitung
Kn PC 637+/631

COM 2

Schirmung und Belegung
siehe Kapitel 2.6.2 HUBle

Anschliisse siehe Kapitel 22.1 |

L

Eurotherm
I AC-Servomotor

3~

feed
back
syst.

1

Anschlubelegung siehe Motor Beschreibung

X10

CONTROL I/0
Anschliisse siehe Kapitel 2.3.2

Remote IN :
(nur bei Interbus S Arbindung)
siehe Kapitel 2.6.2.8

optional: X200
14 Eingange / 10 Ausgange

Anschliisse siehe Kapitel 2.4.2

¥
3}
5
8a
X
i1}
T
=

X40

Anschliisse siehe Kapitel 2.5 INCR. I/0

SUB D 26 (high density)
siehe Kapitel 2.6.2.10

22 Produkt Handbuch Typ: 637+
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AnschlufZbelegung und Funktionen

2.1.2 Ubersicht der Anschliisse vom Kompaktgerat 637+/K D6R 16...30
Breite 20 TE

LeistungsanschluR: 3* 400 ... 460V AC

PE
L3

L2
L1 optional: externer Ballastwiderstand

N —]
B |‘|I|7 0 0 Erdungsschiene
Schaltschrank

LNF B o PE / EEFI@ s
el

M6 fur Erdanschlufl

P
Lg: L L[YT3
—Lzo-lll AS'—Z——L 5\ 6| 8 QB b? 1 12 Eurotherm-Motor -Leitung
LT L1 -
230VAC o E D c L1\ L2\ L3| RBiR 1 M2 M3

24VDC

[l ”ITITIT‘IXlB

PE
X50
I Anschliisse siehe Kapitel 2.2.1 |
Eurotherm feed
E back
- Eurotherm - Leitung AC-Servomotor syst.
Kn PC 637+/631 3~

I |—<

=
AnschluBbelegung siehe Motor Beschreibung

Schirmung und Belegung BUS I
siehe Kapitel 2.6.2 USie

Remote IN :
X10 (nur bei Interbus S Arbindung)
CONTROL 1/O siehe Kapitel 2.6.2.8

Anschliisse siehe Kapitel 2.3.2

optional: X200
14 Eingéange / 10 Ausgénge
SUB D 26 (high density)
siehe Kapitel 2.6.2.10

Anschliisse siehe Kapitel 2.4.2

N4
[3)
<
o
o
L
1]
4
=

Anschliisse siehe Kapitel 2.5 TIER. 00
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AnschlufZbelegung und Funktionen

2.2 Steckerbelegungen und Kontaktfunktionen

2.2.1 Leistungsanschlisse fur Einschubmodul 637+/D6R
(rackriickseitig)
(H15-Steckerleiste nach DIN 41612)

DC-Bus im Rack

® zu weiteren Reglern ——
L
H 15-Leiste Erdungsschiene
R Ballast Schaltschrank
1) X
X50 o
externer Ballastwiderstand  _ppext 4 Eurotherm - Motor - Leitung
M1
Leistungseinspeisung, DOBUS ;| | © 2| s
parallel Pin 6 flir Strome >15Aeff 8 PEQ
Motoranschluf? 10 e = X30
........................... M1 o
parallel Pin 10 _E 12 32) — :
Motoranschius s I
parallel Pin 14 16 2) e
Motoranschlus ... ¢ 18 e i
parallel Pin 18 M3 20 2) E Eurotherm N
Bezugspotentlal fur+Ucc ______ ovp _{ 22 } 2) AC-Ser;o~motor syst
parallel Pin 22 24 3) —:L Leitungsseite
nicht benutzt 26 T
Einspeisung -Steuespannung 24V DC  +US ! 28 |—0 +24Vv DC l
; - - Steuerspannung ] )
Bezugspotential zu +US Pin 28  0VS 30 \ Kleinspannungsseite
Erde ovSs

Erdungsschraube im Rack

1) Faston - Flachsteckschuhe 6,3 mm
2) Parallelverdrahtung fir Nennstrome >15A

3) NUR bei Betrieb mit Leistungstrafo erden !
NICHT! erden bei Betrieb mit Spartrafo oder direkt am Netz !
4) Ballastwiderstand, sofern nicht von Netzteileinheit NE B...angesteuert

—— 0 0
32
GND é’ PE | Rackrahmen oder Gehause
Q
PE

Erdungsschiene im
Schaltschrank Néhe Rack

BH@®

24 Produkt Handbuch Typ: 637+
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AnschlufZbelegung und Funktionen

2.3.1 Signalanschlisse

2.3.2 Steuersignalstecker X10 SUB D25 Buchse

Komplette Darstellung X10

extern 637+ Iintern
Kundenseite X10
13 ouT
25 IN )
*
12 ouT
24 N
1 m 2 & Relais
23 | Akivok OUT _aﬂ_l_/_
10 oD j:lL IP102
22 Aktiv N
9 IN OV SPS
21 IN 24V SPS
8 Bereit
20 Warnung
7 optional
19 | 0..+-10V normierbar
6 [ 0.+-10V normierbar
18 | 0..+-10V normierbar
5 Bezugspotential
17 | 0.+-10V normierbar }———
4 IN —— P> ovses
16 | ouT +12v 80mA ¥
3 | OuT -12v 80mA
15 IN e )
2 IN E—— o
14 IN jﬁi —— P
1 Schirm

I-Limit

Analog- ;; ;;
Monitor Mp2 JP101 3
Nsoll
+12V

Analog-Monitor MP1

07-02-09-01-D-V0504.doc
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AnschlufZbelegung und Funktionen

Signalanschlisse

Steuersignalstecker X10
SUB D25 Buchse

AnschluBbeispiel
_reglerseitig
Signalstecker fiir X10
Typ: SUB D 25
O
grof¥flachig
|| || 9 Q!
SPS 159 @2
D ®
16, @3
+- 10V [ ®
1 4
Y \@’ [
£ 18. . 5
D o°
(& 7 g @7
Ausgang Bereit 9 8
1) 79 @
0V-Bezugspunkt, E/A-Versorgung
B 4 - . 2 ok
Eingang Aktiv 22. 1
Bl .y
24V oV [ }Y
4 - || o || ZA. 12
groRBflachig \ [ ]
b 2 9 @19
R — 2
o] ~ +24 V, E/A - Versorgung 0
o/ =
N
PELV-
Isolation
Maschinen-
Endschalter
2
L1 ) +24V (Br)
o ~
oV (B Vi
o/ = (Br) ’—\é K1
N Netzteil kann fur mehrere Bremsen verwendetwerden. Option: Bremse
Bremsenanschluss Variante A : Eurotherm
wenn Bremseningallation der Basisisolation |: AC-Servomotor
entspricht (nicht PELV). Die PELV - Isolation i 3~ V1: Varistor; z.B. Siemens Q69X3431, 38V DC
der Steuerung bleibt so erhalten. K1: Koppelrelais min. 2A,/60VDC PELV Isolation

. X10.23 X10.9
Option: Bremse

entspricht . 3~

Bremsenanschluss Variante B : T
wenn Bremseningallation der PELV - Isolation :’y AC-Servomotor |:||:

1) Sicherheits- und Uberwachungslogik, vom Anwender zu programmieren !

2) Wichtig:
Die Spannungsversorgung der Bremsenansteuerung muss auf den Bremsentyp abgestimmt sein. Auch
groRere Spannungsabfélle durch lange Zuleitungen kénnen Fehlfunktionen der Bremse bewirken.
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AnschlufZbelegung und Funktionen

Signalanschlusse
Steuersignalstecker X10
SUB D25 Buchse

Ein- / Ausgénge

| PIN | Funktion Typ |Ein-/Ausgang
1 Schirmanschlu3 Schirm
2 konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO [ Eingang
3 Stabilisierte Hilfsspannung Ausgang
-12VDC; max. 80 mA Hilfsspannung
4 konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO [ Eingang
5 Bezugspunkt zu X10.18 Eingang analog
0...+-10V
Ri = 10 kOhm
6 Strommonitor normierbar im Ausgang analog, Signal von Mefl3buchse MP2
Drehzahlregler-Menu
7 durch JP100 (Létjumper) belegbar als Optional
freies und schleifbares Potential des
BEREIT-Kontaktes
8 EIN: Regler stérungsfrei Relais | Ausgang
AUS: Reglerstdrung oder fest: bereit
Versorgungsspannung aus
9 Bezugspunkt fur digitale Eingange Bezugspunkt fur digitale Eingange
10 ||Bezugspotential fir Analogsignale Masse
11 ||konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO [ Eingang
12 ||konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO [ Ausgang
13 ||konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO [ Ausgang
14 ||konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO [ Eingang
15 ||konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO [ Eingang
16 ||Stabilisierte Hilfsspannung Ausgang
+12V DC; max 80 mA Hilfsspannung
17 ||Drehzahlistwert-Monitor, normierbar Ausgang analog, Signal von Mel3buchse MP1
18 ||Drehzahlsollwert; normierbar Eingang analog
differenziell gegen X10.5 0...+-10V
Ri =10 kOhm
19 ||Bestimmung der Stromgrenze Eingang analog
aktivierbar und normierbar (0..+10V fur 0..+10V
0.. Imax) Ri =10 kOhm
20 ||konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO [ Ausgang
21 ]|Nominal: 24VDC Versorgung fur Ausgange
22 ||H = Endstufe wird aktiv OPTO | Eingang
L = Endstufe inaktiv fest: aktiv
23 ||konfigurierbar (Kapitel 3) Relais | Ausgang
24 ||konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO |Eingang
25 ||konfigurierbar (Kapitel 3) OPTO | Eingang

Daten der digitalen Ein- und Ausgange siehe: Kap. 11 Allgemeine technische Daten
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AnschlufZbelegung und Funktionen
2.4 Feedback-Sensor-Anschluss X30

Das Feedback-System bildet einen digitalen Wert der Rotorlage

Daraus wird abgeleitet:

» Kommutierung entsprechend der
Polpaarzahl

» Drehzahlistwert

» Positionswert fir die Lageregelung

2.4.1 Funktions - Modul X300

Der Anschluss X30 steht im direkten Zusammenhang mit dem Funktions - Modul X300.
Uber dieses Steckmodul (siehe: Kapitel 1.4.3.1) wird die Art des Feedback - Systems festgelegt.
Das 637+ - Reglersystem erhalt dadurch Flexibilitat und Zukunftsfahigkeit.

X30 Code HC-System
Feedback- »| x30 |« »| X300 - >
System 4 Fynktionscode
X40 Code

extern «—————pintern

X40 |« »] Treiber

Regler 637+
extern «———» intern

Typen X300:

X300 RD2: Standard Resolver

X300 HF2: Option HIPERFACE®

Weitere Typen auf Anfrage

Plug and Play

Der 637+ erkennt den Typ des X300 Moduls.
Der zugehérige Funktionscode wird mit Hilfe der EASYRIDER® Windows — Software geladen.
Folgen Sie den Anweisungen in EASYRIDER® Windows — Software

StandardmaRig ist bei Funktionsmodul RD2 der dazu gehérige Funktionscode bereits werkseitig
vorinstalliert.

Hinweis:
Bei Verwendung des Funktions — Moduls X300_HF2 (HIPERFACE®) bitte
Dokumentation 07-02-09-02-D-V0002 beachten.
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DRIVES -

AnschlufZbelegung und Funktionen
Feedback-Sensor-Anschluss X30

2.4.2 Resolveranschluss X30
SUB D 09 Buchse

Erforderliches Funktionsmodul: X300 _RD2 (Standard)
Es durfen ausschlief3lich von SSD Drives zugelassene Resolver verwendet werden.

Resolveranschluss
motorseitig reglerseitig
SSD Drives - Motorbaugréfe 0...4 SSD Drives - Servoregler
Typ: AC G, AC R, AC Mn, Typ: 631/635 und 637/637+/637f
AC M2n, AC M2K, AC M2G-NL
AC MRW, AC MRL
Ansicht Lotseite Ansicht Litseite

SIR KIR -B SUB-D 09 S/M
ST.0200.0001 KA.0003.6301 ST.1002.2001
PIN - Nr. Farbe Funktion PIN - Nr.

1 weifll sin + 4

2 braun sin - 8

3 griin cos + 3

4 gelb cos - 7

5 rot PTC optional 2

6 blau PTC optional 6

7 rosa Trager - 9

8 grau Tréager + 5

Gehause Schirm Gehause
i Mafistab:
— =,
— > p:
DRIVES » KK RT GMR-xx.x/B

05 | ACM2K  |10.08.04] DL |oesr] 08.05.01| DL |Pezeichnung: _
04| ACMRL |27.11.03| DL |oer| 10.05.01| EH Blaue Resolverleitung
03 | AcMRW 02.1003| DL o flir SSD Drives Standard Motoren und Regler
02 | ACM2G 15.08.03] DL Zeichnungsnummer: Blatt
01| earr 16.04.03) DL Z-RK.6300.xxxx 1
Zustl Anderung | Datum [Name | Ursprung [Datainame: 7-RK-6300-0.cdr I
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AnschlufZbelegung und Funktionen

2.5 Multifunktion X40
Beschreibung X40

Uber einen programmierbaren E /A - Prozessor kann X40 unterschiedlich konfiguriert werden.

(EASYRIDER® Windows - Software)
Standardmafig vorhanden:

- Inkremental - Ausgang

- Inkremental - Eingang

- Schrittmotor - Puls-Eingéange

- SSI — Schnittstelle (in Vorbereitung)

Die freie Konfigurierbarkeit schafft z.B. ideale Voraussetzungen fiir Synchronanwendungen.

[Allgemeine Daten

| X40 |

Steckertyp:

SUB D 09 Stecker

Maximale Ein- oder Ausgangsfrequenz:

200 kHz

Maximale Leitungslangen als Verbindung zu
galvanisch getrennten Anschliissen

(Encoder oder Steuerungen)

Maximale Leitungslangen als Verbindung zu
Anschliissen mit geerdeten Bezugspunkt
(andere Regler, Steuerungen)

Max. Anzahl von Signaleingdngen an einem als
Inkrementalausgang konfigurierten Geréat

25 m; groéBere Langen nach technischer Abklarung

2 m, auf gute gemeinsame Erdung achten !

