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1 Wichtige Hinweise

Sicherheits- und
Warnhinweise

L]

Beachten Sie unbedingt die hier enthaltenen Sicherheits- und Warnhinweise!

Drohende Gefahr durch Strom.
Mégliche Folgen: Tod oder schwerste Verletzungen.

Drohende Gefahr.
Mdogliche Folgen: Tod oder schwerste Verletzungen.

Gefahrliche Situation.
Mogliche Folgen: Leichte oder geringfiigige Verletzungen.

Schédliche Situation.
Mogliche Folgen: Beschadigung des Gerates und der
Umgebung.

Anwendungstipps und nitzliche Informationen.

CRON-E: B

Die Einhaltung der Betriebsanleitung ist die Voraussetzung fur stérungsfreien Be-
trieb und die Erflillung eventueller Garantieanspriiche. Lesen Sie deshalb zuerst die
Betriebsanleitung, bevor Sie mit dem Gerat arbeiten!

Die Betriebsanleitung enthalt wichtige Hinweise zum Service; sie ist deshalb in der
Néhe des Gerates aufzubewahren.

Bestimmungsgemél3e Verwendung

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® sind Gerite fiir industrielle und gewerbliche Anla-
gen zum Betreiben von Drehstrom-Asynchronmotoren mit Kurzschlusslaufer oder per-
manenterregten Drehstrom-Synchronmotoren. Diese Motoren miissen zum Betrieb an
Frequenzumrichtern geeignet sein, andere Lasten dirfen nicht an die Gerate ange-
schlossen werden.

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® sind Geréte, die fiir stationaren Aufbau in Schalt-
schrénken vorgesehen sind. Alle Angaben zu den technischen Daten und den zul&ssi-
gen Bedingungen am Einsatzort sind unbedingt einzuhalten.

Die Inbetriebnahme (Aufnahme des bestimmungsgemaéaliien Betriebs) ist so lange unter-
sagt, bis festgestellt ist, dass die Maschine die EMV-Richtlinie 89/336/EWG einhalt und
die Konformitat des Endproduktes mit der Maschinenrichtlinie 89/392/EWG feststeht
(EN 60204 beachten).
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Einsatzumge- Verboten ist, wenn nicht ausdriicklich daflr vorgesehen:
bung

e der Einsatz in explosionsgeschitzten Bereichen

« der Einsatz in Umgebungen mit schadlichen Olen, Sauren, Gasen, Dampfen, Stiu-
ben, Strahlungen usw.

¢ der Einsatz in nichtstationaren Anwendungen, bei denen Uber die Anforderung der
EN 50178 hinausgehende mechanische Schwingungs- und Sto3belastungen auftre-
ten

Sicherheits-
funktionen

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® diirfen ohne Ubergeordnete Sicherheitssysteme
keine Sicherheitsfunktionen wahrnehmen.

Verwenden Sie Ubergeordnete Sicherheitssysteme, um den Maschinen- und Personen-
schutz zu gewahrleisten.

Entsorgung Bitte beachten Sie die aktuellen Bestimmungen: Entsorgen Sie je nach Beschaffenheit
und existierenden Vorschriften z. B. als:

e Elektronikschrott (Leiterplatten)
¢ Kunststoff (Gehduse)

¢ Blech
e Kupfer
usw.
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2 Systembeschreibung

Definition

Mehrmotoren-
antrieb

Gruppenantrieb

Ein Mehrmotorenantrieb im Sinne dieses Handbuches liegt dann vor, wenn mehrere
Einzelmotoren mechanisch schlupffrei gekoppelt sind und gemeinsam eine Achse an-
treiben. Die einzelnen Motoren erzeugen zu jedem Zeitpunkt das gleiche Drehmoment
(nach Betrag und Richtung). Alle Motoren eines Mehrmotorenantriebes missen vom
gleichen Typ sein und die gleichen Wicklungsdaten besitzen.

Ein Mehrmotorenantrieb kann mit MOVIDRIVE®-Antriebsumrichter folgendermaRen
realisiert werden:

¢ Bei Asynchronmotoren: Die Motorwicklungen parallel schalten (mehrere Motoren an
einem Umrichter).

» Bei Synchron- oder Asynchronmotoren: Master-Slave-Betrieb (nur ein Motor je Um-
richter).

¢ Bei Asynchronmotoren: Kombination aus Parallelschaltung und Master-Slave-Be-
trieb.

Die schlupffreie mechanische Kopplung unterscheidet die Mehrmotorenantriebe von
den sogenannten Gruppenantrieben. Gruppenantriebe kdnnen aus Motoren verschie-
dener Leistung bestehen und sind gar nicht oder nur schlupfbehaftet miteinander me-
chanisch gekoppelt. Gleichlauf- oder Synchronlaufapplikationen, beispielsweise Fahr-
antriebe fur Portalkrane, sind ebenfalls keine Mehrmotorenantriebe im Sinne dieses
Handbuches.

Beispiel Mehrmotorenantrieb: Zwei Getriebemotoren treiben eine Kardanwelle an.

|ro

2.

03906AXX
Bild 1: Beispiel Mehrmotorenantrieb

1. Getriebemotor
2. Last
3. Kardanwelle

Beispiel Gruppenantrieb: Mehrere Motoren treiben die Transportrollen einer Rollenbahn
an. Die mechanische Kopplung ist schlupfbehaftet und temporar. Sie wird nur Gber die
Last hergestellt.

2.
3.
1 1. 1
03907AXX
Bild 2: Beispiel Gruppenantrieb
1. Motor
2. Last

3. Transportrollen
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Antriebsvarianten

3 Projektierung

3.1 Antriebsvarianten

Es stehen drei Varianten zur Verfigung, um mit MOVIDRIVE®-Antriebsumrichtern ei-

nen Mehrmotorenantrieb zu realisieren, und zwar:

1. Parallelschaltung der Motorwicklungen.

2. Master-Slave-Betrieb.

3. Kombination aus Parallelschaltung und Master-Slave Betrieb.

Welche Méglichkeit fur Sie in Frage kommt, miissen Sie anhand der Randbedingungen
klaren. In der folgenden Tabelle werden die Randbedingungen fur die einzelnen Még-
lichkeiten erlautert. Als Mehrmotorenantrieb wird beispielhaft der Fall gewéhlt, dass vier
Getriebemotoren gemeinsam eine Kardanwelle mit zwei aul3enliegenden Lasten antrei-

ben.

