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Allgemeine Hinweise
Gebrauch der Dokumentation

1 Allgemeine Hinweise
1.1  Gebrauch der Dokumentation

Diese Dokumentation ist Bestandteil des Produkts und enthalt wichtige Hinweise zu Be-
trieb und Service. Die Dokumentation wendet sich an alle Personen, die Montage-, In-
stallations-, Inbetriebnahme- und Servicearbeiten an dem Produkt ausfihren.

Die Dokumentation muss in einem leserlichen Zustand zuganglich gemacht werden.
Stellen Sie sicher, dass die Anlagen- und Betriebsverantwortlichen, sowie Personen,
die unter eigener Verantwortung am Gerat arbeiten, die Dokumentation vollstédndig ge-
lesen und verstanden haben. Bei Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wen-
den Sie sich an SEW-EURODRIVE.

1.2 Aufbau der Sicherheitshinweise

1.2.1 Bedeutung der Signalworte

Die folgende Tabelle zeigt die Abstufung und Bedeutung der Signalworte fir Sicher-
heitshinweise, Hinweise vor Sachschaden und weitere Hinweise.

Signalwort Bedeutung Folgen bei Missachtung
A GEFAHR! Unmittelbar drohende Gefahr Tod oder schwere Korperverletzungen

A WARNUNG! Mogliche, gefahrliche Situation = Tod oder schwere Kérperverletzungen
A VORSICHT! Mogliche, gefahrliche Situation | Leichte Kérperverletzungen

ACHTUNG! Mégliche Sachschaden Beschadigung des Antriebssystems
oder seiner Umgebung
HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp:
Erleichtert die Handhabung des
Antriebssystems.

1.2.2 Aufbau der abschnittsbezogenen Sicherheitshinweise

Die abschnittsbezogenen Sicherheitshinweise gelten nicht nur fiir eine spezielle Hand-
lung, sondern fiir mehrere Handlungen innerhalb eines Themas. Die verwendeten
Piktogramme weisen entweder auf eine allgemeine oder spezifische Gefahr hin.

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines abschnittsbezogenen Sicherheitshinweises:

A SIGNALWORT!
Art der Gefahr und ihre Quelle.

Méogliche Folge(n) der Missachtung.
* Malinahme(n) zur Abwendung der Gefahr.

1.2.3 Aufbau der eingebetteten Sicherheitshinweise

Die eingebetteten Sicherheitshinweise sind direkt in die Handlungsanleitung vor dem
gefahrlichen Handlungsschritt integriert.

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines eingebetteten Sicherheitshinweises:
+ A SIGNALWORT! Art der Gefahr und ihre Quelle.

Maogliche Folge(n) der Missachtung.

— Malnahme(n) zur Abwendung der Gefahr.
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Allgemeine Hinweise
Mangelhaftungsanspruche

1.3 Maéngelhaftungsanspriiche

Die Einhaltung der Dokumentation ist die Voraussetzung fir den stérungsfreien
Betrieb und die Erflllung eventueller Mangelhaftungsanspriiche. Lesen Sie deshalb
zuerst die Dokumentation, bevor Sie mit dem Gerat arbeiten!

1.4 Haftungsausschluss

Die Beachtung der Dokumentation ist Grundvoraussetzung fiir den sicheren Betrieb und
fur das Erreichen der angegebenen Produkteigenschaften und Leistungsmerkmale. Fur
Personen-, Sach- oder Vermdgensschaden, die wegen Nichtbeachtung der Betriebsan-
leitung entstehen, Gbernimmt SEW-EURODRIVE keine Haftung. Die Sachmangelhaf-
tung ist in solchen Fallen ausgeschlossen.

1.5 Urheberrechtsvermerk

© 2012 — SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten.

Jegliche — auch auszugsweise — Vervielfaltigung, Bearbeitung, Verbreitung und sons-
tige Verwertung sind verboten.

1.6 Produktnamen und Warenzeichen

Die in dieser Dokumentation genannten Marken und Produktnamen sind Warenzeichen
oder eingetragene Warenzeichen der jeweiligen Titelhalter.
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2.1

2.2

Sicherheitshinweise
Allgemein

Sicherheitshinweise

Allgemein

Zielgruppe

Die folgenden grundsatzlichen Sicherheitshinweise dienen dazu, Personen- und Sach-
schaden zu vermeiden. Der Betreiber muss sicherstellen, dass die grundsatzlichen
Sicherheitshinweise beachtet und eingehalten werden. Vergewissern Sie sich, dass An-
lagen- und Betriebsverantwortliche sowie Personen, die unter eigener Verantwortung
am Gerat arbeiten, die Betriebsanleitung vollstandig gelesen und verstanden haben. Bei
Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wenden Sie sich bitte an
SEW-EURODRIVE.

Niemals beschadigte Produkte installieren oder in Betrieb nehmen. Beschadigungen
bitte umgehend beim Transportunternehmen reklamieren.

Wahrend des Betriebs kdnnen DRC-Antriebseinheiten ihrer Schutzart entsprechend
spannungsfiihrende, blanke, gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile
sowie heilRe Oberflachen besitzen.

Bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Abdeckung, unsachgemafem Einsatz
sowie bei falscher Installation oder Bedienung besteht die Gefahr von schweren Per-
sonen- oder Sachschaden.

Weitere Informationen sind der Dokumentation zu entnehmen.

Alle Arbeiten zur Installation, Inbetriebnahme, Stérungsbehebung und Instandhaltung
sind von einer Elektrofachkraft auszufihren (IEC 60364 bzw. CENELEC HD 384 oder
DIN VDE 0100 und IEC 60664 oder DIN VDE 0110 und nationale Unfallverhitungsvor-
schriften beachten).

Elektrofachkraft im Sinne dieser grundsatzlichen Sicherheitshinweise sind Personen,
die mit Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung und Betrieb des Produktes vertraut sind
und Uber die ihrer Tatigkeit entsprechende Qualifikation verfiigen.

Alle Arbeiten in den Ubrigen Bereichen Transport, Lagerung, Betrieb und Entsorgung
missen von Personen durchgefiihrt werden, die in geeigneter Weise unterwiesen
wurden.
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Sicherheitshinweise
Bestimmungsgemalie Verwendung

2.3

2.31

BestimmungsgemaBlie Verwendung

DRC-Antriebseinheiten sind Komponenten, die zum Einbau in elektrische Anlagen oder
Maschinen bestimmt sind.

Beim Einbau in Maschinen ist die Inbetriebnahme der DRC-Antriebseinheiten (d. h. bei
Aufnahme des bestimmungsgemafen Betriebs) so lange untersagt, bis festgestellt
wurde, dass die Maschine den Bestimmungen der EG-Richtlinie 2006/42/EG (Maschi-
nenrichtlinie) entspricht.

Die Inbetriebnahme (d. h. die Aufnahme des bestimmungsgemaRen Betriebs) ist nur bei
Einhaltung der EG-Richtlinie 2004/108/EG (EMV-Richtlinie) erlaubt.

DRC-Antriebseinheiten erflllen die Anforderungen der EG-Richtlinie 2006/95/EG (Nie-
derspannungsrichtlinie). Die in der Konformitatserklarung genannten Normen werden
fur die DRC-Antriebseinheiten angewendet.

Die technischen Daten sowie die Angaben zu Anschlussbedingungen sind dem Typen-
schild und der Dokumentation zu entnehmen und unbedingt einzuhalten.

Sicherheitsfunktionen

DRC-Antriebseinheiten dirfen keine Sicherheitsfunktionen wahrnehmen, es sei denn,
diese sind beschrieben und ausdricklich zugelassen.

2.3.2 Hubwerksanwendungen

2.4

2.5

DRC-Antriebseinheiten dirfen nicht im Sinne einer Sicherheitsvorrichtung fiir Hub-
werksanwendungen verwendet werden.

Mitgeltende Unterlagen

Zusatzlich sind folgende Druckschriften zu beachten:
+ Katalog "DRC-Getriebemotoren”
» Betriebsanleitung des Getriebes (nur bei DRC-Getriebemotoren)

Diese Druckschriften kénnen Sie im Internet (http://www.sew-eurodrive.de, Rubrik
"Dokumentationen") herunterladen und bestellen.

Transport, Einlagerung

Die Hinweise fir Transport, Lagerung und sachgemafle Handhabung sind zu beachten.
Klimatische Bedingungen sind gemal dem Kapitel "Technische Daten" einzuhalten.
Eingeschraubte Transportdsen sind fest anzuziehen. Sie sind fur das Gewicht der DRC-
Antriebseinheit ausgelegt. Es durfen keine zusatzlichen Lasten montiert werden. Bei
Bedarf sind geeignete, ausreichend bemessene Transportmittel (z. B. SeilfUhrungen)
zu verwenden.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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2.6

2.7

2.8

Sicherheitshinweise
Aufstellung

Aufstellung

Die Aufstellung und Kiihlung der Gerate muss entsprechend den Vorschriften der zuge-
hérigen Dokumentation erfolgen.

DRC-Antriebseinheiten sind vor unzulassiger Beanspruchung zu schiitzen.
Wenn nicht ausdrticklich dafiir vorgesehen, sind folgende Anwendungen verboten:
» der Einsatz in explosionsgefahrdeten Bereichen.

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

» der Einsatz in nichtstationaren Anwendungen, bei denen starke mechanische
Schwingungs- und StoRbelastungen auftreten, gemafl der Dokumentation zu den
DRC-Antriebseinheiten.

Achtung: DRC-Antriebseinheiten und deren Anbauteile durfen nicht in Gehwege ragen!

Elektrischer Anschluss

Arbeiten an unter Spannung stehenden DRC-Antriebseinheiten sind verboten.

Durch Bewegungsenergie der Anlage / Maschine wird der Antrieb als Generator betrie-
ben. Bevor Sie den Anschlussraum 6ffnen muss deshalb die Abtriebswelle gegen Ro-
tation gesichert werden.

Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen Vorschriften durchzufiihren (z. B.
Leitungsquerschnitte, Absicherungen, Schutzleiteranbindung). Dartiber hinausgehende
Hinweise sind in der Dokumentation enthalten.

Hinweise fir die EMV-gerechte Installation — wie Schirmung, Erdung, Anordnung von
Filtern und Verlegung der Leitungen — befinden sich in der Dokumentation der DRC-An-
triebseinheiten. Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenz-
werte liegt in der Verantwortung des Herstellers der Anlage oder Maschine.

Schutzmalnahmen und Schutzeinrichtungen muissen den gultigen Vorschriften ent-
sprechen (z. B. EN 60204-1 oder EN 61800-5-1).

Sichere Trennung

DRC-Antriebseinheiten erflllen alle Anforderungen fiir die sichere Trennung von Leis-
tungs- und Elektronikanschlissen gemafl EN 61800-5-1. Um die sichere Trennung zu
gewahrleisten, missen alle angeschlossenen Stromkreise ebenfalls den Anforde-
rungen fur die sichere Trennung geniigen.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC




Sicherheitshinweise
Betrieb

2.9

Betrieb

Anlagen, in die DRC-Antriebseinheiten eingebaut sind, mussen ggf. mit zusatzlichen
Uberwachungs- und Schutzeinrichtungen geméaR den jeweils giiltigen Sicherheitsbe-
stimmungen, z. B. Gesetz Uber technische Arbeitsmittel, Unfallverhiitungsvorschriften
usw., ausgeristet werden. Bei Anwendungen mit erhéhtem Geféahrdungspotenzial kon-
nen zusatzliche Schutzmaflnahmen notwendig sein. Veranderungen der DRC-Antriebs-
einheiten mit der Bediensoftware sind gestattet.

Nach dem Trennen der DRC-Antriebseinheiten von der Versorgungsspannung diirfen
spannungsfihrende Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen moglicherweise auf-
geladener Kondensatoren nicht sofort berthrt werden. Warten Sie nach dem Abschal-
ten der Versorgungsspannung mindestens 10 Minuten.

Die Anschlusskasten missen geschlossen und verschraubt sein, bevor die Versor-
gungsspannungen an der DRC-Antriebseinheit anliegen.

Das Verldschen von Betriebs-LEDs und anderer Anzeigeelemente ist kein Indikator da-
fur, dass das Gerat vom Netz getrennt und spannungslos ist.

Mechanisches Blockieren oder gerateinterne Sicherheitsfunktionen kdénnen einen
Motorstillstand zur Folge haben. Die Behebung der Stérungsursache oder ein Reset
kénnen dazu fiihren, dass der Antrieb selbsttatig wieder anlauft. Ist dies fir die angetrie-
bene Maschine aus Sicherheitsgriinden nicht zulassig, trennen Sie erst das Gerat vom
Netz, bevor Sie mit der Stérungsbehebung beginnen.

Achtung Verbrennungsgefahr: Die Oberflichen der DRC-Antriebseinheiten kénnen
wahrend des Betriebs mehr als 60 °C betragen!

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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3
3.1

Gerateaufbau
DRC-Antriebseinheit

Gerateaufbau
DRC-Antriebseinheit

Das folgende Bild zeigt die Antriebseinheiten aus Elektronikmotor DRC1 / DRC2 und
R-Getriebe:

9007203299592075

[1] Elektronikdeckel
[2] Elektronikmotor DRC mit Anschlusseinheit
[3] Getriebe (hier R-Getriebe)

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC




Gerateaufbau
Lage der Kabeleinfihrung

3.2 Lage der Kabeleinfiihrung
Der Elektronikmotor DRC wird generell mit folgenden Kabeleinfiinrungen') ausgefiihrt:
+ LageX+2+3
- X:2xM25x15+2xM16x1,5
- 2:2xM25x15+2xM16x 1,5
- 3:2xM25x15+2xM16x 1,5

9007203301611787

1) 1 x M16 x 1,5 reserviert fir Druckausgleichsverschraubung (nur in Verbindung mit der ASEPTIC- /
ASEPTICp'“s-Austhrung sowie bei Bremsmotoren mit Umgebungstemperatur < 20 ° C)

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Gerateaufbau
Beispiel Typenschild und Typenbezeichnung Antriebseinheit

3.3 Beispiel Typenschild und Typenbezeichnung Antriebseinheit

3.3.1  Typenschild

Das folgende Bild zeigt beispielhaft ein DRC-Typenschild. Den Aufbau der
Typenbezeichnung finden Sie im Kapitel "Typenbezeichnung ".

(SEWEEVRODRVE #5711

CE
o \\II\I\II\IIHIIHI\I\\IIIIHII\IHIIIHIHI\I\HIII\I\II\HHI NI

RF47 DRC1-005-DSC-A-E
[1] ——01.1751709009.0001.11 InverterdutyVPWM 3~IEC61800
kw 0.55 S1 r/min 85...0.04 IP 65 TENV
Iso.Kl. 155(F)  Mm.L. Hz 50-60 V380...500 A 1.04
nR 1/2000
MBR Nm

i 23.59 Ma 62 Nm Mapk 156 Nm
== CLP 220 Miner.01/0.65 | M M1 °"'
k9 26.000 AMB°C -20..40 1845494150 Made in Germany |
9007203303078795

[1] Eindeutige Fabrikationsnummer

[2] Der Barcode auf dem Typenschild (Code 39) nach ISO / IEC 16388 gibt die eindeutige Fabri-
kationsnummer (mit Punkt als Trennzeichen) wieder.

3.3.2 Typenbezeichnung
Die folgende Tabelle zeigt die Typenbezeichnung der DRC-Antriebseinheit:

RF47DRC1-005-DSC-A-ECR/IV
| DRC- Optlon
Y = Steckverbinder
BY1C = Bremse DRC1
BY2C = Bremse DRC2
BW1 = integrierter Bremswiderstand DRC1
BW2 = integrierter Bremswiderstand DRC2

Erweiterter Regelbereich (Standard)

Baustand

DRC-Installationstechnik

DSC = Direct SBus Communication
Leistung

005 = 0.55kW

015 = 15kW

BaugroBe Elektronikmotor
1 = DRC1
2 DRC2

Produktfamilie
DRC = Elektronikmotor

BaugroBe Getriebe

Baureihe Getriebe

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC




Gerateaufbau 3
Elektronik

3.4 Elektronik

3.41 DRC Elektronikdeckel (Innen) und Anschlusskasten

Das folgende Bild zeigt den Anschlusskasten und die Unterseite des DRC-Elektronik-
deckels:

[8]

(]
(2]

(3]
[4]
(5]
(6]
(7]
(8]
9]

(21(3] [4]

o1 [10] (1181 [12] [9] EI RG] (3] [14]
9007203303257995

DIP-Schalter S1 fiir Bus-Abschluss, siehe folgende Detailansicht
Typenschild Anschlusseinheit, siehe folgende Detailansicht

9007203303303179
SBus-Anschluss
Anschlusskasten
Verbindungsstecker Anschlusseinheit zum DRC-Elektronikdeckel
DRC-Elektronikdeckel
Typenschild Elektronikdeckel
Kabelverschraubungen
Schrauben fiir PE-Anschluss @

[10] Anschluss Bremswiderstand
[11] Netzanschluss L1, L2, L3
[12] Elektronik-Klemmenleisten
[13] DIP-Schalter S2/1 — S2/4
[14] DIP-Schalter S1/1 — S1/4

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC 15
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Gerateaufbau
Elektronik

3.4.2 Elektronikdeckel (AuRen)
Das folgende Bild zeigt mdgliche Ausfiihrungen des Elektronikdeckels:

9007201622689931
A Elektronikdeckel ohne Applikations- B Elektronikdeckel mit Applikations-
schacht schacht
[1] LED-Anzeigen [1] Montage-/Demontagegriff

[2] Befestigungsschrauben (4x)
[3] Applikationsblende
[4] LED-Anzeigen

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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3.5 Applikationsoptionen

3.5.1 Applikationsoption GIO12B
Das folgende Bild zeigt die Applikationsoption GIO12B:

9007201622841227
[1] Montage-/Demontagegriff
[2] Befestigungsschrauben (4 x)
[3] M12-Steckverbinder fur digitale 1/Os
Das folgende Bild zeigt die Position des Typenschilds von GIO12B:
(1]
18014401210968331

[1] Typenschild

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC 17
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3.5.2 Applikationsoption GIO13B
Das folgende Bild zeigt die Applikationsoption GIO13B:

9007201839769867
[1] Montage-/Demontagegriff
[2] Befestigungsschrauben (4 x)
[3] M12-Steckverbinder fir digitale / analoge 1/0s

Das folgende Bild zeigt die DIP-Schalter S1 bis S3 der Applikationsoption GIO13B:

S1

S2

UETOrD Ceway

S3

1171000 TORLISPEZL T (m0S

|
o

(1]

18014401245670283
[1] Typenschild
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3.6 Beispiel Typenschild und Typenbezeichnung Elektronik

3.6.1 Typenschild

Das folgende Bild zeigt beispielhaft ein DRC-Typenschild. Den Aufbau der
Typenbezeichnung finden Sie im Kapitel "Typenbezeichnung ".

{ Tyoe: DRC2-503-05C-0
[1] =1 son: ©1.1234567801.0001.11
10 10 —— 10 -— 18 18 —-= —-—

3] —

Type: DRC2-503-DSC-A-00-A
SO#: 01.1234567801.0001.11

e |

' Type: Gro13e

*" | som: ©1.1234567801.0001.11
10 10 == —— ——

EURODRIVE Eingana / Input
U=

3x380...500V AC

D-76646 Bruchsal I ; 2.,8A AC
Made in Germany f =50 . .60H=
T = =25...+40°C
DRC MAC-ID: 11 22 33 44 S5 66 77 8B '
\_ Status :10 10 10 10 10 10 -- —-- —- Y,
4766384651
[1]1 Typenschild Anschlusseinheit
[2] Typenschild Applikationsoption
[3] Typenschild Elektronikdeckel
3.6.2 Typenbezeichnung Elektronikdeckel
Die folgende Tabelle zeigt die Typenbezeichnung des Elektronikdeckels:
DRC1-503-DSC-A-00-A
Ausfiihrung Elektronikdeckel
0 = ohne Applikationsschacht
A = mit Applikationsschacht
Ausfiihrung
00 = Standard

DRC-Baustand

DRC-Installationstechnik

DSC = Direct SBus Communication
Anschlussart

3 = 3-phasig (AC)
Anschluss-Spannung
50 = AC 380 - 500V
BaugréBe

1 =DRC1

2 =DRC2

Produktfamilie

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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3.6.3 Typenbezeichnung Anschlusseinheit
Die folgende Tabelle zeigt die Typenbezeichnung der Anschlusseinheit:
DRC1-503-DSC-A

| DRC-Baustand

DRC-Installationstechnik
DSC = Direct SBus Communication
Anschlussart

3 = 3-phasig (AC)
Anschluss-Spannung
50 = AC 380 -500V
BaugroBe

1 = DRC 1

2 = DRC2

Produktfamilie
DRC = Elektronikmotor

3.6.4 Typenbezeichnung Applikationsoptionen
Die folgende Tabelle zeigt die Typenbezeichnung von Applikationsoptionen:
Glo12B

| Version

Ausfiihrung
2 = 4 digitale Eingange + 2 digitale Ausgange
3 = 4 digitale Eingdnge
(davon 2 Eingange als Leitfrequenzeingang nutzbar)
+ 1 digitaler Ausgang
+ 1 Analogeingang
+ 1 Analogausgang

Version

Funktionalitat

IO = Digitale Ein- / Ausgange
Produktfamilie

G = Option fiir MOVIGEAR® / DRC
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3.7 DRC-Antriebseinheiten in ASEPTIC / ASEPTICPUS.Ausfiihrung

ACHTUNG!
Verlust der Schutzart IP66 und Unvertraglichkeit mit Reinigungsmittel.

Mégliche Sachschaden.

» Damit die Schutzart IP66 erreicht wird und die Vertraglichkeit mit Reinigungsmittel
gegeben ist, missen Sie die serienmalig gelieferten Kunststoff-Verschluss-
Schrauben durch geeignete Verschraubungen aus nicht rostendem Stahl erset-
zen.

Das folgende Bild zeigt die zusatzlichen Eigenschaften von DRC-Antriebseinheiten in
ASEPTIC / ASEPTICPUS_Ausfiihrung:

4766218123

Alle Darstellungen mit ASEPTIC / ASEPTICPUS-Ausfiihrung werden in dieser Druckschrift mit Schraffur
(= Oberflachenschutz) dargestellt

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC 21
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[A1]
[A2]

[A3]

[AS]
[A6]

[A7]

B
[B1]
[B2]

Gerateaufbau
DRC-Antriebseinheiten in ASEPTIC / ASEPTICplus-Ausflihrung

Lieferumfang

Montageschrauben Deckel aus nicht rostendem Stahl

Oberflachenschutz OS2 bis 0S4 bei ASEPTIC-Ausfilhrung / 0S4 bei ASEPTICP'US-Ausfiihrung,
siehe Kapitel "Technische Daten und Malblatter"

Die mitgelieferten Kunststoff-Verschluss-Schrauben miissen durch geeignete Verschraubungen
aus nicht rostendem Stahl ersetzt werden.

Werkseitig installierte Druckausgleichsverschraubung (M16) mit Bauform M5, M6

Werkseitig installierte Druckausgleichsverschraubung (M16) mit Bauform M1, M2, M3, M4

Optionale Steckverbinder (siehe Kapitel "Elektrische Installation") sind in Verbindung mit der
ASEPTIC / ASEPTICPUS-Ausfiihrung moglich.

Eigenschaften Getriebe ASEPTIC-Ausflihrung
— Oberflachenschutz-Lackierung OS2 bis 0S4
Eigenschaften Getriebe ASEPTICP!US-Ausfiihrung

— Erhaltlich fir Getriebe mit Vollwelle, Hohlwelle mit Passfeder oder TorgLOC fiir folgende Ge-
triebegrélRen: R27-87, F27-87, K37-87 und W37

— Getriebe-Abtriebswelle inklusive aller Befestigungsteile an der Abtriebswelle wie Schrauben,
Passfeder, Schrumpfscheibe etc. sind aus nicht rostendem Stahl

— Die Radialwellendichtringe am Abtrieb sind, sofern technisch mdglich, als doppelte Wellendich-
tringe aus FKM (Viton®) ausgefiihrt

— Das Entliftungsventil der Getriebe ist aus nicht rostendem Stahl

— Oberflachenschutz-Lackierung OS4 fur Vertraglichkeit mit gangigen Reinigungs und Desinfek-
tionsmitteln

— Ausspritzung aller Konturvertiefungen mit elastischem Kautschuk

— Alle Getriebeoptionen sind wahlbar

— Alle Bauformen M1 bis M6 sind verfiigbar

Benétigte Verschraubungen
Verschluss-Schrauben aus nicht rostendem Stahl ")
Kabelverschraubungen aus nicht rostendem Stahl

Die benétigten Verschraubungen kénnen bei SEW-EURODRIVE bestellt werden. Eine Ubersicht finden Sie
im Kapitel "Technische Daten / Optionale Metallverschraubungen”.

1) Beachten Sie bei der Auswahl die Vertraglichkeit der Verschraubungsdichtungen mit Reinigungsmittel

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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4 Mechanische Installation
4.1 Installationshinweise

1

HINWEIS

Beachten Sie bei der Installation unbedingt die Sicherheitshinweise!

A WARNUNG!
Unsachgemafe Montage / Demontage von DRC-Antriebseinheiten und Anbauteilen.

Verletzungsgefahr.

+ Beachten Sie unbedingt die Hinweise zur Montage und Demontage.
» Stellen Sie sicher, dass vor dem Ldsen von Wellenverbindungen keine Wellentor-
sionsmomente (Verspannungen in der Anlage) wirksam sind.

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des Antriebs und Gefahr durch
elektrische Spannung.

Gefahrliche Spannungen kénnen noch bis zu 10 Minuten nach Abschalten der Netz-
spannung vorhanden sein.

Tod oder schwere Verletzungen.

« Schalten Sie Vor Beginn der Arbeiten die DRC-Antriebseinheit durch geeignete ex-
terne MaRnahmen spannungslos und sichern Sie diese gegen unbeabsichtigtes
Herstellen der Spannungsversorgung!

» Sichern Sie die Abtriebswelle gegen Rotation.

*  Warten Sie anschlieBend mindestens 10 Minuten, bevor Sie den Elektronikdeckel
abnehmen.

4.2 Benotigte Werkzeuge und Hilfsmittel

Satz Schraubenschlissel

Drehmomentschlissel

Aufziehvorrichtung

Bei Bedarf Ausgleichselemente (Scheiben, Distanzringe)
Befestigungsmaterial fir Abtriebselemente

Gleitmittel (z. B. NOCO®-FLUID)

Normteile sind nicht Bestandteil der Lieferung

4.2.1 Toleranzen bei Montagearbeiten fiir Motorwellenenden

Die folgende Tabelle zeigt die zuldssigen Toleranzen der Wellenenden und Flansche
des DRC-Motors.

Wellenende Flansche

Durchmessertoleranz nach EN 50347 Zentrierrandtoleranz nach EN 50347
* 1SOj6 bei @ <26 mm * ISOj6 bei @ <250 mm

« Zentrierbohrung nach DIN 332, Form DR..

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC 23
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4.3 Voraussetzungen fiir die Montage

Uberpriifen Sie, dass die folgenden Punkte erfillt sind:

Die Angaben auf dem Typenschild der DRC-Antriebseinheit stimmen mit dem Span-
nungsnetz Uberein.

Der Antrieb ist unbeschadigt (keine Schaden durch Transport oder Lagerung).

Umgebungstemperatur entsprechend Betriebsanleitung, Typenschild und Schmier-
stofftabelle im Kapitel "Technische Daten und Maf3blatter / Schmierstoffe".

Die Montage der Antriebe darf nicht unter folgenden Umgebungsbedingungen statt-
finden:

— explosionsfahige Atmosphéare
- Ole

— Sauren

— Gase

— Déampfe

— Strahlungen

Bei Sonderkonstruktionen: Der Antrieb ist gemaRl den tatsachlichen Umgebungsbe-
dingungen ausgefiihrt.

Sie missen Abtriebswellen und Flanschflachen grindlich von Korrosionsschutzmit-
tel, Verschmutzungen oder Ahnlichem befreien. Verwenden Sie handelsiibliches L6é-
sungsmittel. Losungsmittel nicht an die Dichtlippen der Wellendichtringe dringen las-
sen — Materialschaden!

Schiitzen Sie bei abrasiven Umgebungsbedingungen die abtriebsseitigen Wellen-
dichtringe gegen Verschleil3.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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4.4
4.41

Antriebseinheit aufstellen

Hinweise

Installieren Sie die DRC-Antriebseinheit nur auf einer ebenen, erschiitterungsarmen
und verwindungssteifen Unterkonstruktion.

Beachten Sie die Einbaulage auf dem Motor-Typenschild.

Befreien Sie die Wellenenden griindlich von Korrosionsschutzmittel. Verwenden Sie
dazu handelslibliches Losungsmittel. Das Losungsmittel darf nicht an die Lager und
Dichtringe dringen — Materialschaden.

Um die Motorwellen nicht unzuldssig zu belasten, richten Sie den Motor sorgfaltig
aus. Beachten Sie die zulassigen Quer- und Axialkrafte im Katalog "DRC-Getriebe-
motoren"!

Vermeiden Sie StoRe und Schlage auf das Wellenende.

Achten Sie auf ungehinderte Kuhlluftzufuhr, warme Abluft anderer Aggregate darf
nicht die Kuihlung beeinflussen.

Wuchten Sie die Teile, die nachtraglich auf die Welle aufgezogen wurden, mit halber
Passfeder (Abtriebswellen sind mit halber Passfeder gewuchtet).

Verwenden Sie passende Kabelverschraubungen fur die Zuleitungen (bei Bedarf
Reduzierstiicke benutzen).

Dichten Sie die Kabeleinfiihrung gut ab.
Reinigen Sie die Dichtflachen vom DRC-Deckel vor der Wiedermontage griindlich.

Falls Schaden am Korrosionsschutzanstrich vorhanden sind, bessern Sie den An-
strich nach.

Uberpriifen Sie, ob die Schutzart gemaR der Betriebsanleitung und den Angaben auf
dem Typenschild in den vorhandenen Umgebungsbedingungen zuldssig ist.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC

25



Mechanische Installation
Antriebseinheit aufstellen

4.4.2 Elektronikdeckel

A WARNUNG!
Verbrennungsgefahr durch heie Oberflachen.

Schwere Verletzungen.
« Lassen Sie die Gerate ausreichend abktihlen, bevor Sie diese bertihren.

ACHTUNG!
Verlust der zugesicherten Schutzart.

Mégliche Sachschaden.

*  Wenn der DRC-Elektronikdeckel vom Anschlusskasten abgenommen ist missen
Sie diesen vor Feuchtigkeit, Staub oder Fremdkorper schitzen.
+ Stellen Sie sicher, dass der DRC-Elektronikdeckel korrekt montiert wurde.

Elektronikdeckel » Verwenden Sie nur zur Baugrée passende Elektronikdeckel.

montieren » Beachten Sie, dass Sie den Elektronikdeckel beim Aufsetzen auf den Anschlusskas-

ten nicht verkanten:

4813126155

Mindest-Einbauab- Beachten Sie einen Mindest-Einbauabstand (siehe folgendes Bild), damit der DRC-
stand Elektronikdeckel abgenommen werden kann. Detaillierte MaRbilder finden Sie im Kapi-
tel "Technische Daten und MaRblatter".

9007201604838411
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Mindest-Einbauab-  Beachten Sie einen Mindest-Einbauabstand (siehe folgendes Bild), damit Applikations-
stand Applikations-  optionen montiert und demontiert werden kénnen.

optionen
P 200

9007201604871563

4.4.3 Aufstellen in Feuchtraumen oder im Freien
Far den Einsatz in Feuchtraumen oder im Freien werden Antriebe in korrosionshem-
mender Ausflihrung geliefert. Bessern Sie eventuell aufgetretene Lackschaden nach.

Beachten Sie die Hinweise im Kapitel "Antriebseinheiten mit optionaler ASEPTIC /
ASEPTICPUS_Ausfiihrung".

4.4.4 Antriebseinheiten lackieren

ACHTUNG!

Entliftungsventile und Wellendichtringe kénnen beim Lackieren oder Nachlackieren
beschadigt werden.

Méglicher Sachschaden.

* Reinigen Sie die Oberflache der Antriebseinheit und stellen Sie sicher, dass diese
fettfrei ist.

+ Kleben Sie Entliftungsventile und die Schutzlippe der Wellendichtringe vor dem
Lackieren sorgfaltig ab.

» Entfernen Sie nach den Lackierarbeiten die Klebestreifen.
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4.5 Applikationsoptionen

A WARNUNG!

Verbrennungsgefahr durch heifle Oberflachen.

Schwere Verletzungen.
« Lassen Sie die Gerate ausreichend abkulihlen, bevor Sie diese berthren.

4.51 Applikationsblende demontieren

DRC-Antriebseinheiten mit Applikationsschacht im Elektronikdeckel sind standardma-
Rig mit einer Applikationsblende ausgestattet.

Bevor Sie eine Applikationsoption einbauen kénnen, missen Sie die Applikationsblende
demontieren:

1. Losen Sie die 4 Befestigungsschrauben.

18014400859806987

2. Entfernen Sie die Applikationsblende.

18014400859827339
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4.5.2 Applikationsoptionen einbauen

ACHTUNG!
Verlust der zugesicherten Schutzart.
Mégliche Sachschaden.

+ Im demontierten Zustand missen Sie die Applikationsoption GIO13 aufgrund von
Offnungen fiir DIP-Schalter vor Feuchtigkeit, Staub oder Fremdkérper schiitzen.
» Stellen Sie Sicher, dass die Applikationsoption korrekt montiert wird.

1. Bevor Sie eine Applikationsoption einbauen kénnen, missen Sie die Applikations-
blende oder je nach Ausfihrung die Lackierschutzabdeckung demontierten.

2. Schieben Sie die Option in den Applikationsschacht.

18014400859846539

3. Fixieren Sie die Option mit den 4 Befestigungsschrauben. Das zulassige Anzugs-
drehmoment fiir die Befestigungsschrauben betragt 1,4 - 1,6 Nm.

18014400859865739

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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4.6 Anzugsdrehmomente

A WARNUNG!

Verbrennungsgefahr durch heile Oberflachen.

Schwere Verletzungen.
» Lassen Sie die Gerate ausreichend abkulhlen, bevor Sie diese berthren.

4.6.1 Blindverschluss-Schrauben
Von SEW-EURODRIVE mitgelieferte Blindverschluss-Schrauben mit 2,5 Nm anziehen:

Beispiel Das folgende Bild zeigt ein Beispiel.

9007203306591371
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4.6.2 Kabelverschraubungen

Anzugs-
drehmomente

Beispiel

Von SEW-EURODRIVE optional gelieferte EMV-Kabelverschraubungen mit folgenden
Drehmomenten anziehen:

Verschraubung Sachnummer | Inhalt GroRe Anzugsdrehmoment
EMV-Kabelverschraubungen 1820478 3 10 Stiick M16x1,5 3,5 Nm bis 4,5 Nm
(messing vernickelt) 18204805  10Stick | M25x1,5 6,0 Nm bis 7,5 Nm
EMV-Kabelverschraubungen (nicht = 1821 636 6 10 Stiick M16x1,5 3,5 Nm bis 4,5 Nm
rostender Stahl) 18216382  10Stick | M25x1,5 | 6,0 Nm bis 7,5 Nm

Die Kabelbefestigung in der Kabelverschraubung muss folgende Auszugskraft des Ka-
bels aus der Kabelverschraubung standhalten:

« Kabel mit AuRendurchmesser 4 bis 8 mm: min. 24 N
« Kabel mit AuRendurchmesser 8 bis 11 mm: min. 34 N
+ Kabel mit AuRendurchmesser 11 bis 16 mm: min. 44 N

Das folgende Bild zeigt ein Beispiel:

9007203306596107
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4.6.3 DRC-Elektronikdeckel

Schrauben zur Befestigung des DRC-Deckels mit 6,0 Nm ber Kreuz anziehen:

9007203306627211
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4.7  Antriebseinheiten mit optionaler ASEPTIC / ASEPTICPVS_Ausfiihrung

4.7.1 Installationshinweise

ACHTUNG!
Verlust der Schutzart IP66 und Unvertraglichkeit mit Reinigungsmittel.

Mégliche Sachschaden.

Damit die Schutzart IP66 erreicht wird und die Vertraglichkeit mit Reinigungsmittel
gegeben ist, missen Sie die serienmalig gelieferten Kunststoff-Verschluss-
Schrauben durch geeignete Verschraubungen aus nicht rostendem Stahl erset-
zen.

Beachten Sie bei DRC-Antriebseinheiten in optionaler ASEPTIC / ASEPTICP"YS-Ausfiih-
rung zusatzlich folgende Hinweise:

Wahrend der Installation darf keine Feuchtigkeit oder Schmutz in das Gerat eindrin-
gen.

Achten Sie nach der elektrischen Installation beim Zusammenbau auf saubere Dich-
tungen und Dichtflachen.

Prifen Sie bei Wartungsarbeiten den Zustand der Dichtungen sowie die Anzugs-
drehmomente der Verschraubungen. Bei Beschadigungen: Riicksprache mit SEW-
EURODRIVE.

Beachten Sie, dass die Kabelfiihrung mit einer Abtropfschleife erfolgt.

Verwenden Sie nur von SEW-EURODRIVE angebotenen Kabelverschraubungen /
Verschluss-Verschraubungen aus nicht rostendem Stahl, siehe Kapitel "Technische
Daten und Maf3blatter".

Unbenutzte Kabeldurchfiihrungen und Steckverbinder missen Sie mit geeigneten
Verschluss-Schrauben abdichten, siehe Kapitel "Technische Daten und Malblatter".

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Beispiel Das folgende Bild zeigt ein Beispiel zur Kabelfuhrung mit Abtropfschleife sowie den
Austausch der serienmaRig gelieferten Kunststoff-Verschluss-Schrauben durch geeig-
nete Verschraubungen aus nicht rostendem Stahl.

(1]

4768361227

[1] Die mitgelieferten Kunststoff-Verschluss-Schrauben missen durch geeignete Verschraubungen aus
nicht rostendem Stahl ersetzt werden.

[2] Bendtigte Verschluss-Schrauben aus nicht rostendem Stahl
(siehe Kapitel "Technische Daten und Maf3blatter")

[3] Bendtigte Kabelverschraubungen aus nicht rostendem Stahl
(siehe Kapitel "Technische Daten und MaRblatter")

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC




Mechanische Installation

Antriebseinheiten mit optionaler ASEPTIC / ASEPTICplus-Ausflhrung

Bauformgerechter DRC-Antriebseinheiten mit optionaler ASEPTIC / ASEPTICp'“S-Ausf'L]hrung werden mit
Einsatz bauformgerecht installiertem Entliftungsventil und Druckausgleich geliefert.

DRC-Antriebseinheiten mit optionaler ASEPTIC / ASEPTICP"US-Ausfiihrung diirfen des-
halb nur in der Bauform eingesetzt werden, fur die sie bestellt und geliefert wurden:

* Bauform

» Kabeleinflihrungen

M1
M2
M3
M4
M5
M6

— Lage 3 (in Verbindung mit Bauform M4 nicht zulassig)

— Lage 2 (in Verbindung mit Bauform M5 nicht zulassig)

— Lage X (in Verbindung mit Bauform M6 nicht zul&ssig)

Bauformen Die folgende Darstellung zeigt die Lage der DRC-Antriebseinheit im Raum bei den Bau-

formen M1 bis M6:

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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4.7.2 Anzugsdrehmomente mit optionaler ASEPTICPUS_Ausfiihrung

Verbrennungsgefahr durch hei3e Oberflachen.

Schwere Verletzungen.
* Lassen Sie die Gerate ausreichend abktihlen, bevor Sie diese berthren.

Blindverschluss- Von SEW-EURODRIVE optional gelieferte Blindverschluss-Schrauben mit 2,5 Nm an-
Schrauben ziehen.
Verschraubung Typ Inhalt GroRe Sachnummer
Verschluss-Schrauben 10 Stiick M16 x 1,5 18247342
AuBensechskant 10 Stiick M25 x 1,5 18247350
(aus nicht rostendem Stahl)

Beispiel Das folgende Bild zeigt ein Beispiel. Die Anzahl und Position der Kabeleinfihrungen ist
von der bestellten Variante abhangig.

4768590091
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DRC- Beachten Sie beim Verschrauben des DRC-Elektronikdeckels folgende Vorgehens-
Elektronikdeckel weise:

4768799755

Arbeitsschritte 1. DRC-Deckel mit einem Schrauben-Anzugsdrehmoment von 2 Nm auf dem An-
schlusskasten fixieren

2. Schrauben Uber Kreuz mit 4 Nm anziehen
3. Schrauben mit 6 Nm fest anziehen

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC

37



38

Mechanische Installation

Antriebseinheiten mit optionaler ASEPTIC / ASEPTICplus-Ausflhrung

EMV-Kabelver- Die von SEW-EURODRIVE optional gelieferten EMV-Kabelverschraubungen mit fol-
schraubungen genden Drehmomenten anziehen:
Verschraubung Sachnummer | Inhalt GroRe Anzugsdrehmoment
EMV-Kabelverschraubungen 1820478 3 10 Stiick M16x1,5 3,5 Nm bis 4,5 Nm
(messing vernickelt) 18204805  10Stick  M25x15 6,0 Nm bis 7,5 Nm
EMV-Kabelverschraubungen (nicht = 1821 636 6 . 10 Stiick M16x1,5 3,5 Nm bis 4,5 Nm
rostender Stahl) 18216382  10Stick  M25x15 6,0 Nm bis 7,5 Nm

Die Kabelbefestigung in der Kabelverschraubung muss folgende Auszugskraft des Ka-

bels aus der Kabelverschraubung erreichen:

« Kabel mit AuRendurchmesser > 10 mm: 2 160 N

+ Kabel mit AuRendurchmesser < 10 mm: = 100 N

Beispiel Das folgende Bild zeigt ein Beispiel. Die Anzahl und Position der Kabeleinfihrungen ist
von der bestellten Variante abhangig.

4769055499
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Installationsplanung unter EMV-Gesichtspunkten

i

Elektrische Installation

HINWEIS

Beachten Sie bei der Installation unbedingt die Sicherheitshinweise!

5.1 Installationsplanung unter EMV-Gesichtspunkten

5.1.1 Hinweise zur Anordnung und Verlegung von Installationskomponenten

Die richtige Wahl der Leitungen, eine korrekte Erdung und ein funktionierender Poten-
zialausgleich sind entscheidend fir die erfolgreiche Installation von dezentralen Antrie-
ben.

Grundsatzlich miussen Sie die einschlagigen Normen anwenden.

Beachten Sie besonders folgende Hinweise:

5.1.2 EMV-gerechte Installation

i

HINWEIS

Dieses Antriebssystem ist nicht fir den Einsatz in einem 6&ffentlichen Niederspan-
nungsnetz vorgesehen, das Wohngebiete speist.

Dies ist ein Produkt mit eingeschrankter Erhaltlichkeit nach IEC 61800-3. Dieses Pro-
dukt kann EMV-Stérungen verursachen. In diesem Fall kann es fir den Betreiber er-
forderlich sein, entsprechende Malinahmen durchzufiihren.

Ausflhrliche Hinweise zur EMV-gerechten Installation finden Sie in der Druckschrift
"EMV in der Antriebstechnik" von SEW-EURODRIVE.

Frequenzumrichter sind im Sinne des EMV-Gesetzes nicht selbststéandig betreibbar.
Erst nach Einbindung in ein Antriebssystem werden diese bezuglich der EMV bewert-
bar. Die Konformitat wird erklart fir ein beschriebenes CE-typisches Antriebssystem.
Nahere Informationen entnehmen Sie dieser Betriebsanleitung.

5.1.3 Kabelauswahl, Kabelfiihrung und Kabelschirmung

A WARNUNG!
Stromschlag durch fehlerhafte Installation.

Tod oder schwere Verletzungen.

* Installieren Sie die Gerate mit grof3er Sorgfalt.
» Beachten Sie die Anschlussbeispiele.

Wichtige Informationen zur Kabelauswahl, Kabelfiihrung und Kabelschirmung finden
Sie im Kapitel "Kabelflihrung und Kabelschirmung".

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Installationsplanung unter EMV-Gesichtspunkten

5.1.4 Potenzialausgleich
Sorgen Sie unabhangig vom Schutzleiteranschluss fir niederohmigen, HF-tauglichen
Potenzialausgleich (siehe auch EN 60204-1 oder DIN VDE 0100-540):
+ Stellen Sie eine flachige Verbindung zwischen der DRC-Antriebseinheit und der
Montageschiene her.
» Setzen Sie dazu beispielsweise ein Erdungsband (HF-Litze) zwischen der DRC-An-
triebseinheit und dem Erdungspunkt der Anlage ein.

Beispiel
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4867596683

[1] Flachige, leitende Verbindung zwischen Antriebseinheit und Montageplatte

[2] PE-Leiter in der Netzzuleitung

[3] 2. PE-Leiter Uber getrennte Klemmen

[4] EMV-gerechter Potenzialausgleich z. B. Gber Erdungsband (HF-Litze)

» Verwenden Sie den Leitungsschirm von Datenleitungen nicht fir den Potenzial-
ausgleich.
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Installationsvorschriften

5.2 Installationsvorschriften

5.2.1 Netzzuleitungen anschlieBen

Bemessungsspannung und -frequenz der DRC-Antriebseinheit missen mit den
Daten des speisenden Netzes Ubereinstimmen.

Kabelquerschnitt: gemaR Eingangsstrom Iyet, bei Bemessungsleistung (siehe Kapi-
tel "Technische Daten und MaRblatter").

Leitungsabsicherung am Anfang der Netzzuleitung hinter dem Sammelschienen-Ab-
zweig installieren. Dimensionierung der Sicherung entsprechend dem Kabelquer-
schnitt.

Als Anschlusskabel nur Kupferleitungen mit einem Mindesttemperaturbereich 85 °C
verwenden.

DRC-Antriebseinheiten sind geeignet flir den Betrieb an Spannungsnetzen mit geer-
detem Sternpunkt (TN- und TT-Netze).

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Installationsvorschriften

5.2.2 Zulassiger Kabelquerschnitt der Klemmen
Beachten Sie bei Installationsarbeiten die zulassigen Kabelquerschnitte:

Netzklemmen

Klemmen externer
Bremswiderstand

Steuerklemmen

Kommunikations-
klemmen

Netzklemmen X2

mit Aderendhiilsen (mit oder
ohne Isolierstoffkragen)

ohne Aderendhiilse

Anschlussquerschnitt (mm?)

0.5 mm?2 — 6 mm?

Anschlussquerschnitt (AWG)

AWG20 - AWG10

Abisolierlange

13 mm—15mm

Strombelastbarkeit

24 A (maximaler Durchschleifstrom)

Beachten Sie bei Installationsarbeiten die zulassigen Kabelquerschnitte:

Klemmen externer
Bremswiderstand X5

mit Aderendhiilsen (mit oder
ohne Isolierstoffkragen)

ohne Aderendhiilse

Anschlussquerschnitt (mm?)
Anschlussquerschnitt (AWG)

0.25 mm? — 2.5 mm?
AWG 23 — AWG 14

0.08 mm?2 - 4.0 mm?
AWG28 — AWG12

Abisolierlange

8 mm -9 mm

Beachten Sie bei Installationsarbeiten die zuldassigen Kabelquerschnitte:

Steuerklemmen X7

mit Aderendhiilsen
(mit Isolierstoff-
kragen)

mit Aderendhiilse
(ohne Isolierstoff-
kragen)

ohne Aderendhiilse

Anschlussquerschnitt (mm?)
Anschlussquerschnitt (AWG)

0.25 mm?2 — 1.5 mm?2
AWG 23 — AWG 16

0.08 mm?2 — 2.5 mm?
AWG 28 — AWG 14

Abisolierlange

5mm—-6 mm

Strombelastbarkeit

3,5 A (maximaler Durchschleifstrom)

Beachten Sie bei Installationsarbeiten die zulassigen Kabelquerschnitte:

Kommunikationsklemmen X1

Leiter mit
Aderendhiilse
mit Isolierstoff-

Leiter mit
Aderendhiilse
ohne Isolierstoff-

Eindrahtiger Leiter
(Blanker Draht)

Flexibler Leiter

Abisolierlinge

Aderendhiilsen

(Blanke Litze) kragen kragen

Anschlussquerschnitt (mm?) 0.5 - 1.5 mm? 0.5 mm? - 1.0 mm? 0.5 mm?

