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Rev. 1.1/Januar 2011 Einfligung aller Modelle DB140

Rev. 1.2/Mai 2011 Anderung der Motorentabellen 4.1.1 und
Anschluss Codierer Abschnitt 3.2.2 Teil a)
und c).




Das gegenstandliche Handbuch enthélt die fir die Installation und die
Verwendung des Produktes unbedingt notwendige Information und ist
daher als fester Bestandteil desselben zu betrachten. Zur weiteren
Vertiefung wird auf das Bedienungshandbuch und auf die
Anwendungshinweise, die direkt von der Website www.mdmotion.it
heruntergeladen werden kénnen, verwiesen.

Der Hersteller behalt sich das Recht vor, Anderungen, die er fir
angemessen halt und die auf eine technische Verbesserung des
Produktes oder des Bedienungshandbuchs selbst ausgerichtet sind,
ohne vorherige Mitteilung oder Ersatz vorzunehmen.

Der Hersteller weist jede Verantwortung zurlick, die sich aus einem
unzweckmaBigen Gebrauch des Produktes selbst ergibt.

Falsche Handgriffe bei der Betdtigung kénnen zu Personen- und
Sachschaden fiuhren.

Vor der Installation und der Inbetriebnahme miussen die auf der Etikette
des Produktes aufgefiihrten Daten und Angaben genau kontrolliert und
das Installations- und Bedienungshandbuch aufmerksam gelesen
werden.

Mit der Installation, der Inbetriebnahme und der Wartung des Produktes
darf nur qualifiziertes technisches Personal betraut werden, das Uber

Kompetenz in der Durchfilhrung dieser Tatigkeiten verfligt und das mit
den geltenden Sicherheitsvorschriften vertraut ist.

1.1 SICHERHEITSANGABEN
Wahrend des Betriebs kann das Produkt Folgendes aufweisen:

4 Unbedeckte Teile unter Spannung,

4 Steuerungs- und Leistungsanschlisse, die auch bei stillstehendem
Motor spannungsfiihrend sein kénnen,

¢ HeiBe Oberflachen.



2. STECK- UND SIGNALVERBINDER

In den folgenden Abbildungen sind die Signal- und Steckverbinder der
Antriebe DB1A40 angegeben:

Antrieb DB1 400V 3A-4A-7A-10A Series

JUMPER
Fiir internen
Bremswiderst
and

Verbinder 24VDC AUX:
Speisung LOGIK
Verbinder 2-polia

CN1

BRAKE: Serieller Verbinder

Bremswiderstand
Verbinder 3-polig

CN2
replied ENCODER
ODER
CAN BUS

MOTOR: Speisung
Motor Verbinder 4-polig

CN3
Analoge und
digitale Signale

SAFETY:
Verbinder 2-polig

SUPPLY: Speisung
Leistung Antriebe
Verbinder 3-polig

CN4
Positionssensor
Motor

FESTGELEGTE
R JUMPER

Abb. 2.1.1 Verbinder des Antriebs DB1 400V 3A-4A-7A-10A Series
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6. ANWENDUNGSHINWEISE

Typische Anschlussbeispiele zwischen dem Antrieb DB1 und den
verschiedenen Controllern.

6.1 ANSCHLUSS ZWISCHEN DB1 UND DEM CN

CN2 9-polig
DB1 Verbindungsbu CN
1 A\
Al A
g 3 B Ei
B 4 B\ ingang
GND ° GND Codierer
2 6 z
2 7 2\
8
9
Gehduse
CN2
CN3 HD
DB1 26-polig
+VREF WVerhindiinashiichs +VREF Analoger
-VREF 2 VREF  set-Point
ANOUTR 3
ZSPEED+ 4
ZSPEED- g
CLK 7 Digitaler
OVCLK Output
DTEN 8 DIEN p
DIEN 9
10
ATEXRER 11
ANOUT1 ]g
DOCUAI',\:T 14 +24V
pouTi- 15 AZ. OK
DIR 16
DIN2 17 ov24v
DINt 13 Digitaler
ATEXREF [ Input
ANOUT2 21 Antrieb
0VCAN s
CANL 22
ova4y 2431 +24V
OV—D'ID,\'S 25 Externes
DINa 26 w ov24v  Netzgerat
Gehause 24Vdc
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a) Antrieb DB1 400V 15A-25A Series