8

Ausgangssignale:

Treiber Typ MC34C87 oder kompatible, RS422

Differenzielle Logik-Pegel:

L <0,5V H >25V

nominaler Arbeitsbereich:

0,0...50V

Eingangssignale:

Empfanger Typ MC34C86 oder kompatible, RS422

Differezieller Eing.-Pegel:

Diff min = 0,2V

nominaler Arbeitsbereich:

0,0..50v

nominale Signaldifferenz:

1,0V

Stromaufnahme:

1...4 mA (frequenzabhangig)

Anmerkung:
Master / Slave — Betrieb

1 Master maximal 8 Slaves
Bedingung: Geréate direkt nebeneinander !

30

Produkt Handbuch Typ: 637+

07-02-09-01-D-V0504.doc




AnschlufZbelegung und Funktionen
Multifunktion X40

2.5.1 Inkremental-Ausgang
Steckerbelegung X40
EASYRIDER® Windows - Software X40 Modus =0

¢ Inkrementalgebersimulation zur Weiterverarbeitung in Positioniermodulen
e Standard: 1024 Inkremente

mit zeitlicher Pulspausenzeit

weitere anwahlbare Pulszahlen: 2048,512, 256, 128,64

4096 (ab Firmware 6.15)

Pin Funktion Bezeichnung
1 Kanal B B
2 Kanal B invertiert /B
3 Schirmanschlul3 Schirm
4 Kanal A A
5 Kanal A invertiert /A
6 Bezugspotential (generell anschlieRen) GND
7 Kanal Z invertierter Nullimpuls 1Z
8 Kanal Z; Nullimpuls Y4
9 Versorgungs-Spannungs-Ausgang max. 150 mA +5VDC

Dimensionierungshinweis:
Der Eingangsfrequenzbereich der angeschlossenen Steuerung muf3
mindestens den Wert der Pulsausgangsfrequenz an X40 haben.

n = max. Drehzahl (1/min)
X = Inkremente z. Bsp. 1024
f = Ausgangsfrequenz an X40.1,2,4,5

Formel: § = 12*(n*x) =[Hz]
60
Beispiel: n = 4000 1/min
* *
¢ = 1L2%(4000*1024) _ o001t
60 o
A —01» LI E
i B gy -
B —T 1T SPS
B _r— IN'H <-<-<-§
4 1 CJ
1z LI

Inkremental — Ausgang
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AnschlufZbelegung und Funktionen
Multifunktion X40

2.5.2 Inkremental-Eingang
EASYRIDER® Windows - Software X40 Modus = 1

Parameterbereich der Eingangssignale:
10...1000000 Inkremente

Pin Funktion Bezeichnung

1 Kanal B B

2 Kanal B invertiert /B

3 Schirmanschlufl Schirm

4 Kanal A A

5 Kanal A invertiert /A

6 Bezugspotential (generell anschlieRen) GND

7 Kanal Z invertierter Nullimpuls 1z

8 Kanal Z; Nullimpuls 4

9 Versorgungs-Spannungs-Ausgang max. 150 mA +5VDC
Hinweis:

Bei Betrieb von Inkrementalgebern tber lange Leitungen ist mit einem Spannungsabfall der
Geberversorgung zu rechnen. Im Bedarfsfall empfiehlt sich der Einsatz einer separaten
Spannungsversorgung.

L
g
ATT"T1_ 1 A
A= é
B — I Mremental - Bngang =
O]
B—_ L
1
Z -
Iz L1 @]
]
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AnschlufZbelegung und Funktionen

Multifunktion X40

2.5.3 Schrittmotor - Eingang
Puls / Richtung
EASYRIDER® Windows - Software X40 Modus = 2

Pin Funktion Bezeichnung
1 Ausgang: Regler aktiv invertiert /READY
2 Ausgang: Regler aktiv READY
3 Schirmanschlufl Schirm
4 Puls invertiert /P
5 Puls P
6 Bezugspotential (generell anschlielen) GND
7 Richtung invertiert /R
8 Richtung R
9 Versorgungs-Spannungs-Ausgang max. 150 mA +5VDC
|
H
EE
(o)
Puls 1 | I _I
Richtung 5]
Schritt-
f— motor- = = —)g
—(D}=— Drehrichtung (-) steuerung ]

@ Drehrichtung (+)

@ Vorbereitungszeit > 2,5 us

(@ Haltezeit=0

07-02-09-01-D-V0504.doc
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AnschlufZbelegung und Funktionen
Multifunktion X40

2.5.4 Schrittmotor - Eingang
Puls positiv / negativ
EASYRIDER® Windows - Software X40 Modus = 3

Pin Funktion

Bezeichnung

1 Ausgang: Regler aktiv invertiert /READY
2 Ausgang: Regler aktiv READY
3 Schirmanschlul3 Schirm
4 Puls Richtung (-) invertiert /P-
5 Puls Richtung (-) P-
6 Bezugspotential (generell anschlieRen) GND
7 Puls Richtung (+) invertiert /P+
8 Puls Richtung (+) P+
9 Versorgungs-Spannungs-Ausgang max. 150 mA +5VDC
Puls Richtung  (+) r r _*
I—I_*—l_ Schritt-

. motor-

Puls Richtung (-) steuerung

P2 ] EI:

\

F‘B m oGisneseiseay ol

1
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AnschlufZbelegung und Funktionen
Multifunktion X40

2.5.5 SSI-Encoder Interface

(in Vorbereitung)

EASYRIDER® Windows - Software X40 Modus =4 (13 Bit)
EASYRIDER® Windows - Software X40 Modus =5 (25 Bit)

PIN Funktion Bezeichnung

1 Serielle Daten vom SSI-Geber, /DATA
GRAY-Code bis 25bit invertiert

2 Serielle Daten vom SSI-Geber DATA
GRAY-Code bis 25bit

3 Schirmanschlufl Schirm

4 Taktausgang, invertiert ITAKT
Standard-Frequenz: 208 kHz

5 Taktausgang TAKT
Standard-Frequenz: 208 kHz

6 Bezugspotential GND

7 nicht anschliessen

8 Ausgang an SSI-Geber: CCw
Zahlrichtung,
Low = Uhrzeigersinn

9 Versorgungs-Spannungs-Ausgang max. 150 mA +5VDC
Fur andere Daten:
a) Verwendung X300-Modul (Kap. 2.2.2.2.1)
b) Externe Versorgung

TAKT und /TAKT paarweise verdrillt

DATA und /DATA paarweise verdrillt

Kabel gesamt geschirmt; Schirm beidseitig geerdet
max. Kabellange: 250m

Anmerkung:
Weitere Informationen Uber SSI (Synchron-Serielles-Interface) entnehmen
Sie bitte den Angaben einschlagiger Hersteller
(z.B.: Fa. Stegmann oder Fa TWK)

Takt

Daten J_L L =

P9I ] E[

Takt
€y €

Daten

||:|E:E PGR9) [elwsss=d

07-02-09-01-D-V0504.doc
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AnschlufZbelegung und Funktionen

2.6 Digitale Schnittstellen
2.6.1 Service-Schnittstelle COM1 (RS232)

Standard

Funktionen:

» Unterstltzung aller Diagnose- und Parametrierungsaufgaben

» Anschluf3 an lhren PC erfolgt mit dem
SSD Drives - Kommunikationskabel KnPC/D

» Kommunikation erfolgt iber das SSD Drives -Bedienungsprogramm

(EASYRIDER® Windows - Software)

Com RS232 PIN | Funktion reglerseitig PIN | RS232 am PC
4-polige Modular-Buchse ™ SUB D 09-Buchse
o] (Ansicht auf Lotseite)
= o )
“T
g
[—
RXD 1 |Empfang serielle Daten 3 |TXD
TXD 2 | Senden serielle Daten 2 |RXD
3 | nicht anschliessen
GND 4 |GND 5 |GND
Betriebsfertiges Kabel Typ Best. Nr.
RS232 Service —
Verbinder
Regler > PC Kn PC 637+/631 — 03.0 | KK.5004.000 | RJ-Stecker SUB D 9 Buchse
3
[}
. 3000mm
Anmerkung:

Die Service-Schnittstelle RS232 ist nicht galvanisch getrennt und sollte aus diesem Grunde nicht als

Betriebsschnittstelle (“feste Verdrahtung®) vorgesehen werden !

Der Netzanschluss des PC muf in der Nahe des Reglers vorgenommen werden um ein gemeinsames
Bezugspotential herzustellen.

36
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AnschlufZbelegung und Funktionen
Digitale Schnittstellen

2.6.2 Feldbus-Schnittstelle COM2
Optionsmodule SUB D09 Buchse

Durch den optionalen Einsatz der Optionsmodule kdnnen viele unterschiedliche
Funktionen realisiert werden. Lageplan, siehe: Kapitel 1.4.3

Ubersicht:

[Modul-Bezeichnung [ Schnittstelle | galvanische Trennung | Bauform |
RP 232 RS 232 - A

RP 422 RS 422/485 - A

RP 485 RS 422/485 X A

RP CAN CAN X A

RP PDP Profibus DP X B

RP SUC SUCOnet K X B

RP IBS Y |Interbus S X B

RP DEV DeviceNet X B

Y zusatzlicher Stecker Rem. IN (SUB D)

2.6.2.1 zusatzliche E/A’s
[Modul-Bezeichnung | Eingange | Ausgange | AnschluR iber || Bauform |
RP EA5 2 5 2 COM2 B

RP EAE 14 10 X200 C

A keine Feldbusmdglichkeit (Interface)

Achtung !
Die Anschliisse COM2 und X30 werden beide tiber SUB D09 - Buchse realisiert.

Vom Kunden ist sicherzustellen, daf3 eine Vertauschung nicht méglich ist !

Die Létjumper JP2.8, 2.3, 2.7, 2.2 missen abhéngig vom Optionsmodul geschaltet sein.
Siehe Kapitel 7.1 (Werkseitig bereits eingestellt)

07-02-09-01-D-V0504.doc Produkt Handbuch Typ: 637+
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AnschlufZbelegung und Funktionen

Digitale Schnittstellen
2.6.2.2 Modul — Bauformen

Bauform A Bauform B Bauform C
.
Kodierung

2.6.2.3 Steckerbelegung fiir RS232
mit Optionsmodul RP 232

Pin Belegung als RS232

1 -

> =5 Bauform A

3 TXD [©0000000000000000000 |

2 |- o

5 GND

6 - [00000000000000000000 |

7 -

8 -

9 -

2.6.2.4 Steckerbelegung fir RS422/485
mit Optionsmodul RP 422, ohne galvanische Trennung
mit Optionsmodul RP 485, mit galvanischer Trennung
Pin Belegung als RS422/485

1 - Bauform A

?3 - [©0000000000000000000 |
- o

4 Data In °

5 GND

6 Data In invertiert [00000000000000000000 |

7 Data Out invertiert

8 Data Out

9 -

Parallelverdrahtung von bis zu 16 Geraten
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AnschlulRbelegung und Funktionen
Digitale Schnittstellen

2.6.2.5 Steckerbelegung fir CAN

/DeviceNet
mit Optionsmodul RP CAN, mit galvanischer Trennung

Bauform A

[00000000000000000000 |

CAN

o
o

[00000000000000000000 |

| Pin I Beschreibung Bezeichnung

1 - -

2 CAN_L Leitung CAN_L
(dominant low)

3 Masse GND

4 - -

5 - -

6 Masse GND

7 CAN_H Leitung CAN_H
(dominant high)

8 - -

9 - -

2.6.2.6 Steckerbelegung fiir Profibus DP

mit Optionsmodul RP PDP, mit galvanischer Trennung

Pin Beschreibung Bezeichnung
1 - -
2 - -
3 B-Leitung B
4 Sendebereitschaft RTS
5 Masse GND
6 Potential +5V +5V
7 - -
8 A-Leitung A
9 - -

2.6.2.7 Steckerbelegung fir SUCOnet K

mit Optionsmodul RP SUC, mit galvanischer Trennung

Pin Beschreibung Bezeichnung
1 - -

2 - -

3 Datenleitung + TA/RA

4 - -

5 Signalmasse SGND

6 - -

7 Datenleitung - TB/RB

8 - -

9 - -

BauformB

ooooooooooo

DeviceNet

Bauform B

07-02-09-01-D-V0504.doc
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AnschlufZbelegung und Funktionen

Digitale Schnittstellen

2.6.2.8 Steckerbelegung fur Interbus S
modul RP IBS, mit galvanischer Trennung

mit Options

Remote OUT (COM2)
abgehende Schnittstelle (SUB D09 Buchse)

| Com 2 | Beschreibung Bezeichnung
1 Datenleitung OUT Hinweg DO2
(Differenzspanung A)
2 Datenleitung IN Riickweg DI2
(Differenzspanung A)
3 Bezugspotential GND |
4 - -
5 VCCI +5V
6 Datenleitung OUT Hinweg /DO2
(Differenzspanng B)
7 Datenleitung IN Riickweg /DI2
(Differenzspanung B)
8 - -
9 Meldeeingang * RBST
* fir weiterfihrende Interbus-S-Schnittstelle
Remote IN

ankommende Schnittstelle (SUB D09 Stecker)
=~ zusatzlicher Stecker

Bauform B

660066000 56600600

Bauform B

660060000 55000600

Remote || Beschreibung Bezeichnung

IN

1 Datenleitung IN Hinweg DO1
(Differenzspanung A)

2 Datenleitung OUT Rickweg DI1
(Differenzspanng A)

3 Bezugspotential GND |

4 - -

5 - -

6 Datenleitung IN Hinweg /DO1
(Differenzspanung B)

7 Datenleitung OUT Rickweg /DI1
(Differenzspanung B)

8 - -

9 - -

Achtung: spezielle Frontplatte erforderlich !
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AnschlufZbelegung und Funktionen

Digitale Schnittstellen

2.6.2.9 Steckerbelegung fir E/A-Interface
mit Optionsmodul RP EA5, mit galvanischer Trennung

Digitale E/A Option
COM2 SUB D09 Buchse
(E = Eingang ; A = Ausgang )

Com 2 ||Bezeichnung Bemerkung Status
1 ||BIAS Eingang 101 | standard E Bauform B
2 BIAS Eingang 102 |[standard E
3 BIAS Eingang 107 |standard E
4 BIAS Eingang 108 |[standard E
5 OVSPS Bezugsmasse B