Anschlussquerschnitt (AWG) AWG20 - AWG16 AWG20 - AWG17 AWG20
9 mm

Nur eindrahtige Leiter oder flexible Leiter mit oder ohne Aderendhiilse
(DIN 46228 Teil 1, Werkstoff E-CU) anschlieRen
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5.2.3 Betatigung der Klemmen fiir den Bremswiderstand

Beachten Sie die folgenden Reihenfolge beim Betatigen der Klemmen fir den Brems-

widerstand:

Klemmen fiir Bremswiderstand (das folgende Bild zeigt eine prinzipielle Darstellung)

J
J

4055861259

5.2.4 Betatigung der Netzklemmen

Beachten Sie die folgenden Reihenfolge beim Betatigen der Netzklemmen:

Netzklemmen (das folgende Bild zeigt eine prinzipielle Darstellung)

aad

)
D)

9007203310525451

5.2.5 Betatigung der Steuerklemmen

Beachten Sie die folgenden Reihenfolge beim Betatigen der Steuerklemmen:

Steuerklemmen (das folgende Bild zeigt eine prinzipielle Darstellung)

aad

-/
|

9007203462751499

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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5.2.6 Betatigung der Kommunikationsklemmen

Beachten Sie die folgenden Hinweise und Reihenfolge zum Betatigen der Kommunika-

tionsklemmen:

Leiter anschlieBen
ohne den Betitigungsknopf zu driicken

Leiter anschliefRen,
zuerst den Betédtigungsknopf driicken

qQ Q
I
J I
-

9007201633209867

Eindrahtige Leiter sowie flexible Leiter mit Aderend-
hilsen lassen sich bis mindestens 2 Querschnitts-
stufen unter dem Nennquerschnitt direkt stecken
(ohne Werkzeug).

- qQ
I
) I
=

ﬁ‘ //%abs

ss’

9007201633229835

Beim Anschluss unbehandelter flexibler Leiter oder
Leiter mit kleinen Querschnitten, die ein direktes
Stecken nicht zulassen, miissen Sie zum Offnen der
Klemmfeder den Betatigungsknopf oben driicken.

Leiter I6sen,
zuerst den Betatigungsknopf driicken

9007201633261451

Vor dem Lésen des Leiters missen Sie den Betatigungsknopf oben driicken.
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5.2.7 Leitungsschutz und Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD oder RCM)

A WARNUNG!
Stromschlag durch falschen Typ der Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

Tod oder schwere Verletzungen.

* DRC-Antriebseinheiten kdnnen einen Gleichstrom im Schutzleiter verursachen.
Wo flr den Schutz im Falle einer direkten oder indirekten Beriihrung eine Fehler-
strom-Schutzeinrichtung verwendet wird, ist auf der Stromversorgungsseite der
DRC-Antriebseinheiten nur eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung vom Typ B zulas-

sig.

» Installieren Sie die Sicherungen am Anfang der Netzzuleitungen hinter dem Sam-
melschienen-Abzweig.

» Eine konventionelle Fehlerstrom-Schutzeinrichtung ist nicht zulassig. Allstromsensi-
tive Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen (Auslésestrom 300 mA) sind zulassig. Im nor-
malen Betrieb des DRC-Umrichters kénnen Ableitstrome > 3,5 mA auftreten.

+ SEW-EURODRIVE empfiehlt, auf den Einsatz von Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen
zu verzichten. Wenn die Verwendung einer Fehlerstrom-Schutzeinrichtung fir den
direkten oder indirekten Berlhrungsschutz dennoch vorgeschrieben ist, beachten
Sie oben stehenden Hinweis gemal EN 61800-5-1.

5.2.8 Netzschiitz

ACHTUNG!
Beschadigung des DRC-Umrichters durch Tippbetrieb des Netzschiitz.

Beschadigung des DRC-Umrichters.

* Verwenden Sie das Netzschitz (siehe Schaltbild) nicht zum Tippbetrieb, sondern
nur zum Ein- / Ausschalten des Umrichters. Benutzen Sie zum Tippbetrieb die
Steuerbefehle.

+ Halten Sie fiir das Netzschiitz eine Mindestausschaltzeit von 2 s ein.

* Verwenden Sie als Netzschiitz nur einen Schiitz der Gebrauchskategorie AC-3
(EN 60947-4-1).

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC 45
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5.2.9 Hinweise zum PE-Anschluss

A WARNUNG!

Stromschlag durch fehlerhaften Anschluss von PE.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Das zulassige Anzugsdrehmoment der Schraube betragt 2,0 — 2,4 Nm
(18 - 21 Ib.in).

» Beachten Sie beim PE-Anschluss folgende Hinweise.

Nicht zuldassige Montage Empfehlung: Montage mit massivem Anschlussdraht
Montage mit Gabelkabelschuh Zulassig fiir Querschnitte bis
Zulassig fiir alle Querschnitte maximal 2,5 mm?
M5
M5

S < \
s’

: \/

2377711243 2377688075 2377672587

[1] Gabelkabelschuh passend fiir M5-PE-Schrauben

Im normalen Betrieb kdnnen Ableitstrome = 3,5 mA auftreten. Zur Erflillung der
EN 61800-5-1 missen Sie folgende Hinweise beachten:

» Die Schutzerdung (PE) miissen Sie so installieren, dass sie die Anforderungen fir
Anlagen mit hohen Ableitstrdmen erfullt.
» Dies bedeutet Ublicherweise,
— dass Sie ein PE-Anschlusskabel mit einem Querschnitt von mindestens 10 mm?
installieren
— oder, dass Sie ein zweites PE-Anschlusskabel parallel zum Schutzleiter
installieren.
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5.2.10 Aufstellungshoéhen iiber 1000 m NN

DRC-Antriebseinheiten kénnen Sie unter folgenden Randbedingungen in Héhen ab
1000 m Giber NN bis maximal 4000 m iiber NN') einsetzen.

Die Dauernennleistung reduziert sich aufgrund der verminderten Kuihlung utber
1000 m (siehe Kapitel "Technische Daten und Malblatter").

Die Luft- und Kriechstrecken sind ab 2000 m {iber NN nur fir Uberspannungsklasse
2 ausreichend. Wenn fiir die Installation die Uberspannungsklasse 3 gefordert wird,
muss durch einen zuséatzlichen externen Uberspannungsschutz gewahrleistet wer-
den, dass Uberspannungsspitzen auf 2,5 kV Phase-Phase und Phase-Erde be-
grenzt werden.

Falls Sichere Elektrische Trennung gefordert wird, muss diese in Hohen ab 2000 m
Uber NN auf3erhalb des Gerats realisiert werden (Sichere Elektrische Trennung nach
EN 61800-5-1).

In Aufstellungshéhen zwischen 2000 m bis 4000 m Gber NN reduzieren sich die zu-
Iassigen Netznennspannungen wie folgt:

— um6Vije100m

5.2.11 Schutzeinrichtungen

DRC-Antriebseinheiten besitzen integrierte Schutzeinrichtungen gegen Uberlas-
tung.

Der Leitungsschutz muss durch externe Uberlasteinrichtungen realisiert werden.

Bezlglich Kabelquerschnitt, Spannungsfall und Verlegeart missen die einschla-
gigen Normen beachtet werden.

1) Die maximale Hohe ist durch die bei geringerer Luftdichte verminderte Durchschlagfestigkeit begrenzt.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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5.2.12 UL-gerechte Installation (in Vorbereitung)

Leistungsklemmen

Kurzschlussstrom-
festigkeit

Absicherung von
Zweigstromkreisen

Uberlastschutz fiir
den Motor

Umgebungstempe-
ratur

Anschluss-Schalt-
bilder

Beachten Sie die folgenden Hinweise fir UL-gerechte Installation:

* Verwenden Sie nur Kupferleitungen mit einem thermischen Bemessungswert von
75 °C.

* DRC verwendet Federzugklemmen.

Geeignet flur den Einsatz in Stromkreisen mit einem maximalen Kurzschlusswechsel-
strom von 200.000 Ag:

+ DRC, die max. Spannung ist auf 500 V begrenzt.

Der integrierte Halbleiter-Kurzschlussschutz ersetzt nicht die Absicherung von Zweig-
stromkreisen. Sichern Sie Zweigstromkreise gemaft dem US-amerikanischen National
Electrical Code und allen entsprechenden 6rtlichen Vorschriften ab.

Die untenstehende Tabelle zeigt die maximal zuldssige Absicherung.

Reihe
DRC

Max. zulassige Schmelzsicherung
40 A/600V

DRC ist mit einem Uberlastschutz fiir den Motor ausgestattet, der ab 150 % des Motor-
bemessungsstroms auslést.

DRC ist geeignet fur den Einsatz bei Umgebungstemperaturen von 40 °C und max.
60 °C bei reduziertem Ausgangsstrom. Um den Nennausgangsstrom bei Temperaturen
Uber 40 °C zu bestimmen, muss der Ausgangsstrom um 3 % pro K zwischen 40 °C und
60 °C reduziert werden.

Die Anschluss-Schaltbilder entnehmen Sie bitte dem Kapitel "Elektrische Installation”.
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Installationstopologie (Beispiel)

5.3 Installationstopologie (Beispiel)

HINWEIS
@
1 Das folgende Bild zeigt die prinzipielle Installationstopologie mit DRC-DSC.

Beachten Sie unbedingt die Installationshinweise in der Dokumentation des verwen-
deten Controllers!

Energie Steuerung/SPS

Schaltschrankebene
Feldebene
i
Energie : :
I I
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I |
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I |
I |
I |
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I
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g | :
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1 8
8
>
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I
I
1
I
I
I
]
I
|
4056073099

[1] Zulassige Leitungslange zwischen Controller und letztem Aktor bei Verwendung des empfoh-
lenen Hybridkabels:

e 1 Mbaud: 25 m
* 500 Kbaud: 50 m

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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5.4 Klemmenbelegung

A WARNUNG!
Stromschlag durch generatorischen Betrieb bei Drehen der Welle.
Tod oder schwere Verletzungen.

« Sichern Sie die Abtriebswelle bei abgenommenem Elektronikdeckel gegen Rota-
tion.

Das folgende Bild zeigt die Klemmenbelegung von DRC-DSC:

( ™ pr—
X5 — X1 g _
E5C__Z
000z Zo
T S565%8
zzzzZzz2z2
C A C <
O OO0 0O 0o
Klemmen
Bremswiderstand 112(3|4(5|6
xa — U
I I
Kommunikations-
Klemmen
 — — | — [
1 S X7
1 ] @]
| —] | — (|
Netzklemmen
(@) I [e)
Steuerklemmen

%?%rvﬁ%_

9007203323715979
Belegung
Klemme Nr.  Name Markierung | Funktion (Zuldssiges Anzugsdrehmoment)
X2 Netz- 1 L1 braun Netzanschluss Phase L1 — IN
klemmen 2 L2 schwarz Netzanschluss Phase L2 — IN
L3 grau Netzanschluss Phase L3 — IN

1”1 U braun Netzanschluss Phase L1 — OUT

12 L2 schwarz Netzanschluss Phase L2 — OUT

13 L3 grau Netzanschluss Phase L3 — OUT
@ - PE - Schutzleiteranschluss (2,0 bis 3,3 Nm)
X5 Brems- 1 BW - Anschluss Bremswiderstand
\Izlli:r:e‘rr:teannds- 2 BW - Anschluss Bremswiderstand
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Klemmenbelegung

jude

Belegung
Klemme Nr. | Name Markierung | Funktion (Zuldassiges Anzugsdrehmoment)
X7 Steuer- 1 STO + gelb Eingang STO +
klemmen STO - gelb Eingang STO —
+24 V_SEN - Einspeisung DC-24-V-Spannungsversorgung fiir
Sensoren
Die Sensorversorgung steht dann am optionalen
Steckverbinder zur Verfiigung
4 0V24_SEN - Einspeisung 0V24-Bezugspotenzial fur Sen-
soren
5 24V_O - DC-24-V — Ausgang
11 STO+ gelb Ausgang STO + (zum Weiterschleifen)
12 | STO- gelb Ausgang STO - (zum Weiterschleifen)
13 | +24V_SEN - Weiterschleifung der eingespeisten DC-24-V-
Spannungsversorgung fiir Sensoren
14 | 0V24_SEN - Weiterschleifung 0V24-Bezugspotenzial fiir
Sensoren
15 1 0V24_0 - 0V24-Bezugspotenzial — Ausgang
X1 Kommuni- | 1 CAN_L (OUT) - CAN-Bus-Datenleitung Low — abgehend
kations- 2 CAN_H(OUT) - CAN-Bus-Datenleitung High — abgehend
Klemmen :
3 CAN_GND (OUT) - Bezugspotenzial CAN-Bus — abgehend
4 CAN_L (IN) - CAN-Bus-Datenleitung Low — ankommend
5 CAN_H (IN) - CAN-Bus-Datenleitung High — ankommend
6 CAN_GND (IN) - Bezugspotenzial CAN-Bus — ankommend
HINWEIS

CAN-Endteilnehmer missen den Bus mit einem Widerstand von 120 Q abschlief3en.
Der Widerstand kann Uber DIP-Schalter S1 auf der Anschlussplatine zugeschaltet

werden.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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5.5 Anschluss DRC-Antriebseinheit

A WARNUNG!

Kein sicherheitsgerichtetes Abschalten der DRC-Antriebseinheit.

Tod oder schwere Verletzungen.

« Sie durfen den 24-V-Ausgang (Klemmen 5, 15) nicht fir sicherheitsgerichtete An-
wendungen mit DRC-Antriebseinheiten verwenden.

« Sie dirfen den STO-Eingang nur mit 24-V briicken, wenn die DRC-Antriebseinheit
keine Sicherheitsfunktion erfiillen soll.
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siehe Kapitel "Klemmenbelegung"

siehe Kapitel "Inbetriebnahme”

DC-24-V-Ausgang

Einspeisung der Sensorversorgung, die Sensorversorgung steht dann am optionalen
Steckverbinder fiir Sensoreingange zur Verfugung

Weiterschleifung der eingespeisten Sensorversorgung

siehe Kapitel "Belegung der optionalen Steckverbinder"

Anschluss Bremswiderstand
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5.6 Kabelfiihrung und Kabelschirmung
5.6.1 Beipack mit Installationsmaterial (Sachnummer 1 824 826 8)

Jeder DRC-Antriebseinheit") wird folgender Beipack mit Installationsmaterial zur Kabel-
schirmung beigelegt:

» A1: Installationsmaterial fiir Netz- und Hybridkabel:

2 x Schirmfeder und Schrauben? zur Schirmauflage von Netzkabeln oder Hybridka-
beln (AuRenschirm).

+ A2: Leitfahige Folie:

2 x leitfahige Folie zum Umwickeln des Schirmgeflechts. Die leitfahige Folie ist bei
Bedarf zu verwenden.

+ B: Installationsmaterial fiir Steuerleitungen und Datenkabel:

3 x Schirmfeder mit Schraube?) zur Schirmauflage von Steuerleitungen oder Daten-
kabeln (STO, CAN, Binarsignale).

A2:

-

> 2x

4071209995

HINWEIS

Nicht bei jeder Installationsvariante wird der komplette Lieferumfang bendtigt.

jude

1) AuBnahme: Nicht bei Steckverbinderausfiihrungen
2) Selbstschneidend, die Lécher im Anschlusskasten sind daher ohne Gewinde ausgefiihrt
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5.6.2 Prinzipielle Montageméglichkeiten

Das folgende Bild zeigt die prinzipiellen Montagemadglichkeiten. Die folgenden Kapitel
zeigen gangige Beispiele zur Verwendung sowie wichtige Hinweise zur Kabelauswahl
und Kabelfiihrung

4071462539
5.6.3 Installation mit separat zugefihrtem CAN-Kabel
Hinweise zur Beachten Sie bei der Kabelfiihrung und Kabelschirmung folgende Hinweise:
Kabelfuhr'ung und . Kabelauswahl
Kabelschirmung —
Empfohlene Kabel- — Beachten Sie bei der Kabelauswahl das Kapitel "Technische Daten und
fiihrung MaRblatter / Spezifikation empfohlenes CAN-Anschlusskabel” in der Betriebsan-

leitung.

— Fir Netzanschlusskabel (3 x AC 400V — AC 500V + PE) kbénnen Sie unge-
schirmte Anschlusskabel verwenden.

— Verwenden Sie fur den optionalen externen Bremswiderstand geschirmte Lei-
tungen.

— Der Leitungsschirm muss gute EMV-Eigenschaften aufweisen (hohe Schirm-
dampfung) und darf nicht nur als mechanischer Schutz des Kabels vorgesehen
sein.

» Kabelschirmung — CAN-Anschlusskabel

— Verbinden Sie die Kabelschirme des CAN-Anschlusskabels iber optional erhalt-
liche EMV-Kabelverschraubungen mit dem Metallgehduse des Gerats.

» Kabelschirmung — externer Bremswiderstand

— Verbinden Sie den Kabelschirm der Leitung fiir einen externen Bremswiderstand
Uber die im Beipack mitgelieferten Schirmfedern mit dem Metallgehause des Ge-
rats. Legen Sie dazu den Schirm im Bereich der Schirmauflageflache frei.
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+ Kabelschirmung — Steuerleitungen

— Verbinden Sie die Kabelschirme von Steuerleitungen Uber die im Beipack mitge-
lieferten Schirmfedern mit dem Metallgehause des Gerats. Legen Sie dazu den
Schirm im Bereich der Schirmauflageflache frei.

— Alternativ kdnnen fur Steuerleitungen optional erhaltliche EMV-Kabelverschrau-
bungen zur Schirmauflage verwendet werden, siehe Kapitel "EMV-Kabelver-
schraubungen".

Das folgende Bild zeigt die empfohlene Kabelfiihrung:

's =)

(@) 51'4RQ

laamin\n /o i

Kommunikation Kommunikation

externer
Bremswiderstand

9007203331701131
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Hinweise zur

Kabelfiihrung und
Kabelschirmung —

Alternative Kabel-
flihrung

Beachten Sie bei der Kabelfihrung und Kabelschirmung folgende Hinweise:
Kabelauswahl

— Beachten Sie bei der Kabelauswahl das Kapitel "Technische Daten und

MaRblatter / Spezifikation empfohlenes CAN-Anschlusskabel” in der Betriebsan-
leitung.

Fir Netzanschlusskabel (3 x AC 400V — AC 500V + PE) kbénnen Sie unge-
schirmte Anschlusskabel verwenden.

Verwenden Sie fir den optionalen externen Bremswiderstand geschirmte Lei-
tungen.

Der Leitungsschirm muss gute EMV-Eigenschaften aufweisen (hohe Schirm-
dampfung) und darf nicht nur als mechanischer Schutz des Kabels vorgesehen
sein.

Kabelschirmung — CAN-Anschlusskabel
— Verbinden Sie die Kabelschirme des CAN-Anschlusskabels Uber die im Beipack

mitgelieferten Schirmfedern mit dem Metallgehduse des Gerats. Legen Sie dazu
den Schirm nur im Bereich der Schirmauflageflache frei.

Um einen Kontakt mit Netzanschlussklemmen zu verhindern, diirfen Sie den
Mantel des CAN-Kabels erst 20 bis 30 mm vor der SBus-Klemme entfernen. Die
Abisolierlange der Aderleitungen betragt 9 mm.

Entfernen Sie den Schirm des CAN-Kabels ab der Abmantelung und isolieren
diesen mit einem Schrumpfschlauch. Achtung: Es dirfen keine Drahtstlicke des
Schirmgeflechts in das Gerat gelangen.

Kabelschirmung — externer Bremswiderstand
— Verbinden Sie den Kabelschirm der Leitung fiir einen externen Bremswiderstand

Uber die im Beipack mitgelieferten Schirmfedern mit dem Metallgehause des Ge-
rats. Legen Sie dazu den Schirm im Bereich der Schirmauflageflache frei.

Kabelschirmung — Steuerleitungen

— Verbinden Sie die Kabelschirme von Steuerleitungen Uber die im Beipack mitge-

lieferten Schirmfedern mit dem Metallgehduse des Gerats. Legen Sie dazu den
Schirm im Bereich der Schirmauflageflache frei.

— Alternativ kdnnen fir Steuerleitungen optional erhaltliche EMV-Kabelverschrau-

bungen zur Schirmauflage verwendet werden, siehe Kapitel "EMV-Kabelver-
schraubungen".
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Das folgende Bild zeigt die alternative Kabelfiihrung:

externer
Bremswiderstand %

—— —Z
J
v
|
cl T JC I [ 3
(,)
(@]

Kommunikation I | I I Kommunikation

Netz Netz
9007203327077131
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5.6.4 Installation mit Hybridkabel
Beachten Sie bei der Kabelfiihrung und Kabelschirmung folgende Hinweise:

Hinweise zur
Kabelfiihrung und
Kabelschirmung

Kabelauswahl

Beachten Sie bei der Kabelauswahl das Kapitel "Technische Daten und
Mafblatter / Spezifikation empfohlenes Hybridkabel" in der Betriebsanleitung.

Verwenden Sie fir den optionalen externen Bremswiderstand geschirmte Lei-
tungen.

Der Leitungsschirm muss gute EMV-Eigenschaften aufweisen (hohe Schirm-
dampfung) und darf nicht nur als mechanischer Schutz des Kabels vorgesehen
sein.

Kabelschirmung — externer Bremswiderstand

Verbinden Sie den Kabelschirm der Leitung fir einen externen Bremswiderstand
Uber die im Beipack mitgelieferten Schirmfedern mit dem Metallgehause des Ge-
rats. Legen Sie dazu den Schirm im Bereich der Schirmauflageflache frei.

Kabelschirmung — Steuerleitungen

Verbinden Sie die Kabelschirme von Steuerleitungen Uber die im Beipack mitge-
lieferten Schirmfedern mit dem Metallgehduse des Gerats. Legen Sie dazu den
Schirm im Bereich der Schirmauflageflache frei.

Alternativ kdnnen fir Steuerleitungen optional erhaltliche EMV-Kabelverschrau-
bungen zur Schirmauflage verwendet werden, siehe Kapitel "EMV-Kabelver-
schraubungen".

Kabelschirmung — Hybridkabel Au3enschirm

Verbinden Sie die Aulienschirme der Hybridkabel Gber die im Beipack mitgelie-
ferten Schirmfedern mit dem Metallgehause des Geréats.

Kabelschirmung — Hybridkabel Innenschirm

Verbinden Sie die Kabelschirme der SBus-Datenleitungen (Innenschirme) Gber
die im Beipack mitgelieferten Schirmfedern mit dem Metallgehduse des Geréats.
Legen Sie dazu den Schirm nur im Bereich der Schirmauflageflache frei.

Um einen Kontakt mit Netzanschlussklemmen zu verhindern, diirfen Sie den
Mantel des CAN-Kabels erst 20 bis 30 mm vor der SBus-Klemme entfernen. Die
Abisolierlange der Aderleitungen betragt 9 mm.

Entfernen Sie den Schirm des CAN-Kabels ab der Abmantelung und isolieren
diesen mit einem Schrumpfschlauch. Achtung: Es dirfen keine Drahtstlicke des
Schirmgeflechts in das Gerat gelangen.
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Empfohlene Kabelfiihrung

L [0t
L DO%r

Hybridkabel

\

q
@
N
E

&

=

externer
Brems- STO
widerstand

9007203327238923

Alternative Kabelfiihrung

externer
Brems-
widerstand

Hybridkabel U U Hybridkabel

9007203331709835

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC 59




60

Elektrische Installation
EMV-Kabelverschraubungen

5.7 EMV-Kabelverschraubungen

5.7.1 Kabelschirmung (Alternativ) — Steuerleitungen

Alternativ zur Verwendung von Schirmfedern kénnen fir Steuerleitungen (STO, Binars-
ignale) optional erhaltliche EMV-Kabelverschraubungen zur Schirmauflage verwendet
werden.

3388566411

5.7.2 Montage von EMV-Kabelverschraubungen

Montieren Sie von SEW-EURODRIVE gelieferte EMV-Verschraubungen gemaf fol-
gendem Bild:

2661188747
[1] Achtung: Isolationsfolie abschneiden und nicht zurlickschlagen.
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5.8 Empfohlene Hybridkabel

Folgende Tabelle zeigt die verfligbaren Hybridkabel:

Kabelquerschnitt /

Kabelende offen
(unkonfektioniert)

dybrdiabe Hersteller
Sachnummer 1 328 477 0 Kabelgebinde 30 m
Kabelgebinde 100 m
Kabelgebinde 200 m
2,5 mm?
LEONI Elocab

Typ: EHRK 016281

Sachnummer 1 331 363 0

Kabelgebinde 30 m
Kabelgebinde 100 m
Kabelgebinde 200 m

Kabelende offen
(unkonfektioniert)

4 mm?

LEONI Elocab
Typ: EHRK 018473

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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5.9 Steckverbinder

Die Anschlussbilder der Steckverbinder zeigen die Kontaktseite des Anschlusses.

5.9.1 Bezeichnungsschliissel
Die Bezeichnung der Steckverbinder wird nach folgendem Schliissel angegeben:

20 B

Zahlnummer (optional)
bei mehreren Steckverbindern in einer Gruppierung

Gruppierungsnummer (optional)
bei mehreren Steckverbindern gleicher Funktion

Typ
Anschlussbild des Steckverbinders innerhalb einer Funktion

Funktion
Funktion des Steckverbinders innerhalb einer Gruppe

Gruppe

1 = Leistungseingang
2 = Leistungsabgang

3 = Geber

4 = Bus

5 = Ein- und Ausgange

Klemme

5.9.2 Anschlusskabel
Anschlusskabel sind nicht im Lieferumfang enthalten.

Konfektionierte Kabel kdnnen bei SEW-EURODRIVE bestellt werden. Sie werden in
den folgenden Abschnitten beschrieben. Geben Sie bei der Bestellung bitte die Sach-
nummer und die Lange des gewlinschten Kabels an.

Die Anzahl und Ausflihrung der bendtigten Anschlusskabel sind abhangig von der Aus-
fuhrung der Gerate und den anzuschlielenden Komponenten. Es werden daher nicht
alle aufgefuhrten Kabel benétigt.

Nachfolgend finden Sie eine Veranschaulichung zu den jeweiligen Kabelausfuhrungen:

Kabel Lange Verlegeart

Schleppketten-

J Feste Lange fahig

Nicht schlepp-
kettenfahig

j Q//: Variable Lange __

HINWEIS

Ausflhrliche Informationen zu den Kabeltypen finden Sie im Kapitel "Technische
Daten und Mafblatter / Anschlusskabel".

[
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5.9.3 Steckverbinderpositionen

Das folgende Bild zeigt die mdglichen Steckverbinderpositionen. Es wird grundsatzlich
zwischen Steckverbinder mit wahlbarer Position und Steckverbinder mit fixierter Posi-
tion unterschieden:

Steckverbinder Farbe Position Lage

X5131: Digitale Ein- / Ausgange - wahlbar | X, 2 oder 3, nicht zusammen mit
X1231, X2324, X1203_1, X1203_2

X5502: STO — IN orange | fixiert 3 (links)

X5503: STO — OUT orange | fixiert 3 (rechts)

X4104: CAN-Bus - Systembus — Eingang Violett fixiert X
X4103: CAN-Bus - Systembus — Ausgang | Violett fixiert 2

X1231: AC-400-V-Eingang und CAN-Bus V) | Violett e | 20der3,

wahlbar | .
X2324: AC-400-V-Ausgang und CAN-Bus | Violett nicht zusammen mit X5131
X1203_1: AC-400-V-Anschluss ) Schwarz X, 2 oder 3

wahlbar ] ’ )
X1203_2: AC-400-V-Anschluss Schwarz nicht zusammen mit X5131
[1] Druckausgleich %) - fixiert Bauformabhangig

1) Der Steckverbinder X1231 ist auch einzeln lieferbar (d.h. ohne Steckverbinder X2324).
2) Der Steckverbinder X1203_1 ist auch einzeln lieferbar (d.h. ohne Steckverbinder X1203_2:).

3) Nur in Verbindung mit der optionalen Nassbereichsausfiihrung (in Verbindung mit MOVIGEAR®) /
ASEPTIC-Ausflihrung (in Verbindung mit DRC).

(1]

X2324
X1203_2

(1]

X2324
X1203_2

X1203_1 X1203_1
X1231 X1231

X1203_1  X1203_2
X1231 X2324

EURGDRIVE

9007201924281227
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5.9.4 Einschrankungen in Verbindung mit Druckausgleich

Mit der optionalen Nassbereichsausfiihrung (in Verbindung mit MOVIGEAR®) / ASEP-
TICPUS_Ausfiihrung (in Verbindung mit DRC) und Bauform M5, M6 wird die Position fir
die STO-Steckverbinder durch die Druckausgleichsverschraubung [1] belegt. Steckver-
binder fir STO sind in diesem Fall nicht méglich:

9007201700846347

5.9.5 Steckverbinderausfiihrung

A VORSICHT!
Mogliche Beschadigung des Winkelsteckers durch Drehen ohne Gegenstecker.

Zerstorung des Gewindes, Beschadigung der Dichtflache.

* Verwenden Sie keine Zange, um den Winkelstecker vor dem Kontaktieren auszu-
richten.

A VORSICHT!

Beschadigung des Winkelsteckers durch zu haufiges Ausrichten.

Moglicher Sachschaden

* Richten Sie den Steckverbinder nur bei Montage und Anschluss der Antriebsein-

heit aus.
» Stellen Sie sicher, dass keine permanenten Bewegungen mit dem Steckverbinder

ausgefihrt werden.

Die M23-Steckverbinder sind in folgenden Ausfiihrungen erhaltlich:
» [1] Steckverbinderausfiihrung "Gerade"
» [2] Steckverbinderausfuhrung "Gewinkelt"

Nach dem Aufstecken des Gegensteckers kann die Ausfiihrung "Gewinkelt" ohne Zu-
satzwerkzeug ausgerichtet werden.
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Beispiel

9007203327550219

HINWEIS

In Verbindung mit Steckverbinder-Lage 3 und Steckverbinder-Ausfihrung "Gewinkelt"
ist nur ein seitlicher Kabelabgang mdglich.

jude
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5.10 Belegung der optionalen Steckverbinder

A WARNUNG!

Stromschlag durch Trennen oder Stecken von Steckverbindern unter Spannung.

Tod oder schwere Verletzungen

» Schalten Sie die Netzspannung ab.
» Trennen oder Verbinden Sie Steckverbinder nie unter Spannung.

5.10.1 X1203_1 und X1203_2: AC-400-V-Anschluss
Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

AC-400-V-Anschluss zur Gerateversorgung / zum Weiterschleifen

Anschlussart

M23, SEW-Einsatz, SpeedTec-Ausstattung, Fa. Intercontec, female, Codier-Ring: Schwarz, berihrsicher

Anschlussbild

4

SHLD

AeR

N/ ©
(0).&(e)
N\
" NO0/
B o}

2497125387
Belegung
Nr. Name Funktion
A L1 Netzanschluss Phase L1
B L2 Netzanschluss Phase L2
L3 Netzanschluss Phase L3
D n.c. Nicht belegt
PE PE Schutzleiteranschluss
1 n.c. Nicht belegt
2 n.c. Nicht belegt
3 n.c. Nicht belegt
4 n.c. Nicht belegt
5 n.c. Nicht belegt
6 n.c. Nicht belegt
7 n.c. Nicht belegt
8 n.c. Nicht belegt
9 n.c. Nicht belegt
10 n.c. Nicht belegt
SHLD n.c. Nicht belegt
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Anschlusskabel

Folgende Tabelle zeigt die verfligbaren Kabel fiir diesen Anschluss:

Lange / Kabel- Betriebs-
Anschlusskabel Verlegeart quer- spannung
schnitt
Sachnummer 1 812 746 0
variabel
@Q —r— 25mm?  AC 500V
—ple= N
M23, Codier-Ring: M23, Codier-
Schwarz Ring: Schwarz
Sachnummer 1 813 3959
Halogenfrei
variabel
@Q _ 25mm?  AC 500V
S— == no
M23, Codier-Ring: M23, Codier-
Schwarz Ring: Schwarz
Sachnummer 1 812 747 9
variabel
R - J 25mm2 | AC 500V
Offen M23, Codier-
Ring: Schwarz
Sachnummer 1 813 396 7
Halogenfrei
variabel
— 25mm? | ACS500V
S— RSO AN
Offen M23, Codier-

Ring: Schwarz

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Anschluss der
Kabel mit offenem
Ende

3, ==

(==

Offen M23, Codier-

Ring: Schwarz

Lange / Kabel- Betriebs-
Anschlusskabel Verlegeart quer- spannung
schnitt
Sachnummer 1 812748 7
variabel
%@Q —r 4mm?  AC500V
—( == >
M23, Codier-Ring: M23, Codier-
Schwarz Ring: Schwarz
Sachnummer 1 813 397 5
Halogenfrei
variabel
%@Q _ 4mm?  AC 500V
— == e ot
M23, Codier-Ring: M23, Codier-
Schwarz Ring: Schwarz
Sachnummer 1 812749 5
variabel
@ ] 4 mm? AC 500 V
— == NK
Offen M23, Codier-
Ring: Schwarz
Sachnummer 1 813 398 3
Halogenfrei
variabel
4 mm? AC 500V

Die folgende Tabelle zeigt die Aderbelegung des Kabels mit der folgenden Sachnum-

mer:

18127479,18133967,18127495und 1 813 398 3

Signalname Aderfarbe / Bezeichnung
L1 ' Schwarz / 1

L2 Schwarz / 2

L3 Schwarz / 3

PE ' Griin/Gelb
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5.10.2 X1231: AC-400-V-Eingang und CAN-Bus
Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

AC-400-V-Eingang zur Gerateversorgung, CAN-Bus (Systembus)

Anschlussart

M23, SEW-Einsatz, SpeedTec-Ausstattung, Fa. Intercontec, female, Codier-Ring: Violett, beruhrsicher

Anschlussbild

2749367179

Belegung
Nr. Name Funktion
A L1 Netzanschluss Phase L1
B L2 Netzanschluss Phase L2

L3 Netzanschluss Phase L3
D n.c. Nicht belegt
PE PE Schutzleiteranschluss
1 n.c. Nicht belegt
2 n.c. Nicht belegt
3 n.c. Nicht belegt
4 n.c. Nicht belegt
5 n.c. Nicht belegt
6 n.c. Nicht belegt
7 CAN_L CAN-Datenleitung (low)
8 CAN_GND Bezugspotenzial CAN-Bus
9 CAN_H CAN-Datenleitung (high)
10 n.c. Nicht belegt
SHLD CAN_SHLD Schirm / Potenzialausgleich CAN-Bus
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Anschlusskabel Folgende Tabelle zeigt die verfigbaren Kabel fir diesen Anschluss:
Lange / Kabelquer- | Betriebs-
Anschlusskabel Verlege- schnitt / span-
art Kabeltyp nung
Sachnummer 1 812742 8
2,5 mm?
variabel
%@Q —— LEONI ac 500 v
— == s Elocab
— 77X | Typ:EHRK
016281
M23, Codier-Ring: M23, Codier-
Violett Ring: Violett
Sachnummer 1 812 743 6
2,5 mm?
variabel
LEONI
A — A Vi
— == s~  Elocab €500
— 77X | Typ:EHRK
016281
Offen M23, Codier-
Ring: Violett
Sachnummer 1 812744 4
4 mm?
variabel
@Q — LEONI" ' ac 500 v
— == sz, Elocab
— 77X | Typ:EHRK
018473
M23, Codier-Ring: M23, Codier-
Violett Ring: Violett
Sachnummer 1 812 745 2
4 mm?
variabel
——————— —— LEONI
e o Elocab POV
— 77X | Typ:EHRK
018473
Offen M23, Codier-
Ring: Violett
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Anschluss der Die folgende Tabelle zeigt die Aderbelegung des Kabels mit der folgenden Sachnum-
Kabel mit offenem mer:
Ende 1812743 6 und 1812 745 2
Signalname Aderfarbe / Bezeichnung
L1 Schwarz / 1
L2 Schwarz / 2
L3 Schwarz / 3
PE Griin/Gelb
CAN_L Blau
CAN_GND Schwarz
CAN_H Weify
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jude

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

AC-400-V-Ausgang zum Weiterschleifen, CAN-Bus (Systembus)

Anschlussart

M23, SEW-Einsatz, SpeedTec-Ausstattung, Fa. Intercontec, female, Codier-Ring: Violett, berthrsicher

Anschlussbild

2749367179
Belegung
Nr. Name Funktion
A L1 Netzanschluss Phase L1
B L2 Netzanschluss Phase L2
c L3 Netzanschluss Phase L3
D n.c. Nicht belegt
PE PE Schutzleiteranschluss
1 n.c. Nicht belegt
2 n.c. Nicht belegt
3 n.c. Nicht belegt
4 n.c. Nicht belegt
5 n.c. Nicht belegt
6 n.c. Nicht belegt
7 CAN_L CAN-Datenleitung (low)
8 CAN_GND Bezugspotenzial CAN-Bus
9 CAN_H CAN-Datenleitung (high)
10 n.c. Nicht belegt
SHLD CAN_SHLD Schirm / Potenzialausgleich CAN-Bus
HINWEIS

Bei zugeschaltetem Bus-Abschlusswiderstand (siehe auch Kapitel "Inbetriebnahme™)
wird der CAN-Bus aufgetrennt. Eingangs- und Ausgangsseite der Steckverbinder diir-
fen deshalb nicht vertauscht werden.
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Belegung der optionalen Steckverbinder

Anschlusskabel

Folgende Tabelle zeigt die verfligbaren Kabel fiir diesen Anschluss:

Anschlusskabel Liange / Kabelquer- | Betriebs-
Verlege- schnitt / span-
art Kabeltyp nung
Sachnummer 1 812742 8
2,5 mm2
variabel
LEONI
% %@ el Elocab AC 500V
X\ Typ:EHRK
016281
M23, Codier-Ring: M23, Codier-
Violett Ring: Violett
Sachnummer 1 812 744 4
4 mm?
variabel
LEONI
E=all—— — = (. Elocab OO0V
X\  Typ:EHRK
018473

M23, Codier-Ring: M23, Codier-
Violett Ring: Violett

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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5.10.4 X4104: CAN-Bus - Systembus — Eingang

Elektrische Installation

Belegung der optionalen Steckverbinder

i

HINWEIS

Verwenden Sie CAN-Anschlusskabel, bei denen der Schirm EMV-tauglich mit dem
Steckergehause verbunden ist, um eine durchgehende Verbindung zum Gehause des

Gerats sicherzustellen.

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

Anschlussart

CAN-Bus (Systembus) - Eingang

M12, 5-polig, male, A-codiert

Anschlussbild

2 1
&)
[
pS
5
2264818187

Belegung
Nr. Name Funktion
1 Drain Schirm / Potenzialausgleich CAN-Bus
2 res. Reserviert
3 CAN_GND Bezugspotenzial CAN-Bus
4 CAN_H CAN-Datenleitung (high)
5 CAN_L CAN-Datenleitung (low)
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Elektrische Installation
Belegung der optionalen Steckverbinder

5.10.5 X4103: CAN-Bus - Systembus — Ausgang

HINWEIS

@

1 Verwenden Sie CAN-Anschlusskabel, bei denen der Schirm EMV-tauglich mit dem
Steckergehause verbunden ist, um eine durchgehende Verbindung zum Gehause des
Geréts sicherzustellen.

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

CAN-Bus (Systembus) - Ausgang

Anschlussart

M12, 5-polig, female, A-codiert

Anschlussbild

2264816267
Belegung
Nr. Name Funktion
1 Drain Schirm / Potenzialausgleich CAN-Bus
2 res. Reserviert
3 GND Bezugspotenzial CAN-Bus
4 CAN_H CAN-Datenleitung (high)
5 CAN_L CAN-Datenleitung (low)

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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5.10.6 X5131: Digitale Ein- / Ausgédnge

Elektrische Installation
Belegung der optionalen Steckverbinder

[

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

Digitale Ein- / Ausgénge - DRC-MotionControl

Anschlussart

M23, P-Einsatz 12-polig, SpeedTec-Ausstattung, Fa. Intercontec, female, 0°-codiert

Anschlussbild

2264820107
Belegung
Nr. | Name Funktion Funktion
Motion-Control-Eingéange Vorort-Betrieb
DIP-Schalter S2/3 = OFF DIP-Schalter S2/3 = ON
1 DIO1 Sensoreingang DI01 Rechts / Halt
2 DI02 Sensoreingang DI02 Links / Halt
3 DI03 Sensoreingang DI03 Sollwert f1 / 2
4 DI04 Sensoreingang DI04 Umschaltung
Automatik / Vorortbetrieb
5 n.c. Nicht belegt Nicht belegt
6 n.c. Nicht belegt Nicht belegt
7 n.c. Nicht belegt Nicht belegt
8 +24V_0O Reserviert DC-24-V-Ausgang
9 0v24VvV_O Reserviert 0V24-Bezugspotenzial
10 0V24V_SEN 0V24-Bezugspotenzial fiir Sensoren 0 Reserviert
muss Uber Klemmen X7.4 eingespeist
werden
11 +24V_SEN DC-24-V-Sensorversorgung R Reserviert
muss Uber Klemmen X7.3 eingespeist
werden
12 FE Potenzialausgleich / Funktionserde Potenzialausgleich / Funktionserde

1) siehe Betriebsanleitung, Kapitel "Anschluss DRC-Antriebseinheit"

HINWEIS

Verwenden Sie fur die Sensoreingange Aktor- / Sensor-Verteiler mit 4 Steckplatzen.
Verwenden Sie den DC-24-V-Ausgang nur fiir den Vorortbetrieb.
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Elektrische Installation
Belegung der optionalen Steckverbinder

Anschlusskabel Folgende Tabelle zeigt die verfligbaren Kabel fiir diesen Anschluss:
Lange / Betriebs-
Anschlusskabel Verlegeart spannung
Sachnummer 1174 1457
variabel
| §@ DC 60 V
Offen M23, 12-polig,
0°-codiert
Anschluss der Die folgende Tabelle zeigt die Aderbelegung des Kabels mit der folgenden Sachnum-
Kabel mit offenem mer:
Ende 1174 145 7
Signalname Aderfarbe
DI01 Pink
DI02 Grau
DI03 Rot
DI04 Blau
Reserviert Gelb
Reserviert Griin
Reserviert Violett
+24V_O Schwarz
ov24 O Braun
0V24_SEN Weify
+24V_SEN Grau/Pink
FE Rot/Blau
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Elektrische Installation
Belegung der optionalen Steckverbinder

5.10.7 X5502: STO - IN

Kein sicherheitsgerichtetes Abschalten der DRC-Antriebseinheit.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Sie durfen den 24-V-Ausgang (Pin 1 und Pin 3) nicht fir sicherheitsgerichtete An-
wendungen mit DRC-Antriebseinheiten verwenden.

» Sie dirfen den STO-Eingang nur mit 24-V briicken, wenn die DRC-Antriebseinheit
keine Sicherheitsfunktion erfillen soll.

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion ‘

Eingang fir sichere Abschaltung (STO)

Anschlussart ‘

M12, 5-polig, female, A-codiert

Anschlussbild \

2264816267
Belegung
Nr. Name Funktion
1 +24V_O DC-24-V-Ausgang
2 STO - Eingang STO -
3 0v24_0O 0V24-Bezugspotenzial
4 STO + Eingang STO +
5 res. Reserviert
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Elektrische Installation
Belegung der optionalen Steckverbinder

Anschlusskabel
HINWEIS
[ ]
1 Verwenden Sie fir diesen Anschluss nur geschirmte Kabel sowie geeignete Steckver-
binder die den Schirm HF-tauglich mit dem Gerat verbinden.
Folgende Tabelle zeigt die verfigbaren Kabel fir diesen Anschluss:
Lange / Betriebs-
Anschlusskabel Ve spannung
Sachnummer 1 812 496 8
variabel
, DC 60V
M12, 5-polig, A-codiert M12, 5-polig,
A-codiert
Sachnummer 1 812 497 6
variabel
o DC 60V
Offen M12, 5-polig,
A-codiert
Sachnummer 1 812 740 1
variabel
DC 60V
M12, 5-polig, A-codiert M12, 5-polig,
A-codiert
Sachnummer 1 812 739 8
variabel
‘Q 5 DC 60V
Sl N
Offen M12, 5-polig,
A-codiert
Anschluss der Die folgende Tabelle zeigt die Aderbelegung des Kabels mit der folgenden Sachnum-
Kabel mit offenem mer:
Ende 1812497 6 und 1812739 8
Signalname Aderfarbe / Bezeichnung
STO - Schwarz / 1
STO + Schwarz / 2
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Elektrische Installation

Belegung der optionalen Steckverbinder

5.10.8 X5503: STO - OUT

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

Ausgang fiir sichere Abschaltung (STO) zum Weiterschleifen

Anschlussart

M12, 5-polig, male, A-codiert

Anschlussbild

2 m 1
G2
[
3/;X,\4
5
2264818187

Belegung
Nr. Name Funktion
1 res. Reserviert
2 STO - Ausgang STO - (zum Weiterschleifen)
3 res. Reserviert
4 STO + Ausgang STO + (zum Weiterschleifen)
5 res. Reserviert
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Elektrische Installation
Belegung der optionalen Steckverbinder

Anschlusskabel

HINWEIS

[ ]
1 Verwenden Sie fir diesen Anschluss nur geschirmte Kabel sowie geeignete Steckver-
binder die den Schirm HF-tauglich mit dem Gerat verbinden.

Folgende Tabelle zeigt die verfligbaren Kabel fiir diesen Anschluss:

Lange / Betriebs-
Anschlusskabel Ve e spannung
Sachnummer 1 812 496 8
variabel

— 3 DC 60 V

M12, 5-polig, A-codiert M12, 5-polig,
A-codiert

Sachnummer 1 812 740 1

variabel

DC 60V

M12, 5-polig, A-codiert M12, 5-polig,

A-codiert

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Elektrische Installation
Belegung der optionalen Steckverbinder

5.10.9 Briickenstecker STO

Ein sicherheitsgerichtetes Abschalten der DRC-Antriebseinheit ist bei Verwendung
des Briickensteckers STO nicht mdglich.

Tod oder schwere Verletzungen.
« Sie dirfen nur dann den Briickenstecker STO verwenden, wenn die DRC-Antriebs-
einheit keine Sicherheitsfunktion erfiillen soll.

Der Briickenstecker STO kann am STO-Steckverbinder der DRC-Antriebseinheit ange-
schlossen werden. Der Briickenstecker STO setzt die Sicherheitsfunktionen der DRC-

Antriebseinheit aulier Kraft.
Folgende Abbildung zeigt den Briickenstecker STO, Sachnummer 1 174 709 9:

18014399658394891
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Elektrische Installation 5
Applikationsoptionen

5.11 Applikationsoptionen
5.11.1 GIO12B

Das folgende Bild zeigt die M12-Steckverbinder der Option GIO12B:

9007201701475211
Funktion
Anschluss von 1/Os
Anschlussart
M12, 5-polig, female, A-codiert
Anschlussbild
2264816267

Belegung

Nr. Name
X3 +24\V

Funktion

DC-24-V-Sensorversorgung

DI13

Binareingang D113 (Schaltsignal)

0v24
DI12

0V24-Bezugspotenzial fiir Sensoren

Binareingang D112 (Schaltsignal)

res.

Reserviert

X2 +24V

DI11

DC-24-V-Sensorversorgung
Binareingang DI11 (Schaltsignal)

0v24

0V24-Bezugspotenzial fiir Sensoren

DI10

res.

Binareingang D110 (Schaltsignal)

Reserviert

X1 +24V

DC-24-V-Aktorversorgung

DO11
ov24

Binarausgang DO11 (Schaltsignal)
0V24-Bezugspotenzial fur Aktoren

DIO10

Binarausgang DO10 (Schaltsignal)

A H W N =2 A ODN 20~ ON =

res.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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5 Elektrische Installation

Applikationsoptionen

5.11.2 GlO13B

Das folgende Bild zeigt die M12-Steckverbinder der Option GIO13B:

O O O
NET RUN DRIVE

84

9007201994722699
Funktion
Anschluss von 1/Os
Anschlussart
M12, 5-polig, female, A-codiert
Anschlussbild
2264816267
Belegung
Nr. Name Funktion
X4 1 Al10+ Analogeingang Al10+ Diff.-Eing. 1
2 Al10- Analogeingang Al10- Diff.-Eing. 2
3 ov24 0V24-Bezugspotenzial fiir Sensoren
4 AO10 Analogausgang AO10 4 — 20 mA
5 res. Reserviert
X3 1 +24V DC-24-V-Sensorversorgung
2 DIM3/LFIB Binareingang DI13 / Leitfrequenz (B)
3 ov24 0V24-Bezugspotenzial fiir Sensoren
4 DI12/LFI A Binareingang DI12 / Leitfrequenz (A)
5 res. Reserviert
X2 1 +24V DC-24-V-Sensorversorgung
2 DI11 Binareingang DI11
3 ov24 0V24-Bezugspotenzial fiir Sensoren
4 DI10 Binareingang DI10
5 res. Reserviert
X1 1 DO10_A1 Relaiskontakt (Common)
2 | DO10_A3 Relaiskontakt (Offner)
3 ovz4 0V24-Bezugspotenzial fur Aktoren
4 DO10_A2 Relaiskontakt (SchlieRer)
5 res. Reserviert
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Inbetriebnahmehinweise @

6 Inbetriebnahme
6.1 Inbetriebnahmehinweise

> B B P

HINWEIS

Beachten Sie bei der Inbetriebnahme unbedingt die Sicherheitshinweise!