Verbinder 24VDC AUX:
Speisung LOGIK
Verbinder 2-polia

BRAKE:
Bremswiderstand
Verbinder 3-polig

o - — —-
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MOTOR: Speisung
Motor Verbinder 4-polig

SUPPLY: Speisung
Leistung Antriebe
Verbinder 3-polig
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Positionssensor
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—C
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erbinder des Antriebs DB1 400V 15A-25A Series
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2.1 STECKVERBINDER

In der Abb. 2.1.1 sind auf der rechten Seite die Steckverbinder

» Uberpriifen, ob andere Programme die serielle Schnittstelle
belegen.

5.3.2 Vorliegen von Alarmen auf dem Antrieb

o o
LA

[ ]
A

NAA

angegeben.
24VDC AUX: Speisung LOGIK

Pin Name Beschreibung

- ova4v Bezug 24Vdc

+ 24V Speisung 24Vdc

MOTOR: Speisung Motor

Pin Name Beschreibung
U Phase U Ausgang Phase U Motor

V Phase V Ausgang Phase V. Motor

W Phase W Ausgang Phase W Motor

PE Erdung Erdung Motor

SUPPLY: Speisung Netz Antrieb 400Vrms

Pin Name Beschreibung
L1 L1 Phase Speisung L1

L2 L2 Phase Speisung L2

L3 L3 Phase Speisung L3

e o o
A A

a) Antrieb DB1 400V 3A-4A-7A-10A Series

BRAKE: Bremswiderstand

Pin Name Beschreibung
3 RES EXT Externer Widerstand
2 RES INT Interner Widerstand 100W
1 COMUNE Allgemein
DEFAULT: Jumper zwischen Pin1 und Pin2 die den internen Widerstand
einschalten.
SAFETY: Sicherheit
Pin Name Beschreibung
S1 VDCAH Speisung DCBUS Motorseite
S2 VDC2 Speisung DCBUS Seite Speisung

LA A

I o ——

Alarm 01:
>
>

»

Alarm 02:
>
>

Alarm 03:
>

»

>

Alarm 04:
>

Alarm 05:
>
>
>
Alarm 07:
>

Alarm 15:
>
>

OVERVOLTAGE:
Speisspannung zu hoch.

Last bei erhohter Tragheit und Bremswiderstand
nicht korrekt dimensioniert.

Bremswiderstand beschadigt oder nicht
angeschlossen, Jumper des internen
Bremswiderstandes kontrollieren.

UNDERVOLTAGE:
Speisspannung zu niedrig.
Antriebe ohne Stromspeisung freigeschaltet.

OVERCURRENT:

Rasches Bremsen oder rasche Beschleunigung mit
Last mit erhdhter Tragheit.

Uberpriifen, ob der angeschlossene Motor dem
ausgewahlten entspricht.

Den Anschluss des Positionssensors CN4
Uberprifen.

CODIERER FAULT:

Den Anschluss des Positionssensors CN4
Uberprifen.

HEATSINK OVERTEMP:
AuBentemperatur am Drive hoch.
Bellftung nicht ausreichend.
Maschinenzyklus tberhoht.

IGBT FAULT:

Den Anschluss des Motors wund eventuelle
Kurzschlisse in Richtung Erdung kontrollieren.

MOTOR OUT OF CONTROL.:
Den Motoranschluss kontrollieren

Den Anschluss des Positionssensors CN4
Uberprifen.
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5.2 ALARMCODIERUNG

DEFAULT: Jumper zwischen PinS1 und PinS2. Firr andere Konfiguration ist das
BEDIENUNGSHANDBUCH einzusehen.

b) Antrieb DB1 400V 15A-25A Series

BRAKE: Bremswiderstand

Pin Name Beschreibung
DC+ RES EXT- Externer Widerstand
DC- - Nicht verwenden

R RES EXT+ Externer Widerstand

ANMERKUNG: Es ist kein interner Widerstand vorhanden, daher muss der
externe Widerstand stets zwischen den Pins DC+ und R montiert werden.

