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1 Wichtige Hinweise

Sicherheits- und
Warnhinweise

L1

Beachten Sie unbedingt die hier enthaltenen Sicherheits- und Warnhinweise!

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

Drohende Gefahr.
Mégliche Folgen: Tod oder schwerste Verletzungen.

Geféhrliche Situation.
Méogliche Folgen: Leichte oder geringflugige Verletzungen.

Schadliche Situation.
Mégliche Folgen: Beschadigung des Gerétes und der
Umgebung.

Anwendungstipps und nitzliche Informationen.

CRON-E: B

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

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

BestimmungsgeméfRe Verwendung

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact sind Geréte fir industrielle und gewerbli-
che Anlagen zum Betreiben von Drehstrom-Asynchronmotoren mit Kurzschlusslaufer
oder permanenterregten Drehstrom-Synchronmotoren. Diese Motoren miissen zum
Betrieb an Frequenzumrichtern geeignet sein, andere Lasten diirfen nicht an die Gerate
angeschlossen werden.

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact sind Geréte, die fiir stationdren Aufbau in
Schaltschranken vorgesehen sind. Alle Angaben zu den technischen Daten und den zu-
I&ssigen Bedingungen am Einsatzort sind unbedingt einzuhalten.

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

» der Einsatz in explosionsgeschiitzten Bereichen

+ der Einsatz in Umgebungen mit schadlichen Olen, Sauren, Gasen, Ddmpfen, Stéu-
ben, Strahlungen usw.

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

Sicherheitsfunkti-

onen
Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact durfen ohne lbergeordnete Sicherheits-
systeme keine Sicherheitsfunktionen wahrnehmen.
Verwenden Sie libergeordnete Sicherheitssysteme, um den Maschinen- und Personen-
schutz zu gewéhrleisten.

Entsorgung Bitte beachten Sie die aktuellen Bestimmungen: Entsorgen Sie je nach Beschaffenheit

und existierenden Vorschriften z. B. als:
» Elektronikschrott (Leiterplatten)
+ Kunststoff (Gehause)

+ Blech
* Kupfer
usw.
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Systemiibersicht

2 Systembeschreibung
2.1  Systemiibersicht

Leistungskomponenten

3 X 380...500 Ve

[l][l][l] [l][l][l] Opt]i_c;n . [l][l][l] :
Al oo (1
(({

Option Netzriickspeisegerat MOVIDRIVE® compact MOVIDRIVE® compact
MOVIDRIVE® MDR60A MC_40/41/42A..-5_3  MC_40/41/42A...-2_3

P | P |

Zwischenkreis

fu
2
g
E
o
=

Option Option Option
Bremswiderstand Ausgangsfilter Ausgangsdrossel

02603BDE
Bild 1: Systemiibersicht der Leistungskomponenten MOVIDRIVE® compact MC_4 A

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




Systemiibersicht 2

Kommunikations-Komponenten

Option Bediengerat

MOVIDRIVE® compact MC_4_A
Standardausfuhrung
serienméaRig mit IPOSPUs®

Option
Systembus Serielle Schnittstelle
(SBus)

® . . . Bedien-Software
MOVIDRIVE™ compact MC_4_A Technologieausfuhrung fiir MOVITOOLS

den Einsatz von “Elektronischer Kurvenscheibe”, “Interner
Synchronlauf” oder den Applikationsmodulen.

SLAVE

MASTER

02604ADE
Bild 2: Systemiibersicht der Kommunikations-Komponenten MOVIDRI VE® compact MC_4 A
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2 Systemiibersicht

Allgemeine
Beschreibung

Geriéatefamilie

Gerétevarianten

Geriéteausfiihrun-
gen

Standardausfiih-
rung

Technologieaus-
flihrung

10

MOVIDRIVE® compact ist der Begriff fir kompakte und leistungsstarke Antriebsum-
richter von SEW. Genau abgestimmt auf Ihre Anforderung kénnen Sie mit MOVIDRIVE®
compact Drehstromantriebe im Leistungsbereich von 1,5 bis 90 kW (2.0 bis 120 HP)
realisieren, die durch modernste Umrichtertechnologie und die bewahrten SEW-Regel-
verfahren bezuglich Dynamik und Regelgtte die héchsten Anforderungen erfillen.

Die Geratefamilice MOVIDRIVE® compact umfasst 4 Typenreihen:

- MOVIDRIVE® compact MCF:  Antriebsumrichter fir asynchrone Drehstrommotoren ohne
Geberrickfuhrung, Regelverfahren VFC

- MOVIDRIVE® compact MCV:  Antriebsumrichter fir asynchrone Drehstrommotoren mit
Geberrickfuhrung (Encoder), wahlweise Regelverfahren
VFC oder CFC.

«  MOVIDRIVE® compact MCS:  Antriebsumrichter fiir synchrone Servomotoren mit Geber
(Resolver), Regelverfahren CFC.

- MOVIDRIVE® compact MCH:  Antriebsumrichter, wahlweise fiir asynchrone Drehstrom-
motoren, asynchrone Servomotoren oder synchrone Ser-
vomotoren. Geberrlickfihrung wahlweise mit Hiperface-
Geber, sin/cos-Geber oder TTL-Geber.

Die Typenreihen MCF, MCV und MCS sind in 2 Varianten erhaltlich:

« MCF/MCV/MCS40A: Steuerung Uber Bindreingdnge und Sollwertvorgabe iber ana-
logen Sollwerteingang.

« MCF/MCV/MCS41A: Steuerung wahlweise Uber PROFIBUS-DP-Schnittstelle oder
Binareingange. Sollwertvorgabe tiber PROFIBUS-DP-Schnittstelle.

Die Typenreihe MCH ist in 3 Varianten erhéltlich:

+ MCHA40A: Steuerung Uber Binareingdnge und Sollwertvorgabe Uber analogen Soll-
werteingang.

*+ MCH41A: Steuerung wahlweise lber PROFIBUS-DP-Schnittstelle oder Binarein-
gdnge. Sollwertvorgabe Giber PROFIBUS-DP-Schnittstelle.

* MCHA42A: Steuerung wahlweise Uber INTERBUS-LWL-Schnittstelle oder Binarein-
gédnge. Sollwertvorgabe Giber INTERBUS-LWL-Schnittstelle.

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact sind jeweils in zwei Ausfiihrungen liefer-
bar, und zwar in der Standardausfiihrung und der Technologieausfiihrung.

Die Gerate sind serienmallig mit der integrierten Positionier- und Ablaufsteuerung
IPOSPlus® ausgestattet und kénnen mit den angebotenen Optionen erweitert werden.

Die Standardausfiihrung erkennen Sie an den Ziffern "00" am Ende der Typbezeich-
nung.

Zusatzlich zu den Merkmalen der Standardausfiihrung beinhalten diese Geréte die
Technologiefunktionen "Elektronische Kurvenscheibe" und "Interner Synchronlauf". Au-
Rerdem kdnnen Sie mit den Geréaten in der Technologieausfihrung alle in der Bedien-
Software MOVITOOLS verfiigbaren Applikationsmodule nutzen.

Die Technologieausfiihrung erkennen Sie an den Ziffern "0T" am Ende der Typbezeich-
nung.
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Systemiibersicht 2

Ubersicht iiber Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht iiber die Typenreihen und Varianten:

die Typenreihen Y — f it Geberei P
. .| mit Gebereingang fiir . mit Gebereingang fiir
und Varianten e (-::‘berem sin/cos- und Inkre- mll:'\;‘esac:]lver Hiperface-, sin/cos-
gang mental-Geber gang und Inkremental-Geber
ohne Feldbus MCF40A MCV40A MCS40A MCH40A
QSSP_S(PJFI- MCF41A MCV41A MCS41A MCH41A
TR - - -

Merkmale der Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact sind die Regelverfahren VFC
(Voltage Flux Control) und CFC (Current Flux Control). Grundlage fir beide Regelver-
fahren ist die kontinuierliche Berechnung des kompletten Motormodells.

Regelverfahren

Regelverfahren VFC (Voltage Flux Control) Regelverfahren CFC (Current Flux Control)

Spannungsgefiihrtes Regelverfahren fir Dreh-
strom-Asynchronmotoren mit und ohne Geberriick-
fihrung.

Stromgefiihrtes Regelverfahren fur Drehstrom-
Asynchronmotoren und permanenterregte Dreh-
strom-Servomotoren. Es wird immer eine Geber-

rickfihrung benétigt.

mind. 160% Drehmoment, auch bei stehendem

Motor

héchste Prazision und Rundlaufeigenschaften

bis zum Stillstand

» Servoeigenschaften und Drehmomentregelung
auch fur asynchrone Drehstrommotoren

» Reaktion auf Belastungsadnderungen innerhalb
weniger Millisekunden

* mit Geberrickfuhrung
— mind. 150% Drehmoment, auch bei stehen- | ¢
dem Motor

— servoahnliche Eigenschaften .

* ohne Geberrickfiihrung
— mind. 150% Drehmoment bis 0,5 Hz

Mit dem standardméfig vorhandenen Systembus (SBus) kdnnen mehrere MOVI-
DRIVE®-Antriebsumrichter miteinander vernetzt werden. Somit kann ein schneller Da-
tenaustausch zwischen den Geréten realisiert werden. Zur Kommunikation tber den
SBus wird das SEW-einheitliche Geréateprofil MOVILINK® benutzt.

Systembus
(SBus)

MOVILINK® Mit MOVILINK® wird unabhangig von der gewahlten Schnittstelle (SBus, RS-232, RS-
485, Feldbus-Schnittstellen) immer der gleiche Telegrammaufbau benutzt. Dadurch

bleibt die Steuerungs-Software unabhangig von der gewahlten Schnittstelle.

Ein wesentliches Merkmal der Antriebsumrichter MOVIDRIVE® ist die standardmaRig
integrierte Positionier- und Ablaufsteuerung IPOSPIUS®_ Mit IPOSPUS® kénnen Sie Be-
wegungsabldufe sehr maschinennah direkt im Umrichter steuern. Die lbergeordnete
Steuerung wird entlastet und modulare Konzepte kénnen leichter realisiert werden.

IPOSP!us®

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch 11




Systemiibersicht

Die Geréte auf einem Blick
MOVIDRIVE® compact flir 3 x 380 ... 500 V5 Anschlussspannung (400/500 V-Geréte):

Daueraus-

:Ebn;ip lfjc:llll:ze:e:sl\l)l(o:g:;lt:;iit;ng W) gangsstrom MOVIDRIVE® compact-Typ BaugroRe
MCF4_A MCVa_A MCS4_A L
f (CFC) asynchron asynchron synchron ol (el
ohne Geber mit Geber mit Resolver synchron SEU)
mit Geber
1.5 kW (2.0 HP) | 2.2kW (3.0 HP) | 4.0 Axc 0015-5A3-4-.. | 0015-5A3-4-.. | 0015-5A3-4-.. | 0015-5A3-4-..
22kW (3.0HP) |3.0kW (4.0HP) |55Asc 0022-5A3-4-.. | 0022-5A3-4-.. | 0022-5A3-4-.. | 0022-5A3-4-.. 1
3.0 kW (4.0 HP) | 4.0kW (5.0 HP) | 7.0 Axc 0030-5A3-4-.. | 0030-5A3-4-.. | 0030-5A3-4-.. | 0030-5A3-4-.. | (— Seite 22)
4.0kW (5.0HP) | 55kW (7.5HP) | 9.5 Axc 0040-5A3-4-.. | 0040-5A3-4-.. | 0040-5A3-4-.. | 0040-5A3-4-..
55kW (7.5 HP) | 7.5 kW (10 HP) | 12.5 Axc 0055-5A3-4-.. | 0055-5A3-4-.. | 0055-5A3-4-.. | 0055-5A3-4-..
7.5kKW (10HP) | 11 kW (15HP) | 16 Aac 0075-5A3-4-.. | 0075-5A3-4-.. | 0075-5A3-4-.. | 0075-5A34-.. | (o ezite 24)
11 KW (15HP) | 15KW (20 HP) | 24 Apc 0110-5A3-4-.. | 0110-5A3-4-.. | 0110-5A3-4-.. | 0110-5A3-4-..
15 KW (20 HP) | 22 kW (30 HP) | 32 Apc 0150-503-4-.. | 0150-503-4-.. | 0150-503-4-.. | 0150-503-4-..
22 KW (30 HP) | 30 KW (40 HP) | 46 Apc 0220-503-4-.. | 0220-503-4-.. | 0220-503-4-.. | 0220-503-4-.. | s;te 26)
30 KW (40 HP) | 37 kW (50 HP) | 60 Aac 0300-503-4-.. | 0300-503-4-.. | 0300-503-4-.. | 0300-503-4-..
37 kW (50 HP) | 45 kW (60 HP) | 73 Aac 0370-503-4-.. | 0370-503-4-.. | 0370-503-4-.. | 0370-503-4-.. 4
45 kW (60 HP) | 55 kW (75 HP) | 89 Asc 0450-503-4-.. | 0450-503-4-.. | 0450-503-4-.. | 0450-503-4-.. | (- Seite 28)
55 kW (75 HP) | 75 kW (100 HP) | 105 Apc 0550-503-4-.. | 0550-503-4-.. | 0550-503-4-.. | 0550-503-4-.. 5
75 kW (100 HP) | 90 kW (120 HP) | 130 Apc 0750-503-4-.. | 0750-503-4-.. | 0750-503-4-.. | 0750-503-4-.. | (~ Seite 30)
MOVIDRIVE® compact fiir 3 x 200 ... 240 Vac Anschlussspannung (230 V-Geréte):
:Ebr:a‘ip L‘:ltlzlesnf(ogg:‘:;i:;ng (VFC) gD::;;ltlrsc;m MOVIDRIVE® compact-Typ BaugroRe
MCF4_A MCV4_A MCS4_A MCH42A
f (CFC) asynchron asynchron synchron asynchron/ (Techn.
ohne Geber mit Geber mit Resolver sxnchron Raten)
mit Geber
1.5kW (2.0 HP) |2.2kW (3.0HP) | 7.3 Axc 0015-2A3-4-.. | 0015-2A3-4-.. | 0015-2A3-4-.. | 0015-2A3-4-..
2.2KkW (3.0HP) |3.7kW (5.0 HP) | 8.6 Axc 0022-2A3-4-.. | 0022-2A3-4-.. | 0022-2A3-4-.. | 0022-2A3-4-.. | S;ite 32)
3.7kW (5.0 HP) | 5.0 kW (6.8 HP) | 14.5 Axc 0037-2A3-4-.. | 0037-2A3-4-.. | 0037-2A3-4-.. | 0037-2A3-4-..
55kW (7.5 HP) | 7.5 kW (10 HP) | 22 Asc 0055-2A3-4-.. | 0055-2A3-4-.. | 0055-2A3-4-.. | 0055-2A3-4-.. 2
7.5kW (10HP) | 11 kW (15HP) | 29 Axc 0075-2A3-4-.. | 0075-2A3-4-.. | 0075-2A3-4-.. | 0075-2A3-4-.. | (— Seite 34)
11 kW (15 HP) | 15 kW (20 HP) | 42 Aac 0110-203-4-.. | 0110-203-4-.. | 0110-203-4-.. | 0110-203-4-.. 3
15 KW (20 HP) | 22 kW (30 HP) | 54 Anc 0150-203-4-.. | 0150-203-4-.. | 0150-203-4-.. | 0150-203-4-.. | (~ Seite 36)
22 KW (30 HP) | 30 kW (40 HP) | 80 Aac 0220-203-4-.. | 0220-203-4-.. | 0220-203-4-.. | 0220-203-4-.. 4
30 kW (40 HP) | 37 kW (50 HP) | 95 Aac 0300-203-4-.. | 0300-203-4-.. | 0300-203-4-.. | 0300-203-4-.. | (- Seite 38)
Netzriickspeisegeréte MOVIDRIVE® MDR60A fiir 400/500 V-Gerite:
Netzriickspeisegerite!) MOVIDRIVE® MDR60A BaugroBe
15 .. 37kW (20 .. 50 HP) | Inetz = 66 Apc, lzx = 70 Apg 0370-503-00 3
15 .. 75 kW (20 ... 100 HP) | Inetz = 117 Anc, |2k = 141 Ape 0750-503-00 4

1) Technische Daten — Handbuch "Netzrickspeisegerdt MDR60A"
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Systemiibersicht

Blockschaltbild
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Das folgende Blockschaltbild zeigt den prinzipiellen Aufbau und die Funktionsweise der
Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact am Beispiel von MOVIDRIVE® compact
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Bild 3: Blockschaltbild MOVIDRIVE® compact MCV41A
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Funktionen / Ausstattung

2.2 Funktionen / Ausstattung

Geréte-Eigen-
schaften

Steuerungs-
Funktionalitét

Grolder Spannungsbereich

— 400/500 V-Gerate fur den Spannungsbereich 3 x 380 ... 500 V¢
— 230 V-Gerate fir den Spannungsbereich 3 x 200 ... 240 V¢

Hohe Uberlastfahigkeit

— 150% Iy kurzzeitig
— 125% Iy dauernd im Betrieb ohne Uberlast (Pumpen, Lifter)

Im VFC-Betrieb und bei Iy = 100% Umgebungstemperatur bis & = 50° C zuléssig
4Q-fadhig durch standardmafig integrierten Bremschopper

Kompakte Geréatebauform fir minimale benétigte Schaltschrankflache und optimale
Nutzung des Schaltschrankvolumens

Standardmafig integriertes Netzfilter bei den BaugréRen 1 und 2, eingangsseitig
wird ohne weitere Mainahmen Grenzwertklasse A eingehalten

6 potenzialfreie Binareingdnge und 3 Bindrausgange, einer davon als Relaisaus-
gang, Ein-/Ausgdnge programmierbar

1 TF-/TH-Eingang fiir den Motorschutz tiber Kaltleiter oder Thermokontakt
3-farbige LED fiir die Anzeige von Betriebs- und Fehlerzustdnden.

Separater 24 Vpc-Spannungseingang zur Versorgung der Umrichterelektronik (Pa-
rametrierung, Diagnose und Datensicherung auch bei abgeschaltetem Netz)

Abnehmbare Anschlusseinheit und zusatzlich bei MOVIDRIVE® compact MCH4_A
trennbare Elektronikklemmen

Trennbare Leistungsklemmen bei den Geraten der Baugrofle 1

Steuerverfahren VFC oder CFC fur feldorientierten Betrieb (Asynchronservo)

Bei MCH4_A: Wahlweise Betrieb von asynchronen und synchronen Drehstrommo-
toren méglich.

IPOSPIUs® standardméaBig integrierte Positionier- und Ablaufsteuerung
2 komplette Parametersatze

Automatisches Einmessen des Motors

Automatische Bremsenansteuerung durch den Umrichter
Gleichstrombremsung zur Verzégerung des Motors auch im 1Q-Betrieb

Schlupfkompensation fiur hohe statische Genauigkeit der Drehzahl auch ohne Ge-
berrtickfiihrung

Fangfunktion zur Zuschaltung des Umrichters auf einen noch drehenden Motor
Hubwerksfahig mit allen anschlieRbaren Motorsystemen

Motor-Kippschutz durch gleitende Strombegrenzung im Feldschwachbereich
Drehzahlfenster-Ausblendung zur Vermeidung mechanischer Resonanzbereiche
Heizstrom gegen Kondensatbildung im Motor

Werkseinstellung reaktivierbar

Parametersperre zum Schutz gegen Parameterveranderungen

Drehzahlregler und Gebereingang bei den Typen MCV (wahlweise sin/cos-, TTL-
oder HTL-Geber), MCS (Resolver) und MCH (wahlweise Hiperface-, sin/cos- oder
TTL-Geber), in der Bedienoberflache komfortable Unterstiitzung der Reglereinstel-
lung
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Funktionen / Ausstattung

Sollwert-Technik

Kommunikation /
Bedienung

Systemerweite-
rung

Normen / Zulas-
sungen

Schutzfunktionen zum vollstdndigen Schutz von Umrichter und Motor (Kurzschluss,
Uberlast, Uber-/Unterspannung, Erdschluss, Ubertemperatur des Umrichters, Kip-
pen des Motors, Ubertemperatur des Motors)

Temperaturgeregelter Leistungsteil-Lifter und somit in den meisten Fallen keine st6-
renden Liftergerdusche.

Drehzahliiberwachung und Uberwachung der motorischen und generatorischen
Grenzleistung

Programmierbare Signalbereichsmeldungen (Drehzahl, Strom, Maximalstrom)

Speicher zur Darstellung von x/t-Diagrammen (ber Prozessdaten-Visualisierung
SCOPE (4 Kanéle, echtzeitfahig)

Fehlerspeicher (5 Speicherplatze) mit allen zum Fehlerzeitpunkt relevanten Be-
triebsdaten

Betriebsstundenzéhler fiir Einschaltstunden (Gerdt am Netz oder 24 V) und Frei-
gabestunden (Endstufe bestromt)

Einheitliche Bedienung, identische Parametrierung und gleiche Gerateanschluss-
technik Uber die gesamte Geratefamilie MOVIDRIVE®

Rampen-Umschaltung (insgesamt 4 Rampen)

Motorpotenziometer, kombinierbar mit Analogsollwert und internen Festsollwerten

Externe Sollwertvorgaben: 0 ... +10 V, £10 V, 0 ... 20 mA, 4 ... 20 mA oder Feldbus
S-Verschliff fur ruckfreie Drehzahlanderungen

Programmierbare Eingangskennlinie fiir flexible Sollwertverarbeitung

6 bipolare Festsollwerte, mischbar mit externen Sollwerten und Motorpoti-Funktion

Systembus zur Vernetzung von max. 64 MOVIDRIVE®-Geraten untereinander

PROFIBUS-DP-Schnittstelle (max. 12 MBaud) bei MC_41A und INTERBUS-LWL-
Schnittstelle bei MCH42A

Einfache Inbetriebnahme und Parametrierung tber Bediengeréat oder PC

Umfangreiche Erweiterungsmdglichkeiten, beispielsweise:

— abnehmbares Klartext-Bediengerat mit Parameterspeicher
— serielle Schnittstellen RS-232 und RS-485
— Bremswiderstdnde, Netzfilter, Netzdrosseln, Ausgangsdrosseln, Ausgangsfilter

Bedien-Software MOVITOOLS mit Prozessdaten-Visualisierung SCOPE

Technologieausfiihrung mit dem Zugriff auf die Technologiefunktionen und dem Zu-
griff auf die Applikationsmodule zur komfortablen L6sung von Antriebsaufgaben

Netzrickspeisegerat MOVIDRIVE® MDR60A

— generatorische Energie wird in das Netz zurtickgespeist
— dadurch thermische Entlastung des Schaltschrankes und Kostenersparnis

UL-, cUL- und C-Tick-approbiert

Sichere Trennung von Leistungs- und Elektronik-Anschliissen gemal EN 50178
Erflllt alle Voraussetzungen fir die CE-Kennzeichnung der mit MOVIDRIVE® aus-
gerusteten Maschinen und Anlagen auf Basis der EG-Niederspannungsrichtlinie 73/

23/EWG und der EMV-Richtlinie 89/336/EWG. Erfillt die EMV-Produktnorm
EN 61800-3.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch
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Zusatzfunktionen Technologieausfiihrung

2.3 Zusatzfunktionen Technologieausfiihrung

Elektronische
Kurvenscheibe

Beispiel

Fur spezielle Antriebsaufgaben bietet SEW Zusatzfunktionen an. Diese Zusatzfunktio-
nen kénnen Sie mit den MOVIDRIVE®-Geréten in der Technologieausfiihrung (...-0T)
nutzen.

Folgende Zusatzfunktionen stehen zur Verfligung:
+ Elektronische Kurvenscheibe
* Interner Synchronlauf

Ausfuhrliche Informationen Uber die Zusatzfunktionen finden Sie in den Handblichern
"Kurvenscheibe" und "Interner Synchronlauf'. Diese Handbiicher sind Bestandteil des
Dokumentationspaketes "Technologieausfiihrung”, das Sie bei SEW bestellen kénnen.

Immer wenn komplexe Bewegungsablaufe in zyklisch laufenden Maschinen aufeinan-
der abgestimmt werden missen, kénnen Sie die Geratereihe MOVIDRIVE® mit "Elek-
tronischer Kurvenscheibe" einsetzen. Im Vergleich zur mechanischen Kurvenscheibe
bietet Ihnen diese L6sung wesentlich mehr Freiheitsgrade und wird somit den Anforde-
rungen moderner Produktions- und Verarbeitungsanlagen gerecht.

Ein komfortabler Kurvenscheiben-Editor unterstiitzt Sie bei der Inbetriebnahme. Sie ha-
ben dabei auch die Mdglichkeit, bereits vorhandene Kurvendaten zu importieren. Die
Ein- und Auskuppelphasen kénnen Sie ebenfalls mit dem Kurvenscheiben-Editor an-
wendungsspezifisch parametrieren.

Das folgende Bild zeigt eine typische Anwendung fiir die "Elektronische Kurvenschei-
be". Frisch befiillte Joghurtbecher werden zur Weiterverarbeitung umgesetzt. Die "Elek-
tronische Kurvenscheibe" erméglicht einen ruckfreien Bewegungsablauf, eine wichtige
Voraussetzung fur diese Anwendung.

03672AXX

Bild 4: Typische Anwendung fiir die "Elektronische Kurvenscheibe"
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Zusatzfunktionen Technologieausfiihrung 2

Interner Syn- Immer wenn eine Gruppe von Motoren winkelsynchron zueinander oder in einem ein-

chronlauf stellbaren Proportionalverhéltnis (elektronisches Getriebe) zueinander betrieben wer-
den muss, kénnen Sie die Geratereihe MOVIDRIVE® mit "Internem Synchronlauf" ein-
setzen. Ein komfortabler Monitor unterstitzt Sie bei der Inbetriebnahme.

Beispiel Das folgende Bild zeigt eine typische Anwendung fir den "Internen Synchronlauf".
Strangmaterial muss auf Lange abgeschnitten werden. Die Sége erhélt ein Startsignal
und synchronisiert sich auf das Strangmaterial. Wahrend des S&agevorgangs fahrt die
Sage synchron mit dem Strangmaterial mit. Am Ende des Sagevorgangs fahrt die Sége
in die Ausgangsposition zuriick.

03866AXX

Bild 5: Typische Anwendung fiir den "Internen Synchronlauf”
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2 Applikationsmodule

2.4 Applikationsmodule

Die Antriebsauf-
gabe

Die Lésung mit
MOVIDRIVE®

Die Vorteile auf
einem Blick

Verfiigbare Appli-
kationsmodule

Positionieren

Wickeln

Steuern

18

Die Antriebsaufgabe beinhaltet meistens mehr als die Drehzahlverstellung eines Mo-
tors. Haufig wird gefordert, dass der Umrichter auch Bewegungsablaufe steuert und ty-
pische SPS-Aufgaben Gibernimmt. Es missen immer komplexere Antriebsaufgaben ge-
I6st werden, ohne dass lange Projektierungs- und Inbetriebnahmezeiten entstehen.

Speziell fur die Anwendungsbereiche "Positionieren”, "Wickeln" und "Steuern" bietet
SEW verschiedene standardisierte Steuerungsprogramme, so genannte Applikations-
module, an. Die Applikationsmodule sind Bestandteil der Bedien-Software MOVI-
TOOLS und kdnnen mit den Geréaten in der Technologieausfiihrung genutzt werden.

Sie werden mit einer anwenderfreundlichen Bedienoberflache durch die Parametrie-
rung gefuihrt und missen lediglich die fur Ihre Anwendung notwendigen Parameter ein-
geben. Das Applikationsmodul erstellt daraus das Steuerungsprogramm und ladt es in
den Umrichter. Das MOVIDRIVE® iibernimmt dann die komplette Bewegungssteue-
rung. Die Ubergeordnete Steuerung wird entlastet und dezentrale Konzepte kénnen
leichter realisiert werden.