Verletzungsgefahr durch fehlende oder schadhafte Schutzabdeckungen.

Tod oder schwere Verletzungen.

* Montieren Sie die Schutzabdeckungen der Anlage vorschriftsmagig.
* Nehmen Sie die DRC-Antriebseinheit nie ohne montierte Schutzabdeckungen in
Betrieb.

Stromschlag durch gefahrliche Spannungen im Anschlusskasten. Gefahrliche Span-
nungen kénnen noch bis zu 10 Minuten nach Netzabschaltung vorhanden sein.

Tod oder schwere Verletzungen.

* Vor der Abnahme des Elektronikdeckels missen Sie die DRC-Antriebseinheiten
Uber eine geeignete externe Abschalteinrichtung spannungsfrei schalten.

« Sichern Sie die Antriebseinheit gegen unbeabsichtigtes Zuschalten der Span-
nungsversorgung.

» Sichern Sie die Abtriebswelle gegen Rotation.

« Warten Sie anschlielend mindestens 10 Minuten, bevor Sie den Elektronikdeckel
abnehmen.

Verbrennungsgefahr durch heile Oberflachen.

Schwere Verletzungen
« Lassen Sie die Gerate ausreichend abkulihlen, bevor Sie diese berthren.

Fehlverhalten der Gerate durch falsche Gerateeinstellung.

Tod oder schwere Verletzungen.

+ Beachten Sie die Inbetriebnahmehinweise.
» Lassen Sie die Installation nur von geschultem Fachpersonal durchfiihren.
* Verwenden Sie nur zur Funktion passende Einstellungen.

HINWEIS

* Vor der Inbetriebnahme mussen Sie die Lackierschutzkappe der LED-Anzeigen
abziehen.

» Vor der Inbetriebnahme miissen Sie die Lackierschutzfolien von den Typenschil-
dern abziehen.

» Fur das Netzschiitz missen Sie eine Mindestausschaltzeit von 2 s einhalten.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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6 (‘@ Inbetriebnahme

@ Hubwerksanwendungen

HINWEIS

jde

6.2 Hubwerksan

Um den stoérungsfreien Betrieb zu gewahrleisten, ziehen Sie Signalleitungen nicht
wahrend des Betriebs ab oder stecken sie auf.

wendungen

A WARNUNG!

Lebensgefahr durch abstiirzendes Hubwerk.

Tod oder schwerste Verletzungen.

Die DRC-Antriebseinheit darf nicht im Sinne einer Sicherheitsvorrichtung fiir Hub-
werksanwendungen verwendet werden. )

Verwenden Sie als Sicherheitsvorrichtung Uberwachungssysteme und mecha-
nische Schutzvorrichtungen.

6.3 Prozessdatenbelegung

HINWEIS

jde

Wird die Belegung der Prozessdaten (Parameter "Sollwertbeschreibung PA1...PA3")
geandert, stellt sich der Parameter "PA-Daten freigeben" automatisch auf "AUS".

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr durch selbsttatiges Anlaufen des Antriebs bei Andern der Prozess-
datenbelegung (Parameter "Sollwertbeschreibung PA1...PA3") oder Einstellung des
Parameters "PA-Daten freigeben" auf "AUS".

Tod oder schwere Verletzungen.

+ Verhindern Sie ein unbeabsichtigtes Anlaufen z. B. durch Aktivieren von STO.
« Stellen Sie direkt nach einer Anderung der Prozessdatenbelegung den Parameter

"PA-Daten freigeben" auf "EIN".

6.4 Voraussetzungen zur Inbetriebnahme

Fir die Inbetriebnahme gelten folgende Voraussetzungen:

86

Die richtige Projektierung der DRC-Antriebseinheit. Projektierungshinweise finden
Sie im Katalog.

Die DRC-Antriebseinheit ist vorschriftsgemal mechanisch und elektrisch installiert.

Ein unbeabsichtigtes Loslaufen der Antriebe wird durch entsprechende Sicherheits-
malnahmen verhindert.

Gefahrdungen fur Mensch und Maschine sind durch entsprechende Sicherheitsvor-
kehrungen ausgeschlossen.
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Inbetriebnahme
Beschreibung der DIP-Schalter

C 200
@ -

6.5 Beschreibung der DIP-Schalter

6.5.1 Ubersicht
ACHTUNG!
Beschadigung der DIP-Schalter durch ungeeignetes Werkzeug.
Mégliche Sachschaden.
+ Schalten Sie die DIP-Schalter nur mit geeignetem Werkzeug um, z. B. einem
Schlitzschraubendreher mit der Klingenbreite < 3 mm.
* Die Kraft, mit der Sie den DIP-Schalter umschalten, darf maximal 5 N betragen.
Das folgende Bild zeigt die DIP-Schalter S1 und S2:
( )\
(@) O
©
o} :
©
@
g
(0
o
N
9007201622737931
DIP-Schalter S1 Die folgende Tabelle zeigt die Funktionalitat der DIP-Schalter S1:
DIP- S1
Schalter 1 2 3 4
Bindrkodierung SBus-Gerate-Adresse
Bit 2° Bit 2" Bit 22 Bit 23
ON 1 1 1 1
OFF 0 0 0 0
DIP-Schalter S2 Die folgende Tabelle zeigt die Funktionalitat der DIP-Schalter S2:
DIP- S2
Schalter 1 2 3 4
Binarkodierung Baudrate Verwendung der Adressierungs-
SBus-Gerite- Motion-Control- Mode
Adresse Eingédnge
Bit 2*
ON 1 1 MBaud Vorortbetrieb Mode 2
OFF 0 500 kBaud Sensoren Mode 1

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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(‘@ Inbetriebnahme

@ Beschreibung der DIP-Schalter

6.5.2 Beschreibung der DIP-Schalter
DIP-Schalter S1/1 Einstellung der SBus-Adresse mit Adressierungs-Mode 1 (S2/4 = OFF)

bis S1/4 und S2/1 « Uber die DIP-Schalter S1/1 bis S1/4 und S2/1 stellen Sie die SBus-Adressen der
DRC-Antriebseinheit ein.

* In Verbindung mit Adressierungs-Mode 1 (DIP-Schalter S2/4 = OFF) kénnen Sie
Adressen im Bereich von 0 bis 63 einstellen. Die Kommandoebene erhalt gerade
Adressen, das Leitungsteil ungerade Adressen:

Adressierungs-Mode 1 (S2/4 = OFF)

SBUS-Adresse 0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30
Kommandoebene

SBUS-Adresse 1 3 5 7 9 11 13 15 17 19 21 | 23 | 25 | 27 29 31
Leistungsteil

S11 - X - X=X =-/X - X - X -]|x -/X
s1/2 - - X X |- - X|X - -/ X|X|=-]-/X X
s1/3 - - - - X X! X X = == X | X | X X
S1/4 -l - - == - -]l - X X X X X|x x!x
s2/1 — === === =]=]=]=]=]=1=-1-]-
Adressierungs-Mode 1 (S2/4 = OFF)

SBUS-Adresse 32 34 36 38 40 42 44 46 48 50 52 54 56 | 58 60 62
Kommandoebene

SBUS-Adresse 33 |35 37 39 41 43 45 47 49 51 53 | 55 57 | 59 | 61 63
Leistungsteil

S11 - X/ -/ X| -]/ X - X - X - X -/ X=X
S$1/2 - - X X|=-]=- X X|=- - X X -|-=-/X X
S1/3 -l - -] =]/ X| X X X |- - - = X | X | XX
S1/4 - - - -] -] -1 == ==/ X X X X X | X | XX
S2/1 XX X[ X X X X X | X X X X X X|X|X
X = ON

- = OFF
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Beschreibung der DIP-Schalter @

Einstellung der SBus-Adresse mit Adressierungs-Mode 2 (S2/4 = ON)

« Uber die DIP-Schalter S1/1 bis S1/4 und S2/1 stellen Sie die SBus-Adressen der
DRC-Antriebseinheit ein.

* In Verbindung mit Adressierungs-Mode 2 (DIP-Schalter S2/4 = ON) errechnet sich
die SBus-Adressen wie folgt:

— Adresse Leitungsteil: Wertigkeit der DIP-Schalter + fester Offset von 1
— Adresse Kommandoebene: Wertigkeit der DIP-Schalter + fester Offset von 32

+ Damit kdbnnen Sie Adressen im Bereich von 1 bis 31 (Leistungsteil) und 32 bis 62
(Kommandoebene) einstellen:

Adressierungs-Mode 2 (S2/4 = ON)

SBUS-Adresse 32 |33 34 35 36 37 38 39 40 41 42 43 44 45 46 47
Kommandoebene

SBUS-Adresse 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 | 14 15 16
Leistungsteil

S1/1 - X - X |- X=X - X -/ X|=-/x - X
S1/2 -l - X X!/ =/ XX - - X X =-]- x/x
S1/3 - - - - X XX |X - -/ -]/ -|XxX|x x X
s1/4 - - - - - -] X X ! X|X|Xx|x x X
S2/1 e I e I
Adressierungs-Mode 2 (S2/4 = ON)

SBUS-Adresse 48 | 49 50 51 | 52 53 54 55 56 57 | 58 | 59 | 60 61 62
Kommandoebene

SBUS-Adresse 17 |18 19 20 | 21 22 23 24 25 26 27 28 | 29 30 31
Leistungsteil

S11 - X - X - X - X - X - X - X -
S1/2 - - X X - - X X - - X X - - X
S1/3 - - - - X X X X - - - - X X X
S1/4 - - - - - - - - X X X X X X
S2/1 X X X X X X X X X X X X X X X
X = ON

- = OFF

HINWEIS

jude

Fur einen Betrieb mit Feldbusgateway und mehr als 4 SBus-Aktoren ist der Adres-
sierungs-Mode 2 erforderlich.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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(‘@ Inbetriebnahme

@ Beschreibung der DIP-Schalter

DIP-Schalter S2/2

DIP-Schalter S2/3

DIP-Schalter S2/4

Baudrate

Uber den DIP-Schalter S2/2 stellen Sie die SBus-Baudrate ein. Stellen Sie bei allen Teil-
nehmern im SBus-Netzwerk die gleiche Baudrate ein.

Verwendung der Motion-Control-Eingange

Uber diesen DIP-Schalter legen Sie die Verwendung der Motion-Control-Eingénge (zu-
ganglich nur Uber optionalen M23-Steckverbinder) fest.

» Steht der DIP-Schalter S2/3 auf "OFF", werden die Motion-Control-Eingange fur den
Anschluss und die Auswertung von Sensoren verwendet. Eine Steuerung des Aktors
Uber die Motion-Control-Eingange ist nicht méglich.

» Ist der DIP-Schalter S2/3 auf "ON" eingestellt, kdnnen die Motion-Control-Eingénge
fur den Vorortbetrieb verwendet werden:

Motion-Control-Eingdnge

Funktionalitat bei DIP-Schalter S2/3 = ON

Motion-Control-Eingang 1 Rechts / Halt
Motion-Control-Eingang 2 Links / Halt
Motion-Control-Eingang 3 Sollwertanwahl n_f1 / n_f2
Motion-Control-Eingang 4 Vorort / Automatik

Adressierungs-Mode

Uber diesen DIP-Schalter stellen Sie den Adressierungs-Mode fiir die SBus-Adresse
ein. Weitere Informationen zum Adressierungs-Mode finden Sie im Abschnitt "DIP-

Schalter S1/1 bis S1/4 und S2/1".

* Adressierungs-Mode 1 (S2/4 =
* Adressierungs-Mode 2 (S2/4 =

OFF)
ON)
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6.6

Inbetriebnahmeablauf @

Inbetriebnahmeablauf

1. Beachten Sie unbedingt die Inbetriebnahmehinweise!

2. Schalten Sie alle Komponenten spannungslos und sichern Sie diese durch eine ex-
terne Abschalteinrichtung gegen unbeabsichtigtes Zuschalten der Spannungsver-
sorgung.

3. Prifen Sie den korrekten Anschluss aller angeschlossenen DRC-Antriebseinheiten.
Beachten Sie hierzu das Kapitel "Elektrische Installation”.

4. Stellen Sie die SBus-Adresse ein.
A WARNUNG! Unkontrollierte Antriebsfreigabe durch falsche Adresseinstellung.
Tod oder schwere Verletzungen.
* Vergeben Sie jede Gerateadresse nur einmal.
» Prifen Sie die Adresseinstellungen vor der ersten Antriebsfreigabe.
Die Einstellung erfolgt mit den DIP-Schaltern S1/1 - S1/4 und S2/1:

OFF =
Adressierungs-
A\ Mode 1

Einstellung SBus-Adresse

2442529803

Folgende Tabelle zeigt fur den Adressierungs-Mode 1, wie Sie die DIP-Schalter fir
die Gerateadressen einstellen missen:

Adressierungs-Mode 1

SBUS-Adresse 0 2 4 6 | 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30
Kommandoebene

SBUS-Adresse 1 3 /5|7 9 M1 13 15|17 19 21 23 25 27 29 31
Leistungsteil

S11 -/ X -] X - X - X| =/ X| =]/ X| - X|=X
S1/2 - - X X| - =/ X | X| - - X X|=-]/=-/X X
S1/3 - -] -] - X X X X|=-]=-/=]-=-/ X X|X X
S1/4 - - -] - - = = | X | X X | X X X|X X
S2/1 e T T e e e e B e B i R B I B

Adressierungs-Mode 1

SBUS-Adresse 32 34 36 38 40 42 44 46 48 50 52 54 56 | 58 60 | 62
Kommandoebene

SBUS-Adresse 33 135 37 39 41 43 45 47 49 51 53 55 57 | 59 61 | 63
Leistungsteil

S1M1 - X -/ X| -]/ X - X -]/ X - X =-]/X =X
S1/2 - - X/ X| -] -/ X X -]/ X X =-]=-/XX
S1/3 - - = =/ X| X X X | =-]|=-/=-]=- XX | X |X
S1/4 - - - -] =-] == - /XX X X XX XX
S2/1 X ' X X/ X | X X X X | X X X X X|X|X|X
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahmeablauf

HINWEIS

Fir einen Betrieb mit Feldbusgateway und mehr als 4 SBus-Aktoren ist der Adres-
sierungs-Mode 2 erforderlich.

Informationen zum Adressierungs-Mode 2 finden Sie im Kapitel "Beschreibung der
DIP-Schalter".

5. Stellen Sie die SBus-Baudrate iber DIP-Schalter S2/2 ein (siehe folgendes Bild).
HINWEIS

Stellen Sie bei allen Teilnehmern im SBus-Netzwerk die gleiche Baudrate ein.

SBus-Baudrate
OFF = 500 kBaud
ON = 1 MBaud
2442385931

ACHTUNG! Beschadigung der DIP-Schalter durch ungeeignetes Werkzeug.
Mogliche Sachschaden.

» Schalten Sie die DIP-Schalter nur mit geeignetem Werkzeug um, z. B. einem
Schlitzschraubendreher mit der Klingenbreite < 3 mm.

» Die Kraft, mit der Sie den DIP-Schalter umschalten, darf maximal 5 N betragen.
6. Bus-Abschluss an der DRC-Antriebseinheit beim letzten Teilnehmer sicherstellen.

» Befindet sich die DRC-Antriebseinheit am Ende eines SBus-Segments erfolgt der
Anschluss an das SBus-Netz nur iber die ankommende Leitung.

* Um Stérungen des Bussystems durch Reflexion usw. zu vermeiden, muss das
SBus-Segment beim physikalisch ersten’) und letzten Teilnehmer mit den Bus-
Abschlusswiderstanden terminiert werden.

7. Verschrauben Sie die DRC-Elektronikdeckel auf den Anschlusskasten.

8. Nehmen Sie den zugeordneten SBus-Controller in Betrieb. Beachten Sie hierzu die
entsprechende Dokumentation.

1) Wird als SBus-Master ein MOVIPRO® verwendet, ist der Busabschluss im ersten Teilnehmer bereits fest
integriert.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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6.6.1

Abschlusswider-
stdnde

Funktionsprinzip

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC

Bus-Abschluss
Die Bus-Abschlusswiderstande sind bereits auf der Anschlussplatine realisiert und kon-

nen Uber den Schalter S1 aktiviert werden, siehe auch Kapitel "Gerateaufbau":

Bus-Abschluss ON = ein

Bus-Abschluss OFF = aus
(Werkseinstellung)

9007203334501387

9007203335476107

Die folgende Tabelle zeigt das Funktionsprinzip des Bus-Abschluss-Schalters:

Bus-Abschluss-Schalter S1

Bus-Abschluss ON = ein

Bus-Abschluss OFF = aus

Bus-
abschluss
Schalter
EIN
AUS
Ankommendes  Abgehendes
Kabel Kabel
2442681995

Bus-
abschluss
Schalter
EIN
AUS
Ankommendes  Abgehendes
Kabel Kabel

2442694923
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@ Inbetriebnahme der Applikationsoption GIO13B

6.7 Inbetriebnahme der Applikationsoption GIO13B

A WARNUNG!
Verbrennungsgefahr durch heile Oberflachen.

Schwere Verletzungen
» Lassen Sie die Gerate ausreichend abkulhlen, bevor Sie diese berthren.

6.7.1 Ubersicht der DIP-Schalter

ACHTUNG!
Verlust der zugesicherten Schutzart.

Mégliche Sachschaden.

* Im demontierten Zustand mussen Sie die Applikationsoption GIO13B aufgrund von
Offnungen fur DIP-Schalter vor Feuchtigkeit, Staub oder Fremdkdrper schitzen.
+ Stellen Sie Sicher, dass die Applikationsoption korrekt montiert wird.

Das folgende Bild zeigt die Lage der DIP-Schalter in der Applikationsoption GIO13B:

Tyew: GI0130 *ﬁm
SOm: ©1.1734567801.0001.11

11— — —

9007201137627403
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6.7.2 Einstellung der DIP-Schalter
DIP-Schalter S1 Das folgende Bild zeigt die moglichen Einstellungen am DIP-Schalter S1:

S1/4: Bindrausgang
ON Bindrausgang EIN
OFF Bindrausgang AUS

S$1/3: Analogausgang
Analogausgang EIN
Analogausgang AUS

OFF

S$1/2: Binédreingdnge
Bindreingange EIN
Bindreingdnge AUS

OFF

S1/1: Analogeingang
ON Analogeingang EIN
OFF Analogeingang AUS

9007201137841035

DIP-Schalter S2 Das folgende Bild zeigt die moglichen Einstellungen am DIP-Schalter S2:

S2/2 bis S2/4:
Konfiguration Leitfrequenzeingang

S2/1: Leitfrequenzeingang
ON = Leitfrequenzeingang EIN
OFF = Leitfrequenzeingang AUS

9007201137842955

Die DIP-Schalter S2/1 bis S2/3 dienen zur Konfiguration des Leitfrequenzeingangs. Die
folgende Tabelle zeigt die zugehérigen Konfigurationsmaoglichkeiten:

DIP-Schalter Konfiguration
S2/2 S2/3 S2/4 Leitfrequenzeingang Maximalfrequenz
OFF OFF OFF f= 1kHz
ON OFF OFF f= 2kHz
OFF ON OFF f= b5kHz
ON ON OFF f= 10 kHz
OFF OFF ON f= 20kHz
ON OFF ON f= 40kHz
OFF ON ON f= 80kHz
ON ON ON f=120 kHz

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Inbetriebnahme der Applikationsoption GIO13B

@

DIP-Schalter S3 Das folgende Bild zeigt die moglichen Einstellungen am DIP-Schalter S3:

HINWEIS

(]

1 Wird mit DIP-Schalter "S3/3 = ON" der Modus Stromeingang eingestellt, muss mit
DIP-Schalter "S3/4 = ON" der Stromwiderstand zugeschaltet werden.
HINWEIS

(]

1 Achtung: Mit DIP-Schalter "S3/2 = ON" wird ein eventuell vorhandenes IPOS-Pro-

gramm auf der Kommandoplatine Gberschrieben!

OFF

ON
OFF

ON

OFF

ON
OFF

S3/4:

S3/3:

S3/2:

S3/1:

Stromwiderstand Analogeingang
= EIN
= AUS

Modus Analogeingang

= Stromeingang

= Spannungseingang

IPOS-Download

= Download des IPOS-Programms auf die
Kommandoplatine und Start des IPOS-Programms

= keine Aktion

Modus Leitfrequenzeingang
Spur A/B
Spur A

9007201137839115
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7 Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

7.1 Uber MOVITOOLS® MotionStudio
7.1.1 Aufgaben

Das Software-Paket bietet Innen Durchgangigkeit beim Ausflihren der folgenden Aufga-
ben:

+  Kommunikation zu Geraten aufbauen

* Funktionen mit den Geraten ausfiihren

7.1.2 Kommunikation zu Geraten aufbauen

Zum Einrichten der Kommunikation zu den Geraten ist im Software-Paket
MOVITOOLS® MotionStudio der SEW-Communication-Server integriert.

Mit dem SEW-Communication-Server richten Sie Kommunikationskanaéle ein. Einmal
eingerichtet, kommunizieren die Gerate mithilfe ihrer Kommunikationsoptionen Uber
diese Kommunikationskanale. Sie kdnnen maximal 4 Kommunikationskanale gleichzei-
tig betreiben.

MOVITOOLS® MotionStudio unterstiitzt die folgenden Arten von Kommunikations-
kanalen:

» Seriell (RS-485) uber Schnittstellenumsetzer

» Systembus (SBus) Gber Schnittstellenumsetzer
» Ethernet

» EtherCAT

* Feldbus (PROFIBUS DP/DP-V1)

* Tool Calling Interface

Abhangig von dem Gerat und seinen Kommunikationsoptionen steht Ihnen von diesen
Kommunikationskanalen eine Auswahl zur Verfigung.

7.1.3 Funktionen mit den Geraten ausfiihren

Das Software-Paket bietet Ihnen Durchgangigkeit beim Ausfiihren der folgenden Funk-
tionen:

» Parametrierung (zum Beispiel im Parameterbaum des Geréats)
* Inbetriebnahme

* Visualisierung und Diagnose

* Programmierung

Um die Funktionen mit den Geraten auszufiihren, sind im Software-Paket
MOVITOOLS® MotionStudio die folgenden Grundkomponenten integriert:

* MotionStudio
« MOVITOOLS®

Alle Funktionen korrespondieren mit Tools. MOVITOOLS® MotionStudio bietet fur
jeden Geratetyp die passenden Tools an.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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7.2 Erste Schritte

7.21 Software starten und Projekt anlegen

Um MOVITOOLS® MotionStudio zu starten und ein Projekt anzulegen, gehen Sie fol-

gendermalfen vor:

1. Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio aus dem Startmenii von Windows unter
dem folgenden Meniipunkt:
[Start] / [Programme] / [SEW] / [MOVITOOLS-MotionStudio] /
[MOVITOOLS-MotionStudio]

2. Legen Sie ein Projekt mit Namen und Speicherort an.

7.2.2 Kommunikation aufbauen und Netzwerk scannen

Um mit MOVITOOLS® MotionStudio eine Kommunikation aufzubauen und Ihr Netzwerk

zu scannen, gehen Sie folgendermalien vor:

1. Richten Sie einen Kommunikationskanal ein, um mit Ihren Geraten zu kommunizie-
ren.

2. Scannen Sie lhr Netzwerk (Gerate-Scan). Betatigen Sie dazu die Schaltflache
[Netzwerk-Scan starten] [1] in der Symbolleiste.

DE-EB © - T I_TS-:‘an
1]
9007200387461515

7.2.3 Weiterfiihrende Informationen

HINWEIS

Die Verbindung zwischen PC und DRC-Umrichter erfolgt Uber den verwendeten
Controller oder das verwendete Gateway. Detaillierte Angaben, um einen Kommuni-
kationskanal zu konfigurieren finden Sie in der Dokumentation des verwendeten Con-
trollers.

jude
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7.2.4 Gerate konfigurieren
Um ein Gerat zu konfigurieren, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Markieren Sie das Gerat in der Netzwerksicht.

2. Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmen(i, um die Tools zum Konfigu-
rieren des Gerats anzuzeigen.

) MOVITOOLS&-MetionStudio - [Projekt]

Projekt  Bearbeiten  Metzwerk  Ansicht Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe !w
DE-HBO D 1} [+ Sean Bl ﬁu.m
Netzwierk | B Toolstart-Seite =arx
B | Netzwerk
= SBus Allgemein () ~
[1] 4P 0: Kommandoplatine Neues Projekt
e erstellen oder
B Intem Projekt laden Wergleich (Online):
2 - 2 |Tool zum Vergleichen der Geratedaten
[ ] {Parametersatze, IPOS-Variablen etc.).
EE 1.Parameterbaum (Onlin
— |
2 rgleich (Onlin me (a) |2
4 Datenhaltung (©nlin
Diagn > E
— EF Fen
& Handbetrieb (Online R
Online-Geratestatus anzeigen
B Komponente verwalten (Leistungsteil) >
Ei haft rameterbaurn (Online):
Igenschatten... ol zum Editieren und Anzeigen aller

Mit dem Gerat
arbeiten

rateparameter in einer dbersichtlichen
Baumstruktur.

Handbetrieb (Online):
Tool zum Testen des Antriebs nach der
Inbetriebnahme.

Ansicht bearbeiten

.‘ Projekt E, Netzwerk

[ Online-G

9007201974142091

dtestatus

[1 Kommandoplatine
[2] Leistungsteil

In dem Beispiel wird das Kontextmeni mit den Tools fir ein DRC-Leistungsteil [2]
gezeigt. Der Verbindungsmodus ist "Online" und das Gerat wurde in der Netzwerk-
sicht gescannt.

3. Wahlen Sie das Tool, (zum Beispiel "Parameterbaum"), um das Gerat zu konfigurie-

ren.
) MOVITOOLS®-MotionStudio - [Projekt] = | 5
Projekt  Bearbeiten Netzwerk  Ansicht Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe !w

Dez-H &8O 1) [ Scan B aomm

Netzwerk ks ] Toolstart-Seite IL:E Parameterbaum x4k x

B Netzwerk [ [Baum | B i [=]=]

-1 5By
E ”s" =428 Leistungsteil
EJ- (@ 0 Kommandoplatine = {2 Anzeigewerte Stopp-Rampen
- Intem @ B3 Sollwerte/Integratoren
L 1: Leistungstel i [-[=] Solwertkontrolle Stopp-Rampe t13 s 2o
- Drehzzhirampen Nostopp-Rampetls ) [Z0
# =] Festsoliwerts =
E : =] Motorpatertiometer-Fu .
& Artriebsdaten Rampenkontrollfunktionen
[ = gung N -
& {8 Kommunikation nam us 2
— {2 Disgnossfunktionen
= (A Technologiefunktionen
> [E8 Steuerfunktionen
{E Geratefunktionen

&

w0 Proiskt B Netzwerk

< m v

T Baum Drehzahirampen

[6 Online-Geratestatus
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7.3 Verbindungsmodus

7.3.1  Uberblick

MOVITOOLS® MotionStudio unterscheidet zwischen den Verbindungsmodi "Online"
und "Offline". Den Verbindungsmodus bestimmen Sie selbst. Abhangig von dem ge-
wahlten Verbindungsmodus werden Ihnen Offline-Tools oder Online-Tools geratespezi-
fisch angeboten.

Offline-Tools / Die folgende Darstellung zeigt die beiden Arten von Tools:
Online-Tools (] 21 5
Ubersicht (3]
Offline-Tool |
Online-Tool l
%) [4]
4710632331
[1] Festplatte des Engineering-PCs
[2] Arbeitsspeicher des Engineering-PCs
[38] Engineering-PC
[4] Gerat
Offline-Tools / Die folgende Darstellung beschreibt die beiden Arten von Tools:
Online-Tools ool Beschreib
Beschreibung ools el
Offline- Anderungen mit Offline-Tools wirken sich zunachst "NUR" auf den Arbeitsspeicher [2] aus.
Tools «  Speichern Sie Ihr Projekt, damit die Anderungen auf der Festplatte [1] Ihres Enginee-
ring-PCs [3] gesichert werden.
* Wenn Sie die Anderungen auch auf lhr Gerat [4] Ubertragen méchten, fiihren Sie die
Funktion "Herunterladen (PC->Gerat)" aus,
Online- Anderung mit Online-Tools wirken sich zunéchst "NUR" auf das Gerat [4] aus.
Tools +  Wenn Sie diese Anderungen in den Arbeitsspeicher [2] (ibertragen mdchten, fiihren Sie
die Funktion "Hochladen (Gerat->PC)" aus,
» Speichern Sie |hr Projekt, damit die Anderungen auf der Festplatte [1] Ihres Enginee-
ring-PCs [3] gesichert werden.
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HINWEIS

» Der Verbindungsmodus "Online" ist KEINE Rickmeldung, dass Sie gerade mit
dem Gerat verbunden sind oder, dass das Gerat kommunikationsbereit ist. Wenn
Sie diese Ruckmeldung brauchen, beachten Sie den Abschnitt "Zyklischen Er-
reichbarkeitstest einstellen" in der Online-Hilfe (oder im Handbuch) von
MOVITOOLS® MotionStudio.

» Die Befehle der Projektverwaltung (zum Beispiel "Herunterladen”, "Hochladen
etc.), der Online-Geratestatus, sowie der "Gerate-Scan", arbeiten unabhangig von
dem eingestellten Verbindungsmodus.

«  MOVITOOLS® MotionStudio startet in dem Verbindungsmodus, den Sie vor dem
SchlieRen eingestellt hatten.

jude

7.3.2 Verbindungsmodus (Online oder Offline) einstellen
Um den Verbindungsmodus einzustellen, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Wahlen Sie den Verbindungsmodus:

* "zum Online-Modus wechseln" [1], fir Funktionen (Online-Tools), die sich direkt
auf das Gerat auswirken sollen.

+ "zum Offline-Modus wechseln" [2], fiir Funktionen (Offline-Tools), die sich auf Ihr
Projekt auswirken sollen.

DE-E B ‘ ‘ + 4 X [#Scan
1] [2
9007200389198219

[1] Symbol "zum Online-Modus wechseln"
[2] Symbol "zum Offline-Modus wechseln"

2. Markieren Sie den Gerateknoten

3. Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmeni, um die Tools zum Konfigu-
rieren des Gerats anzuzeigen.
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7.4 Funktionen mit den Geréten ausfiihren

7.41 Gerate parametrieren

Geréate parametrieren Sie im Parameterbaum. Er zeigt alle Gerate-Parameter, gruppiert
in Ordnern.

Mithilfe des Kontextmenis und der Symbolleiste kénnen Sie die Gerate-Parameter ver-
walten. Wie Sie Gerate-Parameter lesen oder andern, zeigen lhnen die folgenden
Schritte.

7.4.2 Gerateparameter lesen oder dndern
Um Gerateparameter zu lesen oder zu &ndern, gehen Sie folgendermalien vor:
1. Wechseln Sie in die gewiinschte Sicht (Projektsicht oder Netzwerksicht)
2. Wahlen Sie den Verbindungsmodus:

» Klicken Sie auf das Symbol "zum Online-Modus wechseln" [1], wenn Sie direkt
auf dem Gerat Parameter lesen / andern mochten.

» Klicken Sie auf das Symbol "zum Offline-Modus wechseln" [2], wenn Sie Parame-
ter im Projekt lesen / andern méchten.

- B & +- 4+ X |[#Scan

11 12
9007200389198219
[1] Symbol "zum Online-Modus wechseln"

[2] Symbol "zum Offline-Modus wechseln"
3. Wahlen Sie das Gerat aus, das Sie parametrieren moéchten.
4. Offnen Sie das Kontextmenii und wéhlen Sie den Befehl [Parameterbaum].

Als Ergebnis 6ffnet sich die Ansicht "Parameterbaum"” im rechten Teil des Bild-
schirms.

5. Klappen Sie den "Parameterbaum” bis zu dem gewiinschten Knoten auf.

2) MOVITCOLS@-MotionStudio - [Projekt] = | (5]

Projekt  Bearbeiten  Metzwerk  Ansicht Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe ﬁm
DeE-J&EOE 1) [+ Scan Bl

Netzwerk | B Toolstart-Seite BE Parameterbaum rdib X

Metzwerk Baum Lei il\Sollwertel] TSR =
E o 1N = . P &

o us

- =453 Leistungstsi

=t F 0 Kommandoplatine @ Anzeigewerte Stopp-Rampen

B Intem E-&8 Solwerte/Integratoren
B 1: Leistungstel EI Sollwertkortrolls Stopp-Rampe 113 sl |20

% Drehzahirampen

5] Festsolwerts Notstopp-Rampe 114 [s]

=] Metorpotertiometer-F i
]%%ﬂebs;:e: e Rampenkontrollfunktionen

TEERDD

0

- {E Klemmenbelegung AR . -
- Kommunikation CPENULCIW L R Aus -

[
[c
[E
[#-{&8 Diagnossfunktionen
[E
[E
[c

=

+-{E# Technologiefunktionen
£ [ Steuerfunidionen
{8 Gerdtefunktionen

Sy | o B

4 m 3 m L

‘
m Froicki B, Netzwerk [ Baum Drehzahlampen

[E Online-Geratestatus

4718989195
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6. Klicken Sie doppelt, um eine bestimmte Gruppe von Gerateparametern anzuzeigen.

7. Wenn Sie numerische Werte in Eingabefeldern andern, bestatigen Sie diese mit der
Eingabetaste.

HINWEIS

@
1 Detaillierte Angaben zu den Gerateparametern erhalten Sie im Kapitel "Parameter”.

7.4.3 Gerate in Betrieb nehmen (Online)
Um Gerate (Online) in Betrieb zu nehmen, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Wechseln Sie in die Netzwerksicht.
2. Klicken Sie auf das Symbol "zum Online-Modus wechseln" [1] in der Symbolleiste.

DB © ‘ - 4 X | [*Scan

[
9007200438771211

[1] Symbol "zum Online-Modus wechseln"
3. Wabhlen Sie das Geréat aus, das Sie in Betrieb nehmen mochten.

4. Offnen Sie das Kontextmenii und wahlen Sie den Befehl [Inbetriebnahme] / [Inbe-
triebnahme]

Als Ergebnis 6ffnet sich der Inbetriebnahme-Assistent.

5. Folgen Sie den Anweisungen des Inbetriebnahme-Assistenten und laden Sie ab-
schlielend die Inbetriebnahmedaten in Ihr Geréat.
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8 Parameter

8.1 Parameteriibersicht Kommandoplatine

8.1.1 Anzeigewerte

Index

Parametername

Parameter Kommandoplatine \ Anzeigewerte \ Gerétestatus

MOVITOOLS® MotionStudio = MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

Geratestatus

8310.0 Betriebszustand [Text]
DIP-Schalter

9621.10, Bit 0 Stellung DIP-Schalter S1/1 [Bit-Feld]
9621.10, Bit 1 Stellung DIP-Schalter S1/2 [Bit-Feld]
9621.10, Bit 2 Stellung DIP-Schalter S1/3 [Bit-Feld]
9621.10, Bit 3 Stellung DIP-Schalter S1/4 [Bit-Feld]
9621.10, Bit 4 Stellung DIP-Schalter S2/1 [Bit-Feld]
9621.10, Bit 5 Stellung DIP-Schalter S2/2 [Bit-Feld]
9621.10, Bit 6 Stellung DIP-Schalter S2/3 [Bit-Feld]
9621.10, Bit 7 Stellung DIP-Schalter S2/4 [Bit-Feld]
Parameter Kommandoplatine \ Anzeigewerte \ Bindreingange

8334.0, Bit 1 Binareingang DI01 Status [Bit-Feld]
8334.0, Bit 2 Binareingang DI02 Status [Bit-Feld]
8334.0, Bit 3 Binareingang DIO3 Status [Bit-Feld]
8334.0, Bit 4 Binareingang DI04 Status [Bit-Feld]
Parameter Kommandoplatine \ Anzeigewerte \ Gerdtedaten

Kommandoebene

- Geratefamilie [Text]
9701.1, 9701.2, 9701.3, Geratenamen [Text]
9701.4,9701.5

9823.1, 9823.2, 9823.3, Geratesignatur [Text]
9823.4, 9823.5

9701.30 Firmware Kommandoebene [Text]
9701.31 Firmware Status Kommandoebene [Text]
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8.1.2 Veranderbare Parameter

Speicherort
HINWEIS
@
1 Die folgenden Parameter werden im DRC-Motor
gespeichert.

Findet z. B. im Servicefall ein Tausch des Motors
statt, mussen eventuelle Anderungen an diesen
Parametern erneut vorgenommen werden.

Elektronik-
deckel

Sollwerte / Integratoren

Index

Parametername

MOVITOOLS® MotionStudio
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

Parameter Kommandoplatine \ Sollwerte/Intergratoren \ Sollwerte

MOVILINK® Skalierung

10096.35 Sollwert n_f1 0.00 — 1500.00 — 2000.00 [min~"] | 1 Digit = 0.001 min~"

10096.36 Sollwert n_f2 0.00 — 200.00 — 2000.00 [min~"] 1 Digit = 0.001 min™"
Gerétefunktionen

Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio MOVILINK® Skalierung

Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

Parameter Kommandoplatine \ Geratefunktionen \ Setup

8594.0 Werkseinstellung « 0=Nein
* 1= Standard
* 2 = Auslieferungszustand
* 3 = Grundinitialisierung
Applikationsoption
Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio MOVILINK® Skalierung
Anzeige

(Bereich / Werkseinstellung)

Parameter Kommandoplatine \ Applikationsoption \ Kommunikation

10453.1 Applikationsoption Typkennung [Text]
10453.4 Applikationsoption Uberwachung |« 0 =Aus
+ 1=Ein
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8.2
8.21

Parameteriibersicht Applikationsoptionen
Anzeige der Applikationsoption im MOVITOOLS®-MotionStudio

Die Parameter der Applikationsoption werden im Parameterbaum der Kommandopla-
tine angezeigt:

) MOVITOOLS®-MotionStudio - [Projek] =B )
Projekt Bearbeiten Metzwerk Ansicht Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe Ew
-8B B0 B X | [r Scan B ﬁlﬂlﬂl\l
Projekt / Netzwerk. | B Toolstart-Seite [ Parameterbaum [Kommandoplatine] x4px
1 m Projekt O [f~||Baum #| & Parameter Kommandoplatine\Applikationsoption|GIO13A =x|
547 Kommandoplat o
(11 W Hommandoplatine 2 ||[FE Poramcier Kommendopiatne
[2] 5 Leistungstel = @ E‘_@‘%ﬁ‘gewene
Geratestatus N -
L
FSS 5 Bindreinginge Firmware Applikationsoption
3 = Gertedaten Typ Applikationsoption IGIO13A
B8 Sollwerte/Integratoren .
%, =) Solwerte Firmware Applikationsoption | u‘ 0
y -EA Geratefunktionen B— .
>
E &-488 Appikationsaption Eingange Applikationsoption
[3] s = Kommunikation Binareingang DI10 O
= =L Bindreingang DIT1 0
i Bindreingang DI12 0
Bindreingang DIT3 O
= Binareingange DI10-DIT3 Ooon
(5] Frequenzeingzng LFI10 [0
& Analogeingang AD [o
Ausgange Applikationsoption
Bindrausgang DO10 =l
Analogausgang ADT0 [o
Anzeige DIP-Schalter Applikationsoption
0123 0123 012
Dipschalterkonfiguration s1 sz sz
It 0 [
DIP-Schalter §1
Anzlogeingang sktiviert ID]
Binreinginge aktiviert I1:|
Analogausgang aktiviert I2:|
Bindrausgang aktiviert |3:|
DIP-Schalter 52
Leitfrequenzeingang aktiviert le
Grenzfrequenz Leitfrequenzeingang |]:||2:||3:| Tkhz
DIP-Schalter S3
Frequenzeingang Mode A/B |°:|
1
B Netawerc IPOS: Download + Start 4
i--{ffg] Senell (COM 1) e e e I2:|
g I} ' | Glotaa
| OFFLNE | Online-Gerdlestatus

[1] Kommandoplatine
[2] Leistungsteil
[3] Applikationsoption

9007202042172683
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8.2.2 Applikationsoption GIO12B

C 29,

8
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Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio MOVILINK®

Anzeige Skalierung
(Bereich / Werkseinstellung)

Parameter Kommandoplatine \ Applikationsoption \ GIO12B

10453.1 Typ Applikationsoption [Text]

Eingédnge Applikationsoption

9619.11, Bit 2 Binareingang DI10 [Bit-Feld]

9619.11, Bit 3 Binareingang DI11 [Bit-Feld]

9619.11, Bit 4 Binareingang DI12 [Bit-Feld]

9619.11, Bit 5 Binareingang DI13 [Bit-Feld]

Ausgédnge Applikationsoption

9619.112, Bit 0 Binarausgang DO10 [Bit-Feld]

9619.112, Bit 1 Bindrausgang DO11 [Bit-Feld]

8.2.3 Applikationsoption GIO13B

Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio MOVILINK®

Anzeige Skalierung

Parameter Kommandop

latine \ Applikationsoption \ GIO13B

(Bereich / Werkseinstellung)

Firmware Applikationsoption

10453.1 Typ Applikationsoption [Text]
10453.16 Firmware Applikationsoption [Text]
10453.17 Firmware Status Applikationsoption [Text]
Eingénge Applikationsoption

9619.11, Bit 0 Binareingang DI10 [Bit-Feld]
9619.11, Bit 1 Binareingang DI11 [Bit-Feld]
9619.11, Bit 2 Binareingang DI12 [Bit-Feld]
9619.11, Bit 3 Binareingang DI13 [Bit-Feld]
9619.26 Frequenzeingang LFI110 [Text]
9619.36 Analogeingang Al10 [Text]
Ausgédnge Applikationsoption

9619.112, Bit 0 Binarausgang DO10 [Bit-Feld]
9619.123 Analogausgang AO10 [Text]
Anzeige DIP-Schalter Applikationsoption

10453.12, Bit 0 bis 10 DIP-Schalterkonfiguration [Bit-Feld]
DIP-Schalter $1

10453.12, Bit 0 Analogeingang aktiviert [Bit-Feld]
10453.12, Bit 1 Binareingange aktiviert [Bit-Feld]
10453.12, Bit 2 Analogausgang aktiviert [Bit-Feld]
10453.12, Bit 3 Binarausgang aktiviert [Bit-Feld]
DIP-Schalter S2

10453.12, Bit 4 Leitfrequenzeingang aktiviert [Bit-Feld]
10453.12, Bit 5 bis 7 Grenzfrequenz Leitfrequenzeingang [Bit-Feld]
DIP-Schalter S3

10453.12, Bit 8 Frequenzeingang Mode A/B [Bit-Feld]
10453.12, Bit 9 IPOS: Download + Start [Bit-Feld]
10453.12, Bit 10 Analogeingang: Mode Spannung [Bit-Feld]
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8.3 Parameteriibersicht Leistungsteil

8.3.1 Anzeigewerte

Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio = MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)
Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Prozesswerte
Antriebsistwerte
8318.0 Istdrehzahl [min~"] 1 Digit = 0.001 min~"
8501.0 Anwenderanzeige [Text]
Ausgangsstrome
8321.0 Ausgangsscheinstrom [%IN] 1 Digit = 0.001 %ly
8322.0 Ausgangswirkstrom [%] 1 Digit = 0.001 %
8326.0 . Ausgangsscheinstrom [A] 1 Digit = 0.001 A
Gerateistwerte
8325.0 Zwischenkreis-Spannung V] 1 Digit = 0.001 V
8730.0 . Gerateauslastung [%] 1 Digit = 0.001 %
8327.0 Kuhlkérpertemperatur [°C] 1 Digit=1°C
Motorstatus
8323.0 Motorauslastung [%] 1 Digit = 0.001 %
9872.255 Motortemperatur [°C] 1 Digit = 1078 °C
Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Gerétestatus
Geratestatus
9702.2 Status Leistungsteil [Text]
9702.7 Antriebszustand [Text]
9702.5 ' Fehlercode [Text]
10071.1 Subfehlercode [Text]
10404.5 Fehlerquelle [Text]
Statistikdaten
8328.0 Einschaltstunden [h] 1 Digit =1 min = 1/60 h
8329.0 Freigabestunden [h] 1 Digit =1 min =1/60 h
8330.0 ' Arbeit [kWh] 1 Digit = 1Ws =1/
3600000

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Bindreingdnge

Binareingange

8334.0, Bit 0 Binareingang DIOO Status Fest belegt mit /Reglersperre
8334.0, Bit 1 . Binareingang DI01 Status [Bit-Feld]

8334.0, Bit 2 Binareingang DI02 Status [Bit-Feld]

8334.0, Bit 3 Binareingang DI03 Status [Bit-Feld]

8334.0, Bit 4 . Binareingang DI04 Status [Bit-Feld]

8335.0 Binareingang DI01 Funktion [Text]

8336.0 Binareingang DI02 Funktion [Text]

8337.0 . Binareingang DI03 Funktion [Text]

8338.0 Binareingang DI04 Funktion [Text]
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Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio | MOVILINK® Skalierung
Anzeige

(Bereich / Werkseinstellung)

Virtuelle Bindreingédnge

8348.0, Bit 0 Binareingang D110 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 1 Binareingang DI11 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 2 Binareingang D112 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 3 Binareingang D113 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 4 Binareingang D114 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 5 Binareingang D115 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 6 Binareingang D116 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 7 Binareingang DI17 Status [Bit-Feld]

8340.0 Binareingang DI10 Funktion [Text]

8341.0 . Binareingang DI11 Funktion [Text]

8342.0 Binareingang DI12 Funktion [Text]

8343.0 Binareingang DI13 Funktion [Text]

8344.0 . Binareingang DI14 Funktion [Text]

8345.0 Binareingang DI15 Funktion [Text]

8346.0 Binareingang DI16 Funktion [Text]

8347.0 . Binareingang DI17 Funktion [Text]

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Bindrausgdnge

Virtuelle Bindrausgange

8360.0, Bit 0 Binadrausgang DO10 Status [Bit-Feld]

8360.0, Bit 1 Binarausgang DO11 Status [Bit-Feld]

8360.0, Bit 2 Binarausgang DO12 Status [Bit-Feld]

8360.0, Bit 3 . Binadrausgang DO13 Status [Bit-Feld]

8360.0, Bit 4 Binarausgang DO14 Status [Bit-Feld]

8360.0, Bit 5 Binarausgang DO15 Status [Bit-Feld]

8360.0, Bit 6 . Binadrausgang DO16 Status [Bit-Feld]

8360.0, Bit 7 Binarausgang DO17 Status [Bit-Feld]

8352.0 Binarausgang DO10 Funktion [Text]

8353.0 . Binarausgang DO11 Funktion [Text]

8354.0 Binarausgang DO12 Funktion [Text]

8355.0 Binarausgang DO13 Funktion [Text]

8356.0 . Binadrausgang DO14 Funktion [Text]

8357.0 Binarausgang DO15 Funktion [Text]

8358.0 Binarausgang DO16 Funktion [Text]

8359.0 . Binarausgang DO17 Funktion [Text]

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Gerdtedaten

Grundgerat

9701.10 Geratefamilie [Text]

9701.11 Variantenkennung [Text]

9701.1 - 9701.5 Geratename [Text]

10204.2 . Geréatevariante [Text]

9823.1 — 9823.5 Geratesignatur [Text]

8361.0 Geratenennstrom (effektiv) [A] 1 Digit = 0.001 A

10079.9 ' Motorbaugrofe [Text]