Aufleuchte
h rotes Led ALARM BESCHREIBUNG
Anz. '< OVERVOLTAGE Spannung al_J.f Bus in C.C. hoher als der
o zulassige Grenzwert.
Anz.| ®* JUNDERVOLTAGE Spannung auf Bus in C.C. niedrig.
Anz. 03 OVERCURRENT Am Antrieb erforderlicher Strom erhéht.
Anz. 04 |ENCODER FAULT Alarm des Positionssensors.
Anz. 05 HEATSINK " . .
OVERTEMP Temperatur des Warmeableiters erhoht.
Anz. 06 MOTOR .
OVERTEMP Temperatur des Motors erhoht.

Uberstrom oder Kurzschluss auf den drei
Anz.. 07 IGBT FAULT | Phasen und der Erdung, Ubertemperatur oder
Unterspannung im Leistungsstatus.

Anz. 15 | MOTOR OUT OF Motor auBer Kontrolle
CONTROL

5.3 STORUNGEN UND LOSUNGEN

5.3.1 Die serielle Schnittstelle kommuniziert nicht mit
Antrieb

yviert der Antrieb nicht Gber die serielle Schnittstelle, miissen
die fq | den Falle Uberpriift werden:
)

Kontrollieren, ob das verwendete Kabel nach dem in der
Abb. 4.2.1.1 aufgefiihrten Schema ausgeflihrt ist, es
dirfen nur 3 Leiter angeschlossen sein.

» Die Software MC muss auf die letzte Version upgedatet
sein, so kommuniziert sie auch mit allen vorhergehenden
Versionen.

> Uberpriifen, ob die ausgewahlte COM jene ist, auf die sich
der Anschluss des PC bezieht.

> Uberpriifen, ob die Software ,Motor Control* nicht
mehrmals ausgefihrt wird.
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2.2 SIGNALVERBINDER
In der Abb. 2.1.1 sind rechts die Signalverbinder angegeben.

CN1: RS232 LINE (SERIELL)
Steckverbinder SubD 9-polig:

L/
5

Name Beschreibung

| Pin Reserviert (*)

RX Empfangssignal

TX Ubertragungssignal

| Pin Reserviert (*)

Bezugssignal

- Pin Reserviert (*)

- Pin Reserviert (*)

[N ENRIN [ NES AN Y
©
Z
]

| Pin_Reserviert (*)

©
'
i

Pin Reserviert (*)

(*) ACHTUNG: Die reservierten Pins dirfen NICHT angeschlossen werden.




CN2: CAN BUS & REPLIED ENCODER

Verbindungsbuchse SubD 9-polig:

Option Ausgdnge Option CAN Open
Pin Codierer
Name Beschreibun Name Beschreibung
g
1 A\ Phase A\ | Reserviert
2 A Phase A CANL CAN LOW
3 B Phase B 0VCAN Bezugsfeldbus
4 B\ Phase B\ -- Reserviert
5 GND Bezugsmasse -- Reserviert
6 Z Phase Z (Null) - 4 Reserviert
7 Phase 2\
2\ (Null) CANH CAN HIGH
8 - Reserviert CANH CAN HIGH
CAN LOW, mit
9 - - Reserviert CANL Abschlusswiders
tand 120Q
CN3: SIGNAL
Verbindungsbuchse SubD HD 26-polig
Pin Name Beschreibung
1 +VREF Analoges Differential-Bezugssignal der
Geschwindigkeit/des Drehmoments, positiv
2 -VREF Analoges Differential-Bezugssignal der
Geschwindigkeit/des Drehmoments, negativ
3 ANOUT R Bezugsmasse ANOUT1 und ANOUT2
4 ZSPEED+ | Ausgang Geschwindigkeitsanzeige Null
(Option)
5 ZSPEED- Ausgang Geschwindigkeitsanzeige Null
(Option)
6 CLK Eingang positives FREQUENZ-Signal der
Steuerung des Schrittmotors (Option)
7 0VCLK Eingang negatives FREQUENZ-Signal der
Steuerung des Schrittmotors (Option)
8 DTEN Digitaler Eingang der Freischaltung der
Motorkontrolle.
9 DIEN Digitaler Eingang der Freischaltung des
Geschwindigkeits-Bezugssignals +/-VREF
10 § -

I s ——

Software ,,Motor Control® kann kostenlos von der folgenden Website
heruntergeladen werden: www.mdmotion.it.