* Hohe Funktionalitat

« Anwenderfreundliche Bedienoberflache

* Nur die fir die Applikation erforderlichen Parameter miissen eingegeben werden

+ Geflihrte Parametrierung an Stelle von aufwendiger Programmierung

+ Keine Programmiererfahrung erforderlich

* Keine langwierige Einarbeitung, dadurch schnelle Projektierung und Inbetriebnahme
«  Die komplette Bewegungssteuerung erfolgt direkt im MOVIDRIVE®

* Dezentrale Konzepte kénnen einfacher realisiert werden

Nachfolgend wird aufgefiihrt, welche Applikationsmodule fiir MOVIDRIVE® compact
verflgbar sind. Im Kapitel "Technische Daten und MaRbilder" werden diese Applikati-
onsmodule erlautert.

Lineare Bewegung, die Fahrsatze werden im Umrichter verwaltet:
* Tabellenpositionierung mit Bussteuerung

Lineare Bewegung, die Fahrsatze werden in der SPS verwaltet:
* Buspositionierung

* Erweiterte Buspositionierung

Rotatorische Bewegung:
* Rundachse

* Zugspannungswickler
*  Wickler mit Ténzerregelung

+ Fliegende Sage

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




Applikationsmodule 2

Anwendung Das folgende Bild zeigt beispielhaft die Anwendung verschiedener SEW-Applikations-
module in einem Blocklager.

— | || =3

1l
e
ti!

04008AXX
Bild 6: Anwendung in einem Blocklager

1. Hubwerk: Tabellenpositionierung
2. Fahrachse: Absolutwert- oder Buspositionierung
3. Drehverteiler: Rundachse
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i CE-Kennzeichnung, UL-Approbation und Typenbezeichnung

P| Hz

3 Technische Daten und MaRbilder
3.1 CE-Kennzeichnung, UL-Approbation und Typenbezeichnung

CE-Kennzeich- .
nung

Niederspannungsrichtlinie

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact erfiillen die Vorschriften der Nieder-
spannungsrichtlinie 73/23/EWG.

Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact sind als Komponenten zum Einbau in Ma-
schinen und Anlagen bestimmt. Sie erfullen die EMV-Produktnorm EN 61800-3
"Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe". Bei Beachtung der Installationshinwei-
se sind die entsprechenden Voraussetzungen zur CE-Kennzeichnung der gesamten
damit ausgeristeten Maschine/Anlage auf Basis der EMV-Richtlinie 89/336/EWG
gegeben.

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact Baugrofie 1 und 2 haben standardma-
Rig ein NetZzfilter eingebaut. Diese Gerate halten netzseitig ohne weitere Mafinah-
men die Grenzwertklasse A nach EN 55011 und EN 55014 ein.

Das CE-Zeichen auf dem Typenschild steht fur die Konformitat zur Niederspannungs-
C € richtlinie 73/23/EWG und zur EMV-Richtlinie 89/336/EWG. Auf Wunsch stellen wir hier-
zu eine Konformitatserklarung aus.

UL-Approbation Die UL- und cUL-Approbation ist fir die gesamte Geratefamilie MOVIDRIVE® erteilt.

cUL ist gleichberechtigt zur Approbation nach CSA.
(W)

C-Tick bescheinigt Konformitat von der ACA (Australian Communications Authority).

C-Tick o Die C-Tick-Approbation ist fur die gesamte Geréatefamilie MOVIDRIVE® compact erteilt.

Typenbezeich- Das folgende Beispiel zeigt die Typenbezeichnung fiir MOVIDRIVE® compact.

nung

MOVIDRIVE® compact MCV 41 A 0055-5A3-4-00

LL Ausfliihrung 00 = Standard / OT = Technologie
Quadranten 4 = 4Q (mit Bremschopper)
Anschlussart 3 = 3-phasig
Netzfilter A = eingebaut /0 = nicht eingebaut
— Anschlussspannung 5=2380...500 V. / 2 = 200...240 V.
— empfohlene Motorleistung 0055 = 5.5 kW
— Version A

- Baureihe und Variante: 40 = ohne Feldbus, 41 = mit PROFIBUS-DP, 42 = mit INTERBUS-LWL

— Typ: MCF = feldorientiert ohne Geber fiir Asynchronmotor

nur VFC-Betriebsarten (VFC = Voltage Flux Control)

MCYV = feldorientiert ohne und mit Geber fur Asynchronmotor
VFC- und CFC-Betriebsarten (CFC = Current Flux Control)

MCS = feldorientiert mit Resolver fir Synchronmotor
SERVO-Betriebsarten

MCH= feldorientiert mit Geber (Hiperface, sin/cos oder TTL) fiir
Asynchron- und Synchronmotor

05292ADE
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Allgemeine Technische Daten /

LVA| |m

Allgemeine Technische Daten

In der folgenden Tabelle werden die Technischen Daten genannt, die fur alle An-
triebsumrichter MOVIDRIVE® compact, unabhdngig von Typ, Ausfihrung, Baugrofie

und Leistung, giiltig sind.

MOVIDRIVE® compact

alle BaugroBen

Storfestigkeit

erfullt EN 61800-3

Stéraussendung bei EMV-gerechter
Installation

gemal Grenzwertklasse B nach EN 55011 und EN 55014
erfullt EN 61800-3

Baugrofie 1 und 2 netzseitig gemaR Grenzwertklasse A nach
EN 55011 und EN 55014 ohne weitere MalRnahmen

Umgebungstemperatur dy

Derating Umgebungstemperatur

0°C...+50°C bei Ip = 100% Iy und fpyyy = 4 kHz
0°C...+40°C bei Ip = 125% Iy und fpyyy = 4 kHz
0°C...+40°C bei Ip = 100% Iy und fpyyy = 8 kHz
Pn-Reduktion: 3.0% Iy pro K bis max. 60°C

Klimaklasse EN 60721-3-3, Klasse 3K3
Lagertemperatur?) 9L -25°C...+70°C (EN 60721-3-3, Klasse 3K3)
Bediengerat DBG: -20°C...+60°C
Kiithlungsart (DIN 51751) Fremdkiihlung
Temperaturgeregelter Lifter, Ansprechschwelle bei 9 = 45°C
Schutzart BaugroBe 1 bis 3 1P20
EN 60529 BaugrofRe 4 und 5 IPOO0 (Leistungsanschliisse); IP10 mit montierter, serienmaRig
(NEMA1) mitgelieferter Plexiglasabdeckung
Betriebsart DB (EN 60149-1-1 und 1-3)

Aufstellhohe

h <1000 m (3300 ft)
IN-Reduktion: 1% pro 100 m (330 ft)
von 1000 m (3300 ft) bis max. 2000 m (6600 ft)

1) Bei Langzeitlagerung alle 2 Jahre fir mind. 5 min. an Netzspannung legen, da sich sonst die Lebensdauer
des Gerétes verkirzen kann.

Gerdétefamilie
MOVIDRIVE®
compact

02531AXX

Bild 7: Geratefamilie MOVIDRIVE® compact

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




kWA| |1
I MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate)

P| Hz

3.3 MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Geriite)

BaugréBe 1
02570AXX
Bild 8: Baugré3e 1
MOVIDRIVE® compact 0015-5A3-4-0_ 0022-5A3-4-0_ 0030-5A3-4-0_ 0040-5A3-4-0_
EINGANG
Anschlussspannung UNetz 3 %380 Vac-10% ... 3 x 500 Vac+10%
Netzfrequenz fNetz 50 Hz ... 60 Hz £5%
Netz-Nennstrom® Iy, 100% 3.6 Apc 5.0 Apc 6.3 Apc 8.6 Apc
(bei Unetz = 3 x 400 Vac) 125% 4.5 Apc 6.2 Apc 7.9 Apc 10.7 Aac
AUSGANG
Ausgangsnennleistung? Py 2.8 kVA 3.8 kVA 4.9 kVA 6.6 kVA
(bei Unetz = 3 % 400...500 V)
Ausgangsnennstrom" In 4.0 Apc 5.5 Apc 7.0 Apc 9.5 Apc
(bei Unetz = 3 x 400 Vac)
Strombegrenzung Imax motorisch und generatorisch 150% Iy, Dauer abhéngig von der Auslastung
Interne Strombegrenzung Imax = 0...150% tiber Menti (P303 / P313) einstellbar
minimal zuldssiger Brems-  Rgwmin 68 Q
widerstandswert (4Q-Betrieb)
Ausgangsspannung Ua max. Unetz
PWM-Frequenz fewm einstellbar: 4/8/16 kHz (P860 / P861)
Drehzahlbereich / Auflésung np /Anp | -5000 ... 0 ... +5000 min“' /0.2 min™! tiber den gesamten Bereich
ALLGEMEIN
Verlustleistung bei Py Pvmax 85w 105W 130 W 180 W
Kiihlluftbedarf 40 m%h (24 ft3/min)
Masse 2.8 kg (6.16 Ib)
Abmessungen BxHxT MCF/MCV/MCS: 105 x 315 x 155 mm (4.13 x 12.40 x 6.10 in)
MCH: 105 x 315 x 161 mm (4.13 x 12.40 x 6.34 in)

1) Bei Upetz = 3 x 500 Ve missen die Netz- und Ausgangsstréme im Vergleich zu den Nennangaben um 20% reduziert werden.
2) Die Leistungsdaten gelten fir fp\y = 4 kHz (Werkseinstellung bei den VFC-Betriebsarten).
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate) /
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MCF4_A Standardausfiihrung (VFC)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 826 738 3 826 7391 826 740 5 826 741 3
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) [826 8355 826 836 3 826 837 1 826 838 X
MCF4_A Technologieausfiihrung (VFC) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 426 6 827 427 4 827 428 2 8274290
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) [827 4495 827 450 9 827 4517 827 452 5

|: Konstante Belastung
empfohlene Motorleistung Pyt

1.5 kW (2.0 HP)

2.2 KW (3.0 HP)

3.0 KW (4.0 HP)

4.0 kW (5.0 HP)

Quadratische Belastung oder konstante

Belastung ohne Uberlast
— empfohlene Motorleistung Pyt

2.2 kKW (3.0 HP)

3.0 KW (4.0 HP)

4.0 KW (5.0 HP)

5.5 KW (7.5 HP)

Dauerausgangsstrom = 125% Iy Ip
(bei UNetz =3 x400 VAC und fPWM =4 kHZ)

5.0 Axc

6.9 Apc

8.8 Apc

11.9 Aac

MCV4_A Standardausfiihrung (VFC/CFC)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC

Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 826 908 4 826 909 2 826 910 6 826 911 4
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) |826 928 9 826 9297 826 9300 826 9319
MCV4_A Technologieausfiihrung (VFC/CFC)(0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 472 X 827 473 8 827 474 6 827 4754
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) |827 4959 827 496 7 827 497 5 827 498 3
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |4.0 Apc 5.5Axc 7.0 Apc 9.5 Apc

MCS4_A Standardausfiihrung (SERVO)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl SERVO

Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus) 827 0600 827 0619 827 062 7 827 063 5
Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP) (827 077 5 827 078 3 827 0791 827 080 5
MCS4_A Technologieausfiihrung (SERVO) |0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus) 827 5181 827 519 X 827 520 3 827 5211
Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP) (827 5416 827 542 4 827 543 2 827 5440
Betriebsart SERVO (fp\ym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |4.0 Apc 5.5 Apc 7.0 Apc 9.5 Apc

MCH4_A Standardausfiihrung
(VFCICFC/SERVO)

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP)
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL)

0015-5A3-4-00

827 603 X
827 649 8
827 565 3

0022-5A3-4-00

827 604 8
827 650 1
827 566 1

0030-5A3-4-00

827 6056
827 651 X
827 567 X

0040-5A3-4-00

827 606 4
827 652 8
827 568 8

MCH4_A Technologieausfiihrung
(VFC/CFC/SERVO)

0015-5A3-4-0T

0022-5A3-4-0T

0030-5A3-4-0T

0040-5A3-4-0T

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC/SERVO

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus) 827 626 9 827 6277 827 628 5 827 629 3
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP) (827 672 2 8276730 827 6749 8276757
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL) (827 158 5 827 159 3 827 1607 827 1615
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung - MCF4_A

Betriebsart CFC/SERVO (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |4.0Axc 55Axc 7.0 Apc 9.5 Axac
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VAl |n

I MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate)

P| Hz

BaugréBe 2

02571AXX
Bild 9: Baugré3e 2

MOVIDRIVE® compact 0055-5A3-4-0_ 0075-5A3-4-0_ 0110-5A3-4-0_
EINGANG

Anschlussspannung UNetz 3 %380 Vpc-10% ... 3 x 500 Vpc+10%

Netzfrequenz fnetz 50 Hz ... 60 Hz £5%

Netz-Nennstrom” Iy, 100% 11.3 Apc 14.4 Apc 21.6 Axc

(bel UNetz =3 x 400 VAC) 125% 14.1 AAC 18.0 AAC 27.0 AAC
AUSGANG

Ausgangsnennleistungz) PN 8.7 kVA 11.2 kVA 16.8 kVA

(bei Unetz = 3 x 400...500 V)

Ausgangsnennstrom” In 12.5 Apc 16 Aac 24 Apc

(bei Unetz =3 x 400 Vac)

Strombegrenzung Imax motorisch und generatorisch 150% |y, Dauer abhéngig von der Auslastung

Interne Strombegrenzung

Imax = 0...150% tber Ment (P303 / P313) einstellbar

minimal zuldssiger Brems- Rpwmin | 47 Q 22Q
widerstandswert (4Q-Betrieb)

Ausgangsspannung Ua max. Uyetz

PWM-Frequenz fewm einstellbar: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Drehzahlbereich / Auflosung np / Anp

-5000 ... 0 ... +5000 min™" /0.2 min"" tiber den gesamten Bereich

ALLGEMEIN

Verlustleistung bei Py Pymax 220 W 290 W 400 W
Kiihlluftbedarf 80 m3/h (48 ft3/min)

Masse 5.9 kg (12.98 Ib)

Abmessungen BxHxT MCF/MCV/MCS: 130 x 335 x 207 mm (5.12 x 13.19 x 8.15 in)

MCH: 130 x 335 x 213 mm (5.12 x 13.19 x 8.39 in)

1) Bei Unetz = 3 x 500 V5 miissen die Netz- und Ausgangsstrome im Vergleich zu den Nennangaben um 20% reduziert werden.

2) Die Leistungsdaten gelten fur fp\y = 4 kHz (Werkseinstellung bei den VFC-Betriebsarten).
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate)

kWA

MCF4_A Standardausfiihrung (VFC)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 826 7421 826 743 X 826 744 8
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) [826 839 8 826 840 1 826 841 X
MCF4_A Technologieausfiihrung (VFC) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 430 4 827 4312 8274320
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) [827 453 3 827 454 1 827 455 X

|: Konstante Belastung
empfohlene Motorleistung Pyt

5.5 KW (7.5 HP)

7.5 kKW (10 HP)

11 KW (15 HP)

Quadratische Belastung oder konstante

Belastung ohne Uberlast
— empfohlene Motorleistung Pyt

7.5 KW (10 HP)

11 KW (15 HP)

15 kW (20 HP)

Dauerausgangsstrom = 125% Iy Ip
(bei UNetz =3 x400 VAC und fPWM =4 kHZ)

15.6 Anc

20.0 Aac

30.0 Apc

MCV4_A Standardausfiihrung (VFC/CFC)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC

Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 826 912 2 826 913 0 826 9149
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) |826 932 7 826 933 5 826 934 3
MCV4_A Technologieausfiihrung (VFC/CFC)|0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 476 2 827 477 0 827 478 9
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (827 499 1 827 500 9 8275017
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip [12.5 Axc 16 Aac 24 Apc

MCS4_A Standardausfiihrung (SERVO)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl SERVO

Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus) 827 064 3 827 065 1 827 066 X
Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP) (827 081 3 827 082 1 827 083 X
MCS4_A Technologieausfiihrung (SERVO) (0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus) 827 522 X 827 523 8 827 524 6
Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP) (827 5459 827 546 7 827 547 5
Betriebsart SERVO (fp\ym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |12.5 Aac 16 Aac 24 Apc

MCH4_A Standardausfiihrung
(VFCICFC/SERVO)

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP)
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL)

0055-5A3-4-00

827 607 2
827 653 6
827 569 6

0075-5A3-4-00

827 608 0
827 654 4
827 570 X

0110-5A3-4-00

827 609 9
827 655 2
827 5718

MCH4_A Technologieausfiihrung
(VFC/CFC/SERVO)

0055-5A3-4-0T

0075-5A3-4-0T

0110-5A3-4-0T

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC/SERVO

Sachnummer (ohne Feldbus) 827 6307 827 6315 827632 3
Sachnummer (mit PROFIBUS-DP) 827 676 5 827 677 3 827 6781
Sachnummer (mit INTERBUS-LWL) 827 162 3 827 1631 827 164 X
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung - MCF4_A

Betriebsart CFC/SERVO (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip [12.5 Apc 16 Aac 24 Apc

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch

25



26

VAl |n

I MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate)

z
P| Hz
BaugréBe 3
02572AXX
Bild 10: BaugréBe 3
MOVIDRIVE® compact 0150-503-4-0_ 0220-503-4-0_ 0300-503-4-0_
EINGANG
Anschlussspannung UNetz 3 x380 Vpc-10% ... 3 x 500 Vpoc+10%
Netzfrequenz fNetz 50 Hz ... 60 Hz £5%
Netz-Nennstrom"  Iye, 100% 28.8 Apc 41.4 A 54.0 Apc
(bel UNetz =3 x400 VAC) 125% 36.0 AAC 51.7 AAC 67.5 AAC
AUSGANG
Ausgangsnennleistung? Py 22.2 kVA 31.9kVA 41.6 KVA
(bei Unetz = 3 % 400...500 Vc)
Ausgangsnennstrom') In 32 Apc 46 Apc 60 Aac
(bei Unetz = 3 X400 Vac)
Strombegrenzung Imax motorisch und generatorisch 150% |y, Dauer abhéngig von der Auslastung
Interne Strombegrenzung Imax = 0...150% Uber Menti (P303 / P313) einstellbar
minimal zuldssiger Brems- Rgwymin | 15Q 12Q
widerstandswert (4Q-Betrieb)
Ausgangsspannung Up max. Unetz
PWM-Frequenz fewm einstellbar: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Drehzahlbereich / Aufldsung np / Anp

-5000 ... 0 ... +5000 min™" / 0.2 min™! tiber den gesamten Bereich

ALLGEMEIN

Verlustleistung bei Py Pvmax 550 W 750 W 950 W
Kiihlluftbedarf 180 m3/h (108 ft3/min)

Masse 14.3 kg (31.46 Ib)

Abmessungen BxHxT MCF/MCV/MCS: 200 x 465 x 227 mm (7.87 x 18.31 x 8.94 in)

MCH: 200 x 465 x 233 mm (7.87 x 18.31 x 9.17 in)

1) Bei Unetz = 3 x 500 Ve missen die Netz- und Ausgangsstréme im Vergleich zu den Nennangaben um 20% reduziert werden.

2) Die Leistungsdaten gelten fur fp\yy = 4 kHz (Werkseinstellung bei den VFC-Betriebsarten).
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate)

/e

MCF4_A Standardausfiihrung (VFC)

0150-503-4-00

0220-503-4-00

0300-503-4-00

Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 826 7456 826 746 4 826 747 2
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) (826 842 8 826 843 6 826 844 4
MCF4_A Technologieausfiihrung (VFC) 0150-503-4-0T 0220-503-4-0T 0300-503-4-0T
Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 4339 827 4347 827 4355
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) (827 456 8 827 457 6 827 458 4

|: Konstante Belastung
empfohlene Motorleistung Pyt

15 kW (20 HP)

22 KW (30 HP)

30 KW (40 HP)

Quadratische Belastung oder konstante

Belastung ohne Uberlast
— empfohlene Motorleistung Pyt

22 KW (30 HP)

30 kKW (40 HP)

37 KW (50 HP)

Dauerausgangsstrom = 125% Iy Ip
(bei UNetz =3 x400 VAC und fPWM =4 kHZ)

40.0 Axc

57.5 Anc

75.0 Aac

MCV4_A Standardausfiihrung (VFC/CFC)

0150-503-4-00

0220-503-4-00

0300-503-4-00

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC

Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 826 9157 826 916 5 826 917 3
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (826 935 1 826 936 X 826 937 8
MCV4_A Technologieausfiihrung (VFC/CFC)|0150-503-4-0T 0220-503-4-0T 0300-503-4-0T
Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 4797 8274800 827 4819
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (827 502 5 827 503 3 827 504 1
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |32 Aac 46 Apc 60 Aac

MCS4_A Standardausfiihrung (SERVO)

0150-503-4-00

0220-503-4-00

0300-503-4-00

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl SERVO

Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus) 827 067 8 827 068 6 827 069 4
Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP) (827 084 8 827 0856 827 086 4
MCS4_A Technologieausfiihrung (SERVO) [0150-503-4-0T 0220-503-4-0T 0300-503-4-0T
Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus) 827 525 4 827 526 2 827 5270
Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP) [827 548 3 827 549 1 827 550 5
Betriebsart SERVO (fp\ym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |32 Aac 46 Aac 60 Aac

MCH4_A Standardausfiihrung
(VFCICFC/SERVO)

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP)
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL)

0150-503-4-00

8276102
827 656 0
827 5726

0220-503-4-00

8276110
827 657 9
827 573 4

0300-503-4-00

8276129
827 658 7
827 574 2

MCH4_A Technologieausfiihrung
(VFC/CFC/SERVO)

0150-503-4-0T

0220-503-4-0T

0300-503-4-0T

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC/SERVO

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus) 827 633 1 827 634 X 827 6358
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP) (827 679 X 827 680 3 827 6811
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL) (827 165 8 827 166 6 827 167 4
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung - MCF4_A

Betriebsart CFC/SERVO (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |32 Aac 46 Apc 60 Apc
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kWA| |1
I MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate)

z
P| Hz
BaugréBe 4
02573AXX
Bild 11: Baugré3e 4
MOVIDRIVE® compact 0370-503-4-0_ 0450-503-4-0_
EINGANG
Anschlussspannung UNetz 3 %380 Vac-10% ... 3 x 500 Vpc+10%
Netzfrequenz fNetz 50 Hz ... 60 Hz £5%
Netz-Nennstrom” Iy, 100% 65.7 Aac 80.1 Apc
(bei Unetz = 3 X400 Vac) 125% 81.9 Apc 100.1 Apc
AUSGANG
Ausgangsnennleistungz’ Pn 51.1 kVA 62.3 kVA
(bei Unetz = 3 % 400...500 Vc)
Ausgangsnennstrom') In 73 Anc 89 Aac
(bei Unetz = 3 X400 Vac)
Strombegrenzung Imax motorisch und generatorisch 150% |y, Dauer abhéngig von der Auslastung
Interne Strombegrenzung Imax = 0...150% Uber Meni (P303 / P313) einstellbar
minimal zuldssiger Brems-  Rgwmin 6 Q
widerstandswert (4Q-Betrieb)
Ausgangsspannung Up max. Unetz
PWM-Frequenz fewm einstellbar: 4/8/16 kHz (P860 / P861)
Drehzahlbereich / Auflésung npj / Anp | -5000 ... 0 ... +5000 min™' /0.2 min"! tiber den gesamten Bereich
ALLGEMEIN
Verlustleistung bei Py Pvmax 1200 W 1450 W
Kiihlluftbedarf 180 m3/h (108 ft3/min)
Masse 26.3 kg (57.86 Ib)
Abmessungen BxHxT MCF/MCV/MCS: 280 x 522 x 227 mm (11.02 x 20.55 x 8.94 in)
MCH: 280 x 522 x 233 mm (11.02 x 20.55 x 9.17 in)

1) Bei Upetz = 3 x 500 Vo missen die Netz- und Ausgangsstréme im Vergleich zu den Nennangaben um 20% reduziert werden.
2) Die Leistungsdaten gelten fur fpyyy = 4 kHz (Werkseinstellung bei den VFC-Betriebsarten).
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate)

MCF4_A Standardausfiihrung (VFC)

0370-503-4-00

0450-503-4-00

Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 826 748 0 826 749 9
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) |826 845 2 826 846 0
MCF4_A Technologieausfiihrung (VFC) 0370-503-4-0T 0450-503-4-0T
Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 436 3 827 437 1
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) |827 459 2 827 460 6

|: Konstante Belastung
empfohlene Motorleistung Pyt

37 kW (50 HP)

45 KW (60 HP)

Quadratische Belastung oder konstante

Belastung ohne Uberlast
— empfohlene Motorleistung Pyt

45 KW (60 HP)

55 KW (75 HP)

Dauerausgangsstrom = 125% Iy Ip
(bei UNetz =3 x400 VAC und fPWM =4 kHZ)

91 Aac

111 Aac

MCV4_A Standardausfiihrung (VFC/CFC)

0370-503-4-00

0450-503-4-00

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 826 918 1 826 919 X
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) |826 938 6 826 939 4
MCV4_A Technologieausfiihrung (VFC/CFC)|0370-503-4-0T 0450-503-4-0T
Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 4827 827 483 5
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (827 505 X 827 506 8
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |73 Aac 89 Anc

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC

MCS4_A Standardausfiihrung (SERVO)

0370-503-4-00

0450-503-4-00

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus) 827 070 8

Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP) (827 087 2

MCS4_A Technologieausfiihrung (SERVO) [0370-503-4-0T 0450-503-4-0T
Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus) 827 528 9 827 5297
Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP) (827 551 3 827 552 1
Betriebsart SERVO (fp\ym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |73 Aac 89 Anc

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl SERVO

MCH4_A Standardausfiihrung
(VFCICFC/SERVO)

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP)
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL)

0370-503-4-00

8276137
827 659 5
827 5750

0450-503-4-00

827614 5
827 660 9
827 576 9

MCH4_A Technologieausfiihrung
(VFC/CFC/SERVO)

0370-503-4-0T

0450-503-4-0T

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus) 827 636 6 827 637 4
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP) (827 682 X 827 683 8
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL) 827 168 2 827 169 0
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung - MCF4_A

Betriebsart CFC/SERVO (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |73 Aac 89 Apc

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC/SERVO
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kWA| |1
I MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate)

z
P| Hz
BaugréBe 5
02574AXX
Bild 12: Baugréf3e 5
MOVIDRIVE® compact 0550-503-4-0_ 0750-503-4-0_
EINGANG

Anschlussspannung Unetz 3 %380 Vpc-10% ... 3 x 500 Vpc+10%
Netzfrequenz etz 50 Hz ... 60 Hz £5%
Netz-Nennstrom"  Iye, 100% 94.5 Apc 117.0 Axc
(bei Unetz = 3 X400 V) 125% 118.1 Apc 146.3 Apc

AUSGANG
Ausgangsnennleistung? Py 73.5 kVA 91.0 kVA
(bei Unetz = 3 % 400...500 V)
Ausgangsnennstrom') I 105 Apc 130 Apc
(bei Unetz = 3 x 400 Vac)
Strombegrenzung Imax motorisch und generatorisch 150% |y, Dauer abhéngig von der Auslastung
Interne Strombegrenzung Imax = 0...150% tiber Menti (P303 / P313) einstellbar
minimal zuldssiger Brems- Rgwmin | 6 Q 4Q
widerstandswert (4Q-Betrieb)
Ausgangsspannung Ua max. Unetz
PWM-Frequenz fewm einstellbar: 4/8/16 kHz (P860 / P861)
Drehzahlbereich / Auflésung np /Anp | -5000 ... 0 ... +5000 min“' /0.2 min™! tiber den gesamten Bereich

ALLGEMEIN
Verlustleistung bei Py Pymax 1700 W 2000 W
Kiihlluftbedarf 360 m3/h (216 t3/min)
Masse 34.3 kg (75.46 Ib)
Abmessungen BxHxT 280 x 610 x 330 mm (11.02 x 24.02 x 12.99 in)