Die Varianten im Uberblick

Die folgende Tabelle zeigt die drei Varianten und die Randbedingungen fiir den Einsatz:

Parallelschaltung

Master-Slave-Betrieb

Mischbetrieb

« Alle Motoren werden von einem
Umrichter versorgt. Es muss somit nur
ein Umrichter in Betrieb genommen
werden.

*  Weniger Installationsaufwand und
geringere Geratekosten.

e Je ein Motor an einem Umrichter.

¢ Realisierung mit Asynchron- oder Syn-
chronmotoren mdglich.

* Mehr als sechs Motoren im Master-
Slave-Verbund mdglich.

* Auch bei weniger steifen oder spielbe-
hafteten Wellenverbindungen mdglich.

¢ Mehr als sechs Motoren im jeweiligen
Master-Slave-Verbund maoglich.

« Die Motoren werden gruppenweise von
einem Umrichter versorgt, dadurch
weniger Aufwand bei der Inbetrieb-
nahme.

¢ Weniger Installationsaufwand und
geringere Geréatekosten.

Nur mit Asynchronmotoren mdglich.

Asynchron- oder Synchronmotoren mog-
lich.

Nur mit Asynchronmotoren mdoglich.

Max. 6 Motoren durfen parallel geschaltet
werden.

Betrieb mit mehr als 6 Motoren mdglich.

Betrieb mit mehr als 6 Motoren méglich,
jedoch max. 6 Motoren pro Parallelschal-
tung.

Ausreichend steife Wellenverbindung erfor-
derlich: - Zp x A < 20°.

Keine besondere Anforderung an die Stei-
figkeit der Wellenverbindung.

Ausreichend steife Wellenverbindung zwi-
schen den parallel geschalteten Motoren
erforderlich: — Zp x A < 20°.

Maogliche Betriebsarten:

« VFC
*  VFC-n-REGELUNG
« CFC

Mdogliche Betriebsarten:

e Master: CFC oder SERVO

¢ Slave: CFC-M-REGELUNG oder
SERVO-M-REGEL.

Mdogliche Betriebsarten:
¢ Master: CFC
¢ Slave: CFC-M-REGELUNG

Betrieb ohne Drehzahlgeber mdglich.

Drehzahlgeber bei jedem Motor erforder-
lich.

Drehzahlgeber bei einem Motor pro Paral-
lelschaltung erforderlich.
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Variante 1. Parallelschaltung

3.2 Variante 1: Parallelschaltung

Projektierungs-
hinweise

L1/L2/L3
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03908AXX
Bild 3: Variante 1: Parallelschaltung

1) In Betriebsart VFC (ohne Drehzahlregelung) kein Drehzahlgeber (Encoder) erforderlich.

¢ Nur mit Asynchronmotoren (DR, DT, DV, CT, CV) mdglich.

e Mit 4-poligen SEW-Motoren: Die Betriebsarten VFC, VFC-n-REGELUNG und CFC
sind moglich.

¢ Andere SEW-Asynchronmotoren oder Fremdmotoren: Nur die Betriebsarten VFC
und VFC-n-REGELUNG sind mdglich. Die Betriebsart CFC ist nicht mdglich.

¢ Nur Getriebemotoren des gleichen Typs und mit gleichen Wicklungsdaten verwen-
den.

« Maximal sechs Motoren durfen parallel geschaltet werden.
¢ Beachten Sie die zulassige Lange aller parallel geschalteten Motorleitungen:

~

max

lges <
04999AXX
lges = Gesamtlange der parallel geschalteten Motorleitungen
Imax = empfohlene maximale Motorleitungslange
n = Anzahl der parallel geschalteten Motoren

¢ Verwenden Sie nur ungeschirmte Motorleitungen.

« Die Wellenverbindung muss ausreichend steif sein. Das ist der Fall, wenn das Pro-
dukt aus Motor-Polpaarzahl Zp und maximalem, auf die Motorwelle bezogenem,
Verwindungswinkel der Wellenverbindung A¢ kleiner gleich 20° betréagt
- Zp x Ap < 20° (- Kap. "Berechnung des Verwindungswinkels" auf Seite 12).
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Variante 1: Parallelschaltung

« Bei Drehzahlregelung: Achten Sie darauf, dass der Drehzahlgeber an dem Getriebe-
motor installiert wird, der gegentber der Lasttragheit das grof3te Spiel bzw. die gréR-
te Elastizitat aufweist. Bei dem Beispiel mit den vier Getriebemotoren an einer Kar-
danwelle und den beiden aufR3enliegenden Lasten bedeutet das, einen der beiden in-
neren Motoren mit dem Drehzahlgeber auszuriisten.

* Fir Mehrmotorenantriebe darf die Betriebsart VFC & GRUPPE nicht verwendet wer-
den (- Systembeschreibung).

* Berechnen Sie die Motorleistung Pyt der einzelnen Motoren anhand der geforder-
ten Antriebsleistung P antrien (€inschlief3lich des notwendigen Sicherheitszuschlages,
beispielsweise bei Hubwerken) und der Anzahl der Motoren ny,. Berticksichtigen
Sie dabei eine Regelreserve von 10 %.

— Pwmot = 1.1 X Pantrieb / Nmot
* Die Antriebsleistung P apnyiep €inschliellich des Sicherheitszuschlages und der Re-
gelreserve von 10 % ist dann die erforderliche Umrichterleistung.

= Pumrichter = 1.1 X Pantriep
— Im VFC-Betrieb: empfohlene Motorleistung des Umrichters bei konstanter Belas-

tung.
— Im CFC-Betrieb: Umrichterleistung entsprechend dem Maximaldrehmoment bei
dynamischer Belastung.
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Variante 2: Master-Slave-Betrieb

3.3 Variante 2: Master-Slave-Betrieb

Projektierungs-
hinweise
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Bild 4: Variante 2: Master-Slave-Betrieb

*

SBus-, RS-485- oder Analog-Sollwert-Verbindung (-10 ... +10 V)

Nur mit 4-poligen SEW-Asynchronmotoren (DR, DT, DV, CT, CV) oder SEW-Syn-
chronmotoren (CM, DS, DY) méglich. Betrieb mit anderen SEW-Asynchronmotoren
oder Fremdmotoren ist nicht méglich.