9610.1 Motornennmoment [Nm] (11Iéi95i)t =0,00001 Nm
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Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio | MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)
Firmware Grundgerat
9701.30 Firmware Grundgerat [Text]
9701.31 Firmware Status Grundgerat [Text]
Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Getriebedaten
10079.3 Getriebeubersetzung "Zahler" [Text]
10079.4 Getriebeubersetzung "Nenner" [Text]
- Getriebeubersetzung [Text]
10079.5 Anzahl Getriebestufen (nur in Verbindung mit [Text]
MOVIGEAR®-Antriebseinheiten)
Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Fehlerspeicher 0-4 \ Eehlerspeicher t-0
Fehlerstatus
8366.0 Fehler t-0 Fehlercode [Text]
10072.1 Fehler t-0 Subfehlercode [Text]
8883.0 . Fehler t-0 Intern [Text]
10404.6 Fehlerquelle t-0 [Text]
Ein- Ausgangsstatus
8371.0, Bit 0..4 Binareingange DI00 — DI04 t-0 [Bit-Feld]
8376.0, Bit 0..7 Binareingange (Virtuell) DI10 — DI17 t-0 [Bit-Feld]
8386.0, Bit 0..7 Binarausgange (Virtuell) DO10 — DO17 t-0 [Bit-Feld]
Antriebsistwerte
8401.0 Istdrehzahl t-0 [min~"] 1 Digit = 0.001 min~"
8406.0 Ausgangsscheinstrom t-0 [%] 1 Digit = 0.001 %
8411.0 . Ausgangswirkstrom t-0 [%] 1 Digit = 0.001 %
8416.0 Gerateauslastung t-0 [%] 1 Digit = 0.001 %
8441.0 Motorauslastung t-0 [%] 1 Digit = 0.001 %
8421.0 . Zwischenkreis-Spannung t-0 V] 1 Digit = 0.001 V
Geratestatus
8391.0 Status Leistungsteil t-0 [Text]
8426.0 . Einschaltstunden t-0 [h] 1 Digit =1 min = 1/60 h
8431.0 Freigabestunden t-0 [h] 1 Digit =1 min =1/60 h
10083.1 Arbeit t-0 [kWh] 1 Digit = 1Ws =1/
3600000
Temperaturen
8396.0 Kihlkérpertemperatur t-0 [°C] 1 Digit=1°C
10070.1 Motortemperatur t-0 [°C] 1 Digit = 1076 °C
Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Fehlerspeicher 0-4 \ Eehlerspeicher t-1
Fehlerstatus
8367.0 Fehler t-1 Fehlercode [Text]
10072.2 Fehler t-1 Subfehlercode [Text]
8884.0 . Fehler t-1 Intern [Text]
10404.7 Fehlerquelle t-1 [Text]
Ein- Ausgangsstatus
8372.0, Bit 0..4 Binareingange DI00 — DI04 t-1 [Bit-Feld]
8377.0,Bit0..7 Binareingange (Virtuell) DI10 — DI17 t-1 [Bit-Feld]
8387.0, Bit 0..7 Binarausgange (Virtuell) DO10 — DO17 t-1 [Bit-Feld]
Antriebsistwerte
8402.0 Istdrehzahl t-1 [min~"] 1 Digit = 0.001 min~"
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Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio | MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)
8407.0 Ausgangsscheinstrom t-1 [%] 1 Digit = 0.001 %
8412.0 Ausgangswirkstrom t-1 [%] 1 Digit = 0.001 %
8417.0 Geréateauslastung t-1 [%] 1 Digit = 0.001 %
8442.0 Motorauslastung t-1 [%] 1 Digit = 0.001 %
8422.0 Zwischenkreis-Spannung t-1 V] 1 Digit = 0.001 V
Geratestatus
8392.0 Status Leistungsteil t-1 [Text]
8427.0 Einschaltstunden t-1 [h] 1 Digit =1 min = 1/60 h
8432.0 Freigabestunden t-1 [h] 1 Digit =1 min =1/60 h
10083.2 Arbeit t-1 [kWh] 1 Digit = 1Ws = 1/
3600000
Temperaturen
8397.0 Kuhlkérpertemperatur t-1 [°C] 1 Digit=1°C
10070.2 . Motortemperatur t-1 [°C] 1 Digit = 1078 °C

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Fehlerspeicher 0-4 \ Fehlerspeicher t-2

Fehlerstatus

8368.0 Fehler t-2 Fehlercode [Text]

10072.3 Fehler t-2 Subfehlercode [Text]

8885.0 Fehler t-2 Intern [Text]

10404.8 . Fehlerquelle t-2 [Text]

Ein- Ausgangsstatus

8373.0, Bit 0..4 Binareingénge DI00 — DI04 t-2 [Bit-Feld]

8378.0, Bit 0..7 ' Binareingange (Virtuell) DI10 — DI17 t-2 [Bit-Feld]

8388.0, Bit 0..7 Binarausgéange (Virtuell) DO10 — DO17 t-2 [Bit-Feld]

Antriebsistwerte

8403.0 Istdrehzahl t-2 [min~"] 1 Digit = 0.001 min~"

8408.0 Ausgangsscheinstrom t-2 [%] 1 Digit = 0.001 %

8413.0 Ausgangswirkstrom t-2 [%] 1 Digit = 0.001 %

8418.0 . Gerateauslastung t-2 [%] 1 Digit = 0.001 %

8443.0 Motorauslastung t-2 [%] 1 Digit = 0.001 %

8423.0 Zwischenkreis-Spannung t-2 V] 1 Digit = 0.001 V

Geratestatus

8393.0 Status Leistungsteil t-2 [Text]

8428.0 Einschaltstunden t-2 [h] 1 Digit =1 min = 1/60 h

8433.0 . Freigabestunden t-2 [h] 1 Digit =1 min =1/60 h

10083.3 Arbeit t-2 [kWh] 1 Digit = 1Ws =1/
3600000

Temperaturen

8398.0 Kuhlkérpertemperatur t-2 [°C] 1 Digit=1°C

10070.3 . Motortemperatur t-2 [°C] 1 Digit = 1070 °C

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Fehlerspeicher 0-4 \ Eehlerspeicher t-3

Fehlerstatus

8369.0 Fehler t-3 Fehlercode [Text]
10072.4 Fehler t-3 Subfehlercode [Text]
8886.0 Fehler t-3 Intern [Text]
10404.9 . Fehlerquelle t-3 [Text]

Ein- Ausgangsstatus
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Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio | MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)
8374.0, Bit 0..4 Binareingange DI00 — DI04 t-3 [Bit-Feld]
8379.0, Bit 0..7 Binareingéange (Virtuell) DI10 — DI17 t-3 [Bit-Feld]
8389.0, Bit 0..7 Binarausgénge (Virtuell) DO10 — DO17 t-3 [Bit-Feld]
Antriebsistwerte
8404.0 Istdrehzahl t-3 [min~"] 1 Digit = 0.001 min~"
8409.0 Ausgangsscheinstrom t-3 [%] 1 Digit = 0.001 %
8414.0 Ausgangswirkstrom t-3 [%] 1 Digit = 0.001 %
8419.0 Gerateauslastung t-3 [%] 1 Digit = 0.001 %
8444.0 Motorauslastung t-3 [%] 1 Digit = 0.001 %
8424.0 Zwischenkreis-Spannung t-3 V] 1 Digit = 0.001 V
Geratestatus
8394.0 Status Leistungsteil t-3 [Text]
8429.0 Einschaltstunden t-3 [h] 1 Digit =1 min = 1/60 h
8434.0 . Freigabestunden t-3 [h] 1 Digit =1 min = 1/60 h
10083.4 Arbeit t-3 [kWh] 1 Digit = 1Ws =1/
3600000
Temperaturen
8399.0 Kuhlkérpertemperatur t-3 [°C] 1 Digit=1°C
10070.4 Motortemperatur t-3 [°C] 1 Digit = 1070 °C
Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Fehlerspeicher 0-4 \ Eehlerspeicher t-4
Fehlerstatus
8370.0 Fehler t-4 Fehlercode [Text]
10072.5 . Fehler t-4 Subfehlercode [Text]
8887.0 Fehler t-4 Intern [Text]
10404.10 Fehlerquelle t-4 [Text]
Ein- Ausgangsstatus
8375.0, Bit 0.4 Binareingange DIO0 — DI04 t-4 [Bit-Feld]
8380.0, Bit 0..7 Binareingéange (Virtuell) DI10 — DI17 t-4 [Bit-Feld]
8390.0, Bit 0..7 ' Binarausgénge (Virtuell) DO10 — DO17 t-4 [Bit-Feld]
Antriebsistwerte
8405.0 Istdrehzahl t-4 [min~"] 1 Digit = 0.001 min~"
8410.0 . Ausgangsscheinstrom t-4 [%] 1 Digit = 0.001 %
8415.0 Ausgangswirkstrom t-4 [%] 1 Digit = 0.001 %
8420.0 Gerateauslastung t-4 [%] 1 Digit = 0.001 %
8445.0 . Motorauslastung t-4 [%] 1 Digit = 0.001 %
8425.0 Zwischenkreis-Spannung t-4 [V] 1 Digit = 0.001 V
Geratestatus
8395.0 Status Leistungsteil t-4 [Text]
8430.0 Einschaltstunden t-4 [h] 1 Digit =1 min = 1/60 h
8435.0 Freigabestunden t-4 [h] 1 Digit =1 min = 1/60 h
10083.5 ' Arbeit t-4 [kWh] 1 Digit = 1Ws =1/
3600000
Temperaturen
8400.0 Kuhlkérpertemperatur t-4 [°C] 1 Digit=1°C
10070.5 Motortemperatur t-4 [°C] 1 Digit = 1070 °C

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Prozessdatenmonitor

Prozessdatenbeschreibung
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Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio | MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)
8451.0 Prozessdaten-Konfiguration [Text]
Prozess-Ausgangsdaten (Empfangsdaten)
8455.0 PA1 Sollwert [Text]
8456.0 PA2 Sollwert [Text]
8457.0 PA3 Sollwert [Text]
Prozess-Eingangsdaten (Sendedaten)
8458.0 PE1 Istwert [Text]
8459.0 PE2 Istwert [Text]
8460.0 PE3 Istwert [Text]
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8.3.2 Veranderbare Parameter

Speicherort

HINWEIS

i

Die folgenden Parameter werden im DRC-Motor
gespeichert.

Findet z. B. im Servicefall ein Tausch des Motors
statt, mussen eventuelle Anderungen an diesen
Parametern erneut vorgenommen werden.

Elektronik-
deckel

Sollwerte / Integratoren

Index

Parametername

Einheit

Bedeutung/Wertebe-
reich

Parameter Leistungsteil \ Sollwerte/Integratoren \ Sollwertkontrolle

Sollwertanpassung

8468.0

Sollwertfilter

0.00 — 5.00 — 3000.00 [ms]

1 Digit = 0.001 ms

Sollwert-Haltfunktion

8578.0 Sollwert-Haltfunktion « 0=Aus

« 1=Ein
8579.0 Stoppsollwert 160 — 500 [min~"] 1 Digit = 0.001 min™’
8580.0 Start-Offset 0 — 30 — 500 [min~"] 1 Digit = 0.001 min~"

Parameter Leistungsteil \ Sollwerte/Integratoren \ Drehzahlrampen

Rampengenerator 1

8470.0 Rampe t11 auf rechts 0.0 - 4.0 —2000.0 [s] 1 Digit=0.001 s
8471.0 Rampe t11 ab rechts 0.0 — 4.0 —2000.0 [s] 1 Digit=0.001 s
8472.0 ' Rampe t11 auf links 0.0 — 4.0 — 2000.0 [s] 1 Digit = 0.001 s
8473.0 Rampe t11 ab links 0.0 — 4.0 —2000.0 [s] 1 Digit = 0.001 s
Stopprampen
8476.0 Stopp-Rampe t13 0.0 — 2.0 — 2000.0 [s] 1 Digit = 0.001 s
8477.0 Notstopp-Rampe t14 0.0 - 2.0 — 2000.0 [s] 1 Digit=0.001 s
Rampenkontrollfunktionen
8928.0 Rampenuberwachung . (1) = /I-E\gs

. = Ein

Parameter Leistungsteil \ Sollwerte/Integratoren \ Eestsollwerte

Interne Festsollwerte

8489.0 Festsollwert n11 -2000.0 — 150.0 — 2000.0 [min~"] | 1 Digit = 0.001 min~"
8490.0 Festsollwert n12 -2000.0 — 750.0 — 2000.0 [min~"] | 1 Digit = 0.001 min~"’
8491.0 Festsollwert n13 -2000.0 — 1500.0 — 2000.0 [min~"] | 1 Digit = 0.001 min™’
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« Halten Sie vor einem Verstellen der Drehmomentgrenze Ruicksprache mit SEW-

Antriebsdaten
ACHTUNG!
Beschadigung der DRC-Antriebseinheit.
Méglicher Sachschaden!
EURODRIVE.
Index Parametername

Parameter Leistungsteil \ Antriebsdaten \ Motorparameter

MOVITOOLS® MotionStudio = MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

Motorbetriebsart

8574.0 Betriebsart (Anzeigewert) + 16 = Servo
+ 18 =Servo & IPOS
Motordrehrichtung
8537.0 Drehrichtungsumkehr + 0=Aus
« 1=Ein
Modulation
8827.0 PWM-Frequenz * 0=4kHz
e 1=8kHz
Parameter Leistungsteil \ Antriebsdaten \ Kontrollfunktionen
Drehzahl-Uberwachung
8557.0 Drehzahl-Uberwachung + 0=Aus
* 1= Motorisch
e 2 =generatorisch
» 3 = Motorisch/generatorisch
8558.0 Verzdgerungszeit Drehzahl-Uberwachung 0.00 — 1.00 — 10.00 [s] 1 Digit = 0.001 s

Parameter Leistungsteil \ Antriebsdaten \ Grenzwerte

Sollwertbegrenzungen

8516.0 Minimaldrehzahl

0.0 —200.0 — 2000.0 [min~"] | 1 Digit = 0.001 min™"

8517.0 Maximaldrehzahl

Antriebsbegrenzungen

0.0 —200.0 — 2000.0 [min~" | 1 Digit = 0.001 min™"

8518.0 Stromgrenze

In Verbindung mit mecha-
tronischer Antriebseinheit
MOVIGEAR®:

0 — 250 — 400 [%Iy]

1 Digit = 0.001 %Iy

In Verbindung mit Elektro-
nikmotor DRC:

0 — 250 — 300 [%ly]

1 Digit = 0.001 %Iy

9951.3 Wirksame Stromgrenze

0 — 400 [%Iy] 1 Digit = 0.001 %Iy

8688.0 Drehmomentgrenze

In Verbindung mit mecha-
tronischer Antriebseinheit
MOVIGEAR®:

0 — 250 — 400 [%ly]

1 Digit = 0.001 %Iy

In Verbindung mit Elektro-
nikmotor DRC:

0 — 250 — 300 [%ly]

1 Digit = 0.001 %ly
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@

Klemmenbelegung

Index

Parametername

MOVITOOLS® MotionStudio
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

Parameter Leistungsteil \ Klemmenbelegung \ Bindreingdnge

Binareingange

8334.0, Bit 0 Binareingang DIOO Status Fest belegt mit /Reglersperre
8334.0, Bit 1 Binareingang DIO1 Status [Bit-Feld]

8334.0, Bit 2 Binareingang DI02 Status [Bit-Feld]

8334.0, Bit 3 Binareingang DI0O3 Status [Bit-Feld]

8334.0, Bit 4 Binareingang DI04 Status [Bit-Feld]

8335.0 Binareingang DI01 Funktion 0 = Keine Funktion
8336.0 ' Binareingang DI02 Funktion ; - E’ee;ﬂf‘sb%jto"p
8337.0 Binareingang DI03 Funktion 3 = Links / Halt

8338.0 Binareingang DI04 Funktion g : 2]12

8 = Drehzahlrampen-Umschaltung
9 = reserviert

10 = reserviert

11 = /Externer Fehler

12 = Fehler-Reset

13 = reserviert

14 = /Endschalter rechts

15 = /Endschalter links

16 = IPOS-Eingang

17 = Referenznocken

18 = Referenzfahrt Start

19 = Slave-Freilauf

20 = Sollwert-Ubernahme aktiv
30 = /Reglersperre

© e o o o o o o o o o o o o o e o o o o

Virtuelle Bindreingange

8348.0, Bit 0 Binareingang D110 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 1 . Binareingang DI11 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 2 Binareingang DI12 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 3 Binareingang D113 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 4 . Binareingang D114 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 5 Binareingang DI15 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 6 Binareingang D116 Status [Bit-Feld]

8348.0, Bit 7 . Binareingang DI17 Status [Bit-Feld]

8340.0 Binareingang DI10 Funktion 0 = Keine Funktion
8341.0 ' Binareingang DI11 Funktion ; - Efggisb%;iopp
8342.0 Binareingang DI12 Funktion 3 = Links / Halt
8343.0 Binareingang DI13 Funktion ‘51 : 2112

8344.0 Binareingang DI14 Funktion 8 = Drehzahlrampen-Umschaltung
8345.0 . Binéreingang DI15 Funktion ?ozﬁzzgvrﬁgn
8346.0 Binareingang DI16 Funktion 112 Z /FE;(rtleer:GIE\’rerz?ler
8347.0 Binareingang DI17 Funktion 13 = reserviert

14 = /Endschalter rechts

15 = /Endschalter links

16 = IPOS-Eingang

17 = Referenznocken

18 = Referenzfahrt Start

19 = Slave-Freilauf

20 = Sollwert-Ubernahme aktiv
30 = /Reglersperre

e o o o o o o o o o o o o o o o o o o o
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Index Parametername

MOVITOOLS® MotionStudio
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

MOVILINK® Skalierung

Parameter Leistungsteil \ Klemmenbelegung \ Bindrausgédnge

Virtuelle Bindrausginge

8360.0, Bit 0 Binarausgang DO10 Status [Bit-Feld]
8360.0, Bit 1 Binarausgang DO11 Status [Bit-Feld]
8360.0, Bit 2 Binadrausgang DO12 Status [Bit-Feld]
8360.0, Bit 3 Binarausgang DO13 Status [Bit-Feld]
8360.0, Bit 4 Binarausgang DO14 Status [Bit-Feld]
8360.0, Bit 5 Binadrausgang DO15 Status [Bit-Feld]
8360.0, Bit 6 Binarausgang DO16 Status [Bit-Feld]
8360.0, Bit 7 Binarausgang DO17 Status [Bit-Feld]
8352.0 Binadrausgang DO10 Funktion 0 = Keine Funktion
8353.0 Binarausgang DO11 Funktion 1= /Storung
: 9ang 2 = Betriebsbereit
8354.0 Bindrausgang DO12 Funktion 3 = Endstufe ein
o= . 4 = Drehfeld ein
8355.0 Binadrausgang DO13 Funktion 5= Bremse auf
8356.0 Bindrausgang DO14 Funktion 6 = Bremse zu
. : 7 = Motorstillstand
8357.0 Binarausgang DO15 Funktion 8 = reserviert
8358.0 Bindrausgang DO16 Funktion 9 = Drehzahlreferenzmeldung
- 10 = Drehzahlfenstermeldung
8359.0 Binarausgang DO17 Funktion 11 = Soll-Ist-Vergleichsmeldung

e o o o o o o o o o o o o o o o o o o o o

12 = Stromreferenzmeldung

13 = Imax-Meldung

14 = /Warnung Motorauslastung 1

19 = IPOS in Position

20 = IPOS referenziert

21 = 1POS-Ausgang

22 = /IPOS Stoérung

27 = STO - sicher abgeschaltetes Moment
34 = Prozessdatenbit

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Kommunikation

HINWEIS

@

1 Wird die Belegung der Prozessdaten (Parameter "Sollwertbeschreibung PA1...PA3")
geandert, stellt sich der Parameter "PA-Daten freigeben" automatisch auf "AUS".
A WARNUNG!
Verletzungsgefahr durch selbsttatiges Anlaufen des Antriebs bei Andern der Prozess-
datenbelegung (Parameter "Sollwertbeschreibung PA1...PA3") oder Einstellung des
Parameters "PA-Daten freigeben" auf "AUS".
Tod oder schwere Verletzungen.
 Verhindern Sie ein unbeabsichtigtes Anlaufen z. B. durch Aktivieren von STO.
» Stellen Sie direkt nach einer Anderung der Prozessdatenbelegung den Parameter

"PA-Daten freigeben" auf "EIN".
Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio | MOVILINK® Skalierung

Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

Parameter Leistungsteil \ Kommunikation \ Kommunikations-Schnittstellen

SBus 1 Kommunikation

8600.0 SBus 1 Adresse (Anzeigewert) [Text]
8603.0 SBus 1 Baudrate (Anzeigewert) [Text]
8601.0 SBus 1 Gruppenadresse 0-63
8602.0 SBus 1 Timeout-Zeit 0.00 — 1.00 — 650.00 [s] 1 Digit = 0.001 s

Parameter Leistungsteil \ Kommunikation \ Prozessdatenparametrierung

Prozess-Ausgangsdaten (Empfang)

8304.0 Sollwertbeschreibung PA1 0 = Keine Funktion

1 = Solldrehzahl

2 = Sollstrom

3 = Sollposition Low
4 = Sollposition High
5 = Max. Drehzahl

6 = Max. Strom

8 = Rampe

9 = Steuerwort 1

10 = Steuerwort 2

11 = Solldrehzahl [%]
12 = IPOS-PA-Data
16 = Binarausgang

e o o o o o o o o o o o o

8305.0 Sollwertbeschreibung PA2 0 = Keine Funktion

1 = Solldrehzahl

2 = Sollstrom

3 = Sollposition Low
4 = Sollposition High
5 = Max. Drehzahl

6 = Max. Strom

8 = Rampe

9 = Steuerwort 1

10 = Steuerwort 2

11 = Solldrehzahl [%]
12 = IPOS-PA-Data
16 = Binarausgang

e o o o o o o o o o o o o
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Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)
8306.0 Sollwertbeschreibung PA3 0 = Keine Funktion

Prozess-Eingangsdate

n (Senden)

1 = Solldrehzahl

2 = Sollstrom

3 = Sollposition Low
4 = Sollposition High
5 = Max. Drehzahl

6 = Max. Strom

8 = Rampe

9 = Steuerwort 1

10 = Steuerwort 2

11 = Solldrehzahl [%)]
12 = |IPOS-PA-Data
16 = Bindrausgang

e o o o o o o o o o o o o

8307.0

8308.0

8309.0

Istwertbeschreibung PE1

Istwertbeschreibung PE2

Istwertbeschreibung PE3

0 = Keine Funktion
1 = Istdrehzahl

2 = Ausgangsstrom
3 = Wirkstrom

4 = Istposition Low
5 = Istposition High
6 = Statuswort 1

7 = Statuswort 2

8 = Istdrehzahl [%)]
9 = IPOS-PE-Data
11 = Statuswort 3
12 = Temperatur
13 = Auslastung

17 = Bindreingange

e o o o o o o o o o o o o o

0 = Keine Funktion
1 = Istdrehzahl

2 = Ausgangsstrom
3 = Wirkstrom

4 = Istposition Low
5 = Istposition High
6 = Statuswort 1

7 = Statuswort 2

8 = Istdrehzahl [%)]
9 = IPOS-PE-Data
11 = Statuswort 3
12 = Temperatur
13 = Auslastung

17 = Bindreingange

e o o o o o o o o o o o o o

0 = Keine Funktion
1 = Istdrehzahl

2 = Ausgangsstrom
3 = Wirkstrom

4 = [stposition Low
5 = Istposition High
6 = Statuswort 1

7 = Statuswort 2

8 = Istdrehzahl [%)]
9 = IPOS-PE-Data
11 = Statuswort 3
12 = Temperatur
13 = Auslastung

17 = Binareingange

e o o o o o o o o o o o o o

Prozessdatenkontrolle
8622.0

PA-Daten freigeben

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Diagnosefunktionen
Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

Parameter Leistungsteil \ Diagnosefunktionen \ Referenzmeldungen
Drehzahlreferenzmeldung
8539.0 Drehzahl-Referenzwert 0.0 ... 1500.0 ... 2000.0 [min‘1] 1 Digit = 0.001 min~"
8540.0 Hysterese 0.0 ...100.0 ... 500.0 [min‘1] 1 Digit = 0.001 min~"
8541.0 Verzdgerungszeit 0.0..1.0...9.0[s] 1 Digit=0.001 s
8542.0 Meldung = "1" bei: * 0=n<nref

* 1=n>nref
Drehzahlfenstermeldung
8543.0 Fenstermitte 0...1500 ... 2000 [min‘1] 1 Digit = 0.001 min~"
8544.0 Bereichsbreite 0...2000 [min‘1] 1 Digit = 0.001 min~"
8545.0 Verzdgerungszeit 0..1..9]s] 1 Digit = 0.001 s
8546.0 Meldung = "1" bei: « O=innen

*+ 1=aullen
Drehzahl-Soll-Ist-Vergleich
8547.0 Hysterese 1...100 ... 300 [min~"] 1 Digit = 0.001 min~"
8548.0 Verzdgerungszeit 0..1..9]s] 1 Digit = 0.001 s
8549.0 Meldung = "1" bei: * 0=n<>nsoll

« 1=n=nsoll
Strom-Referenzmeldung
8550.0 Strom-Referenzwert 0...100 ... 400 [%] 1 Digit = 0.001 %
8551.0 Hysterese 0..5..30[%] 1 Digit = 0.001 %
8552.0 Verzdgerungszeit 0..1..9]s] 1 Digit = 0.001 s
8553.0 Meldung = "1" bei: o 0=l<Ilref

o 1=1>lref
Imax-Meldung
8554.0 Hysterese 5...50 [%] 1 Digit = 0.001 %
8555.0 Verzdgerungszeit 0..1..9]s] 1 Digit = 0.001 s
8556.0 Meldung = "1" bei: « 0=1=Imax

« 1=l<lImax
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Technologiefunktionen

Index

Parametername

Parameterubersicht Leistungsteil @

MOVITOOLS® MotionStudio
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

Parameter Leistungsteil \ Technologiefunktionen \ IPOS-Referenzfahrt

MOVILINK® Skalierung

8702.0

IPOS-Achse referenziert (Anzeigewert) « 0=Nein

« 1=Ja

8623.0

Referenz-Offset

0 —2147483647

8624.0

Referenzdrehzahl 1

0 — 200 — 2000 [min~"]

1 Digit = 0.001 min™"

8625.0

Referenzdrehzahl 2

In Verbindung mit Elektronik-
motor DRC:

0 — 50 — 2000 [min~"]

1 Digit = 0.001 min™"

In Verbindung mit mechatro-
nischer Antriebseinheit
MOVIGEAR®:

0 — 50 [min~"]

1 Digit = 0.001 min™"

8626.0

Referenzfahrtyp

0 = Linker Nullimpuls

3 = Endschalter rechts
4 = Endschalter links
5 = Keine Referenzfahrt

1 = Linkes Ende des Referenznockens
2 = Rechtes Ende des Referenznockens

6 = Referenznocken biindig zum rechten Endschalter
7 = Referenznocken biindig zum linken Endschalter

8839.0

Referenzierung auf Nullimpuls

« 0=Nein
e 1=Ja

10455.1

Nocken-Abstand (Anzeigewert)

Inkremente [inc]

Steuerfunktionen

Index

Parametername

MOVITOOLS® MotionStudio
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

MOVILINK® Skalierung

Parameter Leistungsteil \ Steuerfunktionen \ Bremsenfunktionen

8893.0 Freischaltung Bremsenliften ohne « 0=Nein
Antriebsfreigabe « 1=Ja

8584.0 Bremsenfunktion + 0=Aus
« 1=Ein

9833.20 Bremseneinfall bei STO * 0=Nein
e 1=Ja

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Geriétefunktionen

Index Parametername MOVITOOLS® MotionStudio MOVILINK® Skalierung
Anzeige
(Bereich / Werkseinstellung)

Parameter Leistungsteil \ Geratefunktionen \ Setup

8594.0 Werkseinstellung + 0=Nein
* 1= Standard
¢ 2 = Auslieferungszustand
* 3 = Grundinitialisierung
8595.0 Parametersperre « 0=Nein

« 1=Ja
Parameter Leistungsteil \ Geratefunktionen \ Fehlerkontrolle

Programmierbare Reaktionen

9729.16 Reaktion Ext. Fehler * 0= Keine Reaktion
* 1= Nuranzeigen
* 2= Endstufensperre / verriegelt
« 3 = Notstopp / verriegelt
* 4 = Stopp / verriegelt
« 5= Endstufensperre / wartend
* 6= Notstopp / wartend
« 7= Stopp / wartend
9729.4 Reaktion Netzphasenausfall ¢ 0= Keine Reaktion
* 1= Nuranzeigen
* 2= Endstufensperre / verriegelt
« 3 = Notstopp / verriegelt
* 4 = Stopp / verriegelt
« 5= Endstufensperre / wartend
* 6 = Notstopp / wartend
e 7= Stopp / wartend
9729.9 Reaktion TF-Meldung * 0= Keine Reaktion
* 1= Nuranzeigen
« 2= Endstufensperre / verriegelt
* 3 = Notstopp / verriegelt
* 4 = Stopp / verriegelt
* 5= Endstufensperre / wartend
* 6= Notstopp / wartend
* 7 = Stopp / wartend
8615.0 Nur in Verbindung mit Gerateausfiihrung 0 = Keine Reaktion

DSC (Direct SBus Installation):
Reaktion SBus 1-Timeout

1 = Nur anzeigen

2 = Endstufensperre / verriegelt
3 = Notstopp / verriegelt

4 = Stopp / verriegelt

5 = Endstufensperre / wartend

6 = Notstopp / wartend
7 = Stopp / wartend

e o o o o o o o

Fehlerquittierung

8617.0 Manueller Reset « 0=Nein
« 1=Ja
Parameter Leistungsteil \ Geratefunktionen \ Skalierung Drehzahl-Istwert
8747.0 Skalierungsfaktor Anwenderanzeige Zahler = 1 — 65535
8748.0 . Skalierungsfaktor Anwenderanzeige Nenner . 1-65535
8772.0 Anwendereinheit [Text]
8773.0 Anwendereinheit [Text]

122 Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC




Parameter (‘@ 8

Parameterbeschreibung Kommandoplatine @

8.4 Parameterbeschreibung Kommandoplatine

8.4.1 Anzeigewerte
Parameter Kommandoplatine \ Anzeigewerte \ Gerétestatus

Betriebszustand Der Parameter zeigt den aktuellen Betriebszustand an. Folgende Betriebszustande sind
Index 8310.0 moglich:
« BEREIT

* NICHT BEREIT

Stellung DIP- Der Parameter zeigt die Stellung der DIP-Schalter S1 und S2 an:
SchalterS1, S2 DIP Bit im Ind Funkti litat
- it im Index unktionalita
Index 9621.10 Schalter  9621.10
S1/1 0 Gerateadresse Gerateadresse Bit 2°
S1/2 1 Gerateadresse Bit 2
S1/3 2 Gerateadresse Bit 22
S1/4 3 Gerateadresse Bit 23
S2/1 4 Gerateadresse Bit 24
S2/2 5 Baudrate 0: 500 kBaud
1: 1 MBaud
S2/3 6 Verwendung der 0: Sensoren
Motion-Control- 1: Vorortbetrieb
Eingange
S2/4 7 Adressierungs-Mode | 0: Mode 1
1: Mode 2

Die Anzeige der DIP-Schalterstellung ist unabhangig davon, ob die Funktion des DIP-
Schalters aktiviert oder deaktiviert ist.

Parameter Kommandoplatine \ Anzeigewerte \ Bindreingdnge
Binédreingang DIO1  Der Parameter zeigt den Status von Binareingang DIO1 an.

Index 8334.0, Bit 1

Binédreingang DI02  Der Parameter zeigt den Status von Binareingang DIO2 an.
Index 8334.0, Bit 2

Binédreingang DIO3  Der Parameter zeigt den Status von Binareingang DI03 an.
Index 8334.0, Bit 3

Binédreingang DI04  Der Parameter zeigt den Status von Binareingang DI04 an.
Index 8334.0, Bit 4

Parameter Kommandoplatine \ Anzeigewerte \ Gerétedaten

Gerétefamilie Der Parameter zeigt die Geratefamilie an, z. B. DRC

Gerédtenamen Der Parameter zeigt die Typenbezeichnung der Kommandoplatine an.
Index 9701.1 —

9701.5
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Gerétesignatur Der Parameter dient zur Anzeige und Eingabe der Geratesignatur. Zur Kennzeichnung
Index 9823.1 — im Hardware-Baum oder in anderen Visualisierungskomponenten kénnen Sie mit die-
9823.5 sem Parameter der Kommandoplatine einen Namen zuweisen.

Firmware Der Parameter zeigt die Sachnummer der in der Kommandoplatine verwendeten Firm-

Kommandoebene ware an.
Index 9701.30,
9701.31

8.4.2 Sollwerte / Integratoren

Parameter Kommandoplatine \ Sollwerte / Integratoren \ Sollwerte

Sollwert n_f1 Mit diesem Parameter stellen Sie den Sollwert "n_f1" ein.
Index 10096.35 - Einheit: [min™"]

« Einstellbereich: 0 — 1500 — 2000 min™~"

Der Sollwert "n_f1" ist glltig, wenn

+ bei aktiviertem Vorortbetrieb (DIP-Schalter S2/3 ="1") am Binareingang D103 "f1/f2",
das Signal "0" anliegt.

Sollwert n_f2 Mit diesem Parameter stellen Sie den Sollwert "n_f2" ein.
Index 10096.36 - Einheit: [min~"]

» Einstellbereich: 0 — 200 — 2000 min~?

Der Sollwert n_f2 ist giiltig, wenn

+ bei aktiviertem Vorortbetrieb (DIP-Schalter S2/3 ="1") am Binareingang D103 "f1/f2",
das Signal "1" anliegt.

8.4.3 Geriatefunktionen
Parameter Kommandoplatine \ Gerétefunktionen \ Setup

Werkseinstellung Sie kdnnen mit dem Parameter 8594.0 die im EEPROM gespeicherte Werkseinstellung
Index 8594.0 fur nahezu alle Parameter zurlicksetzen.

Einstellbereich:

*+ 0=Nein

+ 1= Standard

» 2 = Auslieferungszustand

» 3 = Grundinitialisierung

Bei der Auswahl Standard werden folgende Daten nicht zurlickgesetzt:
* IPOS-Programm
* Geschwindigkeit Task 1/2

Mit der Einstellung "Auslieferungszustand” setzen Sie auch die oben aufgefihrten
Daten zuruck.

Ist das Zurlicksetzen beendet, springt der Parameter 8594.0 selbststandig auf "NEIN"
zuruck.
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8.4.4 Applikationsoption

Parameter Kommandoplatine \ Applikationsoption \ Kommunikation

Applikationsoption
Typkennung
Index 10453.1

Applikationsoption
Uberwachung
Index 10453.4

Der Parameter zeigt die Bezeichnung der im Applikationsschacht gesteckten
Applikationsoption an.

Mit diesem Parameter stellen Sie die Kommunikationsiiberwachung mit der Applikati-
onsoption ein:

e 0=Aus

+ 1=Ein

8.5 Parameterbeschreibung Applikationsoptionen

8.5.1 Applikationsoption GIO12B
Parameter Kommandoplatine \ Applikationsoption \ GIO12B

Typ Applikations-
option
Index 10453.1

Binareingang DI10
Index 9619.11,
Bit 1

Binéareingang DI11
Index 9619.11,
Bit 2

Binédreingang DI12
Index 9619.11,
Bit 3

Binareingang DI13
Index 9619.11,
Bit 4

Binérausgang
DO10

Index 9619.112,
Bit0

Binédrausgang
DO11

Index 9619.112,
Bit 1

Der Parameter zeigt die Bezeichnung der im Applikationsschacht gesteckten
Applikationsoption an.

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binareingang DI10 auf der
Applikationsoption an.

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binareingang DI11 auf der
Applikationsoption an.

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binareingang DI12 auf der
Applikationsoption an.

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binareingang DI13 auf der
Applikationsoption an.

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binarausgang DO10 auf der
Applikationsoption an.

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binarausgang DO11 auf der
Applikationsoption an.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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8.5.2 Applikationsoption GIO13B
Parameter Kommandoplatine \ Applikationsoption \ GIO13B

Firmware Applikationsoption

Typ Applikations-
option
Index 10453.1

Firmware
Applikationsoption
Index 10453.16

Firmware Status
Applikationsoption
Index 10453.17

Der Parameter zeigt die Bezeichnung der im Applikationsschacht gesteckten
Applikationsoption an.

Der Parameter zeigt die Programmversion der in der Applikationsoption verwendeten
Firmware an.

Der Parameter zeigt den Status der in der Applikationsoption verwendeten Firmware an.

Eingénge Applikationsoption

Binédreingang DI10
Index 9619.11,
Bit 0

Binéareingang DI11
Index 9619.11,
Bit 1

Binédreingang DI12
Index 9619.11,
Bit 2

Binareingang DI13
Index 9619.11,
Bit 3

Frequenzeingang
LFI10
Index 9619.26

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binareingang DI10 auf der
Applikationsoption an.

Die Binareingange kénnen Sie Uiber den DIP-Schalter S1/2 der Applikationsoption akti-
vieren (aktiviert = DIP-Schalterstellung "ON").

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binareingang DI11 auf der
Applikationsoption an.

Die Binareingange kénnen Sie Uber den DIP-Schalter S1/2 der Applikationsoption akti-
vieren (aktiviert = DIP-Schalterstellung "ON").

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binareingang DI12 auf der
Applikationsoption an.

Die Binareingange kénnen Sie Uiber den DIP-Schalter S1/2 der Applikationsoption akti-
vieren (aktiviert = DIP-Schalterstellung "ON").

Der Parameter zeigt den Status und die Funktion von Binareingang DI13 auf der
Applikationsoption an.

Die Binareingange kénnen Sie Uber den DIP-Schalter S1/2 der Applikationsoption akti-
vieren (aktiviert = DIP-Schalterstellung "ON").

Frequenzeingang LFI10 der Applikationsoption.

Den Frequenzeingang kénnen Sie Uber den DIP-Schalter S2/1 der Applikationsoption
aktivierten (aktiviert = DIP-Schalterstellung "ON").

Die Skalierung betragt hierbei:
0 Hz 2 0 Digit
Die eingestellte Maximalfrequenz A + 32767 Digit
Die Maximalfrequenz wird Uber den DIP-Schalter S2/2 bis S2/4 eingestellt.

Modus Spur A: 0 — 32767 Digit

Modus Spur A/B: — 32767 Digit — +32767 Digit
Stellen Sie den Modus des Frequenzeingangs tber den DIP-Schalter S3/1 ein.
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Analogeingang
Al10
Index 9619.36

Parameterbeschreibung Applikationsoptionen @

Analogeingang Al10 der Applikationsoption.

Den Analogeingang kdénnen Sie tber den DIP-Schalter S1/1 der Applikationsoption ak-
tivieren (aktiviert = DIP-Schalterstellung "ON").

Die Skalierung betragt hierbei:
Spannungseingang: 0V 2 0 Digit
10V 2 32767 Digit

Stromeingang: 4 mA 2 0 Digit
20 mA A 32767 Digit
<4 mA & -1 (Drahtbrucherkennung)
Stellen Sie den Modus des Analogeingangs Uber DIP-Schalter S3/3 ein.

Wenn Sie mit dem DIP-Schalter "S3/3 = ON" den Modus Stromeingang einstellen, mis-
sen Sie mit DIP-Schalter "S3/4 = ON" den Stromwiderstand zuschalten.

Modus Spannungseingang S3/3 = OFF
S3/4 = OFF

Modus Stromeingang S3/3=0N
S3/4 =ON

Ausgénge Applikationsoption

Bindrausgang
DO10

Index 9619.112,
Bit0

Analogausgang
AO10
Index 9619.123

Bindrausgang DO10 der Applikationsoption.

Den Bindrausgang konnen Sie lber den DIP-Schalter S1/4 der Applikationsoption akti-
vieren (Aktiviert = DIP-Schalterstellung "ON").

Analogausgang AO10 der Applikationsoption
Die Skalierung betragt hierbei:
32767 Digit A 20 mA
0 Digit2 4 mA

Den Analogausgang kénnen Sie Uber den DIP-Schalter S1/3 der Applikationsoption ak-
tivieren (Aktiviert = DIP-Schalterstellung "ON").

Anzeige DIP-Schalter Applikationsoption

DIP-Schalterkonfi-

guration
Index 10453.12,
Bit 0 bis 10

DIP-Schalter S1

Index 10453.12,
Bit0
Analogeingang
aktiviert

Der Parameter zeigt die DIP-Schalterkonfiguration der Applikationsoption an.

Der Parameter zeigt die Stellung von DIP-Schalter S1/1 an der Applikationsoption an.
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Index 10453.12, Der Parameter zeigt die Stellung von DIP-Schalter S1/2 an der Applikationsoption an.
Bit 1

Binéreingénge

aktiviert

Index 10453.12, Der Parameter zeigt die Stellung von DIP-Schalter S1/3 an der Applikationsoption an.
Bit 2

Analogausgang

aktiviert

Index 10453.12, Der Parameter zeigt die Stellung von DIP-Schalter S1/4 an der Applikationsoption an.
Bit 3

Binarausgang

aktiviert

DIP-Schalter S2

Index 10453.12, Der Parameter zeigt die Stellung von DIP-Schalter S2/1 an der Applikationsoption an.
Bit 4

Leitfrequenz-

eingang aktiviert

Index 10453.12, Der Parameter zeigt die Stellung von DIP-Schalter S2/1 bis S2/4 an der Applikationsop-
Bit 5 bis 7 tion an.

Grenzfrequenz

Leitfrequenz-

eingang

DIP-Schalter S3

Index 10453.12, Der Parameter zeigt die Stellung von DIP-Schalter S3/1 an der Applikationsoption an.
Bit 8

Leitfrequenz-

eingang Mode A/B

Index 10453.12, Der Parameter zeigt die Stellung von DIP-Schalter S3/2 an der Applikationsoption an.
Bit 9

IPOS: Download +

Start

Index 10453.12, Der Parameter zeigt die Stellung von DIP-Schalter S3/3 an der Applikationsoption an.
Bit 10

Analogeingang:

Mode Spannung
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8.6 Parameterbeschreibung Leistungsteil

8.6.1

Anzeigewerte

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Prozesswerte

Istdrehzahl
Index 8318.0

Anwenderanzeige
Index 8501.0

Ausgangs-
scheinstrom
Index 8321.0

Ausgangswirk-
strom
Index 8322.0

Ausgangs-
scheinstrom
Index 8326.0

Zwischenkreis-
Spannung
Index 8325.0

Geréteauslastung
Index 8730.0

Kiihlkérper-
temperatur
Index 8327.0

Motorauslastung
Index 8323.0

Motortemperatur
Index 9872.255

Der Parameter zeigt die Motordrehzahl an:
+  Einheit: [min™"]

« Auflésung +/— 0,2 min~"

Die Anwenderanzeige ist durch die folgenden Parameter bestimmt:
» 8747.0 Skalierungsfaktor Anwenderanzeige Zahler

» 8748.0 Skalierungsfaktor Anwenderanzeige Nenner

» 8772.0/8773.0 Anwendereinheit

» Einheit: [Text]

Der Parameter zeigt den Scheinstrom an:
+ Einheit: [% IN]

Der Parameter zeigt den Wirkstrom an. Bei Drehmoment in positiver Drehrichtung ist
der Anzeigewert positiv, bei Drehmoment in negativer Drehrichtung ist der Anzeigewert
negativ.

- Einheit: [% Iy]

Der Parameter zeigt den Ausgangsscheinstrom an:
* Einheit: [A]

Der Parameter zeigt die im Gleichspannungs-Zwischenkreis gemessene Spannung an:
» Einheit: [V]

Der Parameter zeigt die Gerateauslastung Ixt an:
» Einheit: [%]

Der Parameter zeigt die Kihlkérpertemperatur des Leistungsteils an:

» Einheit: [°C]

Der Parameter zeigt die iber Motormodell und Strom gerechneten Motorauslastung an.
» Einheit: [%]

Der Parameter zeigt die gemessene Motortemperatur an.
+ Einheit: [°C]
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Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Gerétestatus

Status Leistungs-
teil Index 9702.2

Antriebszustand
Index 9702.7

Fehler Fehlercode
Index 9702.5

Fehler Subfehler-
code Index
10071.1

Fehlerquelle
Index 10404.5

Einschaltstunden
Index 8328.0

Freigabestunden
Index 8329.0

Arbeit
Index 8330.0

Der Parameter zeigt den Status des Leistungsteils an:
» 0 = Nicht bereit

» 1 = Bereit, Endstufe gesperrt

» 2 = Bereit, Endstufe freigegeben

Der Parameter zeigt den Betriebszustand des Leistungsteils an:
* 0 =gesperrt

* 1 =Reglersperre

+ 2 = Systemfehler

+ 3 = Keine Freigabe
» 6 =freigegeben

» 7 = Schnellstop

* 8 = Integratorhalt

* 9= Notstop

* 12 = Pos. Betrieb

* 15 = Referenzfahrt

Der Parameter zeigt einen anstehenden Fehler mit Fehlernummer in Klartext an.

Der Parameter zeigt detaillierte Angaben zum Fehler einer Fehlergruppe an.

Der Parameter zeigt die Fehlerquelle eines anstehenden Fehlers an:
* 0 =Kein Fehler

* 1 = Leistungsteil

+ 2 =Kommandoplatine

Der Parameter zeigt die Summe der Stunden, die der Umrichter am Netz oder an exter-
ner DC-24-V-Versorgung war an:

» Speicherzyklus 15 min
+ Einheit: [h]

Der Parameter zeigt die Summe der Stunden, in der das Leistungsteil im Betriebszu-
stand FREIGABE war an:

» Speicherzyklus 15 min
» Einheit: [h]

Der Parameter zeigt die Summe der elektrischen Wirkarbeit, die der Motor aufgenom-
men hat an:

» Speicherzyklus 15 min
+ Einheit: [kWh]
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Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Bindreingdnge

Binédreingénge
DI00 — DI04
Index 8334.0,
Bit 0 — Bit 4

Binéreingénge
DIOO — DI04
Index 8335.0 —
8338.0

Binéreingénge
DI10-DI17
Index 8348.0,
Bito-7

Binédreingénge
DI10-DI17
Index 8340.0 —
8347.0

Der Parameter zeigt den momentanen Status der Bindreingdnge DIOO — DI04 an.

Zu beachten ist, dass der Binareingang DI0O0 immer fest mit /Reglersperre belegt ist.

Der Parameter zeigt die momentane Funktionsbelegung der Binareingédnge DI00 — D104
an.

Zu beachten ist, dass der Binareingang DIO0 immer fest mit /Reglersperre belegt ist.

Der Parameter zeigt den momentanen Status des auf einer Applikationsoption (z. B.
Gl012B) vorhandenen Binareingangs an. Wenn die Option nicht vorhanden ist, werden
die virtuellen Binareingéange angezeigt.

Der Parameter zeigt die momentane Funktionsbelegung des auf einer Applikationsop-
tion (z. B. GIO12B) vorhandenen Binareingangs an. Wenn die Option nicht vorhanden
ist, werden die virtuellen Binareingédnge angezeigt.

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Bindrausgénge

Binédrausgénge
DO10-DO17
Index 8360.0,
Bit0-7

Binédrausgénge
DO10-DO17

Index 8352.0 —
8359.0

Der Parameter zeigt den momentanen Status der auf einer Applikationsoption (z. B.
Gl012B) vorhandenen Bindrausgange an. Wenn die Option nicht vorhanden ist, werden
die virtuellen Bindrausgange angezeigt.

Der Parameter zeigt die momentane Funktionsbelegung der auf einer Applikationsop-
tion (z. B. GIO12B) vorhandenen Binarausgéange an. Wenn die Option nicht vorhanden
ist, werden die virtuellen Bindrausgénge angezeigt.

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Gerdtedaten

Gerétefamilie
Index 9701.10

Variantenkennung

Index 9701.11

Geratename
Index 9701.1,
9701.2, 9701.3,
9701.4, 9701.5

Gerétevariante
Index 10204.2

Der Parameter zeigt die Geratefamilie an, z. B. "DRC".

Der Parameter zeigt die Gerategeneration an, z. B. "B".

Der Parameter zeigt die Typenbezeichnung des Leistungsteils an.

Der Parameter zeigt die DRC-Installationstechnik an, z. B.:
+ DBC = Direct Binary Communication

+ DAC = Direct AS-Interface Communication

+ DSC = Direct SBus Communication

* SNI = Single Line Network Installation
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Gerétesignatur
Index 9823.1,

9823.2, 9823.3,
9823.4, 9823.5

Geréatenennstrom
(effektiv)
Index 8361.0

Motorbaugré3e
Index 10079.9

Motor-
nennmoment
Index 9610.1

Firmware Grund-
gerét
Index 9701.30

Firmware Grund-
gerét Status
Index 9701.31

Der Parameter dient zur Anzeige und Eingabe der Geratesignatur. Zur Kennzeichnung
im Hardware-Baum oder in anderen Visualisierungskomponenten kénnen Sie mit die-
sem Parameter dem Leistungsteil einen Namen zuweisen.

Der Parameter zeigt den Geratenennstrom (Effektivwert) an.
* Einheit: [mA]

Der Parameter zeigt die Baugrofe der DRC-Antriebseinheit an.

Der Parameter zeigt das verfiigbare Dauerdrehmoment des Motors an.
» Einheit: [Nm]

Der Parameter zeigt die Sachnummer der im Leistungsteil verwendeten Firmware an.

Der Parameter zeigt den Status der im Leistungsteil verwendeten Firmware an.

Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Getriebedaten

Getriebe-
libersetzung
"Zahler"

Index 10079.3

Getriebe-
libersetzung
"Nenner"
Index 10079.4

Getriebe-
libersetzung

Der Parameter zeigt Getriebelbersetzungs-Zahnzahlen an. Dies ermdglicht eine ganz-
zahlige Darstellung der Getriebelbersetzung.

Der Parameter zeigt Getriebelbersetzungs-Zahnzahlen an. Dies ermdglicht eine ganz-
zahlige Darstellung der Getriebelbersetzung.

Der Parameter zeigt die Getriebeubersetzung an.
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Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Fehlerspeicher 0-4 \ Fehlerspeicher t-0—4

Es sind 5 Fehlerspeicher vorhanden (t-0 — t-4). Die Fehler werden in chronologischer
Reihenfolge gespeichert, wobei das jingste Fehlerereignis im Fehlerspeicher t-0 abge-
legt ist. Bei mehr als 5 Fehlern wird das alteste Fehlerereignis, gespeichert in t-4, ge-
I6scht.