0VSPS
6 BIAS Eingang 106 |[standard E
7 BIAS Ausgang 109 |standard
8 BIAS Ausgang 110 |[standard A
9 +24VSPS ext. +24V Speisung UB

Hinweis !!
Die Eingange mit der internen Nummerierung 107 und 108 liegen auf den Pin Nummern 3 und 4.
Die Ausgange mit der internen Nummerierung 109 und 110 liegen auf den Pin Nummern 7 und 8.
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AnschlufZbelegung und Funktionen

Digitale Schnittstellen

2.6.2.10

Steckerbelegung fur E/A-Interface

mit Optionsmodul RP EAE, mit galvanischer Trennung

Digitale E/A Option
X200 SUB D26 High Density Buchse
(E = Eingang ; A = Ausgang)

X200 ||Bezeichnung Bemerkung Status
1 Bias Eingang 201 Standard E
2 Bias Eingang 202 Standard E
3 Bias Eingang 203 Standard E
4 Bias Eingang 204 Standard E
5 Bias Eingang 205 Standard E
6 Bias Eingang 206 Standard E
7 Bias Eingang 207 Standard E
8 Bias Eingang 208 Standard E
9 Bias Ausgang 209 Standard A
10 Bias Ausgang 210 Standard A
11 Bias Eingang 211 Standard E
12 Bias Eingang 212 Standard E
13 Bias Eingang 213 Standard E
14 Bias Eingang 214 Standard E
15 Bias Eingang 215 Standard E
16 Bias Eingang 216 Standard E
17 Bias Ausgang 217 Standard A
18 Bias Ausgang 218 Standard A
19 Bias Ausgang 219 Standard A
20 Bias Ausgang 220 Standard A
21 Bias Ausgang 221 Standard A
22 Bias Ausgang 222 Standard A
23 Bias Ausgang 223 Standard A
24 Bias Ausgang 224 Standard A
25 +24 V SPS Ext. +24 V Speisung Ub
26 0V SPS Bezugsmasse 0 V SPS B

Bauform C
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3 Betriebsarten

Die Voreinstellung der Geratefunktionen erfolgt durch die Auswahl der Betriebsarten 0...5 entsprechend
folgender Tabelle, siehe Kapitel 3.1, (EASYRIDER® Windows - Software).

Innerhalb jeder Betriebsart ist die Zuordnung verschiedener Ein- und Ausgangsfunktionen (FO..F5)
moglich.

| Betriebsart | Sollwertquelle | Hinweise zur Auswahl der Betriebsart |
0 analog (X10.5/18) Umschalten der Betriebsart 1 und 2 durch Eingang X10.24
1
5 Drehzahlregelung analog
Momentenregelung analog
3 analog (X10.5/18) / einfache Applikationen, bei denen ein Umschalten zwischen
digital Lage- und Drehzahlregelung erforderlich ist.(Eingang X10.24)
Lagereglerbedienung wie Betriebsart 4
4 digital oder analog gem. |allgemeine, lagegeregelte Systeme. Bis zu 10 Positionen kénnen
Positionssatzen unter Anwahlnummern gespeichert und wie gezeigt aktiviert
werden
. o 4
Pos.Anwehl (Nr 0..9)  Funktion F2 Daten 2....2 X
Eingang Start Funktion F2 X10.2

Achse fahrt zur gewahlten Positions-Nr. | |

Ausgang Position erreicht  Funktion FO X10.12

=
. . <l =< >
t1=2 ns minimal t2=2 s minimal & 2 |
5 digital oder analog fur einfache bis zu komplexen Systemen unter Verwendung
gem. Programmierung |von BIAS-Befehlen (bis 1500 Befehlssatze)
oder Uber digitale SPS — Funktionen. Weitere Informationen:
Kommunikation siehe Kapitel 13.1 und 13.2
(z.B. Feldbus)
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Betriebsarten

3.1 Betriebsarten und Kontaktfunktionen
Betriebsarten
0 1 2 3 4 5
nutzbare Momenten/ Drehzahl- | Momenten | Lage/Drehzahl- | Lageregelung | Lageregelung
Kontakte | Drehzahlregelung | regelung | -regelung regelung mit
Nr. BIAS-
Funktionen
Eingang FO, F1 FO, F1 FO, F1 FO, F1,F2, | FO, F1, F2, FO, F1, F2
X10.14 F3 F3
Eingang FO, F1 FO, F1 FO, F1 FO, F1,F2, | FO, F1, F2, FO, F1, F2
X10.15 F3 F3
Eingang F2 FO, F2, F3
X10.4 o
Eingang E2
1025 FO, F2, F3
Eingang F1 F1 F1 F1 F1,F2
1011 : FO, F1,F2,F3
Eingang FO FO F1, F2 F1, F2, F3
X10.24 |L = Momenten- L = Lage-
H = Drehzahl- H = Drehzahl-
regelung regelung
Eingang — — — — FO F2 F
X10.2 F3
Ausgang | po E2 F5 | FO, F2, F5 | FO, F2, F5 | FO, F1,F3, F5 | FO, F1,F3, | FO, F1, F2, F3,
X10.12 F5 F4, F5
Ausgang | po E2 F5 | FO, F2, F5 | FO, F2, F5 | FO, F1,F3, F5 | FO, F1,F3, | FO, F1, F2, F3,
X10.13 F5 F4, F5
Ausgang | po g2 F5 | FO, F2, F5 | FO, F2, F5 | FO, F1,F3, F5 | FO, F1,F3, | FO, F1, F2, F3,
X10.20 F5 F4, F5
Ausgang | po E2 F5 | FO, F2, F5 | FO, F2, F5 | FO, F1,F3, F5 | FO, F1,F3, | FO, F1, F2, F3,
X10.23 F5 F4, F5

Die Zuordnung der Funktionen FO..F5 ist in der folgenden Tabelle aufgefiihrt
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Betriebsarten

3.2 Konfigurierbare Kontaktfunktionen (betriebsartenabhangiq)
Eingangsfunktionen (betriebsartenabhéngig)
Eingang Funktion Funktion Funktion Funktion Funktion | Funktion
Nr. FO F1 F2 F3 F4 F5
Eingang Endschalter+ *)  [Fahre manuell +
X10.14 Satzanwahl
0
Daten 2
Eingang Endschalter - *)  |Fahre manuell -
X10.15 Satzanwahl
Daten 22
Eingang |Latcheingang 1 erw. Latch *)
X10.4 Satzanwahl
Eingang |Latcheingang 2 *)
X10.25 Satzanwahl
Daten 2C
Eingang | Start(Flanke 0-->1) | Reglerfehler *)
X10.11 fur BIAS - riicksetzen Satzanwahl
Fahrbefehle Daten 2d
Eingang | Betriebsartenwahl | Referenzsensor *)
X10.24 (0) — 1oder 2 Satzanwahl
_ Daten 2Max
(3) — Lloder 4
Eingang | Start Strobe
X10.2 (Flanke 0-->1) bei (Flanke 0-->1)
_Positionssatzanwahl fir BIAS-
in Lageregelung (4) Satzanwahl
Ausgang | Position erreicht Referiert- Schleppfenster| Synchron- Keine
X10.12 Ausgang Uiberschritten format Reglerstorung
trigger
Ausgang _Temperatur Referiert- Schleppfenster| Start offset Keine
X10.13 Uberwachung Ausgang Uiberschritten trigger Reglerstérung
Ausgang Warnung Referiert- Schleppfenster Keine
X10.20 Ausgang Uberschritten Reglerstérung
Ausgang Aktiv ok Referiert- Schleppfenster Keine
X10.23 (Haltebremse) Ausgang Uberschritten Reglerstérung

BIAS-Funktion, frei programmierbar.(in Betriebsart 5) bzw. keine Funktion in Betriebsarten 0 bis 4.

*) Mit jeder Zeile (von oben nach unten), in der einem Eingang die Funktion F2 zugeordnet ist,
steigert sich dessen binare Wertigkeit (2") um 1. (siehe Beispiel)

Betriebsart 4: nur Satznummer 0..9 zulassig !

schneller Eingang fir zeitoptimierte Funktion
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Betriebsarten
3.3 Funktionsdiagramme von Ein- und Ausgangen

Fehlermeldung /

Schutzreaktions-M ode Abschaltung
Schutzfunktion

gemalR EASYRIDER-Konfig.-Menu

Schutzreaktions-M ode Limitie rung
gemalR EASYRIDER-Konfig.-Menu

2
1"t Reglerschutz

Ausgang Warnung(F0) X10.20 X

)

| |
/8/ 1 Warnzeitca. 3 Sec.
/3

Ausgang BEREIT X10.8

Warnung Anzeige

N

I-LIMIT
Stérmeldung Anzeige

I

131 [ ]

Maximalstrom

Regler-Nennstrom

12t Motorschutz

Ausgang Warnung(F0) X10.20 |

| |
/8/ 1 Warnzeitca. 3 Sec.
A

Ausgang BEREIT X10.8

Warnung Anzeige

AN

I-LIMIT
Stormeldung Anzeige

141 1 ]

Maximalstrom Motor-Nennstrom

ey

NTC - Endstufenschutz
95 °C
Ausgang Warnung(F0) X10.20 I

| |
Ausgang BEREIT X10.8 /8/ ] Warnzeitca. 6 Sec.

[ P —

W arnung Anzeige

. I-LIMIT
Stormeldung Anzeige

/51 ]

s°c 100 °C

emp. Temp.

angenommene

Motor-Erwarmungskurve R_NTC2

R_NTC1
R_PTC

R_NTC2

R_NTC1
R_PTC

| tl t2 t |

i1 2 !

NTC - Motorschutz .
Abschaltung bei R_NTC2

Ausgang Temp.(F0) X10.13

Absenkung ab R_NTC1

Ausgang BEREIT X10.8

| S
o Ih/ [ | Ih/ | |
Warnung Anzeige JLT A — -y 3
/ Stromlimitierung
Stérmeldung Anzeige I-LIMIT

_\

PTC - Motorschutz
Abschaltung bei R_PTC nach Warnzeit

Ausgang Temp.(F0) X10.13

~
Ausgang BEREIT X10.8 —

/W71 Warnzeitca. 6 Sec.

Warnung Anzeige —_

keine Limitierungsfunktion beiPTC

L —

Stérmeldung Anzeige /_

Funktion PASSIV -DELAY (empfohlen bei Einsatz einer Haltebremse)

Eingang AKTIV-OK(F0) X10.22

/_|lTlsoII

Sollwert intern auf NULL

Endstufe Aktiv —

/

Ausgang AKTIV-OK(F0) X10.23 (Haltebremse)

B

tv; Reaktionszeit fiir Bremse

46 Produkt Handbuch Typ: 637+

07-02-09-01-D-V0504.doc




4 Mechanische Installation
4.1 Montage

SSD Drives-Digital-Servoregler dirfen nur in vertikaler Lage installiert werden,

um die beste Luftzirkulation fiir den Kiihlkérper zu gewahrleisten. Die vertikale Installierung tber anderen
Antriebs-Racks oder {iber anderen warmeerzeugenden Geraten kann zur Uberhitzung fiihren. Desweiteren
sind die Regler ausschliellich in SSD Drives-Racks bzw. Kompaktgehdusen zu betreiben.

4.2 Schaltschrank - Einbau

Die Installierung darf nur im Schaltschrank durchgefiihrt werden, wobei der Innenraum frei von Staub,
korrodierenden Dampfen, Gasen und allen Flussigkeiten sein muf3.

Es sollte sorgféltig darauf geachtet werden, daf3 die Kondensierung von verdampfenden Flussigkeiten,
einschlie3lich atmosphérischer Feuchtigkeit, vermieden wird. Sollte der

Digital-Servoregler an einem Ort installiert sein wo Kondensation wahrscheinlich ist,

mul} ein passender Antikondensations- Heizer installiert werden. Der Heizer mu3 wéhrend des
Normalbetriebes ABGESTELLT werden.

Es wird eine automatische Abschaltung empfohlen.

SSD Drives-Digital-Servoregler dirfen nicht in "als gefahrlich klassifizierten Bereichen" installiert werden,
wenn sie nicht vorschriftsmagig in einem zugelassenen Gehéduse montiert und geprift worden sind.

Auf ausreichende Kiihlung und Freiraum ist zu achten ! (siehe Skizze)
oben

» nur waagrecht !

o _ 100 mm Freiraum
> seitlich kein Abstand

erforderlich

Rack

637+
Senvo-Regller

100 mm Freiraum

unten

Allgemeine Regel:

Warmeerzeugende Geréte sind unten in einem Gehause zu plazieren, um interne Konvektion zu férdern
und die Warme zu verteilen. Wenn eine Plazierung solcher Gerate hoch oben unvermeidbar ist, sollte eine
VergrolRerung der oberen Ausmalie auf Kosten der Hohe oder die Installierung von Liftern in Erwagung
gezogen werden.

4.3 Kuhlung und Beliftung

Die digitalen Servoregler sind vor Schaden, die durch Uberhitzung verursacht werden, geschiitzt. Am
Kihlkoérper ist ein Warmesensor montiert. Wenn die Temperatur auf >95°C ansteigt, wird der Antrieb
automatisch abgeschaltet. Diese Einstellung kann nicht verandert werden. Bei der
Schaltschrankdimensionierung ist auf ausreichende Luftzirkulation zu achten.

Falls das Geréat in einem nicht beliifteten Gerat betrieben wird, mu3 das Gehausevolumen des
angegebenen Schaltschrankes gemaR folgender Tabelle bemessen sein !

[Gerat [ Volumen/Schaltschrank |
637+/D6R02...D6R10 0,12 md
637+/D6R16...D6R30 0,25 m3

Fiur genauere Informationen wenden Sie sich bitte an den Hersteller des Schaltschrankes
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5 Elektrische Installation
5.1 Sicherheit

Die in den Stromversorgungsleitungen, den Motorleitungen, den Anschliissen und bestimmten
Teilen des Antriebs gefiihrten Spannungen kdnnen ernsthafte elektrische Schlage verursachen
und sogar todlich sein!

5.2 Gefahr elektrischer Schlage

VORSICHT !

Stromschlaggefahr, nach dem Ausschalten 3 Minuten Kondensatorentladezeit einhalten.