Master-Antrieb: Nur die Betriebsarten CFC und SERVO sind méglich.

Slave-Antriebe: Nur die Betriebsarten CFC&M-REGELUNG und SERVO&M-REGE-
LUNG sind méglich.

Nur Getriebemotoren des gleichen Typs und mit gleichen Wicklungsdaten verwen-
den.

Achten Sie darauf, dass der Getriebemotor dem Master-Umrichter zugeordnet wird,
der gegeniiber der Lasttragheit das gréf3te Spiel bzw. die gréf3te Elastizitat aufweist.
Bei dem Beispiel mit den vier Getriebemotoren an einer Kardanwelle und den beiden
aullenliegenden Lasten bedeutet das, einen der beiden inneren Motoren dem Mas-
ter-Umrichter zuzuordnen.

Berechnen Sie die Motorleistung Py, der einzelnen Motoren anhand der geforder-
ten Antriebsleistung P antriep (€inschlief3lich des notwendigen Sicherheitszuschlages,
beispielsweise bei Hubwerken) und der Anzahl der Motoren nyot. Beriicksichtigen
Sie dabei eine Regelreserve von 10 %.

= Pmot = 1.1 X Pantrieb / NMot

Die Motorleistung Pyo einschliel3lich des Sicherheitszuschlages und der Regel-
reserve von 10 % ist dann die erforderliche Umrichterleistung.

— Umrichterleistung entsprechend dem Maximaldrehmoment bei dynamischer Be-
lastung.

Die Umrichter missen Uber SBus, RS-485-Schnittstelle oder Analogverbindung mit-
einander verbunden sein. Bei einer Analogverbindung muss der Master-Umrichter
mit der Option "Ein-/Ausgabekarte Typ DIO11A" (Analogausgang) ausgeriistet sein.

Fur bestmdgliche regelungstechnische Eigenschaften sind die SBus- oder Analog-
verbindungen der RS-485-Verbindung vorzuziehen.

MOVIDRIVE® Mehrmotorenantriebe




Variante 3: Mischbetrieb

3.4 Variante 3: Mischbetrieb

Projektierungs-
hinweise
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Bild 5: Variante 3: Mischung aus Parallelschaltung und Master-Slave-Betrieb

Nur mit 4-poligen SEW-Asynchronmotoren (DR, DT, DV, CT, CV) mdglich. Betrieb
mit Synchronmotoren, anderen SEW-Asynchronmotoren oder Fremdmotoren ist
nicht moglich.

Master-Antrieb: Nur die Betriebsart CFC ist zulassig.
Slave-Antriebe: Nur die Betriebsart CFC&M-REGELUNG ist zulassig.

Nur Getriebemotoren des gleichen Typs und mit gleichen Wicklungsdaten verwen-
den.

Maximal sechs Motoren dirfen parallel geschaltet werden.

Achten Sie darauf, dass die Drehzahlgeber an die Getriebemotoren installiert wer-
den, die gegenlber der Lasttragheit das grof3te Spiel bzw. die gré3te Elastizitat auf-
weisen. Bei dem Beispiel mit den vier Getriebemotoren an einer Kardanwelle und
den beiden auf3enliegenden Lasten bedeutet das, die beiden innenliegenden Moto-
ren mit den Drehzahlgebern auszuristen.

Berechnen Sie die Motorleistung Py der einzelnen Motoren anhand der geforder-
ten Antriebsleistung P aniriep (€inschlief3lich des notwendigen Sicherheitszuschlages,
beispielsweise bei Hubwerken) und der Anzahl der Motoren ny,;. Bertlicksichtigen
Sie dabei eine Regelreserve von 10 %.

= Pwmot = 1.1 X Pangrieb / Mot
Die Antriebsleistung P antriep €inschlieBlich des Sicherheitszuschlages und der Re-
gelreserve von 10 % ist dann die erforderliche Umrichterleistung.

— Umrichterleistung entsprechend dem Maximaldrehmoment bei dynamischer Be-
lastung.

Die Umrichter missen Uber SBus, RS-485-Schnittstelle oder Analogverbindung mit-
einander verbunden sein. Bei einer Analogverbindung muss der Master-Umrichter
mit der Option "Ein-/Ausgabekarte Typ DIO11A" (Analogausgang) ausgerustet sein.

Fur bestmdgliche regelungstechnische Eigenschaften sind die SBus- oder Analog-
verbindungen der RS-485-Verbindung vorzuziehen.

MOVIDRIVE® Mehrmotorenantriebe
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Berechnung des Verwindungswinkels

3.5  Berechnung des Verwindungswinkels

Voraussetzung

Beispiel

Vorgaben

Berechnung

Voraussetzung fur die Variante 1, Parallelschaltung, ist eine ausreichend steife Wellen-
verbindung. Das ist der Fall, wenn das Produkt aus Motor-Polpaarzahl Zp und maxima-
lem, auf die Motorwelle bezogenen, Verwindungswinkel der Wellenverbindung A¢ klei-
ner gleich 20° betragt — Zp x Ap < 20°.

Bei Variante 3, Mischbetrieb aus Parallelschaltung und Master-Slave-Betrieb, muss bei
den parallel geschalteten Antrieben diese Voraussetzung ebenfalls erfullt sein.

Ist diese Voraussetzung nicht erfilllt, darf der Mehrmotorenantrieb nur im reinen Master-
Slave-Betrieb (Variante 2) realisiert werden. Parallelbetrieb oder Mischbetrieb ist dann
nicht zulassig.

Anhand des Beispiels mit den vier Getriebemotoren auf einer Kardanwelle wird nachfol-
gend die Voraussetzung fur die Variante 1, Parallelbetrieb, Gberpruft.