1) Bei Unetz = 3 X 500 V¢ miissen die Netz- und Ausgangsstrome im Vergleich zu den Nennangaben um 20% reduziert werden.
2) Die Leistungsdaten gelten fur fp\y = 4 kHz (Werkseinstellung bei den VFC-Betriebsarten).
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate)

MCF4_A Standardausfiihrung (VFC)

0550-503-4-00

0750-503-4-00

Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 826 750 2 826 7510
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) |826 847 9 826 848 7
MCF4_A Technologieausfiihrung (VFC) 0550-503-4-0T 0750-503-4-0T
Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 438 X 827 439 8
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) |827 461 4 827 462 2

|: Konstante Belastung
empfohlene Motorleistung Pyt

55 KW (75 HP)

75 KW (100 HP)

Quadratische Belastung oder konstante

Belastung ohne Uberlast
— empfohlene Motorleistung Pyt

75 KW (100 HP)

90 KW (120 HP)

Dauerausgangsstrom = 125% Iy Ip
(bei UNetz =3 x400 VAC und fPWM =4 kHZ)

131 Apc

162 Anc

MCV4_A Standardausfiihrung (VFC/CFC)

0550-503-4-00

0750-503-4-00

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 826 920 3 826 921 1
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) |826 940 8 826 941 6
MCV4_A Technologieausfiihrung (VFC/CFC)|0550-503-4-0T 0750-503-4-0T
Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 484 3 827 485 1
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (827 507 6 827 508 4
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip [105 Apc 130 Aac

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC

MCS4_A Standardausfiihrung (SERVO)
Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP)

0550-503-4-00

0750-503-4-00

MCS4_A Technologieausfiihrung (SERVO)

0550-503-4-0T

0750-503-4-0T

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCS40A (ohne Feldbus) 827 5300 827 5319
Sachnummer MCS41A (mit PROFIBUS-DP) (827 553 X 827 554 8
Betriebsart SERVO (fp\ym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |105 Apc 130 Aac

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl SERVO

MCH4_A Standardausfiihrung
(VFCICFCI/SEVO)

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP)
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL)

0550-503-4-00

8276153
827 6617
827 5777

0750-503-4-00

827 616 1
827 662 5
827 578 5

MCH4_A Technologieausfiihrung
(VFC/CFC/SERVO)

0550-503-4-0T

0750-503-4-0T

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus) 827 638 2 827 639 0
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP) (827 684 6 827 685 4
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL) (827 170 4 827 1712
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung - MCF4_A

Betriebsart CFC/SERVO (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip [105 Axc 130 Aac

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC/SERVO
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3 i MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 (230 V-Gerite)

P| Hz

3.4 MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 (230 V-Geréte)

BaugréBe 1
02570AXX
Bild 13: Baugré3e 1
MOVIDRIVE® compact 0015-2A3-4-0_ 0022-2A3-4-0_ 0037-2A3-4-0_
EINGANG
Anschlussspannung UNetz 3 %200 Vac-10% ... 3 x 240 Vpc+10%
Netzfrequenz fNetz 50 Hz ... 60 Hz +5%
Netz-Nennstrom INetz 100% 6.7 Apc 7.8 Apc 12.9 Apc
(bei UNetz =3 x230 VAC) 125% 8.4 AAC 9.8 AAC 16.1 AAC
AUSGANG
Ausgangsnennleistung™ Py 2.7 kVA 3.4 kVA 5.8 KVA
(bel UNetz =3 x 230...240 VAC)
Ausgangsnennstrom In 7.3 Aac 8.6 Apc 14.5 Apc
(bei Unetz = 3 x 230 Vac)
Strombegrenzung Imax motorisch und generatorisch 150% |y, Dauer abhéngig von der Auslastung
Interne Strombegrenzung Imax = 0...150% Uber Menti (P303 / P313) einstellbar

minimal zuldssiger Brems-  Rgwmin 27 Q
widerstandswert (4Q-Betrieb)

Ausgangsspannung Up max. Unetz
PWM-Frequenz fewm einstellbar: 4/8/16 kHz (P860 / P861)
Drehzahlbereich / Auflésung np /Anp | -5000 ... 0 ... +5000 min“! /0.2 min™! tiber den gesamten Bereich
ALLGEMEIN
Verlustleistung bei Py Pvmax 110w 126 W 210 W
Kiihlluftbedarf 40 m%h (24 ft3/min)
Masse 2.8 kg (6.16 Ib)
Abmessungen BxHxT MCF/MCV: 105 x 315 x 155 mm (4.13 x 12.40 x 6.10 in)
MCH: 105 x 315 x 161 mm (4.13 x 12.40 x 6.34 in)

1) Die Leistungsdaten gelten fir fp\y\ = 4 kHz (Werkseinstellung bei den VFC-Betriebsarten).
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 (230 V-Gerate)

kWA

MCF4_A Standardausfiihrung (VFC)

0015-2A3-4-00

0022-2A3-4-00

0037-2A3-4-00

Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 826 752 9 826 753 7 826 754 5
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) [826 853 3 826 854 1 826 855 X
MCF4_A Technologieausfiihrung (VFC) 0015-2A3-4-0T 0022-2A3-4-0T 0037-2A3-4-0T
Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 4401 827 441 X 827 442 8
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) [827 463 0 827 464 9 827 4657

|: Konstante Belastung
empfohlene Motorleistung Pyt

1.5 kW (2.0 HP)

2.2 kKW (3.0 HP)

3.7 KW (5.0 HP)

Quadratische Belastung oder konstante

Belastung ohne Uberlast
— empfohlene Motorleistung Pyt

2.2 kKW (3.0 HP)

3.7 KW (5.0 HP)

5.0 KW (6.8 HP)

Dauerausgangsstrom = 125% Iy Ip
(bei UNetz =3 x230 VAC und fPWM =4 kHZ)

9.1 Apc

10.8 Aac

18.1 Aac

MCV4_A Standardausfiihrung (VFC/CFC)

0015-2A3-4-00

0022-2A3-4-00

0037-2A3-4-00

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC

Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 826 922 X 826 923 8 826 924 6
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (826 942 4 826 943 2 826 9440
MCV4_A Technologieausfiihrung (VFC/CFC)|0015-2A3-4-0T 0022-2A3-4-0T 0037-2A3-4-0T
Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 486 X 827 487 8 827 488 6
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (827 509 2 8275106 827 511 4
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MDFG60A

Betriebsart CFC (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |7.3Axc 8.6 Apc 14.5 Apc

MCH4_A Standardausfiihrung
(VFCI/CFC)

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP)
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL)

0015-2A3-4-00

827617 X
827 663 3
827 588 2

0022-2A3-4-00

827618 8
827 664 1
827 5890

0037-2A3-4-00

8276196
827 665 X
827 590 4

MCH4_A Technologieausfiihrung
(VFCICFC)

0015-2A3-4-0T

0022-2A3-4-0T

0037-2A3-4-0T

empfohlene Motorleistung

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC/SERVO

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus) 827 640 4 827 641 2 8276420
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP) 827 686 2 8276870 827 688 9
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL) 827 579 3 827 5807 827 5815
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC/SERVO (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |7.3Aac 8.6 Apc 14.5 Apc

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch
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VAl |n

7| MOVIDRIVE® compact MC_4 _A...-2_3 (230 V-Gerite)

z
P| Hz
BaugréBe 2
02571AXX
Bild 14: Baugré3e 2
MOVIDRIVE® compact 0055-2A3-4-0_ 0075-2A3-4-0_
EINGANG
Anschlussspannung UNetz 3 %200 Vpc-10% ... 3 x 240 Vpc+10%
Netzfrequenz fnetz 50 Hz ... 60 Hz £5%
Netz-Nennstrom INetz 100% 19.5 Apc 27.4 Apc
(bei UNetz =3x230 VAC) 125% 24.4 AAC 34.3 AAC
AUSGANG
Ausgangsnennleistung” PN 8.8 kVA 11.6 kVA
(bei Unetz = 3 x 230...240 V)
Ausgangsnennstrom In 22 Apc 29 Apc
(bei Unetz =3 x 230 Vac)
Strombegrenzung Imax motorisch und generatorisch 150% |y, Dauer abhéngig von der Auslastung

Interne Strombegrenzung

Imax = 0...150% tber Ment (P303 / P313) einstellbar

minimal zuldssiger Brems- Rgwmin | 12 Q

widerstandswert (4Q-Betrieb)

Ausgangsspannung Ua max. Uyetz

PWM-Frequenz fewm einstellbar: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Drehzahlbereich / Auflosung np / Anp

-5000 ... 0 ... +5000 min™" /0.2 min"" tiber den gesamten Bereich

ALLGEMEIN

Verlustleistung bei Py Pymax 300 W 380 W
Kiihlluftbedarf 80 m3/h (48 ft3/min)

Masse 5.9 kg (12.98 Ib)

Abmessungen BxHxT MCF/MCV: 130 x 335 x 207 mm (5.12 x 13.19 x 8.15 in)

MCH: 130 x 335 x 213 mm (5.12 x 13.19 x 8.39 in)

1) Die Leistungsdaten gelten fir fp\y\ = 4 kHz (Werkseinstellung bei den VFC-Betriebsarten).
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 (230 V-Gerate)

MCF4_A Standardausfiihrung (VFC)

0055-2A3-4-00

0075-2A3-4-00

Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 826 755 3 826 756 1
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) |826 856 8 826 857 6
MCF4_A Technologieausfiihrung (VFC) 0055-2A3-4-0T 0075-2A3-4-0T
Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 443 6 827 444 4
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) |827 466 5 827 467 3

|: Konstante Belastung
empfohlene Motorleistung Pyt

5.5 KW (7.5 HP)

7.5 KW (10 HP)

Quadratische Belastung oder konstante

Belastung ohne Uberlast
— empfohlene Motorleistung Pyt

7.5 KW (10 HP)

11 KW (15 HP)

Dauerausgangsstrom = 125% Iy Ip
(bei UNetz =3 x230 VAC und fPWM =4 kHZ)

27.5 Aac

36.3 Apc

MCV4_A Standardausfiihrung (VFC/CFC)

0055-2A3-4-00

0075-2A3-4-00

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 826 925 4 826 926 2
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) |826 9459 826 946 7
MCV4_A Technologieausfiihrung (VFC/CFC)(0055-2A3-4-0T 0075-2A3-4-0T
Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 489 4 827 490 8
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (827 512 2 827 5130
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |22 Aac 29 Apc

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC

MCH4_A Standardausfiihrung
(VFCI/CFC)

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP)
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL)

0055-2A3-4-00

827 620 X
827 666 8
827 591 2

0075-2A3-4-00

827 6218
827 667 6
8275920

MCH4_A Technologieausfiihrung
(VFCICFC)

0055-2A3-4-0T

0075-2A3-4-0T

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus) 827 643 9 827 644 7
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP) (827 689 7 8276900
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL) (827 582 3 827 583 1
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC/SERVO (fp\ym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |22 Apc 29 Apc

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC/SERVO
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7| MOVIDRIVE® compact MC_4 _A...-2_3 (230 V-Gerite)

P| Hz

BaugréBe 3

02572AXX
Bild 15: Baugré3e 3

MOVIDRIVE® compact 0110-203-4-0_ 0150-203-4-0_
EINGANG

Anschlussspannung Unetz 3 %200 Vpc-10% ... 3 x 240 Vpc+10%

Netzfrequenz fNetz 50 Hz ... 60 Hz £5%

Netz-Nennstrom INetz 100% 40.0 Apc 49.0 Apc

(bei Unetz =3 x 230 Vac) 125% 50.0 Apc 61.0 Apc
AUSGANG

Ausgangsnennleistung™ Py 17.1 KVA 21.5 kVA

(bei Unetz = 3 x 230...240 V)

Ausgangsnennstrom In 42 Apc 54 Apc

(bei UNetz =3 x230 vAc)

Strombegrenzung Imax motorisch und generatorisch 150% |y, Dauer abhéngig von der Auslastung

Interne Strombegrenzung

Imax = 0...150% tiber Menti (P303 / P313) einstellbar

minimal zuldssiger Brems- Rgwmin | 7.5Q 56Q
widerstandswert (4Q-Betrieb)

Ausgangsspannung Ua max. Unetz

PWM-Frequenz fewm einstellbar: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Drehzahlbereich / Aufldsung np / Anp

5000 ... 0 ... +5000 min™" / 0.2 min™! tiber den gesamten Bereich

ALLGEMEIN

Verlustleistung bei Py Pymax 580 W 720 W
Kiihlluftbedarf 180 m3/h (108 ft3/min)

Masse 14.3 kg (31.46 Ib)

Abmessungen BxHxT MCF/MCV/MCS: 200 x 465 x 227 mm (7.87 x 18.31 x 8.94 in)

MCH: 200 x 465 x 233 mm (7.87 x 18.31 x 9.17 in)

1) Die Leistungsdaten gelten fir fp\y\ = 4 kHz (Werkseinstellung bei den VFC-Betriebsarten).
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 (230 V-Gerate)

MCF4_A Standardausfiihrung (VFC)

0110-203-4-00

0150-203-4-00

Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 826 757 X 827 263 8
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) |826 858 4 827 266 2
MCF4_A Technologieausfiihrung (VFC) 0110-203-4-0T 0150-203-4-0T
Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 445 2 827 446 0
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) [827 468 1 827 469 X

|: Konstante Belastung
empfohlene Motorleistung Pyt

11 KW (15 HP)

15 kW (20 HP)

Quadratische Belastung oder konstante

Belastung ohne Uberlast
— empfohlene Motorleistung Pyt

15 kW (20 HP)

22 KW (30 HP)

Dauerausgangsstrom = 125% Iy Ip
(bei UNetz =3 x230 VAC und fPWM =4 kHZ)

52.5 Aac

67.5 Aac

MCV4_A Standardausfiihrung (VFC/CFC)

0110-203-4-00

0150-203-4-00

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 826 927 0 827 269 7
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) |826 947 5 827 2727
MCV4_A Technologieausfiihrung (VFC/CFC)({0110-203-4-0T 0150-203-4-0T
Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 4916 827 492 4
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (827 514 9 827 5157
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |42 Aac 54 Apc

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC

MCH4_A Standardausfiihrung
(VFCI/CFC)

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP)
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL)

0110-203-4-00

827 622 6
827 668 4
827 593 9

0150-203-4-00

827 623 4
827 669 2
827 594 7

MCH4_A Technologieausfiihrung
(VFCICFC)

0110-203-4-0T

0150-203-4-0T

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus) 827 645 5 827 646 3
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP) (827 691 9 8276927
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL) (827 584 X 827 585 8
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC/SERVO (fp\ym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |42 Apc 54 Apc

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC/SERVO
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f MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 (230 V-Gerite)

z
P| Hz
BaugréBe 4
02573AXX
Bild 16: Baugréf3e 4

MOVIDRIVE® compact 0220-203-4-0_ 0300-203-4-0_

EINGANG
Anschlussspannung UNetz 3 %200 Vpc-10% ... 3 x 240 Vpc+10%
Netzfrequenz fNetz 50 Hz ... 60 Hz £5%
Netz-Nennstrom INetz 100% 72 Apc 86 Aac
(bei Unetz = 3 X 230 Vac) 125% 90 Apc 107 Apc

AUSGANG
Ausgangsnennleistung“ Pn 31.8 kVA 37.8 kVA
(bei Unetz = 3 % 230...240 Vc)
Ausgangsnennstrom In 80 Aac 95 Apc
(bei Unetz = 3 X 230 Vac)
Strombegrenzung Imax motorisch und generatorisch 150% |y, Dauer abhéngig von der Auslastung
Interne Strombegrenzung Imax = 0...150% Uber Meni (P303 / P313) einstellbar
minimal zuldssiger Brems-  Rgwmin 3.0Q
widerstandswert (4Q-Betrieb)
Ausgangsspannung Up max. Unetz
PWM-Frequenz fewm einstellbar: 4/8/16 kHz (P860 / P861)
Drehzahlbereich / Auflésung npj / Anp | -5000 ... 0 ... +5000 min™' /0.2 min"! tiber den gesamten Bereich

ALLGEMEIN
Verlustleistung bei Py Pymax 1100 W 1300 W
Kiihlluftbedarf 180 m3/h (108 ft3/min)
Masse 26.3 kg (57.86 Ib)
Abmessungen BxHxT MCF/MCV/MCS: 280 x 522 x 227 mm (11.02 x 20.55 x 8.94 in)

MCH: 280 x 522 x 233 mm (11.02 x 20.55 x 9.17 in)

1) Die Leistungsdaten gelten fir fp\y\ = 4 kHz (Werkseinstellung bei den VFC-Betriebsarten).
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 (230 V-Gerate)

MCF4_A Standardausfiihrung (VFC)

0220-203-4-00

0300-203-4-00

Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 264 6 827 265 4
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) |827 267 0 827 268 9
MCF4_A Technologieausfiihrung (VFC) 0220-203-4-0T 0300-203-4-0T
Sachnummer MCF40A (ohne Feldbus) 827 447 9 827 448 7
Sachnummer MCF41A (mit PROFIBUS-DP) |827 470 3 827 4711

|: Konstante Belastung
empfohlene Motorleistung Pyt

22 KW (30 HP)

30 KW (40 HP)

Quadratische Belastung oder konstante

Belastung ohne Uberlast
— empfohlene Motorleistung Pyt

30 KW (40 HP)

37 KW (50 HP)

Dauerausgangsstrom = 125% Iy Ip
(bei UNetz =3 x230 VAC und fPWM =4 kHZ)

100 Apc

118 Aac

MCV4_A Standardausfiihrung (VFC/CFC)

0220-203-4-00

0300-203-4-00

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 2700 827 2719
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (827 273 5 827 274 3
MCV4_A Technologieausfiihrung (VFC/CFC)|0220-203-4-0T 0300-203-4-0T
Sachnummer MCV40A (ohne Feldbus) 827 493 2 827 494 0
Sachnummer MCV41A (mit PROFIBUS-DP) (827 516 5 827 517 3
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC (fpyym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |80 Aac 95 Anc

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC

MCH4_A Standardausfiihrung
(VFCI/CFC)

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus)
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP)
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL)

0220-203-4-00

827 624 2
8276706
827 595 5

0300-203-4-00

8276250
8276714
827 596 3

MCH4_A Technologieausfiihrung
(VFCICFC)

0220-203-4-0T

0300-203-4-0T

empfohlene Motorleistung

Sachnummer MCH40A (ohne Feldbus) 827 647 1 827 648 X
Sachnummer MCH41A (mit PROFIBUS-DP) 827 693 5 827 694 3
Sachnummer MCH42A (mit INTERBUS-LWL) 827 586 6 827 587 4
Betriebsart VFC empfohlene Motorleistung -~ MCF4_A

Betriebsart CFC/SERVO (fp\ym = 8 kHz)

Dauerausgangsstrom = 100% Iy Ip |80 Aac 95 Apc

- Kapitel Projektierung, Motorauswahl CFC/SERVO
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Zusatzfunktionen in der Technologieausfiihrung
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3.5 Zusatzfunktionen in der Technologieausfiihrung

Elektronische
Kurvenscheibe

SLAVE

MASTER

Motor und Geber

Ausflhrliche Informationen finden Sie im Handbuch "Kurvenscheibe". Dieses Handbuch
ist Bestandteil des Dokumentationspaketes "Technologieausfihrung", das Sie bei SEW
bestellen kénnen.

Beachten Sie bitte folgende Hinweise:

« Die "Elektronische Kurvenscheibe" kann nur mit den MOVIDRIVE®-Geraten in der
Technologieausfuhrung (...-0T) realisiert werden.

» Die "Elektronische Kurvenscheibe" benétigt zwingend das stromgefiihrte Regelver-
fahren und somit eine Geberriickflihrung. Deshalb kann die "Elektronische Kurven-
scheibe" nur mit Typ MCV in den CFC-Betriebsarten, Typ MCS in den SERVO-Be-
triebsarten und Typ MCH in den CFC- oder SERVO-Betriebsarten realisiert werden.
Mit Typ MCV/MCH in den VFC- und VFC-n-REGEL-Betriebsarten und Typ MCF
kann die "Elektronische Kurvenscheibe" nicht realisiert werden.

+ Die "Elektronische Kurvenscheibe" steht nur im Parametersatz 1 zur Verfigung.

Verwenden Sie folgende Motortypen:
«  Fur den Betrieb mit MOVIDRIVE® compact MCV4_A...-5_3-4-0T:
— Asynchroner Servomotor CT/CV mit hochauflésendem sin/cos-Geber.

— Drehstrommotor DT/DV/D mit Option Encoder (Inkrementalgeber), vorzugsweise
hochauflésender sin/cos-Geber.

«  Firr den Betrieb mit MOVIDRIVE® compact MCS4_A...-5 3-4-0T:
— Synchroner Servomotor CM mit AS1H (Hiperface-Geber).
— Synchroner Servomotor DS/DY mit Resolver.

«  Firr den Betrieb mit MOVIDRIVE® compact MCH4_A...-5 3-4-0T:

— Asynchroner Servomotor CT/CV mit Option AV1H (Hiperface-Geber).
— Drehstrommotor DT/DV/D mit Option AV1H (Hiperface-Geber).
— Synchroner Servomotor CM mit AS1H/ES1H (Hiperface-Geber).

Fur den optimalen Betrieb der Kurvenscheibe wird eine hochauflésende Drehzahlerfas-
sung benétigt. Die standardmafig eingebauten Geber der CT/CV-, CM- und DS/DY-Mo-
toren erfiillen die Anforderungen. Werden DT/DV/D-Motoren eingesetzt, empfiehlt SEW
als Encoder (Inkrementalgeber) die hochauflésenden sin/cos-Geber ES1S, ES2S oder
EV1S.
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Ausfihrliche Informationen finden Sie im Handbuch "Interner Synchronlauf'. Dieses
Handbuch ist Bestandteil des Dokumentationspaketes "Zusatzfunktionen und Applika-
tionsmodule", das Sie bei SEW bestellen kénnen.

Beachten Sie bitte folgende Hinweise:

« Der "Interne Synchronlauf' kann nur mit den MOVIDRIVE®-Geriten in der Techno-
logieausfuhrung (...-0T) realisiert werden.

» Der "Interne Synchronlauf* benétigt zwingend das stromgefiihrte Regelverfahren
und somit eine Geberriickfiihrung. Deshalb kann der "Interne Synchronlauf' nur mit
Typ MCV in den CFC-Betriebsarten, Typ MCS in den SERVO-Betriebsarten und Typ
MCH in den CFC- oder SERVO-Betriebsarten realisiert werden. Mit Typ MCV/MCH
in den VFC- und VFC-n-REGEL-Betriebsarten und Typ MCF kann der "Interne Syn-
chronlauf" nicht realisiert werden.

* Der "Interne Synchronlauf" steht nur im Parametersatz 1 zur Verfliigung.

Verwenden Sie folgende Motortypen:
«  Fur den Betrieb mit MOVIDRIVE® compact MCV4_A...-5_3-4-0T:

— Asynchroner Servomotor CT/CV mit hochauflésendem sin/cos-Geber.
— Drehstrommotor DT/DV/D mit Option Encoder (Inkrementalgeber), vorzugsweise
hochauflésender sin/cos-Geber.

«  Firr den Betrieb mit MOVIDRIVE® compact MCS4_A...-5 3-4-0T:
— Synchroner Servomotor CM mit AS1H (Hiperface-Geber).
— Synchroner Servomotor DS/DY mit Resolver.
«  Firr den Betrieb mit MOVIDRIVE® compact MCH4_A...-5 3-4-0T:
— Asynchroner Servomotor CT/CV mit Option AV1H (Hiperface-Geber).

— Drehstrommotor DT/DV/D mit Option AV1H (Hiperface-Geber).
— Synchroner Servomotor CM mit AS1TH/ES1H (Hiperface-Geber).

Fur den optimalen Betrieb des Internen Synchronlaufs wird eine hochauflésende Dreh-
zahlerfassung benétigt. Die standardmaRig eingebauten Geber der CT/CV-, CM- und
DS/DY-Motoren erfiillen die Anforderungen. Werden DT/DV/D-Motoren eingesetzt,
empfiehlt SEW als Encoder (Inkrementalgeber) die hochauflésenden sin/cos-Geber
ES1S, ES2S oder EV1S.
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3.6 MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS Elektronikdaten

MOVIDRIVE® compact Sollwert-Verarbeitung und Drehzahlrampen

MCF/MCV/MCS40A . . .

und MCV/MCS41A Ausfiihrung mit analogem Sollwerteingang

Spannungsversorgung X10:1 REF1: +10 Vpg +5% / -0%, lhax = 3 MA Referenzspannungen fiir Sollwertpotenzio-
fur Sollwerteingang X10:3 REF2: -10 Vpg 0% / -5%, ljax = 3 mA meter

Sollwerteingang n1 X10:2/X10:4 Al11/Al12: Spannungs- oder Stromeingang, einstellbar mit S11 und P11_, Abtatstzeit 1 ms

(Differenzeneingang)
Betriebsart Al11/A112
Auflésung
Innenwiderstand

Spannungseingang:

n1=0..+10 V oder-10 V...0...+10 V

12 Bit

R; = 40 kQ (externe Spannungsversorgung)
R;j = 20 kQ (Versorgung von REF1/REF2)

Stromeingang:

n1=0...20 mA oder 4...20 mA
11 Bit

R; =250 Q

MCF/MCV/MCS41A (X10:2 und X10:4
wirkungslos bei MCF41A)

Ausfiihrung mit PROFIBUS-DP-Schnittstelle. Bei MCF41A kein analoger Sollwertein-
gang n1 (Al11/Al12) vorhanden, Sollwertvorgabe nur iiber PROFIBUS-DP-Schnitt-
stelle.

Protokollvariante
Baudrate
Anschlusstechnik
Busabschluss
Stationsadresse
Name der GSD-Datei
DP-ldent-Nummer

PROFIBUS-DP nach IEC 61158

automatische Baudratenerkennung von 9.6 kBaud bis 12 MBaud
9-poliger Sub-D-Stecker, Steckerbelegung nach IEC 61158
zuschaltbar fir Leitungstyp A nach IEC 61158

0 ... 125, Uber DIP-Schalter einstellbar

SEW_6002.GSD

6002,y (24578 4¢,)

gliltig fiir alle Ausfiihrungen

Sollwerteingang n2 X10:6

TF-/TH-Eingang

Analogeingang 0 ... 10 V oder wahlweise (-~ P120) TF-/TH-Eingang
mit Ansprechschwelle bei Rtg 2 2.9 kQ + 10%

Interne Sollwerte

Parametersatz 1: n11/n12/n13 = -5000...0...+5000 min"!
Parametersatz 2: n21/n22/n23 = -5000...0...+5000 min™"

Zeitbereiche der Drehzahlrampen
bei An = 3000 min™!

1. Rampe t11/t21 Auf: 0.0...2000 s Ab: 0.0...2000 s
2. Rampe t12/t22 Auf = Ab: 0.0...2000 s

Stopp-Rampe t13/t23 Ab:0..20 s

Not-Rampe t14/t24 Ab:0..20 s

Motorpotenziometer 3 Auf: 0.2..50 s Ab:0.2..50 s
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HiIfsspannungsausgang” X10:16

VO24: Ugyt = 24 Vpc, maximale Strombelastbarkeit I, = 200 mA

Ext. Spannungsversorgung” X10:24

VI24: Uy = 24 Vpg -15% / +20% (Bereich: 19.2...30 Vpc) gemaR EN 61131-2

Binareingange X10:9...X10:14
Innenwiderstand

Signalpegel

X10:9
X10:10...X10:14

Funktion

DIZd...DID5: Potenzialfrei (Optokoppler), SPS-kompatibel (EN 61131), Abtastzeit 5 ms

Ri=3.0kQ, Ig = 10 mA

+13 V..+30 V "1" = Kontakt geschlossen
-3V.+5V "0" = Kontakt offen

gemaR EN 61131

DIgd: fest belegt mit "/Reglersperre”

DI@1...DIg5: Wahlméglichkeit -~ Parametermenii P60_

Binarausgange”  X10:21/X10:19
Signalpegel

X10:21
X10:19

Funktion

DB@@/DOP2: SPS-kompatibel (EN 61131-2), Ansprechzeit 5 ms

"=V "M = 424V

Achtung: Keine Fremdspannung anlegen!