Vor Arbeiten an SSD Drives-Gerateeinschiiben sind diese vom Netz zu trennen. Ein Zeitraum von drei
Minuten muf3 nach dem Abschalten verstreichen, damit sich die internen Kondensatoren vollstandig
entladen kénnen. Vor dem Ablauf der Entladezeit kdnnen sich in dem Modul gefahrliche Spannungen
befinden !

Personen, die elektrische Installations- oder Wartungsarbeiten Giberwachen oder ausfiihren, miissen
ausreichend qualifiziert und in diesen Tatigkeiten geschult sein.

5.3 Gefahrenbereiche

Die Anwendung drehzahlveranderlicher Antriebe aller Arten kann das Gefahren-bereichszeugnis
(Apparatgruppe und/oder Temperaturklasse) explosionsgeschitzter Motoren ungultig machen. Abnahme
und Zeugnisse fur die komplette Installation von Servo-Antrieben und Elektronik muf3 gesondert angefordert
bzw. geprift werden.

5.4 Erdung, Sicherheitserdung
Die Erdungsimpedanz mul3 den Anforderungen ortlicher industrieller Sicherheitsbestimmungen entsprechen

und sollte in angemessenen und regelmafigen Abstanden inspiziert und geprtft werden.

5.4.1 Erdungsanschlusse

Es wird empfohlen, dal3 eine Erdungs-Sammelschiene aus hochleitungsfahigen Kupfer so nah wie mdéglich
am Servo-Rack oder den Reglermodulen angebracht wird, um die Lange der Leitungen zu minimieren.
Vorgeschlagene Mal3e sind:

Dicke: d =5 bis 6 mm

Lange Breite d/l
(m) (mm) >
<0,5 20 Erdungs-Sammelschiene
0,5<1,0 40 b
1,0<15 50
|

Wegen erhohter Ableitstrome > DC 10mA bzw. > AC 3,5mA mul der Erdungsbolzen eines Gerates
mit mindestens 10mm?2 Kupferkabel mit PE verbunden werden !

5.5 KurzschluR3festigkeit und Ableitstrome

Funktionsbedingt kdnnen beim Betrieb eines Servoreglers Ableitstréme grofer DC 10mA bzw.

AC 3,5mA nach PE auftreten.

Geeignet fur den Einsatz in einer Anlage, die in der Lage ist nicht mehr als 5000 Ampere symmetrischen
Effektivwert bei maximal 505V zu liefern. (Hinweis gemaf UL508C)
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Elektrische Installation
5.6 Sicherungen, Schitze, Filter

20m
(EN55011 B)

Kompakgeréate 637+/ KD6R 02 | KD6R 04 | KD6R 06 | KD6R 10 | KD6R 16 | KD6R 22 | KD6R 30
.S4 .S4 .S4 .S4 .S4 .S4 .S4
g7 | 87|82 =&l -« - - -
Sicherungen, 4)
Schitze
FI — Schalter nicht empfohlen. Bendtigte Ausléseschwelle: 300mA, kein Schutz gegen unzul.
Korperstrome
Netzeingangsstrome [A] | 35 | 5 [ 7,5 | 12 19 26 30
Netzsicherung 1| Typ T10A T10A T10A T20A T25A (T32A) 35A| (T32A) 35A
Schutzschalter 2)| Typ [ PKZMO-16 | PKZMO0-16 | PKZMO-16 | PKZMO0-16 | PKZMO0-25 |PKZ2/ZM32| PKZ2/ZM32
Netz-Schiitz 2)| Typ | DIL OOM DIL OOM DIL OOM DIL 0OM DIL OM DIL OM DIL OM
Netzfilter 4)
generell nur in geerden Netzen (TN) verwenden. Ableitstréme nach PE !
einphasig
Industriebereich Typ LNF E 1*230/012 nicht mdoglich !
max. Motorleitung bis AC 230V !l
50m +
(EN55011 A) Ferritring
Hausbereich Typ LNF E 1*230/012 nicht mdéglich !
max. Motorleitung bis AC 230V !l
20m +
(EN55011 B) Ferritring
3-phasig
Industriebereich Typ LNF B 3*480/008 LNF B 3*480/018 LNF B 3*480/033
max. Motorleitung + + +
50m Ferritring FR 3 Ferritring FR 6 Ferritring FR 6
(EN55011 A)
Hausbereich Typ LNF B 3*480/008 LNF B 3*480/018 LNF B 3*480/033
max Motorleitung 20m + + +
(EN55011 B) Ferritring FR 3 Ferritring FR 3 Ferritring FR 3
3-phasen, max. 3 Geréte versorgt durch einen gemeinsamen Filter
Industriebereich Typ LNF B 3*480/018; LNF B *480/033 + Ferritring FR
max. Motorleitung weitere Typen auf Anfrage
20m (gemaf Referenzmessungen mit 3 Geraten an gemeinsamer Versorgung)
(EN55011 A)
Hausbereich Typ LNF B 3*480/018; LNF B 3*480/033 + Ferritring FR
max. Motorleitung 3) weitere Typen auf Anfrage

(gemal Referenzmessungen mit 3 Geraten an gemeinsamer Versorgung)

Einschubgeréate 637+ / D6R 02 [ D6R 04 | D6R 06 | D6R 10 | D6R 16 | D6R 22 D6R 30
.S4 .S4 .54 .S4 .S4 .S4 .S4
| 3 |-7{-3]|-7] 3]|7|3]|7|l38]7]3]|]-7]-3] -7
Sicherungen, Schitze, [(4)
Filter 1)
generell Orientierung: Tabelle fur Kompaktgerate und die Summe der eingesetzten Nennstréme an

einem Zwischenkreis. Je nach Anwendung vermindert der DC-Energieaustausch den
erforderlichen Summen-Versorgungsstrom erheblich.

Sicherungen

Faustregel: einphasiger Betrieb: 2...3 mal der Addition der Reglernennstrome
Faustregel: 3-phasiger Betrieb: 1,5...2 mal der Addition der Reglernennstréme

Einschaltstrome

Je nach eingesetztem Netzteil sind Limitierungsmaf3nahmen erforderlich.
(Verzdgerte Einschaltung)

Filter

nur in geerden Netzen (TN) verwenden. Ableitstréme nach PE !

Filtertypen

COrientierung: Tabelle fiir Kompaktgerate. Weitere Typen: Gesonderte Beschreibung

1) emfohlen bei UL-Anforderungen: Fa.Bussmann Typ FRS-R, 600V, nur UL-Approbierte Sicherungshalter verwenden !
2) empfohlen z.B. Kléckner Moeller
3) Messungen erfolgten auschlieRlich fiir leitungsgebundene Emissionen
4) bei Anwendungen im Dauerlastbetrieb: Hinweise unter Kapitel 5.7 beachten
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Elektrische Installation
5.7 Korrektur des Eingangstroms

Zu beachten bei Dauerlast:

Bedingt durch die kapazitive Eingangsimpedanz des
Gleichstrom-Zwischenkreises ergibt sich eine Verzerrung des Eingangsstroms.
Dies fuhrt zu Effektivwerten, die hoher sind als die Sinus - bezogenen
Rechenwerte. Sicherungen, Netzschiitze und Netzfilter miissen dieser Belastung
gerecht werden. Bei zyklischem Motorbetrieb (S3-Betrieb) ist die Auslegung auf
Nenndaten ausreichend. In anderen Féllen kann eine Korrektur gemafn
untenstehender Kurve vorgenommen werden.

2,4 \
Korrekturfaktor 22 \\

2,0 \ \ 1-Phasen Versorgung

18 637+/ KD6R02..06.54-3

1,60 \:\ \\

1.4 N 3-Phasen Versorgung —

1,2 ‘%

1,0
637+/KD6R02..10.54-7 25 5 7,5 10 12,5 15
637+/KD6R16..30.S3-7 5 10 15 20 25 30
637+/KD6R02..10.S3-3 165 13 19,5 26

Lt .
/f lac sinus gerechnet
Beispiel [A]

Beispiel:

Regler Typ 637+/KD6R16.54-3 an AC 230 V 3-ph.

Ausgangsdaten am Motor: AC 200V 16A

Ausgangsleistung Pout = 200V * 16A * 1,73 = 5,54 kW

Diese Ausgangsleistung erfordert folgenden

errechneten Eingangsstrom lac sinus = 5,54 kW / (230V * 1,73) = 13,9 A
Korrekturfaktor aus der Kurve: 1,6

Eingangs-Effektivstrom leff = lac sinus * 1,6 = 22,3 A

Ergebnis:
Der erhthte Strom ist bei der Auslegung aller Versorgungskomponenten zu beachten !
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Elektrische Installation

5.8 Ballastwiderstand

5.8.1 Auslegung des Ballastwiderstandes

Die in einem bewegten System enthaltene Energie flieRt beim Bremsen eines Motors in den Regler zurtick.

Dort nehmen Kondensatoren einen kleinen Teil auf. Der Rest mufd tiber einen Widerstand in Warme

umgesetzt werden.

Die Einschaltung dieses Ballastwiderstands erfolgt abhangig von einer Spannungsschwelle.

Die Belastung des Widerstands wird elektronisch nachgebildet und tiberwacht (EASYRIDER® Windows -

Software). Spitzenleistung (Pmax) und Dauerleistung (Pd) miissen so dimensioniert sein, dal3 die
Erfordernisse der Applikation erfiillt werden.

Ermittlung der Bremsleistung
(Naherung ohne Kondensatorladung,
Reibungs-und Reglerverluste)

RPM Fahrdiagramm
nl Datendefinition Werte fir Beispiel
Drehzahl bei Bremsbeginn nl=3000 RPM
/ Bremszeit tbl =0,1 sec.
>y Zykluszeit T=2,0sec.
- tbl:' t[sec] Gesanttragheitsmoment J=0,0005 kgn?
| [A] A Bremsstrom b =32A
‘ Motor-Innenw iderstand Rph = 3,6 Ohm
T | — Leitungswiderstand RL =03 Ohm
Ib Bremsstronr” t [sec]
Auslegung
Schritt 1 Beispiel

Bewegungsleistung:
Pkin = 0,0055 * J * n12/ th1 [W]

Pkin = 0,0055 * 0,0005 * 3000%/0,1
Pkin = 247 W

Motorverluste:
Pvmot = Ib2 * (Rph + RL) [W]

Pvmot = 3,22 * (3,6 + 0,3)
Pvmot =40 W

Dauerleistung:
Pd = 0,9 * (Pkin-Pvmot) *tb1 /T [W]

Pd =0,9* (247 - 40) * 0,1/ 2
Pd=9,3W

Spitzenleistung:
Pmax = (1,8 * Pkin ) - Pvmot [W]

Pmax = (1,8 * 247) - 40
Pmax =405 W

verwendete Einheiten:

J  Gesamttragheit [kgm?]

nl Drehzahl bei Bremsbeginn [RPM]
tbl Bremszeit [Sec]

T  Zykluszeit [Sec]

Ib  Motor-Bremsstrom [A]

Rph Motorinnenwiderstand (Klemme/Klemme) [Q]
RL Leitungswiderstand der Motorleitung [Q]
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Elektrische Installation

Ballastwiderstand
Auslegung des Ballastwiderstands

Schritt 2 Beispiel-Reglertyp:

Interner / Externer Ballastwiderstand erforderlich ?

Siehe Daten in Kap.1.3.3/1.3.4 637+/K D6R0A4-7

Ist der interne Ballastwiderstand nicht ausreichend oder gem. Daten in 1.3.3:

ist kein interner Widerstand vorhanden, so kann durch interner Widerstand:

einen externen Widerstand gemaR Tabelle (siehe Dauerleistung Pd = 30W

unten) ein passender Typ ausgewahlt werden. Spitzenleistung Pmax = 1,4kW
Erforderlich:

Externe und interne Widerstande werden Pd =9,3W Pmax = 405W

parallelgeschaltet. Die internen und externen Resultat: Die interne Ausstattung ist

Leistungen kénnen in diesem Fall addiert werden. ausreichend

Auswahltabelle

externe Ballast-| Regler-Typ Ub-Schwelle  Pmaxext [W]  Pdext [W] Rb ext [Ohm] Eurotherm-Typ
widerstande DC 375V 4260 100 33 B100/33-3
XD6Rxx.S3-3| DC 375V 17150 300 8,2 B300/8,2-3
DC 375V 17800 560 79 B560/7,9-3
DC 730V 5330 100 100 B100/100-6
XD6Rxx.S3-7| DC 730 V 16150 300 33 B300/33-6
DC 730V 20400 560 26 B560/26-6

Uberlastbarkeit: ca. 5000% / 0,5 Sec

5.8.2 Konfiguration der Ballastwiderstéande
Mdgliche Ballastschaltungskonfigurationen an Digitalgeraten.

a)

b)

Zu a)

Kompakt - Ausfuhrung

Die Einschubmodule der Servoverstérkerserien 635/637/637+ besitzen eine on Board
Ballastelektronik. Diese ist fur die Verwendung als Kompaktgerat KDER bzw. KD6R vorgesehen. Diese
Kompaktgerate beinhalten den nétigen Ballastwiderstand inkl. Sicherung fur den Ballastkreis.
Ausnahme KD6R16..30-7 (nur ext. Widerstand)

Rack - Ausfiihrung

Werden Einschubmodule im Rack verwendet, Gbernimmt das NEB-Netzteilmodul den Abbau von
Bremsenergie.

(Einstellung der Ballastiberwachung siehe NEB - Handbuch.)

Die Ballastelektronik des Servoeinschubs wird in diesem Fall deaktiviert. Dies geschieht mit dem
Konfigurationsparameter ,Ballast aktiviert = N“. Alle weiteren Ballastparameter sind dann  nicht mehr
relevant.

Einstellung der Ballastschaltung fir Kompaktgerate:

Die Ballastelektronik des Servoeinschubs wird in diesem Fall aktiviert. ,Ballast aktiviert = J*

Die Schaltschwelle ist in Abhangigkeit der Spannungsvariante einzustellen.