Motorpolpaarzahl: Zp = 2 (4-polig)
maximales Motordrehmoment: Mmot_max = 25 Nm
Getriebelbersetzung: i=12

Verdrehfestigkeit der einzelnen Wellenverbindungen: C1=C2=C3=C= 10° Nm/rad

i C1 i C2 i C3 [
1 2 & 4
Zp 12z, 1z, [1Zp
[
M Mot_max M Mot_max M Mot_max M Mot_max

03916AXX
Bild 6: Vorgaben

maximales Getriebeabtriebsdrehmoment: Mg max = i X Mot max = 300 Nm

Verwindung der Wellensegmente 1 und 3 bei gegeneinander arbeitenden Motoren:
Adq’ = Ad3’ = Mg max/ C = 0,003 rad = 0,172°

Im ungunstigsten Fall kénnen die Motoren 1 und 2 gegen die Motoren 3 und 4 arbeiten
(Oszillation). Deshalb wird bei Wellensegment 2 das doppelte Motordrehmoment be-
ricksichtigt:

Ady' =2 x Mg max/ C = 0,006 rad = 0,344°

gesamte Verwindung des Wellenstranges:
AY' = Apy + APy’ + Apy’ = 0,012 rad = 0,688°

auf die Motorwelle bezogener Verwindungswinkel: Ap = A¢’ x i = 0,144 rad = 8,25°
Produkt aus Polpaarzahl und Verwindungswinkel: Zp x A = 2 x 8,25° = 16,5° < 20°

Fur diese Anordnung ist die Variante 1, Parallelschaltung, zulassig. Eventuell vorhan-
denes Spiel in der Wellenverbindung muss ebenfalls berticksichtigt werden.

MOVIDRIVE® Mehrmotorenantriebe




Projektierung von Hubwerken

3.6  Projektierung von Hubwerken

Thermische
Betrachtung

Startmoment

VFC&HUBWERK

Gebertiber-
wachung

Die Dimensionierung von Hubwerken wird in der Praxis unter besonderen thermischen
und sicherheitsrelevanten Kriterien betrachtet.

Hubwerke bendtigen, im Gegensatz zu Fahrwerken, bei konstanter Geschwindigkeit
auf- oder abwarts und Ublicher Projektierung ca. 70-90% des Motornennmomentes.

Bei Beschleunigung mit maximaler Last in Hubrichtung AUFWARTS wird das héchste
Betriebs-Drehmoment bendétigt.

Der 4-polige Getriebemotor ist grundsatzlich auf eine Maximaldrehzahl von 2100 1/min
(70 Hz) bei Eckdrehzahl 1500 1/min (50 Hz) und 2500 1/min (83 Hz) bei Eckdrehzahl
1800 1/min (60 Hz) auszulegen. Die Getriebeeintriebsdrehzahl ist dadurch auf das ca.
1,4fache erhéht. Deshalb muss auch eine 1,4fach héhere Getriebelibersetzung gewahit
werden. Durch diese Malinahme verliert man im Feldschwéchbereich (50...70 Hz oder
60...83 Hz) kein Drehmoment an der Abtriebswelle, da das reziprok zur Drehzahl (Fre-
guenz) abnehmende Drehmoment durch die gré3ere Getriebelibersetzung kompensiert
wird. Zusétzlich erhalt man ein 1,4fach gréReres Anlaufdrehmoment im Bereich
0...1500 1/min (0...50 Hz) bzw. 0...1800 1/min (0...60 Hz). Weitere Vorteile sind der gro-
Rere Stellbereich und die bessere Eigenkiihlung des Motors.

Umota NEck a |v|/l|v| N a
Unax| 7T : ! : !
| | Drehmoment- '\ a
a Reservebereich
; 10 z :
Y
; | [L/min] i | [1/min]
0 i i » 0 | | »
0 1500 2100 0 1500 2100
(1800) (2500) (1800) (2500)
04949ADE

Bild 7: a = empfohlene Spannungs-Drehzahl-Kennlinie und resultierender Drehmomentverlauf

Die Motorleistung wird bei Hubwerken entsprechend der Belastungsart ausgewahlt.

¢ S1 (100% ED): Motorleistung 1 Typensprung gréRer als die gewahlte Umrichterleis-
tung, z.B. bei langer Aufwartsfahrt oder kontinuierlichen Senkrechtférderern.

» S3 (40% ED): Motorleistung entsprechend der gewéhlten Umrichterleistung.

Unabhangig von den obigen Richtlinien ist am Umrichter die Hubwerksfunktion zu akti-
vieren.

MOVIDRIVE® besitzt eine Geberiberwachung fur TTL- und sin/cos-Geber. Fur HTL-
Geber existiert keine Geberiiberwachung.

SEW empfiehlt, bei drehzahlgeregelten Hubwerksantrieben TTL- oder sin/cos-Geber
einzusetzen und die Geberuberwachung (P504) zu aktivieren.

Verwenden Sie moglichst keine HTL-Geber.

MOVIDRIVE® Mehrmotorenantriebe
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Geberanschluss

4 Installation

Bei der Installation unbedingt die Sicherheitshinweise und die Installationshin-
weise in der Betriebsanleitung MOVIDRIVE® beachten!

4.1 Geberanschluss

Beachten Sie beim Geberanschluss folgende Hinweise:

e Geber mit 24 Vpc-Versorgung kénnen direkt vom MOVIDRIVE®-Gerat versorgt wer-
den. Geber mit 5 Vpc-Versorgung missen Uber die Option "5 V-Geberversorgung
Typ DWI11A" angeschlossen werden.

e Den Geber immer mit 1:1 Zuordnung anschlieRen.

Geber MOVIDRIVE®-Anschluss
Spur A (K1) X15:1
Spur B (K2) X15:2
Spur C (K0) X15:3

Spur /A (/K1), bei HTL-Gebern nicht anschlieRen! X15:6
Spur /B (/K2), bei HTL-Gebern nicht anschlieRen! X15:7
Spur /C (/K0), bei HTL-Gebern nicht anschlieRen! X15:8

e Bei HTL-Gebern (ES1C, ES2C, EV1C) durfen die negierten Spuren nicht ange-
schlossen werden. Verwenden Sie flir den korrekten Anschluss der Geber die kon-
fektionierten Geberkabel von SEW.

MOVIDRIVE® Mehrmotorenantriebe




Verbindung Momentensollwert 4

4.2  Verbindung Momentensollwert

Im

Master-Slave-Betrieb muss der Master-Umrichter den Momenten-Sollwert an die

Slave-Umrichter tbertragen. Dies kann folgenderweise geschehen:

SBus-Verbindung

MOVIDRIVE® MD_60A und MOVIDRIVE® compact. Uber Systembus (SBus), keine
Option erforderlich.

Nur MOVIDRIVE® MD_60A: Uber die RS-485-Schnittstelle X13:10/11, keine Option
erforderlich.