Programmierbare Fehlerreaktionen: siehe Kapitel "Geratefunktionen / Fehlerkontrolle".

Folgende Informationen zum Zeitpunkt des Fehlers werden gespeichert und kénnen fur
eine detaillierte Diagnose genutzt werden:

» Zustand Binarein- / Binarausgange
» Istdrehzahl

* Ausgangsscheinstrom

»  Wirkstrom

» Gerateauslastung

* Motorauslastung

» Zwischenkreis-Spannung
» Status Leistungsteil

» Einschaltstunden

» Freigabestunden

* Arbeit

» Kihlkérpertemperatur

* Motortemperatur

+ Elektroniktemperatur

Fenhler t-0 — 4 Der Parameter zeigt die Fehlergruppe mit Fehlernummer und in Klartext an.
Fehlercode

Index 8366.0,

8367.0, 8368.0,

8369.0, 8370.0

Fehler t-0 - 4 Der Parameter zeigt detaillierte Angaben zum Fehler einer Fehlergruppe an.
Subfehlercode

Index 10072.1,

10072.2, 10072.3,

10072.4, 10072.5

Fehler t-0 -4 Der Parameter zeigt detaillierte Angaben zum Fehler an, nur von SEW-EURODRIVE
Intern auswertbar.
Index 8883.0,

8884.0, 8885.0,
8886.0, 8887.0

Fehlerquelle t-0 — Der Parameter zeigt die Fehlerquelle an:
4 Index 10404.6, — Kai

10404.7, 10404.8, 0= Kein Fehler

10404.9, 10404.10  * 1= Leistungsteil

+ 2 =Kommandoplatine
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Binéreingénge
DI0O0 — DI04t-0— 4
Index 8371.0,
8372.0, 8373.0,
8374.0, 8375.0
Bit0—-4

Binédreingénge
DI10-DI17t-0- 4
Index 8376.0,
8377.0, 8378.0,
8379.0, 8380.0
Bito-7

Binarausgénge
DO10- DO17
t-0 — 4 Index
8386.0, 8387.0,
8388.0, 8389.0,
8390.0Bit0—-7

Istdrehzahl t-0 — 4
Index 8401.0,
8402.0, 8403.0,
8404.0, 8405.0

Ausgangs-
scheinstromt-0 — 4
Index 8406.0,
8407.0, 8408.0,
8409.0, 8410.0

Ausgangs-
wirkstrom t-0 — 4
Index 8411.0,
8412.0, 8413.0,
8414.0, 8415.0

Geréteauslastung
t-0-4

Index 8414.0,
8417.0, 8418.0,
8419.0, 8420.0

Motorauslastung
t-0-4

Index 8441.0,
8442.0, 8443.0,
8444.0, 8445.0

Der Parameter zeigt den Status der Binareingange zum Zeitpunkt des Fehlers an.

Der Parameter zeigt den Status der Bindreingdnge zum Zeitpunkt des Fehlers an.

Der Parameter zeigt den Status der Bindrausgadnge zum Zeitpunkt des Fehlers an.

Der Parameter zeigt die Motoristdrehzahl zum Zeitpunkt des Fehlers an.
+  Einheit [min™"]

Der Parameter zeigt den Ausgangsscheinstrom in Prozent des Geratenennstroms zum
Zeitpunkt des Fehlers an.

» Einheit [%]

Der Parameter zeigt den Ausgangswirkstrom in Prozent des Geratenennstroms zum
Zeitpunkt des Fehlers an.

» Einheit [%]

Der Parameter zeigt die Gerateauslastung Ixt zum Zeitpunkt des Fehlers an.
» Einheit: [%]

Der Parameter zeigt die Uber Motormodell und Strom gerechnete Motorauslastung zum
Zeitpunkt des Fehlers an.

» Einheit: [%]
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Zwischenkreis-
Spannung t-0 — 4
Index 8421.0,
8422.0, 8423.0,
8424.0, 8425.0

Status Leistungs-
teil -0 — 4

Index 8391.0,
8392.0, 8393.0,
8394.0, 8395.0

Einschaltstunden
t-0-4

Index 8426.0,
8427.0, 8428.0,
8429.0, 8430.0

Freigabestunden
t-0-4

Index 8431.0,
8432.0, 8433.0,
8434.0, 8435.0

Arbeit t-0 — 4
Index 10083.1,
10083.2, 10083.3,
10083.4, 10083.5

Kiihlkérper-
temperatur t-0 — 4
Index 8396.0,
8397.0, 8398.0,
8399.0, 8400.0

Motortemperatur
t-0-4

Index 10070.1,
10070.2, 10070.3,
10070.4, 10070.5

@7

Der Parameter zeigt die im Gleichspannungs-Zwischenkreis gemessene Spannung
zum Zeitpunkt des Fehlers an.

- Einheit: [V]

Der Parameter zeigt den Betriebszustand des Leistungsteils zum Zeitpunkt des Fehlers
an:

* 0 =gesperrt

* 1 =Reglersperre

» 2= Systemfehler

+ 3= Keine Freigabe
» 6 = freigegeben

* 7 = Schnellstop

* 8 = Integratorhalt

* 9= Notstop

* 12 = Pos. Betrieb

* 15 = Referenzfahrt

Der Parameter zeigt die Summe der Stunden, die der Umrichter bis zum Zeitpunkt des
Fehlers am Netz war an.

» Speicherzyklus 15 min
* Einheit: [h]

Der Parameter zeigt die Summe der Stunden, in der das Leistungsteil bis zum Zeitpunkt
des Fehlers im Betriebszustand FREIGABE war an.

» Speicherzyklus 15 min
+ Einheit: [h]

Der Parameter zeigt die Summe der elektrischen Wirkarbeit, die der Motor zum Zeit-
punkt des Fehlers aufgenommen hat an.

» Speicherzyklus 15 min

Der Parameter zeigt die Kuhlkdrpertemperatur des Leistungsteils zum Zeitpunkt des
Fehlers an.

- Einheit: [°C]

Der Parameter zeigt die zum Zeitpunkt des Fehlers gemessenen Motortemperatur an.
Einheit: [°C]
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Parameter Leistungsteil \ Anzeigewerte \ Prozessdatenmonitor

Prozessdaten-
Konfiguration
Index 8451.0

PA1 - PA3 Soll-
wert Index 8455.0,
8456.0, 8457.0

PE1 — PE3 Istwert
Index 8458.0,
8459.0, 8460.0

Der Parameter zeigt die eingestellte Prozessdatenwort-Konfiguration an.

Der Parameter zeigt den auf dem Prozessdatenwort momentan Ubertragenen Wert in

hexadezimaler Form an.

PA Sollwert Beschreibung

Index 8455.0 Index 8304.0

PA1 Sollwert Sollwertbeschreibung PA1
Index 8456.0 Index 8305.0

PA2 Sollwert Sollwertbeschreibung PA2
Index 8457.0 Index 8306.0

PA3 Sollwert Sollwertbeschreibung PA3

Der Parameter zeigt den auf dem Prozessdatenwort momentan Ubertragenen Wert in

hexadezimaler Form an.

PA Sollwert Beschreibung

Index 8458.0 Index 8307.0

PE1 Istwert Istwertbeschreibung PA1
Index 8459.0 Index 8308.0

PE2 Istwert Istwertbeschreibung PA2
Index 8460.0 Index 8309.0

PE3 Istwert Istwertbeschreibung PA3

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC




Parameter (‘@

Parameterbeschreibung Leistungsteil @

8.6.2 Sollwerte / Integratoren
Parameter Leistungsteil \ Sollwerte/Integratoren \ Sollwertkontrolle

Sollwertfilter Die Drehzahlrampe wird gefiltert. Stufige Sollwertvorgaben, z. B. von externen Steue-
Index 8468.0 rungen oder Stérimpulse am Analogeingang, werden somit geglattet.
» Einstellbereich: T=0 -5 - 3000 ms (0 = Sollwertfilter Aus)
Ua Sollwertsprung Us
Ve 1 g —
63% L | , Sprungantwort Sprungantwort
37% -
; SoIIwertsﬁryjng
0 | > 0 3 >
0 T t 0 T t
9007201855384331
Sollwert-Haltfunk- Bei aktiver Sollwert-Haltfunktion wird der Umrichter freigegeben, wenn der Drehzahl-
tion Index 8578.0; Sollwert gréRer als der Stopp-Sollwert + Start-Offset ist.
Stoppsollwert Die Umrichterfreigabe wird entzogen, wenn der Drehzahl-Sollwert den Stopp-Sollwert
Index 8579.0; unterschreitet.
Start-Offset
Index 8580.0 Integrator- 4
Sollwert

y

: : Drehzahl-
Stopp:Soliwert StartiSollwert Sollwert
Start-Offset
9007201855386251
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Parameter Leistungsteil \ Sollwerte/Integratoren \ Drehzahlrampen

Rampe t11 auf/ ab
RECHTS / LINKS
Index 8470.0
8471.0, 8472.0,
8473.0

Stopprampe t13
Index 8476.0

Notstopp-Rampe
t14 Index 8477.0

Rampen-
tiberwachung
Index 8928.0

138

Mit diesen Parametern stellen Sie die Rampe t11 ein:
» Parameter 8470.0 Rampe t11 auf RECHTS

» Parameter 8471.0 Rampe t11 ab RECHTS

» Parameter 8472.0 Rampe t11 auf LINKS

» Parameter 8473.0 Rampe t11 ab LINKS

Die Rampenzeiten beziehen sich auf einen Sollwertsprung von An = 3000 min~. Die
Rampe ist wirksam bei Veranderung des Drehzahl-Sollwerts und bei Wegnahme der
Freigabe tber Klemme RECHTS / LINKS.

» Einheit: [s]
» Einstellbereich: 0 —2 — 2000 s

Rechts 4
Rampe Rampe
auf RECHTS ab RECHTS
gt
Rampe Rampe
Links ¥ auf LINKS ab LINKS
9007201855388939

Mit diesem Parameter stellen Sie die Stopprampe t13 ein:
* Einheit: [s]
* Einstellbereich: 0 —2 -2000 s

Die Stopprampe ist bei Spannungsausfall oder bei einem Fehler (parametrierbare Feh-
lerreaktionen) aktiv.

Mit diesem Parameter stellen Sie die Notstopp-Rampe t14 ein:

» Einheit: [s]

» Einstellbereich: 0 —2 -2000 s

Die Notstopp-Rampe ist bei einem Fehler (parametrierbare Fehlerreaktionen) aktiv.

Es wird Uberwacht, ob der Antrieb in der eingestellten Zeit Drehzahl Null erreicht. Nach
Ablauf der eingestellten Zeit wird die Endstufe gesperrt und die Bremse (falls vorhan-
den) fallt ein, auch wenn Drehzahl Null noch nicht erreicht wurde.

Mit diesem Parameter aktivieren Sie die Rampeniberwachung:
» Einstellbereich: JA / NEIN

Wenn Sie die Verzdgerungsrampen sehr viel kirzer einstellen als dies physikalisch in
der Anlage zu erreichen ist, so erfolgt nach Ablauf der Uberwachungszeit die
Endabschaltung auf den noch drehenden Antrieb.

Des Weiteren muss die Einstellung der jeweiligen Rampe erhéht werden, wenn der
Rampen-Timeout definitiv durch eine nicht fahrbare Vorgaberampe entsteht. Dieser Pa-
rameter ist eine zusatzliche Uberwachungsfunktion zur Drehzahl-Uberwachung. Er gilt
aber nur firr die Abwartsrampe. Er kann z. B. bei nicht gewiinschter Drehzahl-Uberwa-
chung die Abwarts-, Stopp- oder Notstopp-Rampe Uberwachen.
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Parameter Leistungsteil \ Sollwerte/Integratoren \ Festsollwerte

Festsollwerte n11,

n12, n13 Index

8489.0, 8490.0,

8491.0

Mit diesem Parameter stellen Sie die Festsollwerte n11, n12, n13 ein:
« Einstellbereich: 0 — 2000 min™

Sie kénnen Uber die virtuellen Binareingange oder Uber Prozessdatenworte bis zu 3
Festsollwerte aktivieren (Binar kodiert).

Festsollwerte Werkseinstellung
Index 8489.0 n11 = 150 min™"
Interner Sollwert n11

Index 8490.0 n12 = 750 min™"
Interner Sollwert n12

Index 8491.0 n13 = 1500 min™"
Interner Sollwert n13

Programmierung der Eingangsklemmen:

Reaktion virtuelle Klemme
n11 n12 Freigabe/Stopp
0

Stopp mit t13/t23

Festsollwert nicht aktiv

n11 wirksam

n12 wirksam

= O = O X
- =2 0O O X

1
1
1
1

n13 wirksam

8.6.3 Antriebsdaten
Parameter Leistungsteil \ Antriebsdaten \ Motorparameter

Betriebsart
Index 8574.0

Drehrichtungs-
umkehr Index
8537.0

Der Parameter zeigt die eingestellte Betriebsart an:
+ 16 = Servo
*+ 18 = Servo & IPOS

Mit diesem Parameter aktivieren Sie die Drehrichtungsumkehr.

Einstellbereich: EIN / AUS:

» AUS: Bei positivem Sollwert dreht der Motor rechts, bei negativem Sollwert links.
» EIN: Bei positivem Sollwert dreht der Motor links, bei negativem Sollwert rechts.

Wenn Sie den Parameter “Drehrichtungsumkehr” verandern, nachdem die Anlage refe-
renziert wurde, verliert die Anlage ihren Bezugspunkt fur die absolute Position. Dies
kann zu unerwinschten Fahrbewegungen der Achse fiihren.

A WARNUNG!
Verletzungsgefahr durch unerwiinschte Fahrbewegungen der Achse.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Verandern Sie niemals den Parameter "Drehrichtungsumkehr”, nachdem die An-
lage referenziert wurden.
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PWM-Frequenz
Index 8827.0

Mit diesem Parameter kdnnen Sie die nominale Taktfrequenz am Umrichterausgang
einstellen. Die Taktfrequenz kann sich je nach Gerateauslastung selbststéandig andern:

- 0=4kHz
. 1=8kHz

Parameter Leistungsteil \ Antriebsdaten \ Kontrollfunktionen

Drehzahl-
Uberwachung
Index 8557.0

Verzégerungszeit
Drehzahl-
Uberwachung
Index 8558.0

Um die Ablaufe der antriebsspezifischen GréRen im jeweiligen Anwendungsfall zu Giber-
wachen und bei nicht erlaubten Abweichungen reagieren zu kénnen, sind die folgenden
Kontrollfunktionen implementiert. Die Reaktion auf das Ansprechen der Kontrollfunkti-
onen koénnen Sie unter "Geratefunktionen \ Fehlerkontrolle" einstellen.

Mit diesem Parameter aktivieren Sie die Drehzahl-Uberwachung.
Einstellbereich:

+ AUS

+ MOTORISCH

+ GENERATORISCH

+ MOTORISCH / GENERATORISCH

Die durch den Sollwert geforderte Drehzahl kann nur erreicht werden, wenn der Lastan-
forderung entsprechend genigend Drehmoment zur Verfligung steht. Wird die Strom-
grenze (Index 8518.0) erreicht, geht das Gerat davon aus, dass das Drehmoment an die
Maximalgrenze angelangt ist und die gewlinschte Drehzahl nicht erreicht werden kann.
Die Drehzahl-Uberwachung spricht an, wenn dieser Zustand fiir die Dauer der Verzé-
gerungszeit (Index 8558.0) anhalt.

Mit diesem Parameter stellen Sie die Verzogerungszeit fur die Drehzahl-Uberwachung
ein:

* Einstellbereich:0-1-10s

In Beschleunigungs- und Verzdgerungsvorgangen oder bei Lastspitzen kann es zu
kurzzeitigem Erreichen der eingestellten Stromgrenze kommen. Ein ungewollt sensib-
les Ansprechen der Drehzahl-Uberwachung kann durch die entsprechende Einstellung
der Verzogerungszeit verhindert werden. Die Stromgrenze muss fiir die Dauer der Ver-
zdgerungszeit ununterbrochen erreicht sein, bevor die Uberwachung anspricht.
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Parameter Leistungsteil \ Antriebsdaten \ Grenzwerte

Minimaldrehzahl
Index 8576.0

Maximaldrehzahl
Index 8517.0

Stromgrenze
Index 8518.0

Wirksame Strom-
grenze
Index 9951.3

Drehmoment-
grenze
Index 8688.0

Mit diesem Parameter stellen Sie den Drehzahlwert ein, der auch bei Sollwertvorgabe
Null nicht unterschritten wird:

« Einstellbereich : 0 — 2000 min~!

Mit diesem Parameter stellen Sie den Drehzahlwert ein, der durch eine Sollwertvorgabe
nicht Gberschritten werden kann:

« Einstellbereich : 0 — 2000 min~!

Wird npmin > Nmay €ingestellt, gilt Ny, oy

Mit diesem Parameter stellen Sie die Stromgrenze ein:
+ Einstellbereich: 0 — 250 — 300 % Iy

Die Stromgrenze wird in % IN angegeben und bezieht sich auf den Dauer-Scheinstrom
des Leistungsteils. Die tatsadchliche wirksame Stromgrenze kann zum Schutz des Ge-
triebes limitiert sein und ist im Parameter "Wirksame Stromgrenze" sichtbar.

Die wirksame Stromgrenze ergibt sich aus der Stromgrenze (Index 8518.0) und der Li-
mitierung in Abhangigkeit der Getriebetbersetzung und wird in % IN angegeben.

ACHTUNG!
Beschadigung der DRC-Antriebseinheit.

Méglicher Sachschaden!

» Halten Sie vor einem Verstellen der Drehmomentgrenze Ricksprache mit SEW-
EURODRIVE.

Mit diesem Parameter stellen Sie die Drehmomentgrenze ein:
» Einstellbereich: 0 — 250 — 300 %

Der Parameter begrenzt das maximale Drehmoment des Motors. Die Eingabe wirkt auf
den Sollwert des Motordrehmoments (k1 X Iy_uymrichter)- Der Wert wird mit der externen
Strombegrenzung multipliziert.
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8.6.4 Klemmenbelegung
Parameter Leistungsteil \ Klemmenbelegung \ Bindreingdnge

Binéareingénge Die Parameter zeigen den Status der Binareingange DI01 bis DI04 an.
D101 - DI04
Index 8334.0,
Bit0—-4
Binéreingénge Mit diesem Parameter legen Sie die Belegung der Bindreingange DIO1 — D04 fest. Der
DIO1 - DI04 Binareingang DIOO ist fest mit /Reglersperre belegt.
?3%68)(08335‘0’ h Die Bindreingadnge kénnen Sie auf folgende Funktionen programmieren:
= Wirkung bei
"0"-Signal "1"-Signal
0 = Keine Funktion - -
1 = Freigabe / Stopp Stopp an t13 Freigabe
2 = Rechts / Halt Halt an t11 oder t12 Freigabe Rechtslauf
3 = Links / Halt Halt an t11 oder t12 Freigabe Linkslauf
4=n11 Nur externe Sollwerte n11
5=n12 n3 Nur externe Sollwerte n12 n1s
8 = Drehzahlrampe 2 1. Rampe (t11) aktiv 2. Rampe (t12) aktiv
9 = reserviert - -
10 = reserviert - -
11 = |[Externer Fehler, 0-aktiv Externer Fehler -
12 = Fehler-Reset Reset bei positiver Flanke ("0" auf "1")
13 = reserviert - -
14 = [Endschalter rechts Endschal:cga::ghts ange- Nicht angefahren
15 = /[Endschalter links Endschalter links angefahren Nicht angefahren
16 = IPOS-Eingang Funktion abhangig vom IPOS-Programm
17 = Referenznocken nicht betatigt betatigt
18 = Referenzfahrt Start - Start einer Referenzierung
fur IPOS
19 = Slave-Freilauf Master-Slave-Betrieb Slave-Freilauf
20 = Sollwert-Ubernahme aktiv Nicht Gbernehmen Sollwert tbernehmen
30 = /Reglersperre, 0-aktiv Reglersperre aktiv Regler freigegeben
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Binédreingénge
DI10-DI17
Index 8348.0,
Bito-7

Binareingénge
DI10- DI17
Index 8340.0 —
8347.0

Die Parameter zeigen den Status der virtuellen Binareingange DI10 bis DI17 an.

Mit diesem Parameter legen Sie die Belegung der virtuellen Binareingange DI10 — DI17
oder die Belegung der Binareingange einer Applikationsoption fest. Die Binareingange
koénnen Sie auf folgende Funktionen programmieren:

Wirkung bei
Funktion
"0"-Signal "1"-Signal
0 = Keine Funktion - -
1 = Freigabe / Stopp Stopp an t13 Freigabe

2 = Rechts / Halt Halt an t11 oder t12 Freigabe Rechtslauf

3 = Links / Halt Halt an t11 oder t12 Freigabe Linkslauf
4=n11 Nur externe Sollwerte n11

n13 n13
5=n12 Nur externe Sollwerte n12

8 = Drehzahlrampe 2 1. Rampe (t11) aktiv 2. Rampe (t12) aktiv

9 = reserviert — -

10 = reserviert - -

11 = |[Externer Fehler, 0-aktiv Externer Fehler -

12 = Fehler-Reset

13 =reserviert - -

Reset bei positiver Flanke ("0" auf "1")

Endschalter rechts ange-
fahren

14 = [Endschalter rechts Nicht angefahren

15 = /[Endschalter links Endschalter links angefahren Nicht angefahren

16 = IPOS-Eingang Funktion abhangig vom IPOS-Programm

17 = Referenznocken nicht betatigt betatigt

18 = Referenzfahrt Start - Start einer Referenzierung

fir IPOS

19 = Slave-Freilauf Master-Slave-Betrieb Slave-Freilauf

20 = Sollwert-Ubernahme aktiv Nicht Gbernehmen Sollwert Gibernehmen

30 = /Reglersperre, 0-aktiv Reglersperre aktiv Regler freigegeben

Parameter Leistungsteil \ Klemmenbelegung \ Bindrausgénge

Binarausgénge
DO10-DO17
Index 8360.0,
Bito-7

Binédrausgénge
DO10-DO17

Index 8352.0 —
8359.0

[

Die Parameter zeigen den Status der virtuellen Binarausgange DO10 bis DO17 an.

Mit diesem Parameter legen Sie die Belegung der virtuellen Binarausgange DO10 —
DO17 oder die Belegung der Binarausgange einer Applikationsoption fest. Die Binar-
ausgange kénnen Sie auf folgende Funktionen programmieren:

HINWEIS

Die Binarsignale sind nur dann gultig, wenn der Umrichter nach dem Einschalten "Be-
triebsbereit" gemeldet hat und keine Fehleranzeige vorliegt. Wahrend der Initialisie-
rungsphase des Gerats haben die Binarsignale den Status "0".

Es kdnnen mehrere Klemmen mit der gleichen Funktion programmiert werden.
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Funktion

Bindrausgang hat

"0"-Signal "1"-Signal

0 = Keine Funktion

immer "0"-Signal -

1 = /Stérung Sammelstérmeldung -

2 = Betriebsbereit nicht betriebsbereit betriebsbereit

3 = Endstufe Ein Gerit gesperrt Gerét freigegeben und Motor wird

bestromt

4 = Drehfeld Ein kein Drehfeld rotierendes Drehfeld

5 = Bremse auf In Verbindung mit mecha- In Verbindung mit mecha-
tronischer Antriebseinheit tronischer Antriebseinheit
MOVIGEAR®: MOVIGEAR®:
DynaStop® ist aktiviert DynaStop® ist deaktiviert
In Verbindung mit Elektronik- In Verbindung mit Elektronik-
motor DRC: motor DRC:
Bremse ist eingefallen Bremse ist gellftet

6 = Bremse zu? In Verbindung mit mecha- In Verbindung mit mecha-
tronischer Antriebseinheit tronischer Antriebseinheit
MOVIGEAR®: MOVIGEAR®:
DynaStop® ist deaktiviert DynaStop® ist aktiviert
In Verbindung mit Elektronik- In Verbindung mit Elektronik-
motor DRC: motor DRC:
Bremse ist gellftet Bremse ist eingefallen

7 = Motorstillstand Motor dreht Motor steht

8 =reserviert - -

9 = Drehzahlreferenzmel-

N > Nees (N < Ney) N < Npes (N> Neg)

dung

10 = Drehzahlfenstermel-

Drehzahl ist auBerhalb (innerhalb) | Drehzahl ist innerhalb (aufRerhalb)

dung des Drehzahlfensters des Drehzahlfensters
;‘L:gSoII-|st-vergle|chsmel- N <> ngqy (N = Ngg) N = Ngoyp (N <> Ngg)
12 = Stromreferenzmeldung I> g (I < lrgf) I <lrgf (I > lrep)

13 = Imax-meldung I < lmax (I = Imax) 1= lmax (1 < Inax)
14 = /Warnung Motorauslas- 100 %-Vorwarnung des Motor- _

tung schutzes

19 = IPOS in Position Position nicht erreicht Position erreicht
20 = IPOS referenziert keine Referenzierung Referenzierung erfolgt

21 = Ipos-Ausgang

abhangig vom IPOS-Programm

22 = /Ipos-Stoérung

27 = STO - sicher
abgeschaltetes Moment

34 = Prozessdatenbit

Stérungsmeldung IPOS-Programm -
Nicht aktiv aktiv

Bit nicht gesetzt Bit gesetzt

1) Wird vom Umrichter gesteuert. Die Signale "Bremse auf' und "Bremse zu" sind zur Weitergabe an eine
Ubergeordnete Steuerung gedacht.
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8.6.5 Kommunikation

Parameter Leistungsteil \ Kommunikation \ Kommunikationsschnittstelle

SBus 1 Adresse
Index 8600.0

SBus 1 Baudrate
Index 8603.0

SBus 1 Gruppen-
adresse
Index 8601.0

SBus 1 Timeout-
Zeit Index 8602.0

SBus-Adresse, Uber die Parameter- und Prozessdaten ausgetauscht werden.

Die Einstellung erfolgt Gber DIP-Schalter, beachten Sie hierzu das Kapitel "Inbetrieb-
nahme".

Ubertragungsgeschwindigkeit SBus.

Die Einstellung erfolgt Gber DIP-Schalter, beachten Sie hierzu das Kapitel "Inbetrieb-
nahme".

Mit diesem Parameter stellen Sie die SBus-Gruppenadresse ein
» Einstellbereich 0 — 63

Uber diese Adresse kdnnen Gruppenparameter- und Gruppenprozessdaten empfan-
gen werden kdnnen.

Mit diesem Parameter stellen Sie die Uberwachungszeit fiir die Dateniibertragung tiber
den SBus ein:

* Einstellbereich0-1-650s

Findet in dieser Zeit kein Datenverkehr Uber den SBus statt, fihrt das Geréat die in Pa-
rameter Index 8615.0 eingestellte Fehlerreaktion aus. Wird Parameter 8602.0 auf 0
oder 650 s eingestellt, findet keine Uberwachung der Datentibertragung Uber den SBus
statt.
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Parameter Leistungsteil \ Kommunikation \ Prozessdatenparametrierung

Sollwertbeschrei-

bung PA1..PA3
Index 8304.0,
8305.0, 8306.0

i

HINWEIS

Wird die Belegung der Prozessdaten (Parameter "Sollwertbeschreibung PA1...PA3")
geandert, stellt sich der Parameter "PA-Daten freigeben" automatisch auf "AUS".

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr durch selbsttatiges Anlaufen der Antriebseinheit bei Andern der
Prozessdatenbelegung (Parameter "Sollwertbeschreibung PA1...PA3") oder Einstel-
lung des Parameters "PA-Daten freigeben" auf "AUS".

Tod oder schwere Verletzungen.

 Verhindern Sie ein unbeabsichtigtes Anlaufen z. B. durch Aktivieren von STO.
« Stellen Sie direkt nach einer Anderung der Prozessdatenbelegung den Parameter
"PA-Daten freigeben" auf "EIN".

Mit diesem Parameter definieren Sie den Inhalt der Prozess-Ausgangsdatenworte PA1/
PA2/PA3. Dies ist notwendig, damit das Gerat die entsprechenden Sollwerte zuordnen
kann. Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Kommunikation".

Sollwertbeschreibung Werkseinstellung
Index 8304.0 * 0= Keine Funktion
Sollwertbeschreibung PA1 + 1= Solldrehzahl

* 2= S8ollstrom

3 = Sollposition Low
4 = Sollposition High
5 = Max. Drehzahl

6 = Max. Strom

8 = Rampe

9 = Steuerwort 1

10 = Steuerwort 2

11 = Solldrehzahl [%]
12 = IPOS-PA-Data
16 = Bindrausgang

Index 8305.0 * 0= Keine Funktion
Sollwertbeschreibung PA2 * 1=Solldrehzahl
* 2= Sollstrom

» 3 = Sollposition Low
4 = Sollposition High

* 5= Max. Drehzahl

* 6= Max. Strom

*+ 8 =Rampe

* 9= Steuerwort 1

* 10 = Steuerwort 2

* 11 = Solldrehzahl [%]

* 12 =|POS-PA-Data

* 16 = Bindrausgang

Index 8306.0 + 0 =Keine Funktion
Sollwertbeschreibung PA3 + 1=_Solldrehzahl
* 2= S8ollstrom

3 = Sollposition Low
* 4 = Sollposition High
* 5= Max. Drehzahl
* 6= Max. Strom
« 8 =Rampe
* 9= Steuerwort 1

10 = Steuerwort 2
* 11 = Solldrehzahl [%]
*+ 12 =|POS-PA-Data
* 16 = Binarausgang
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Istwertbeschrei-
bung PE1..PE3
Index 8307.0,
8308.0, 8309.0

Parameterbeschreibung Leistungsteil @

Mit diesem Parameter definieren Sie den Inhalt der Prozess-Eingangsdatenworte PE1/
PE2/PES3. Dies ist notwendig, damit das Geréat die entsprechenden Istwerte zuordnen
kann. Zudem miissen die Prozessdaten freigegeben sein, damit die Sollwerte vom Ge-
rat Gbernommen werden. Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Kommunika-
tion".

Istwertbeschreibung Werkseinstellung

Index 8307.0
Istwertbeschreibung PE1

0 = Keine Funktion
1 = Istdrehzahl

2 = Ausgangsstrom
3 = Wirkstrom

4 = |stposition Low
5 = Istposition High
6 = Statuswort 1

7 = Statuswort 2

8 = Istdrehzahl [%]
9 = |IPOS-PE-Data
11 = Statuswort 3
12 = Temperatur
13 = Auslastung

17 = Binareingange

Index 8308.0
Istwertbeschreibung PE2

0 = Keine Funktion
1 = Istdrehzahl

2 = Ausgangsstrom
3 = Wirkstrom

4 = Istposition Low
5 = Istposition High
6 = Statuswort 1

7 = Statuswort 2

8 = Istdrehzahl [%]
9 = |IPOS-PE-Data
11 = Statuswort 3
12 = Temperatur
13 = Auslastung

17 = Binareingange

Index 8309.0
Istwertbeschreibung PE3

0 = Keine Funktion
1 = Istdrehzahl

2 = Ausgangsstrom
3 = Wirkstrom

4 = Istposition Low
5 = Istposition High
6 = Statuswort 1

7 = Statuswort 2

8 = Istdrehzahl [%]
9 = IPOS-PE-Data
11 = Statuswort 3
12 = Temperatur
13 = Auslastung

17 = Binareingange
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PA-Daten
freigeben
Index 8622.0

HINWEIS

Wird die Belegung der Prozessdaten (Parameter "Sollwertbeschreibung PA1...PA3")
geandert, stellt sich der Parameter "PA-Daten freigeben" automatisch auf "AUS".

[

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr durch selbsttatiges Anlaufen der Antriebseinheit bei Andern der
Prozessdatenbelegung (Parameter "Sollwertbeschreibung PA1...PA3") oder Einstel-
lung des Parameters "PA-Daten freigeben" auf "AUS".

Tod oder schwere Verletzungen.

 Verhindern Sie ein unbeabsichtigtes Anlaufen z. B. durch Aktivieren von STO.

« Stellen Sie direkt nach einer Anderung der Prozessdatenbelegung den Parameter
"PA-Daten freigeben" auf "EIN".

Mit diesem Parameter geben Sie die PA-Daten frei.

Einstellbereich: EIN / AUS

+ EIN: Die zuletzt von der Steuerung gesendeten Prozess-Ausgangsdaten werden
wirksam.

* AUS: Die zuletzt giiltigen Prozess-Ausgangsdaten bleiben weiterhin wirksam.
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8.6.6 Diagnosefunktionen

Parameter Leistungsteil \ Diagnosefunktionen \ Referenzmeldungen

i

Drehzahlreferenz-
meldung

Drehzahl-Refe-
renzwert Index
8539.0

Hysterese
Index 8540.0

Verzégerungszeit
Index 8541.0

Meldung = "1" bei:

Index 8542.0

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC

Die folgenden Referenzwerte dienen der Erfassung und Meldung bestimmter Betriebs-
zustande. Alle Meldungen dieser Parametergruppe kénnen Uber virtuellen Binaraus-
gange ausgegeben werden.

HINWEIS

Die Meldungen sind nur dann gultig, wenn der Umrichter nach dem Einschalten "Be-
triebsbereit" gemeldet hat und keine Fehleranzeige vorliegt.

Meldung, wenn die Drehzahl kleiner oder gréRer als die eingestellte Referenzdrehzahl

ist.

Index 8542.0:

Meldung = "1" bei Inl > n

Index 8542.0:

Meldung = "1" bei Inl < n !

n

ref

ref

ref
0

ref

0

n 1/min4

A

‘l Index 8540.0

Index 8539.0

A,

-~

A

IR AR R S A I

{

Einstellbereich: 0 — 1500 — 6000 min™"

Einstellbereich: 0 — 100 — 500 min~"

Einstellbereich:0—1—-9s

N < Nper/ N> Negt

9007202042180875
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@

Drehzahl-
Fenstermeldung

Fenstermitte
Index 8543.0

Bereichsbreite
Index 8544.0

Verzégerungszeit
Index 8545.0

Meldung = "1" bei:

Index 8546.0

Meldung, wenn die Drehzahl innerhalb oder auRerhalb des eingestellten Fensterbe-

reichs ist.
n 1/mina l
Index 8543.0 S N— LaneX 50440
. H j v enster
Lo Lo
’ 1 1 ’ »
R bt
v Lo
I 1 I ] I
] 1 .
"E_E::—u_: Index 8545.0 "' :“:‘
o N
Index 8546.0: . ' Lo : :_5_'
Meldung ="1"bei n<>n ' ] o
Fenster ' l | 1 tk
SRR IR
! : H !
Index 8546.0: Lo I Lo
Meldung ="1"bei n=n [ e o
Fenster ! : ! N t
9007202042187531

Einstellbereich: 0 — 1500 — 6000 min™"

Einstellbereich: 0 — 6000 min~"

Einstellbereich:0—-1—-9s

Einstellbereich:INNEN / AUSSEN
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Drehzahl-Soll-Ist-
Vergleich

Hysterese
Index 8547.0

Verzégerungszeit
Index 8548.0

Meldung = "1" bei:

Index 8549.0

Meldung, wenn die Drehzahl gleich oder ungleich der Solldrehzahl ist.

n 1/miny
gy —A2N ! Index 8547.0
Vil 7
[ ! | 1
' 1 1 ' »
R bt
1
o E Lo
1 ] 1
- ! -
:_:’: :‘_: Index 8548.0 L
Hiadhe fadhe
Index 8549.0: NN S N
Meldung = "1" bei n <> nSO”I | oo ] t
1 ] 1
0 : [ X i >
I Vi . [ ,
SRR N
Index 8549.0: Lo Lo
Meldung = "1" bei n = ng, ! ol o X
0 : >
9007202042193547

Einstellbereich: 1 — 100 — 300 min~"

Einstellbereich: 0—1-9s

Einstellbereich: n = ngy; / N <> nggy

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC

8

@7

151



8 (‘@ Parameter

@ Parameterbeschreibung Leistungsteil

Strom- Meldung, wenn Ausgangsstrom grofl3er oder kleiner als der Referenzwert ist.

Referenzmeldung
%1y 4

| / \ { Index 8551.0

ref u
\:'\ Index 8550.0
\ / t

“Tref

E

i Index |
v ' 8552.0 : |
—» dhalie o e
Index 8553.0: 1 ' . ! !
Meldung = "1" bei | 1| > I o | : : 1
0 : 1 : ] i i v
Index 8553.0: ] ' E : ' o
Meldung = "1" bei | | | < I, ! ! : | t
0 ' ! ——
9007202042199819
Strom- Einstellbereich: 0 — 100 — 400 % Iy
Referenzwert
Index 8550.0
Hysterese Einstellbereich: 0 -5 —-30 % Iy
Index 8551.0
Verzégerungszeit Einstellbereich:0-1-9s
Index 8552.0
Meldung = “1“ bei L<lgf /1> lrgs
Index 8553.0
Imax-Meldung Meldung, wenn der Umrichter die Strombegrenzung erreicht hat.

Hysterese Einstellbereich: 5 — 50 % Iy
Index 8554.0

Verzégerungszeit Einstellbereich: 0-1-9s
Index 8555.0

Meldung = “1“ bei L<Imax /1 = Imax
Index 8556.0
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8.6.7 Technologiefunktionen

i

HINWEIS

Ausfihrliche Informationen zu den folgenden Parametern finden Sie im Handbuch
HIPOSPIUS®".

Parameter Leistungsteil \ Technologiefunktionen \ IPOS Referenzfahrt

IPOS Achse
referenziert
Index 8702.0

Referenz-Offset
Index 8623.0

Referenz-
drehzahl 1
Index 8624.0

A WARNUNG!
Verletzungsgefahr durch selbsttatiges Anlaufen der Antriebseinheit.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Verhindern Sie unbeabsichtigtes Anlaufen des Motors.

» Beachten Sie, dass eine Veranderung dieser Parameter ohne Kenntnis des even-
tuell aktiven IPOSPYS®_programms unerwartete Verfahrbewegungen und unge-
wollte Belastungen des mechanischen Antriebsstrangs zur Folge haben kann. Die
Kenntnis des Handbuchs IPOSPUS® ist unbedingte Voraussetzung zur Einstellung
dieser Parameter.

Die Referenzfahrt dient dazu, einen Maschinennullpunkt festzulegen, auf den sich alle
absoluten Positionierbefehle beziehen. Hierzu sind verschiedene so genannte Refe-
renzfahrtstrategien Index 8626.0 Referenzfahrttyp wahlbar. Diese definieren entspre-
chende Verfahrmodi, um z. B. einen Referenznocken zu suchen. Ausgehend von dem
durch die Referenzfahrt gefundenen Referenzpunkt kann mit P900 Referenz-Offset der
Maschinennullpunkt gemaf der Gleichung

Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset
verschoben werden.

Die Drehzahlen der nach Referenzfahrttyp notwendigen Verfahrbewegungen werden
durch Index 8624.0 Referenzdrehzahl 1 / Index 8625.0 Referenzdrehzahl 2 eingestellt.

Der Parameter zeigt an, ob der DRC-Antrieb referenziert wurde.

Der Referenz-Offset (Nullpunktkorrektur) wird verwendet, um den Maschinennullpunkt
festzulegen.

- Einstellbereich: —(231-1) — 0 — 2311

Es gilt: Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset

Die entsprechenden Istpositionen werden in IPOSPUS®_variablen angezeigt.
» H511 Istposition Motorgeber

Der Referenz-Offset wird nach erfolgreich beendeter Referenzfahrt aktiv.

Mit der Referenzdrehzahl 1 wird die Verfahrdrehzahl fir den ersten Teil der Referenz-
fahrt festgelegt. Zur Drehzahlanderung wird immer die Stopprampe t13 verwendet. Die
Suchrichtungen wahrend der Referenzfahrt sind durch den entsprechenden Referenz-
fahrttyp festgelegt. Die Drehzahl wird benutzt, bis der Referenznocken erreicht wird.

* Einstellbereich: 0 — 200 — 2000 min~"
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Referenz-
drehzahl 2
Index 8625.0

Referenzfahrttyp
Index 8626.0

Mit der Referenzdrehzahl 2 wird die Verfahrdrehzahl fir den zweiten Teil der Referenz-
fahrt festgelegt. Zur Drehzahlanderung wird immer die Stopprampe t13 verwendet. Die
Suchrichtungen wahrend der Referenzfahrt sind durch den entsprechenden Referenz-
fahrttyp festgelegt. Die Drehzahl wird benutzt, wenn der Referenznocken verlassen
wird, bis der 1. Nullimpuls erreicht wurde.

» Einstellbereich: 0 — 50 — 2000 min~?

Bei Referenzfahrttyp 0 oder Referenzierung auf Nullimpuls wird die Referenzdrehzahl
auf 50 min~" begrenzt.

Der Referenzfahrttyp legt fest, mit welcher Referenzfahrtstrategie der Maschinennull-

punkt einer Anlage festgelegt werden soll.
» Einstellbereich: 0 -7

Mit dieser Einstellung werden auch die Suchrichtung fir den Referenznocken in den
einzelnen Phasen der Referenzierung festgelegt.

Uber den Parameter Index 8839.0 Referenzierung auf Nullimpuls wird eingestellt, ob die
Referenzfahrt auf den Flankenwechsel des Referenznockens oder den darauffolgenden
Nullimpuls des Gebers erfolgt.

Bei allen Referenzfahrttypen ist ein betriebsbereiter und freigegebener Antrieb die
Voraussetzung fur die Durchfuhrung der Referenzfahrt.

Es stehen auch Typen zur Verfiigung, die ohne einen Referenznocken arbeiten kdnnen.
* Typ 0: Linker Nullimpuls

— Erste Suchrichtung ist links

— Referenzpunkt = linker Nullimpuls von aktueller Position

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset
* Typ 1: Linkes Ende des Referenznockens

— Erste Suchrichtung ist links

— Referenzpunkt = Erster Nullimpuls oder fallende Flanke links vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset
* Typ 2: Rechtes Ende des Referenznockens
— Erste Suchrichtung ist rechts

— Referenzpunkt = Erster Nullimpuls oder fallende Flanke rechts vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset
* Typ 3: Endschalter rechts
— Erste Suchrichtung ist rechts

— Referenzpunkt = Erster Nullimpuls oder fallende Flanke links vom rechten End-
schalter

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset
— Die Referenzfahrt sollte auf Nullimpuls erfolgen.

* Typ 4: Endschalter links
— Erste Suchrichtung ist links

— Referenzpunkt = Erster Nullimpuls oder fallende Flanke rechts vom linken End-
schalter

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset
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Die Referenzfahrt sollte auf Nullimpuls erfolgen

+ Typ 5: Keine Referenzfahrt

Referenzpunkt = Aktuelle Position

Maschinennullpunkt = Referenz-Offset

* Typ 6: Referenznocken biindig zum rechten Endschalter

Erste Suchrichtung ist rechts

Referenzpunkt = Erster Nullimpuls oder fallende Flanke links vom Referenzno-
cken

Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset
Hinweis: Referenznocken und Endschalter missen bindig sein!

* Typ 7: Referenznocken biindig zum linken Endschalter

Erste Suchrichtung ist links

Referenzpunkt = Erster Nullimpuls oder fallende Flanke rechts vom Referenzno-
cken

Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset

Hinweis: Referenznocken und Endschalter missen biindig sein!

Referenzierungauf  Einstellbereich: JA / NEIN.

Nullimpuls
Index 8839.0

+ JA: Die Referenzfahrt erfolgt auf den Nullimpuls des eingestellten IPOSPIUs®_Ge.-
bers.

* NEIN: Die Referenzfahrt erfolgt auf der fallenden Flanke des Referenznockens

Nocken-Abstand Anzeige des Abstands zwischen Referenznocke und 0-Impuls nach einer Referenzfahrt
Index 10455.0 in Inkrementen.
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8.6.8 Steuerfunktionen
Parameter Leistungsteil \ Steuerfunktionen \ Bremsenfunktionen

Freischaltung
Bremsenliiften
ohne
Antriebsfreigabe
Index 8893.0
A WARNUNG!
Lebensgefahr durch abstirzendes Hubwerk.
Tod oder schwere Verletzungen.
» Die Funktion "Bremsenliften ohne Antriebsfreigabe" dirfen Sie bei Hubwerksan-
wendungen nicht verwenden.
Mit dem Parameter kdnnen Sie die Funktion "Bremsenluften ohne Antriebsfreigabe" ak-
tivieren:
+ O0=NEIN
« 1=JA
Bei aktivierter Funktion (1 = JA) ist das Liften der Bremse auch dann mdglich, wenn
keine Antriebsfreigabe vorhanden ist.
HINWEIS
[ ]
1 Weitere Informationen zum Liften der Bremse ohne Antriebsfreigabe finden Sie im
Kapitel "Betrieb".
Bremsenfunktion Mit dieser Funktion kann zwischen elektrischem Halten der Last und mechanischem
Index 8584.0 Bremseneinfall im Haltezustand gewahlit werden.
HINWEIS
@
1 * Bei /REGLERSPERRE = 0 erfolgt immer der Einfall der Bremse.

« Bei der Aktivierung von "STO — sicher abgeschaltetes Moment" erfolgt der nicht si-
cherheitsgerichtete Einfall der Bremse gemaR der Einstellung im Parameter "
Index 9833.20 — Bremseneinfall bei STO"

Es wird festgelegt, ob bei Wegnahme der Freigabe (Freigabe = "0") die Bremse betatigt
werden soll oder nicht.

» 0=AUS: Der Antrieb verzdgert an der eingestellten Rampe. Bei Erreichen von Dreh-
zahl "0" bleibt die Bremse gedffnet und der Antrieb erzeugt ein Haltemoment.

» 1 =EIN: Der Antrieb verzogert an der eingestellten Rampe. Bei Erreichen von Dreh-
zahl "0" wird die Bremse betatigt.
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Bremseneinfall bei  Es wird festgelegt, ob bei Auslésen von STO (sicher abgeschaltetes Moment) die
STO Bremse nicht sicherheitsgerichtet betétigt werden soll oder nicht.

Index 9833.20 * 0= NEIN: Bei Auslosen von STO bleibt der Bremsenzustand unverandert.

+ 1 =JA: Die Bremse wird bei Auslésen von STO betatigt.

HINWEIS

Beachten Sie die zulassigen "Notaus-Bremsungen" der Bremse im Kapitel Tech-
nische Daten.

jude

8.6.9 Geratefunktionen
Parameter Leistungsteil \ Geréatefunktionen \ Setup

Werkseinstellung Sie kdnnen mit dem Parameter 8594.0 die im EEPROM gespeicherte Werkseinstellung
Index 8594.0 fur nahezu alle Parameter zurticksetzen.

Einstellbereich:

* 0=Nein

» 1= Standard

» 2 = Auslieferungszustand

» 3 = Grundinitialisierung

Bei der Auswahl Standard werden folgende Daten nicht zurlickgesetzt:
* IPOS-Programm

* Drehzahlregelung

» Begrenzungen

» Serielle Kommunikation SBus 1
* Geschwindigkeit Task 1/2

* Fehlerspeicher

+ Statistikdaten

Mit der Einstellung "Auslieferungszustand" setzen Sie auch die oben aufgefiihrten
Daten zuruck.

Ist das Zurlicksetzen beendet, springt der Parameter 8594.0 selbststandig auf "NEIN"

zurick.
Parametersperre Einstellbereich: EIN / AU
Index 8595.0 : NN TR N
Durch Einstellen des Parameters 8595.0 auf "EIN" ist es mdglich, jegliche Veranderung
der Parameter zu verhindern (mit Ausnahme von Index 8617.0 Manueller Reset und der
Parametersperre selbst). Dies ist zum Beispiel nach optimierter Einstellung des Geréats
sinnvoll. Um eine Parameterverstellung wieder zu ermoglichen, muss Index 8595.0 auf
"AUS" zuriickgestellt werden.
HINWEIS
(]
1 Die Parametersperre wirkt auch auf die SBus-Schnittstelle und auf IPOSP'US®
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A WARNUNG!

Parameter Leistungsteil \ Geréatefunktionen \ Fehlerkontrolle

Verletzungsgefahr durch selbsttatiges Anlaufen der Antriebseinheit.

Tod oder schwere Verletzungen.

« Fehlermeldungen kénnen sich in Abhangigkeit von der programmierten Fehlerre-
aktion selbststandig zuriicksetzen, d.h. die Antriebseinheiten erhalten, sobald der
Fehler nicht mehr anliegt, sofort wieder die aktuellen Prozess-Ausgangsdaten von

der Steuerung.

Ist dies fur die angetriebene Maschine aus Sicherheitsgriinden nicht zul&ssig, tren-
nen Sie erst das Gerat vom Netz, bevor Sie mit der Stérungsbehebung beginnen.

Folgende Reaktionen kdnnen programmiert werden:

Reaktion

Beschreibung

[0] KEINE REAKTION

Es wird weder ein Fehler angezeigt noch eine Fehlerreaktion ausge-
fuhrt. Der gemeldete Fehler wird komplett ignoriert.