,2Jcc Ballast Ein = 375V* fiir 230V AC Einspeisung

,<Jcc Ballast Ein = 720V* fiir 400..460V AC Einspeisung

Als Widerstandswert ist der Parallelwiderstand aus internen und externen Widerstand einzustellen.

z.B. »Ballastwiderstand = 300 Ohm*“  fir KD6R-10-7 (nur int. Widerstand)
,Ballastwiderstand = 75 Ohm*“ fur KD6R-10-7 (+ ext.1000hm/100W)

Als Ballastleistung ist die Summe aus interner und externer Widerstandsleistung einzustellen.

z.B. .Ballastleistung = 30 Watt" fur KD6R-10-7 (nur int. Widerstand)
,,Ballastleistung = 130 Watt* fir KD6R-10-7 (+ ext.1000hm/100W)

Voraussetzung fiir das korrekte Uberwachen von parallelgeschalteten Ballastwiderstianden ist das etwa
gleiche Verhaltnis von P-Dauerleistung zu P-Impulsleistung. Dies ist mit den
Standard - SSD Drives - Kombinationen gewahrleistet.

KD6R 16..30-7 Gerate beinhalten keinen internen Ballastwiderstand. An diesen Versionen kdnnen
direkt die Werte des externen Widerstandes eingegeben werden.
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Elektrische Installation

Ballastwiderstand
5.8.3 Zusatzinformationen

Einstellung der Lastiberwachung

genutzte EASYRIDER-
Ballastwiderstande Einste lldaten
Rintern R extern gemaR...
X R intern
X X R extern

X R extern

Parallelschaltung von Widerstanden:
mdglich innerhalb der Grenzen gemaR Kapitel 1.3.3/1.3.4

Generelle Regel fir Widerstandsbemessung:
Pmax / Pd <=59

Vorsicht !

Montage externer Ballastwiderstande
Ballaswiderstande entwickeln Hitze !
Sie mussen so angeordnet werden, daf bei Normalbetrieb oder im Fehlerfall keine Feuergefahr besteht.
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6 Verdrahtungshinweise
6.1 Allgemeines

Digitale Servoregler sind zum Betrieb in metallischen, geerdeten Gehausen vorgesehen. Zum
einwandfreien Betrieb sowie zur Einhaltung aller Vorschriften muf3 die Frontplatte fest und elektrisch
leitend mit dem Geh&use verschraubt sein.

6.2 Steuersignalverdrahtung

Empfohlener Leiterquerschnitt 0,25 mmz2. Steuersignalleitungen miissen getrennt von
Leistungssignalleitungen verlegt werden.(siehe Kapitel 6.7.1)

Die Resolverleitung muf3 drei abgeschirmte Leitungspaare enthalten und als Ganzes abgeschirmt sein. Die
Abschirmung ist mit Erdpotential reglerseitig grof3flachig zu kontaktieren. Wir empfehlen den Einsatz der
SSD Drives-Resolverleitung KIR.

Kabel zur Datenlibertragung sind grundsatzlich abgeschirmt zu verlegen !

6.3 Leistungssignalverdrahtung

Empfohlener Querschnitt je nach Nennstrom. Nur 75° Cu-Leitungen verwenden.

6.4 Rack - Montage

Wird das Rack nicht im Schwenkrahmen sondern auf der Montageplatte befestigt, muf3 die Verdrahtung der
Anschlisse des Leistungssteckers X50 auf der Rack-Riickseite vor der Montage vorgenommen werden. Bei
Schwenkrahmeneinbau ist der Beriihrungsschutz der spannungsempfindlichen Teile, wie Ucc-Bus,
Netzversorgung usw. vom Kunden sicherzustellen.

6.5 Analoger Sollwert

Bei dem Sollwerteingang handelt es ich um einen Differenzeingang. Die Polung kann daher
je nach Erfordernis vorgenommen werden.

Wichtig: Die Sollwertspannung muf3 eine galvanische Verbindung zum Bezugspotential der
Steueranschlisse (Stecker X10) haben, evtl. einen Pol direkt mit GND verbinden.

6.6 Sicherheitsregeln
VORSICHT !

Stecken / ziehen aller Module nur wenn
Ucc (DC-Zwischenkreis) aus ist, d.h. griine LED auf Netzversorgungsmodul aus und / oder
Entladezeit von > 3 Minuten abgelaufen ist.

Der Schutz gegen zufalliges Berihren mufd vom Anwender ausgefuhrt werden.

6.7 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Die Konformitat mit den EG-Rechtsvorschriften zur EMV (89/336/EWG) wurde durch Messungen an einem
Referenzsystem, bestehend aus einem Regler im Kompaktgehause, einem Netzfilter unter Motorbetrieb,
nachgewiesen. Das Motorkabel ist hauptverantwortlich an der Verbreitung von Stéremissionen. Daher gilt
der Verlegung von Motorleitungen besodere Beachtung.

Enscheidend ist auch die Ausfiihung der Erdung. Diese muf3 auch fur Hochfrequenzen niederimpedant
sein, d.h. méglichst flachig ausgefihrt sein.

Die Einhaltung der Werte gilt unter der Voraussetzung, dafd das Gerat mit SSD Drives- Leitungen,
Entstorhilfsmitteln und Netzfiltern betrieben werden und die folgenden Installationshinweise eingehalten
werden:
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Verdrahtungshinweise

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)
6.7.1 Montagehinweise

A  |Aufbau der Komponenten in einem Stahl-
Schaltschrank auf Montageplatte mit mindestens
3mm Dicke.

Empfohlen: Verzinkung

B Reglergehause und Filtergehéuse liegen flachig

leitend auf einer blanken Stelle der

Montageplatte auf. Alle Befestigungsschrauben

gut anziehen !

C [Verwendung von SSD Drives-Filtern und

Leitungen fur Motor und Resolver

D |Alle Leitungen mussen so dicht wie mdglich

entlang leitender, geerdeter Metallflachen -

geflihrt werden

E |Leistungs- und Signalleitungen sind rdumlich
getrennt zu verlegen. ¢ N

Abstand: min.0,3 m 0

Kreuzungen mit 90°ausfiihren —

F Kabelschleifen vermeiden. Insbesondere die

Verbindung vom Netzfilter zum Regler so kurz

und dicht wie mdglich halten (verdrillen)

=
S

G |Schirmungen bis auf max. 8 cm bis zum =
Adernende abisolieren. -
8 cm max |
H  [Schirmungsanschlisse entsprechend
der Anschluf3ubersicht Kapitel 2.1 vornehmen.
Schirme beidseitig Uber kurze Leitung erden. % 1 { %

Schirme langer Leitungen evtl. im Verlauf
zusatzlich flachig erden

I Schirmungen flachig auf gut geerdeten Punkt
auflegen. é

K |Leeradern im Kabel sind beidseitig zu erden.
L Steuerleitungen, die den Schaltschrank
verlassen missen in direkter Nahe von
geerdeten Metallteilen oder geschirmt verlegt
werden.

M |Steuertransfomator (DC 24V) gut erden.
Transformator mit Blechwinkeln benutzen und
fuir leitenden Kontakt mit der Montageplatte
sorgen.

N [Gesamtsystem gut erden.

Bei mehreren Montageplatten: Erdverbindung
durch Kupferschienen oder Kupferband.

Gute Erdverbindung Schaltschrank / Maschine

herstellen ! .@ @ : @
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Verdrahtungshinweise
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

6.7.2 Montagebeispiel
/ Montageplatte im Schaltschrank

Kabelkanal fiir Leistungsleitungen
— Flachige Schirmkontaktierung oder EMV-Bligel (Zubehor)
Steuerspannung
DC 24V Eurotherm-Motorleitung Typ KM...
o Adern in Isolationsschlauch
IR
_,. Ferritring Eurotherm-Typ FR je nach Erfordermis (siehe Kapitel 5.6)
un @17
27 i
AC-Leistungseinspeisung
“ B8 O leitender Bereich, ggf. Lack entfernen
® Erdverbindung

Ausgang
COM1
< expandierte Darstellung >

Netz-
Firer | | COM2
LNF I T

Eingang
X30

TP L]

%)
_ %)
il |@|
2N
@
%)

Verbindung sonst:
geschirmte Leitung

Eurotherm-Resolverleitung Typ KIR

Flachkabel, wenn kurze _
S S
/ Flachige Schirmkontaktierung

\ Leitungen dicht an Metallteilen fuhren
und von Leistungsleitungen trennen

Kabelkanal fur Signalleitungen

Schaltschrankerde

S
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Verdrahtungshinweise
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

6.7.3 Eingehaltete Normen, Grenzwerteund Rahmenbedingungen

Rahmenbedingungen

Zusatzbedingungen

Motor- SSD
Bereich [Klasse Norm Leitungslange| Drives Einbau in |zusatzlich
Netzfilter
Storaussendunge| Industrie A |[EN50081-2/ siehe LNF S/ E |geschlossene| Ferritring-
n: EN55011Klasse A| Kapitel 5.6 | LNFB n kerne
Leitungsgebunde Schaltschran
n k>15dB - siehe
und Luft Dampfung
Hausbereich| B |EN50081-1/ siehe LNFS/E Kapitel 5.6
EN55011 Klasse | Kapitel 5.6 LNF B
B
Storimmunitat: Industrie A [EN50082-2 - - - -
(= Einstrahlung)
Leitungsgebunde
n
und Luft
Hausbereich| B - - - -
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7 Parametrierung und Programmierung

7.1 Jumper
Alle Jumper sind werkseitig auf "Standard" voreingestellt !

JP100,

gebrickt Pad...

2und 3 BEREIT-Kontakt bezogen auf

(standard) gemeinsame Ausgangs-Ver-
sorgungsspannung an X10.21

1lund3 BEREIT-Kontakt frei schaltbar

JP101,

gebrickt Pad...

2und 3 Analogeingang X10.19 ohne

(standard) internen Pull-up.

lund3 Analogeingang X10.19 mit internen
Pull-up gegen +12V (FRR-
kompatibel)

JP102,

gebrickt Pad...

2und 3 X10.23 = Aktiv ok. Ausgang

(standard)

lund3 X10.23 = GND intern
(FRR-kompatibel)

JP1, JP2 identisch einstellen !

gebrickt Pad...

2und 3 X10.15 = high-aktiv

(standard)

lund 3 X10.15 = low-aktiv

JP3, JP4 identisch einstellen !

gebrickt Pad...

2und 3 X10.14 = high-aktiv

(standard)

lund3 X10.14 = low-aktiv

JP2.8,JP2.3

JP2.7,JP2.2

auf Default, RP CAN, RP
DEV, RP PDP

zu RP 232, RP 422, RP 485,
RP IBS, RP EA5, RP SUC

7.2 Digitale Kommunikation

siehe Kapitel 1.1.1
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8 Inbetriebnahme

VORSICHT !

Bei unsachgemalier Verdrahtung oder Bedienung kann es zu unkontrollierten
Bewegungen kommen.
Sicherheitsvorkehrungen zum Schutz von Menschen und Material treffen !

8.1 Voraussetzungen

® Zur Kommunikation mit dem Regler dient das SSD Drives-Programm
EASYRIDER® Windows - Software. Wir empfehlen, vorerst den Simulationsmodus zu nutzen, um sich
mit EASYRIDER® vertraut zu machen.
Der Umgang mit EASYRIDER® wird in diesem Kapitel vorausgesetzt.
Empfehlung: Voribungen an einem Testaufbau.
EASYRIDER® Windows - Software enthalt interaktive HILFE - Funktionen

® Aus Sicherheitsgriinden ist der Zugang zu diversen Menus durch PaRwort geschutzt.
Die Inbetriebnahme muf? durch geschultes Personal erfolgen.

® Der erfahrene Anwender kann sich in Eigenverantwortung eigene, auf die Applikation zugeschnittene
Inbetriebnahmestrategien entwickeln.

® Der Aufbau der Mechanik muf3 allen spezifischen Sicherheitsvorschriften entsprechen und die Funktion
aller sicherheitsrelevanten Funktionen (Endschalter etc.) Uberprift sein.

® Zur Aktivierung der Regler - Endstufe mul? das "AKTIV" - Signal (X10.22 gegen X10.9) angesteuert
werden kdénnen
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Inbetriebnahme

8.2

Inbetriebnahme in Schritten

Schritt

Tatigkeit

Bemerkung

1

Vor dem Einschalten

Uberpriifung der Verdrahtung, insbesondere:
Filterpolung, Einspeisung
Motorverdrahtung; Motorpolung
Resolververdrahtung und Polung

(oder andere Ruckfihrungssignale)

Bei kritischer Mechanik: Motorwelle vorerst entkoppeln

Gefahren vermeiden

Anschlul3 eines PC lber die Regler - Service- Schnittstelle
COM1 und Start von EASYRIDER®

Steuerspannung Us (DC 24V) einschalten
EASYRIDER®-Kommunikation
(siehe Diagnose F9) lauft.

7-Segment-Anzeige /

Zustand herstellen
NICHT AKTIV (X10.22 gegen X10.9)
Leistung einschalten

7-Segment-Anzeige | -

Sind Betriebsparameter bereits bekannt ?

ja: Parameterdatei nein: weiter mit 7
xxX.WDD laden. Netzausfallsicher
im Regler speichern. ggf.
BIAS-Programm

xxX.WBD laden. Netzausfallsicher
im Regler speichern.

weiter mit 10 oder 15 (Experten)

Menu Konfiguration:
Auswabhl des eingesetzten Motors
aus der EASYRIDER®- Bibliothek
Einstellung Maximalstrom
ca. Motornennstrom oder kleiner

reduziertes Moment

Beim Verlassen des Menus:

Uber die Motordaten werden Optimierungsparameter fiir den
Stromregelkreis errechnet.

Die Ubernahme wird angeboten.

Diese Werte gestatten im allgemeinen einen dynamischen
Servobetrieb.

Parameteriibernahme
bestatigen.

Daten netzausfallsicher im Regler speichern (F7)

10

Meni: Inbetriebnahme, Drehzahlregler
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme in Schritten

ja: weiter mit 14 nein: weiter mit Ul

Schritt Tatigkeit Bemerkung
11 "AKTIV" - Eingang aufsteuern .
7-Segment-Anzeige
)
12 Sollwertgenerator nach Wunsch einstellen. A
Mit "START Motor" wird der Generator aktiviert. Grafik nl
aktivieren zur Anzeige der Regelgrdlien Motorstrom oder I /n N~
Drehzahl. Nach Wunsch kann manuell optimiert werden (P-und 4 t
I-Anteil) Typischer Verlauf
13 Wird das gewilnschte Ergebnis erreicht ?

14

Vorbereitung zum Lagereglerbetrieb:

Die Inbetriebnahme des Lagereglers ist zunachst ohne
angekoppelte Mechanik empfohlen. Bei sicheren Funktionen
kann dann die Mechanik angekoppelt werden.