Nur MOVIDRIVE® MD_60A: Uber eine analoge Sollwert-Verbindung, der Master-
Umrichter muss mit der Option "Ein-/Ausgabekarte Typ DIO11A" ausgerUstet sein.

Steuerkopf Steuerkopf Yteuverkopf
| | |
Abschl Sthembuz S12 Abschl S)'ljtembuz S12 Abschl SYZtembus S12
schlusswiderstand ~\ Fo e schlusswiderstand ~ T Fp schlusswiderstand ~~\ ro g
Systembus X12: Systembus X12: PR Systembus X12:
Bezug DGND | 1)~ Bezug DGND |1/ i Bezug DGND | 1~

Systembus High <& SC11 ; Systembus High <€ SC11 ' | Systembus High <€—# SC11 |
SystembusLow <&—# SC12 Systembus Low <& SC12 SystembusLow <& SC12

02205BDE
Bild 8: Systembus-Verbindung MOVIDRIVE® MD_60A
Steuerkopf Steuerkopf Steuerkopf
X10: X10: X10:
1 1 1
2 2 2
3 3 3
4 4 4
Systembus High <«—#= SC11 | 5— SystembusHigh <«—» SC11 | 5 Systembus High <¢—= SC11 | 5—
6 6 6
Systembus Low <e—= SC12 | 7 Systembus Low <«—»= SC12 | 7F5 | | Systembus Low -e—»= SC12 | 7
Bezugs- Bezugs- S Bezugs-
potenzial DGND -1h potenzial DGND potenzial
Systembus ON |OFF Systembus ON |OFF : : Systembus ON |OFF
Abschlusswiderstand S12 | Abschlusswiderstand S 12 Abschlusswiderstand

02411ADE

Bild 9: Systembus-Verbindung MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4._A

MOVIDRIVE® Mehrmotorenantriebe 15
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Verbin

dung Momentensollwert

Steuerkopf Steuerkopf Steuerkopf
X10: | X10: | X10: |
1 1 1
2 2 2
3 3 3
4 4 4
5 5 5
6 6 6
Systembus High <«— SC11 | 7 Systembus High <«— SC11 | 7 Systembus High <«—= SC11 | 7
SystembusLow --—»= SC12 | 8 Systembus Low -« SC12 | 8 Systembus Low <« SC12 | 8
Bezugspotenzial DGND | 9f----- --t: |Bezugspotenzial DGND | 9f-------- Bezugspotenzial DGND | 9f------
Systembus High -—» SC21 |10 i |Systembus High <—» SC21 |10 Systembus High <«— SC21 |10
Systembus Low <«—» 5C22 |11 i | SystembusLow <e—~ SC22 |11 ‘ i | SystembusLow -e—s=| S5C22 |11 ‘
Systembus ON |OFF S Systembus ON |OFF e T Systembus ON |OFF s
Abschlusswiderstand S12 | Abschlusswiderstand S12 ! 3 3 Abschlusswiderstand S12 | :
05210ADE

Bild 10: Systembus-Verbindung MOVIDRIVE® compact MCH4_A

Kabelspezifikation -«

Schirm auflegen .
Leitungslédnge .
Abschlusswider- .
stand

Verwenden Sie ein 2-adriges, verdrilltes und geschirmtes Kupferkabel (Datentiber-
tragungskabel mit Schirm aus Kupfergeflecht). Das Kabel muss folgende Spezifika-
tionen erfillen:

— Ader-Querschnitt 0,75 mm? (AWG 18)
— Leitungswiderstand 120 Q bei 1 MHz
— Kapazitatsbelag < 40 pF/m (12 pF/ft) bei 1 kHz

Geeignet sind beispielsweise CAN-Bus- oder DeviceNet-Kabel.

Den Schirm beidseitig flachig an der Elektronik-Schirmklemme des Umrichters oder
der Mastersteuerung auflegen und die Schirmenden zusatzlich mit DGND verbin-
den.

Die zulassige Gesamt-Leitungslange ist abhangig von der eingestellten SBus-Bau-
drate (P816):

— 125kBaud - 320 m (1056 ft)
— 250kBaud - 160 m (528 ft)
— 500kBaud - 80 m (264 ft)

— 1000 kBaud -  40m (132 fi)

Schalten Sie am Anfang und am Ende der Systembus-Verbindung jeweils den Sys-
tembus-Abschlusswiderstand zu (S12 = ON). Bei den anderen Geraten den Ab-
schlusswiderstand abschalten (S12 = OFF).

Zwischen den Geraten, die mit SBus verbunden werden, darf keine Potenzialver-
schiebung auftreten. Vermeiden Sie eine Potenzialverschiebung durch geeignete
MafRnahmen, beispielsweise durch Verbindung der Geratemassen mit separater Lei-
tung (Potenzialausgleich).

MOVIDRIVE® Mehrmotorenantriebe




Verbindung Momentensollwert 4

RS-485-Verbindung (nur MOVIDRIVE® MD_60A)

Steuerkopf
X13:

| DGND

RS-485+ -a—» ST11

10

RS-485- -a—m= ST12

11

Bild 11: RS-485-Verbindung

Kabelspezifikation

Schirm auflegen

Leitungslénge

Abschlusswider-
stand

Steuerkopf Steuerkopf
X13: X13:
FDGND [ 9[- }—{ DGND [ 9]------- 1
1 ST11 1 i | Rs-485+ --——{ ST11 ;
ST12 RS-485- -a—— ST12

02206ADE

Verwenden Sie ein 2-adriges, verdrilltes und geschirmtes Kupferkabel (Datentiber-
tragungskabel mit Schirm aus Kupfergeflecht). Das Kabel muss folgende Spezifika-
tionen erfillen:

— Ader-Querschnitt 0,5 ... 0,75 mm? (AWG 20 ... 18)
— Leitungswiderstand 100 ... 150 Q bei 1 MHz
— Kapazitatsbelag < 40 pF/m (12 pF/ft) bei 1 kHz

Geeignet ist beispielsweise folgendes Kabel:
— Fa. BELDEN (www.belden.com), Datenkabel Typ 3105A

Den Schirm beidseitig flachig an der Elektronik-Schirmklemme des Umrichters oder
der Ubergeordneten Steuerung auflegen und die Schirmenden zusétzlich mit DGND
verbinden.