[1]1 NUR ANZEIGEN

[2] ENDSTUFENSPERRE / VER-
RIEGELT

[3] NOTSTOPP / VERRIEGELT

Der Fehler wird angezeigt, der Stérausgang wird gesetzt (falls pro-
grammiert). Das Gerat fuhrt jedoch ansonsten keine Fehlerreaktion
aus. Der Fehler kann durch einen Reset wieder zuriickgesetzt werden
( Feldbus, Auto-Reset).

Es erfolgt eine Sofortabschaltung des Umrichters mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse (falls vorhanden) fallt ein.
Die Bereitmeldung wird zurlickgenommen und der Stérausgang
gesetzt, falls programmiert. Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiihrung
eines Fehlerresets mdglich, bei dem sich der Umrichter neu initiali-
siert.

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebes an der eingestellten Notstopp-
Rampe t14. Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe
gesperrt und die Bremse (falls vorhanden) fallt ein. Die Fehlermeldung
erfolgt sofort. Die Bereitmeldung wird zurickgenommen und der Stor-
ausgang gesetzt, falls programmiert. Ein erneuter Start ist erst nach
Ausfiihrung eines Fehlerresets moglich, bei dem sich der Umrichter
neu initialisiert.

[4] STOPP / VERRIEGELT

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebes an der eingestellten Stopp-
rampe t13. Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe
gesperrt und die Bremse (falls vorhanden) fallt ein. Die Fehlermeldung
erfolgt sofort. Die Bereitmeldung wird zurlickgenommen und der Stor-
ausgang gesetzt, falls programmiert. Ein erneuter Start ist erst nach
Ausfiihrung eines Fehlerresets moglich, bei dem sich der Umrichter
neu initialisiert.

[5] ENDSTUFENSPERRE /
WARTEND

Es erfolgt eine Sofortabschaltung des Umrichters mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse (falls vorhanden) fallt ein.
Es erfolgt eine Storungsmeldung tber die Klemme, falls programmiert.
Die Bereitmeldung wird weggenommen. Wird der Fehler durch einen
internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt, so lauft der
Antrieb, ohne eine neue Geréateinitialisierung auszufiihren, wieder los.

[6] NOTSTOPP / WARTEND

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebes an der eingestellten Notstopp-
Rampe t14. Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe
gesperrt und die Bremse (falls vorhanden) fallt ein. Die Fehlermeldung
erfolgt sofort. Es erfolgt eine Stérungsmeldung tiber die Klemme, falls
programmiert. Die Bereitmeldung wird weggenommen. Wird der Feh-
ler durch einen internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset
beseitigt, so lauft der Antrieb, ohne eine neue Gerateinitialisierung
auszufiihren, wieder los.

[7] STOPP / WARTEND

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebes an der eingestellten Stopp-
rampe t13. Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe
gesperrt und die Bremse (falls vorhanden) fallt ein. Die Fehlermeldung
erfolgt sofort. Es erfolgt eine Stérungsmeldung tiber die Klemme, falls
programmiert. Die Bereitmeldung wird weggenommen. Wird der Feh-
ler durch einen internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset
beseitigt, so lauft der Antrieb, ohne eine neue Gerateinitialisierung
auszufiihren, wieder los.
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Reaktion Ext.
Fehler
Index 9729.16

Reaktion Netzpha-
senausfall
Index 9729.4

Reaktion TF-
Meldung
Index 9729.9

Reaktion SBus 1-
Timeout
Index 8615.0

Manueller Reset
Index 8617.0

Werkseinstellung: NOTSTOPP / WARTEND

Der Fehler wird nur im Umrichterstatus FREIGEGEBEN ausgel6st. Mit Index 9729.16
wird die Fehlerreaktion programmiert, die Uber eine auf "/EXT. FEHLER" programmierte
Eingangsklemme ausgeldst wird.

Werkseinstellung: NUR ANZEIGEN

Es werden die Netzeingangsphasen auf Phasenausfall einer Phase Uberwacht. Fallen
2 Phasen aus, so wird der Zwischenkreis spannungslos, was einer Netzausschaltung
entspricht.

Da die Netzeingangsphasen nicht direkt gemessen werden kénnen, ist eine Uberwa-
chung nur indirekt tber die Welligkeit des Zwischenkreises moglich, die sich bei Ausfall
einer Phase drastisch erhéht. Die Zwischenkreis-Spannung wird im Zeitraster D; = 1 ms
auf Unterschreiten eines minimalen Spannungspegels, der von der nominalen Netzbe-
messungsspannung des Gerats abhangt, Uberwacht.

Es ergibt sich folgender nominaler Richtwert fiir die Erkennung eines Phasenausfalls:
* 50 Hz-Netz: ca. t;50=3,0 s
* 60 Hz-Netz: ca. t5 =2,5s

Bei Erkennen eines Netzphasenausfalls wird die programmierte Reaktion aktiviert.

Werkseinstellung: NOTSTOPP / WARTEND

Mit Index 9729.9 wird die Fehlerreaktion programmiert, die Uber die Temperaturfihler-
Uberwachung des ggf. in der Motorwicklung eingebrachten TF oder TH ausgeldst wird.

Werkseinstellung: NOTSTOPP / WARTEND

Mit Index 8615.0 wird die Fehlermeldung programmiert, die Gber die Systembus-Time-
out-Uberwachung ausgeldst wird. Die Reaktionszeit der Uberwachung kann mit Index
8602.0 Timeout-Zeit Sbus1 eingestellt werden.

Einstellbereich: JA / NEIN

JA: Der vorliegende Fehler wird zurlickgesetzt. Nach ausgefiihrtem Reset steht Index
8617.0 wieder automatisch auf NEIN. Liegt kein Fehler vor, so ist das Aktivieren des ma-
nuellen Reset wirkungslos.

NEIN: Kein Reset.
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Parameter Leistungsteil \ Geréatefunktionen \ Skalierung Drehzahl-Istwert

Skalierungsfaktor
Anwenderanzeige
Z&ahler

Index 8747.0

Skalierungsfaktor
Anwenderanzeige
Nenner

Index 8748.0

Anwendereinheit
Index 8772.0,
8773.0

Einstellbereich: 1 — 65535

Mit der Skalierung Drehzahl-Istwert wird ein anwenderspezifischer Anzeigeparameter
Index 8501.0 Anwenderanzeige festgelegt. Die Anwenderanzeige soll z. B. in 1/s dar-
gestellt werden.

Dazu ist ein Skalierungsfaktor von 1/60 erforderlich. Der Skalierungsfaktor Zahler muss
somit auf 1 und der Skalierungsfaktor Nenner auf 60 eingestellt werden. In
Index 8772.0 / 8773.0 Anwendereinheit wird die Skalierungseinheit 1/s eingetragen.

Einstellbereich: 1 — 65535

Mit der Skalierung Drehzahl-Istwert wird ein anwenderspezifischer Anzeigeparameter
Index 8501.0 Anwenderanzeige festgelegt. Die Anwenderanzeige soll z. B. in 1/s dar-
gestellt werden.

Dazu ist ein Skalierungsfaktor von 1/60 erforderlich. Der Skalierungsfaktor Zahler muss
somit auf 1 und der Skalierungsfaktor Nenner auf 60 eingestellt werden. In
Index 8772.0 / 8773.0 Anwendereinheit wird die Skalierungseinheit 1/s eingetragen.

Werkseinstellung: min~".

Maximal 8 ASCII-Zeichen, wird in Index 8501.0 Anwenderanzeige dargestellt.
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Betrieb
Handbetrieb mit MOVITOOLS® MotionStudio

Zur manuellen Bedienung der DRC-Antriebseinheit kdnnen Sie den Handbetrieb der
Software MOVITOOLS® MotionStudio verwenden.

1. Schlieen Sie zunachst den PC an den DRC-Umrichter an.

2. Starten Sie die Software MOVITOOLS® MotionStudio und binden Sie den DRC-Um-
richter in MOVITOOLS® MotionStudio ein.

Beachten Sie hierzu das Kapitel "Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio".

3. Nach erfolgreicher Einbindung des DRC-Umrichters 6ffnen Sie mit der rechten
Maustaste das Kontext-Menl im DRC-Leistungsteil [1] und wahlen den Menipunkt
"Inbetriebnahme" / "Handbetrieb" [2].

5 MOVITOOLS®-MotionStudic - [Prajekt] = | B
Projekt Bearbeiten Netzwerk Ansicht Plugin  FEinstellngen  Fenster  Hilfe E‘ﬂ'
DeE-E ] [+ Scan Bl §lonnm
Frojekt / Netzwerk R ] Toolstart-Seite =P
e Projekt
EI‘F Kommandoplatine Allgemein = -
[ e
‘é’ 1. Handbetrieh (Offline) B ¥§g\gle\_‘|;:'\E'ce)lf'fghlre‘\Et)r:ven der Geratedaten
BE 2 Parameterbaum (Offling) = |(Paramctersatze, IPOS-Variablen etc.). E
g Vergleich (Offling) . -
Inbetriebnahme * | @ Inbetriebnahme (Offline) e
Programmierung 3 EE Parameterbaum (Offline)
[2] g &  Handbetrieb (OFfline) ti“r;d”é"a:;”eggﬁﬂg‘:er
MOVITOOLS N Zu optimieren.
|
0 Komponente verwalten (Leistungsteil) 3 Parameterbaum (Offline):
Eigenschaften.. ¥ |Covsteanrameter In Smer cherexchihehen
arberten Baumstruktur.
e Handbetrieb (Cffline):
| Netzwerk Ansicht bearoaa. q!; ;rr?buétzrrergn?hsrtnzn des Antriebs nach der
L F1) Seriell (COM 1) : -
L_orme_| [ Orline-Gerstesttus

Es offnet sich das Fenster "Handbetrieb".
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= >~ Handbetrieb mit MOVITOOLS® MotionStudio

9.1.1 Aktivierung / Deaktivierung des Handbetriebs

Aktivieren Die Aktivierung des Handbetriebs ist nur moglich, wenn die DRC-Antriebseinheit nicht
freigegeben ist.

D MOVITOOLS®-MotionStudic - [Projekt]* (o[ [edm
Projekt  Bearbeiten Metzwerk  Ansicht  Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe m
NEF-H D & =i X | [+ Scan 1 Bl
Projekt | Netzwerk 8 B Teolstart-Seite 4@ Handbetrish | =29b =
w? Propit Handbetrieb
EI-_-‘-F; Kommandoplatine
Maximum
Eilgang
/ \Iﬂ”ﬂbﬂl/‘\\\
N
Minimum
Reglersperre  Stopp  Halt i
Sollwerte ISteuerung
(1 = Handbetrieb einschalten |
G [1580  timin 2 0 0 o 0 01 0 0 0o
ree ——— | 1
Schleichgang 4' L.
— 200 2000
Q 560 1/min [ |

9007201706972299

Zur Aktivierung des Handbetriebs klicken Sie auf die Schaltflache [Handbetrieb ein-
schalten] [1].

Der Handbetrieb bleibt auch nach einem Fehler-Reset aktiv.

Deaktivieren

Verletzungsgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des Antriebs.
Tod oder schwere Verletzungen.

» Verhindern Sie vor der Deaktivierung des Handbetriebs ein unbeabsichtigtes An-
laufen der Antriebseinheit z. B. durch Aktivierung von "STO".

« Treffen Sie in Abhangigkeit von der Anwendung zusatzliche Sicherheitsvorkeh-
rungen zur Vermeidung der Gefahrdung von Mensch und Maschine.

Der Handbetrieb wird deaktiviert, wenn:
» Sie auf die Schaltflache [Handbetrieb ausschalten] klicken
» oder das Fenster "Handbetrieb" schliel3en

» oder den Parameter 8594.0 auf "Auslieferungszustand" setzen
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Handbetrieb mit MOVITOOLS® MotionStudio — o

9.1.2 Steuerung im Handbetrieb

Fenster Nach erfolgreicher Aktivierung des Handbetriebs kdnnen Sie die DRC-Antriebseinheit
Handbetrieb mit den Bedienelementen im Fenster "Handbetrieb" von MOVITOOLS® MotionStudio
steuern.
[0l [10]
= | B |

(1]

(2]

(3]
(4]

(5]
6]

(71
8]

Steuerung 1.

<) MOVITOOLS&-MotionStudic - [Projekt]*

Projekt  Bearbeiten MNetzwerk  Ansicht Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe

SEW

Maximum

Eilgang

DE-H B0 & [# scan B
Projekt { Netzwerk B B Toolstart-Seite +#» Handbetrieh Tdbx
w Profie Handbetrieb (@]

-4 Kommandoplatine
-"#3 Leistungsteil v er = :3
Status s

Minimum

AvaN

Reglersperre  Stopp  Halt t

Eilgang Handbetrieb ausschalten ‘
—

L [1620 Timin

P —— |

T 4

— 200 2000
Lo [0 Timin

— tart Blré '?e

Manabel

<

—1 [m Timin

Bindreingange 0 12 3 4 56 7
DI00.07 I
D10.17 [
Bindrausginge 0 1.2 3 4 5
DO0D.05 I o
DO10.17 OOoOoOOoo

m

Referenzfahrt

L C)T5
~__7

Ausgangsstrem [%]

1, | Netzwerk Reglersperre | Stopp Haﬂ
o P Seriell (COM 1)
‘SEW-Eurcdrive GmbH & Co. KG
| oFfLNe | [ Online-Geritestatus

4112974347

Mit dem Schieber [2] in der Gruppe "Steuerung” stellen Sie die variable Solldrehzahl

ein.

2. Mit den Schaltflachen [Rechts] [6] oder [Links] [5] legen Sie die Drehrichtung fest.
3. Mit der Schaltflache [Start] [3] geben Sie die DRC-Antriebseinheit frei.

Die in der Gruppe "Steuerung" dargestellte Motorachse [4] symbolisiert die Drehrich-

4.

tung und die Drehzahl des Motors.

Mit der Schaltflache [Halt] [7] stoppen Sie den Antrieb.

Alternativ dazu kénnen Sie in der Gruppe "Sollwerte" [1] die Sollwerte fiir den Eilgang,
den Schleichgang oder den variablen Drehzahl-Sollwert direkt eingeben.

Die Drehrichtung legen Sie durch das Vorzeichen (positiv = Rechtslauf, negativ = Links-
lauf) fest.

Geben Sie jeweils zunachst den Sollwert ein, driicken Sie die Taste <ENTER> und kli-
cken Sie zur Freigabe der DRC-Antriebseinheit auf die Schaltflache des Sollwerts um
das Eingabefeld.

Die Gruppe "Istwerte" [9] zeigt die folgenden Istwerte der DRC-Antriebseinheit an:

Status des DRC-Umrichters

Motordrehzahl in [min'1]

Ausgangsstrom des DRC-Umrichtes in [%] von Iy
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Bremse Bei DRC-Antriebseinheiten mit Bremse kénnen Sie diese auch ohne Antriebsfreigabe
Iiften, indem Sie das Kontrollfeld "Bremse luften" [8] aktivieren.

9.1.3 Reset im Handbetrieb

Wenn am DRC-Umrichter ein Fehler auftritt, kbnnen Sie den Fehler mit der Schaltflache
[Reset] [10] zuriicksetzen.

9.1.4 Timeout-Uberwachung im Handbetrieb

Um bei Kommunikationsstérungen einen unkontrollierten Betrieb der DRC-Antriebsein-
heit zu verhindern, erfolgt nach der Aktivierung des Handbetriebs eine Timeout-Uber-
wachung.

Wenn die Kommunikation zwischen MOVITOOLS® MotionStudio und dem DRC-Um-
richter langer als diese Timeout-Zeit unterbrochen ist, wird der DRC-Antriebseinheit die
Freigabe entzogen. Der Handbetrieb bleibt jedoch aktiv.
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Vorortbetrieb (nur in Verbindung mit optionalem Steckverbinder) — -~

9.2 Vorortbetrieb (nur in Verbindung mit optionalem Steckverbinder)

9.2.1 Hinweise

A WARNUNG!

Stromschlag durch gefahrliche Spannungen im Anschlusskasten. Gefahrliche Span-
nungen kénnen noch bis zu 10 Minuten nach Netzabschaltung vorhanden sein.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Vor der Abnahme des Elektronikdeckels miissen Sie die DRC-Antriebseinheiten
Uber eine geeignete externe Abschalteinrichtung spannungsfrei schalten.

+ Sichern Sie die Antriebseinheit gegen unbeabsichtigtes Zuschalten der Span-
nungsversorgung.

« Sichern Sie die Abtriebswelle gegen Rotation.

* Warten Sie anschlielend mindestens 10 Minuten, bevor Sie den Elektronikdeckel
abnehmen.

A WARNUNG!
Verbrennungsgefahr durch heile Oberflachen.

Schwere Verletzungen
« Lassen Sie die Gerate ausreichend abktihlen, bevor Sie diese bertihren.

9.2.2 Vorortbetrieb aktivieren

Stellen Sie den DIP-Schalter S2/3 auf "ON" (siehe auch Kapitel "Inbetriebnahme"). Da-
durch ist ein Vorortbetrieb mit dem optionalen Steckverbinder "X5131" (siehe auch
Kapitel "Elektrische Installation) mdglich.

Verwendung der
Motion-Control-Eingénge

OFF = Verwendung als Sensoreingédnge
ON = Verwendung fur Vorortbetrieb

2685981451

Die Einstellung des DIP-Schalters bewirkt, dass der Motion-Control-Eingang "DI104" un-
abhangig von der eingestellten Funktion zur Umschaltung zwischen Sensoreingange /
Vorortbetrieb dient.

Ist der DIP-Schalter S2/3 auf "ON" eingestellt und Motion-Control-Eingang DI04 = "1",
werden die Motion-Control-Eingange DIO1 bis DI03 fir den Vorortbetrieb mit folgender
Funktion verwendet:

Motion-Control-Eingang | Funktionalitat, wenn DIP-Schalter S2/3 = ON

DI01 Rechts / Halt
DI02 Links / Halt
DI03 Sollwertanwahl

"0" = Sollwert n_f1 aktiv (Parameter 10096.35, Werkseinstellung:1500 min'1)
"1" = Sollwert n_f2 aktiv (Parameter 10096.36, Werkseinstellung:200 min~")

DI04 Umschaltung Vorortbetrieb / Automatikbetrieb
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9.2.3 Vorortbetrieb deaktivieren

Verletzungsgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des Antriebs.
Tod oder schwere Verletzungen.

« Verhindern Sie vor der Deaktivierung des Vorortbetriebs ein unbeabsichtigtes An-
laufen der Antriebseinheit z. B. durch Aktivierung von "STQO".

» Treffen Sie in Abhangigkeit von der Anwendung zuséatzliche Sicherheitsvorkeh-
rungen zur Vermeidung der Gefahrdung von Mensch und Maschine.

9.3 Bremse liiften ohne Antriebsfreigabe

9.3.1 Hinweise

Lebensgefahr durch abstiirzendes Hubwerk.
Tod oder schwere Verletzungen.

+ Sie durfen die Funktion "Bremsenliften ohne Antriebsfreigabe" bei Hubwerksan-
wendungen nicht verwenden.

9.3.2 Aktivieren der Funktion

Aktivieren Sie die Funktion, indem Sie den Parameter 8893.0 "Freischaltung Bremsen-
Iiften ohne Antriebsfreigabe" auf den Wert "1 = JA" einstellen (siehe auch Kapitel "Pa-
rameter"). Dadurch ist ein Liften der Bremse auch dann méglich, wenn keine Antriebs-
freigabe vorhanden und das Gerat im Zustand Reglersperre ist.
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9.3.3 Funktionsbeschreibung mit Automatikbetrieb (Busbetrieb)

Ist der Parameter 8893.0 auf "1 = EIN" eingestellt kann die Bremse auch ohne Antriebs-
freigabe Uber das Bit 7 im Steuerwort geliftet werden:

Steuerwort-abhdngig fest definiert

7: Luften der Bremse
ohne Antriebsfreigabe
0 = deaktiviert
1 = aktiviert
4116360203

Durch Setzen von Bit 7 im Steuerwort kann die Bremse unter folgenden Vorausset-
zungen geluftet werden.

Gerate- Fehlerzustand Zustand Bit 7 im Bremsenfunktion
status Steuerwort
Freigegeben | Kein Geratefehler / "0" Bremse wird vom DRC-
kein Kommunikations-Timeout Umrichter gesteuert
Freigegeben | Kein Geratefehler / """ Bremse wird vom DRC-
kein Kommunikations-Timeout Umrichter gesteuert
keine Kein Geratefehler / "0" Bremse wird vom DRC-
Freigabe kein Kommunikations-Timeout Umrichter gesteuert
Regler- Kein Geratefehler / " Bremse wird zum
sperre oder | kein Kommunikations-Timeout manuellen Verfahren
STO geliiftet
keine Geréatefehler / "1" oder "0" Bremse geschlossen
Freigabe Kommunikations-Timeout
HINWEIS
°
1 Weitere Informationen finden Sie in der Dokumentation des verwendeten Controllers.
LED-Anzeige Die DRIVE-LED blinkt periodisch kurz auf, wenn die Bremse zum manuellen Verfahren

geliftet wurde.
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9.3.4 Funktionsbeschreibung mit Vorortbetrieb (nur in Verbindung mit optionalem Steckverbinder)

Aktivieren Sie den mit dem DIP-Schalter S2/3 = ON den Vorortbetrieb. Beachten Sie
hierzu das Kapitel "Vorortbetrieb".

Ist der Parameter 8893.0 auf "1 = EIN" eingestellt und der Vorortbetrieb mit DI04 und
DIP-Schalter S2/3 = "ON" aktiviert, kann die Bremse durch Setzen des Signals an DI03
unter folgenden Voraussetzungen geltiftet werden:

Klemmenzustand Gerate- Fehler- Bremsenfunktion
DIOA DI02 DI03 DI04 zustand | zustand
f1/f2 Auto-
R( Y Le) matik /
Vorort
" "0" "0" " Frei- Kein Bremse wird vom DRC-
" nqn gegeben Gerate- Umrichter gesteuert,
fehler Sollwert f1
"1 "0" "1 " Frei- Kein Bremse wird vom DRC-
" nqyn gegeben Gerate- Umrichter gesteuert,
fehler Sollwert f2
"1 "1 "0" "1 keine Kein Bremse wird vom DRC-
Freigabe | Gerate- Umrichter gesteuert
fehler
"o" "o" "o" """ keine Kein Bremse ist geschlossen
Freigabe Gerate-
fehler
" " " " keine Kein Bremse wird vom DRC-
Freigabe | Gerate- Umrichter gesteuert
fehler
"0" "0" " " Regler- Kein Bremse wird zum
sperre Gerite- manuellen Verfahren
oder STO | fehler geliiftet
Alle Zustéande mdglich " Fehler Geréate- Bremse ist geschlossen
fehler
Sollwertanwahl Sollwertanwahl bei Binarsteuerung je nach Zustand der Klemme f1/f2:
Freigabezustand DI03 Aktiver Sollwert
Freigegeben f1/f2="0" Sollwert n_f1 aktiv (Parameter 10096.35,
Werkseinstellung: 1500 min'1)
Freigegeben f1/f2="1" Sollwert n_f2 aktiv (Parameter 10096.36,
Werkseinstellung: 200 min™")
LED-Anzeige Die DRIVE-LED blinkt periodisch kurz auf, wenn die Bremse zum manuellen Verfahren

geliftet wurde.

A WARNUNG!
Verletzungsgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des Antriebs.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Verhindern Sie vor der Deaktivierung des Vorortbetriebs ein unbeabsichtigtes An-
laufen der Antriebseinheit z. B. durch Aktivierung von "STQO".

« Treffen Sie in Abhangigkeit von der Anwendung zusatzliche Sicherheitsvorkeh-
rungen zur Vermeidung der Gefahrdung von Mensch und Maschine.
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Stérungen am mechanischen DRC-Antrieb
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10 Service

ACHTUNG!

Unsachgemale Arbeiten an DRC-Antriebseinheiten kénnen zu Schaden fihren.

Mégliche Sachschaden!

» Beachten Sie, dass es nur qualifiziertem Fachpersonal gestattet ist, Reparaturen
an Antrieben von SEW-EURODRIVE durchzufiihren.
» Halten Sie Rucksprache mit dem SEW-EURODRIVE-SERVICE.

10.1 Stérungen am mechanischen DRC-Antrieb

10.1.1 Stérungen am DRC-Motor

Stoérung

Mogliche Ursache

Abhilfe

Motor erwarmt sich zu stark
und schaltet mit Fehler ab

Uberlastung

Umgebungstemperatur zu
hoch

Kuhlung ungentgend

Leistungsmessung durchflhren, ggf.
gréBeren Motor einsetzen oder Belastung
reduzieren, Fahrprofil priifen

Zulassigen Temperaturbereich beachten

Antrieb reinigen

Laufgerausche am Motor

10.1.2 Stoérungen an der Bremse

Lagerschaden

SEW-EURODRIVE-SERVICE
ansprechen
Motor austauschen

Vibration der rotierenden Teile

Ursache, ggf. Unwucht beseitigen

Storung

Méogliche Ursache

Abhilfe

Bremse liiftet nicht

Elektronikdeckel defekt

Max. zulassiger Arbeitsluftspalt
Uberschritten, da Bremsbelag
abgenutzt

SEW-EURODRIVE-SERVICE
ansprechen
Elektronikdeckel austauschen

Riicksprache mit SEW-EURODRIVE
Wechsel des Belagtragers durch
SEW-EURODRIVE-Service oder von
SEW-EURODRIVE geschultem Fach-
personal

Bremse defekt

Ricksprache mit SEW-EURODRIVE
Wechsel der Bremse durch SEW-
EURODRIVE-Service oder von SEW-
EURODRIVE geschultem Fachperso-
nal

Motor bremst nicht

Bremsbelag verschlissen

Bremsmoment falsch

Riicksprache mit SEW-EURODRIVE
Wechsel des Belagtragers durch
SEW-EURODRIVE-Service oder von
SEW-EURODRIVE geschultem Fach-
personal

Ricksprache mit SEW-EURODRIVE
Bremsmoment durch SEW-
EURODRIVE-Service oder von SEW-
EURODRIVE geschultem Fachperso-
nal andern lassen
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£ Fehlermeldungen auswerten
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10.2 Fehlermeldungen auswerten

10.2.1 MOVITOOLS® MotionStudio

Der folgende Abschnitt zeigt beispielhaft die Auswertung einer Fehlermeldung Uber
MOVITOOLS® Motion Studio:

1. Offnen Sie in MOVITOOLS® Motion Studio den DRC-Parameterbaum (Leistungs-
teil), beachten Sie hierzu das Kapitel "Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio”.

2. Wahlen Sie im Parameterbaum folgenden Knoten (hier beispielsweise flir Fehler-
speicher t-0):
» Parameter Leistungsteil / Anzeigewerte / Fehlerspeicher 0-4 / Fehlerspeicher t-0
(2]

3. In der Gruppe Fehlerstatus [1] kdnnen Sie Fehlermeldungen ablesen:

9 MOVITOOLS ®-MationStudio - [Projekt] [ERENE=)
Projekt Bearbeiten Netzwerk Ansicht Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe §!w
DE-BEBO @ L [t Scan 14 Bl RODRIVE
BrgokkliNotywxic 2 B] Toolstart-Seite 1§ Parameterbaum T dpx
m Projekt 0O [&{[eaum 1| B il\inzeigewertel her 0-4\Fehlerspeicher t-0 =] x|
(=45 Kommandoplatine =S
[1] . = I [5103 leistungstel a
o o T D Fehlerstotus
n |- (=) Prozesswette -
[2] FE = Fehler -0 Beschreibung
. = Binarausgange Fehlercode [0 [Kein Fehler
o (= Gerdtedaten
B, +..[= Getrisbedaten
5 £ Fehlerspeicher (4
5 - = Fehlerspeichert-0
i3 - BB Fehlerspeichert-1 Antriebsistwerle
= [ Fehlerspeichert-2 )
= B Fehlerspeichert-3 Istdrehzahl t-0 [timin] L
> i [=] Fehlerspaichert-4 Ausgangsscheinstrom t-0 [%]
I {11 Solwerte/Integratoren
= () Artrisbsdaten SusgangswirkstromtD  [%]
B {12 Kemmenbelsgung Gerateauslastung t-0 ]
{11 Geratefunktionen )
Motorauslastung -0 Il
Zwischenkreisspannung t-0 [V]
Geratestatus
Status Leistungsteil t-0
Einschaltstunden -0 [h]
Freigabestunden t0  [h]
B Netzwerk Aubeit tD [kiwh]
Loy Seriel COM 1) a = o
Fehlerspeichert-0 | Fehlerspeichert-1 | Fehlerspeichert-2 |
| OFFLNE | Online-Geratestatus

[11 Gruppe Fehlermeldungen
[2] Parameter Leistungsteil/Anzeigewerte/Fehlerspeicher 0-4/Fehlerspeicher t-0
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10.3 Abschaltreaktionen

In Abhangigkeit von der Stérung gibt es 4 Abschaltreaktionen; der Umrichter bleibt im
Stérungszustand gesperrt:

10.3.1 Endstufensperre (Sofortabschaltung)

Das Gerat kann den Antrieb nicht mehr verzégern; die Endstufe wird im Fehlerfall hoch-
ohmig. Bei Antrieben mit Bremse fallt diese sofort ein.

10.3.2 Stopp

Es erfolgt ein Verzdgern des Antriebs an der Stopprampe t13. Bei Erreichen der Stopp-
drehzahl fallt bei Geraten mit Bremse diese ein. Die Endstufe wird danach hochohmig.

10.3.3 Notstopp

Es erfolgt ein Verzdgern des Antriebs an der Notstopp-Rampe t14. Bei Erreichen der
Stoppdrehzahl fallt bei Geraten mit Bremse diese ein. Die Endstufe wird danach hoch-
ohmig.

10.3.4 Normalstopp

Es erfolgt ein Verzogern des Antriebs an der betriebsmaRig eingestellten Rampe. Bei
Erreichen der Stoppdrehzahl fallt bei Geraten mit Bremse diese ein. Die Endstufe wird
danach hochohmig.

10.4 Reset von Fehlermeldungen

Eine Fehlermeldung Iasst sich quittieren durch:
* Netz-Ausschalten und -Wiedereinschalten
+ Uber die Steuerung / SPS: "Reset-Befehl" senden

A WARNUNG!

Die Behebung der Stérungsursache oder ein Reset konnen dazu fiihren, dass der An-
trieb selbstandig wieder anlauft.

Tod oder schwere Verletzungen.
* Verhindern Sie ein unbeabsichtigtes Anlaufen z. B. durch Aktivieren von STO.
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10.5 Beschreibung der Status- und Betriebsanzeigen

10.5.1 LED-Anzeigen
Das folgende Bild zeigt die DRC-LED-Anzeigen:

I AR K] N E

A B
NET RUN DRIVE
9007201629459595
[A] Ausfihrungen mit Applikationsschacht [1] LED NET
[B] Ausflihrungen ohne Applikationsschacht [2] LED RUN

[3] Status-LED "DRIVE"

10.5.2 LED "NET"

Die LED ist in dieser Gerateausfiihrung ohne Funktion.
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10.5.3 LED "RUN"

<P

RUN-LED
LED- LED-Zustand @ Betriebszustand Beschreibung
Farbe
- aus nicht betriebsbereit | Netzspannung fehlt
— Netzzuleitung und Netzspannung auf Unterbrechung kontrollieren.

gelb gleichmaBig | nicht betriebsbereit | Initialisierungsphase

blinkend
griin gleichmaBig | nicht betriebsbereit | Leistungsteil-Parameter werden geladen oder Firmware-Update lauft

blinkend
griin leuchtet betriebsbereit System bereit

dauernd
gelb leuchtet betriebsbereit, Signal "STO" erkannt, sichere Abschaltung

dauernd aber Gerét — Spannung an STO-Klemme kontrollieren

gesperrt

griin / mit betriebsbereit, Kommunikation bei zyklischem Datenaustausch gestort (Fehler 47 oder 67).

gelb

wechselnder

aber Timeout

— Fehlende SBus- / SNI-Verbindung zwischen DRC-Umrichter und Steuerung. Ver-

Farbe bindung, speziell Abschlusswiderstand, Uberprifen und herstellen.
— EMV-Einwirkung. Schirmung der Datenleitungen Uberpriifen und bei Bedarf ver-
bessern.
— Protokollzeitraum zwischen den einzelnen Telegrammen groRer als eingestellte
Zeit (Timeoutzeit). Telegrammzyklus verkiirzen.
rot leuchtet Fehler maogliche Fehler:
dauernd

Fehler IPOS (10)

CPU-Fehler (17, 37)
Fehler NV-Speicher (25)
Fehler beim Ubertragen der Parameter (97)

Fehler Bootsynchronisation (40, 41)
Fehler Safety (119)

— Genauere Diagnose Uber Drive-LED.

10.5.4 Status-LED "DRIVE"

Drive-LED
LED-Farbe LED-Zustand Betriebszustand Beschreibung
- aus nicht betriebsbereit Netzspannung fehlt
gelb gleichmaBig blin- nicht betriebsbereit Initialisierungsphase oder Netzspannung nicht OK.
kend
gelb blinkt periodisch betriebsbereit In Verbindung mit mechatronischer Antriebseinheit
kurz auf MOVIGEAR®:
Deaktivieren von DynaStop® ohne Antriebsfreigabe aktiv
In Verbindung mit Elektronikmotor DRC:
Luften der Bremse ohne Antriebsfreigabe aktiv
gelb leuchtet dauernd betriebsbereit, aber Gerat Netzspannung OK, Endstufe gesperrt
gesperrt
gelb 2 x blinkend, pause betriebsbereit, aber Zustand Netzspannung OK
Handbetrieb / Vorortbetrieb
ohne Geratefreigabe
griin / gelb mit wechselnder betriebsbereit, aber Timeout Kommunikation bei zyklischem Datenaustausch gestort.
Farbe (Fehler 43, 46 oder 47)
griin leuchtet dauernd Gerat freigegeben Motor in Betrieb
griin gleichméaBig schnell | Stromgrenze aktiv Antrieb befindet sich an der Stromgrenze
blinkend
griin gleichmaBig blin- betriebsbereit Netzspannung OK, aber kein Freigabesignal. Endstufe wird
kend bestromt.
griin / rot mit wechselnder betriebsbereit Anzeigender Fehler steht an. Endstufe wird bestromt.
Farbe
gelb / rot mit wechselnder betriebsbereit Anzeigender Fehler steht an. Endstufe gesperrt.

Farbe
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Drive-LED
LED-Farbe LED-Zustand Betriebszustand Beschreibung
rot leuchtet dauernd Fehler 40 Fehler Bootsynchronisation
Fehler 41 Fehler Watchdog Option
Fehler 116 Timeout MOVI-PLC®
Fehler 119 Fehler Safety
rot langsam blinkend Fehler 08 Fehler Drehzahl-Uberwachung
Fehler 26 Fehler externe Klemme
Fehler 30 Fehler Notstopp-Timeout
Fehler 15 Fehler Geber
Fehler 16 Fehlerhafte Inbetriebnahme
Fehler 45 Initialisierungsfehler
Zuordnung Motor — Umrichter falsch
Fehler 50 interne Versorgungsspannung zu niedrig
Fehler 17, 18, 37, 53 CPU-Fehler
Fehler 25 Fehler NV-Speicher
Fehler 27, 29 Fehler "Endschalter”
Fehler 39 Fehler "Referenzfahrt"
Fehler 42 Schleppfehler Positionierung
Fehler 94 Prifsummenfehler
Fehler 97 Fehler beim Ubertragen der Parameter
Fehler 10, 32, 77 Fehler IPOS
Fehler 123 Fehler Positionierunterbrechung
rot 2x blinkend, Pause Fehler 07 Zwischenkreis-Spannung zu hoch
rot 3x blinkend, Pause Fehler 01 Uberstrom Endstufe
Fehler 11 Ubertemperatur Kiihlkérper oder Elektronik
rot 4x blinkend, Pause Fehler 31 TF hat ausgeldst
Fehler 44 Ixt-Auslastung / UL-Uberwachung
Fehler 52 Fehler Maschinenfiihrung
rot 5x blinkend, Pause Fehler 89 Nur in Verbindung mit Elektronikmotor DRC:
Ubertemperatur Bremse
rot 6x blinkend, Pause Fehler 06 Netz-Phasenausfall
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10.6 Fehlertabelle
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Fehlercode | Beschreibung Abschaltreak- Ursache / L6sung
tion
Fehler 01 Uberstrom Endstufe Endstufensperre | Kurzschluss Umrichterausgang.
! verriegelt — Uberpriifen Sie die Verbindung zwischen Umrichterausgang und
Motor sowie die Motorwicklung auf Kurzschluss.
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zuriicksetzen.
Fehler 06 Netz-Phasenausfall parametrierbar Netzzuleitungen auf Phasenausfall kontrollieren.
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zuriicksetzen
Fehler 07 Zwischenkreis-Spannung Endstufensperre |« Rampenzeit zu kurz — Rampenzeiten verlangern
zu hoch / wartend * Fehlerhafter Anschluss Bremswiderstand — Anschluss
Bremswiderstand kontrollieren und bei Bedarf korrigieren
* Unzulassiger Spannungsbereich der Netzeingangsspannung
— Netzeingangsspannung auf zulassigen Spannungsbereich
prifen
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
Fehler 08 Fehler Drehzahl- Endstufensperre | Drehzahl-Uberwachung hat ausgelést, Belastung des Antriebs ist zu
Uberwachung / wartend grof3.
— Belastung des Antriebs reduzieren
— Verzogerungszeit n-Uberwachung vergréRern
— Strombegrenzung / Drehmoment-Begrenzung Uberprifen
— Drehzahl-Uberwachung deaktivieren
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
Fehler 10 Fehler IPOS Endstufensperre | IPOS-Programm fehlerhaft (z. B. ungiiltiger Befehl)
/ verriegelt — Programm korrigieren
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
Fehler 11 Ubertemperatur Notstopp / war- — Kihlkérper saubern
Kihlkérper oder Elektronik | tend — Umgebungstemperatur senken
— Warmestau verhindern
— Belastung des Antriebs reduzieren
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
Fehler 15 Fehler Geber Endstufensperre |+  Steckverbindung Geber geloést — Steckverbinder Geber an der
/ verriegelt Anschlussplatine priifen
*  Geber defekt — SEW-Service kontaktieren
Fehler 16 Fehlerhafte Endstufensperre | Geber nicht eingemessen
Inbetriebnahme / verriegelt —» SEW-Service kontaktieren
Fehler 17 CPU-Fehler Endstufensperre | Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
/ verriegelt Bei mehrmaligem Auftreten des Fehlers SEW-Service kontaktieren.
Fehler 18 CPU-Fehler Endstufensperre | Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
/ verriegelt Bei mehrmaligem Auftreten des Fehlers SEW-Service kontaktieren.
Fehler 25 Fehler NV-Speicher Endstufensperre | Fehler beim Zugriff auf den NV-Speicher
! verriegelt — Auslieferungszustand herstellen und Gerat neu parametrieren
Bei erneutem / mehrmaligem Auftreten des Fehlers SEW-Service kon-
taktieren.
Fehler 26 Fehler externe Klemme parametrierbar Externes Fehlersignal an programmierbarer Klemme eingelesen
— Externen Fehler beheben
— Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zuriicksetzen.
Fehler 27 Fehler "Endschalter” Endstufensperre |« Inder Betriebsart Positionierung wurde ein Endschalter angefahren
/ verriegelt — Verfahrbereich prifen
»  Drahtbruch/Fehlen beider Endschalter oder Endschalter vertauscht
— Verdrahtung Uberpriifen
Fehler 29 Fehler "Endschalter" Notstopp / war- » Inder Betriebsart Positionierung wurde ein Endschalter angefahren
tend — Verfahrbereich prifen
»  Drahtbruch/Fehlen beider Endschalter oder Endschalter vertauscht
— Verdrahtung Uberpriifen
Fehler 30 Fehler Notstopp-Timeout Endstufensperre |« Notstopp-Rampe zu kurz — Notstopp-Rampe verlangern
/ wartend * Antrieb Uberlastet — Projektierung tberpriifen
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Fehlercode | Beschreibung Abschaltreak- Ursache / Losung
tion
Fehler 31 TF hat ausgelost parametrierbar Thermische Uberlastung des Motors oder Kurzschluss / Drahtbruch
des Temperaturfihlers.
— Umgebungstemperatur senken
— Warmestau verhindern
— Belastung des Antriebs reduzieren
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen,
zuvor eine Wartezeit von mindestens 1 Minute zur Abkuhlung des
Motors einhalten.
Bei erneutem / mehrmaligen Auftreten des Fehlers SEW-Service
kontaktieren.
Fehler 32 Fehler IPOS Endstufensperre | IPOS-Programm fehlerhaft (z. B. ungiiltiger Befehl)
! verriegelt — Programm korrigieren
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
Fehler 37 CPU-Fehler Endstufensperre | Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
/ verriegelt Bei mehrmaligem Auftreten des Fehlers SEW-Service kontaktieren.
Fehler 39 Fehler "Referenzfahrt" Endstufensperre | Referenznocken fehlt oder schaltet nicht
! verriegelt — Referenznocken tberpriifen
Anschluss der Endschalter fehlerhaft
— Anschluss der Endschalter Uberpriifen
Referenzfahrttyp wurde wahrend der Referenzfahrt verandert
— Einstellung Referenzfahrttyp und die dafiir notwendigen Parameter
Uberpriifen
Fehler 40 Fehler Endstufensperre | Kommandoplatine defekt oder Verbindung zur Kommandoplatine
Bootsynchronisation / verriegelt unterbrochen.
— SEW-Service kontaktieren
Fehler 41 Fehler Watchdog Option Endstufensperre = Kommandoplatine defekt oder Verbindung zur Kommandoplatine
/ verriegelt unterbrochen.
— SEW-Service kontaktieren
Option defekt oder Verbindung zur Option unterbrochen.
— Priifen, ob eine Option vorhanden ist
— Option tauschen
Fehler 42 Schleppfehler Endstufensperre |+ Beschleunigungsrampen zu kurz — Rampen verlangern
Positionierung / wartend * P-Anteil des Positionsreglers zu klein — P-Anteil vergrofRern
*  Wert fiir Schleppfehlertoleranz zu klein
— Schleppfehlertoleranz vergréRern
— Mechanik auf Schwergangigkeit Gberprifen
Fehler 43 Timeout Handbetrieb uber = parametrierbar *  Verbindung zwischen Gerat und PC unterbrochen — Verbindung
beliebige Schnittstelle Uberprifen und herstellen.
Fehler 44 Ixt-Auslastung / UL- Endstufensperre | Uberlastung der Endstufe
Uberwachung / wartend — Belastung des Antriebs reduzieren
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
Fehler 45 Initialisierungsfehler Endstufensperre |« Hardwaredefekt — SEW-Service kontaktieren.
Zuordnung Motor — / verriegelt e Zuordnung Motor — Umrichter falsch? — Elektronik tauschen.
Umrichter falsch
Fehler 46 Timeout interne SBus- Notstopp / war- »  SEW-Service kontaktieren.
Verbindung zwischen tend
Kommandoplatine und
Leistungsteil
Fehler 47 Kommunikation bei parametrierbar Fehler Leistungsteil

zyklischem
Datenaustausch gestort.

* Fehlende SBus-Verbindung zwischen DRC-Umrichter und Steue-
rung. Verbindung, speziell Abschlusswiderstand, Giberprifen und
herstellen.

*  EMV-Einwirkung. Schirmung der Datenleitungen tberprifen und
bei Bedarf verbessern

*  Protokollzeitraum zwischen den einzelnen Telegrammen gréfer als
eingestellte Zeit (Timeoutzeit). Telegrammzyklus verkiirzen.

Fehler Kommandoplatine

*  Verbindung zum AS-Interface-Master unterbrochen — Verbindung
Uberpriifen und herstellen.

* Verbindung zwischen AS-Interface-Option und Kommandoplatine
unterbrochen — SEW-Service kontaktieren.
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Fehlercode | Beschreibung Abschaltreak- Ursache / Losung
tion
Fehler 50 interne Versorgungs- Endstufensperre |+ Hardwaredefekt — SEW-Service kontaktieren.
spannung zu niedrig / verriegelt
Fehler 52 Fehler Maschinenflihrung | Endstufensperre  + Betrieb ohne Geber bei zu geringer Drehzahl — Drehzahl erhéhen
/ verriegelt * Belastung im gesteuerten Betrieb zu hoch — Belastung des
Antriebs reduzieren
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
Bei erneutem / mehrmaligen Auftreten des Fehlers SEW-Service kon-
taktieren.
Fehler 53 CPU-Fehler Endstufensperre | Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zuriicksetzen.
! verriegelt Bei mehrmaligem Auftreten des Fehlers SEW-Service kontaktieren.
Fehler 77 Fehler IPOS Endstufensperre | IPOS-Programm fehlerhaft (z. B. ungultiger Befehl)
! verriegelt — Programm korrigieren
Fehler durch Ausschalten oder durch Fehler-Reset zurlicksetzen.
Fehler 89 Nur in Verbindung mit Endstufensperre | Bremsspule reich zum Abfiihren der generatorischen Energie nicht
Elektronikmotor DRC: / verriegelt aus.
Ubertemperatur Bremse — Bremswiderstand einsetzen
Bremswiderstand falsch dimensioniert.
— groRReren Bremswiderstand einsetzen
Fehler 94 Prifsummenfehler Endstufensperre | NV-Speicher defekt.
! verriegelt — SEW-Service kontaktieren
Fehler 97 Fehler beim Ubertragen Endstufensperre | Fehler bei der Datenlibertragung
der Parameter ! verriegelt — Kopiervorgang wiederholen
— Auslieferungszustand herstellen und Gerat neu parametrieren
Fehler 116  Timeout MOVI-PLC® Notstopp / war- Kommunikationstimeout zur ibergeordneten Steuerung
tend
Fehler 119 | Fehler Safety . Endstufensperre . Safety-Hardware defekt
! verriegelt — SEW-Service kontaktieren
Fehler 123 | Fehler Stopp / wartend | ZielUberwachung bei Wiederaufnahme einer unterbrochenen

Positionierunterbrechung

Positionierung. Ziel wiirde Uberfahren werden.

— Positioniervorgang unterbrechungsfrei bis zum Abschluss
durchflhren
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10.7 Gerétetausch

A WARNUNG!

Stromschlag durch gefahrliche Spannungen im Anschlusskasten. Gefahrliche Span-
nungen kénnen noch bis zu 10 Minuten nach Netzabschaltung vorhanden sein.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Vor der Abnahme des Elektronikdeckels miissen Sie die DRC-Antriebseinheiten
Uber eine geeignete externe Abschalteinrichtung spannungsfrei schalten.

« Sichern Sie die Antriebseinheit gegen unbeabsichtigtes Zuschalten der Span-
nungsversorgung.

« Sichern Sie die Abtriebswelle gegen Rotation.

» Warten Sie anschliellend mindestens 10 Minuten, bevor Sie den Elektronikdeckel
abnehmen.

10.7.1 Tausch des Elektronikdeckels

jude

1.
2.

Beachten Sie unbedingt die Sicherheitshinweise!

Entfernen Sie die Schrauben und ziehen Sie den Elektronikdeckel vom Anschluss-
kasten ab.

. Vergleichen Sie die Daten auf dem Typenschild des bisherigen Elektronikdeckels mit
den Daten auf dem Typenschild des neuen Elektronikdeckels.

HINWEIS

Den Elektronikdeckel dirfen Sie nur durch einen Elektronikdeckel mit der gleichen
Sachnummer ersetzen.

4.

Stellen Sie alle Bedienelemente (z. B. DIP-Schalter, siehe Kapitel "Inbetriebnahme")
am neuen Elektronikdeckel gemaf den Bedienelementen des bisherigen Elektronik-
deckels ein.

. Setzen Sie den neuen Elektronikdeckel auf den Anschlusskasten und schrauben Sie
ihn fest.

6. Versorgen Sie den Antrieb mit Spannung.

7. Prifen Sie die Funktion des neuen Elektronikdeckels.
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10.7.2 Tausch des Motors

. Beachten Sie unbedingt die Sicherheitshinweise!

2. Wenn Sie den Motor inklusive dem Elektronikdeckel tauschen, missen Sie zusatz-
lich die MaRnahmen gemaR Kapitel "Tausch des Elektronikdeckels" durchfiihren.
3. Demontieren Sie den Motor. Beachten Sie hierzu das Kapitel "Mechanische Instal-
lation" sowie ggf. auch die Betriebsanleitung des Getriebes.
4. Vergleichen Sie die Daten auf den Typenschildern des bisherigen Motors mit den
Daten auf dem Typenschild des neuen Motors.
HINWEIS

jude

Den Motor durfen Sie nur durch einen Motor mit den gleichen Eigenschaften ersetzen.

5.

Montieren Sie den Motor. Beachten Sie hierzu das Kapitel "Mechanische Installa-
tion" sowie ggf. auch die Betriebsanleitung des Getriebes.