15

Leistung abschalten.

ggf. Motorwelle ankoppeln.

Mechanik in Freibereich mit Abstand zu mechanischen
Anschléagen bringen.

Leistung einschalten

Meni: Inbetriebnahme Lageregler

mech. Anschléage

HTFHO

Pos.1 Pos.2

16

Testgenerator einstellen. Fir Pos. 1 und Pos. 2 fir die
Anwendung unkritische Werte wahlen. Geschwindigkeit und
Beschleunigung zunéchst klein wéhlen, spater steigern.

bedenken:
Reaktionszeit fir NOT AUS

17

"AKTIV" - Eingang aufsteuern.
Jedes Betatigen von "START Motor" 16st eine Bewegung
jeweils Pos 1 nach Pos 2 und umgekehrt aus.

18

Verhalten der Mechanik und Grafik beobachten.
Regelparameter optimieren (P-, I- und V-Anteil)

19

Wird das gewilinschte Ergebnis erreicht ?
ja: weiter mit 20 | nein: weiter mit 9

20

Die grundsatzliche Inbetriebnahme ist abgeschlossen.
Weitere Funktionen Schnittstellen, Feldbusfunktionen,
Synchronisierung etc. kénnen je nach Ausstattung
vorgenommen werden.

21

Menu Datei "Parameter speichern" anwahlen, und mit F7 Daten
netzausfallsicher im Regler speichern.

Datensicherung
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme in Schritten

Schritt

Tatigkeit

Bemerkung

ul.1l

Menu: Inbetriebnahme Drehzahlregler

Stabile Regelparameter werden anhand der Systemdaten
errechnet; und kénnen mit F5 abgerufen werden.

In manchen Fallen empfiehlt sich eine zusatzliche manuelle
Optimierung.

Sollwertansteuerung ist digital durch den internen Generator
oder analog durch +/-10V an X10.5/18 mdglich.

ACHTUNG !
Zu harte Optimierung fuhrt zu Stromripple und hoher
Motorbelastung.

Motorstrom

P-Anteil zu hoch oder |-Zeitkonstante

zu klein

Motorgerausche

t

ul.2

Zu weiche Einstellung fiihrt zu langsamen Regelvorgangen,
die

Ursache fiir Optimierungsprobleme bei der Lageregelung sein
kénnen.

A Drehzahl

/

P-Anteil zu gering oder I-Zeitkonstante

zu hoch

4
n —
>

t

Ul1.3

Wird das gewtiinschte Ergebnis erreicht?
ja: weiter mit 9 nein: weiter mit U2.1

uz2.1

Meni: Inbetriebnahme Stromregler

Stabile Regelparameter werden anhand der Systemdaten
errechnet; und kénnen mit F5 abgerufen werden.

Eine manuelle Optimierung kann

sinnvoll sein.

Sollwertansteuerung ist digital durch den internen Generator
oder analog durch +/-10V an X10.5/18 mdoglich.
ACHTUNG!

Einstellungen des Stromreglers sollten NUR nach
Rucksprache mit SSD Drives -Fachpersonal vorgenommen
werden. Weiter mit 9
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9 Diagnose und Fehlersuche

9.1 7-Segment-Anzeige

Anhand der Diagnoseanzeige lassen sich zahlreiche Fehlerquellen eingrenzen.

angesteuert beim
Einschalten der
24 V Steuerspannung

Anzeige |Erlauterung Ausgan |Ausgang %) Bemerkung
g Warnung
Bereit
/ / keine Anzeige Aus Aus Steuerspannung vorhanden?
externe Sicherungen 0.k.?
/_/ System Ein Aus Regler bereit
. betriebsbereit nicht aktiviert
/ / Regler betriebsbereit ! | Ein Aus Zwischenkreisspannung innerhalb der Grenzen
° System aktiv Endstufe aktiv, keine Stérung
/_ / interner STOP Aus Aus Regler aktivieren Uber serielle Schnittstelle
- bei serieller
Deaktivierung
/_-/ Regler von serieller Aus Aus Wenn Businterface integriert ist oder tiber
Schnittstelle COM2 BIAS-Befehl deaktiviert werden!
deaktiviert!
/—/ Abschaltung mit Ein Aus Bei Deaktivierung tUber Eingang.
- Verzdgerungszeit |l
fiir Bremse Aus Aus Bei Deaktivierung Uber serielles Kommando.
/_-/ Aktiv-Eingang Aus Aus Freigabe X10.22 auf 0 V schalten und

anschlieRend auf 24 V.

< Ua-Low-Schwelle

/U/ Unterspannung Aus Aus Steuerspannung < 17 V.
der Steuerspannung
/ // Unterspannung im Aus Aus Leistungsversorgung angeschlossen?
! Zwischenkreis Leistungsnetzteil in Ordnung?

interne Sicherungen 0.k.?
Fehlermeldung verschwindet, wenn
DC-Bus-Spannung Uber der Schwelle.
EASYRIDER® Windows — Software.

/_7/ Fehler am Aus Aus Verdrahtung zum Gebersystem 0.k.?
L Feedbacksystem Gebersystemversorgung 0.k.?
(z.B. Resolver)

/_7/ 12t-Uberlastung 1) 1) schwingt der Regelkreis?

4 des Reglers P-Verstarkung zu hoch?
Mechanik schwergangig?
Anforderung zu hoch?
Wird Warnung /8/ ausgewertet?

//_// Uberlastung 1) 1) schwingt der Regelkreis?

! des Motors 2t P-Verstarkung zu hoch?

Mechanik schwergéangig?
Anforderung zu hoch?
Wird Warnung /8/ ausgewertet?

/[ / Ubertemperatur 1) 1)
S der Endstufe
(> 95°C)

Kihlung des Reglers ausreichend?
Umgebungstemperatur zu hoch?

1)

N Reaktion auf diese Fehler gemal} Kapitel 3.3

Bei Konfigurierung entsprechend Kapitel 3.1
*  Nur Warnung bzw. Statusanzeige
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Diagnose und Fehlersuche

7-Segment-Anzeige

Anzeige |Erlauterung Ausgan JAusgang © | Bemerkung
g Warnung
Bereit
/L / Uberspannung am 1) 1) Ballastmodul ok?
u DC-Bus Ballastmodul ausreichend?
/7/ Masse- und Motorverdrahtung ok?
! Kurzschlul3, ausgelost | aus aus Regelkreisoptimierung ok?
durch Hardware Masseschluf3 im Motor?
Bremswiderstand: Ohmwert zu gering?
Neustart versuchen!
zur Reparatur einschicken
//_7/ WARNUNG! Uberlast Mechanik schwergéangig?
x des Reglers 12t oder ein 1) Defekte Lager; kaltes Fett?
Motors 12t oder Anforderung reduzieren und Schleichbetrieb bis
Temp.-Endstufe zu zum néchst méglichen STOP fahren
grof3. Nach ca. 3 Sek.
Reaktionszeit
erfolgt Abschaltung
mit Meldung /3/, /4/
oder /5/.
Meldung /8/ ver-
schwindet, wenn
keine Gefahr mehr
besteht oder ab-
geschaltet wurde
/,_7 / Ubertemperatur aus Motorbelastung /Kihlung prifen usw.
- Motor(NTC/PTC)
//_ / Motor-Temperatur zu | ein 1) Motorbelastung /Kihlung prifen usw.
* hoch
/- / Ballast aktiv Bremsenergie wird abgebaut
/ / Warnung ein 1) Ballastwiderstand Auslastung >90%
L |2t Ballast zu grofR3
I / Abschaltung Ballast ein 1) Ballastwiderstand Uberlastet
,,/ X 300 - Modul aus aus X 300 prufen
" nicht besttckt siehe: Kapitel 1.4.3.1 Lageplan
bzw. falsch bestiickt
oder defekt
u/ X 300 — Einstellungen | aus aus X 30/ X 40 Z&hlerkonfiguration in der
i falsch EASYRIDER® Windows - Software priifen
/, / Schleppfenster nur in Betriebsart Lageregelung, wird vom
* /L Uberschritten nachsten Fahrbefehl geléscht
/: / Schleppfehler mit nur in Betriebsart
L Abschaltung "Lageregelung"
/,L/’/ Speicher-Prif- aus aus Neustart versuchen
summenfehler

1) Reaktion auf diese Fehler gemal Kapitel 3.3
2) Bei Konfigurierung entsprechend Kapitel 3.1
* Nur Warnung bzw. Statusanzeige

Die Stormeldungen werden angezeigt, solange Steuerspannung (Us) anliegt, auch wenn die
Leistungsspannung
(DC-Bus) aus Sicherheitsgriinden abgeschaltet wird.
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Diagnose und Fehlersuche

9.2 Reset eines Reglerfehlers

Eine allgemeine Voraussetzung vor der korrekten Ausfithrung des Resets ist
die Beseitigung der Fehlerursache.

Die Fehlermeldungen 2-7,9,£ U, u, Y, Il, H
des Reglers kénnen zurlickgesetzt werden tber:
1. Steuerspannung AUS/EIN,
2. den seriellen Befehl “Regler Reset* 0x02
Die Hostanmeldung muR erfolgt sein
Der Regler muf3 Gber den seriellen Befehl “Regler deaktivieren“ 0x00 deaktiviert sein

3. das Feldbus-Kommando “Regler Reset" 0x16 (22 dezimal)
Die Hostanmeldung muf3 tiber den BUS Befehl 0x01 erfolgt sein.
Der Regler muf3 Gber den BUS Befehl “Regler deaktivieren* 0x14 deaktiviert sein.
Das Feldbuskommando “Regler Reset" wird bei ununterbrochener Wiederholung des Feldbus
kommandos 0x16 nur einmal abgearbeitet. Zur erneuten Abarbeitung ist es also notwendig,
zwischenzeitlich ein anderes Steuerwort (z. B. 0 Statusanforderung) zu senden.

4. Uber 0 - 1 Flanke am Eingang X10.11
Vorausetzung:
- Der Eingang X10.11 ist mit der Funktion 1 “Reglerfehler riicksetzen* konfiguriert
(EASYRIDER® Windows - Software)
- Es liegt keine Hostanmeldung vor.
- Der Eingang Aktiv, (X10.22) ist inaktiv (OV)
- Das Signal muss mindestens 250 ms anstehen

Hinweis !!
Nach dem Zuruicksetzen der Schleppfehlerdeaktivierung “£ “ bleibt die Warnmeldung “L*
(Schleppfehler) bis zum nachsten Fahrbefehl aktiv.

Die Fehlermeldung “=" (Freigabe vor Bereit) kann durch Deaktivierung des Reglers zuriickgesetzt werden.
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Diagnose und Fehlersuche

9.3 Fehlersuche

Die folgende Liste bezieht sich auf Fehler, die im Betriebszustand auftreten kénnen.

Anzeige: / o/

Stoérung

Erklarung und Abhilfe

kein Motorlauf trotz Stromfluf?

Motor mechanisch blockiert?
Motorbremse gelost?

1)

unruhiger Motorlauf

Sollwertverdrahtung prifen

Erdung und Schirmung prifen

zu hohe P-Verstarkung im Drehzahlregler? Wert
vermindern (mit EASYRIDER®-Einstellung/
Drehzahlregler oder PROG-Taster)

zu kleine Zeitkonstante im Drehzahlregler? Wert
vermindern (mit EASYRIDER®-Einstellung/
Drehzahlregler oder PROG-Taster)

keine Reaktion auf Sollwertaufsteuerung, trotz
Drehmoment im Stillstand

Endschalter-Funktionen wirksam (BIAS)

kein Stromfluf3;
kein Drehmoment
trotz korrekter Aktivierung des Reglers

Motorleitungen unterbrochen?

Ist Eingang "l extern" (X10.19) aktiviert (Konfig.-
Menue) und nicht aufgesteuert?

Sind Eingange Enable N- und Enable N+ (Konfig-
Menue) aktiviert u. nicht angesteuert?

Storungserscheinungen mit Netzfrequenz

Erdschleifen in Sollwert-oder Istwertverdrahtung?
Abschirmungen beidseitig aufgelegt?
Signalleitungen in der Nahe von
Starkstromleitungen?

Motor nimmt nach Aktivierung
Vorzugsstellungen ein

Lagegeber oder Motorleitungen verpolt?
Resolver oder Lagegeber falsch justiert?
Motorpolpaarzahl-Anpassung falsch?

(Konfig. - Ment)

1)

Motor lauft nach Aktivierung sofort hoch,
obwohl kein Sollwert anliegt

Motorleitungen oder Resolverleitungen vertauscht?
Resolver falsch justiert?

1)

Motor erreicht im Leerlauf stark unterschied-
liche Drehzahlen im Rechts- oder Linkslauf

Resolver falsch justiert.