D% BETRIEBSSTAUS ANTRIEB

5.1 ANZEIGE BETRIEBSSTAUS ANTRIEB.

Auf der Vorderseite befinden sich zwei LEDs, ein GRUNES und ein
ROTES, die den Betriebsstatus von DB1 angeben.

5.1.1 GRUNES LED

Das griine Led zeigt die korrekte Speisung des Logik-Abschnitts an
(Speisung 24Vdc vorhanden).

5.1.1 ROTES LED
Das rote Led zeigt den Betriebsstatus der Antriebe an:

. Durchgehend leuchtend: Der Antrieb befindet sich
nicht in Alarmzustand und die Achse ist frei.

= Mit hoher Frequenz blinkend: Der Antrieb befindet
sich nicht in Alarmzustand und die Achse im
Drehmoment.

. Mit niedriger Frequenz blinkend: Der Antrieb
befindet sich in Alarmzustand. Die Anzahl des
Aufleuchtens identifiziert den Alarmcode (fir die
Alarmcodierung siehe Kapitel ,DIAGNOSTIK").
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4.2 ANDERUNG DER PARAMETER UBER DIE

g Schnittstelle RS 232 (CN1) von DB1 anschlieBBen.
erbindungskabel nur bei ausgeschalteter
annung ab- und anstecken (Antrieb).

SCHLUSSSCHEMA SERIELLES KABEL

Das serielle Anschlusskabel muss die unten angegebenen
Anschliisse aufweisen, alle anderen Pins diirfen nicht
angeschlossen werden.

CN1 Steckverbinder
DB1 SubD 9-polig PC PC
pteckverbinde __ ____ ___ SubD ©-polig_g Serieller
1~ R SN Eingang
X 3 : ! - : : 311xD
5 ‘\ " I\ I‘ 5
GND 5 L ]
7 < ———————————— —— ————— AY -
8—C .
9 Verbinder Seite Verbindungsbuch
C DB1 SubD 9-polig e Seite
PC SubD 9-polig
IR\— TTTTTTTT T -I’\\
- .
T T
- |‘ '
" —————————————
O 1 Kabel 1 O
é-- -Q

MUNIKATIONSSOFTWARE ,,MOTOR

are ,Motor Control* ermdglicht {ber die Funktion
LParam@ter Programming” die Parametrisierung des Antriebs und
die Durchfihrung einer Diagnosekontrolle des Antriebs mit Zugang
zum Verlauf der Alarme uber die Funktion ,Alarms" und ist bei der
Inbetriebnahme der Maschine durch die Anzeige der interessanten
GréBen des Antriebs in Echtzeit (Geschwindigkeit, Set-Point,
Drehmoment...) Uber die Funktion ,Trace™ sehr nitzlich. Die

I 2+ I

11 ATEXREF\ | Analoger negativer programmierbarer
Differentialeingang
12 ANOUTA1 Programmierbarer analoger Eingang 1
(Option)
13 CANH Signal CAN HIGH (CAN Open)
14 DOUT1+ Output digitale Antriebe OK +
15 DOUT1- Output digitale Antriebe OK -
16 DIR Eingang positives RICHTUNGS-Signal der
Steuerung des Schrittmotors (Option)
17 DIN2 Programmierbarer digitaler Eingang 2
18 DINA Programmierbarer digitaler Eingang 1
19 ATEXREF | Analoger positiver programmierbarer
Differentialeingang
20 ANOUT2 Programmierbarer analoger Ausgang (Option)
21 0VCAN Bezugssignale Feldbus CAN Open
22 CANL Signal CAN LOW, Feldbus CAN Open
23 ov24v Bezug 24Vdc, Masse digitale Eingédnge
24 0V_DIR Eingang negatives RICHTUNGS-Signal der
Steuerung des Schrittmotors (Option)
25 DIN3 Programmierbarer digitaler Eingang 3
26 DIN4 Programmierbarer digitaler Eingang 4
CN4: FEEDBACK
Verbindungsbuchse SubD HD 15-polig
Pin CODIERER
Name |[Beschreibung Signal
1 +VENC |Speisung Codierer
2 A Phase A Codierer
3 A\ Phase A\ Codierer
4 B Phase B Codierer
5 B\ Phase B\ Codierer
6 Z Null Codierer
7 Z\ Null\Codierer
8 PTC Thermik vom Motor
9 0% Bezug PTC
10 U Phase U Codierer
11 Vv Phase V Codierer
12 W Phase W Codierer
13 OVENC |Bezug +VENC