Die zulassige Gesamt-Leitungslange betragt 200 m (660 ft).

Es sind dynamische Abschlusswiderstande fest eingebaut. Schalten Sie keine ex-
ternen Abschlusswiderstande  zu!

Zwischen den Geréten, die mit RS-485 verbunden werden, darf keine Potenzialver-
schiebung auftreten. Vermeiden Sie eine Potenzialverschiebung durch geeignete
Maflnahmen, beispielsweise durch Verbindung der Geratemassen mit separater Lei-
tung (Potenzialausgleich).
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Verbindung Momentensollwert

Analoge Verbin-
dung (nur MOVI-
DRIVE® MD_60A)

Soll der Drehmoment-Sollwert analog Ubertragen werden, muss der Master-Umrichter
mit der Option "Ein-/Ausgabekarte Typ DIO11A" ausgeristet werden. Der Analogaus-
gang der DIO11A (wahlweise AOV1 oder AOV2) wird mit den Analogeingangen nl der
Slave-Umrichter verbunden.

Master Slave Slave
Steuerkopf Steuerkopf Steuerkopf
x11: | x11: | x11: |
REF1 |1 REFL | 1 REFL | 1
A At AR
nl All2 |3 ni All2 |3 ni All2 |3
AGND | 4 AGND | 4 | AGND | 4
REF2 |5 REF2 | 5 REF2 | 5
DIO11A
X21:
AOV1 |1
AOCL | 2
AGND | 3
AOV2 | 4
AOC2 |5
AGND | 6
\_)_\ _ _
| ) | ]
® ©) ©) ®
03918ADE

Bild 12: Analog-Verbindung

Anzahl der Geréte

Kabelspezifikation

Schirm auflegen

Zuldssige Gesamt-
Leitungslédnge

Keine Potenzial-
verschiebung

Klemmensteue-
rung

« Es durfen maximal 10 Analogeingange nl mit einem Analogausgang AOV1 (AOV2)

verbunden werden.

¢ Verwenden Sie eine 2-adrige, verdrillte und geschirmte Leitung.

¢ Den Schirm beidseitig flachig an der Elektronik-Schirmklemme des MOVIDRIVE®

MD_60A auflegen.

¢ Die zulassige Gesamt-Leitungsléange betragt 10 m (33 ft).

« Zwischen den Geraten darf keine Potenzialverschiebung auftreten. Vermeiden Sie

eine Potenzialverschiebung durch geeignete Mal3hahmen, beispielsweise durch
Verbindung der Geratemassen mit separater Leitung.

e Stellen Sie sicher, dass bei Klemmensteuerung die Master- und Slave-Umrichter

gleichzeitig "/Reglersperre"-, "Freigabe"- und "Rechts/Links"-Signale erhalten.
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Variante 1: Parallelschaltung

4.3 Variante 1: Parallelschaltung
Motoranschluss « Bei Drehzahlregelung: Den Motor mit Drehzahlgeber mit 1:1 Phasenzuordnung an
den Umrichter anschlief3en.

« Beigleicher mechanischer Kopplung die Motoren mit gleicher Phasenzuordnung an-
schlieRen. Bei entgegengesetzter mechanischer Kopplung (= entgegengesetzte
Drehrichtung erforderlich) zwei Phasen am Motorklemmenkasten tauschen.

V/IU/W

U/vIiw U/VIW Jurviw

L1/L2/L3

(o)
ap
193]

ﬁ ENCODER IN

U/Vv/w

A

03912AXX
Bild 13: Phasenzuordnung
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Variante 2: Master-Slave-Betrieb

4.4 Variant

Motoranschluss

e 2: Master-Slave-Betrieb

¢ Die Motoren immer mit 1:1 Phasenzuordnung an den Umrichter anschliel3en.

« Beiden Umrichtern der Slave-Antriebe mit gleicher mechanischer Kopplung wie der
Master-Antrieb: Den Parameter P350 "Drehrichtungsumkehr 1" = AUS (= Werksein-
stellung) einstellen.

¢ Bei den Umrichtern der Slave-Antriebe mit entgegengesetzter mechanischer Kopp-
lung wie der Master-Antrieb (= entgegengesetzte Drehrichtung erforderlich): Den Pa-
rameter P350 "Drehrichtungsumkehr 1" = EIN einstellen.

2
"
-}
U/VIW Jurviw [Juiviw
L1/12/L3
>z 3|z >z >lz
i (22 == (2| == |3z W Z|=
ol ol ol olx
| @@ || LIJLu ,@Eﬁg, I_IJLIJ ,8%%, I_IJLIJ ,g%%, LIJLu
— alx av o3 a3 al=
folfe) folfe) olo olo
o|ln O|ln o|n o|n
Z(w Z|w Z|w Z\w
||l ﬁ‘ e | e e
< I > < >
U/VIW |U/V/W |U/V/W |U/V/W
Slave Master Slave Slave
P350 = AUS P350 = AUS P350 = EIN

03913ADE
Bild 14: Phasenzuordnung und P350 "Drehrichtungsumkehr 1"
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Variante 3: Mischbetrieb

4.5 Variante 3: Mischbetrieb

Motor mit Dreh- « Die Motoren mit Drehzahlgeber (Master und Slave) immer mit 1:1 Phasenzuordnung
zahlgeber an den Umrichter anschliel3en.

« Beiden Umrichtern der Slave-Antriebe mit gleicher mechanischer Kopplung wie der
Master-Antrieb: Den Parameter P350 "Drehrichtungsumkehr 1" = AUS (" Werksein-
stellung) einstellen.

¢ Bei den Umrichtern der Slave-Antriebe mit entgegengesetzter mechanischer Kopp-
lung wie der Master-Antrieb (= entgegengesetzte Drehrichtung erforderlich): Den Pa-
rameter P350 "Drehrichtungsumkehr 1" = EIN einstellen.

2
2
3 U/VIw
U/vIiw [Ju/viw
L1/L2/L3
— z — Z
[ 1 o o
(%) & jeef |G
o) o)
O O
Z =z
L L
ﬁ > SBus/RS-485/ <
-10 ... +10V
U/V/W |U/V/W
Master Slave
P350 = EIN

03914ADE
Bild 15: Phasenzuordnung und P350 "Drehrichtungsumkehr 1"

MOVIDRIVE® Mehrmotorenantriebe
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Variante 3: Mischbetrieb

Motor ohne Dreh-  + Bei gleicher mechanischer Kopplung wie der Motor mit Drehzahlgeber ebenfalls 1:1
zahlgeber Phasenzuordnung. Bei entgegengesetzter mechanischer Kopplung (= entgegenge-
setzte Drehrichtung erforderlich) zwei Phasen am Motorklemmenkasten tauschen.