DB@@: fest belegt mit "/Bremse", I, = 150 mA, kurzschlussfest
DO@2: Wahlméglichkeit — Parametermeni P62_, |,,, = 50 mA, kurzschlussfest

Nur bei MCF/MCV/MCS40AX10:19
Analogausgang

AO@1: — Menl P64_, Auflésung 8 Bit, |55 = 20 mA (kurzschlussfest)

Relaisausgang X10:18/20/22

DO@1: Belastbarkeit der Relaiskontakte U4y = 30 Vg, Iax = 800 mA

Funktion X10:18 DO@1-C: gemeinsamer Relaiskontakt
X10:20 DO@2-NO: SchlieBerkontakt Wahlmaoglichkeit — Parametermeni P62_
X10:22 DO@2-NC: Offnerkontakt
) . . CAN-Bus nach CAN-Sperzifikation 2.0, Teil A und B, Ubertra-
Systembus (SBus) ﬂg? 28112 ggﬂz Ec'fw gungstechnik nach ISO 11898, max. 64 Teilnehmer, Abschluss-
) ) widerstand (120 Q) zuschaltbar Giber DIP-Schalter
Eingang Motorgeber” X15: Encoder bei Typ MCV4_A Resolver bei Typ MCS4_A
nicht bei Typ MCF4_A zulassige Gebertypen: 2-polig, 7 Vac eff, 7 kHz
»  sin/cos-Geber 1 Vgg -
« 5V TTL-Geber
* 24V HTL-Geber
Geberversorgung: + 24 V, |5 = 180 mA
Ausgang Encoder- X14: Ausgang Encoder-Nachbildung: Eingang Externer Geber (max. 200 kHz):
Nachbildung oder Signalpegel gemal RS-422 (5 V-TTL) Nur Geber mit Signalpegel gemar RS-422
Eingang Externer Geber") Impulszahl wie an X15: (MCV4_A) oder fest (5 V-TTL) anschlief3en!
nicht bei Typ MCF4_A 1024 Impulse/Umdrehung (MCS4_A) Geberversorgung: + 24 V, |5 = 180 mA
Bezugsklemmen X10:8 AGND: Bezugspotenzial fur Analogsignale n1 und n2 und Klemmen X10:1 und X10:3.
X10:17/X10:23 DGND: Bezugspotenzial fir Binérsignale, Systembus (SBus), Encoder und Resolver.
X10:15 DCOM: Bezugspotenzial der Binareingénge X10:9...X10:14 (DI@@...DI&5).

zulassiger Leitungsquerschnitt

eine Ader pro Klemme:
zwei Adern pro Klemme:

0.20...2.5 mm? (AWG 24...12)
0.20...1 mm?2 (AWG 24...17)

1) MCF/MCV/MCS40A (ohne Feldbus): Das Gerat stellt fur die +24 V-Ausgénge (VO24, DB@J, DBJ2, Geberversorgung) einen

Strom von |5, = 400 mA zur Verfiigung. Reicht dieser Wert nicht aus, muss an X10:24 (VI24) eine 24 Vpc-Spannungsversor-

gung angeschlossen werden. Diese externe 24Vp-Spannungsversorgung muss eine Dauerleistung von 50 W und eine Spit-
zenleistung (1 s) von 100 W liefern kénnen.

MCF/MCV/MCS41A (mit PROFIBUS-DP): SEW empfiehlt, diese Gerate immer mit 24 Vpc an Klemme X10:24 (VI24) zu ver-
sorgen. Diese externe 24Vpc-Spannungsversorgung muss eine Dauerleistung von 50 W und eine Spitzenleistung (1 s) von

100 W liefern kénnen.

Die 24 Vpc-Ausgéange X10:16 (VO24), X10:21 (DB@@) und X10:19 (DO@2) dirfen zusammen mit einem Strom von maximal

Imax = 400 mA belastet werden.
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Frontansicht Steuerkopf MCF40A, MCF41A
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Bild 17: Frontansicht Steuerkopf MCF40A, MCF41A
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Frontansicht Steuerkopf MCV/MCS40A, MCV/MCS41A
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Bild 18: Frontansicht Steuerkopf MCV/MCS40A, MCV/MCS41A
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3.7 MOVIDRIVE® compact MCH Elektronikdaten
MOVIDRIVE® compact Sollwert-Verarbeitung und Drehzahlrampen
MCH40A Ausfiihrung ohne Feldbus-Schnittstelle.
MCH41A Ausfiihrung mit PROFIBUS-DP-Schnittstelle.
Protokollvariante PROFIBUS-DP nach IEC 61158
Baudrate automatische Baudratenerkennung von 9.6 kBaud bis 12 MBaud

Anschlusstechnik
Busabschluss

Stationsadresse
Name der GSD-Datei
DP-Ident-Nummer

9-poliger Sub-D-Stecker, Steckerbelegung nach IEC 61158

nicht integriert, mit geeignetem PROFIBUS-Stecker mit zuschaltbaren Abschlusswiderstan-
den realisieren

0 ... 125, Giber DIP-Schalter einstellbar

SEW_6003.GSD

6003,cy (245794¢,)

MCH42A Ausfiihrung mit INTERBUS-Lichtwellenleiter (LWL)-Schnittstelle.
Protokollvariante INTERBUS nach prEN 50254 (DIN 19258) mit optisch geregelter LWL-Schnittstelle
Baudrate 500 kBaud und 2 MBaud, umschaltbar tber DIP-Schalter

Anschlusstechnik

4 F-SMA-Stecker (2 x Fernbus-Eingang und 2 x Fernbus-Ausgang)

giiltig fiir alle Ausfiihrungen

Spannungsversorgung X10:1 REF1: +10 Vpc +5% / -0%, lhax = 3 MA Referenzspannungen fiir Sollwertpotenzio-
fur Sollwerteingang X10:6 | REF2: -10 Vpg 0% / -5%, lhax = 3 MA meter
Sollwerteingang n1 X10:2/X10:3 Al11/Al12: Spannungs- oder Stromeingang, einstellbar mit S11 und P11_, Abtatstzeit 1 ms
(Differenzeneingang) Spannungseingang: Stromeingang:

Betriebsart Al11/Al12 n1=0..+10 V oder -10 V...0...+10 V n1=0...20 mA oder 4...20 mA

Auflésung 12 Bit 11 Bit

Innenwiderstand R; = 40 kQ (externe Spannungsversorgung) R; =250 Q

R; =20 kQ (Versorgung von REF1/REF2)

Sollwerteingang n2 X10:4 | Analogeingang O ... 10 V oder wahlweise (—~ P120) TF-/TH-Eingang

TF-/TH-Eingang

mit Ansprechschwelle bei Rt 2 2.9 kQ + 10%

Interne Sollwerte

Parametersatz 1: n11/n12/n13 = -5000...0...+5000 min™'
Parametersatz 2: n21/n22/n23 = -5000...0...+5000 min™'

Zeitbereiche der Drehzahlrampen
bei An = 3000 min""

1. Rampe t11/t21 Auf: 0.0...2000 s Ab: 0.0...2000 s
2. Rampe t12/t22 Auf = Ab: 0.0...2000 s

Stopp-Rampe t13/t23 Ab:0..20 s

Not-Rampe t14/t24 Ab:0..20 s

Motorpotenziometer 3 Auf: 0.2..50 s Ab:0.2..50 s

Die PROFIBUS-DP-Schnittstelle des Gerates MOVIDRIVE® MCH41A entspricht dem
neuesten Stand der PROFIBUS-Technologie. Fiir diese Gerate wurde die neue und zu-
kunftsweisende PROFIBUS-ASIC-Technologie verwendet.

Die MCH41A-PROFIBUS-DP-Schnittstelle ist konzeptionell gleich der MOVIDRIVE®
MD_60A-Option "Feldbus-Schnittstelle PROFIBUS Typ DFP21A". Somit kénnen beide
PROFIBUS-Schnittstellen mit der gleichen PROFIBUS-Projektierung genutzt werden.
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MOVIDRIVE® compact weitere Elektronikdaten
Hilfsspannungsausgang X11:8 | VO24: UpyTt = 24 Vpc, maximale Strombelastbarkeit I,,,5, = 200 mA
Ext. Spannungsversorgung” X12:6 VI24: U\ = 24 Vpc -15% / +20% (Bereich: 19.2...30 Vp¢) geman EN 61131-2
Binareingange X11:1..X11:6 DIZd...DID5: Potenzialfrei (Optokoppler), SPS-kompatibel (EN 61131), Abtastzeit 5 ms
Innenwiderstand Ri=3.0kQ, Ig =10 mA
. +13 V..+30V ="1" = Kontakt geschlossen «
Signalpegel -3V.+5V ="0" = Kontakt offen gemaR EN 61131
Funktion X11:1 DIgd: fest belegt mit "/Reglersperre”
X11:2..X11:6 DI@1...DIg5: Wahlméglichkeit -~ Parametermenii P60_
Binérausgénge” X12:1/X12:5 DB@@/DOJ2: SPS-kompatibel (EN 61131-2), Ansprechzeit 5 ms
Signalpegel "0"=0V """ =424V Achtung: Keine Fremdspannung anlegen!
Funktion X12:1 DB@@: fest belegt mit "/Bremse", I, = 150 mA, kurzschlussfest
X12:5 DO@2: Wahlméglichkeit — Parametermeni P62_, |,,, = 50 mA, kurzschlussfest
Analogausgang X12:5 | AO@1: — Menu P64_, Auflésung 8 Bit, I,o = 20 mA (kurzschlussfest)
Relaisausgang X12:2/3/4 DO@1: Belastbarkeit der Relaiskontakte U,5¢ = 30 Vpg, Ihax = 800 mA
Funktion X12:2 DO@1-C: gemeinsamer Relaiskontakt
X12:3 DO@2-NO: SchlieRerkontakt Wahlméglichkeit — Parametermeni P62_
X12:4 DO@2-NC: Offnerkontakt
) ) . CAN-Bus nach CAN-Spezifikation 2.0, Teil A und B, Ubertra-
Systembus (SBus) i}g;ﬂ? gg];//?z zgﬂss ':(')%c gungstechnik nach ISO 11898, max. 64 Teilnehmer, Abschluss-
’ ’ widerstand (120 Q) zuschaltbar Gber DIP-Schalter
Eingang Motorgeber™ X15: zulassige Gebertypen:
* Hiperface-Geber
* sin/cos-Geber 1 Vgg
*  TTL-Geber
Geberversorgung: + 12 V, | o = 180 mA
Ausgang Encoder- X14: Ausgang Encoder-Nachbildung: Eingang Externer Geber (max. 200 kHz):
Nachbildung oder Signalpegel gemal RS-422 (5 V-TTL) zulassige Gebertypen:
Eingang Externer Geber? Die Impulszahl betragt: * Hiperface-Geber
¢ 1024 Impulse/Umdrehung (Hiperface- * sin/cos-Geber 1 Vgg
Geber an X15) e TTL-Geber
* wie an X15: Eingang Motorgeber (sin/cos- . -
oder TTL-Geber an X15) Geberversorgung: + 12V, l5¢ = 180 mA
Bezugsklemmen X10:5 AGND: Bezugspotenzial fur Analogsignale n1 und n2 und Klemmen X10:1 und X10:6.
X10:9/X11:9/X12:7 | DGND: Bezugspotenzial fur Binarsignale, Systembus (SBus), Encoder und Resolver.
X117 DCOM: Bezugspotenzial der Binadreingdnge X10:9...X10:14 (DI@@...DI5).
sulissiger Leitungsauerschnitt nur eine Ader pro Klemme: 0.20...1.5 mm? (AWG 24...16)
9 939 bei 1,5 mm? (AWG16) Rechteck-Crimpzange verwenden

1) MCH40A (ohne Feldbus): Das Gerét stellt fur die +24 V-Ausgéange (VO24, DB@J, DB@2, Geberversorgung) einen Strom von
Imax = 400 mA zur Verfligung. Reicht dieser Wert nicht aus, muss an X10:24 (VI124) eine 24 Vpc-Spannungsversorgung ange-
schlossen werden. Diese externe 24Vps-Spannungsversorgung muss eine Dauerleistung von 50 W und eine Spitzenleistung
(1 s) von 100 W liefern kénnen.

MCH41A (mit PROFIBUS-DP) oder MCH42A (mit INTERBUS-LWL): SEW empfiehlt, diese Gerate immer mit 24 Vpc an
Klemme X10:24 (VI24) zu versorgen. Diese externe 24Vpc-Spannungsversorgung muss eine Dauerleistung von 50 W und
eine Spitzenleistung (1 s) von 100 W liefern kénnen.

Die 24 Vpc-Ausgénge X10:16 (VO24), X10:21 (DB@@) und X10:19 (DOG2) dirfen zusammen mit einem Strom von maximal
Imax = 400 mA belastet werden.
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Frontansicht Steuerkopf MCH42A
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Bild 19: Frontansicht Steuerkopf MCH42A
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3.8 MaBbilder MOVIDRIVE® compact
MaBbild BaugréBe 1 (0015 ... 0040-5A3 und 0015 ... 0037-2A3)

MCH: 161 (6.34)

MCF/MCV/MCS: 155 (6.10)

v

105 (4.13)

85 (3.35) . r
b
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Bild 20: MaBbild BaugréBe 1, Mal3e in mm (in)

*  Leistungs-Schirmklemme
**  GeratemaR mit aufgesteckten Leistungsklemmen

Fur einwandfreie Kilhlung ober- und unterhalb mindestens je 100 mm (4 in) Freiraum
vorsehen! Seitlicher Freiraum ist nicht erforderlich, die Gerate dirfen aneinander gereiht

werden.
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MaBbild BaugréBe 2 (0055 ... 0110-5A3 und 0055 / 0075-2A3)
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Bild 21: Ma3bild Baugréf3e 2, Mal3e in mm (in)

*  Leistungs-Schirmklemme

02578AXX

Fur einwandfreie Kiihlung ober- und unterhalb mindestens je 100 mm (4 in) Freiraum
vorsehen! Seitlicher Freiraum ist nicht erforderlich, die Geréate dirfen aneinander gereiht

werden.
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MaBbild BaugréBe 3 (0150 ... 0300-503 und 0110 / 0150-203)

MCH: 233 (9.17)
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200 (7.87) MCF/MCV/MCS: 227 (8.94)
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Bild 22: Ma3bild Baugréf3e 3, Mal3e in mm (in)

Fur einwandfreie Kiihlung ober- und unterhalb mindestens je 100 mm (4 in) Freiraum
vorsehen! Seitlicher Freiraum ist nicht erforderlich, die Gerate dirfen aneinander gereiht
werden.
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MaBbild BaugréBe 4 (0370 / 0450-503 und 0220 / 0300-203)

280 (11.02)

A

1

one
aoe

522 (20.55)
502 (19.76)

140 (5.51) | (0-28)

Bild 23: MaBbild Baugrée 4, Mal3e in mm (in)

MCH: 233 (9.17)

MCF/MCV/MCS: 2

27 (8.94)
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160 (6.30)

02593AXX

Ober- und unterhalb mindestens je 100 mm (4 in) Freiraum vorsehen. Kein seitlicher
Freiraum erforderlich, die Gerédte kénnen direkt aneinander gereiht werden.

Bis 300 mm (11.81 in) oberhalb des Gerétes keine temperaturempfindlichen Kompo-
nenten, beispielsweise Schitze oder Sicherungen, einbauen.
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MaBbild BaugréBe 5 (0550 / 0750-503)

R S AN 1
i

one [
| awp
N [s2]
SIS
<t [s2]
RS
o o
~— ()
[(e] 0n
SEW

T/

140 (5.51) 160 (6.30)
280 (11.02) 330 (12.99)

A
A
N

02594AXX
Bild 24: MaBbild Baugrée 5, Mal3e in mm (in)

Ober- und unterhalb mindestens je 100 mm (4 in) Freiraum vorsehen. Kein seitlicher
Freiraum erforderlich, die Gerédte kénnen direkt aneinander gereiht werden.

Bis 300 mm (11.81 in) oberhalb des Gerates keine temperaturempfindlichen Kompo-
nenten, beispielsweise Schiitze oder Sicherungen, einbauen.
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3.9 |POSPlus®

Beschreibung

Eigenschaften

Nur mit MCV/MCS/
MCH

Technische Daten

Die IPOSPUs® positionierung und Ablaufsteuerung ist standardméaRig in jeden MOVI-
DRIVE®-Umrichter integriert. Mit IPOSP'YUS® ksnnen Steuerfunktionen und Positionier-
aufgaben gemeinsam oder unabhéngig voneinander ausgefiihrt werden.

Die IPOSp'“S®-AbIaufsteuerung ermoglicht das Ausfiihren eines Anwenderprogramms
unabhangig von einer Geberriickfihrung und dem gewahlten Regelverfahren (VFC,
CFC, SERVO). Mit Geberriickfihrung (MCV, MCS, MCH) bietet die IPOSP'US®_positio-
nierung eine leistungsfahige Punkt-zu-Punkt-Positionierung. Die IPOSp'“S®-Program-
merstellung erfolgt mit der Bedien-Software MOVITOOLS. Die Inbetriebnahme des Um-
richters, der Zugriff auf Parameter und das Verandern von Variablen kénnen mit der Be-
dien-Software oder mit dem Bediengerat DBG11B (Inbetriebnahme nur in VFC) erfol-
gen.

« Ausfuhrung des Programmes unabhéangig von Geberriickfihrung und Betriebsart.

* Anwenderprogramm wird auch bei einer Stérung des Gerates weitergefiihrt (Fehler-
behandlung im Anwenderprogramm mdglich).

+ Es kdénnen zwei Anwenderprogramme parallel und unabh&ngig voneinander ausge-
fiihrt werden (Task 1, interruptfahig, und Task 2).

+ Die Anwenderprogramme in Assembler-Programmierung kdnnen insgesamt bis zu
800 Programmzeilen haben.

+ Komfortable und umfassende Steuermdglichkeiten fiir den Umrichter.

* Umfangreiche Méglichkeiten zur Kommunikation tiber Systembus (SBus), RS-485,
RS-232 und Feldbus (direkte Kommunikation mit MOVIMOT® méglich).

» Verarbeiten von digitalen und analogen Ein-/Ausgangssignalen.
» Positionierung mit wahlbarer Verfahrdrehzahl und Positionierrampe.

* Vorsteuerung fir Lage-, Drehzahl- und Drehmomentregelkreise mit minimiertem
Schleppfehler.

+ Zwei Touch-Probe-Eingéange.
* Rampenformen LINEAR, SINUS und QUADRATISCH.

+ Status- und Uberwachungsfunktionen: Schleppfehleriiberwachung, Positionsmel-
dung, Software- und Hardware-Endschalter.

* Acht Referenzfahrttypen.

» Veranderung von Zielposition, Verfahrdrehzahl, Positionierrampe und Drehmoment
wahrend des Verfahrens mdéglich.

+ "Endlos-Positionieren" mdglich.
* Override-Funktion.

max. Programmlédnge Task 1 und Task 2 ca. 800 Programmzeilen insgesamt (Assembler-Programmierung)

Befehlsbearbeitungszeit pro Programmzeile Task 1: 1.0 ms; Task 2: 0.5 ms

Variablen

512, davon 128 (0...127) fest speicherbar; Wertebereich: -231...+(231-1)

Touch-Probe-Eingénge

2 Eingénge, Verarbeitungszeit < 100 ps

Abtastzeit digitaler und analoger Eingadnge 1..5ms

Digitale Ein-/Ausgénge

6 Eingénge / 3 Ausgéange

Analoge Ein-/Ausgéange

1 Eingang (0...10 V, £10 V, 0...20 mA, 4...20 mA)
1 Eingang (0...10 V)
1 Ausgang (0...20 mA, 4...20 mA)
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3.10 Option Bediengerédt DBG11B

Beschreibung Das Bediengerat wird zur Inbetriebnahme und im Servicefall benétigt. MOVIDRIVE® ist
als Grundgerét ohne Bediengerat ausgefihrt und kann optional ergédnzt werden.

Bediengerat |Sprache Sachnummer
DBG11B-08 |DE/EN/FR/ES/PT (deutsch/englisch/franzésisch/spanisch/portugiesisch) [824 154 6
DBG11B-09 |EN/IT/SV/DA/FI (englisch/italienisch/schwedisch/danisch/finnisch) 824 155 4
DBG11B-11 ES/DE/EN/FR/PT (spanisch/deutsch/englisch/franzésisch/portugiesisch) |824 156 2
DBG11B-12  |SV/EN/IT/DA/FI (schwedisch/englisch/italienisch/danisch/finnisch) 824 157 0
DBG11B-13 |EN/ES/DE/FR/PT (englisch/spanisch/deutsch/franzésisch/portugiesisch) 824 158 9
DBG11B-14 |FR/IT/ES/PT/EN (franzésisch/italienisch/spanisch/portugiesisch/englisch) 824 248 8

Ausstattung + Beleuchtetes Klartext-Display, finf Sprachen einstellbar.
* Folientastatur mit 6 Tasten.
* Auswahl zwischen Kurzmendi, ausfuhrlichem Parametermeni und Inbetriebnahme-
Meni in der Betriebsart VFC (CFC- und SERVO-Inbetriebnahme mit DBG11B nicht
maoglich).
» Auf den Umrichter aufsteckbar (Steckplatz TERMINAL).
* Anschluss Uber Verlangerungskabel FKG11A (Sachnummer 822 101 4) mdéglich.

» Schutzart IP40 (EN 60529)

Hinweis Option Bediengerat DBG11B und Option Serielle Schnittstelle USS21A werden auf den
gleichen Umrichter-Steckplatz (TERMINAL) aufgesteckt und kénnen deshalb nicht
gleichzeitig verwendet werden.

Funktionen * Anzeigen von Prozesswerten und Statusanzeigen.
+ Statusanzeigen der bindren Ein-/Ausgénge.
+ Abfrage des Fehlerspeichers und Fehler-Reset.
* Anzeigen und Einstellen der Betriebsparameter und Serviceparameter.
+ Datensicherung und Ubertragung von Parameterséatzen auf andere MOVIDRIVE®.
+ Komfortables Inbetriebnahme-Mend fiir die Betriebsart VFC.
» Speicherung einer Kurve bei elektronischer Kurvenscheibe.

MaBbild
DBG11B . FKG11A2
TR S '
S
(I - - < — -
]1 s : sl Je
NS < ~ -~
ene I S B N
dOUP || ¢ p= 3 &
v A4 4
15(0.06) |, 85(335 | 285(1.12)| | _ 75295 | \3.

04030AXX
Bild 25: MaBbild DBG11B und FKG11A, MaBe in mm (in)

1. Ausschnitt fiir den Stecker in der Montageplatte
2. Kommunikationskabel DBG11B - MOVIDRIVE®
3. Bohrungen fir Blechschrauben 3,5 x 9,5 mm (0.14 x 0.37 in)
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3.11 Option Serielle Schnittstelle Typ USS21A (RS-232 und RS-485)

Sachnummer
Beschreibung

Hinweis

RS-232-Schnitt-
stelle

RS-485-Schnitt-
stelle

MaBbild

56

8229147

MOVIDRIVE® kann mit den potenzialfreien Schnittstellen RS-232 und RS-485 ausge-
stattet werden. Die RS-232 Schnittstelle ist als 9-polige Sub-D-Buchse (EIA-Standard)
und die RS-485 Schnittstelle als Klemmenanschluss ausgefiihrt. Die Schnittstellen sind
in einem Gehduse zum Aufstecken auf den Umrichter (Steckplatz TERMINAL) unterge-
bracht. Die Option darf wahrend des Betriebes gesteckt werden. Die Ubertragungsrate
beider Schnittstellen betragt 9600 Baud.

Inbetriebnahme, Bedienung und Service kénnen Uber die serielle Schnittstelle vom PC
aus vorgenommen werden. Dazu dient die SEW-Software MOVITOOLS. Die Ubertra-
gung eingestellter Parameter auf mehrere Antriebsumrichter MOVIDRIVE® ist tiber PC
ebenfalls méglich.

DBG11B und USS21A werden auf den gleichen Umrichter-Steckplatz (TERMINAL) auf-
gesteckt und kénnen deshalb nicht gleichzeitig verwendet werden.

Verwenden Sie zum Anschluss des PCs an die MOVIDRIVE®-Option USS21A ein han-
delsubliches serielles, geschirmtes Schnittstellenkabel mit 1:1-Verbindung.

USS21A O p-- -4« (O | PccOM14
ST GND (Masse) /| |[B
' ' L lo}
L XD |- - [
[ v o)
\ /I RxD \ /I Al & (o)

-

<

max. 5 m (16.5 ft)

(|

t O

9-poliger Sub-D-Stecker

9-polige Sub-D-Buchse

02399ADE
Bild 26: Verbindungskabel USS21A - PC (1:1-Verbindung)

Uber die RS-485 Schnittstelle der USS21A kénnen max. 16 MOVIDRIVE® zu Kommu-
nikationszwecken vernetzt werden (max. Kabellange 200 m (660 ft) gesamt). Es sind
dynamische Abschlusswidersténde fest eingebaut, deshalb dirfen keine externen Ab-
schlusswiderstdnde angeschlossen werden!

Bei Mehrpunkt-Verbindungen sind die Gerate-Adressen 0...99 zuléssig. Es darf dann im
MOVITOOLS nicht die "Punkt-zu-Punkt-Verbindung" gewahlt sein. Die Kommunikati-
onsadresse im MOVITOOLS und die RS-485-Adresse des MOVIDRIVE® (P810) miis-
sen Ubereinstimmen.

120 (4.72)

<
<

1.5 (0. . 5 (L.
5(0.06) |, 85(3.35) 28.5 (1.12)

4_

01003BXX
Bild 27: MaBbild USS21A, Mal3e in mm (in)
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3.12 Option 5 V-Geberversorgung Typ DWI11A

Sachnummer 8227594

Beschreibung Wenn Sie einen Inkrementalgeber mit 5 Vpc-Geberversorgung verwenden, installieren
Sie zwischen Umrichter und Inkrementalgeber die Option 5 V-Geberversorgung Typ
DWI11A. Diese Option stellt eine geregelte 5 Vpc-Versorgung fur den Geber bereit.
Dazu wird die 24 Vpc-Versorgung der Gebereingdnge Uber einen Spannungsregler auf
5 Vpc umgesetzt. Uber eine Sensorleitung wird die Versorgungsspannung am Geber
gemessen und der Spannungsfall des Geberkabels kompensiert.

Inkrementalgeber mit 5 Vp-Geberversorgung dirfen nicht direkt an die Gebereingénge
X14: und X15: angeschlossen werden. Dies wirde die Geber zerstoren.

Beachten Sie, dass bei einem Kurzschluss der Sensorleitung der angeschlossene Ge-
ber eventuell Gber seine zuldssige Spannung hinaus beaufschlagt wird.

Technische Daten

Option 5 V-Geberversorgung Typ DWI11A

Sachnummer 822759 4

Spannungseingang +24 'V gemanl EN 61131-2, 18...30 Vpg, Inax = 120 mA
Geber-Spannungsversorgung +5 V (bis Upayx = +10 V), ljax = 300 mA

max. anschlieBbare Leitungslange | 100 m (330 ft) gesamt

Fur die Verbindung Geber - DWI11A und DWI11A - MOVIDRIVE®
geschirmtes Kabel mit paarweise verdrillten Adern (A und A, B
und B, C und C) verwenden.

Empfehlung Verwenden Sie fiir den Geberanschluss die konfektionierten Kabel von SEW.