6. Fuhren Sie die Installation gemaf Kapitel "Elektrische Installation" durch.

7. Setzen Sie den Elektronikdeckel auf den Anschlusskasten und schrauben Sie ihn

fest.

8. Versorgen Sie den Antrieb mit Spannung.

9. Veranderbare Parameter werden im Motor gespeichert (siehe Kapitel "Parameter”).

Beim Tausch des Motors miissen deshalb Anderungen an diesen Parametern er-
neut vorgenommen werden.

10.Prifen Sie die Funktion des neuen Motors.

10.8 SEW-EURODRIVE-Service

10.8.1 Gerat zur Reparatur einschicken

Sollte ein Fehler nicht behebbar sein, wenden Sie sich bitte an den Elektronikservice
von SEW-EURODRIVE (siehe Kapitel "Adressliste").

Bei Rucksprache mit dem SEW-Elektronikservice geben Sie bitte immer die Ziffern des
Statusetiketts mit an, unser Service kann lhnen dann effektiver helfen.

Wenn Sie das Gerat zur Reparatur einschicken, geben Sie bitte Folgendes an:

Fabrikationsnummer (siehe Typenschild)

Typenbezeichnung

Gerateausfiihrung

Kurze Applikationsbeschreibung (Applikation, Steuerungsart ...)
Art des Fehlers

Begleitumstande

Eigene Vermutungen

Vorausgegangene ungewohnliche Vorkommnisse etc.

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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10.9 AuBerbetriebnahme

Um die DRC-Antriebseinheit auRer Betrieb zu nehmen, schalten Sie den Antrieb mit ge-
eigneten MaRnahmen spannungsfrei.

A WARNUNG!
Stromschlag durch nicht vollstéandig entladene Kondensatoren.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Halten Sie nach einem Abschalten der Energieversorgung eine Mindestausschalt-
zeit von 10 Minuten ein.

10.10 Lagerung

Beachten Sie bei Stilllegung oder Lagerung der DRC-Antriebseinheit folgende Hin-
weise:

*  Wenn Sie die DRC-Antriebseinheit langere Zeit stilllegen und einlagern, missen Sie
offene Kabeldurchfihrungen verschlieRen und Schutzkappen auf die Anschlisse
stecken.

+ Stellen Sie sicher, dass das Gerat wahrend der Lagerung keinen mechanischen Sto-
Ren ausgesetzt ist.

Beachten Sie die Hinweise zur Lagertemperatur im Abschnitt "Technische Daten".

10.11 Langzeitlagerung
10.11.1 Elektronik

Legen Sie bei Langzeitlagerung das Geréat alle 2 Jahre fir mindestens 5 Minuten an
Netzspannung. Ansonsten verkurzt sich die Lebensdauer des Gerats.

Vorgehensweise In den Umrichtern werden Elektrolytkondensatoren eingesetzt, die in spannungslosem
bei unterlassener Zustand einem Alterungseffekt unterliegen. Dieser Effekt kann zu einer Schadigung der
Wartung Kondensatoren fiihren, wenn das Gerat nach langer Lagerung direkt an Nennspannung

angeschlossen wird. Bei unterlassener Wartung empfiehlt SEW-EURODRIVE, die
Netzspannung langsam bis zur Maximalspannung zu erhdéhen. Dies kann z. B. mit
einem Stelltransformator erfolgen, dessen Ausgangsspannung gemaf folgender Uber-
sicht eingestellt wird. Nach dieser Regeneration kann das Gerat sofort eingesetzt oder
mit Wartung weiter langzeitgelagert werden.

Folgende Abstufungen werden empfohlen:

AC 400/500-V-Gerate:

» Stufe 1: AC 0 V bis AC 350 V innerhalb einiger Sekunden
» Stufe 2: AC 350 V fur 15 Minuten

» Stufe 3: AC 420 V fir 15 Minuten

+ Stufe 4: AC 500 V fir 1 Stunde
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10.12 Entsorgung

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

* Aluminiumschrott
— Gehauseteile
» Stahlschrott:
— Wellen
— Walzlager
» Elektronikschrott (Leiterplatten)

* Kunststoff (Gehause), Blech, Kupfer usw.
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11  Inspektion und Wartung
11.1 Betriebsstunden ermitteln
11.1.1  Uber MOVITOOLS® MotionStudio

Als Planungshilfe zu Inspektions- und Wartungsarbeiten bieten DRC-Antriebseinheiten
die Moglichkeit, die geleisteten Betriebsstunden auszulesen. Gehen Sie zum Ermitteln
der geleisteten Betriebsstunden folgendermalen vor:

1. Offnen Sie in MOVITOOLS® MotionStudio den DRC-Parameterbaum, beachten Sie
hierzu das Kapitel "Parametrierung und Diagnose".

2. Wahlen Sie im Parameterbaum den Knoten "DRC Parameter Leistungsteil/Anzeige-

werte/Geratestatus” [1].

3. In der Gruppe Statistikdaten [2] kdnnen Sie kdnnen die geleisteten Betriebsstunden

ablesen:
5 MOVITOOLS®-MotionStudio - [Projekt] =HACE X |
Projekt  Bearbeiten  Metzwerk  Ansicht  Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe Ew
De-dBO @ g A | [ Sean 11 B §noollvl
Projekt / Netzwerk *| B Toolstart-Seite  [5E Parameterbaum Tdbx
.3 Projekt [ |Baum ﬂ BlLei rte\Gerd ﬂ ﬁ
E|--|:? Kommandoplatine EI@ Leistungstel 3
- Leistungsteil = E@ Anzsigewerte Geratestatus
1 = Prozesswere Status Leistungsteil ‘Nichl bereit
[ e P
1 =/ Bindrausgange Antriebszustand ‘Gespem
[=| Geratedaten
B, = Getriebedaten Fehler Beschreibung
j 42 Fehlerspeicher 0-4 Fehlereode [0 Kein Fehler
[t El Fehlerspeichert-0
[E \-[=l Fehlerspeichert-1
— .--/= Fehlerspeichert-2 .
[2] = : “T=] Fehlerspeicher i-3 Statistikdaten
= ~[=| Fehlerspeichert-4 Einschaltstunden [h] 622
g8 Sollwerte/Integratoren .
E {8 Antrisbsdaten Freigabestunden [h] 17
@ - Klemmenbelegung Arbeit [k\wh] ’07
{88 Gerdtefunktionen
&
E‘ Netzwerk
P Seriell {COM 1) « [ I 2 b
ﬁ Optionen h"’ Baum Geratestatus
m Online-Geratestatus
9007201614909195
[1] Parameter Leistungsteil/Anzeigewerte/Geratestatus

[2] Gruppe Statistikdaten
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Inspektions- und Wartungsintervalle

11.2.2 Bremse

11.2 Inspektions- und Wartungsintervalle
11.2.1 Motor

Die folgende Tabelle zeigt die Inspektionsintervalle fir DRC:

Zeitintervall

Was ist zu tun?

Wer darf die Arbeiten

alle 3000 Betriebsstunden,
mindestens halbjahrlich

Empfehlung:
Alle 10 000 Betriebsstunden

durchfithren?
Laufgerausch priifen auf moglichen Fachpersonal beim
Lagerschaden Kunden
Bei Lagerschaden: Lager durch SEW- SEW-EURODRIVE-
EURODRIVE-Service oder von SEW- Service

EURODRIVE geschultem Fachpersonal
wechseln lassen

Motor durch SEW-EURODRIVE-Service
oder von SEW-EURODRIVE geschultem
Fachpersonal inspizieren lassen.

Von SEW-EURODRIVE
geschultes Fachpersonal

SEW-EURODRIVE-
Service

Von SEW-EURODRIVE
geschultes Fachpersonal

unterschiedlich (abhangig von
auBeren Einflissen)

Oberflachen-/Korrosionsschutzanstrich aus-
bessern oder erneuern

Fachpersonal beim
Kunden

1) VerschleiRzeiten werden durch viele Faktoren beeinflusst. Die erforderlichen Inspektions- und Wartungs-
intervalle mussen individuell gemaf den Projektierungsunterlagen vom Anlagenersteller berechnet wer-

den.

Die folgende Tabelle zeigt die Inspektionsintervalle fur DRC-Bremsen:

Bei Einsatz als Haltebremse

Zeitintervall

alle 2 Jahre"

Was ist zu tun?

Bremse durch SEW-EURODRIVE-Service
oder von SEW-EURODRIVE geschultem
Fachpersonal inspizieren lassen.

Wer darf die Arbeiten
durchfiihren?

SEW-EURODRIVE-
Service

Von SEW-EURODRIVE
geschultes Fachpersonal

1) VerschleiBzeiten werden durch viele Faktoren beeinflusst. Die erforderlichen Inspektions- und Wartungs-
intervalle missen individuell gemaf den Projektierungsunterlagen vom Anlagenersteller berechnet wer-

den.

Bei Einsatz als Haltebremse mit Bremsarbeit bei Not-Aus-Schaltungen

Zeitintervall

Mindestens alle 3000 Betriebs-
stundenf spatestens aber nach
2 Jahre”

Was ist zu tun?

Bremse durch SEW-EURODRIVE-Service
oder von SEW-EURODRIVE geschultem
Fachpersonal inspizieren lassen.

Wer darf die Arbeiten
durchfithren?

SEW-EURODRIVE-
Service

Von SEW-EURODRIVE
geschultes Fachpersonal

Bei Erreichen folgender
Bremsarbeit'

+ BY1C (DRC1): 40 MJ
+ BY2C (DRC2): 65 MJ

Verschleisteile durch SEW-EURODRIVE-
Service oder von SEW-EURODRIVE
geschultem Fachpersonal wechseln lassen.

SEW-EURODRIVE-
Service

Von SEW-EURODRIVE
geschultes Fachpersonal

1) Verschleil3zeiten werden durch viele Faktoren beeinflusst. Die erforderlichen Inspektions- und Wartungs-
intervalle mussen individuell gemaR den Projektierungsunterlagen vom Anlagenersteller berechnet wer-

den.
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11.3 Inspektions- und Wartungsarbeiten

11.3.1 Vorarbeiten zu Inspektions- und Wartungsarbeiten

> B B P

Bevor Sie mit den Inspektions- und Wartungsarbeiten am DRC beginnen, beachten Sie
folgende Hinweise:

Gefahr durch abstlirzendes Hubwerk.

Tod oder schwere Verletzungen.
* Vor Beginn der Arbeiten Hubwerk sichern oder absenken (Absturzgefahr)

Verletzungsgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des Antriebs.

Stromschlag durch gefahrliche Spannungen im Anschlusskasten. Gefahrliche Span-
nungen kénnen noch bis zu 10 Minuten nach Netzabschaltung vorhanden sein.

Tod oder schwere Verletzungen.

* Vor der Abnahme des Elektronikdeckels missen Sie die DRC-Antriebseinheiten
Uber eine geeignete externe Abschalteinrichtung spannungsfrei schalten.

» Sichern Sie die Antriebseinheit gegen unbeabsichtigtes Zuschalten der Span-
nungsversorgung.

» Sichern Sie die Abtriebswelle gegen Rotation.

+ Warten Sie anschliellend mindestens 10 Minuten, bevor Sie den Elektronikdeckel
abnehmen.

Verbrennungsgefahr durch heil3e Oberflachen.

Schwere Verletzungen
» Lassen Sie die Gerate ausreichend abkulhlen, bevor Sie diese berthren.

ACHTUNG!
Beschadigung der DRC-Antriebseinheit.

Méglicher Sachschaden!

+ Beachten Sie, dass es nur dem SEW-EURODRIVE-Service oder SEW-
EURODRIVE geschultem Fachpersonal erlaubt ist eine Motor- und / oder Brem-
senwartung durchzufihren.
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11.3.2 Abtriebsseitigen Wellendichtring wechseln

1. Beachten Sie unbedingt die Hinweise im Kapitel "Vorarbeiten zu Inspektions- und
Wartungsarbeiten am".

2. Demontieren Sie die DRC-Antriebseinheit von der Anlage.

3. ACHTUNG: Wellendichtringe unter 0 ° C kdnnen bei der Montage beschadigt wer-
den.

Maoglicher Sachschaden.
» Lagern Sie Wellendichtringe tber 0 ° C Umgebungstemperatur.
+ Erwarmen Sie die Wellendichtringe gegebenenfalls vor der Montage.

4. Achten Sie beim Wechsel des Wellendichtrings darauf, dass je nach Ausfiihrung ein
ausreichendes Fettdepot zwischen Schmutz- und Dichtlippe vorhanden ist.

5. Befiillen Sie beim Einsatz von doppelten Wellendichtringen den Zwischenraum zu
einem Drittel mit Fett.

6. Der Wellendichtring darf nicht wieder auf die gleiche Laufspur eingebaut werden.

7. Oberflachen-/Korrosionsschutzanstrich ausbessern oder erneuern.

11.3.3 Antriebseinheit lackieren

1. Beachten Sie unbedingt die Hinweise im Kapitel "Vorarbeiten zu Inspektions- und
Wartungsarbeiten".

2. ACHTUNG: Entluftungsventile und Wellendichtringe kénnen beim Lackieren oder
Nachlackieren beschadigt werden.

Maoglicher Sachschaden.

* Reinigen Sie die Oberflache der Antriebseinheit und stellen Sie sicher, dass diese
fettfrei ist.

» Kleben Sie Entliftungsventile und die Schutzlippe der Wellendichtringe vor dem
Lackieren sorgfaltig ab.

« Entfernen Sie nach den Lackierarbeiten die Klebestreifen.

11.3.4 Antriebseinheit reinigen

Beachten Sie unbedingt die Hinweise im Kapitel "Vorarbeiten zu Inspektions- und War-
tungsarbeiten".

UbermaRiger Schmutz, Staub oder Spane kénnen die Funktion von Synchronmotoren
negativ beeinflussen, in Extremfallen auch zum Ausfall fihren.

Saubern Sie deshalb die Antriebe in regelmaRigen Abstanden, spatestens nach Ablauf
eines Jahrs, um eine ausreichend grofe Warmeabstrahlungsflache zu erreichen.

Ungenitgende Warmeabstrahlung kann unerwiinschte Folgen haben. Die Lagerlebens-
dauer verringert sich durch den Betrieb bei unzuldssig hohen Temperaturen (Lagerfett
zersetzt sich).

11.3.5 Anschlusskabel

Beachten Sie unbedingt die Hinweise im Kapitel "Vorarbeiten zu Inspektions- und War-
tungsarbeiten.

Anschlusskabel in regelmaRigen Abstédnden auf Beschadigungen prifen und bei Bedarf
austauschen.
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12 Technische Daten und MaRblatter
12.1 Technische Daten
12.1.1 Allgemeine technische Daten DRC

DRC-Typ DRC1 DRC2
Anschluss-Spannungen UNetz 3xAC 380V -5 % bis AC500V +10 %
Zulassiger Bereich
Netzfrequenz fNetz 50 Hz ... 60Hz
Eingangsstrom IN 1.04 A 28A
ImaxAnlauf 26A 7.0A
Ausgangs-Nennstrom IN Motor AC 1.3 A AC 34 A
Strombelastbarkeit der Klemmen siehe Betriebsanleitung, Kapitel "Elektrische Installation / Installationsvor-
schriften / Zulassiger Kabelquerschnitt der Klemmen"
Motorleistung S1 PMot 0.55 kW 1.5 kW
0.75 HP 2.0HP
Motornennmoment My 2.65 Nm 7.20 Nm
Motormaximalmoment Mmax 6.62 Nm bis 2000 min~" 18.00 Nm bis 2000 min~"
Massentragheitsmoment Motor Jinot 141.60 kg/mm? 365.80 kg/mm?
Jinot 2 203.1 kg/mm? 536.2 kg/mm?
PWM-Frequenz 4 /8 kHz
externer Bremswiderstand Rmin 100 Q 100 Q
Storfestigkeit EN 61800-3; 2. Umgebung (industrielle Umgebung)
Storaussendung EN 61800-3 Kategorie C2 (Klasse A Gruppe 2 von EN 55011)
Klimaklasse EN 60721-3-3, Klasse 3K3
Lagertemperatur & - 25 °C bis + 70 °C (EN 60721-3-3)
Nachweis der mechanischen gemaf EN 61800-5-1
Festigkeit
Schutzart IP Standard: IP 65 gemal EN 60529
(DRC-Gehause geschlossen sowie alle Kabeldurchfiihrungen abgedichtet)
Mit optionaler ASEPTIC / ASEPTICPS-Ausfiihrung: IP 66 gemaR EN 60529
(DRC-Gehause geschlossen sowie alle Kabeldurchfiihrungen abgedichtet)
Betriebsart S1, DB (EN 60034-1)
Kuhlungsart Selbstkihlung nach DIN 41751 sowie EN 61800-5-1
Meldefunktionen Anzeige-Elemente am Gehause zur Zustandsmeldung des Gerats
Aufstellungshohe h Bis h < 1000 m keine Einschrankungen.
Bei h = 1000 m gelten folgende Einschrankungen:
*  Von 1000 m bis max. 4000 m:
— Iy-Reduktion um 1 % pro 100 m
*  Von 2000 m bis max. 4000 m:
— Up-Reduktion um AC 6 V pro 100 m
Uber 2000 m nur Uberspannungsk_l_asse 2, fiir Uberspannungsklasse 3 sind
externe MafRnahmen erforderlich. Uberspannungsklassen nach
DIN VDE 0110-1.
Masse m" 12.40 kg 17.20 kg
m?2 13.00 kg 18.23 kg
Notwendige SchutzmaBnahme Erdung des Gerats

1) ohne Bremse
2) mit Bremse
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12.1.2 Umgebungstemperatur DRC
DRC-Typ DRC1 DRC2
Umgebungstemperatur gy —25°C bis +60 °C
IN Motor-Reduktion 3 % I Motor Pro K bei 40 °C bis 60 °C
Umgebungstemperatur
12.1.3 Motion-Control-Eingénge
Motion-Control-Eingénge
Eingangstyp DI01 bis SPS-kompatibel nach EN 61131-2 (digitale Eingénge Typ 1)
DIo4") R;=3.0kQ, Iz = 10 mA, Abtastzyklus 2 ms
Anzahl der Eingange 4
Signalpegel +15V bis +30V ~ "1" = Kontakt geschlossen
-3V bis +5V "0" = Kontakt offen
Zulassiger Summenstrom 400 mA
fur 4 Sensoren
1) nurin Verbindung mit optionalem Steckverbinder
12.1.4 Interne Spannungsversorgung 24V_O
Interne Spannungsversorgung zur nicht sicherheitsgerichteten Freischaltung STO
Spannungsversorgung +24V_O DC 24 V nach EN 61131-2, fremdspannungs- und kurzschlussfest
0v24_0
Zulassiger Summenstrom 60 mA
Benotigter Strom fiir die STO-IN- 30 mA

Versorgung
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12.1.5 Leistungsmindernde Faktoren

HINWEIS

@
1 Dieses Kapitel gilt flir Gerateausfiihrungen mit Applikationsoption. Bei Geraten ohne
Applikationsoption miissen Sie das folgende Derating nicht beachten.

Betroffene Gerdte-  Fur DRC2 missen Sie zuséatzlich die im folgenden Bild dargestellte Iy potor-RedUktion
ausfiihrungen beachten:

In Motor-Reduktion Das folgende Bild zeigt die Iy motor-Reduktion in Abhéngigkeit der Motordrehzahl:
[

100 <

90

80

70|-=""""""""""""“""°""°;7""""""""°"-°-°-°"°-°-°-°-

60

Motorstrom [% Iy Motor]

Motordrehzahl n, [min™"]

9007202114032267

[11 Umgebungstemperatur < 35 °C
[2] Umgebungstemperatur =40 °C

HINWEIS

Dem Derating liegen typische Betriebsbedingungen mit einer Versorgungsspannung
von 24V (Sensorversorgung, Eingangsspannung STO-Eingang) zugrunde.

jude
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12.1.6 Technische Daten SBus-Schnittstelle

Norm CAN Spezifikation 2.0 Teil A und B
Baudrate einstellbar Gber DIP-Schalter:

1000, 500 kBaud
ID-Bereich 3..775
Adresse einstellbar tber DIP-Schalter:

Anzahl adressierbare Antriebe: 32
Anzahl Prozessdatenworte fest eingestellt: 3 PD
Leitungslange abhangig von der Baudrate max. 50 m

max. 110 CAN-Teilnehmer

Teilnehmerzah (davon max. 32 DRC-DSC-Teilnehmer)

Schnittstelle gemal Kapitel "Elektrische Installation”

Typ CAN1

Profil MOVILINK®

Anschlusstechnik Klemme

Bus-Abschluss gemal Kapitel "Inbetriebnahme”
Steuer-/Sollwertquelle SBus 1

Index 8461.0 / 8462.0

Timeout-Uberwachung Ja, Uber Parameter Index 8602.0 bis 8615.0
Prozessdaten Konfiguration tUber Parameter Index 8304.0 bis 8309.0
Master/Slave Nein

Handbetrieb Ja

(MOVITOOLS®-MotionStudio)

IPOS-Bustype 5
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12.2 Technische Daten Applikationsoptionen
12.2.1 Applikationsoption GIO12B

Applikationsoption GIO12B

Schutzart P66

Anzahl der Eingange 4

Anzahl der Ausgénge 2

Anschlusstechnik M12 Steckverbinder (A-codiert, female)

Eingangstyp SPS-kompatibel nach EN 61131-2 (digitale Eingange Typ 3)

R; ca. 8 kQ, Abtastzyklus 4 ms
Signalpegel +11 V bis +30 V "1" = Kontakt geschlossen

-3V bis+5V "0" = Kontakt offen
Ausgangstyp SPS-kompatibel nach EN 61131-2, fremdspannungs- und kurzschlussfest
Sensor- / Aktorversorgung DC 24 V nach EN 61131-2,

fremdspannungs- und kurzschlussfest

zulassiger Summenstrom 250 mA (Summe aller angeschlossenen Sensoren / Aktoren, maximale Einzelbelastung: 250 mA)
Sachnummer 18238017

12.2.2 Applikationsoption GIO13B

Applikationsoption GIO13B

Bindreingdnge / Binarausgange

Anzahl der Bindreingdnge 4 (davon 2 als Leitfrequenzeingang nutzbar)

Leitfrequenzeingang Die Leitfrequenz-Eingangsfunktion belegt maximal 2 digitale Eingange und dient zur Auswertung
von Frequenzeingangssignalen, die z. B. von einem Streckengeber (Spur A/B oder nur Spur A)
oder einer externen Steuerung geliefert werden.

Der Frequenzwert wird dann in einen digitalen Wert zur Weiterverarbeitung umgewandelt.
Eingangsfrequenzbereich: 0 bis 120 KHz
Signalspannung: HTL-Signalpegel

Eingangstyp SPS-kompatibel nach EN 61131-2 (digitale Eingénge Typ 3)
R; ca. 8 kQ, Abtastzyklus 4 ms
Signalpegel +11 V bis +30 V "1" = Kontakt geschlossen

-3V bis+5V "0" = Kontakt offen
Anzahl der Bindrausginge 1
Ausgangstyp Relais mit Wechselkontakt
Unax =DC30V
Imin =DC 100 mA

Imax = DC 800 mA

Analogeingdnge / Analogausgange

Anzahl der Analogeingédnge 1
Analogeingangstyp Differenzeingang
Spannungseingang Stromeingang
Ui, = DC 0 bis +10V liy = DC 4 bis 20 mA
Auflésung 10 Bit Auflésung 10 Bit
Innenwiderstand R; >10 kQ Innenwiderstand R; = 250 Q
Anzahl der Analogausgénge 1
Analogausgangstyp Ausgangscharakteristik: 4 bis 20 mA

max. Ausgangsspannung: 25 V
Kurzschlussfest
Auflésung 10 Bit
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Applikationsoption GIO13B
Allgemeinen technische Daten
Schutzart IP66 (nur im eingebauten Zustand)
Anschlusstechnik M12-Steckverbinder (A-codiert, female)
Sensor-/Aktorversorgung DC 24 V nach EN 61131-2,
fremdspannungs- und kurzschlussfest
zulassiger Summenstrom 140 mA (Summe aller angeschlossenen Sensoren / Aktoren, maximale Einzelbelastung: 140 mA)

Sachnummer 18226523
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12.3 Bremswiderstinde

12.3.1 Ubersicht

192

Der Elektronikmotor DRC ist mit 2 Brems-Chopper ausgestattet. Die folgende Tabelle

zeigt die Verwendungsmadglichkeiten im generatorischem Betrieb:

Applikation

Antrieb

Abbau der generatorischen Energie

Bremsensteller

Brems-Chopper

Sehr geringe
generatorische
Energie

Geringe
generatorische
Energie

Elektronikmotor
DRC1 /2 mit Bremse

Elektronikmotor
DRC1 /2 ohne Bremse

Elektronikmotor
DRC1 / 2 mit Bremse

Bremsspule

Bremsspule

L (s

Bremsspule

[

Elektronikmotor
DRC1 / 2 ohne Bremse

Bremsspule

1

[

Integrierter
Bremswiderstand

Mittlere / GroRe
generatorische
Energie

Elektronikmotor
DRC1 / 2 mit Bremse

Elektronikmotor
DRC1 /2 ohne Bremse

Bremsspule

Bremsspule

[ (i s

Externer Bremswider-
stand

1) Auch bei Motoren ohne Bremse ist immer eine Bremsspule (ohne Belagtrager) zur Abfiihrung der gene-
ratorischen Energie integriert.
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12.3.2 4-Q-Betrieb mit integrierter Bremsspule
* Im 4-Q-Betrieb wird die Bremsspule als Bremswiderstand benutzt.
» Die Bremsspule (ohne Belagtrager) ist auch bei Motoren ohne Bremse integriert.
+ Die Bremsenspannung wird intern im Gerat erzeugt und ist somit netzunabhangig.

* 4-Q-Betrieb nur mit integrierter Bremsspule ist bei Applikationen mit sehr geringer
generatorischer Energie empfehlenswert.

+ Wenn die generatorische Belastbarkeit fiir die Applikation nicht ausreicht, kann zu-
séatzlich ein interner oder externer Bremswiderstand eingesetzt werden.

BY1C (DRCH1)
Das folgende Bild zeigt die generatorische Belastbarkeit der Bremsspule BY1C (DRC1):

9000
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BY1C
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3000
\
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N
N
1000 ‘z\\\
\\\~~---
o
1 10 100 1000  [c/h] 10000

4860846731
c/h = Schaltungen pro Stunde
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BY2C (DRC2)
Das folgende Bild zeigt die generatorische Belastbarkeit der Bremsspule BY2C (DRC2):
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c/h = Schaltungen pro Stunde
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12.3.3 4-Q-Betrieb mit integrierter Bremsspule und integriertem Bremswiderstand

* 4-Q-Betrieb mit integriertem Bremswiderstand ist bei Applikationen mit geringer ge-
neratorischer Energie empfehlenswert.

+ Der Widerstand schiitzt sich selbst (reversibel) vor generatorischer Uberlast, indem
er sprungférmig hochohmig wird und keine Energie mehr aufnimmt. Der Umrichter
schaltet dann mit Fehler Uberspannung ab.

* Wenn die generatorische Belastbarkeit fir die Applikation nicht ausreicht, kann alter-
nativ ein externer Bremswiderstand eingesetzt werden.

Bremsspule BY1C  Generatorische Belastbarkeit fiir eine Bremsrampe von 10 s
und integrierter
Bremswiderstand
BW1 (DRC1)

Das folgende Bild zeigt die generatorische Belastbarkeit der Bremsspule BY1C in Kom-
bination mit integriertem Bremswiderstand BW1 fiir eine Bremsrampe von 10 s:
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Generatorische Belastbarkeit fiir eine Bremsrampe von 4 s

Das folgende Bild zeigt die generatorische Belastbarkeit der Bremsspule BY1C in Kom-
bination mit integriertem Bremswiderstand BW1 fur eine Bremsrampe von 4 s:
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Generatorische Belastbarkeit fiir eine Bremsrampe von 0,2 s

Das folgende Bild zeigt die generatorische Belastbarkeit der Bremsspule BY1C in Kom-
bination mit integriertem Bremswiderstand BW1 fiir eine Bremsrampe von 0,2 s:
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Bremsspule BY2C  Generatorische Belastbarkeit fiir eine Bremsrampe von 10 s

und integrierter
Bremswiderstand
BW2 (DRC2)
9000
[J]
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N
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Das folgende Bild zeigt die generatorische Belastbarkeit der Bremsspule BY2C in Kom-
bination mit integriertem Bremswiderstand BW2 fiir eine Bremsrampe von 10 s:
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Das folgende Bild zeigt die generatorische Belastbarkeit der Bremsspule BY2C in Kom-
bination mit integriertem Bremswiderstand BW2 fur eine Bremsrampe von 4 s:
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Generatorische Belastbarkeit fiir eine Bremsrampe von 0,2 s

Das folgende Bild zeigt die generatorische Belastbarkeit BY2C der Bremsspule in Kom-
bination mit integriertem Bremswiderstand BW2 fiir eine Bremsrampe von 0,2 s:
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12.3.4 4-Q-Betrieb mit integrierter Bremsspule und externem Bremswiderstand

4-Q-Betrieb mit externem Bremswiderstand ist bei Applikationen mit hoher generato-
rischer Energie notwendig.

Die folgenden Tabellen zeigen die fir DRC1/DRC2 verfugbaren externe Bremswider-

stande.
BW...-../K-1.5
BW100-005/K-1.5 BW150-003/K-1.5
Sachnummer 0828286 2 0 828 2927
Funktion Abfiihren der generatorischen Energie
Schutzart IP65 IP65
Widerstand 100 Q 150 Q
Leistung 200 W 100 W
bei S1, 100 % ED
Abmessungen BxHx T 252 x 15 x 80 mm 146 x 15 x 80 mm
Leitungslange 1.5m 1.5m
BW150-006-T BW100-009-T
Sachnummer 1796 956 5 1796 957 3
Funktion Abfiihren der generatorischen Energie
Schutzart IP66 IP66
Widerstand 150 Q 100 Q
Leistung 600 W 900 W
bei S1, 100 % ED
Abmessungen BxHxT 285 x 75 x 174 mm 435 x 75 x 174 mm
Maximal zulassige 15 m 15m
Leitungslange
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12.3.5 Technische Daten BW100-005/K-1.5 und BW150-003/K-1.5

Leistungs- Das folgende Bild zeigt die Leistungsdiagramme der Bremswiderstande BW100-005/K-
diagramme 1.5, BW150-003/K-1.5:
BW100-005/K-1.5, 0
BW150-003/K-1.5 ’ N \ \ \
‘\\ T T T
NN BW100-005
1.0 \<‘
0.8 B a
f 06 S
= 04 S T~
- ~
Pa N ]
02 BW150-003 N I~~~
\\‘\
\\\§
0.1 =
3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
[2] —
4850138507
[1] Leistung in KW

[2] Einschaltdauer ED in %

MaLbild Das folgende Bild zeigt die MalRe des externen Bremswiderstands BW150-003/K-1.5:
BW150-003/K-1.5
15.5
ol [© | © i
a8
110
146 1500
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|
2 3 I
o ]
6 98
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MaLbild Das folgende Bild zeigt die MalRe des externen Bremswiderstands BW100-005/K-1.5:
BW100-005/K-1.5
15.5
o] [O I
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12.3.6 Technische Daten BW100-009-T und BW150-006-T
Das folgende Bild zeigt die Leistungsdiagramme der Bremswiderstdande BW150-006-T

Leistungs-
diagramme und BW100-009-T:
BW150-006-T und 100
BW100-009-T
BW100-009-T
10
T T ——
= T~
e >\‘\
. BW150-006-T ~I—
AN us
0.1
1 10 100
(2] —
4850239499
[1 Leistung in KW
[2] Einschaltdauer ED in %
ED = Einschaltdauer des Bremswiderstands, bezogen auf eine Spieldauer TD = 120 s.
MaRbild Das folgende Bild zeigt die MaRRe des externen Bremswiderstands BW150-006-T:

BW150-006-T ﬁf&g& & R ﬁme ‘_A
00 %L sv
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4850243339
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Das folgende Bild zeigt die MaRRe des externen Bremswiderstands BW100-009-T:

MaBbild
BW100-009-T
j A
L .
| [ ©o v
- 316 .
- 160 . 65
A 1 B >
A
N =
[©) A
v ! & &
o7x11 ‘%
B <435 N
4850322059
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12.4 Technische Daten Bremse

12.4.1 Bremsarbeit, Bremsmoment

Typ Bremsarbeit max. Anzahl Bremsarbeit bis Bremsmoment

je Notaus-Brem- zur Wartung

Notausbremsung sungen
[kJ] [MJ] [Nm]

5 10/h 40 7
BY1C

5 10/h 40 25

15 10/h 65 14
BY2C

15 10/h 65 7
ACHTUNG!

Beschadigung der DRC-Antriebseinheit.

Méoglicher Sachschaden!

+ Beachten Sie, dass eine Wartung / Inspektion der Bremse oder das Andern des
Bremsmoments nur durch den SEW-EURODRIVE-Service oder von SEW-
EURODRIVE geschultem Fachpersonal méglich ist.

12.4.2 Ansprech- und Einfallzeiten

Typ Bremsmoment tq ty
[Nm] [ms] [ms]
25 400
BY1C 100
7 200
7 250
BY2C 100
14 200
tq Ansprechzeit
to Einfallzeit
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12.5 ASEPTIC/ ASEPTICP’“S-Ausfi]hrung
12.5.1 Oberflachenschutz

12.5.2 Reinigung

12.5.3 Dichtmaterial

Bestéandigkeit
gegentiber Reini-
gungsmittel

Die Eigenschaften von OS2 — 0S4 in Verbindung mit der ASEPTIC-Ausfihrung oder
0S4 in Verbindung mit der ASEPTICP'US-Ausfiihrung kénnen Sie dem Kapitel "Oberfla-
chenschutz" entnehmen.

Reinigungs- und Desinfektionsmittel diirfen unter keinen Umstédnden miteinander
gemischt werden!

Sauren und Chloralkalien niemals mischen, da giftiges Chlorgas entsteht.

Die Sicherheitsanweisungen der Reinigungsmittel-Hersteller sind unbedingt zu
beachten.

Das bei DRC eingesetzte Dichtungsmaterial wurde auf Vertraglichkeit mit Reinigungs-
mittel getestet.

Fir die folgenden Reinigungsmittel wurde die Bestandigkeit in Tests der Fa. ECOLAB®
nachgewiesen:

Alkalische und chloralkalische Schaumreiniger

Bezeichnung Anwendungs- Anwendungs-
konzentration temperatur

P3-topax 12 5% 40 °C

Saure Schaumreiniger

Bezeichnung Anwendungs- Anwendungs-
konzentration temperatur

P3-topax 56 5% 40 °C

P3-topax 58 5% 40 °C

TFC-Reiniger

Bezeichnung Anwendungs- Anwendungs-
konzentration temperatur

P3-topactive 200 4% 40 °C

P3-topactive 500 4% 40 °C

Desinfektionsmittel

Bezeichnung Anwendungs- Anwendungs-
konzentration temperatur

P3-topax 990 5% 23°C

VE-Wasser - 40 °C

Produktspezifikationen:

P3-topax 19 Alkalisches Schaumreinigungsmittel
P3-topax 56 Saures Schaumreinigungsmittel auf Basis von Phosphorsaure
P3-topax 58 Saures Schaumreinigungsmittel auf Basis organischer Sauren

P3-topactive 200 Alkalisches Reinigungsmittel zur Betriebsreinigung als TFC-Anwendung
P3-topactive 500 Saurer Reiniger zur Betriebsreinigung als TFC-Anwendung

P3-topax 990 Alkalisches Schaumdesinfektionsmittel auf Basis Alkylaminacetat
VE-Wasser Vollentsalztes Wasser
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12.6 Oberflachenschutz
12.6.1 Allgemein

12.6.2 Oberflic

Fir den Betrieb der DRC-Antriebseinheiten unter besonderen Umweltbedingungen bie-
tet SEW-EURODRIVE optional folgende SchutzmalRnahme an.

« Oberflachenschutz OS

Erganzend sind optional noch besondere Schutzmallnahmen fiir Getriebe / Motor még-
lich, siehe Katalog "DRC-Getriebemotoren".

henschutz

Anstelle mit Standard-Oberflachenschutz sind DRC-Antriebseinheiten optional mit dem
Oberflachenschutz OS1 bis OS4 erhaltlich. Ergénzend kann zusatzlich noch die Son-
dermaflnahme Z durchgefihrt werden. Die Sondermaf3nahme Z bedeutet, dass vor
dem Lackieren groRe Konturvertiefungen mit Kautschuk ausgespritzt werden.

Oberflaichenschutz

Umgebungsbedingungen

Beispielanwendungen

Standard

Geeignet fiir Maschinen und Anlagen in Gebauden
und geschlossenen Raumen mit neutraler Atmospha-
re.

Ahnlich Korrosivitétskategorie1):

* C1 (unbedeutend)

* Maschinen und Anlagen in der Auto-
mobilindustrie

* Forderanlagen in Logistikbereichen

» Forderanlagen auf Flughafen

0s1 Geeignet fiir kondensationsanfallige Umgebungen * Anlagen in Sagewerken
und Atmospharen mit geringer Feuchtigkeit oder Ver- | « Hallentore
unreinigung, beispielsweise Anwendungen im Freien |+  RUhrwerke und Mischer
unter einem Dach oder Schutzeinrichtungen.
Ahnlich Korrosivitatskategorie:
=- + C2(gering)
0S2 Geeignet fir Umgebungen mit hoher Feuchtigkeitoder | «  Seilbahnen und Sessellifte
mittlerer atmospharischer Verschmutzung, beispiels- |+ Anwendungen in Kieswerken
weise direkt dem Wetter ausgesetzte Anwendungen
im Freien.
Ahnlich Korrosivitatskategorie:
=- + C3 (maRig)
0s3 Geeignet fur Umgebungen mit hoher Feuchtigkeitund | «+  Klarwerke
bisweilen schwerer atmospharischer und chemischer |« Hafenkrane
Verschmutzung. Gelegentliche Nassreinigung mit sdu- | «  Minenanwendungen
re- oder laugenhaltigen Mitteln. Auch fur Anwen-
dungen in Kiistengebieten mit maRiger Salzbelastung.
:m Ahnlich Korrosivitatskategorie:
+ C4 (stark)
0S4 Geeignet fir Umgebungen mit stdndiger Feuchte oder | +  Antriebe in Malzereien

e ol

starker atmosphéarischer oder chemischer Verunreini-
gung. RegelmaRige saure- und laugenhaltige Nassrei-
nigung, auch mit chemischen Reinigungsmitteln.

In Anlehnung an Korrosivitétskategorie2):

»  C5-1 (sehr stark)

* Nassbereiche in der Getrankeindustrie
» Transportbander in der Nahrungsmit-
telindustrie

2)

1) GemaR DIN EN ISO 12 944-2
nach DIN EN ISO 12944-2 Einteilung der Umgebungsbedingungen
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12.6.3 Bestandigkeit der OS4-Lackierung gegen Reinigungsmittel

SEW-EURODRIVE hat in unabhangigen Prufungen die Bestandigkeit der Grundschicht
und Decklacke der OS4-Lackierung gegen Reinigungs- und Desinfektionsmittel von
fuhrenden Herstellern priifen und bescheinigen lassen.

Bei Einsatz dieser empfohlenen Reinigungs- und Desinfektionsmittel wird, unter Einhal-
tung der vorgegebenen Reinigungsintervalle, Temperaturen und Reinigungsplane, das
bestmaogliche Ergebnis hinsichtlich Lebensdauer und Leistungsfahigkeit der ASEPTIC-
Getriebemotoren erzielt.

Fir den Prifzyklus galten folgende Voraussetzungen:

Durch den Prifzyklus (1500 Zyklen) wurde eine tagliche Reinigung entsprechend
den produktspezifischen Anwendungshinweisen lber einen Zeitraum von 5 Jahren
simuliert

Die Bewertung erfolgte nach ca. 7 Tagen Regeneration

Beurteilung der dekorativen Veranderungen (Farbe, Glanzgrad) und Veranderungen

der Schutzeigenschaften nach DIN EN ISO 4628-1
» Beschichtungssystem 0S4, Untergrund Stahl oder Aluminium
* Reinigungsmittel der Fa. Henkel-ECOLAB®

. Deko- "
. ; . Kon- Belas- Priif- - Veréanderungen
Remng:n:gs Produktspezifikation I‘: :zftgtslig?fz zentra- tungs- tempe- ra;ilx:evr:er der Schutz-
mitte tion zyklus ratur ungen’) eigenschaften?)
P3-topax 19 Alkalisches Schaumreml- Alkalien, Tgn5|de, 39 20 min 60 °C 1 0
gungsmittel Komplexbildner
P3-topax 56 Saures Schaymrelnl- Saurerj,.TenS|de, 39, 20 min 60 °C 4 0
gungsmittel Inhibitoren
Saures Schaumreini- Tenside. oraa-
P3-topax 58 gungsmittel auf Basis isch S 9 5% 20 min 60 °C 0 0
organischer Sauren nische sauren
Alkalisches Schaumreini- Alkalien. Aktiv-
P3-topax 66 = gungs- und Desinfektions- o 5% 20 min 60 °C 2 0
mittel auf Basis Aktivchlor chlor, Tenside
Alkalisches Schaumreini- . .
P3-topax 68 = gungsmittel mit Aktivchlor ~ “\Kalien, Akliv- 5% 20 min 60 °C 1 0
(Alu-geeignet) chlor, Tenside
. . Basis: Salze,
P3-topax 99 Alkalisches Schaumdesin- oo icone'sa. | 29 20 min 60 °C 3 0
fektionsmittel ren
. Alkalisches Reinigungs- . .
P3-topactive mittel zur Betriebsreini- Alkalien, Tgn3|de, 4 % 20 min 60 °C 1 0
200 gung alsTFC-Anwendung Komplexbildner
. Saures Reinigungsmittel .
P3-topactive zur Betriebsreinigung e\norgamsch_e 3% 20 min 60 °C 4 0
500 alsTFC-Anwendung Séauren, Tenside
. Desinfektionsmittel fur Basis: Wasser- o . o
P3-oxonia geschlossene Systeme stoffperoxid 1% 30 min 60°C 1 0
. . . . . Basis: Wasser-
P3-0)§on|a Desinfektionsmittel flr stoffperoxid, Per- 39% 10 min 20 °C 0 0
active geschlossene Systeme L
essigsaure
P3-topactive féhiscehsalggns-irl:fgit-iroii;nit- Basis: Peressig- | 44 30 min 20°C 0 0
DES 9 el saure, Tenside °
P3-oxysan Desinfektionsmittel fur Basis: Peroxyver- o . o
zS geschlossene Systeme bindungen 1% 30 min 20°C 0 0

1) Beurteilung

: 0 = keine Veranderungen bis 5 = sehr starke Veranderung
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12.7 Verschraubungen

Die folgenden Tabellen zeigt die von SEW-EURODRIVE optional erhaltliche Verschrau-

bungen:

12.7.1 Kabelverschraubungen / Verschluss-Schrauben

Verschraubung Typ Bild Inhalt GrofRe Sachnummer

Verschluss-Schrauben 10 Stick = M16x 1,5 18247342

AuBensechskant 10 Stiick = M25x1,5 18247350

(aus nicht rostendem Stahl)

EMV-Kabelverschraubung < 10 Stick | M16x 1,5 18204783

(Messing vernickelt) \) ) 10 Stiick = M25x1,5 18204805
J.

EMV-Kabelverschraubung < 10 Stick | M16x 1,5 1821636 6
(aus nicht rostendem Stahl) @) ) 10 Stiick = M25x1,5 1821638 2
/.

12.7.2 Verschraubungen Steckverbinder / Druckausgleich
Verschraubung Typ Bild Inhalt GroRe Sachnummer
M23-Verschluss 10 Stick = M23x1.5 18237339
(aus Kunststoff)
M12-Verschluss 10 Stiick | M12x 1.0 18202799
(aus nicht rostendem Stahl) ( Z
M12-Verschluss 10 Stiick = M12x1.0 18202276
(aus nicht rostendem Stahl) @
Druckausgleichs-Verschraubung m 1 Stiick M16 x 1.5 18204090
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12.8 Anschlusskabel
12.8.1 Spezifikation empfohlenes CAN-Anschlusskabel

Beschreibung

Physikalische
Eigenschaften
(gesamt)

Mechanische
Eigenschaften
(gesamt)

Bei separater Zufiihrung des CAN-Anschlusskabels empfiehlt SEW-EURODRIVE
Kabel des Typs "Belden 9841/LOW-Capacitance-Computer-Cable for EIA".

24 AWG gelitzter TC-Leiter, isoliert mit Polyethylen, verdrillt, mit Beldfoil® abgeschirmt
(zu 100%) + TC-Geflecht (90 % Abschirmung), 24 AWG gelitzter TC-Beilaufdraht, PVC-

Mantel.

Leiter:

AWG

Aderpaare AWG Verlitzung Leiterwerkstoff

1 24 7x32 TC — verzinntes Kupfer

Mechanische Eigenschaften (gesamt)

Betriebstemperatur -30 °C bis + 80 °C
UL-Nenntemperatur 80 °C
Rohkabelgewicht 36 Ibs/1000 ft.
Max. empfohlene Zugspannung 72,3 Ibs.

Min. Biegeradius Nebenachse 2,5inch

Anwendbare Spezifikationen und Einhaltung behérdlicher Vorgaben (gesamt)

Anwendbare Normen

NEC/(UL)-Spezifikation CM
CEC/C(UL)-Spezifikation CM

AWM-Spezifikation UL Style 2919 (30 V 80°)
EU CE-Zeichen (J/N) Ja

EU RoHS-konform (J/N) Ja

EU RoHS-Konformitiatsdatum (MM/TT/JJJJ) 01/01/2004

Plenum / Non-Plenum: Nein

Plenum (J/N)

Plenumnummer

82841, 89841

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Elektrische Eigen-
Schaften (gesamt)

Elektrische Eigenschaften (gesamt)

Charakteristische Nennimpedanz 120
Impedanz (Ohm)

Nennkapazitit Leiter/Leiter 12,8
Kapazitat (pF/ft)

Nennkapazitit Leiter/anderer Leiter & Schirm 23,0
Kapazitat (pF/ft)

Nenn-Ausbreitungsgeschwindigkeit 66
VP (%)

Nennverzogerungszeit 1,6
Verzégerung (ns/ft)

Gleichstrom-Nennwiderstand des Leiters 24,0
Gleichstromwiderstand bei 20 °C (Ohm/1000 ft)
Gleichstrom-Nennwiderstand der AuBenschirmung 3,4

Gleichstromwiderstand bei 20 °C (Ohm/1000 ft)

Nenndampfung
Dampfung (dB/100ft)

0,6 (bei 1 MHz)

Max. Betriebsspannung — UL
Spannung

300 V RMS
20 V RMS (UL AWM Style 2919)

Max. empfohlene Stromstérke
Stromstéarke

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC

2,1 Aje Leiter bei 25 °C




Technische Daten und MafRblatter

Anschlusskabel

~N.

12.8.2

Spezifikation empfohlenes Hybridkabel

SEW-EURODRIVE empfiehlt zur Verbindung von DRC-DSC-Antriebseinheiten und
Controller die folgenden Hybridkabel. Das folgende Bild zeigt den Aufbau des Hybridka-

bels:

QIR
RIS

Nt %%

\ (1]

(2]

%57

(3]

[4]

(5]

(6]

2389090443

Typ: LEONI Elocab EHRK 016281

Typ: LEONI Elocab EHRK 018473

(1]

4 Adern 2,5 mm?

4 Adern 4,0 mm?

Leiter (141 x 0,15 mm) Kupfer blank Leiter (228 x 0,15 mm) Kupfer blank
Isolation TPE Isolation TPE
Farben schwarz, nummernbedruckt 1-3 Farben schwarz, nummernbedruckt 1-3
1 x gelb-griin 1 x gelb-griin
[2] | Flller

(3]

1 Adernpaar 0,25 mm?

Leiter
Isolation
Farben

(19 x 0,13 mm) Kupfer blank
PE
weifd / blau

Folienschirm

alukaschierte Seite zum Flechtschirm
opt. Bedeckung 100 %

Beidraht 0,25 mm?