I o I




14 ]
15 ]

3. ELEKTRISCHE ANSCHLUSSE DB140DXX

3.1 ANSCHLUSS SPEISUNGEN MIT DB140DXX

In der folgenden Abbildung sind die Anschliisse der Antriebe DB1A40
mit der Stromspeisung 400Vac Dreiphasenstrom und mit der
Speisung der Logik 24Vdc aufgezeigt:

Signal Reserviert

Signal Reserviert

a) Antrieb DB1 400V 3A-4A-7A-10A Series

uvw 24Vdc Net 4t
etzgera
. ova4v
Detail der 24vdc
Motor-
Anschlisse
in Abschn.
. +
Dreiphasen-
Speisung 400Vac
Schaltech :
1
Filter
U JUMPER
\" Fiir internen
w Bremswiderstan
GND d
S1
Sicheru S2
L1
L2
L3

Abb. 3.1.1 Anschlisse der Speisungen des Antriebs
DB1 400V 3A-4A-7A-10A Series
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b) Antrieb DB1 400V 15A-25A Series

Revision Motorentabelle0

DB1A40
D15 15 30
Revision Motorentabellel
DB1A40
D25 25 50
4.1.2 Herl emul@rter
Dieser Para dientflur Rei es emulierte
Codierers ganll auf d NC-Eingang. ..
verwendet . Ppa Anza f dem Mot
i ierers erho i We
tor 4 i d ameter ,Emulierte
emBB der un en a ben lle gedndert wird:
. @D
ulierter Codier I aktor

12

AlW|N|=|O

16
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b) Antrieb DB1 400V 15A-25A Series

Bremswider

stand

Revision Motorentabelle 1 etail der Motor-

nschlisse

DB1A40B07 7 14 in Abschn. 3.2

Dreiphasen-
Speisung

Schaltsc
Filter

Revision Motorentabelle 2

DB1A40C10 10 20

Sicheru

Abb. 3.1.2 Anschlisse der Speisungen des Antriebs
DB1 400V 15A-25A Series
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3.1.1 ANSCHLUSS DES BREMSWIDERSTANDES AN DEN
VERBINDER BRAKE

a) Antrieb DB1 400V 3A-4A-7A-10A Series

Wird ein externer Bremswiderstand verwendet, muss dieser zwischen
den Pins 1 und 3 des Verbinders BRAKE angeschlossen werden,
nachdem der Jumper zwischen den Pins 1 und 2 entfernt und der
interne Widerstand abgeschlossen wurde. Um die Berechnung des
Bremswiderstandes durchzufiihren, ist auf das BEDIENUNGSHANDBUCH
Bezug zu nehmen.

3

» Verbinder
- BRAKE

1

AND 3A:10A Series

Abb. 3.1.1.1 Anschluss externer Widerstand an den Antrieb
DB1 400V 3A-4A-7A-10A Series

b) Antrieb DB1 400V 15A-25A Series
Dieses Modell ist nicht mit einem internen Bremswiderstand
ausgestattet, daher muss ein externer Bremswiderstand
angeschlossen werden, dessen Standardwerte beim Modell 15A 64Q
600W und fir das Modell mit 25A und 56Q 900W betragen. Natirlich
kdénnen diese Werte je nach den besonderen, vom Anwendungstyp
abhangigen Anforderungen variieren. Der Bremswiderstand muss
zwischen dem Pin DC+ und dem Pin R des Verbinders BRAKE
angeschlossen werden. Um die Berechnung des Bremswiderstandes
durchzufihren, ist auf das BEDIENUNGSHANDBUCH Bezug zu nehmen.