MaBbild

o

X1: MOVIDRIVE SEW|

p@md b

75 (2.96)

j

o
<

68 (2.68)

>

22.5 (0.89)

73 (2.87)

01315BXX
Bild 28: MaBbild DWI11A, Mal3e in mm (in)

Die Option DWI11A wird im Schaltschrank auf eine Tragschiene (EN 50022-35 x 7.5)
montiert.
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Bedien-Software MOVITOOLS

3.13 Bedien-Software MOVITOOLS

Sachnummer

Beschreibung

0918 5054

MOVITOOLS ist ein Programmpaket, das SHELL, SCOPE, IPOSPY“S®_Compiler und
LOGODrive enthalt. Mit MOVITOOLS koénnen Sie wahlweise die drei Geratefamilien
MOVIDRIVE® MD_60A, MOVIDRIVE® compact und MOVITRAC® 07 ansprechen.

* Mit SHELL kénnen Sie den Antrieb komfortabel in Betrieb nehmen und parametrie-

ren.

» Mit SCOPE stehen Ihnen umfangreiche Oszilloskop-Funktionen zur Diagnose des

Antriebes zur Verfligung.

+  Mit dem IPOSPUS®_Compiler kénnen Sie komfortabel in Hochsprache Applikations-

programme erstellen.

* Mit dem Assembler kénnen Sie maschinennah Anwendungsprogramme erstellen.

+ Mit LOGODrive kénnen Sie grafisch unterstiitzt Anwenderprogramme erstellen.

* Im Gerétestatus sehen Sie den Zustand des angeschlossenen Gerétes.

Verschiedene Applikationsmodule, beispielsweise Tabellenpositionierung, sind bereits
als IPOSPUS®_programm im MOVITOOLS hinterlegt und kénnen mit den Geréten in der
Technologieausfiihrung aktiviert werden.

MOVITOOLS wird auf CD-ROM geliefert und steht auf der SEW-Homepage (http://
www.sew-eurodrive.de) zum Download zur Verfiigung. MOVITOOLS kann mit folgen-
den Betriebssystemen betrieben werden:

«  Windows® 95
«  Windows® 98
« Windows NT® 4.0

« Windows® 2000 (ab Version 2.60)

« Windows® Me (ab Version 2.60)

A SHELL MOVITDOLS®
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3.14 Applikationsmodule fiir MOVIDRIVE® compact

S

Vorteile

Lieferumfang und
Dokumentation

Bisher mussten fiur die Realisierung von Applikationen, beispielsweise Buspositionie-
rung, aufwendige Steuerungsprogramme fir die Ubergeordnete Steuerung erstellt wer-
den. Die komplette Bewegungssteuerung erfolgte in der Gbergeordneten Steuerung.

Die SEW-Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact mit integrierter Positionier- und Ab-
laufsteuerung IPOSPYS® sind in der Lage, die komplette Bewegungssteuerung selbst zu
Gibernehmen. Das Steuerungsprogramm l&uft im Umrichter. Die wesentlichen Vorteile
sind:

* Dezentrale Konzepte kénnen einfacher realisiert werden.

» Die Bewegungssteuerung erfolgt ndher an der Maschine, dadurch kiirzere Reakti-
onszeiten.

» Die Ubergeordnete Steuerung wird entlastet.

Damit Sie als Anwender nicht selbst das IPOSPUS®_Steuerungsprogramm  erstellen
mussen, bietet SEW fir die Geréte MOVIDRIVE® compact in der Technologieausfiih-
rung die Applikationsmodule an. Diese Applikationsmodule sind Bestandteil der Bedien-
Software MOVITOOLS.

Als Anwender bieten lhnen die Applikationsmodule folgende Vorteile:

* Hohe Funktionalitat

+ Anwenderfreundliche Bedienoberflache

* Nur die fur die Applikation erforderlichen Parameter miissen eingegeben werden
» Geflihrte Parametrierung an Stelle von aufwendiger Programmierung

+ Keine Programmiererfahrung erforderlich

» Schnelle Einarbeitung

Die Applikationsmodule sind Bestandteil der Bedien-Software MOVITOOLS und kén-
nen mit den Geréten in der Technologieausfiihrung (MOVIDRIVE® compact...-0T) ge-
nutzt werden. Im Dokumentationspaket "Zusatzfunktionen und Applikationsmodule"
sind alle Handbiicher zu den Applikationsmodulen enthalten. Sie kénnen dieses Doku-
mentationspaket bei SEW bestellen.

Die einzelnen Handblicher finden Sie auch auf der SEW-Homepage (http://www.sew-
eurodrive.de) im PDF-Format zum Download.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch
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Positionieren

Linear positionie-
ren

Fahrsétze im
Umrichter

Fahrsétze in der
SPS

Die Applikationsmodule fur den Anwendungsbereich "Positionieren" sind fur alle An-
wendungen geeignet, bei denen Zielpositionen vorgegeben und angefahren werden.
Der Bewegungsablauf kann dabei linear oder rotatorisch sein.

Dies sind beispielsweise Fahrwerke, Hubwerke, Portale, Drehtische, Schwenkeinrich-
tungen und Regalbediengeréte.

Bei den Applikationsmodulen fiir lineares Positionieren unterscheidet SEW, ob die Fahr-
satze im Umrichter verwaltet werden oder in der Ubergeordneten SPS.

* Tabellenpositionierung mit Bussteuerung

Bei diesem Applikationsmodul kénnen maximal 32 Fahrsdtze im Umrichter verwaltet
werden. Ein Fahrsatz besteht aus Zielposition, Geschwindigkeit und Rampe. Die anzu-
fahrende Zielposition wird binér kodiert angewahlt, und zwar Uber die virtuellen Klem-
men (Feldbus, Systembus). Das Applikationsmodul hat folgenden Leistungsumfang:

» 32 Tabellenpositionen kénnen definiert und angewahlt werden.

» Fir jede Positionsfahrt kann die Verfahrgeschwindigkeit frei gewahlt werden.
« Fur jede Positionsfahrt kann die Rampe separat eingestellt werden.

» Software-Endschalter kénnen definiert und ausgewertet werden.

+ Geflihrte Inbetriebnahme und Diagnose

— Freie Definition von Anwendereinheiten
— Berechnung der Wegaufldsung bei Positionierung tiber den Motorgeber
— Grafische Positionsanzeige

Dieses Applikationsmodul eignet sich fir Anwendungen, bei denen nur eine begrenzte
Anzahl von unterschiedlichen Zielpositionen angefahren werden muss und bei denen
groRtmogliche Unabhangigkeit von der Gibergeordneten Steuerung gefordert wird.

Zur Steuerung der Maschine stehen 4 Betriebsarten zur Verfligung:
» Tippbetrieb: Die Maschine kann manuell verfahren werden.

+ Referenzfahrt: Bei inkrementeller Wegmessung wird der Maschinennullpunkt auto-
matisch ermittelt.

+ Teach-In: Die gespeicherte Position kann ohne Programmiergerét korrigiert werden.
» Automatikbetrieb: Automatisch gesteuerter Ablauf durch die Gibergeordnete SPS.

* Buspositionierung
+ Erweiterte Buspositionierung

Bei diesen Applikationsmodulen werden die Fahrséatze in der SPS verwaltet. Zielpositi-
on und Verfahrgeschwindigkeit werden tiber den Feldbus oder Systembus vorgegeben.
Die Applikationsmodule haben folgenden Leistungsumfang:

+ Beliebig viele Zielpositionen kénnen definiert und tber Feldbus/Systembus ange-
wahlt werden.

» Fur jede Positionsfahrt kann die Verfahrgeschwindigkeit Giber den Feldbus/System-
bus frei gewahlt werden.

« Software-Endschalter kénnen definiert und ausgewertet werden.
« Einfache Anbindung an die Uibergeordnete Steuerung.
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+ Geflihrte Inbetriebnahme und Diagnose

Freie Definition von Anwendereinheiten

Berechnung der Wegauflésung bei Positionierung Giber den Motorgeber
Tippbetrieb mit variabler Geschwindigkeit

Feldbusmonitor

Diese Applikationsmodule eignen sich fiir Anwendungen, bei denen eine grol3e Anzahl
von unterschiedlichen Zielpositionen angefahren werden muss.

Zur Steuerung der Maschine stehen 3 Betriebsarten zur Verfliigung:

+ Tippbetrieb: Die Maschine kann manuell verfahren werden.

* Referenzfahrt: Bei inkrementeller Wegmessung wird der Maschinennullpunkt auto-
matisch ermittelt.

» Automatikbetrieb: Automatisch gesteuerter Ablauf durch die ibergeordnete SPS.

Rotatorisch posi- + Rundachse

tionieren Bei diesem Applikationsmodul kénnen maximal 16 Fahrsatze im Umrichter verwaltet

werden. Ein Fahrsatz besteht aus Zielposition, Geschwindigkeit und Rampe. Die anzu-
fahrende Zielposition wird bindr kodiert angewahlt, und zwar iber die Bindreingdnge
des Umrichters oder Giber die virtuellen Klemmen (Feldbus, Systembus). Die Wegmes-
sung kann nur mit Inkrementalgebern erfolgen. Das Applikationsmodul hat folgenden
Leistungsumfang:

* 16 Tabellenpositionen kénnen definiert und angewahlt werden.

» Fir jede Positionierfahrt kann die Verfahrgeschwindigkeit frei gewahlt werden.

« Fir jede Positionierfahrt kann die Rampe separat eingestellt werden.

+ Fliegende Referenzierung bei Verwendung von ungeradzahliger Ubersetzung.

*  Wegoptimierte Positionierung oder Positionierung mit vorgegebener Drehrichtung.
+ Taktbetrieb mit 16 Schrittweiten.

« Externer Geber zur Wegerfassung méglich.

+ Geflihrte Inbetriebnahme und Diagnose

— Berechnung der Wegauflésung bei Positionierung tiber den Motorgeber
— Grafische Positionsanzeige

Dieses Applikationsmodul eignet sich fiir Anwendungen, bei denen Drehbewegungen
oder ahnliche Endlosbewegungen erforderlich sind. Dies sind beispielsweise Drehti-
sche, Rundtakttische, Schwenkeinrichtungen oder Taktbdnder.

Zur Steuerung der Maschine stehen die folgenden Betriebsarten zur Verfiigung:

» Tippbetrieb: Die Maschine kann manuell verfahren werden.

* Referenzfahrt: Der Maschinennullpunkt wird automatisch ermittelt.

+ Teach-In: Die gespeicherte Position kann ohne Programmiergeréat korrigiert werden.
*  Wegoptimierte Positionierung

+ Positionieren mit fester Drehrichtung

+ Taktbetrieb
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Applikationsmodule fiir MOVIDRIVE® compact

Wickeln

Steuern

* Zugspannungswickler

Bei diesem Applikationsmodul wird anhand der Sollwerte, der mechanischen Reibwer-
te, des Wickeldurchmessers und der Wickelcharakteristik die Bahnspannung zum Auf-
oder Abwickeln eingestellt. Die Steuerung erfolgt wahlweise iber die Bindreingdnge des
Umrichters oder Uber die virtuellen Klemmen (Feldbus, Systembus). Das Applikations-
modul hat folgenden Leistungsumfang:

* Berechnung des Rollendurchmessers und der Zugkraft.
+ Uberwachung auf Materialriss.

» Za&hler fir die Materiallange.

« Einfache Anbindung an die ibergeordnete Steuerung.
* Geftuhrte Inbetriebnahme und Diagnose

— Einstellbare Wickelkurve
— Anzeige der Bahngeschwindigkeit und des aktuellen Durchmessers

Dieses Applikationsmodul eignet sich fiir Anwendungen, bei denen Endlosmaterial, bei-
spielsweise Papier, Folie, Schaumstoff, Textilien oder Blech, zur Weiterverarbeitung ge-
wickelt wird.

Zur Steuerung der Maschine stehen 4 Betriebsarten zur Verfligung:

+ Tippbetrieb: Die Maschine kann manuell verfahren werden.

» Lernfahrt: Die drehzahlabhangigen Reibwerte werden automatisch ermittelt.
* Automatikbetrieb mit konstantem Drehmoment.

+ Automatikbetrieb mit konstanter Bahnspannung.

* Fliegende Sage

Bei diesem Applikationsmodul wird der Bewegungsablauf entsprechend der Vorgaben
gesteuert. Das Applikationsmodul hat folgenden Leistungsumfang:

+ Schnittkantenschutz oder Vereinzelung durch die Funktion "Liicke ziehen".
« Sofortschnittfunktion durch manuellen Interrupt.

« Zahler fur die Materiallange.

« Einfache Anbindung an die ibergeordnete Steuerung.

+ Geflihrte Inbetriebnahme und Diagnose

— Anzeige der aktuellen Schnittldnge und der Materialgeschwindigkeit
— Anzeige der Geschwindigkeit des Sdge-Antriebs

Dieses Applikationsmodul eignet sich fir Anwendungen, in denen Endlosmaterial ge-
schnitten, geségt oder bedruckt werden muss, beispielsweise Diagonalségen oder flie-
gender Stempel.

Zur Steuerung der Maschine stehen 2 Betriebsarten zur Verfligung:
+ Tippbetrieb: Die Maschine kann manuell verfahren werden.

» Referenzfahrt: Der Bezugspunkt in der Anlage wird festgelegt.

* Positionierbetrieb

+ Automatikbetrieb
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3.15 Option Bremswidersténde Typ BW...

Allgemein

Bremswider-
stdnde in Flach-
bauform

Draht- und Stahl-
gitterwiderstédnde

Parallelschaltung

Die Bremswiderstdnde Typenreihe BW... sind auf die technischen Merkmale der An-
triebsumrichter MOVIDRIVE® abgestimmt.

» Berihrungssicher (IP54)
+ Interner thermischer Uberlastschutz (nicht auswechselbare Schmelzsicherung)
» Berihrungsschutz und Tragschienenbefestigung als Zubehér bei SEW erhéltlich.

* Lochblechgehéause (IP20), das zur Montageflache hin offen ist.

+ Die Kurzzeit-Belastbarkeit der Draht- und Stahlgitterwiderstdnde ist hdher als bei
den Bremswidersténden in Flachbauform (- Leistungsdiagramme).

SEW empfiehlt, die Draht- und Stahlgitterwiderstédnde zuséatzlich Gber ein Bimetallrelais
gegen Uberlast zu sichern. Der Auslésestrom ist auf den Wert I in der Tabelle einzu-
stellen. Verwenden Sie keine elektronischen oder elektromagnetischen Sicherungen,
diese kdnnen bereits bei kurzzeitigen, noch zuldssigen Stromiberschreitungen ausl6-
sen.

Die Widerstandsoberflachen erreichen bei Belastung mit Py hohe Temperaturen. Der
Einbauort muss diesem Umstand Rechnung tragen. Ublicherweise werden Bremswi-
derstande deshalb auf dem Schaltschrankdach montiert.

Die in den folgenden Tabellen aufgefiihrten Leistungsdaten geben die Belastbarkeit der
Bremswiderstdnde abhédngig von ihrer Einschaltdauer an (Einschaltdauer = ED des
Bremswiderstandes in % bezogen auf eine Spieldauer < 120 s).

Bei einigen Umrichter-Widerstand-Kombinationen miissen zwei Bremswiderstande pa-
rallel geschaltet werden. In diesem Fall muss dann am Bimetallrelais der Auslésestrom
auf den doppelten Wert des Tabellenwertes Ig eingestellt werden.

Zuordnung zu 400/500 V-Geréten (...-5_3)

Bremswiderstand Typ BW100-005 | BW100-006 BW168 BW268 BW147 BW247 BW347
Sachnummer 826 269 1 8217017 820604 X | 8207151 | 8207135 | 8207143 | 820798 4
Belastbarbeit 100 % ED 0.45 kW 0.6 kW 0.8 kW 1.2 kW 1.2 kW 2.0 kW 4.0 kW
bei 50 % ED" 0.60 kW 1.1 kW 1.4 kW 2.2 kW 2.2 kW 3.8 kW 7.6 kW
25 % ED 0.83 kW 1.9 kW 2.6 kW 3.8 kW 3.8 kW 6.4 kW 12.8 kW
12 % ED 1.11 kW 3.5 kw 4.7 kW 6.7 kW 7.2 kW 12 kW 14.4 kW3
6 % ED 2.00 kW 5.7 kW 7.6 kW 10 kw?) 11 kW 14.4 kW2 | 14.4 kW?)
Generatorische Leistungsbegrenzung des Umrichters beachten!
(= 150 % der empfohlenen Motorleistung — technische Daten)
Widerstandswert Rew 100 Q £10 % 68 Q +10 % 47 Q +10 %
Auslosestrom (von F16) IF 0.8 ARMS 1.8 ARMS 2.5 ARMS 3.4 ARMS 35 ARMS 4.9 ARMS 7.8 ARMS
Bauart Flaf((:)l:&au- Drahtwiderstand auf Keramikrohr
Anschliisse Kabel Keramikklemmen 2.5 mm? (AWG12)
Schutzart IP54 IP20 (in montiertem Zustand)
Umgebungstemperatur 9y -20 ... +45°C
Kiihlungsart KS = Selbstkiihlung
fiir MOVIDRIVE® 0015/0022 0015 ... 0040 0055/0075

1) ED = Einschaltdauer des Bremswiderstandes, bezogen auf eine Spieldauer Tp < 120 s.

2) Physikalische Leistungsbegrenzung aufgrund der Zwischenkreisspannung und des Widerstandswertes.
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i Option Bremswiderstinde Typ BW...

Bremswiderstand Typ BW039-012 BW039-026 BW039-050 BW018-015 BW018-035 BW018-075
Sachnummer 821689 4 821690 8 8216916 821684 3 821685 1 821686 X
Belastbarbeit 100 % ED 1.2 kW 2.6 kW 5.0 kW 1.5 kW 3.5 kw 7.5 kW
bei 50 % ED" 2.1 kW 4.6 kW 8.5 kW 2.5 kW 5.9 kW 12.7 kW
25 % ED 3.8 kW 8.3 kW 15.0 kW 4.5 kW 10.5 kW 22.5 kW
12 % ED 7.0 kW 15.3 kW 17.3 kw2 6.7 kW 15.7 kW 33.7 kW
6 % ED 11.4 kW 17.3 kw?) 17.3 kw?) 11.4 KW 26.6 kW 37.5 kw?
Generatorische Leistungsbegrenzung des Umrichters beachten!
(= 150 % der empfohlenen Motorleistung — technische Daten)
Widerstandswert Rew 39Q+10 % 18 Q +10 %
Auslosestrom (von F16) IF 4.2 ARMS 7.8 ARMS 1 ARMS 4.0 ARMS 8.1 ARMS 14 ARMS
Bauart Drahtwiderstand Stahlgitterwiderstand
Anschliisse Keramikklemmen 2.5 mm? (AWG12)
Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)

Umgebungstemperatur 9y

-20 ... +45°C

Kiithlungsart

KS = Selbstkihlung

fiir MOVIDRIVE®

0110

0150/0220 und 2 x parallel bei 0370/0450

1) ED = Einschaltdauer des Bremswiderstandes, bezogen auf eine Spieldauer Tp < 120 s.
2) Physikalische Leistungsbegrenzung aufgrund der Zwischenkreisspannung und des Widerstandswertes.

Bremswiderstand Typ BW915 BW012-025 BW012-050 BW012-100 BW106 BW206
Sachnummer 8212600 8216800 8216819 8216827 821 050 0 821 0519
Belastbarbeit 100 % ED 16 kW 2.5 kW 5.0 kW 10 kW 13 kW 18 kW
bei 50 % ED" 27 KW 4.2 kW 8.5 kW 17 kW 24 kW 32 kW
25 % ED 45 kw2 7.5 kW 15.0 kW 30 kW 40 kW 54 kW
12 % ED 45 kw? 11.2 kW 22.5 kW 45 kW 66 kW 88 kW
6 % ED 45 kw?) 19.0 kW 38.0 kW 56 kW?) 102 kW 112 kw?
Generatorische Leistungsbegrenzung des Umrichters beachten!
(= 150 % der empfohlenen Motorleistung — technische Daten)
Widerstandswert Rpw 15Q+10 % 12Q+10 % 6Q+10 %
Auslosestrom (von F16) IF 28 ARMS 6.1 ARMS 12 ARMS 22 ARMS 38 ARMS 42 ARMS
Bauart Stahlgitterwiderstand
Anschliisse Bolzen M8 Keramikklemmen 2.5 mm? (AWG12) Bolzen M8
Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)
Umgebungstemperatur 9y -20 ... +45°C
Kiithlungsart KS = Selbstkiihlung
fiir MOVIDRIVE® 0220 0300 0370...0750

1) ED = Einschaltdauer des Bremswiderstandes, bezogen auf eine Spieldauer Tp < 120 s.
2) Physikalische Leistungsbegrenzung aufgrund der Zwischenkreisspannung und des Widerstandswertes.
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P| Hz
Zuordnung zu 230 V-Geriten (...-2_3)
Bremswiderstand Typ BWO039- | BW039- | BW039- | BWO039- | BW027- | BW027- | BW018- | BW018-
003 006 012 026 006 012 015 035
Sachnummer 8216878 | 8216886 | 8216894 | 8216908 | 8224226 | 822423 4 | 821684 3 | 821 685 1
Belastbarbeit 100 % ED 0.3 kW 0.6 kW 1.2 kW 2.6 kW 0.6 kW 1.2 kW 1.5 kW 3.5 kW
bei 50 % ED" 0.5 kW 1.1 kW 2.1 kW 4.6 kW 1.2 kW 2.3 kW 2.5 kW 5.9 kW
25 % ED 1.0 kW 1.9 kW 38kW | 5.9kW? | 2.0kwW 5.0 kW 4.5 kW 10.5 kW
12 % ED 1.7 kW 35kW | 59kw? | 59kw? | 35kwW 7.5 kW B67KW | 157 kW
6 % ED 2.8 kW 57kW | 59kwW? | 59kwW? | 60kW | 85kW? | 11.4kW | 256 kw®
Generatorische Leistungsbegrenzung des Umrichters beachten!
(= 150 % der empfohlenen Motorleistung — technische Daten)
Widerstandswert Rew 39010 % 27Q+10% 18Q+10 %
Auslésestrom (von F16) | 2.0Arws | 32Arus | 42Arws | 7.8 Arus | 2.5 Arms | 4.4 Arus | 4.0 Arus | 8.1 Aruis
Bauart Drahtwiderstand Stahlgitterwiderstand
Anschliisse Keramikklemmen 2.5 mm? (AWG12)
Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)
Umgebungstemperatur 9y -20 ... +45°C
Kiihlungsart KS = Selbstkiihlung
fiir MOVIDRIVE® 0015/0022 | 0015...0037 2 x parallel bei 0110

1) ED = Einschaltdauer des Bremswiderstandes, bezogen auf eine Spieldauer Tp < 120 s.

2) Physikalische Leistungsbegrenzung aufgrund der Zwischenkreisspannung und des Widerstandswertes.

3) Physikalische Leistungsbegrenzung aufgrund der Zwischenkreisspannung und des Widerstandswertes.

Bremswiderstand Typ BW018-075 BW915 BW012-025 | BW012-050 | BW012-100 BW106 BW206
Sachnummer 821 686 X 8212600 8216800 8216819 8216827 8210500 8210519
Belastbarbeit 100 % ED 7.5 kW 16.0 kW 2.5 kW 5.0 kW 10 kW 13 kKW 18 kW
bei 50 % ED" 12.7 kW 27.0 kW 4.2 kW 8.5 kW 17 KW 24 kW 32 kW
25 % ED 225kW | 30.7 kw? 7.5 kW 15.0kW | 19.2kW? | 38.4 kw2 | 38.4 kwW?
12 % ED 256 kW2 | 30.7 kW3 11.2 kW 192 kW2 | 192kwW3 | 384kW? | 384 kW?
6% ED 256 kW2 | 30.7 kw? 19.0kW | 192kW? | 19.2kw? | 38.4kW? | 384 kw?
Generatorische Leistungsbegrenzung des Umrichters beachten!
(= 150 % der empfohlenen Motorleistung — technische Daten)
Widerstandswert Rew |18Qx10% | 10 12Q+10 % 6Q+10%
Auslosestrom (Von F16) IF 14 ARMS 28 ARMS 10 ARMS 19 ARMS | 27 ARMS 38 ARMS ‘ 42 ARMS
Bauart Stahlgitterwiderstand
.. 2.5 mm? . 2
Anschliisse (AWG12) Bolzen M8 Keramikklemmen 2.5 mm“ (AWG12) Bolzen M8
Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)
Umgebungstemperatur 39y -20 ... +45°C
Kiihlungsart KS = Selbstkiihlung
. ® . 0150 und 2 x parallel bei
fir MOVIDRIVE 2 x parallel bei 0110 0055/0075 0220/0300

1) ED = Einschaltdauer des Bremswiderstandes, bezogen auf eine Spieldauer Tp < 120 s.
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Option Bremswiderstidnde Typ BW...

Beriihrungs-
schutz

Tragschienen-
montage

Fur die Bremswiderstdnde in Flachbauform ist ein Berihrungsschutz erhéltlich.

Beriihrungsschutz BS005

Sachnummer 813 152 X

fiir Bremswiderstand BW100-005
T

B
I S >
| .
< ! b
i |
’___I_ ) M M
l i {1?1"“'
. | f'UL-- EREEIRInIN R nn
_ I L [ 1 _ Y i — R |
o a = - =| {08 ==-0000
AR | | AP nnnnnnnnnnnn
1] |
I __L |____________
Y
l )
. \ Tille
' I
— b |- — -
bl Tragschienenbefestigung
00524BDE
Bild 30: Mabild Beriihrungsschutz
Alle Mafde in mm (in):
Beriihrungs- Hauptabmessungen Befestigungsmafe Masse
schutz B H T a a1 b b1 x | kg (Ib)
BS005 60 160 252 125 40 20 6 17.5 0.5
(2.36) | (6.30) | (9.92) | (4.92) | (1.57) | (0.79) | (0.24) | (0.69) (1.1)

Fur die Tragschienenmontage des Beriihrungsschutzes ist eine Tragschienenbefesti-
gung, Sachnummer 822 194 4, als Zubehdr bei SEW erhéltlich.
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DKB11A Montagekiihlkérper fiir Bremswiderstéidnde in Flachbauform
Sachnummer 814 3455

Beschreibung Mit dem Montagekiihlkérper DKB11A werden Bremswiderstdnde in Flachbauform
(BW100-005) unter dem MOVIDRIVE® Baugrofie 1 (400/500 V-Gerate: 0015...0040;
230 V-Gerate: 0015...0037) Platz sparend montiert. Der Widerstand wird in den Kiihl-
kérper eingesetzt und mit den beiliegenden Schrauben (M4 x 20) befestigt.

4 x Abstandsbolzen .
4 x Linsenschraube

2) M4 x 20
4 xM5x12

8143455 . 4

300 (11.81)
315 (12.40)

SIIINTTIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIE S FIIIIIITIII S 7552 Td

\ . =R 4
D — i v
_,EI%%) 85(3.35) || |10 (0-39)
30 ||/ 105413
_’(1 18)4— < »
185 (7.28) o / PE-Schraube M5

03826ADE
Bild 31: MaB3bild DKB11A Montagekiihlkérper, alle Mal3e in mm (in)

1) Montageflache fiir den Bremswiderstand
2) Befestigungsschrauben, gehdren nicht zum Lieferumfang
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MaBe BW...