1) Anzeige /3./ oder /4. meist kurz nach Aktivierung; vorher Warnung /8./
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11 Allgemeine technische Daten

11.1 Leistungsteil

Galvanische Trennung vom Steuerungsteil

nach EN 50178 / VDE 0160

Spezifikation nach

UL 508C und cUL

Kurzschlu3- und MasseschlufR3fest fiir

Min. 2000 Auslésungen

Uberspannungsiiberwachung D6R..-3

max. 400V DC 5V DC

Uberspannungsiiberwachung D6R..-7

max. 765V DC £10V DC

Unterspannungsiiberwachung

min. 15V DC; konfigurierbar

Ubertemperaturabschaltung bei

95°C +/-5%

Taktfrequenz

4,75 kHz

Frequenz der Stromwelligkeit

9,5 kHz

11.2 Steuerungsteil

Galvanische Trennung vom Leistungsteil

nach EN 50178 / VDE 0160

weitere Daten:

siehe Isolierungskonzept, Kapitel 1.3.1

siehe Daten Kompaktgerate, Kapitel 1.3.3

siehe Daten Einschub-module, Kapitel 1.3.4

11.3 Signal Ein- und Ausgange, Anschlul3 X10

zusétzliche galvanische Trennung von Leistung - und
Steuerteil

Nominalspannung der Ein- und Ausgénge

24V DC

Anzahl der Ausgéange
Signalausgange tber OPTO-Koppler

5
Umax = 45V DC,

| = 0..60 mA; kurzschluf3fest, ohm'sche Last

Signalausgénge Gber RELAIS Umax = 45V DC;

| = 1uA...1,2A
Kontaktschutz bei induktiver Last interner Varistor
Anzahl der Eingange 8

Signaleingange Uber OPTO-Koppler

L =0...7 V DC oder offen
H=15..30V DC
linh bei 24VDC: 8 mA

Reaktionszeit der Eingénge >1ms
X10.2, X10.4, X10.11, X10.14, X10.15, X10.24

Reaktionszeit der Eingénge 0,2ms
X10.4, X10.25

(konfiguriert als Latcheingang "siehe Kapitel 3")
Zykluszeit-Einfluss <0,02 ms
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Allgemeine technische Daten

11.4 Digitale Regelung

Stromregelung

Zykluszeit

105 ps

Einstellungen

Gem. Werksvorgabe oder. Gem. Motordaten

Stromgrenzen, Einstellung durch:

Drehzahlregel-Parameter-Menue

Analogeingang
0..10V = 0..100%; normierbar, 10Bit

Drehzahlregelung

Zykluszeit

210 ps

Einstellungen

Drehzahlregel-Parameter-Menue

Differenzsollwerteingang analog
Auflésung (inklusive Vorzeichen)

Ugol = 10V, normierbar; R; = 10k

14 Bit

Digitaler Sollwerteingang

Uber Schnittstellen

Lageregelung

Zykluszeit 840 ps
11.5 Digitale Kommunikation
RS232 - Service-Schnittstelle COoM1

19200 Baud, 8 Datenbits, 1 Startbit, 1 Stopbit,
Paritat: gerade

optionalRS232 / RS422 | RS 485 auf SUB

D — Buchse

COom2

CAN, Profibus DP, SUCOnet K

auf SUB D - Buchse

Interbus S auf SUB D - Buchse (OUT)
Interbus S (Remote IN)

zusatzl. SUB D - Stecker

11.6 Resolverauswertung / Transmitterprinzip

Allgemein:

Die angegebenen Daten beziehen sich auf das Standard-Resolverinterface mit Funktionsmodul
X300 _RD2, betrieben mit dem SSD Drives-Resolver R 21-T05, R 15-T05

Tragerfrequenz f = 4,75 kHz
Welligkeit des Drehzahlistwertsignals 2% Y

max. Positionsauflésung einer Umdrehung 65536 / 16 Bit
absolute Positionsgenauigkeit +-0,7° Y
relative Positionsgenauigkeit +/-0,08° Y

Y Daten werden gepruft, Realdaten : Qualitatsverbesserung
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Allgemeine technische Daten

11.7 Controllersystem

System-Anlaufzeit nach Einschalten
der Steuerspannung

max. 6 Sek.

Datenspeicher / Organisation

Flash Eprom 256 KB
RAM 64 KB;
EEPROM 32 kByte

11.8 Analog - Ausgange
Messpin X10.17

Signalbereich

-10V.....0....+10V
normierbare Lupenfunktion

Auflésung

8 Bit, unabhangig von der Normierung

Innenwiderstand

1,8 kOhm

Messpin X10.6

Signalbereich

-10V.....0....+10V
normierbare Lupenfunktion

Auflésung

10 Bit, unabhéngig von der Normierung

Innenwiderstand

1,8 kOhm

11.9 Thermische Daten

|Thermische Daten

siehe Kapitel 1.3

11.10 Mechanische Daten

Abmessungen

siehe Kapitel 1.4

Gewicht

siehe Kapitel 1.3

Weitere Daten finden Sie in Kapitel 1.3
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12 Entsorgung

Der Digitale-Servoregler besteht aus unterschiedlichen Materialien.

Die folgende Tabelle gibt an, welche Materialien recycelt werden kénnen und
welche gesondert entsorgt werden miissen.

Material recyceln entsorgen
Metall Ja Nein
Kunststoff Ja Nein
bestiickte Leiterplatte Nein Ja

Entsorgen Sie die betreffenden Materialien entsprechend den geltenden
Umweltschutzgesetzen.
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13 Software

13.1 EASYRIDER® Windows - Software

EASYRIDER® Windows - Software ist ein komfortables PC-Werkzeug zur Nutzung aller Reglerfunktionen.
Umfassende Hilfetexte und Anweisungen stehen zur Verfigung.

EASYRIDER® Befehle: (Auszug)

Autopilot Funktion zur interaktiven Einweisung
Systemidentifikation

BIAS - Befehlssatz Editor
Oszilloskopfunktion
Inbetriebnahmehilfen
Parametrieren

Konfigurieren

Regler-Diagnose
Schnittstellendiagnose
Feldbusdiagnose

Motorbibliothek

Systemdaten speichern in Datei
Systemdaten laden von Datei
Systemdaten senden an Regler
Systemdaten speichern im Regler
Systemdaten laden vom Regler

CO0O0O0000C0O0OOO0O0O0OO0

Hinweis:

Dateneingaben in EASYRIDER® werden mit dem Befehl SENDEN zum RAM des Reglers
Ubertragen und wirksam. Erst mit dem Befehl SPEICHERN werden die Daten in einen
nicht flichtigen Speicher geschrieben und bleiben dort netzausfallsicher erhalten.
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Software
13.2 SSD Drives Programmiersprache "BIAS"
Bedieneroberflache fir intelligente Antriebs - Steuerungen

In der Betriebsart 5 - Lageregelung mit BIAS, kdnnen drei anwenderdefinierte Programme parallel
abgearbeitet werden. Zum einen das BIAS-Programm und das SPS-Programm

(Schrittketten ,1 Befehl/ pro Lageregler Abtastung =844uSec) und zum anderen das
Mathematik-Programm (zyklische Abarbeitung in der Restzeit des Prozessors).

Das BIAS-Programm ist in erster Linie gedacht zur Verwaltung der Fahrbefehle. Wenn es die Applikation
erlaubt kénnen in diesem Task aber auch einfache Berechnungen durchgefihrt und analoge und digitale
E/A’s bedient werden.

Der SPS Task ist konziepiert um EA-Verkniipfungen, Ablaufsteuerung, Uberwachungen und
CAN-BusKommunikation durchzufiihren.

Das Mathemathik Programm ist ausgelegt fir komplexe Rechenaufgaben, z.B. berechnen einer
Kurvenscheibe die dann vom BIAS-Programm ausgefiihrt wird. Es ist aber auch mdéglich hier die selben
Aufgaben, wie eigentlich fur den SPS-Task definiert, zu hinterlegen, was die SPS —Leistung des 637+
Reglers um ca. den Faktor 20 steigern kann.

Wahrend das BIAS-Programm sofort nach dem Aktivieren der Betriebsart 5 ab dem Startsatz abgearbeitet
wird, wird das SPS-Programm erst Uiber den BIAS-Befehl "SPS-Programm" und das Mathematikprogramm
mit dem Befehl "Mathematik-Programm" gestartet. Bei erreichen des Befehls

Programmende Modus =0 springt der jeweilige Abarbeitungszeiger wieder auf sein Start Label.

Innerhalb des Befehlsatzes sind folgende Befehlsgruppen vorhanden:

Pogrammablaufsteuerung
- Festlegung von Beginn und Ende von Haupt- und Unterprogrammen
- Bedingte und unbedingte Sprungbefehle

Bewegungsrelevante Befehle

-Positionierbefehle

-Parameterbefehle

Technologiefunktionen >Druckmarkenpositionierung
>PID-Regelung
>Synchronanwendungen

Logikbefehle
-Verknipfungs Befehle fir Ausgénge und Merker
Variablen-Befehle
-Schreiben und lesen von Parametern
-Grundrechenarten mit long integer
-Typumwandlungen long integer <=>double float (nur.Math.Task)
-Grundrechenarten mit double float (nur.Math.Task)
-SIN(x),COS(x),SQRT(x) mit double float (nur.Math.Task)
-Schreiben und lesen der Synchronprofil Tabellen.
CAN-Bus Befehle
-Kommunikation mit anderen SSD Drives Produkten
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Software

SSD Drives Programmiersprache "BIAS"
Der Anwender hat die Mdglichkeit, aus diesem Befehlssatz seinen Ablauf selbst zu programmieren.

Verfugbarer Programmbereich

Satznummer
0000 -

|
| anwahlbar Uber

| Dateneingdnge X10.xx

| maximal bis Satznummer 63 und
| Strobe X10.2

|

0063 -

1499 letzter Satz

Auf der folgenden Seiten ist der BIAS- Befehlssatz aufgefiihrt.Die genaue Funktion der einzelnen Befehle,
ist in der Hilfefunktion der EASYRIDER® Windows -Software im BIAS-Editor oder in der
BIAS-Befehlsbeschreibung (UL:10.06.05) nachzulesen.
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Sensorposition

Sensorposition =
[Variable X]

[Variable X] =
Wert Y

Sensoreinstellungen 1

Sensoreinstellungen 1 =

[Variable X]

Merker X =
[Variable Y]

[Variable X]=
[Var.Y] * [Var. Z]

[Variable X]=
[Var.Y] /[Var. Z]

Starte Achse

Sensoreinstellungen 2

Sensoreinstellungen 2 =

[Teachvar. X] =
[Variable Y]

[Variable X] =

BIAS — Befehle
0 | 1 | 2 | 3 | 4 | 5 6 7 | 8

0[] Fahre Position Fargzr;’;zig;n * Weg = [V::ggglz X] Merker X = Wenn Eingang X ? [Variable X] =

1 Ketttla:r?géiition Kettelrzlgggi?tion + Geschwindigkeit = Ges[\c/t;\;\i/;nbc:‘iagl)((t]eit - —G% Programmende Wenn Merker X = ? Wenn Ausgang X ? MW
2|[Fame morren | FERete | pescnangung= | Pepnenan=  |SEEAE RIS E EEE PE
a[Fevemenain) Favewendier | vemsaenng= | vemsennas I
] e i B o e SRR
S||Fahre Synchron Fah;)eaiymng?é?n ’ "sz.ni;;eric;ht" Pc[)\sl;alr:i:'zglsete)z]= [;/e?trziﬁzlni ﬁler: ST Merlx?rl\;%: )l\jle:rk. z [VaEXs\alirli: t\)(I]e/)go:nst.
6 Synfha;zaeproﬁl Fahr?n'?:;g%\?/ert " Restweg = [\R/gfit:klﬁg ;] [I\s/?;ioasbilt?o)r(\]\(: Springe [Variable X] ‘ Merk,\e/lre :(kflrw)ér:ker Z [Val\lﬂriea:ﬁlee})\((] ’
7 Synchronein- | Fahre Drehzahl + Rampenfilter = Maximalstrom = [Variable [Variat_)le X] = BIAS- ‘ Merker X =
| | stellungen 1 Integrator X] Analogeingang Y Abarbeitungszeiger Merker Y A Merk. Z

8| Stelungen 2 Istpositon X = RO Laichoosiiony TS T Werkery  BT-Maskennummer = (GIR IS

9 FSZEZZL? Wer&%:\?&?‘?éx ? ‘ An?\lloa?’;egjbslgaxn]g = ‘ [Vgrr(i:rl]t;I:mX\]f Warte Zeit Merker X = Status Y IBT-Meldungsnummer = Wen[r\llg\lfiaell'ti)?gl\(ze]X] B
I s e ey I S
B JRACRR|  scnsorfenster  SensorensicrSiVaable [ IVarableX] = sins Ao ciocr = VNI T Datenvanster [ (oL E
C

D
B

E

[Teachvar. Y]

im BIAS-, SPS- und

Mathematik-Programm

[Variable X]
Stoppe Achse Sto;:;rﬁg?:re * | Parametertibernahme PID Parameter Virtuelles Programm
nur im BIAS- im BIAS- und B im SPS- und
i(t:?gg Programm i[gt?sps SPS-Programm Btlﬁns'?;;rt;?" Mathematik- Merker X =
erlaubt erlaubt 9 9 Programm erlaubt erlaubt
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13.3 Erweiterte BIAS-Befehle

9 | 10 11
: D_Variable X] =
0 I\/ILarghgerr;r?]trlrl](- Tabelle[Variable X] = {D:Variable Y} +
[ | [D_Variable Z]
Profil- Tabelle[Variable X] = [D_Variable X] =
1 Initialisierung [y Variable Z] [D_Variable Y] -
[ | [D_Variable Z]
. D_Variable X] =
2 || Profil-Taktlange T[a)k()_e\lfg[r\lji:rli?ﬂ;]e =Z] {D:Var?able Y} *
[ | [D Variable Z]
[Variable X] = [w_Variable X] = [D_Variable X] =
3 Profilwert [ y_Variable Z] [D_Var!able MY
[ | - [D_Variable Z]
4 Profilwert = [ x_Variable Y] = Wenn [D_Variable X] ?
| || [Variable X] konst. [D_Variable Y]
c [Variable [X]] = [D_Variable X] =
[ | konst. SIN [D_Variable Y]
6 [Variable [X]] = [D_Variable X] =
[ | [Variable Y] COS [D_Variable Y]
7 Tabelle [Variable X] = [D_Variable X] =
||| Speichern [Variable [Y]] SQRT [D_Variable Y]
8
9
A
B
C
D
E
L
Mathematik- |im BIAS- und SPS-Programm Tabelle nur im Mathematik-
Programm erlaubt [Variable X] = | programm erlaubt

im BIAS-, SPS- und Mathematik-

Programm erlaubt
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14 Zertifikate

Prufung und Zertifizierung

Da der Servoregler 637+ nur an einigen steuerteil-
seitigen Stellen geéndert wurden, welche nach unserem
technischen Verstandnis keine Auswirkungen auf die im
folgenden aufgefihrten Zertifikate haben, kdnnen diese
auch auf den Servoregler 637+ angewendet werden!

07-02-09-01-D-V0504.doc
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Zertifikate

VD E Priif- und Zertifizierungsinstitut

ZEICHENGENEHMIGUNG
MARKS LICENCE

59 Bad Sch nbdrn Langenbrucken..

erechilgt fi]r |hr Produktf i SR
th zed to use for thenr product .

Geriite, sonstige
ther appliances
K mpakt-Servoregler o

deien arkenrechﬂlch gesch[]lzien Prufzelchen fur
ab Blatt 2 ‘aufgefohrten Typen zu benutzen/ - LR
arks as shown be.fow for the types rel erred fo on page 2 ff A

ift und zertlleert nach i
sted and cemﬁg_d -gcoqrdmg‘fo

Weitere Bedingungen sishe Rilckseita und Folgebl
firthar conditions ses overiaaf and fo#ﬂw{i‘ﬂg page o

" Offenbach, 1988-07-02"
i (Ie:tzte__Ar}gi_equn_gfqp_dgted--‘l 999-03-22) ..