DC+ bind
_ _ Verbinder
DC- " BRAKE
I———-R
BREMiVIt‘ILDERST DB1 400V
15A:25A Series

I 2

Emuierter | Teiler emulierter Codierer 0 4 0
Codierer

MOTOR | Auswahl Motor 0 10 -

4.1.1 Motorentabelle

Fir eine korrekte Zuweisung des Parameters zur Motorauswahl
»MOTOR"” muss auf die Motorentabelle Bezug genommen werden, die
vom Modell der Antriebe abhangt.

a) Antrieb DB1 400V 3A-4A-7A-10A Series

Revision Motorentabelle 4

DB1A40A03 3 6
Revision Motorentabelle 2
DB1A40A04 4 8
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4. ANDERUNG DER ANTRIEBES-PARAMETER

Um die Arbeitsweise des Antriebs an die verschiedenen Anwendungen
anzupassen, koénnen einige Parameter geandert werden, wobei der
Anschluss mit dem seriellen Port eines PC und die Software ,Motor
Control® verwendet werden, die kostenlos von folgender Website
heruntergeladen werden kann: www.mdmotion.it.

4.1 BESCHREIBUNG ANTRIEBS-PARAMETER.

Die Antriebe DB1 werden in der Fabrik mit vorbestimmten, glltigen und
fir den Strom- und Geschwindigkeitsregler und den Motor sicheren
Parametern konfiguriert. Der Parameter zur Motorauswahl MOTOR wird
mit einem vom Kunden gewlinschten Modell des Motors zugewiesen.
Beim GroBteil der Anwendungen ermaoglichen diese
Standardeinstellungen das Erreichen optimaler Einstellungsleistungen.
Sind diese Einstellungen nicht ausreichend, konnen diese Werte
gedndert werden. Bezlglich einer genaueren Beschreibung aller
Parameter und der Moglichkeit einer Optimierung der
Einstellungsmerkmale ist auf das BEDIENUNGSHANDBUCH Bezug zu
nehmen.

. Wert | Wert Wert
Wichtigste Parameter Min. | Max. | Sstandard
GPS Proportionaler Gewinn 0 255 0
Drehzahlregelkreis
GIS Vollstéandiger Gewinn 0 255 128
Drehzahlregelkreis
Offset Offset auf Set-Point 0 255 128
Geschwindigkeit
Tsc Einstellung des Drehmoments im 0 255 255
Dauerbetrieb
Tp Einstellung des 0 255 255
Spitzendrehmoments.
I2t Funktion zur Einstellung des 0 12750 0
Zurlckstufungsfaktors
Set Point | Bezugstyp 0 3
Direction | Drehsinn Motor 0 1

I 20

Abb. 3.1.1.2 Anschluss Bremswiderstand an den Antrieb
DB1 400V 15A-25A Series
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3.2 ANSCHLUSSE MOTOR MIT DB140
3.2.1 STROMANSCHLUSS ZWISCHEN MOTOR TEM UND
VERBINDER MOTOR DI DB1

Die Dokumentation in der Beilage des Motors Uberprifen. Die
Anschlisse zwischen dem Steckverbinder des Motors und dem
Verbinder des Antriebs sind folgende:

a) Motor SERIE BTS TEM mit Verbinder MOLEX:

DB1 Verbinder Verbinder Motor Serie
MOTOR Leistung BTS
ERDU GND
NG
w
v 1
U
Anschluss der
Kabelabschirmung mit

Kabelverschraubung auf dem

Abb. 3.2.1.1 Stromanschluss zwischen Motor der Serie BTS und Antrieb
DB140

b) Motor SERIE BT TEM Verbindungsstecker:

Verbinder Verbinder Motor
DB1 MOTOR -
Serie BT

U A

\"; B

w C

ERDU D

NG

Anschluss der
Kabelabschirmung mit

Kabelverschraubung auf dem

I —

Um einige Anschlussbeispiele zu sehen, ist auf die Anwendungshinweise
Bezug zu nehmen, die am Ende des INSTALLATIONSHANDBUCHS
aufgefiihrt sind.