V/IU/W

U/v/iw [Ju/iviw U/v/iw
L1/L2/13
— z — Z
Il 1 o o
1 W &2 |w
o} o}
O O
Z P
; SBus/RS-485/ <
-10 ... +10V
U/V/W |U/V/W

Master Slave
P350 = AUS

03915ADE
Bild 16: Phasenzuordnung und P350 "Drehrichtungsumkehr 1"
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Variante 1: Parallelschaltung ('% 5

5 Inbetriebnahme

Bei der Inbetriebnahme unbedingt die Sicherheitshinweise und die Inbetriebnah-
me-Hinweise in der Betriebsanleitung MOVIDRIVE® beachten!

» Voraussetzung fur eine erfolgreiche Inbetriebnahme ist die richtige Installation
der Geréte!

5.1 \Variante 1: Parallelschaltung

Standard-Inbe- * Fuhren Sie mit der aktuellen MOVITOOLS-Version die Inbetriebnahme durch. Die
triebnahme aktuelle MOVITOOLS-Version steht auf der SEW-Homepage (www.sew-eurodri-
ve.de) zum Download zur Verfluigung.

» Folgende Betriebsarten sind méglich:

— VFC (asynchron)
— VFC-n-REGELUNG (asynchron)
— CFC (asynchron)

» Stellen Sie im Inbetriebnahme-Fenster den Wert "Anzahl Motoren (parallel)" ein. Fur
das Beispiel mit den vier Getriebemotoren an einer Kardanwelle den Wert "4".

CFC |
Motortyp |cT/DTE0NS |
Notornennspannung 1 [] |4EIEI
Hotornennfregquenz 1 [H=z] |5|:|
et znennspannung [V] |4EIEI
Lusgangsnennstrom [&] |‘| 25
Gebertyp [sINUS-GEBER =]
Geberstrichzahl [ Inc/ 1] |1|:|24 j
Anrahl Motorenliparallel) |4
Feaktion TF-HMELDUNG IELSJE REAKTION j
DIrehmomentgrenze [%In] |‘|44.132

Arwenderparameter |

< 2uriick I Wfeiter = I Abbrechen

03919ADE
Bild 17: Anzahl der parallel geschalteten Motoren einstellen

e Flhren Sie die Inbetriebnahme zu Ende.
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(‘C Variante 2: Master-Slave-Betrieb

©

5.2 Variante 2: Master-Slave-Betrieb

Master-Umrichter

e Fuhren Sie mit der aktuellen MOVITOOLS-Version die Inbetriebnahme durch. Die
aktuelle MOVITOOLS-Version steht auf der SEW-Homepage (www.sew-eurodri-

ve.de) zum Download zur Verfugung.

» Folgende Betriebsarten sind mdglich:

— CFC (asynchron)
— SERVO (sychron)

« Der Wert "Anzahl Motoren (parallel)" muss auf "1" gestellt werden.

CFC |
Hotortyp |cT/DT100L4 =
Notornennspannung 1 [V] |4|:||:|
Hotornennhfrequenz 1 [H=] |5|:|
et znennspannung [V] |4EIEI
Lusgangsnennstrom [&4] |‘| 2R
Gehertyp |5INUS-GEBER =]
Gebherstrichezahl [Inec/ U] |1|:|24 j
inrahl Motorenliparallel) |‘|
Reaktion TF-MELDUNG EE&E REAKTION ]
DIrehmomentgrenze [%In] IM?‘_BM

Anwenderparanmeter |
£ 2uriick I Wfeiter I Ahbrechen
05265ADE

Bild 18: Anzahl der parallelgeschalteten Motoren einstellen
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Slave-Umrichter

|
Variante 2: Master-Slave-Betrieb ('%

Stellen Sie im Inbetriebnahme-Fenster Drehzahlregler den Wert "Anz. nachgeschal-
teter Slaves" ein. Fur das Beispiel drei Slave-Umrichter an einem Master-Umrichter
den Wert "3".

CFC Drehzahlregler E |

Steifigkeit |1

Lasttragheit [10e—4 ko¥m*m] ||:| Tiest |
bntrieh IMIT SPIEL 'I

Bremse IDHNE vI

Jochwerer Liufter IEIHNE --I
EKEurzeste geforderte Rampe [3] ||j|

Zeitraster ext. Steuesrungl[ms] |1
JO Motor [10e-4 kg¥*m*m] |53
Anz. nachgeschalteter 3laves |3

Reglerparameter | L\\\’

< Zurick I Wwieiter » I Ahbrechen

03957ADE

Bild 19: Anzahl nachgeschalteter Slaves

Tragen Sie bei "Lasttragheit [10e-4 kg*m*m]" den Wert der gesamten, auf die Motor-
drehzahl bezogenen, Lasttragheit ein (nicht durch Anzahl der Motoren dividieren).
Mit der MOVITOOLS-Funktion <Test> kdnnen Sie die Lasttragheit ermitteln.

Bei Antrieb immer "MIT SPIEL" einstellen.
Optimieren Sie die Regeleigenschaften durch Einstellen der "Steifigkeit".

— empfohlener Einstellbereich: 0.90 ... 1 ... 1.10
— neigt der Antrieb zum Schwingen: Einstellung < 1
— Ausregelzeit ist zu lang: Einstellung > 1

Fihren Sie mit der aktuellen MOVITOOLS-Version die Inbetriebnahme durch. Die
aktuelle MOVITOOLS-Version steht auf der SEW-Homepage (www.sew-euro-
drive.de) zum Download zur Verfligung.

Folgende Betriebsarten sind méglich:

— CFC-M-REGELUNG (asynchron)
— SERVO-M-REGEL. (sychron)

Der Wert "Anzahl Motoren (parallel)" muss auf "1" gestellt werden.
Der Wert "Anz. nachgeschalteter Slaves" muss auf "0" gestellt werden.
Tragen Sie bei "Lasttragheit" folgenden Wert ein:

— Wert Master-Umrichter dividiert durch Anzahl Motoren
— Beispiel: 1 Master und 3 Slaves — Wert Master-Umrichter / 4

Tragen Sie bei "Steifigkeit" den gleichen Wert ein wie beim Master-Umrichter.