WIDE VERBAND DER ELEKTROTECHNIK ELEKTRONIK INFCRMATIONSTECHNIK 2.\,

WIDE Frof- und Zertifizierungsinstitut
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Zertifikate
- g = - - Ausweis-Nr. / Blatt /
VD E Priif- und Zertifizierungsinstitut e
Zeichengenehmigung
Name und Sitz des Zeich L th ! Name and seal of the Marks Licence holder
Eurotherm Antriebstechnik GmbH, Im Sand 14
76669 Bad Schénborn-Langenbriicken
Aktenzeichen | File ref. letzte Anderung / updated Datum / Dale
19235-3990-0003 / 22WYD F17 /EN 1999-03-22 1998-07-02
Dieses Blatt gilt nur in Verbindung mit Blatt 1 des Zeichengenehmigungsausweises Nr. 108336.
This supplement is only valid in conjunction with page 1 of the Marks Licence No. 108336.
Jahresgebd !
Annual fee unils
Gerite, sonstige 30,00
Other appliances
Typ(en) / Type(s):
637/K D6R02.53-3
637/K D6R02.53-7
637/K D6R04.S3-3
637/K D6R04.53-7
637/K D6R06.53-3
637/K DER06.S3-7
637/K D6R10.S3-3
637/K DER10.83-7
637/K DER16.S3-3
637/K D6R16.83-7
637/K DER22.83-3
637/K D6R22.S3-7
637/K D6R30.S3-3
637/K D6R30.53-7
Nennspannung 1/N/PE 230 V oder 3PE AC 230 V;
Nominal Voltage 50/60 Hz (S3-3 Typen)
3/PE AC 460 V; 50/60 Hz (S3-7 Typen)
Nennstrom siehe Anlage Nr. 1
Nominal input see Appendix No. 1
zuldssige 0...40°C
Umgebungstemperatur
Ambiant temperature
SchutzmaBRnahme Schutzklasse |
Protection against electric shock  Class |
Schutzart Einbaugerat, die Servoregler sind aus-
Degree of protection schlieBlich zur Speisung von Eurotherm (oder
von Eurotherm freigegeben) Servomotoren
bestimmt.
Built in devise, the servo controller are used
only for Eurotherm servo motors or released from
Eurotherm if others.
Fortsetzung siehe Blatt 3/
continued on page 3
VDE Testing and Certification institute * institut VDE d'Essais ot de Certification
Merianstralle 28, D-63089 Offenbach Telefon (+48) (66) 8306-0

Telefax (+48) (89) 8308-555
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Zertifikate

WV D E Priif- und Zertifizierungsinstitut Lot poe
Zeichengenehmigung

Name und Sitz des Zeichengenehmigung I Name and registerad seal of the Marks Licence hoider

Eurotherm Antriebstechnik GmbH, Im Sand 14
76669 Bad Schénborn-Langenbriicken

Aktenzeichen / File ref. letzte Anderung / updated Datum / Date
19235-3990-0003 / 22WYD F17/EN 1999-03-22 1998-07-02

Dieses Blatt gilt nur in Verbindung mit Blatt 1 des Zeichengenehmigungsausweises Nr. 108336.
This supplement is only valid in conjunction with page 1 of the Marks Licence No. 108336.

JahresgebOhren-Einheiten /
Annual fee units

Uberspannungskategorie m
overvoltage category
KurzschluRfestigkeit bedingt kurzschluBfest
Short-circuit with stand capability ~ conditionally short-circuit-proof
Transformator Fa. J. Lasslop, Typ TIVZDER
Transformer Az.: 19235-3990-0002

conditionally short-circuit-proof

Fa. Pulse FEE Typ MTA 12358 2,00
Weitere Angaben vergleiche Anlagen Nr. 1 und 2.
Further information see Appendix No. 1 and 2.
des genehmigten Erzeugnisses, der entsprechend der zugehdrigen Installations- anleitung zu erfolgen hat,
ist darauf zu achten, daR alle Anforderungen gem#R der oben genannten Bestimmung(en) eingehalten sind.
When the certified product is build in, installation must be in accordance to the provided installation
instructions and requirements of the referenced standards must be assured
Summe der Jahresgebiihren-Einheiten 32.00
Sum of annual fee units i
Dieser Zeichengenehmigungs-Ausweis bildet die Grundlage fur die EG-Konformitatserki&rung und
CE-Kennzeichnung durch den Hersteller oder dessen Bevollmachtigten und bescheinigt die
Konformitat mit den genannten Normen im Sinne der EG-Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG
mit ihren Anderungen.
This Marks Licence is the basis for the EC Declaration of Conformity and the CE Marking by the
manufacturer or his agent and shows the conformity with the said standards as defined by the EC
Low-Voltage Directive 73/23/EEC including amendments.
VDE Prif- und Zertifizierungsinstitut
VDE Testing and Certification Instityte s
Fachgebiet F17 7 4 . M
Section F17

VDE Testing and Certification institute * institut VDE d’Essais ot de Cartification

Merianstratie 26, D-83060 Offenbach Telefon (+49) (88) 8308-0
Telofax (+4) (89) 8308-555
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Zertifikate
WV D E Priif- und Zertifizierungsinstitut ﬁ o
Zeichengenehmigung

Name und Sitz des Zeicheng igung | Name and regi: seal of the Marks Licence holder

Eurotherm Antriebstechnik GmbH, Im Sand 14
76669 Bad Schénborn-Langenbriicken

Aktenzeichen / File ref. letzie Anderung / updated Datum / Dale

19235-3990-0003 / 22WYD F17/EN 1999-03-16 1998-07-02

Dieses Beiblatt ist Bestandteil des Zeichengenehmigungsausweises Nr. 108336.
This supplement is part of the Marks Licence No. 108336.

Geriite, sonstige
Other appliances

Fertigungsstiitte(n)
Place(s) of manufacture

AA Eurotherm Antriebstechnik GmbH, Im Sand 14, 76669 Bad Schénbom-Langenbriicken

VDE Prif- und Zertifizierungsinstitut
VDE Testing and Certification Institute

Fachgebiet F17 v ﬂ
Department F17 I-f-
. /
il

VDE Testing and Certification institute * institut VDE d'Essais st de Certification

Merianstrale 28, D-83080 Offenbach Telafon (+49) (60) 8306-0
Telefax (+49) (89) 8308-555
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Zertifikate
Northbrook. Hincis « (847) 272-8800
Metville, New York » (316) 271-6200
Santa Clara. Catlomia + (408) 985-2400
Research Trangle Park,
North Carolina + (313} 549-1400
@ Underwriters Laboratories Inc.® Camas. Washington= {360) 817-5500
EUROTHERM ANTRIEBSTECHNIK GMBH .
MR W HOOCK, MANAGING DIRECTOR . N 2 oelery of
BEREICH SERVOANTRIEBSSYSTEME : (11 ) Jhompide
IM SAND 14 . est 1884
76669 BAD SCHOENBORN

LANGENBRUECKEN FED REP GERMANY

RE: Project Number(s) - 98-2224

Your most recent listing is shown below. Please review this information and report any
inaccuracies to the UL Engineering staff member who handled your project.

For information on placing an order for UL Listing Cards in a 3 x 5 inch format, please refer
to the enclosed ordering information.

NMMS " January 5, 2000
Power Conversion Equipment

EUROTHERM ANTRIEBSTECHNIK GMBH E178235
BEREICH SERVOANTRIEBSSYSTEME IM SAND 14 76669 BAD
SCHOENBORN, LANGENBRUECKEN FED REP GERMANY
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05, 07 or 10; 635 Series followed by 03, 05, 07, 10.

LOOK FOR LISTING MARK ON PRODUCT
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Zertifikate
Name/Anschrift des Ausstellers: Eurotherm Antriebstechnik GmbH
Im Sand 14
76669 Bad Schénborn-Langenbriicken
Produktbezeichnung: Gerite, sonstige
Typenbezeichnung: 637/K D6R02.53-3, 637/K D6R02.S3-7, 637/K D6R04.S3-3, 637/K DER04.

§3-7, 637/K D6R06.S3-3, 637/K D6R06.83-7, 637/K D6R10.83-3, 637/K
D6R10.S3-7, 637/K D6R16.53-3, 637/K DBR16.53-7, 637/K D6R22.83-3,
637/K D6R22.S3-7, 637/K D6R30.S3-3, 637/K DER30.83-7

Das bezeichnete Produkt erflllt die Bestimmungen der Richtlinie:

73/23/EWG
mit Anderungen

"Richtlinie des Rates zur Angleichung der Rechtsvorschriften der Mitgliedstaaten betreffend
elektrische Betriebsmittel zur Verwendung innerhalb bestimmter Spannungsgrenzen”.

Die Ubereinstimmung des bezeichneten Produktes mit den Bestimmungen der Richtlinie wird durch die vollst4ndige
Einhaltung folgender Normen nachgewiesen:

DIN EN 50178 (VDE 0160):1998-04 EN 50178:1997

Das VDE Prif- und Zertifizierungsinstitut (EU-Kenn-Nr. 0366), Merianstr. 28, D-63069 Offenbach, hat das Produkt
geprift und zertifiziert, Der Zeichengenehmigungsausweis berechtigt zum Fiihren des untenstehenden Zeichens des

VDE.

[—]
Zeichengenehmigungsausweis: 108336
Aktenzeichen: 19235-3990-0003 / 22WYD F17 /EN

o, J\oéd’;r&rn: 07.0-99 / W{

(Ort, Datum) (Rechtsverbindliche Unterschiift des Ausstsilers)
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AUSTRALIEN
Eurotherm Pty Ltd
Unit 1

20-22 Foundry Road
Seven Hills

New South Wales 2147
Tel: +61 2 9838 0099
Fax:+61 2 9838 9288

ENGLAND

SSD Drives Ltd

New Courtwick Lane
Littlehampton

West Sussex BN17 7RZ
Tel: +44 1903 737000
Fax: +44 1903 737100

IRLAND

SSD Drives

2004/4 Orchard Ave
Citywest Business Park
Naas Rd, Dublin 24
Tel: +353 1 4691800
Fax: +353 1 4691300

KOREA

Myungshin Drives Co. Ltd.
1308, Daeryung Techno Town
8th Bldg., 481-11 Gasan-Dong,
Geumcheon-Gu,

Seoul 153-803

Tel: +82 22163 6677

Fax: +82 2 2163 8982

SPANIEN

Eurotherm Espana S.A.
Pol. Ind. Alcobendas

C/ La Granja, 74

28108 Madrid

Tel: +34 91 661 60 01
Fax: +34 91 661 90 93

CHINA

Eurotherm Pty Ltd

Apt. 1805, 8 Building Hua Wei Li
Chao Yang District,

Beijing 100021

Tel: +86 10 87785520

Fax:+86 10 87790272

FRANKREICH

SSD Drives SAS

15 Avenue de Norvége

Villebon sur Yvette

91953 Courtaboeuf Cedex / Paris
Tel: +33 169 185151

Fax: +33 1 69 185159

ITALIEN

SSD Drives SpA

Via Gran Sasso 9

20030 Lentate Sul Seveso
Milano

Tel: +39 0362 557308
Fax: +39 0362 557312

NIEDERLANDE
Eurotherm BV
Genielaan 4

2404CH

Alphen aan den Rijn
Tel: +31172 411752
Fax: +31 172 417 260

SCHWEDEN

SSD Drives AB
Montérgatan 7
S-30260 Halmstad
Tel: +46 35 177300
Fax: +46 35 108407

DANEMARK
Eurotherm GmbH
Enghavevej 11
DK-7100 Vejle

Tel: +4570 201311
Fax: +4570 201312

HONG KONG

Eurotherm Ltd

Unit D

18/F Gee Chang Hong Centre
65 Wong Chuk Hang Road
Aberdeen

Tel: +852 2873 3826

Fax: +852 2870 0148

JAPAN

PTI Japan Ltd

7F, Yurakucho Building

10-1, Yuakucho 1-Chome
Chiyoda-ku, Tokyo 100-0006
Tel: +81 332132111
Fax:+81 3 32131900

POLEN

OBR-USN

ul. Batorego 107

PL 87-100 Torun

Tel: +48 56 62340-21
Fax: +48 56 62344-25

SCHWEIZ

Indur Antriebstechnik AG
Margarethenstralle 87

CH 4008 Basel

Tel: +41 61 27929-00
Fax: +41 61 27929-10

Weitere Niederlassungen und Vertretungen in:

DEUTSCHLAND

SSD DRIVES GmbH
Von-Humboldt-Strale 10
64646 Heppenheim

Tel: +49 6252 7982-00
Fax: +49 6252 7982-05

INDIEN

Eurotherm DEL India Ltd
152, Developed Plots Estate
Perungudi

Chennai 600 096, India

Tel: +91 44 2496 1129

Fax: +91 44 2496 1831

KANADA

SSD Drives Inc

880 Laurentian Drive
Burlington

Ontario

Canada, L7N 3V6
Tel: +1 905 333-7787
Fax: +1 905 632-0107

RUMANIEN
Servosisteme SRL
Sibiu 17

061535 Bukarest
Tel: +40 723348999
Fax: +40 214131290

U.S.A

SSD Drives Inc.

9225 Forsyth Park Drive
Charlotte

North Carolina 28273-3884
Tel: +1704 588 3246
Fax: +1 704 588 3249

Agypten - Argentinien - Bangladesch - Brasilien - Chile - Costa Rica - Ecuador - Griechenland - Indonesien - Island - Israel
Kolumbien - Kuwait - Litauen - Malaysia - Marokko - Mexico - Neuseeland - Nigeria - Peru - Philippinen - Portugal
Osterreich - Saudi Arabien - Singapur - Slowenien - Sri Lanka - Siid Afrika - Taiwan - Thailand - Tschechien

Tirkei - Ungarn - Vereinigte Arabische Emirate - Vietham - Zypern

SSD Drives GmbH

Im Sand 14 76669 Bad Schonborn Tel.: +49 7253 9404-0, Fax: +49 7253 9404-99

www.ssddrives.com -

ssd@ssddrives.de
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