Flachbauform

Stahlgitterwiderstand

&

T
' ® © =5 | O
CIR 12/
x2| b (0.47) H
Anschlussleitung 500 mm (19.69 in) lang a €
Zum Lieferumfang gehoren je B b
4 Gewindebuchsen M4 der T
Ausfihrung 1 und 2
Drahtwiderstand
T
© P
b ‘ a ‘ X1l ¢ H
B ‘ bl
T
00523BDE
Bild 32: MaBbild Bremswiderstéande BW...
Einbaulage beliebig
Alle MaRe in mm (in):
BW... Hauptabmessungen BefestigungsmaRe LochmaR Masse
Typ B H T a b/b1 x1 x2 c kg (Ib)
4 Gewinde-
BW100-005 | 216 (8.50) 80 (3.15) 15 (0.59) 204 (8.03) 60 (2.36) 6(0.24) |10 (0.39) buchsen 0.6 (1.3)
BW100-006 | 486 (19.13) 92 (3.62) | 426 (16.77) | 64 (2.52) 2.2 (4.9)
BW168 365 (14.37) 326 (12.83) 3.6 (8.0)
BW268 120 (4.72) 4.3(9.5)
465 (18.31) 185 (7.28) | 426 (16.77) | 150 (5.91)
BW147 4.3(9.5)
BW247 665 (26.18) 626 (24.65) 10 (0.39) 5.8 (0.23) 6.1(13.5)
BW347 670 (26.38) | 145(5.71) | 340 (13.39) | 630 (24.80) | 300 (11.81) ’ R 13.2 (29.1)
BW039-003 | 286 (11.26 226 (8.90 1.5(3.3
( ) 92 (3.62) ( ) 64 (2.52) (33)
BW039-006 2.2 (4.9)
486 (19.13) | 120 (4.72) 426 (16.77)
BW039-012 185 (7.28) 150 (5.91) 4.3 (9.5)
BW039-026 | 586 (23.07) 275 (10.83) | 530 (20.87) | 240 (9.45) 7.5 (16.6)
BW039-050 | 395 (15.55) | 260 (10.24) | 490 (19.29) | 370 (14.57) | 380 (14.96) - 10.5(0.41) | 12 (26.5)
BW027-006 92 (3.62 64 (2.52 2.2 (4.9
486 (19.13) ( ) 426 (16.77) ( ) (4.9)
BW027-012 120 (4.72) | 185(7.28) 150 (5.91) | 10 (0.39) 5.8 (0.23) 4.3(9.5)
BW018-015 | 600 (23.62) 92 (3.62) | 540 (21.26) | 64 (2.52) 4.0 (8.8)
BW018-035 | 295 (11.61) 270 (10.63) 9.0 (19.8)
BW018-075 | 595 (23.43) 570 (22.44) 21 (46.3)
BW915 795 (31.30) 770 (30.31) 26 (57.3)
BW012-025 | 295 (11.61) 270 (10.63) 9.0 (19.8)
260 (10.24) | 490 (19.29) 380 (14.96) - 10.5 (0.41)
BW012-050 | 395 (15.55) 370 (14.57) 12 (26.5)
BW012-100 | 595 (23.43) 570 (22.44) 21 (46.3)
BW106 795 (31.30) 770 (30.31) 32 (70.5)
BW206 995 (39.17) 970 (38.18) 43 (94.8)
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Option Netzdrosseln Typ ND...

EVA| |1

3.16 Option Netzdrosseln Typ ND...

+ zur Erhéhung des Uberspannungsschutzes

» zur Begrenzung des Ladestroms bei mehreren eingangsseitig parallel geschalteten Umrichtern und gemeinsamem
Netzschiitz (Nennstrom der Netzdrossel = Summe der Umrichter-Nennstréme)

4 mm?2 (AWG 10)

10 mm?2 (AWG 8)

35 mm?2 (AWG 2)

Netzdrossel Typ ND020-013 ND045-013 ND085-013 ND1503 ND200-0033
Sachnummer 826 0125 826 013 3 826 014 1 825548 2 826 579 8
Nennspannung Uy 3 x380Vpac-10 % ... 3 x 500 Ve +10 %, 50/60 Hz

Nennstrom? I 20 Aac 45 Apc 85 Aac 150 Apc 200 Apc
Verlustleistung bei Iy Py 10w 15W 25 W 65 W 100 W
Induktivitat Ly 0.1 mH 0.03 mH
Umgebungstemperatur du -25 ... +45°C

Schutzart IP 00 (EN 60529)

Anschliisse Reihenklemmen | Reihenklemmen | Reihenklemmen Bolzen M10 / PE: Bolzen M8

Zuordnung 400/500 V-Gerate (...-5_3)

bei Nennbetrieb (100 %) 0015...0075 0110...0220 0&%’@%‘?&%" 055000750 |
bei erhdhter Leistung (VFC, 125 %) |  0015..0075 0110/0150 0220..0370 0450...0750

Zuordnung 230 V-Gerite (...-2_3)

bei Nennbetrieb (100 %) 0015...0055 0075/0110 0150/0220 0300 -

bei erhdhter Leistung (VFC, 125 %) |  0015..0037 0055/0075 0110/0150 0220/0300 -

1) Wird mehr als ein MOVIDRIVE® an eine Netzdrossel angeschlossen, darf die Summe der Netznennstrome der angeschlossenen

Gerate den Nennstrom der Netzdrossel nicht liberschreiten!

Raum flr Reihenklemmen (beruhrungssicher)

\\
I — A
'_
4’1 T C T T 4| C
< > (PR BN
00526BDE

Bild 33: MaBbild Netzdrossel ND...

Einbaulage beliebig

Alle MaRe in mm (in):

Netzdrossel Hauptabmessungen Befestigungsmale LochmaR Masse
Typ B H T a b c kg (Ib)
ND020-013 85 (3.35) 60 (2.36) 120 (4.72) 50 (1.97) 31(1.22) 5-10 (0.20-0.39) 0.5(1.1)
ND045-013 125 (4.92) 95 (3.74) 170 (6.69) 84 (3.31) 55-75 (2.17-2.95) 6(0.24) 2.5(5.5)
ND085-013 185 (7.28) 115 (4.53) 235 (9.25) 136 (5.35) 56 (2.20) 7(0.28) 8(17.6)
ND1503 255 (10.04) 140 (5.51) 230 (9.06) 170 (6.69) 77 (3.03) 8(0.31) 17 (37.5)
ND200-0033 250 (9.84) 160 (6.30) 230 (9.06) 180 (7.09) 98 (3.86) 8(0.31) 15 (33.1)
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i Option Netzfilter Typ NF...-...

P| Hz

3.17 Option Netzfilter Typ NF...-...

» zur Unterdriickung der Stéraussendung auf der Netzseite von Umrichtern

Netzfilter T NF009- NF014- NF018- NF035- NF048- NF063- NF085- NF115- NF150-
yp 503 503 503 503 503 503 503 503 503
Sachnummer 8274126 | 827 116 X | 827 4134 | 827 128 3 | 827 117 8 | 827 4142 | 827 4150 | 8274169 | 827 4177
Nennspannung Uy 3 %380 Ve -10 % ... 3 x 500 Vpc +10 %, 50/60 Hz
Nennstrom IN 9 AAC 14 AAC 18 AAC 35 AAC 48 AAC 63 AAC 85 AAC 115 AAC 150 AAC
Verlustleistung
bei Iy Py 6W 9w 12W 15W 22 W 30W 35 W 60 W 90 W
Ableitstrom bei Uy <25mA | <25mA | <25mA | <25mA | <40mA | <30mA | <30mA | <30mA | <30mA
Umgebungs-
temperatur Sy -25 ... +40°C
Schutzart IP 20 (EN 60529)
Anschliisse
L1-L3/L1°-L3’ 4 mm? (AWG 10) 10 mm? (AWG 8) 16mm2 | 35mm?2 | 50 mm? | 95 mm?
(AWG B6) | (AWG 2) | (AWG1/0) | (AWG4/0)
PE Bolzen M5 Bolzen Bolzen Bolzen Bolzen Bolzen Bolzen
M5 M6 M6 M8 M10 M10
Zuordnung 400/500 V-Gerate (...-5_3)
bei Nennbetrieb 0015... 0055/ 0110/ 0370/
(100 %) 0040 0075 - 0150 0220 0300 0450 0550 0750
bei erh6hter Leistung | 0015... 0040/ 0300/ 0550/
(VFC, 125 %) 0030 0055 0075 0110 0150 0220 0370 0450 0750
Zuordnung 230 V-Gerite (...-2_3)
bei Nennbetrieb 0015/ 0055/
(100 %) 0022 0037 - 0075 0110 0150 0220 0300 -
bei erhohter Leistung 0055/ 0110/ 0220/
(VFC, 125 %) 0015 0022 0037 0075 - 0150 - 0300 -

In IT-Netzen ist die Wirksamkeit von Netzfiltern eingeschrankt.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




kVA| |12
Option Netzfilter Typ NF...-... |1 |/
z
P| Hz
A
m ©
A4
T »
c
A
leliellidie] T
i ; dliolloll@
13 12 11 &
LINE
I o
LOAD
L3 L2 L1 @
= RIS
I —— v
y OIOIOIN ™ 7]
05233ADE
Bild 34: Mabild Netzfilter NF
Einbaulage beliebig
Alle MaRe in mm (in):
Netzfilter Hauptabmessungen BefestigungsmaRe LochmaR PE- Masse
Typ B H T a b c Anschluss kg (Ib)
NF009-503 55 (2.16) 195 (7.67) 180 (7.09) 0.8 (1.8)
NF014-503 ' 225 (8.85) 80 (3.15) 20 (0.79) 210 (8.27) V5 0.9 (2.0)
NF018-503 50 (1.96) | 255 (10.04) 240 (9.45) | 5.5(0.22) 1.1(2.4)
NF035-503 275 (10.83) 255 (10.04) 1.7 (3.7)
60 (2.36) 30 (1.18)
NF048-503 315(12.40) | 100 (3.93) 295 (11.61) V6 2.1 (4.6)
NF063-503 260 (10.24) 235 (9.25) 2.4 (5.3)
90 (3.54) 60 (2.36)

NF085-503 320 (12.60) | 140 (5.51) 6.5(0.26) M8 3.5(7.7)
NF115-503 255 (10.04) o 4.8 (10.6)
100 (3.93) | 330 (13.00) | 155 (6.10) 65 (2.56) M10
NF150-503 5.6 (12.3)
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3.18 Option Ausgangsdrosseln Typ HD...

*  Zur Unterdriickung der Stérabstrahlung des ungeschirmten Motorkabels. Wir empfehlen, das Motorkabel mit 5 Win-
dungen durch die Ausgangsdrossel zu fihren. Bei groRem Kabeldurchmesser kénnen weniger als 5 Windungen
durchgefiihrt werden und dafiir 2 oder 3 Ausgangsdrosseln in Reihe geschaltet werden. Bei 4 Windungen sollten
zwei Ausgangsdrosseln und bei 3 Windungen drei Ausgangsdrosseln in Reihe geschaltet werden.

Die Ausgangsdrosseln werden anhand der Kabelquerschnitte der Motorleitungen zugeordnet. Fir die 230 V-Geréte wird
deshalb keine separate Zuordnungstabelle benétigt.

Ausgangsdrossel Typ HDO001 HD002 HD003

Sachnummer 8133255 813 557 6 813 558 4

121 x 64 x 131 mm
(4.76 x 2.52 x 5.16 in)

66 x 49 x 73 mm
(2.60 x 1.93 x 2.87 in)

170 x 64 x 185 mm

Abmessungen B x H x T (6.69 x 2.52 x 7.28 in)

Innendurchmesser d 50 mm (1.97 in) 23 mm (0.91 in) 88 mm (4.46 in)

max. Verlustleistung Py ax 15W 8 W 30W
Masse 0.5kg (1.11b) 0.2 kg (0.44 Ib) 11 kg (2.42 Ib)
2
fiir Kabelquerschnitte (1A§/v”c'; 11% m";) <1.5 mm2 (AWG 16) > 16 mm2 (AWG 6)
< B .
y i L|_J'
|
1
'_ - - RS | SRpR— -
|
!
A I C I
1 b 1
« H >
00570CDE

Bild 35: Ma3bild Ausgangsdrossel HD...
Einbaulage beliebig

Alle MaRe in mm (in):

Ausgangs- Hauptabmessungen BefestigungsmaRe Innen-0 LochmaR
drossel Typ B H T a b d c
HDO001 121 (4.76) 64 (2.52) 131 (5.16) 80 (3.15) 50 (1.97) 50 (1.97) 5.8 (0.23)
HD002 66 (2.60) 49 (1.93) 73 (2.87) 44 (1.73) 38 (1.50) 23 (0.91)

HD003 170 (6.69) 64 (2.52) 185 (7.28) 120 (4.72) 50 (1.97) 88 (3.46) 7.0 (0.28)
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3.19 Option Ausgangsfilter Typ HF...

Sinusfilter zur Glattung der Ausgangsspannung von Umrichtern. Sie werden eingesetzt:

kWA

* bei Gruppenantrieben (mehrere parallele Motorleitungen); die Umladestréme in den Motorkabeln werden unter-

driickt.

+ zum Schutz der Motorwicklungsisolation von Fremdmotoren, die nicht PWM-Umrichter-geeignet sind, vor Uberspan-
nungsspitzen bei langen Motorleitungen (> 100 m).

» Ausgangsfilter dirfen nur bei 400/500 V-Geraten Typ MCF, MCV und MCH in den
VFC-Betriebsarten eingesetzt werden. Nicht bei 230 V-Geraten, nicht bei Typ MDV
in den CFC-Betriebsarten, nicht bei Typ MCH in den CFC- oder SERVO-Betriebsar-
ten und nicht bei Typ MDS einsetzen.

* Ausgangsfilter dirfen nicht bei Hubwerken eingesetzt werden.

Ausgangsfilter Typ HF015-503 HF022-503 HF030-503 HF040-503 HF055-503
Sachnummer 826 030 3 826 031 1 826 032 X 826 311 6 826 3124
Nennspannung Un 3 x380 Vpc -10 % ... 3 x 500 Ve +10 %, 50/60 Hz"

Spannungsfall bei Iy AU <6.5% (7.5 %) bei 400 V / < 4 % (5 %) bei 500 V bei famay = 50 Hz (60 Hz)
Durchgangsnennstromz) IN 400 V 4 AAC 6 AAC 8 AAC 10 AAC 12 AAC
(bei Upnetz =3 X400 Ve

Durchgangsnennstrom ) IN 500 V 3 AAC 5 AAC 6 AAC 8 AAC 10 AAC
(bei Upetz =3 X 500 V)

Ableitstrom bei Uy Al 0mA

Verlustleistung bei Iy Py 35W 55 W \ 65 W 90 W \ Y

Stéraussendung liber unge-
schirmte Motorleitung

geman Grenzwertklasse B nach EN 55011 und EN 55014
erfullt EN 50081 Teil 1 und 2

Umgebungstemperatur dy 0 ... +45°C (Reduktion: 3.0 % Iy pro K bis max. 60°C)
Schutzart (EN 60529) IP 20
Anschliisse Anschlussbolzen M4: 0.5 ... 6 mm? (AWG 20 ... 10) ‘ 10 mm? (AWG 8)
Masse 4.4 kg (9.68 Ib) 10.8 kg (23.76 Ib)
fiir MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3
bei Nennbetrieb (100 %) 0015 0022 0030 0040 0055
bei erhdhter Leistung (125 %) - 0015 0022 0030 0040
Ausgangsfilter Typ HF075-503 HF450-503 HF023-403 HF033-403 HF047-403
Sachnummer 826 313 2 826 948 3 825784 1 825785 X 825786 8
Nennspannung Un 3x380 Vg -10 % ... 3 x 500 Ve +10 %, 50/60 Hz")
Spannungsfall bei Iy AU <6.5% (7.5 %) bei 400 V / < 4 % (5 %) bei 500 V bei fomax = 50 Hz (60 Hz)

Durchgangsnennstrom? Iy 400 v 16 Aac 90 Apc 23 Apc 33 Apc 47 Apc
(bei Unetz =3 x 400 Ve
Durchgangsnennstrom?) In 500 v 13 Aac 72 Anc 19 Aac 26 Apc 38 Aac
(bei Unetz =3 x 500 Vpc)
Ableitstrom bei Uy Al 0mA
Verlustleistung bei Iy Py 135 W 400 W ] 90 W 120 W ] 200 W
Storaussendung liber unge- gemal Grenzwertklasse B nach EN 55011 und EN 55014
schirmte Motorleitung erfullt EN 50081 Teil 1 und 2
Umgebungstemperatur dy 0 ... +45°C (Reduktion: 3.0 % Iy pro K bis max. 60°C)
Schutzart (EN 60529) IP 20 IP 10 IP 20
Anschliisse 10 mm? (AWG 8) | 35 mm? (AWG 2) 25 mm? (AWG 4)
Masse 10.8 kg (23.76 Ib) | 32 kg (70.58 Ib) | 15.9 kg (35.01b) | 16.5 kg (36.3 Ib) | 23 kg (50.6 Ib)
fiir MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 0370/0450/

bei Nennbetrieb (100 %) 0075 0550%)/0750%) 0110 0150/0300%) 0220

. . . 0300/0370/0450/ 3)
)
bei erhohter Leistung (125 %) 0055 0550/0750 0075 0110/0220 0150

1
2)

Oberhalb von fay = 60 Hz gilt fiir den Durchgangsnennstrom Iy eine Reduktion von 6 % Iy pro 10 Hz.
Gilt nur bei Betrieb ohne Uz-Anbindung. Beachten Sie bei Betrieb mit Uz-Anbindung die Projektierungshinweise im Systemhandbuch

MOVIDRIVE® compact, Kapitel "Projektierung/Anschluss der optionalen Leistungskomponenten".

3)
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MaBbilder Ausgangsfilter HF...-503, alle MaBBe in mm (in)

HF015/022/030-503

HF040/055/075-503

4 Y
Iy L L. 5t4
@
SEW
L ®
I o Io //
& é—éo ‘P
y ¥ vvil o ;
Ca f a_,
< B > < T
00527BDE
Bild 36: Mal3bilder Ausgangsfilter HF015...075-503
Nur Einbaulage wie im Maf3bild dargestellt zulassig
Ausgangsfilter Hauptabmessungen BefestigungsmaRe LochmaR Liiftungsfreiraume?)
Typ B H T a b c oben unten
HF015/022/030-503 | 80 (3.15) | 286 (11.26) | 176 (6.93) - 265 (10.43)
7 (0.28) 100 (3.94) | 100 (3.94)
HF040/055/075-503 | 135 (5.31) | 296 (11.65) | 216 (8.50) 70 (2.76) | 283 (11.14)
1) Kein seitlicher Freiraum erforderlich, die Gerate dirfen aneinander gereiht werden.
HF450-503
b I
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Bild 37: Ma3bild Ausgangsfilter HF450-503
Nur Einbaulage wie im Maf3bild dargestellt zulassig
Ausgangsfilter Hauptabmessungen BefestigungsmaRe LochmaR Liiftungsfreirdume
Typ B H T a b c oben unten
HF450-503 465 (18.31) | 385 (15.16) | 240 (9.45) | 436 (17.17) | 220(8.66) | 8.5(0.33) | 100 (3.94) | 100 (3.94)
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MaBbild Ausgangsfilter HF...-403, alle MaBBe in mm (in)
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Bild 38: Mal3bild Ausgangsfilter HF...-403
BefestigungsmaRe -
Hauptabmessungen gung Loch Liiftungsfreiraume
Typ Standardeinbau Einbaulage quer maf
B H TIT1 a b al a2 c seitlich | oben | unten
HF023-403 | 145 | 284 365/390 268 60
HF033-.403 | (5.71) | (11.18) | (14.37/15.35) | (10.55) | (2.36) 210 334 65 e 30 150 | 150
\roara0s | 190 300 385/400 284 50 (8.27) (13.15) | (0.26) | (118 ea) | (5.91) | (5.91)
(7.48) | (11.82) | (15.16/15.57) | (11.18) (3.15)
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3.20 Konfektionierte Kabel

Ubersicht Fur den einfachen und fehlerfreien Anschluss verschiedener Systemkomponenten an
MOVIDRIVE® bietet SEW Kabelsatze und konfektionierte Kabel an, und zwar:

1.
2.

Kabelséatze zur Zwischenkreisverbindung MDR - MCF/MCV/MCS/MCH

Motorkabel und Verlangerungskabel fiir den Anschluss der CM-Motoren an MCS
und MCH

Motorkabel fiir den Anschluss der DS-/DY-Motoren an MCS

Hiperface-Kabel, Resolverkabel und Verlangerungskabel in Stecker- und Klemmen-
kastenausfiihrung fiir CM-/DS-/DY-Motoren

VR-Fremdlifterkabel und Verldngerungskabel

. Bremsenkabel

Geberkabel fir den Anschluss des Motor-Encoders an Gebereingang X15 des MCV-
Grundgerates oder an "X2: Encoder" der 5 V-Geberversorgung Typ DWI11A

Geberkopplung "X1: MOVIDRIVE" der DWI11A und X15 MCV-Grundgerat

. Geberkabel fur den Anschluss eines externen Encoders oder einer Steuerung (Aus-

gang Encoder-Nachbildung) an X14 des MCV/MCS-Grundgerates

10.Geberkopplung (MCV/MCS: Master X14 - Slave X14)

Es wird dabei unterschieden, ob die Kabel zur festen Verlegung oder zur Schleppket-
tenverlegung vorgesehen sind. Die Kabel werden in Meterschritten fir die gewiinschte
Lange konfektioniert.

Bremsgleichrichter
! B MR BMK

N:ﬂ i H::1
| MVIDRIVE® | MOVIDRIVE® i

dcompact Y Sompact
MCS4_A i

B
=
E
B
g

MOVIDRIVE®
MDRG0A

Schaltschrank

zum

@@ @@

®
@

05297ADE

Bild 39: Kabelsétze fiir das MOVIDRIVE® compact-System
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Bild 40: Anschluss Motorgeber
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Bild 41: Anschluss externer Geber und Master-Slave-Verbindung
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1. Kabelsétze zur Zwischenkreisverbindung MDR -. MCF/MCV/MCS/MCH

Beschreibung

Verlegungsart

SEW empfiehlt dringend die Verwendung der nachfolgend genannten Kabelsétze, da
diese Uber die entsprechende Spannungsfestigkeit verfligen und zudem farblich ge-
kennzeichnet sind. Dies ist notwendig, da Verpolung und Erdschluss zur Zerstérung der
angeschlossenen Geréte fihren.

Die Kabel begrenzen durch ihre Ladnge die Zwischenkreisverbindung auf die zuldssige
Lange von funf Metern (16.4 ft), wobei fur den Anschluss mehrerer Geréate diese auch
kundenseitig abgeldngt werden kénnen. Die Kabelschuhe zum Anschluss an das Netz-
rickspeisegerat und an einen Umrichter liegen dem Kabelsatz bei. Fir den Anschluss
weiterer Umrichter sind handelsiibliche Kabelschuhe zu verwenden. Die Umrichter
mussen dann sternférmig an das Netzriickspeisegerat angeschlossen werden. Verwen-
den Sie einen Schienen-Unterverteiler, wenn die Zwischenkreisklemmen des Netzriick-
speisegeréates nicht ausreichen.

Es ist nur feste Verlegung méglich.

Kabelsatz Typ

DCP12A

DCP13A

DCP15A

Sachnummer

814 567 9

814 250 5

814 2513

MOVIDRIVE®

fiir den Anschluss von

0015...0110

0150...0300

0370...0750

2. Motorkabel fiir den Anschluss der CM-Motoren an MCS oder MCH und Verlédngerungskabel

Motorkabel Die Kabel sind mit Stecker flir den Motoranschluss und mit Aderendhilsen fiir den Um-
richteranschluss ausgestattet.
Aderzahl und Leitungsquerschnitt Sachnummer Verlegungsart fiir Motor
4x1.5 mm?2 (AWG 16) 1991795 CM..SM51
4x1.5 mm?2 (AWG 16) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199 189 2 CM..BR SB51
4x2.5 mm? (AWG 12) 1991817 CM..SM52
4x2.5 mm?2 (AWG 12) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199 191 4 CM..BR SB52
4x4 mm? (AWG 10) 199 183 3 CM..SM54
> 2 feste Verlegung
4x4 mm? (AWG 10) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 1991930 CM..BR SB54
4x6 mm? (AWG 10) 199 185 X CM..SM56
4x6 mm?2 (AWG 10) + 3x1.5 mm? (AWG 16) 199 195 7 CM..BR SB56
4x10 mm? (AWG 8) 199 187 6 CM..SM59
4x10 mm? (AWG 8) + 3x1.5 mm? (AWG 16) 199 197 3 CM..BR SB59
Aderzahl und Leitungsquerschnitt Sachnummer Verlegungsart fiir Motor
4x1.5 mm? (AWG 16) 1991809 CM..SM51
4x1.5 mm?2 (AWG 16) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199 190 6 CM..BR SB51
4x2.5 mm?2 (AWG 12) 1991825 CM..SM52
4x2.5 mm? (AWG 12) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199 192 2 CM..BR SB52
4x4 mm? (AWG 10) 199 184 1 CM..SM54
3 3 Schleppkettenverlegung
4x4 mm? (AWG 10) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199194 9 CM..BR SB54
4x6 mm? (AWG 10) 199 186 8 CM..SM56
4x6 mm? (AWG 10) + 3x1.5 mm?2 (AWG 16) 199 196 5 CM..BR SB56
4x10 mm? (AWG 8) 199 188 4 CM..SM59
4x10 mm? (AWG 8) + 3x1.5 mm?2 (AWG 16) 199 198 1 CM..BR SB59
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Verldngerungs- Die Kabel sind mit Stecker und Kupplung fiir die Verldngerung des CM-Motorkabels
kabel ausgestattet.
Aderzahl und Leitungsquerschnitt Sachnummer Verlegungsart fiir Motor
4x1.5 mm?2 (AWG 16) 199 549 9 CM..SM51
4x1.5 mm? (AWG 16) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199 199 X CM..BR SB51
4x2.5 mm?2 (AWG 12) 1995510 CM..SM52
4x2.5 mm? (AWG 12) + 3x1.0 mm?2 (AWG 17) 1992015 CM..BR SB52
4x4 mm? (AWG 10) 199 553 7 CM..SM54
feste Verlegung
4x4 mm?2 (AWG 10) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199 203 1 CM..BR SB54
4x6 mm? (AWG 10) 199 555 3 CM..SM56
4x6 mm? (AWG 10) + 3x1.5 mm?2 (AWG 16) 199 205 8 CM..BR SB56
4x10 mm? (AWG 8) 199 557 X CM..SM59
4x10 mm? (AWG 8) + 3x1.5 mm? (AWG 16) 199 207 4 CM..BR SB59
Aderzahl und Leitungsquerschnitt Sachnummer Verlegungsart fiir Motor
4x1.5 mm?2 (AWG 16) 199 550 2 CM..SM51
4x1.5 mm?2 (AWG 16) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199200 7 CM..BR SB51
4x2.5 mm? (AWG 12) 199552 9 CM..SM52
4x2.5 mm? (AWG 12) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199202 3 CM..BR SB52
4x4 mm? (AWG 10) 199 554 5 CM..SM54
2 3 Schleppkettenverlegung

4x4 mm? (AWG 10) + 3x1.0 mm? (AWG 17) 199 204 X CM..BR SB54
4x6 mm? (AWG 10) 199 556 1 CM..SM56
4x6 mm?2 (AWG 10) + 3x1.5 mm? (AWG 16) 199 206 6 CM..BR SB56
4x10 mm? (AWG 8) 199 558 8 CM..SM59
4x10 mm? (AWG 8) + 3x1.5 mm? (AWG 16) 199 208 2 CM..BR SB59

3. Motorkabel fiir den Anschluss der DS-/DY-Motoren an MCS

Beschreibung Die Kabel sind mit Stecker fiir den Motoranschluss und mit Aderendhiilsen fiir den Um-
richteranschluss ausgestattet.