3.3.1 CN1: RS232 SERIELL

Fir den Anschluss mit diesem Verbinder ist Einsicht in Folgendes zu
nehmen: Einstellung Antriebs-Parameter Uber die serielle Schnittstelle.

ESdarfauf  KEINEN FALL EIN SERIELLES STANDARDKABEL
vendet werden, das zu Schaden an der Hardware flihren kdnnte.

BUS

L L

Runkfion dieses Verbinders hangt von den eventugllef Optionen
ibhg ab_im Fall eines STANDARD-Antriehs in‘|l CNP s
qmu'herten Codierers vorhanden und er kann\als’ Codierer-Ausgpng

Engang—eier—CN——PEC-Karte;- verwendet plucl, im Fall |der

B I R e T T e 1Y

7 'g1|ch einer detaillierteren Beschreibung der Slgnalé~es Verbinders
CN2 ist_auf das. BEDIENUNGSHANDBUCH. Bezud. zu_nehman

3.3.3 CN3: ANALOGE UND DIGITALE KONTROLLSIGNALE

In..diesem..\erbinder...b

ichtigsten sind: DIEN, der digitale Eingang der Fre
gen Signals und DTEN, der Eingang der Freischaltung de
igtungskontrolle des _Motors. Im Fall einer Kontrolle Ubg¢r ein analoges

""" A et werden, der
”rvaleq Weise fir die Kontrolle der Motorgeschwmdlg eit verwendet
1.' ucLugm.n eirrer—detatiterteren Dc:l_|||C|U£||g-uc Signale de

bindels CN3 ist auf das BEDIENUNGSHANDBUGH I'q'ezug zu nehmen,




Abb. 3.2.1.2 Stromanschluss zwischen Verbindungsstecker des Motors

b) Motor mit Codierer, TAMAGAWA OIH48 und HC20 : i
Hengstler, mit Kommutationsphasen: der Serie BT und Antrieb DB1
b) Motor SERIE BT TEM mit Leistungsklemmen:
CN4 HD Verbinder  CODIERER Verbinder LEISTUNGSs{| Motor
DB1 15-polig Codierer OIH48 MOTOR ________Kiemmen Serie BT
Buchse Motor BT MIT U
KOMMUTATIONS O N || o ________
1 PHASEN t \")
+VENC L
2 Ay "0IVvV!I O wla s — === = = w
¢ MO_TOR ERDUN
" _Serie BT
@)
PTC "
9 OVPTC
OVPTﬁ 10 U 5 Ee:nsfu'ngslzlem men des
v 11 Vom ors Serie BT und Antrieb \DBJ,
w 12 w P |II :
OVENC '3 GND g —
14 S v
15 \ /
Verbinder CODIERER ———m—mm - - -
Die Kabelabschirmung muss ’ /
Gehduse mit einer ; / \:
CN4 Kabelverschraubung auf dem '\ oIy
Metallpaneel des NG
CarhaltniiltAan  AnAA~Al hlanaAn Seo

Abb. 3.2.2.3 Anschluss, Codierer OIH48 und HC20 Hengstler

a)
mit Kommutationsphasen, Motor BT und Antrieb DB1

3.3 ANSCHLUSSE DER KONTROLLSIGNALE MIT DB140
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3.2.2 ANSCHLUSS CODIERER MOTOR TEM MIT
VERBINDER CN4 DB1

Die Dokumentation in der Beilage des Motors Uuberprifen. Die

Anschliisse zwischen dem Verbinder des Codierers des Motors und dem
Verbinder CN4 der Antriebe sind folgende:

a) Motor SERIE BTS mit Codierer HC20 Hengstler mit
Kommutationsphasen:
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a) Abb. 3.2.2.1 Anschluss Codierer, HC20 Hengstler mit

Kommutationsphasen, Motor BTS und Antrieb DB1

b) Motor mit Codierer TAMAGAWA OIH48 LESS WIRING:
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