MOVIDRIVE® Mehrmotorenantriebe
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©

Parameter o

Stellen Sie nach erfolgreich durchgefihrter Inbetriebnahme folgende Parameter ein:

Parameter

Master-Umrichter

Slave-Umrichter

P100 Sollwertquelle

beispielsweise BIPOL./FESTSOLL

Bei SBus-Verbindung: MASTER-SBuUSs.

Bei RS-485-Verbindung: MASTER-RS485
Bei Analog-Verbindung (AO1 - All): BIPOL./
FESTSOLL

P101 Steuerquelle

beispielsweise KLEMMEN

Bei SBus- und RS-485-Verbindung nicht wirk-
sam.

Bei Analog-Verbindung (AO1 - All) bei-
spielsweise KLEMMEN.

P110 Al1 Skalierung
nur bei Analog-Verbindung
(AO1 - All) wirksam

Immer 1 (= Werkseinstellung) einstellen. Bei
entgegengesetzter mechanischer Kopplung
P350 verwenden.

P136 Stop-Rampe t13
P137 Not-Rampe t14

entsprechend der Anforderung

gleiche Werte wie Master-Umrichter

P350 Drehrichtungsumkehr 1

Bei entgegengesetzter mechanischer Kopp-
lung unterschiedlich zum Master-Umrichter
einstellen.

P640 Analogausgang AO1
nur bei Analog-Verbindung
(AO1 - All) wirksam

WIRKSTROM

P641 Skalierung AO1
nur bei Analog-Verbindung
(AO1 - All) wirksam

P642 Betriebsart AO1
nur bei Analog-Verbindung
(AO1 - AIl) wirksam

-10...0...+10V

P700 Betriebsart 1

CFC oder SERVO

CFC-M-REGELUNG oder SERVO-M-REGEL.

P750 Slave-Sollwert

¢ Bei SBus-Verbindung: MOMENT (SBus).

¢ Bei RS-485-Verbindung: MOMENT (RS-
485)

« Bei Analog-Verbindung (AO1 - All):
MASTER-SLAVE AUS

MASTER-SLAVE AUS

P751 Skalierung Slave-Sollwert
nur bei SBus- und RS-485-Ver-
bindung wirksam

Immer 1 (= Werkseinstellung) einstellen. Bei
entgegengesetzter mechanischer Kopplung
P350 verwenden.

P811 RS-485 Gruppenadresse

Nur bei RS-485-Verbindung: auf den gleichen Wert einstellen.

P814 SBus Gruppenadresse

Nur bei SBus-Verbindung: auf den gleichen Wert einstellen.

P816 SBus Baudrate

Nur bei SBus-Verbindung: auf den gleichen Wert einstellen.
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5.3 Variante 3: Mischbetrieb

Parallelschaltung « Fiuhren Sie mit der aktuellen MOVITOOLS-Version die Inbetriebnahme durch. Die
aktuelle MOVITOOLS-Version steht auf der SEW-Homepage (www.sew-eurodri-
ve.de) zum Download zur Verfugung.

Fur den Master-Umrichter in der Betriebsart CFC.

Fur den/die Slave-Umrichter in der Betriebsart CFC-M-REGELUNG.

Den Wert "Anzahl Motoren (parallel)" bei Master und Slave auf die Anzahl der pa-
rallel geschalteten Motoren einstellen.

Beim Master den Wert "Anz. nachgeschalteter Slaves" richtig einstellen.

Beim Slave den Wert "Anz. nachgeschalteter Slaves" immer auf "0" einstellen.

Master-Slave- « Stellen Sie nach erfolgreich durchgefuhrter Inbetriebnahme folgende Parameter ein:
Betrieb
Parameter Master-Umrichter Slave-Umrichter

P100 Sollwertquelle

* Bei SBus-Verbindung: MASTER-SBus.

* Bei RS-485-Verbindung: MASTER-RS485

* Bei Analog-Verbindung (AO1 - All): BIPOL./
FESTSOLL

beispielsweise BIPOL./FESTSOLL

P101 Steuerquelle

* Bei SBus- und RS-485-Verbindung nicht wirk-
sam.

* Bei Analog-Verbindung (AO1 - All) bei-
spielsweise KLEMMEN.

beispielsweise KLEMMEN

P110 Al1 Skalierung
nur bei Analog-Verbindung
(AO1 - AIl) wirksam

* Immer 1 (= Werkseinstellung) einstellen. Bei
- entgegengesetzter mechanischer Kopplung
P350 verwenden.

P136 Stop-Rampe t13
P137 Not-Rampe t14

entsprechend der Anforderung « gleiche Werte wie Master-Umrichter

P350 Drehrichtungsumkehr 1

» Bei entgegengesetzter mechanischer Kopp-
- lung unterschiedlich zum Master-Umrichter
einstellen.

P640 Analogausgang AO1
nur bei Analog-Verbindung
(AO1 - All) wirksam

WIRKSTROM -

P641 Skalierung AO1
nur bei Analog-Verbindung
(AO1 - All) wirksam

P642 Betriebsart AO1
nur bei Analog-Verbindung
(AO1 - All) wirksam

-10...0...+10V -

P700 Betriebsart 1

CFC CFC-M-REGELUNG

P750 Slave-Sollwert

« Bei SBus-Verbindung: MOMENT (SBus).

¢ Bei RS-485-Verbindung: MOMENT (RS-
485) MASTER-SLAVE AUS

* Bei Analog-Verbindung (AO1 - All):
MASTER-SLAVE AUS

P751 Skalierung Slave-Sollwert
nur bei SBus- und RS-485-Ver-
bindung wirksam

* Immer 1 (= Werkseinstellung) einstellen. Bei
- entgegengesetzter mechanischer Kopplung
P350 verwenden.

P811 RS-485 Gruppenadresse

Nur bei RS-485-Verbindung: auf den gleichen Wert einstellen.

P814 SBus Gruppenadresse

Nur bei SBus-Verbindung: auf den gleichen Wert einstellen.

P816 SBus Baudrate

Nur bei SBus-Verbindung: auf den gleichen Wert einstellen.
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