Aderzahl und Leitungsquerschnitt Sachnummer Verlegungsart fir Motor
4x1.5 mm? (AWG 16) 198 669 4 DS56 / SM11
4x1.5 mm? (AWG 16) + 2x0.75 mm? (AWG 18) 198 670 8 DS56..B / SM11
4x1.5 mm? (AWG 16) 198 683 X DY71/SM21
4x2.5 mm? (AWG 12) 198 684 8 DS71/SM22
4x2.5 mm? (AWG 12) 198 685 6 feste Verlegung DY90/112 / SM32
4x4 mm? (AWG 10) 198 686 4 DY90/112 / SM34
4x6 mm? (AWG 10) 198 687 2 DY90/112 / SM36
4x6 mm? (AWG 10) 198 688 0 DY112 / SM46
4x10 mm? (AWG 8) 198 689 9 DY112 / SM41
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Aderzahl und Leitungsquerschnitt Sachnummer Verlegungsart fiir Motor
4x1.5 mm? (AWG 16) 1987410 DS56 / SM11
4x1.5 mm?2 (AWG 16) + 2x0.75 mm? (AWG 18) 1987429 DS56..B / SM11
4x1.5 mm?2 (AWG 16) 198734 8 DY71/SM21
4x2.5 mm? (AWG 12) 1987356 DS71/SM22
4x2.5 mm? (AWG 12) 198 736 4 Schleppkettenverlegung DY90/112 / SM32
4x4 mm? (AWG 10) 198 737 2 DY90/112 / SM34
4x6 mm? (AWG 10) 198 738 0 DY90/112 / SM36
4x6 mm? (AWG 10) 1987399 DY112 / SM46
4x10 mm?2 (AWG 8) 198 740 2 DY112 / SM41

4. Hiperface-Kabel, Resolverkabel und Verlédngerungskabel
Hiperface-Kabel flir CM-Motoren mit Steckverbinder:

Sachnummer 199 488 3 199 320 8
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
fiir Hiperface-Geber AS1H/ES1H im Motor CM71...112

Leitungsquerschnitt 6 x 2 x 0.25 mm? (AWG 23)

cos+: rot (RD)

cos-: blau (BU)

sin+: gelb (YE)

sin-: griin (GN)

D+: schwarz (BK)

D-: violett (VT)
TF/TH/KTY+: braun (BN)
TF/TH/KTY-: weilt (WH)

GND: grau-rosa + rosa (GY-PK + PK)
Ug: rot-blau + grau (RD-BU + GY)

Hersteller und Typ Fa. Lapp, PVC/C/PP 303 028 1 Fa. Nexans, 493 290 70

Anschluss am Geber/Motor mit 12-poligen Rundstecker (Fa. Intercontec, Typ ASTA021NNOO 10 000 5 000)
MOVIDRIVE® compact MCH4_A mit 15-poligem Sub-D-Stecker

Aderfarben

Verldngerungskabel fir Hiperface-Kabel (CM-Motoren mit Steckverbinder):

Sachnummer 199 539 1 199 540 5
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
fiir Hiperface-Geber AS1H/ES1H im Motor CM71...112

Leitungsquerschnitt 6 x 2 x 0.25 mm? (AWG 23)

cos+: rot (RD)
cos-: blau (BU)
sin+: gelb (YE)
sin-: griin (GN)
D+: schwarz (BK)

Aderfarben D-: violett (VT)
TF/TH/KTY+: braun (BN)
TF/TH/KTY-: weily (WH)
GND: grau-rosa + rosa (GY-PK + PK)
Ug: rot-blau + grau (RD-BU + GY)
Hersteller und Typ Fa. Lapp, PVC/C/PP 303 028 1 Fa. Nexans, 493 290 70
Anschluss am Geber/Motor mit 12-poligen Rundstecker (Fa. Intercontec, Typ ASTA021NNOO 10 000 5 000)

Hiperface-Kabel mit 12-poligen Rundstecker (Fa. Intercontec, Typ AKUA20)
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Hiperface-Kabel fiir CM-Motoren mit Klemmenkasten:
Sachnummer 199 591 X 199 592 8
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
fiir Hiperface-Geber AS1H/ES1H im Motor CM71...112

Leitungsquerschnitt 6 x 2 x 0.25 mm? (AWG 23)

cos+: rot (RD)

cos-: blau (BU)

sin+: gelb (YE)

sin-: grin (GN)

D+: schwarz (BK)

Aderfarben D-: violett (VT)

TF/TH/KTY+: braun (BN)

TF/TH/KTY-: weily (WH)
GND: grau-rosa + rosa (GY-PK + PK)

Ug: rot-blau + grau (RD-BU + GY)

Hersteller und Typ Fa. Lapp, PVC/C/PP 303 028 1 Fa. Nexans, 493 290 70

Anschluss am Geber/Motor
MOVIDRIVE® compact MCH4_A

mit Aderendhiilsen
mit 15-poligem Sub-D-Stecker

Resolverkabel fiir DS56- und CM-Motoren mit Steckverbinder:

Sachnummer 199 487 5 199 319 4
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
fiir Resolver RH1M im Motor DS56, CM71...112

Leitungsquerschnitt 5 x 2 x 0.25 mm? (AWG 23)
Ref.+: rosa (PK)
Ref.-: grau (GY)
cos+: rot (RD)
cos-: blau (BU)
Aderfarben sin+: gelb (YE)
sin-: griin (GN)
TF/TH/KTY+: braun + rosa (BN + PK)
TF/TH/KTY-: weil? + schwarz (WH + BK)

Hersteller und Typ Fa. Lapp, PVC/C/PP

Anschluss am Resolver/Motor
MOVIDRIVE® compact MCS4_A

Fa. Nexans

mit 12-poligen Rundstecker (Fa. Intercontec, Typ ASTA021NNOO 10 000 5 000)
mit 9-poligem Sub-D-Stecker

Verldngerungskabel fiir Resolverkabel (DS56- und CM-Motoren mit Steckverbinder):

Sachnummer 199 542 1 199 541 3

feste Verlegung Schleppkettenverlegung
DS56, CM71...112

5 x 2 x 0.25 mm?2 (AWG 23)

Ref.+: rosa (PK)
Ref.-: grau (GY)
cos+: rot (RD)
cos-: blau (BU)
Aderfarben sin+: gelb (YE)
sin-: griin (GN)
TF/TH/KTY+: braun + rosa (BN + PK)
TF/TH/KTY-: weil® + schwarz (WH + BK)

Hersteller und Typ Fa. Lapp, PVC/C/PP

Anschluss am Resolver/Motor mit 12-poligen Rundstecker (Fa. Intercontec, Typ ASTA021NNOO 10 000 5 000)
Resolverkabel mit 12-poligen Rundstecker (Fa. Intercontec, Typ AKUA20)

Verlegung

fiir Resolver RH1M im Motor

Leitungsquerschnitt

Fa. Nexans
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A7 Konfektionierte Kabel

Resolverkabel fiir Motoren DY71...112 mit Steckverbinder:

Sachnummer 198 827 1 198 812 3
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
fiir Resolver RH1M im Motor

DY71...112

Leitungsquerschnitt

4 x 2 x0.25 mm2 (AWG 23)

Aderfarben

Ref.+: rosa (PK)
Ref.-: grau (GY)
cos+: rot (RD)
cos-: blau (BU)
sin+: gelb (YE)
sin-: grin (GN)
TF/TH: braun (BN)
TF/TH: weil? (WH)

Hersteller und Typ

Fa. Lapp, Unitronic Li2YCY (TP)
Fa. Helukabel, Paar-Tronic-CY

Fa. Lapp, Unitronic FD CP (TP)
Fa. Helukabel, Super-Paar-Tronic-C-PUR

Anschluss am Resolver/Motor
MOVIDRIVE® compact MCS4_A

mit 12-poligen Rundstecker (Fa.

Framatome Souriou, Typ GN-DMS2-12S)

mit 9-poligem Sub-D-Stecker

Resolverkabel fiir DS56- und DY71...112-Motoren mit Klemmenkasten:

Sachnummer 199 589 8 199 590 1
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
fiir Resolver RH1M im Motor

DS56, DY71...112

Leitungsquerschnitt

5 x 2 x 0.25 mm? (AWG 23)

Aderfarben

Ref.+: rosa (PK)
Ref.-: grau (GY)

cos+: rot (RD)

cos-: blau (BU)

sin+: gelb (YE)
sin-

TF/TH/KTY+: braun + rosa (BN + PK)
TF/TH/KTY-: weil? + schwarz (WH + BK)

: grin (GN)

Hersteller und Typ

Fa. Lapp, PVC/C/PP

Fa. Nexans
Anschluss am Resolver/Motor mit Aderendhilsen
MOVIDRIVE® compact MCS4_A mit 9-poligem Sub-D-Stecker

5. VR-Fremdliifterkabel und Verldngerungskabel

VR-Fremdliifterkabel:

Sachnummer 199 559 6 199 560 X
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung

Leitungsquerschnitt 3 x 1 mm? (AWG 17)

Anschluss VR-Fremdliifter mit Stecker STAK 200

Schaltschrank mit Aderendhilsen

Verldngerungskabel fir VR-Fremdllifterkabel:

Sachnummer 199 561 8 199 562 6
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
Leitungsquerschnitt

3 x 1 mm? (AWG 17)

Anschluss VR-Fremdliifter

VR-Fremdliifterkabel

mit Stecker STAK 200
mit Steckverbinder
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6. Bremsenkabel
Sachnummer 198 633 3 198 745 3
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
Leitungsquerschnitt 4 x 1.5 mm? (AWG 16)
Anschluss am DY-Motor mit Stecker

Bremsgleichrichter

mit Aderendhlilsen

7. Motorgeberkabel, Anschluss an MCV4_A, X15
Kabel ftir TTL- und sin/cos-Motorgeber (TTL- und sin/cos-Encoder)

Sachnummer 198 829 8 198 828 X
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
fiir Geber ES1T, ES2T und EV1T uber Option DWI11A und Kabel 814 344 7

ES1S, ES2S, EV1S, ES1R, ES2R und EV1R direkt an X15 (MCV)

Leitungsquerschnitt

4 x 2 x 0.25 mm? (AWG 23) + 1 x 0.25 mm? (AWG 23)

Aderfarben

A: gelb (YE)

A: grin (GN)
_B:rot (RD)

B: blau (BU)

C: rosa (PK)

C: grau (GY)
UB: weil® (WH)

[: braun (BN)

Sensorleitung: violett (VT)

Hersteller und Typ

Fa. Lapp, Unitronic Li2YCY (TP)
Fa. Helukabel, Paar-Tronic-CY

Fa. Lapp, Unitronic FD CP (TP)

Fa. Helukabel, Super-Paar-Tronic-C-PUR

Anschluss am Geber/Motor

an MCV4_A, X15 oder DWI11A

mit Aderendhilsen

bei ES1T, ES2T und EV1T die violette Ader (VT) am Geber an UB anschlielRen

bei ES1S, ES2S, EV1S, ES1R, ES2R und EV1R
die violette Ader (VT) auf der Geberseite abschneiden

mit 9-poligem Sub-D-Stecker

Kabel ftir HTL- Motorgeber (HTL- Encoder)

Sachnummer 198 932 4 198 931 6
Verlegung feste Verlegung Schleppkettenverlegung
fiir Geber ES1C, ES2C und EV1C

Leitungsquerschnitt

5 x 0.25 mm? (AWG 23) + 1 x 0.25 mm? (AWG 23)

Aderfarben

A: gelb (YE)
B: griin (GN)
C: grau (GY)
UB: weil} (WH)
[0: braun (BN)

Hersteller und Typ

Fa. Lapp, Unitronic LiYCY
Fa. Helukabel, Tronic-CY

Fa. Lapp, Unitronic FD CP
Fa. Helukabel, Super-Tronic-C-PURGS

am Geber/Motor
an MCV4_A, X15

Anschluss

mit Aderendhilsen
mit 9-poligem Sub-D-Stecker
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8. Geberkopplung

Dieses Kabel ist fur folgende Verbindungen vorgesehen:

«  MOVIDRIVE® compact MCV "Encoder In" (X15) — Option 5 V-Geberversorgung Typ DWI11A

Sachnummer

8143447

Verlegung

feste Verlegung

fiir Geber mit 5 V-Geberversorgung

ES1T, ES2T und EV1T tber Option DWI11A

Leitungsquerschnitt

4 x 2 x0.25 mm?2 (AWG 23) + 1 x 0.25 mm? (AWG 23)

Aderfarben

A: gelb (YE)

A: grin (GN)

_B: rot (RD)

B: blau (BU)

C: rosa (PK)

C: grau (GY)
UB: weill (WH)

[0: braun (BN)

Sensorleitung: violett (VT)

Hersteller und Typ

Fa. Lapp, Unitronic Li2YCY (TP)
Fa. Helukabel, Paar-Tronic-CY

an DWIM1A
X15

Anschluss an

mit 9-poliger Sub-D-Buchse
mit 9-poligem Sub-D-Stecker

9. Kabel fiir externen Geber (TTL- Encoder) oder Encoder-Nachbildung, Anschluss an X14

Dieses Kabel ist fur den Anschluss eines externen Gebers oder der Auswertung Encoder-Nachbildung an MCV/

MCS4_A vorgesehen.

Sachnummer 815 354 X -
Verlegung feste Verlegung -
fiir Geber ES1R, ES2R und EV1R oder Auswertung Encoder-Nachbildung

Leitungsquerschnitt

4 x 2 x 0.25 mm? (AWG 23) + 1 x 0.25 mm? (AWG 23)

Aderfarben

A: gelb (YE)

A: grin (GN)
_B:rot (RD)

B: blau (BU)

C: rosa (PK)

C: grau (GY)
UB: weil} (WH)

[: braun (BN)

Umschaltung: violett (VT)

Fa. Lapp, Unitronic Li2YCY (TP) )
Hersteller und Typ Fa. Helukabel, Paar-Tronic-CY

am Geber/an der mit Aderendhilsen

Auswertung

Anschluss

Externer Geber: die violette Ader (VT) auf der Geberseite abschneiden
Auswertung: die violette Ader (VT) mit der braunen Ader (BN) briicken
mit 9-poliger Sub-D-Buchse

an MCV/MCS4_A, X14
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10. Geberkopplung MCV/MCS4_A X14: Master -~ MCV/MCS4_A X14: Slave

Dieses Kabel ist fur die Master-Slave-Verbindung von zwei MCV/MCS4_A-Geréten vorgesehen.

Sachnummer 815 355 8

Verlegung feste Verlegung

fiir Master-Slave-Verbindung X14: Master - X14: Slave
Leitungsquerschnitt 4 x 2 x0.25 mm?2 (AWG 23) + 1 x 0.25 mm? (AWG 23)

A: gelb (YE)
A: griin (GN)
_B: rot (RD)
B: blau (BU)
Aderfarben C: rosa (PK)

C: grau (GY)

UB: weill (WH)

[: braun (BN)
Sensorleitung: violett (VT)

Fa. Lapp, Unitronic Li2YCY (TP)
Hersteller und Typ Fa. Helukabel, Paar-Tronic-CY

Anschluss an X14: Master") mit 9-poliger Sub-D-Buchse
X14: Slave' mit 9-poliger Sub-D-Buchse

1) Achtung: Buchse mit Aufschrift "Master" an X14: Master anschlieBen und Buchse mit Aufschrift "Slave" an X14: Slave anschlief3en!
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4 P60. Meniiaufbau
P600
4 Parameter
Das Parametermenii wird in der Regel nur zur Inbetriebnahme und im Servicefall ben6-
tigt. MOVIDRIVE® ist deshalb als Grundgerat ohne Bediengerat ausgefiihrt und kann
optional mit der passenden Kommunikationsmdglichkeit ergdnzt werden.
Die MOVIDRIVE®-Parameter kénnen auf verschiedene Weise eingestellt werden:
+ Mit dem optionalen Bediengerédt Typ DBG11B.
* Mit dem PC-Programm MOVITOOLS (enthéalt SHELL, SCOPE und IPOS-Program-
mierung). PC-Anschluss Uber die serielle Schnittstelle USS21A.
+ Uber die seriellen Schnittstellen, Programmierung kundenseitig.
+ Uber die Feldbus-Schnittstellen, Programmierung kundenseitig.
« Uber IPOSPUS® programmierung kundenseitig.
Die jeweils aktuellste Version des PC-Programmes MOVITOOLS finden Sie im Internet
auf der SEW-Homepage (www.sew-eurodrive.de) zum Download.
4.1 Meniiaufbau
1. Menlebene 2. Menuebene 3. Menuebene
Hauptmenu Untermenu Parameter Bearbeitungsmodus
(t1]04]
REGLERSPERRE
STROM: 0 A
0.. ANZEIGEWERTE
|
1.. SOLLWERTE/
INTE?RATOREN [”]
3., MOTOR- [-] [11]1:]
PARA¥ETER 10. SOLLWERT-
4.. REFERENZ- VORW%HL
MELDUNGEN 11. ANALOG EING1
' (+/= 10 V) (-]
5.. KONTROLL- I [ ]
FUNKTIONEN 12. ANALOG EING. |'°© [T]|[1]
' (OPTIONAL) 110 1
B0 o KLY ' AIl SKALIERUNG
BELE?UNG 13. DREHZAHL- | [ ]
RAMPEN 1 111 0 mv|l—=l|111 0 mv
1.. STEUER- ! ATl OFFSET| [ ] [AI1 OFFSET
FUNKTIONEN 14. DREHZAHL-
! RAMPEN 2 112 BEZUG 3000
o o CIHRAIIL- ' ATl  BETRIEBSART
FUNKTIONEN 15. MOTORPOTI.
3 L 113 0V
2.. IPOS- ' ATl U-OFFSET
Parameter 16. FESTSOLL- I
WERTE 1 114 0 /M
' ATl n-OFFSET
17. FESTSOLL-
WERTE 2 115 1.89 ms
FILTER SOLLWERT
02407ADE

Bild 42: Mentiaufbau

86

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




PG..

Parameteriibersicht P60.

4.2 Parameteriibersicht

P600

Die folgende Tabelle zeigt alle Parameter mit Einstellbereich und Werkseinstellung (fett):

0_ ANZEIGEWERTE - Seite 91 08_ Fehlerspeicher

00_ Prozesswerte 080...084 | Fehler t-0...t-4

000 Drehzahl 09_ Busdiagnose

001 Anwenderanzeige 090 PD-Konfiguration

002 Frequenz 091 Feldbus-Typ

003 Ist-Position 092 Baudrate Feldbus

004 Ausgangsstrom 093 Adresse Feldbus

005 Wirkstrom 094...096 | PA1...PA3 Sollwert

006 Motorauslastung 1 097...099 | PE1...PE3 Istwert

007 Motorauslastung 2 1 SOLLWERTE/INTEGRATOREN -, Seite 94

008 Zwischenkreisspannung 10_ Sollwertvorwahl

009 Ausgangsstrom 100 Sollwertquelle UNIPOL./FESTSOLL.
01_ Statusanzeigen 101 Steuerquelle KLEMMEN

010 Umrichterstatus 1_ Analogeingang Al1

011 Betriebszustand 110 Al1 Skalierung -10...-0.1/0.1..1...10
012 Fehlerstatus M Al1 Offset -500...0...500 mV

013 Aktueller Parametersatz 112 Al1 Betriebsart BEZUG N-MAX

014 Kuhlkérpertemperatur 113 Al1 Spannungsoffset -10...0...10 V

015 Einschaltstunden 114 Al1 Drehzahloffset -5000...0...5000 1/min
016 Freigabestunden 115 Filter Drehzahlsollwert 0...5...100 ms, 0 = AUS
017 Arbeit 12_ Analogeingéange (optional)

02_ Analoge Sollwerte 120 Al2 Betriebsart KEINE FUNKTION
020/021 | Analogeingang Al1/Al2 13_/14_ | Drehzahlrampen 1/2

022 Ext. Strombegrenzung 130/140 | Rampe t11/t21 auf RECHTS | 0...2...2000 s

03_ Binareingange Grundgerit 131141 Rampe t11/t21 ab RECHTS | 0...2...2000 s
030...035 | Binareingang DI@Q...DI&5 132/142 | Rampe t11/t21 auf LINKS 0...2...2000 s

036 Status Binareingange 133/143 | Rampe t11/t21 ab LINKS 0...2..2000 s

04_ Binareingange Optionen 134/144 | Rampe t12/t22 AUF = AB 0...2..2000 s
040...047 | Binareingang DI19...DI17 135/145 | S-Verschliff t12/t22 0.3

048 Status Binareingange 136/146 | Stop-Rampe t13/t23 0..2..20s

05_ Binarausgédnge Grundgerat 137/147 | Not-Rampe t14/t24 0..2..20 s

050 Bindrausgang DB@J 138 Rampenbegrenzung AUS=0/EIN=1
051/052 | Binarausgang DO@1/DO@2 15_ Motorpotenziometer

053 Status Binarausgange 150 Rampe t3 auf 0.2...20..50 s

06_ Bindrausgange Optionen 151 Rampe t3 ab 0.2...20..50 s
060...067 | Binarausgang DO1@...DO17 152 letzten Sollwert speichern EIN / AUS

068 Status Binarausgange 16_/17_ | Festsollwerte 1/2

07_ Geriatedaten 160/170 | interner Sollwert n11/n21 -5000...150...5000 1/min
070 Geréatetyp 161/171 interner Sollwert n12/n22 -5000...750...5000 1/min
071 Geréatenennstrom 162/172 | interner Sollwert n13/n23 -5000...1500...5000 1/min
072 Option 1

073 Option 2

074 Firmware Option 1

075 Firmware Option 2

076 Firmware Grundgerat

077 Technologiefunktion
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2__ REGLERPARAMETER -. Seite 107 42_ Drehzahl-Soll-Ist-Vergleich
20_ Drehzahlregelung 420 Hysterese 0...100...300 1/min
200 P-Verstarkung n-Regler | 0.1...2...32 421 Verzégerungszeit 0..1.9s
201 Zeitkonstante n-Regler | 0...10...300 ms 422 Meldung = "1" bei: N # Nggy / N = Nggy
202 Verstérk. Beschl.-Vorst. | 0...32 43_ Strom-Referenzmeldung
203 Filter Beschl.-Vorst. 0...100 ms 430 Strom-Referenzwert 0...100...150 % Iy
204 Filter Drehzahl-Istwert | 0...32 ms 431 Hysterese 0..5..30 % Iy
205 Last-Vorsteuerung CFC | 0...150 % 432 Verzdgerungszeit 0.1.9s
206 Abtastzeit n-Regler 1Tms=0/05ms=1 433 Meldung = "1" bei: I <lpes/ 1> ligs
207 Last-Vorsteuerung VFC | 0...150 % 44_ Imax-Meldung
21_ Halteregler 440 Hysterese 0..5..50 % Iy
210 P-Verst. Halteregler ’ 0.1..2..32 441 Verzégerungszeit 0..1.9s
22_ Interner Synchronlauf 442 Meldung = "1" bei: 1= lmax / 1< Ihax
228 Filter Vorst. (DRS) ‘ 0...100 ms 5 KONTROLLFUNKTIONEN - Seite 117
3_ Motorparameter — Seite 110 50_ Drehzahl-Uberwachungen
30_/31_ | Begrenzungen 1/2 500/502 | Drehzahl-Uberw. 1/2 AUS/MOT/GEN/MOT&GEN
300/310 | Start-Stop-Drehz. 1/2 0...60...150 1/min 501/503 | Verzégerungszeit 1/2 0..1..10s
301/311 | Minimaldrehzahl 1/2 0...60...5500 1/min 52_ Netz-Aus-Kontrolle
302/312 | Maximaldrehzahl 1/2 0...1500...5500 1/min 520 Netz-Aus-Reaktionszeit | 0..5s
303/313 | Stromgrenze 1/2 0...150 % Iy 521 Netz-Aus-Reaktion REGL.SPERRE/NOTSTOP
304 Drehmomentgrenze 0...150 % 6 KLEMMENBELEGUNG -. Seite 118
32_/33_ | Motorkompensat. 1/2 (asynchr.) 60_ Binareingange Grundgerit
320/330 | Automat. Abgleich 1/2 EIN / AUS 600 Binareingang DI&1 RECHTS/HALT
321/331 | Boost 1/2 0...100 % 601 Binareingang DI@2 LINKS/HALT
322/332 | IxR-Abgleich 1/2 0...100 % 602 Binareingang DI@3 FREIGABE/STOP
323/333 | Vormagnet.-zeit 1/2 0..0.1.2s 603 Bindreingang DI@4 n11/n21
324/334 | Schlupfkompensat. 1/2 | 0...500 1/min 604 Binareingang DIZ5 n12/n22
34_ Motorschutz 62_ Bindrausgange Grundgerat
340/342 | Motorschutz 1/2 EIN / AUS 620 Bindrausgang DO@1 BETRIEBSBEREIT
341/343 | Kuhlungsart 1/2 EIGEN / FREMD 621 Bindrausgang DO@2 KEINE FUNKTION
35_ Motordrehsinn 64_ Analogausgang
350/351 | Drehricht.-umkehr 1/2 ’ EIN / AUS 640 Analogausgang AO1 IST-DREHZAHL
36_ Inbetriebnahme (nur im DBG11B verfiigbar) 641 Skalierung AO1 -10...0...1...10
360 Inbetriebnahme ‘ JA/NEIN 642 Betriebsart AO1 AUS/+10 V/0(4)...20 mA
4 REFERENZMELDUNGEN -. Seite 114 7_ Steuerfunktionen - Seite 122
40_ Drehzahl-Referenzmeldung 70_ Betriebsarten
400 Drehzahl-Referenzw. 0...1500...5000 1/min 700/701 | Betriebsart 1/2 ‘ VFC 1/2
401 Hysterese 0...100...500 1/min 71_ Stillstandsstrom
402 Verzdgerungszeit 0..1.9s 710/711 | Stillstandsstrom 1/2 ‘ 0...50 % Ipot
403 Meldung = "1" bei: N <N/ N> Nt 72_ Sollwert-Halt-Funktion
41_ Drehzahl-Fenstermeldung 720/723 | Sollwert-Halt-Fkt. 1/2 EIN / AUS
410 Fenstermitte 0...1500...5000 1/min 721/724 | Stop-Sollwert 1/2 0...30...500 1/min
411 Bereichsbreite 0...5000 1/min 722/725 | Start-Offset 1/2 0...30...500 1/min
412 Verzégerungszeit 0..1.9s 73_ Bremsenfunktion
413 Meldung = "1" bei: INNEN / AUSSEN 730/733 | Bremsenfunktion 1/2 EIN / AUS

731/734 | Bremsendéffnungszeit 1/2 | 0..2 s

732/735 | Bremseneinfallzeit 1/2 0..0.2.2s
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74_ Drehzahlausblendung 86_ Modulation
740/742 | Ausblendmitte 1/2 0...1500...5000 1/min 860/861 | PWM-Frequenz 1/2 4/8/16 kHz
741/743 | Ausblendbreite 1/2 0...300 1/min 862/863 | PWM fix 1/2 EIN / AUS
75_ Master-Slave-Funktion 864 PWM-Frequenz CFC 4/8/16 kHz
750 Slave-Sollwert MASTER-SLAVE AUS 87_ Prozessdaten-Beschreibung
751 Skal. Slave-Sollwert -10...0...1...10 870 Sollwert-Beschr. PA1 STEUERWORT 1
8__ GERATEFUNKTIONEN -. Seite 139 871 Sollwert-Beschr. PA2 DREHZAHL
80_ Setup 872 Sollwert-Beschr. PA3 KEINE FUNKT.
800 Kurzmenu EIN / AUS 873 Istwert-Beschr. PE1 STATUSWORT 1
801 Sprache DE/EN/FR 874 Istwert-Beschr. PE1 DREHZAHL
802 Werkseinstellung JA / NEIN 875 Istwert-Beschr. PE1 AUSGANGSSTROM
803 Parametersperre EIN/AUS 876 PA-Daten freigeben EIN / AUS

NEIN / FEHLER /kWh / || 877 DeviceNet PD-Konfig. PARAM+1PD
804 Reset Statistikdaten