Leiter (19 x 0,13 mm) Kupfer blank
Schirm geflochten
Leiter (0,10 mm) Kupfer verzinnt
Ummantelung TPE
Farbe violett
[4] | Umwicklungen
[5] | Schirm geflochten
Leiter (0,161 mm) Kupfer verzinnt
opt. Bedeckung min. 85%
[6] | AuBenmantel Polyurethan, flammwidrig, halogenfrei
Farbe schwarz

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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Technische Daten Die folgende Tabelle zeigt die technischen Daten des Hybridkabels:

Hybridkabel

Eigenschaften Typ: LEONI Elocab Typ: LEONI Elocab
EHRK 016281 EHRK 018473
UL-Eigenschaften UL-Style 20234 80°C 1000V
<S\Y approbiert 80 °C 600V
Betriebsspannung 1000 V

Prifspannung Ader/Ader DC 4700 V
Priifspannung Ader/Schirm | DC 3110 V

Priifspannung Schirm DC 3000 V (Sparktest)

Position [3]

Betriebstemperatur -30 °C bis +80 °C (fest verlegt)

Kabelgewicht nom. 291 g/m nom. 333 g/m
Wellenwiderstand 120 Q.. £ 10%

Position [3]

Dampfung nom. 1,8 dB /100 m bei 1 MHz

Position [3] nom. 5,6 dB /100 m bei 10 MHz

Laufzeit nom.5ns/m

Position [3]

Biegeradien Einmal-Biegung bei Verlegung: 2 x Kabeldurchmesser

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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12.9 MahBbilder
12.9.1 DRC1 mit IEC-Flansch’)

- 296 _
134 - 202 -
i
W22 Done Sl
10,.] .
| 3.5,
o K
oDDD) * 1 2 OI0)
®

I

30,
22

WY
y

D146

4791750667

306
223

T 20 [

3130j6
50 - 2165 -
» @200
] >
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4791754507

1) Getriebemotorenmalbilder finden Sie im Katalog "DRC-Getriebemotoren”

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC 213




12 EVA] |n Technische Daten und MaRblatter
Malbilder

12.9.3 DRC1 mit IEC-Flansch und Applikationsoption™
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12.9.4 DRC2 mit IEC-Flansch und Applikationsoption?)
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1) Getriebemotorenmalbilder finden Sie im Katalog "DRC-Getriebemotoren”
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12.9.5 Steckverbinder

i .

HINWEIS

Das folgende Bild zeigt beispielhaft die Mehrmale der optionalen Steckverbinder
fir eine mogliche Steckverbinder-Konfiguration.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Elektrische Installation / Steckverbin-
derpositionen”.

52.5"/55.7%) 50" /55.7%)
16 B B

-
-

8]

18014401150429835

1) Steckverbinderausfiihrung "Gerade"
2) Steckverbinderausfiihrung "Gewinkelt"

Legende

(1]

2

X4104: CAN-Bus - Systembus — Eingang
X4103: CAN-Bus - Systembus — Ausgang

(3]

Druckausgleichsverschraubung in Verbindung mit der optionalen Nassbereichsausfiihrung
(MOVIGEAR®) / ASEPTIC-Ausfiihrung (DRC).

[4]

X1203_2: AC-400-V-Anschluss / X1231: AC-400-V-Ausgang und CAN-Bus

(5]

X1203_1: AC-400-V-Anschluss / X2324: AC-400-V-Eingang und CAN-Bus

[6]

X5502: STO - IN

[71

X5503: STO - OUT

(8]

X5131: Digitale Ein- / Ausgange

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC
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12.9.6 Steckverbinder inklusive Gegenstecker

HINWEIS

@
1 » Das folgende Bild zeigt die Mehrmal3e / Biegeradien der optionalen Steckverbinder
inklusive Gegenstecker in Verbindung mit konfektionierten Kabeln von SEW-

EURODRIVE.
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Elektrische Installation / Steckverbin-

derpositionen".

-t 5 -t 3 - 45—6>
A
(1
[t}
o
L
[1 3 2]
3
(2] (21
113 _
A\
4784355595

[1] Steckverbinderausfiihrung "Gerade"
[2] Steckverbinderausfiihrung "Gewinkelt"
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EG-Konformitatserklarung EURODRIVE

901340011

SEW EURODRIVE GmbH & Co KG by %
Ernst-Blickle-StralRe 42, D-76646 Bruchsal L
erklért in alleiniger Verantwortung die Konformitét der folgenden Produkte
Elektronikmotor der Baureihe DRC1

DRC2
gegebenenfalls in Verbindung mit
Getriebe der Baureihe R..; RES

F..

K..; KES

W..

S..

H..
nach
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG 1)
Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG
EMV-Richtlinie 2004/108/EG 4)
angewandte harmonisierte Normen: EN 13849-1:2008 5)

EN 61800-5-1:2007

EN 61800-3:2007
1) Die Produkte sind bestimmt zum Einbau in Maschinen. Die Inbetriebnahme ist solange untersagt bis

festgestellt wurde, dass die Maschinen, in welche diese Produkte eingebaut werden sollen, den
Bestimmungen der o0.g. Maschinenrichtlinie entsprechen.

4) Die aufgefiihrten Produkte sind im Sinne der EMV-Richtlinie keine eigenstandig betreibbaren
Produkte. Erst nach Einbindung der Produkte in ein Gesamtsystem wird dieses bezuglich der EMV
bewertbar. Die Bewertung wurde fiir eine typische Anlagenkonstellation, jedoch nicht fur das einzelne
Produkt nachgewiesen.

5) Alle sicherheitstechnischen Auflagen der produktspezifischen Dokumentation (Betriebsanleitung,
Handbuch, etc.), sind Gber den gesamten Produktlebenszyklus einzuhalten.

Bruchsal 22.12.11

Johann Soder
Ort Datum Geschéftsfuihrer Technik a) b)

a) Bevollmachtigter zur Ausstellung dieser Erklarung im Namen des Herstellers
b) Bevollmachtigter zur Zusammenstellung der technischen Unterlagen
4994325003
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Deutschland

Hauptverwaltung Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0

Fertigungswerk Ernst-Blickle-Stralle 42 Fax +49 7251 75-1970

Vertrieb D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Postfachadresse sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal

Fertigungswerk / Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0

Industriegetriebe

Christian-Pahr-Str.10
D-76646 Bruchsal

Fax +49 7251 75-2970

Service Compe-
tence Center

Mitte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-Stralte 1
D-76676 Graben-Neudorf

Tel. +49 7251 75-1710
Fax +49 7251 75-1711
sc-mitte@sew-eurodrive.de

Nord SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Alte Ricklinger Strafle 40-42
D-30823 Garbsen (bei Hannover)

Tel. +49 5137 8798-30
Fax +49 5137 8798-55
sc-nord@sew-eurodrive.de

Ost SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Dankritzer Weg 1
D-08393 Meerane (bei Zwickau)

Tel. +49 3764 7606-0
Fax +49 3764 7606-30
sc-ost@sew-eurodrive.de

Sid SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Domagkstralie 5
D-85551 Kirchheim (bei Miinchen)

Tel. +49 89 909552-10
Fax +49 89 909552-50
sc-sued@sew-eurodrive.de

West SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Siemensstrale 1
D-40764 Langenfeld (bei Disseldorf)

Tel. +49 2173 8507-30
Fax +49 2173 8507-55
sc-west@sew-eurodrive.de

Elektronik SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-Stralle 42

D-76646 Bruchsal

Tel. +49 7251 75-1780
Fax +49 7251 75-1769
sc-elektronik@sew-eurodrive.de

Drive Service Hotline / 24-h-Rufbereitschaft

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

14 Cent/Min. aus dem deutschen Fest-

netz, max. 42 Cent/Min. aus Mobil-
funknetzen

Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Deutschland auf Anfrage.

Frankreich
Fertigungswerk Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Vertrieb 48-54 route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Service B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Fertigungswerk Forbach SEW-USOCOME Tel. +33 3 87 29 38 00
Zone industrielle
Technopodle Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Montagewerk Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 557 26 39 00
Vertrieb Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Service 62 avenue de Magellan - B. P. 182
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F-33607 Pessac Cedex

Lyon SEW-USOCOME
Parc d'affaires Roosevelt
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin

Tel. +334 7215 37 00
Fax +334 721537 15
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Frankreich
Nantes SEW-USOCOME Tel. +33 24078 42 00
Parc d’activités de la forét Fax +33 2 40 78 42 20
4 rue des Fontenelles
F-44140 Le Bignon
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80
Zone industrielle Fax +33 1 64 42 40 88
2 rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Frankreich auf Anfrage.
Agypten
Vertrieb Cairo Copam Egypt Tel. +20 2 22566-299 +1 23143088
Service for Engineering & Agencies Fax +20 2 22594-757
33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo http://www.copam-egypt.com/
copam@datum.com.eg
Algerien
Vertrieb Alger REDUCOM Sarl Tel. +213 21 8214-91
16, rue des Freres Zaghnoune Fax +213 21 8222-84
Bellevue info@reducom-dz.com
16200 El Harrach Alger http://www.reducom-dz.com
Argentinien
Montagewerk Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
Vertrieb Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin http://www.sew-eurodrive.com.ar
Australien
Montagewerke Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Vertrieb 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Service Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Fax +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Belgien
Montagewerk Briissel SEW-EURODRIVE n.v./s.a. Tel. +32 16 386-311
Vertrieb Researchpark Haasrode 1060 Fax +32 16 386-336
Service Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.be
BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Service Compe- Industrie- SEW-EURODRIVE n.v./s.a. Tel. +32 84 219-878
tence Center getriebe Rue de Parc Industriel, 31 Fax +32 84 219-879
BE-6900 Marche-en-Famenne http://www.sew-eurodrive.be
service-wallonie@sew-eurodrive.be
Brasilien
Fertigungswerk Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 2489-9133
Vertrieb Avenida Amancio Gaiolli, 152 - Rodovia Presi-  Fax +55 11 2480-3328
Service dente Dutra Km 208 http://www.sew-eurodrive.com.br
Guarulhos - 07251-250 - SP sew@sew.com.br
SAT - SEW ATENDE - 0800 7700496
Bulgarien
Vertrieb Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160

Bogdanovetz Str.1
BG-1606 Sofia

Fax +359 2 9151166
bever@bever.bg
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Chile
Montagewerk Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
Vertrieb Chile Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Service Parque Industrial Valle Grande http://www.sew-eurodrive.cl
LAMPA ventas@sew-eurodrive.cl
RCH-Santiago de Chile
Postfachadresse
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
China
Fertigungswerk Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Montagewerk No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25323273
Vertrieb Tianjin 300457 info@sew-eurodrive.cn
Service http://www.sew-eurodrive.com.cn
Montagewerk Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
Vertrieb 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Service Suzhou Industrial Park suzhou@sew-eurodrive.cn
Jiangsu Province, 215021
Guangzhou SEW-EURODRIVE (Guangzhou) Co., Ltd. Tel. +86 20 82267890
No. 9, JunDa Road Fax +86 20 82267922
East Section of GETDD guangzhou@sew-eurodrive.cn
Guangzhou 510530
Shenyang SEW-EURODRIVE (Shenyang) Co., Ltd. Tel. +86 24 25382538
10A-2, 6th Road Fax +86 24 25382580
Shenyang Economic Technological Develop- shenyang@sew-eurodrive.cn
ment Area
Shenyang, 110141
Wuhan SEW-EURODRIVE (Wuhan) Co., Ltd. Tel. +86 27 84478388
10A-2, 6th Road Fax +86 27 84478389
No. 59, the 4th Quanli Road, WEDA wuhan@sew-eurodrive.cn
430056 Wuhan
Xi'An SEW-EURODRIVE (Xi'An) Co., Ltd. Tel. +86 29 68686262
No. 12 Jinye 2nd Road Fax +86 29 68686311
Xi'An High-Technology Industrial Development  xian@sew-eurodrive.cn
Zone
Xi'An 710065
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in China auf Anfrage.
Danemark
Montagewerk Kopenhagen SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Vertrieb Geminivej 28-30 Fax +45 43 9585-09
Service DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
Elfenbeinkiiste
Vertrieb Abidjan SICA Tel. +225 21 2579 44
Société industrielle & commerciale pour Fax +225 21 25 88 28
I'Afrique sicamot@aviso.ci
165, Boulevard de Marseille
26 BP 1115 Abidjan 26
Estland
Vertrieb Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230

Reti tee 4
EE-75301 Peetri kila, Rae vald, Harjumaa
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Finnland
Montagewerk Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Vertrieb Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Service FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew-eurodrive.fi
sew@sew.fi
Fertigungswerk Karkkila SEW Industrial Gears Oy Tel. +358 201 589-300
Montagewerk Valurinkatu 6, PL 8 Fax +358 201 589-310
FI-03600 Karkkila, 03601 Karkkila sew@sew.fi
http://www.sew-eurodrive.fi
Gabun
Vertrieb Libreville ESG Electro Services Gabun Tel. +241 741059
Feu Rouge Lalala Fax +241 741059
1889 Libreville esg_services@yahoo.fr
Gabun
Griechenland
Vertrieb Athen Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
12, K. Mavromichali Street Fax +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136 http://www.boznos.gr
GR-18545 Piraeus info@boznos.gr
GroRbritannien
Montagewerk Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Vertrieb Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Service Normanton http://www.sew-eurodrive.co.uk
West Yorkshire info@sew-eurodrive.co.uk
WF6 1QR
Drive Service Hotline / 24-h-Rufbereitschaft Tel. 01924 896911
Hong Kong
Montagewerk Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 36902200
Vertrieb Unit No. 801-806, 8th Floor Fax +852 36902211
Service Hong Leong Industrial Complex contact@sew-eurodrive.hk
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Indien
Firmensitz Vadodara SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 265 3045200, +91 265
Montagewerk Plot No. 4, GIDC 2831086
Vertrieb POR Ramangamdi * Vadodara - 391 243 Fax +91 265 3045300, +91 265
Service Gujarat 2831087
http://www.seweurodriveindia.com
salesvadodara@seweurodrivein-
dia.com
Montagewerk Chennai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 44 37188888
Vertrieb Plot No. K3/1, Sipcot Industrial Park Phase Il Fax +91 44 37188811
Service Mambakkam Village saleschennai@seweurodriveindia.com
Sriperumbudur - 602105
Kancheepuram Dist, Tamil Nadu
Irland
Vertrieb Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Service 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458

Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11

info@alperton.ie
http://www.alperton.ie
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Israel
Vertrieb Tel Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax +972 3 5599512
58858 Holon http://www.liraz-handasa.co.il
office@liraz-handasa.co.il
Italien
Montagewerk Solaro SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Vertrieb Via Bernini,14 Fax +39 02 96 799781
Service 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it
sewit@sew-eurodrive.it
Japan
Montagewerk lwata SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Vertrieb 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373855
Service lwata http://www.sew-eurodrive.co.jp
Shizuoka 438-0818 sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Kamerun
Vertrieb Douala Electro-Services Tel. +237 33 431137
Rue Drouot Akwa Fax +237 33 431137
B.P. 2024 electrojemba@yahoo.fr
Douala
Kanada
Montagewerke Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Vertrieb 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Service Bramalea, ON L6T 3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
l.watson@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535
Tilbury Industrial Park Fax +1 604 946-2513
7188 Honeyman Street b.wake@sew-eurodrive.ca
Delta, BC V4G 1G1
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124
2555 Rue Leger Fax +1 514 367-3677
Lasalle, PQ H8N 2V9 a.peluso@sew-eurodrive.ca
Weitere Anschriften iber Service-Stationen in Kanada auf Anfrage.
Kasachstan
Vertrieb Almaty TOO "CEB-EBPO[PA/B" Ten. +7 (727) 334 1880
np.Panbimbeka, 348 dakc +7 (727) 334 1881
050061 r. Anmatbl http://www.sew-eurodrive.kz
Pecny6bnvka KasaxctaH sew@sew-eurodrive.kz
Kolumbien
Montagewerk Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Vertrieb Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Service Bodega 6, Manzana B http://www.sew-eurodrive.com.co
Santafé de Bogota sewcol@sew-eurodrive.com.co
Kroatien
Vertrieb Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Service Zeleni dol 10 Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@inet.hr
Lettland
Vertrieb Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 6 7139253
Katlakalna 11C Fax +371 6 7139386
LV-1073 Riga http://www.alas-kuul.com

info@alas-kuul.com
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Libanon
Vertrieb Beirut Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 510 532
B. P. 80484 Fax +961 1 494 971
Bourj Hammoud, Beirut ssacar@inco.com.lb
Jordanien Beirut Middle East Drives S.A.L. (offshore) Tel. +961 1 494 786
Kuwait Sin EI Fil. Fax +961 1 494 971
Saudi-Arabien B. P. 55-378 info@medrives.com
Syrien Beirut http://www.medrives.com
Litauen
Vertrieb Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Statybininku 106C Fax +370 315 56175
LT-63431 Alytus irmantas@irseva.lt
http://www.sew-eurodrive.lt
Luxemburg
Montagewerk Brussel SEW-EURODRIVE n.v./s.a. Tel. +32 16 386-311
Vertrieb Researchpark Haasrode 1060 Fax +32 16 386-336
Service Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.lu
BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Malaysia
Montagewerk Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
Vertrieb No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Service 81000 Johor Bahru, Johor sales@sew-eurodrive.com.my
West Malaysia
Marokko
Vertrieb Mohammedia SEW EURODRIVE SARL Tel. +212 523 32 27 80/81
Service Z.l. Sud Ouest - Lot 28 Fax +212 523 32 27 89
2éme étage sew@sew-eurodrive.ma
Mohammedia 28810 http://www.sew-eurodrive.ma
Mexiko
Montagewerk Quéretaro SEW-EURODRIVE MEXICO SA DE CV Tel. +52 442 1030-300
Vertrieb SEM-981118-M93 Fax +52 442 1030-301
Service Tequisquiapan No. 102 http://www.sew-eurodrive.com.mx
Parque Industrial Quéretaro scmexico@seweurodrive.com.mx
C.P. 76220
Quéretaro, México
Neuseeland
Montagewerke Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
Vertrieb P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165
Service 82 Greenmount drive http://www.sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland sales@sew-eurodrive.co.nz
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Niederlande
Montagewerk Rotterdam SEW-EURODRIVE B.V. Tel. +31 10 4463-700
Vertrieb Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Service NL-3044 AS Rotterdam Service: 0800-SEWHELP

Postbus 10085
NL-3004 AB Rotterdam

http://www.sew-eurodrive.nl
info@sew-eurodrive.nl
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Norwegen
Montagewerk Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 24 10 20
Vertrieb Solgaard skog 71 Fax +47 69 24 10 40
Service N-1599 Moss http://www.sew-eurodrive.no
sew@sew-eurodrive.no
Osterreich
Montagewerk Wien SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Vertrieb Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Service A-1230 Wien http://www.sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Pakistan
Vertrieb Karatschi Industrial Power Drives Tel. +92 21 452 9369
Al-Fatah Chamber A/3, 1st Floor Central Com-  Fax +92-21-454 7365
mercial Area, seweurodrive@cyber.net.pk
Sultan Ahmed Shah Road, Block 7/8,
Karachi
Peru
Montagewerk Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280
Vertrieb S.AC. Fax +51 1 3493002
Service Los Calderos, 120-124 http://www.sew-eurodrive.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Polen
Montagewerk todz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 676 53 00
Vertrieb ul. Techniczna 5 Fax +48 42 676 53 49
Service PL-92-518 L6dz http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
Service Tel. +48 42 6765332 / 42 6765343 Linia serwisowa Hotline 24H
Fax +48 42 6765346 Tel. +48 602 739 739
(+48 602 SEW SEW)
serwis@sew-eurodrive.pl
Portugal
Montagewerk Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
Vertrieb Apartado 15 Fax +351 231 20 3685
Service P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt
infosew@sew-eurodrive.pt
Rumanien
Vertrieb Bukarest Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328
Service str. Madrid nr.4 Fax +40 21 230-7170
011785 Bucuresti sialco@sialco.ro
Russland
Montagewerk St. Petersburg ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142
Vertrieb P.O. Box 36 Fax +7 812 3332523
Service 195220 St. Petersburg Russia http://www.sew-eurodrive.ru
sew@sew-eurodrive.ru
Schweden
Montagewerk Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442 00
Vertrieb Gnejsvagen 6-8 Fax +46 36 3442 80
Service S-55303 Jonkoéping http://www.sew-eurodrive.se

Box 3100 S-55003 Jonkoping

jonkoping@sew.se
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Schweiz
Montagewerk Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717
Vertrieb Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700
Service CH-4142 Minchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
Senegal
Vertrieb Dakar SENEMECA Tel. +221 338 494 770
Mécanique Générale Fax +221 338 494 771
Km 8, Route de Rufisque senemeca@sentoo.sn
B.P. 3251, Dakar http://www.senemeca.com
Serbien
Vertrieb Beograd DIPAR d.o.o0. Tel. +381 11 347 3244 / +381 11 288
Ustanicka 128a 0393
PC Koéum’ [\ sprat Fax +381 11 347 1337
SRB-11000 Beograd office@dipar.rs
Singapur
Montagewerk Singapore SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701
Vertrieb No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827
Service Jurong Industrial Estate http://www.sew-eurodrive.com.sg
Singapore 638644 sewsingapore@sew-eurodrive.com
Slowakei
Vertrieb Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 33595 202
Rybni¢na 40 Fax +421 2 33595 200
SK-831 06 Bratislava sew@sew-eurodrive.sk
http://www.sew-eurodrive.sk
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 41 700 2513
Industry Park - PChZ Fax +421 41 700 2514
ulica M.R.Stefanika 71 sew@sew-eurodrive.sk
SK-010 01 Zilina
Banska Bystrica SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 48 414 6564
Rudlovska cesta 85 Fax +421 48 414 6566
SK-974 11 Banska Bystrica sew@sew-eurodrive.sk
Kosice SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 55 671 2245
Slovenska ulica 26 Fax +421 55 671 2254
SK-040 01 Kosice sew@sew-eurodrive.sk
Slowenien
Vertrieb Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Service Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Spanien
Montagewerk Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 94 43184-70
Vertrieb Parque Tecnoldgico, Edificio, 302 Fax +34 94 43184-71
Service E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es
sew.spain@sew-eurodrive.es
Siidafrika
Montagewerke Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Vertrieb Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Service Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za

Aeroton Ext. 2
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013

info@sew.co.za
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Sidafrika
Cape Town SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Rainbow Park Fax +27 21 5652-9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens cfoster@sew.co.za
Cape Town
P.O.Box 36556
Chempet 7442
Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 700-3451
2 Monaco Place Fax +27 31 700-3847
Pinetown cdejager@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Nelspruit SEW-EURODRIVE (PTY) LTD. Tel. +27 13 752-8007
7 Christie Crescent Fax +27 13 752-8008
Vintonia robermeyer@sew.co.za
P.O.Box 1942
Nelspruit 1200
Siidkorea
Montagewerk Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Vertrieb B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Service #1048-4, Shingil-Dong, Danwon-Gu, http://www.sew-korea.co.kr
Ansan-City, Kyunggi-Do Zip 425-839 master.korea@sew-eurodrive.com
Busan SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. +82 51 832-0204
No. 1720 - 11, Songjeong - dong Fax +82 51 832-0230
Gangseo-ku master@sew-korea.co.kr
Busan 618-270
Thailand
Montagewerk Chonburi SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
Vertrieb 700/456, Moo.7, Donhuaroh Fax +66 38 454288
Service Muang sewthailand@sew-eurodrive.com

Chonburi 20000

Tschechische Republik

Vertrieb Praha SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 255 709 601
Business Centrum Praha Fax +420 220 121 237
Luzna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Tunesien
Vertrieb Tunis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 79 40 88 77
Zone Industrielle Mghira 2 Fax +216 79 40 88 66
Lot No. 39 http://www.tms.com.tn
2082 Fouchana tms@tms.com.tn
Tirkei
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Adressenliste

Ukraine
Montagewerk Dnepropetrovsk SEW-EURODRIVE Tel. +380 56 370 3211
Vertrieb Str. Rabochaja 23-B, Office 409 Fax +380 56 372 2078
Service 49008 Dnepropetrovsk http://www.sew-eurodrive.ua
sew@sew-eurodrive.ua
Ungarn
Vertrieb Budapest SEW-EURODRIVE Kit. Tel. +36 1 437 06-58
Service H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
USA
Fertigungswerk Southeast SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Montagewerk Region 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
Vertrieb P.O. Box 518 Fax Manufacturing +1 864 439-9948
Service Lyman, S.C. 29365 Fax Assembly +1 864 439-0566
Fax Confidential/HR +1 864 949-5557
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
Montagewerke Northeast SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
Vertrieb Region Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179
Service 2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Bridgeport, New Jersey 08014
Midwest Region SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
2001 West Main Street Fax +1 937 332-0038
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Southwest SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824
Region 3950 Platinum Way Fax +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Western Region SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
30599 San Antonio St. Fax +1 510 487-6433
Hayward, CA 94544 cshayward@seweurodrive.com
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in den USA auf Anfrage.
Venezuela
Montagewerk Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
Vertrieb Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 241 838-6275
Service Zona Industrial Municipal Norte http://www.sew-eurodrive.com.ve

Valencia, Estado Carabobo

Vereinigte Arabische Emirate

ventas@sew-eurodrive.com.ve
sewfinanzas@cantv.net

Vertrieb Schardscha Copam Middle East (FZC) Tel. +971 6 5578-488
Service Sharjah Airport International Free Zone Fax +971 6 5578-499
P.O. Box 120709 copam_me@eim.ae
Sharjah
Vietnam
Vertrieb Ho-Chi-Minh- Alle Branchen auBer Hafen, Bergbau und Tel. +84 8 8301026
Stadt Offshore: Fax +84 8 8392223

Nam Trung Co., Ltd

250 Binh Duong Avenue, Thu Dau Mot Town,
Binh Duong Province

HCM office: 91 Tran Minh Quyen Street
District 10, Ho Chi Minh City

Hafen, Bergbau und Offshore:

DUC VIET INT LTD

Industrial Trading and Engineering Services
A75/6B/12 Bach Dang Street, Ward 02,

Tan Binh District, 70000 Ho Chi Minh City

namtrungco@hcm.vnn.vn
truongtantam@namtrung.com.vn
khanh-nguyen@namtrung.com.vn

Tel. +84 8 62969 609
Fax +84 8 62938 842
totien@ducvietint.com

Betriebsanleitung — Elektronikmotor DRC.-..-DSC

14

227



Adressenliste

14

Vietnam
Hanoi Nam Trung Co., Ltd Tel. +84 4 37730342
R.205B Tung Duc Building Fax +84 4 37762445
22 Lang ha Street namtrunghn@hn.vnn.vn
Dong Da District, Hanoi City
WeiBrussland
Vertrieb Minsk SEW-EURODRIVE BY Tel.+375 17 298 47 56 / 298 47 58

RybalkoStr. 26
BY-220033 Minsk

Fax +375 17 298 47 54
http://www.sew.by
sales@sew.by
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Stichwortverzeichnis —
Stichwortverzeichnis
A Aufstellen der Antriebseinheit..............cccccccco 25
AbschaltreaktionNeNn .....onveee e, 171 AUFSEEIIUNG e 10
Abschnittsbezogene Sicherheitshinweise................ 6  Aufstellungshdhen ... 47
ANSCRIUSS.....cviivieiiciic sttt 10  AuBerbetriebnahme ..o 180
Anschlussbild DRC ..........cccccoviiiieee e 52
Applikationsoptionen.........ccccceeeeiiiiiiiiiiiiiiieniiinn, 83 B
EMV-Gesichtspunkte ..........ccccooiieiiiiinee 39 BestimmungsgemaRe Verwendung......................... 9
EMV-Kabelverschraubungen.................c..co.. B0 BetrieD ...ooeeeeeeeeeeeeeee e 11, 161
Installationstopologie ..., 49 Bremse Liiften ohne Antriebsfreigabe ............. 166
Installationsvorschriften ............ccccceiiiiine 41 Handbetrieb mit MOVITOOLS® MotionStudio. 161
KabeIfUhrung ...................................................... 53 Vorortbetrieb mit optionalem Steckverbinder...165
Kabelschirmung ..., 53 Betriebsstunden ermitteln .............ccccocoovveeenennn. 182
Klemmenbelegung ..., S0 Bremsarbeit ..........ccoveverriieeeeeeeeeee s 204
Steckverbinder ..o 62 Bremse
Steckverbinderbelegung ..o 66 ANSPrechzeiten ...........coovoveeeeeeeeeeeeeeeeeeen, 204
Anschlusskabel, empfohlene ................. 61, 209, 211 Bremsarbeit ........cocooveveveeeeeeeeeeeeeeeeeeeees 204
Anschlusskabel, Hinweise...............c.coon, 62 Bremsmoment ...........cooeeeeeeeeeeeee e, 204
Anschlusskabel, Inspektion und Wartung ............ 185 Einfallzeiten ............ccoveeceveeeeeeeeceeeeeeeee 204
Anschlusskabel, verfugbare61, 67, 70, 73, 77, 79, 81 Technische Daten...........ccoeveeeeeeeeeeeeeeeen, 204
Anschlusskasten ...........ccccceeeiiiiiieeccee, 15 Bremse Luften ohne Antriebsfreigabe _________________ 166
Ansprechzeiten ...........cccoooviiiieeccc e, 204 Aktivieren der FUNKHON woeeveeeee e 166
Anzugsdrehmomente..........ccccccevviiieieiiniiieee e 30 Funktionsbeschreibung Automatikbetrieb........ 167
Applikationsoptionen..........cccceeeeviiiiiiiiiiiiiieeeeens 29 Funktionsbeschreibung Vorortbetrieb mit
Blindverschluss-Schrauben ............................... 30 optionalem Steckverbinder ............cccceeeeeeee..l. 168
Blindverschluss-Schrauben (ASEPTIC- HINWEISE ....oooiiiiiiiiii e 166
AUSTURIUNG) ..o 36 Bremsmoment ..........coooveveveveeeeeeeeeeeeeeeen 204
Elektronikdeckel........cccoooeviiiiiiiiiiiii, 32 Bremsspule
Elektronikdeckel (ASEPTIC-Ausfihrung) .......... 37 BY1C (DRC1) oo 193
EMV-Kabelverschraubungen..........cccccccceeeen. 31 BY1C + BW1 (DRC1) oo 195
EMV-Kabelverschraubungen (ASEPTIC- BY2C (DRC2) ... 194
Ausfuhrung) ....................................................... 38 BY2C + BW2 (DRCZ) ______________________________________ 197
APPIlikationsoptionen...............oooovneveenne. 17,28,83  Bremswiderstande, Ubersicht...........ooovvovvvvcreeree, 192
Applikationsblende demontieren........................ 28 Bremswiderstand, externer ..., 199
Applikationsoptionen einbauen........................... 29 BW100-005/K-15 .........oovvoooereeooeeeeoeee 199
DIP-Schalter.........ccouuiiie e 94 BW100-009-T ..o 199
GIOT2A ... 17,190 BWA150-003/K15 ..o 199
GIO1 3A ...................................................... 18, 190 BW1 50_006_T .................................................. 199
Inbetriebnahme ..o 94 Bremswiderstand, integrierter.................... 193, 195
Parameterbeschreibung.............coooovveiniine. 125 BW1 e 195
Parameterubersicht...........cooocvnnicesinninnnnss 106 =372 197
Technische Daten ..., 190 BY1C + BW1 (DRCA) covoveoeeeeeeeeeeee . 195
ASEPTIC-AUSfUNIrUNg ......cooovviiieiciee e 33 BY2C + BW2 (DRC2) w.voooeeeeeeeeeeeeeeeee 197
ANZUGSAreNMOMENtE .....coovviiiii e 36 Briickenstecker STO .....ove oo, 82
Bauformgerechter EiNSatz ...........cccovvvievvcnnneens 35 BUS-ADSCHIUSS w....ovvveooooeeeeee e 93
Gerateaufbau ... 21 BWA e 195, 196
Installationshinweise .............cccoeevveeiiiiiiiieeeeenn, 33 BW100-005/K-1.5 wooooeeooo 199, 200, 201
Technische Daten ............ccoooeviiiiiiiiicceeee, 205
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BW100-009-T....ccoeeeeiiieeeeeeieee e 199,202,203 G
BW150-003/K-1.5 ....coeriiiieeieiceeeee e 199, 200  Generatorische Belastbarkeit
BW150-006-T......coeeeiiiiiiieeeeiiiieeeeeeiiiee e 199, 202 Bremsspule.........ccccoocvveeiiiiiiiieee e, 193, 194
BW2 197, 198 Bremsspule mit integriertem Bremswiderstand197
BY1C (DRCT).ceiiiiiiiiiiee e 193 Bremsspule und integrierter Bremswiderstand 195
BY1C + BW1 (DRC1)..uveieiiiiiiiee e 195 BYTC (DRC1) ettt 193
BY2C (DRC2).....uveiiiiiciieiee e 194 BY1C + BW1 (DRC1) .vvviiiiiiiieeeeeeeeeccie 195
BY2C + BW2 (DRC2)....cceeiiiiiieeeeeiiieiee e 197 BY2C (DRC2) ....uvveieeeiecee e 194
BY2C + BW2 (DRC2) ...cccovvviereeiieeee e 197
C Gerateaufbau...........coeoviiiiiiiiiee e 12
CAN-ANSChIUSSKabel ..............cccevrvevereieieieieinan 209 Applikationsoptionen.............c.cccooiiin, 17
DRC-Antriebseinheit.............cccovviiviiiiiiiiiceennn. 12
D EleKtronik ... 15
Diagnose Lagle der Kabeleinf[]hrung" ................................. 13
Fehlermeldungen auswerten ........................... 170 Optlonale.ASEPTIC—Ausfuhr.ung """""""""""" 21
FERIErtADEIE ...ovveveeeeeeee oo 175~ Typenschild und Typenbezeichnung
. Antriebseinheit...........cccccco 14
LED-ANZEIGEN ... 172 Tvpenschild und Tvbenbezeichnuna Elektronik 19
MOVITOOLS® MOtionStUdiO..........eceerrreeeee 170 yp s 9
. GeratetausCh ... 178
Stérungen am DRC-Motor .........cccooevveeeeeennnee. 169
Stérungen an der Bremse 169 GIOM2A .. 17, 83, 190
Dichtmaterial ...........cocoveieiirecieeeeeee e 205 GIOTBA st 18, 84,190
DIP-Schalter ST und S2..........oovvvviiiiiiieeieieeeeee, 87 H
E Haftungsausschluss..........cooceiiiiiiie e 7
. . ® . .
EG-Konformitatserklarung...........ccooeeveviiiieenenns 217 Handt?eltneb mit MO,V!TOOLS MotionStudio
, , Aktivierung/Deaktivierung..........ccccccoviiieeeennns 162
Einfallzeiten............cccoooiiiiiccceeeeeeeeeee 204
) ) o . RESEL ... 164
Eingebettete Sicherheitshinweise...............cceeeeeee.. 6
Einlagerung 9 STEUBIUNG .. 163
EIGKErONIKAECKE! .. eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeenne 15 HinTV'vn;;Z“t'UberwaCh“”g """"""""""""""""""" 164
Elektronikdeckel montieren.............cooociiiiiienneen. 26 . . .
Kennzeichnung in der Dokumentation................. 6
EMV oot 39, 60 Hvbridkabel 61 211
EMV-Kabelverschraubungen ybridkabel..........ccccooeiiii ,
MONEAE ....oeviiieceee e 60
UBEISICN ..o 208 '
ENESOFGUNG oo eee e eee e 181  Inbetriebnahme..............coo 85
Antriebseinheiten...................cccc, 91
F Applikationsoption GIO13A........cccceiiiiiiiieeeee 94
Beschreibung der DIP-Schalter ......................... 87
Fehler vy .
. Gerat in Betrieb nehmen.................... 103
Abschaltreaktionen ..., 171
Hubwerksanwendungen ...........cccccceeiiiiiienenne 86
Fehlermeldungen auswerten ...........cccccevvveee. 170 . . .
Inbetriebnahmehinweise.............cccoooiiiiiieen. 85
Fehlertabelle .........cccoooeieiiiiiiiiii, 175
Prozessdatenbelegung.........ccccocvveeiiiiiiiienenns 86
RESEL...oeiiiceeeeee e 171 )
Voraussetzungen zur Inbetriebnahme................ 86
Fehlerstrom-Schutzschalter.............cccocciiinnnn. .
INSPEKLION ..o 182
Anschlusskabel.............cccccciiiiiiiiiii, 185
Betriebsstunden ermitteln ................cccceneneee. 182
Inspektionsintervalle ..............cooeveiiiiiiiccennnn, 183
Vorarbeiten .....cccoeeeeeiiiii, 184
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Stichwortverzeichnis p—
Installation (elektrisch) .........cccccooiiiiiiiiiii 39 Kommandoplatine
Anschlussbild DRC ........ccccooiiiiiiiiiiiiieeeiii, 52 Parameterbeschreibung ..........cccccvvvviciieennnnn. 123
Applikationsoptionen.............oooocoiie, 83 Parameteribersicht ...........ccccccciiiiiiiiiiiiine, 104
Aufstellungshdhen ...........ccccooiiiiiiii 47  Konformitatserkl&rung.........ccccooiiieieiiiiiicnieene, 217
Belegung der optionalen Steckverbinder........... 66
EMV-gerechte Installation.............cccccocieeeennnne 39 L
EMV-Gesichtspunkte ............ccooovviniiinniinninns 39 LaCKIEreNn ... 185
EMV-Kabelverschraubungen .............c.coooee.ee. 60 LackierschUtzfolie ............cco.orvverveeereeereerriereeonne. 85
Fehlerstrom-Schutzschalter ... 45 LackierschutzKappe ............ccoc.oorvveureernreerneinnnnees 85
Installationstopologie ..o, 49 LaGeIUNG......ooveveeeeeeeieeieeese e 180
Installationsvorschriften ... 41 Langzeitlagerung ......cooeeeeeeereereeeeseseeenn. 178, 180
Kabelauswahl...........ooocovviiiiiniis 53 LED-ANZEIGEN......ovooveeierieei s 172
Kabelfihrung...........cooovooviiers 39, 53 LED "NET" ..o 172
Kabelquerschnitt ..............ccocooiiiiiis 42 LED "RUN" ..o 173
Kabelschirmung ..........cccccocoiiiiiiiiiiiiiieene. 39, 53 Status-LED "DRIVE" ... 173
Klemmenbelegung.........ccccceiiiiieiiiiniieee e, 50 Leistungsmindernde Faktoren ............cocoveen.. 188
Klemmenbetatigung .....................c 43,44 Leistungsteil
Leitungsschutz ... 45 Parameterbeschreibung ..........ooeevvveveeeeeeene. 129
NetzsSChUtZ ......uvneeeeeiii, 45 Parameteriibersicht ......oooooooo 108
NetzZUIItUNGeN . ...oovi A LeitUNGSSCNULZ ..o 45
PE-ANSChIUSS.......ooiiiiiiii e 46
Potenzialausgleich ..........cccccoiviiiiinii 40 M
Schutzelm'wchtungen .......................................... 47 T T T — 7
SIECKVEIDINGRT....oos. oo O N ARDIAET .o 213
UL-gerechte INStallation .........cccevese. B BW100-005/K15 o 201
Installation (mechanisch) BW100-009-T ..o 203
Antriebseinheit aufstellen...............ccccocenn. 25 BW150-003/K-15 200
ANZUGSATERMOMENIE...o.ovsvvooo 30 BWAB0-006-T o 202
Applikationsoptionen.........ccccooeveiiiiiiiiiiiiiiiiiiiinn, 28 DRCA mit IEC-Flansch ... 213
ASEPTIF)-Ausfuhrung ........................................ 33 DRC1 mit IEC-Flansch + Applikationsoption ... 214
Elektron.lkdec.kel.... .............................................. 26 DRC2 mit [EC-Flansch ... 213
Installationshinweise ............ccccceeiiiniinene, 23 DRC2 mit IEC-Flansch + Applikationsoption ... 214
VOTAUSSIZUNGON wovvvss v 24 Steckverbinder..........ccooiiiiiiiiie 215
Werk.zeuge und H|Ifsm|ttel ................................. 23 Steckverbinder mit Gegenstecker................ 216
Installationstopologie ... 49
) ) Montage
Installationsvorschriften..........cccocciinin e, 41 Antriebseinheit aufstellen. ... o5
Interne Spannungsversorgung 24V_0 ............... 187 Applikationsoptionen...........cccccoviviiiiiiieeeneeenn. 28
ASEPTIC-Ausfihrung.......ccccccccoevviiiiiinnieeeneeenn, 33
K Blindverschluss-Schrauben ..............ccccoocieeeene 30
Kabeleinfihrung, Lage............ccccoccoeiiiiiiniinnnn 13 Blindverschluss-Schrauben (ASEPTIC-
Kabelfihrung........ccooceeeieie e 39, 53 AUSTUNIUNG) .o 36
Kabelquerschnitt ... 42 Elektronikdeckel............ccooviviiiiiiein, 26, 32
Kabelschirmung .........cccocoeeiiiiiiniieec e 39, 53 Elektronikdeckel (ASEPTIC-Ausfihrung) .......... 37
Kabelverschraubungen ..............cccocovieennnnn. 60, 208 EMV-Kabelverschraubungen............................. 31
Kabel, empfohlene..............ccocceeiiniinennnne 209, 211 EMV-Kabelverschraubungen (ASEPTIC-
Kabel, verflgbare............... 61, 67,70,73, 77,79, 81 AUSTURIUNG) ... 38
Klemmenbelegung ............cccccveveerieiieveeceeieee e 50 Voraussetzungen...........ccccooiiiiiiiiiiiic e 24
Klemmenbetatigung ...........ccveveiieiieciecieeies 43,44  Montagevoraussetzungen ............cccccoeeeviiinnnenne 24
Motion-Control-Eingange................cccoeeeunnnns 90, 187
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— Stichwortverzeichnis
MOVITOOLS® MotionStudio.............cccovvvueereenn. 97  Netzzuleitungen .........ocoeeeiiiiiiiieiie e 41
AUfgaben.......cccoooi e 97
Fehlermeldungen auswerten .............cccceeeenee 170 o
Funktionen ausfulren ..., 97,102 OberflACheNSCAULZ............veooeeeeen 206
Gerate konfigurieren ..........cccccceevvcveeeeeiiiiieneeens 99
Kommunikation aufbauen ............................ 97, 98 P
NEEZWETK SCAMNEN ......ovvvsssvvvvessvvess s 98 Parameter ... 104
Par?metrlerung ................................................ 102 D e 106
Projekt anlegen .........ccccooviiiiiiii 98 Gerate parametrieren im Parameterbaum....... 102
Softvyare starten............ .......... s 98 Geréteparameter leSen/andem..................... 102
Verbindungsmodus offline/onling.................... 100 Kommandoplatine...........cccccceeiiiiiiniiiiiieee, 104
Leistungsteil.........ccooviiiiiiiii e, 108
N
NetzSChULZ ... 45
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Stichwortverzeichnis —
Parameter Index 8309.0 .. 147
TO070.T e 135 8310.0 .. 123
TO070.2 ... 135 8318.0 e 129
T0070.3 .. 135 832710 e 129
TO070.4 ..., 135 8322.0 . 129
T0070.5 ... 135 8323.0 i 129
1010 e 130 8325.0 e 129
TO072.0 e 133 8326.0. it 129
TOOT2.2 ... 133 83270 129
1007 2.3 e 133 8328.0 .. 130
TO0T72.4 ..., 133 8329.0 .. 130
TO072.5 .. 133 8330.0 .. 130
T0079.3 e 132 8334.0,Bit 0 —4..ceenieeeeeeee e, 131, 142
100794 ..., 132 8334.0, Bit 1., 123
T10079.9 ..., 132 8334.0, Bit 2. oo, 123
00831 e 135 8334.0, Bit 3. .o 123
TO083.2 ... 135 8334.0,Bit4.....cooeeeiiie e, 123
T0083.3 ..., 135 8335.0 e, 131, 142
100834 ... 135 8336.0...cceieieieeeeee e 131, 142
T0083.5.. e 135 8337.0 i, 131, 142
10096.35 ... 124 8338.0..ceeiieeeeeeee e, 131, 142
10096.36 ... 124 8340.0 e, 131, 143
102042, 131 8341.0 e, 131, 143
(070 o N 133 8342.0 ..o, 131, 143
TO404.5 ... 130 8343.0 . 131, 143
TO404.6 ..., 133 8344.0..cccuieiiiiee e, 131, 143
07 0 S AR 133 8345.0 .o, 131, 143
TO404.8 ... e 133 8346.0....ccveiiieeeeee e 131, 143
T0404.9 ..., 133 8347 .0 .o, 131, 143
104531 e, 125, 126 8348.0,Bit O — 7.ceveeeeeeeeeeeee e, 131, 143
10453.12, Bit 0. 127 8352.0 .. 131, 143
10453.12, Bit 0 — 10, 127 8353.0. i, 131, 143
10453.12, Bit 1o, 128 8354.0 ... 131, 143
10453.12, Bit 10...ccuueiiiiieeeeeeeee e, 128 8355.0. e 131, 143
1045312, Bit 2..coeeveieeeeeeec e 128 8356.0....ccuuiiiiiiiiiiee e, 131, 143
10453.12, Bit 3. 128 8357.0 ., 131, 143
1045312, Bit4...ccoveeieee e 128 8358.0. e 131, 143
1045312, Bit 5= 7 eveeeeeeeeeeee e, 128 8359.0. it 131, 143
10453.12, Bit 8...oeeveeeeeeeeeee e 128 8360.0, Bit 0 — 7..eeeeeeeieeeeeeee e, 131, 143
10453.12, Bit O..coeeve e 128 8361.0 . e 132
1045316 oo 126 8366.0....cuueiieiiiii e 133
1045347 e 126 8367.0 e 133
104534 ..., 125 8368.0. . 133
TO455.0 ..o, 155 8369.0 ...t 133
8304.0 ... 146 8370.0 .. 133
8305.0 ... 146 8371.0,Bit 0 =4 ..o 134
8306.0 ... 146 8372.0,Bit 0 =4, 134
8307.0 e e 147 8373.0,Bit 0 =4, 134
8308.0 ... i 147 8374.0,Bit 0O —4 ... 134
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— Stichwortverzeichnis
8375.0,Bit0—4 ..o 134 8430.0 . e 135
8376.0, Bit O — 7 oo 134 8431.0 . 135
8377.0,Bit O =7 oo 134 8432.0 . e 135
8378.0,Bit O — 7 oo 134 B433.0 . i 135
8379.0, Bit O — 7 oo 134 B434.0 ... 135
8380.0, Bit O =7 oo 134 B435.0 . e 135
8386.0, Bit O — 7 .oeeeeeee e 134 BA41.0 . e 134
8387.0, Bit O = 7 oo 134 B442.0 ... 134
8388.0, Bit O — 7 oo 134 BA43.0 ... 134
8389.0, Bit O — 7 oo 134 BA44.0 ..o 134
8390.0, Bit O — 7 oo 134 BA45.0 ... 134
839710 e 135 BA51.0 . e 136
8392.0 .. e 135 BA55.0 . e 136
8393.0 e 135 8456.0. .. 136
8394.0 ... 135 BA57.0 . e 136
8305.0 .. i 135 BA58.0 . e 136
8396.0 ... 135 8459.0 ... 136
8397.0 e e 135 8460.0. . 136
8398.0 .. i 135 BA6B8.0 ... 137
8399.0 .. 135 B470.0 . e 138
8400.0 ... e 135 BAT71.0 . e 138
BA0T.0 e 134 BAT2.0 e 138
8402.0 e 134 BAT73.0 . e 138
B403.0 . e 134 BAT76.0 . e 138
BA04.0 ... 134 BATT.0 e 138
8405.0 .. 134 8489.0. . 139
8406.0 ... e 134 8490.0. e 139
BA0T7.0 e 134 8491.0 . e 139
8408.0 ... 134 8501.0 . i 129
8409.0 ... e 134 B517.0 e 141
B410.0 .. e 134 B518.0 . e 141
BA11.0 e 134 8537.0 . 139
BA12.0 e 134 8539.0 . e 149
BA13.0 e 134 8540.0 ... 149
BA14.0 e 134 8541.0 . 149
BA15.0 e 134 8542.0 . e 149
S 7 O 134 8543.0 ... 150
BA18.0 e 134 8544.0 ... 150
B419.0 e e 134 8545.0 . e 150
8420.0 e 134 8546.0. ..o 150
B427.0 e 135 8B547.0 . e 151
B422.0 e 135 8548.0. . 151
8423.0 e 135 8549.0. . 151
BA24.0 ... 135 8550.0 . i 152
BA425.0 e 135 8551.0 152
8426.0 ... 135 8552.0 . 152
BA27.0 e 135 8553.0 . i 152
BA428.0 ... 135 8554.0 ... 152
8429.0 . 135 8555.0 . i 152
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Stichwortverzeichnis —
8556.0 ... 152 9621.10 i 123
8557.0 i 140 970711 e 123, 131
8558.0 ... 140 9707110 i 131
8574.0 e 139 L7 O e T PO 131
8576.0 . 141 970712 e 123, 131
8578.0 .o 137 970713 e 123, 131
8579.0 .. 137 9701.30 e 124,132
8580.0 ..o 137 97071.3T e 124,132
8584.0 ... 156 97014 e 123, 131
8594.0 ... 124, 157 97015 e 123, 131
8595.0 .. 157 O702.2. et 130
8600.0 ... 145 O702.5. et 130
86071.0 . 145 O702.7 et 130
8602.0 ... 145 972916 et 159
8603.0 .. 145 97294 ..o 159
8615.0 .t 159 9729.9..eeiie e 159
8617.0 e 159 98231 e 124,132
8622.0 ..o 148 98232 124,132
8623.0 ... 153 9823.3..iee e 124,132
8624.0 ... 153 98234 ... 124,132
8625.0 ... 154 98235, 124,132
8626.0 ...t 154 9833.20 ... 157
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