BETRIEBSSTD. 88_ Handbetrieb
806 Kopie DBG - MDX JA / NEIN 880 Handbetrieb EIN / AUS
807 Kopie MDX - DBG JA / NEIN 9 IPOS-PARAMETER -. Seite 148
81_ Serielle Kommunikation 90_ IPOS Referenzfahrt
810 RS-485 Adresse 0...99 900 Referenzoffset -(2%1-1)...0..2%"1 Inc
811 RS-485 Gruppenadr. 100...199 901 Referenzdrehzahl 1 0...200...5000 1/min
812 RS-485 Timeout-Zeit 0..650 s 902 Referenzdrehzahl 2 0...50...5000 1/min
813 SBus Adresse 0...63 903 Referenzfahrttyp 0.7
814 SBus Gruppenadresse 0...63 904 Referenzierung auf Ja/ Nein

Nullimpuls

815 SBus Timeout-Zeit 0..650 s 91_ IPOS Verfahrparameter
816 SBus Baudrate 125/250/500/1000 kB 910 Verstarkung X-Regler 0.1...0.5...32
817 SBus Synchron.-ID 0...1023 911 Positionierrampe 1 0..1..20s
818 CAN Synchron.-ID 0...1...2047 912 Positionierrampe 2 0..1..20s
819 Feldbus Timeout-Zeit 0..0.5..650 s 913 Verfahrdrehz. RECHTS 0...1500...5000 1/min
82_ Bremsbetrieb 914 Verfahrdrehz. LINKS 0...1500...5000 1/min
820/821 | 4-Quadranten Betrieb 1/2 EIN / AUS 915 Geschwindigkeitsvorst. 1 fggggggo%mo
83_ Fehlerreaktionen 916 Rampenform LINEAR/SINUS/QUADR.
830 Reakt. EXT. FEHLER NOTST./STOERUNG 92_ IPOS Uberwachungen
831 Reakt. FELDBUS TIMEOUT | SCHNELLST./STOER || 920 SW-Endschalter RECHTS | -(231-1)...0...23"-1 Inc
832 Reakt. MOTORUBERLAST | NOTST./STOERUNG 921 SW-Endschalter LINKS «2%1-1)..0..2%" 1 Inc
833 Reakt. RS-485 TIMEOUT SCHNELLST./WARN. 922 Positionsfenster 0...50...32 767 Inc
834 Reakt. SCHLEPPFEHLER | NOTST./STOERUNG 923 Schleppfehlerfenster 0...5000...2%"-1 Inc
835 Reakt. TF-MELDUNG KEINE REAKTION 93_ IPOS Sonderfunktionen
836 Reakt. SBus TIMEOUT NOTST./STOERUNG 930 Override EIN / AUS
84_ Reset-Verhalten 931 IPOS-STW. Task 1 START / STOPP
840 Manueller Reset JA / NEIN 932 IPOS-STW. Task 2 START / STOPP
841 Auto-Reset EIN/AUS
842 Restart-Zeit 1.3..30s
85_ Skalierung Drehzahl-Istwert
850 Skalierungstkt. Zahler 1...65 535
851 Skalierungsfkt. Nenner 1...65 535
852 Anwendereinheit 1/min
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94_ IPOS-Geber
940 IPOS-Variablen Edit EIN / AUS
941 Quelle Istposition Xg’stgﬁ:\?vgﬁggé;r(sebe”
942 Geberfaktor Zahler 1..32 767
943 Geberfaktor Nenner 1..32767
944 Skalierung Ext. Geber x1/x2/x4/x8/x16/x32/x64
945 Streckengeber-Typ X14 TTL / SIN/COS / HIPERFACE
946 Zahlrichtung X14 NORMAL / INVERTIERT
95_ DIP
950 Gebertyp KEIN GEBER
951 Zahlrichtung NORMAL / INVERTIERT
952 Taktfrequenz 1...200 %
953 Positionsoffset -(2%1-1)...0...2%"1 Inc
954 Nullpunktoffset -(2%1-1)..0..2%"1 Inc
955 Geberskalierung x1/x2/x4/x8/x16/x32/x64
96_ IPOS Modulofunktion
960 Modulofunktion AUS/KURZ/RECHTS/LINKS
961 Modulo Zahler 0..2%
962 Modulo Nenner 0..2%
963 Modulo Geberauflésung 0...4096...20000
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P600

4.3 Erlauterung der Parameter

Symbole

'E

]

AUTO

Nachfolgend die Erlduterung der Parameter, aufgeteilt in 10 Parametergruppen. Die Pa-
rameter-Namen entsprechen der Darstellung im PC-Programm MOVITOOLS\SHELL.
Die Werkseinstellung ist jeweils durch Unterstreichung hervorgehoben.

Folgende Symbole werden zur Erlduterung benutzt:

Umschaltbare Parameter, d.h. sie sind im Parametersatz 1 und 2 verfiigbar.

Parameter nur mit Umrichterstatus GESPERRT (= Endstufe hochohmig) veranderbar.

Parameter wird durch die Inbetriebnahme-Funktion automatisch verandert.

PARAMETERGRUPPE 0__, ANZEIGEWERTE

Diese Parametergruppe enthélt Informationen (ber Prozesswerte und Statuszustdnde des Grundgerétes und
der eingebauten Optionen. Zudem kénnen der Fehlerspeicher und die Feldbusparameter abgerufen werden.

00_

000

001

002

003

004

005

006
007

008
009

Prozesswerte
Drehzahl [1/min]
Aufldsung mit DBG11B: £1 1/min; mit MOVITOOLS\SHELL: + 0,2 1/min

Im VFC-Betrieb ohne Geberanschluss wird die Drehzahl aus der Soll-Drehzahl und
der eingestellten Schlupfkompensation gebildet. Mit Geberanschluss wird die Dreh-
zahl aus den Encoder- bzw. Resolver-Signalen gebildet und angezeigt.

Anwenderanzeige [Text]

Mit den Skalierungsfaktoren (- P850/P851) gewichteter Drehzahl-Wert in der an-
wenderspezifischen Einheit (-~ P852).

Frequenz [Hz]
Ausgangsfrequenz des Umrichters.
Ist-Position [Inc] (4096 Inkremente/Motorumdrehung)

Position des Antriebes vorzeichenrichtig in Inkrementen im Bereich 0...+237-1 Inc
(mit Geberanschluss). Ohne Geberanschluss ist der Wert Null.

Ausgangsstrom [%In]
Scheinstrom im Bereich 0...200 % des Geratenennstroms.
Wirkstrom [%lIn]

Wirkstrom im Bereich 0...200 %IN. Bei Drehmoment in positiver Drehrichtung ist der
Anzeigewert positiv, bei Drehmoment in negativer Drehrichtung ist der Anzeigewert
negativ.

Motorauslastung 1 [%] (gilt fir Parameter-Satz 1)
Motorauslastung 2 [%] (gilt fir Parameter-Satz 2)

Die Parameter P006 und P007 zeigen die thermische Auslastung des angeschlos-
senen Motors im Bereich 0...200 % (- P340/P341).

Zwischenkreisspannung [V]
Ausgangsstrom [A]
Scheinstrom, angezeigt in Axc.
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01_
010

011

012

013

014

015

016

017

02_
020/021

022

03_
04_
05_
06_

P600

Erlauterung der Parameter

Statusanzeigen
Umrichterstatus

Zustand der Gerate-Endstufe (GESPERRT, FREIGEGEBEN).
Betriebszustand

Folgende Betriebszusténde sind mdglich:

24V-BETRIEB, REGLERSPERRE, KEINE FREIGABE, STILLSTANDSSTROM,
FREIGABE (VFC), FREIG. (N-REGEL.), MOMENTENREGELUNG, HALTEREGE-
LUNG, WERKSEINSTELLUNG, ENDSCHALTER, TECHNOLOG.OPTION, FEH-
LER, REFERENZBETRIEB, FANGEN LAUFT.

Fehlerstatus

Fehlernummer und Fehler in Klartext. Die Betriebs-LED V1 zeigt einen Fehler rot
leuchtend an.

Aktueller Parametersatz

Parameter-Satz 1 oder 2.
Kahlkérpertemperatur [°C]

Kuhlkérpertemperatur des Umrichters im Bereich -40...0...125°C.
Einschaltstunden [h]

Summe der Stunden, die der Umrichter am Netz oder an ext. 24Vpc-Versorgung
war, Speicherzyklus 15 min.

Freigabestunden [h]

Summe der Stunden, die der Umrichter im Betriebszustand FREIGABE war, Spei-
cherzyklus 15 min.

Arbeit [kWh]

Summe der elektrischen Wirkarbeit, die der Motor aufgenommen hat, Speicherzyklus
15 min.

Analoge Sollwerte (020...022)
Analogeingang Al1 [V] / Analogeingang Al2 [V]

Spannung (0...10V) am Analogeingang Al1 (020) und am optionalen Analogeingang
Al2 (021). Ist P112 "Al1 Betriebsart = N-MAX, 0(4)...20mA" eingestellt und S11 =
ON, zeigt P020 0(1)...5V = 0(4)...20mA an.

Externe Strombegrenzung [%]

Ist der Analogeingang Al2 auf die Betriebsart “0...10V |-Begr.“ (- P120, 0...10V =
0...100%) eingestellt, wird mit 022 angezeigt, welche ext. Strombegrenzung wirksam
ist.

Binareingdnge Grundgerat (030...035)
Bindreingange Option (040...047)
Binarausgange Grundgerat (050...052)
Binarausgange Option (060...067)

Status (“0“ oder “1“) der binaren Ein-/Ausgange und programmierte Funktion (Menii-
auswahl - P6__). Zu beachten ist, dass Binareingang DI@Q (030) fest auf /REG-
LERSPERRE und Bindrausgang DB@@ (050) fest auf /BREMSE programmiert sind
und nicht umprogrammiert werden kdénnen.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




P6..
Erlduterung der Parameter P60.

07

08_

080...084

09_
090
091

092
093
094...096
097...099

P600

Geritedaten (070...076)

Geratetyp, Gerdtenennstrom, Sachnummer der Firmware, Ausfiihrung (Standard
oder Technologie).

Fehlerspeicher (Fehler t-0...t-4)

Es sind 5 Fehlerspeicher vorhanden (t-0...t-4). Die Fehler werden in chronologischer
Reihenfolge gespeichert, wobei das jlingste Fehlerereignis im Fehlerspeicher t-0 ab-
gelegt ist. Bei mehr als 5 Fehlern wird das alteste Fehlerereignis, gespeichert in t-4,
geldscht (Fehlerreaktion - P83 ).

Aufgetretene Fehler t-0...t-4.

Folgende Informationen zum Zeitpunkt des Fehlers werden gespeichert und sind im
Fehlerfall mit P080...P084 sichtbar:

Status (“0“ oder “1%) der bindren Ein-/Ausgénge, Betriebszustand des Umrichters,
Umrichterstatus, Kuhlkérpertemperatur [°C], Drehzahl [1/min], Ausgangsstrom
[%In], Wirkstrom [%], Gerateauslastung [%], Zwischenkreisspannung [V], Einschalt-
stunden [h], Freigabestunden [h], Parametersatz [1/2] und Motorauslastung 1 und 2
[%].

Busdiagnose
Eingestellte Prozessdatenwort-Konfiguration.
Installierter Feldbus-Typ

CAN, PROFIBUS FMS/DP, PROFIBUS DP, INTERBUS, INTERBUS mit LWL, De-
viceNet, CAN, CANopen, KEIN FELDBUS

Aktive Baudrate.
Adresse des Umrichters am Feldbus.
Prozessdaten-Sollwerte vom Feldbus-Master.
Prozessdaten-Istwerte zum Feldbus-Master.
Bedeutung der Prozessdaten - P87_ "Prozessdaten-Beschreibung”.
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Erlauterung der Parameter

PARAMETERGRUPPE 1, SOLLWERTE / INTEGRATOREN

10_
100

7

Sollwertvorwahl

Sollwertquelle

Mit diesem Parameter wird eingestellt, woher der Umrichter seinen Sollwert bezieht.
BIPOL./FESTSOLL

Der Sollwert kommt von den analogen Eingéngen (Al1/Al2) bzw. von den Festsoll-
werten (P16_), falls diese Uber einen Bindreingang angewabhlt sind (- P60_/P61 ).
Die Sollwerte werden vorzeichenbehaftet verarbeitet. Positiver Sollwert bewirkt
Rechtslauf, negativer Sollwert Linkslauf.

UNIPOL./FESTSOLL

Der Sollwert kommt von den analogen Eingdngen bzw. von den Festsollwerten. Ne-
gative Analogsollwerte bewirken Sollwert Null, die Festsollwerte werden betragsma-
Rig verarbeitet. Die Drehrichtungsvorgabe erfolgt tGber Bindreingange (- P 60_).

RS-485

Der Sollwert kommt von der RS-485-Schnittstelle.
FELDBUS

Der Sollwert kommt von der Feldbus-Schnittstelle.
MOTORPOTENZIOM. (- P15_)

Der Sollwert wird durch das interne Motorpoti gebildet. Hierzu missen ein Binérein-
gang auf MOTORPOTI AUF und ein weiterer Binareingang auf MOTORPOTI AB
programmiert sein und die Bindreingdnge entsprechend betétigt werden. Die Dreh-
richtungsvorgabe erfolgt Uber die Bindreingdnge Rechts/Halt und Links/Halt.

MOTORPOT+ANALOG1 (- P15_)

Der Sollwert wird aus der Summe von Motorpoti und Sollwertvorgabe am Analog-
eingang Al1 gebildet. Der analoge Sollwert wird vorzeichenbehaftet verarbeitet. Ist
die Summe negativ, ist ny,;, wirksam. Die Drehrichtungsvorgabe erfolgt Giber Binér-
eingange. Des Weiteren gelten die Einstellungen von Al1 Betriebsart (- P112).

FESTSOLL+ANALOG1 (- P16_)

Der Sollwert wird aus der Summe vom angewabhlten Festsollwert und Sollwertvorga-
be am Analogeingang Al1 gebildet. Der Festsollwert wird vorzeichenlos (= betrags-
maRig) und der analoge Sollwert vorzeichenbehaftet verarbeitet. Ist die Summe ne-
gativ oder ist kein Festsollwert angewéhlt, ist n,;,, wirksam. Die Drehrichtungsvorga-
be erfolgt Giber Binareingénge.

FESTSOLLx ANALOG1 (- P16_)

Der Wert am Analogeingang Al1 dient als Bewertungsfaktor (0...10V = 0...100%) fur
den angewaéhlten Festsollwert. Der Festsollwert wird vorzeichenlos (=betragsméafig)
verarbeitet. Bei negativer Spannung am Analogeingang Al1 oder wenn kein Festsoll-
wert angewahlt ist, ist n,,;, wirksam. Die Drehrichtungsvorgabe erfolgt Gber Binérein-
génge.
MASTER-SBus (- P75_)
Der Sollwert kommt vom Master im Master-Slave-Betrieb Giber den Systembus.
MASTER-RS-485 (- P75 )

Der Sollwert kommt vom Master im Master-Slave-Betrieb iber die RS-485-Schnitt-
stelle.

SBus (- Handbuch IPOSPIUs®)
Die Sollwertvorgabe erfolgt iiber den Systembus.
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101 Steuerquelle

Es wird eingestellt, woher der Umrichter seine Steuerbefehle (REGLERSPERRE, FREI-
GABE, RECHTS, LINKS, ...) bezieht. Die Steuerung tber IPOSP“S® wird unabhéngig
von P101 mit bertcksichtigt.

KLEMMEN
Die Steuerung erfolgt Uber die Bindreingénge.
RS-485
Die Steuerung erfolgt iber die RS-485-Schnittstelle und die Bindreingange.
FELDBUS
Die Steuerung erfolgt iber den Feldbus und die Binareingdnge.
SBus
Die Steuerung erfolgt Uber den Systembus und die Binareingénge.

Mit P100 und P101 kénnen Sie auch eine Kommunikationsschnittstelle als Sollwert-
bzw. Steuerquelle auswéhlen. Die Schnittstellen werden jedoch mit diesen Parametern
nicht automatisch deaktiviert, da der Antriebsumrichter jederzeit tiber alle Schnittstellen
empfangsbereit bleiben muss.

Befindet sich der Antriebsumrichter im Zustand "t = Timeout aktiv", kontrollieren Sie bitte
die Timeout-Zeiten der Parameter P812, P815 und P819 und schalten Sie, falls notwen-
dig, die Timeout-Uberwachung mit dem Eintrag 0 s oder 650 s aus.
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P600
11_ Analog-Eingang Al1
110 Al1 Skalierung

Einstellbereich: -10...0...1 ... 10

Es wird die Steigung der Sollwert-Kennnlinie festgelegt. Abhangig von der eingestell-
ten Betriebsart des Analogeingangs Al1 (- P112) wird bei Al1 Skalierung = 1 und
einer Eingangsspannung Ug von 10 V der Sollwert £3000 1/min bzw. £n,,, festge-
legt.

3000 1/min

Nl 2
1500 1/min

P2

-10V -5V v 5V 1ov
01259BDE

-3000 1/min

Bild 43: Steigung der Sollwertkennlinie

Bei unipolarer Sollwertvorgabe (-~ P100) kann nur der 1. Quadrant genutzt werden, ne-
gative Sollwertvorgaben erzeugen dann den Sollwert Null. Ist in der Al1 Betriebsart
(- P112) Stromeingang eingestellt, ist P110 ohne Wirkung.

111 Al1 Offset [mV]
Einstellbereich: -500 ... 0 ... 500 mV

Bei Sollwertvorgabe von einer externen Steuerung kann eine Fehlerspannung, die
bei Sollwertvorgabe Null am Analogeingang Al1 anliegt, kompensiert werden. Die
Einstellung dieses Parameters bewirkt die Kalibrierung des Koordinaten-Nullpunktes
von Bild 43. Diese Einstellung ist bei allen Al1 Betriebsarten wirksam.

P110

01292BXX
Bild 44: Wirkung des Al1 Offset
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112 Al1 Betriebsart

Mit der Wahl der Al1 Betriebsart wird zwischen verschiedenen Kennlinienverldufen und
Spannungs-/Stromeingang unterschieden.
Bezug N-MAX

Spannungseingang mit Bezug nq,a¢ (- P302/P312). Mit Al1 Skalierung (- P110)
kann die Kennlinie angepasst werden. Al1 Spannungsoffset (- P113) und Al1 Dreh-
zahloffset (- P114) sind ohne Wirkung.

Bezug 3000 1/min

Spannungseingang mit Bezug 3000 1/min. Mit Al1 Skalierung kann die Kennlinie an-
gepasst werden. Al1 Spannungsoffset und Al1 Drehzahloffset sind ohne Wirkung.
U-Off., N-MAX
Spannungseingang mit Bezug n,,,y. Mit Al1 Spannungsoffset kann die Kennlinie an-
gepasst werden. Al1 Skalierung und Al1 Drehzahloffset sind ohne Wirkung.
N-Off., N-MAX
Spannungseingang mit Bezug ny,5y. Mit Al1 Drehzahloffset kann die Kennlinie ange-
passt werden. Al1 Skalierung und Al1 Spannungsoffset sind ohne Wirkung.

Expertenkennl.

Bezug zwischen Sollwertspannung und Drehzahl frei wahlbar. Mit Al1 Skalierung (Be-
zug 3000 1/min), Al1 Spannungsoffset und Al1 Drehzahloffset kann die Kennlinie ange-
passt werden (- Bild 49). Das folgende Strukturbild zeigt, wie aus der Expertenkennli-
nie der Drehzahlsollwert erzeugt wird.

+nmax
Vv, P100 = Drehzahl-
4’ »
0...£10V sollwert
“Nmax
Expertenkennlinie  Drehzahlbegrenzung
Drehzahl-
sollwert
Drehzahl-
sollwert
02162BDE

Bild 45: Strukturbild "Expertenkennlinie"

N-MAX, 0-20mA

Stromeingang 0 ... 20 mA = 0 ... n 4y, keine Einstellmdglichkeiten (P110 wirkungs-
los). Interne Birde (250 Q) "S11 = ON" einstellen.

N-MAX, 4-20mA

Stromeingang 4 ... 20 mA = 0 ... n5, keine Einstellméglichkeiten (P110 wirkungs-
los). Interne Birde (250 Q) "S11 = ON" einstellen.
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Al1 Spannungsoffset [V]
Einstellbereich: -10 ... 0 ... 10V

Der Nulldurchgang der Sollwertkennlinie kann entlang der Ug-Achse verschoben
werden.

~ Bezugspunktbei _— . ///
| positivem Offset

,,,,,,,,,,,,,,,, e f
I " I I I I v 1

“Nmax |
P302/P312
-10v -8V -6V

01260BDE
Bild 46: Al1 Spannungsoffset
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114 Al1 Drehzahloffset [1/min]
Einstellbereich: -5000 ... 0 ... 5000 1/min

Der Nulldurchgang der Sollwertkennlinie kann entlang der n-Achse verschoben wer-

den.
n
Nrnax P114 (n-Offset)
P302/P312 oo
. Bezugspunkt bei
| positiv |
Nimax
P302/P312

-1ov -8 -6V -4V -2V OV 2V 4v 6V 8y  1ov

01261BDE
Bild 47: Al1 Drehzahloffset

115 Filter Drehzahlsollwert [ms]
Einstellbereich: T=0... 5 ... 100 ms (0 = Filter Sollwert Aus)

Die Drehzahlrampe wird gefiltert. Stufige Sollwertvorgaben, z.B. von externen Steu-
erungen, oder Stérimpulse am Analogeingang kénnen somit geglattet werden. Wirkt
auch bei Drehmomentregelung.

U u
4 Sollwertsprung 4
Ve I
63% L | /;j', y Sprungantwort Sprungantwort
379% 42
‘ Sollwertsbruhg
0 i > 0 N >
0 T t 0 T t

01265BDE
Bild 48: Wirkung des Sollwert-Filters
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P60.
P600

Erlauterung der Parameter

Beispiele fiir Expertenkennlinien (P112 = Expertenkennl.):

Bei der Expertenkennlinie ist der Bezug zwischen Sollwertspannung und Drehzahl frei
wéhlbar. Um die Méglichkeiten der Expertenkennlinie voll zu nutzen, stellen Sie Para-
meter P100 "Sollwertquelle = BIPOL./FESTSOLL" ein.

Ein Punkt der Kennlinie (in Bild 49 mit o markiert) wird durch Al1 Spannungsoffset und
Al1 Drehzahloffset festgelegt, dann wird mit Al1 Skalierung die Steigung festgelegt. Flr
die Skalierung gilt bei der Expertenkennlinie immer Bezug 3000 1/min.

Der Drehzahlbereich wird durch P302/P312 "Maximaldrehzahl 1/2" begrenzt. |, ist P302
= 4000 1/min eingestellt. Durch die Einstellung der Maximaldrehzahl wird die Steigung
nicht veréndert.

Bei der Berechnung des Steigungsdreieckes Ay/Ax = Steigung = Einstellwert von P110
"Skalierung" muss der Spannungswert der x-Achse auf einen Drehzahlwert umgerech-
net werden. Dabei gilt: 10 V = 3000 1/min.

. n4
[1/m|n] 5500*err """"" 'ﬁ

01264CDE
Bild 49: Beispiele fiir Expertenkennlinien bei P100 "Sollwertquelle = BIPOL./FESTSOLL"

Fur die Kennlinien 2 und 4 in Bild 49 werden nachfolgend die Steigungsdreiecke berech-
net und somit die Einstellwerte fir P110 "Skalierung" ermittelt.

Kennlinie 2: Ay, = 2500 1/min, Ax, = 6 V = 1800 1/min, Ay,/Ax, = 2500/1800 = 1,39
Kennlinie 4: Ay, = -3000 1/min, Ax4 = 8 V = 2400 1/min, Ay,/Ax4 = -3000/2400 = -1,25
Die in Bild 49 dargestellten Expertenkennlinien werden folgendermal}en erzeugt:

Kenn- P113 P114 P110

linie Al1 Spannungsoffset [V] Al1 Drehzahloffset [1/min] Al1 Skalierung (Steigung)
1 0 0 1

2 4 500 1.39

3 0 1500 1

4 0 3000 -1.25
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Die Expertenkennlinie kann auch mit P100 "Sollwertquelle = UNIPOL./FESTSOLL" ver-
wendet werden. Die Drehrichtungsvorgabe erfolgt dann iber Bindreingdnge. Die Exper-
tenkennlinie wird an der x-Achse gespiegelt. Der Abschnitt unterhalb der x-Achse be-
wirkt Drehzahlsollwert = 0. Bei Drehrichtungsvorgabe "Rechts" kdnnen nur Drehzahlen
im Bereich 0 ... ny,5 und bei Drehrichtungsvorgabe "Links" im Bereich O ... -np,,,, gefah-
ren werden. Bild 50 zeigt die Expertenkennlinien aus Bild 49 bei der Einstellung P100
"Sollwertquelle = UNIPOL./FESTSOLL" .

[1/min] n4 P114
55007y

vorgabe = "Rechts"

,,,,,,,,, S P

02143BDE
Bild 50: Beispiele fiir Expertenkennlinien bei P100 "Sollwertquelle = UNIPOL./FESTSOLL"

Die in Bild 50 dargestellten Expertenkennlinien werden folgendermalen erzeugt:

Kenn- P113 P114 P110

linie Al1 Spannungsoffset [V] Al1 Drehzahloffset [1/min] Al1 Skalierung (Steigung)
1 0 0 1

2 4 500 1.39

3 0 1500 1

4 0 3000 -1.25
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Expertenkennlinie mit Stromsollwerten:

Fur die Funktion der Expertenkennlinie werden am Analogeingang Al11/Al12 Span-
nungssignale bendtigt. Steht als Sollwert ein eingepragter Strom 0(4) ... 20 mA zur Ver-
figung, muss der Schalter S11 (Umschaltung I-Signal - U-Signal) auf ON gestellt und
das Stromsignal auf Al11 gefiihrt werden. Durch die interne Biirde (250 Q) werden die
Sollwerte 0(4) ... 20 mA in Spannungssignale 0(1) ... 5 V gewandelt.

[1/min]

Drehrichtungs-

Drehrichtungs-

. vorgabe = "Links" !

R T T SRR R B SRR R

2V av 6V 8v 10V
02165BDE

Bild 51: Beispiele fiir Expertenkennlinien mit Stromsollwerten

Wenn Sie mit 0(4) ... 20 mA beispielsweise die Drehzahlen 1000 ... 4000 1/min realisie-
ren wollen, missen Sie die Expertenkennlinie folgendermal3en einstellen:

fir0...20 mA: | P110=2 P113=0V

P114 = 1000 1/min | P302 (nyax) = 4000 1/min

fir4..20 mA: |P110=25 |P113=1V

P114 = 1000 1/min | P302 (Nyay) = 4000 1/min

Stellen Sie P100 "Sollwertquelle = UNIPOL./FESTSOLL" ein. Die Drehrichtungsvorga-

be erfolgt dann liber Binadreingéange.
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12_ Analog-Eingédnge (optional)

120 Al2 Betriebsart (opt.)
Analog-Eingang Al2 ist nur mit optionaler Ein-/Ausgabekarte (DIO11A) verfigbar.
KEINE FUNKTION

Der Sollwert an Al2 wird nicht benutzt, die externe Strombegrenzung ist auf 100 %
eingestellt.

0 ... 10 V+Sollw1

Der Sollwert an Al2 wird vorzeichenrichtig zum Sollwert 1 (= Al1) addiert, die externe
Strombegrenzung ist auf 100 % eingestellt. £10 V = +n,,, (Bezug Npax)-

0...10 V I-Begr.

Der Eingang dient als externe Strombegrenzung. 0 ... 10 V =0 ... 100 % der intern
eingestellten Strombegrenzung (-~ P303/P313).

ISTWERT REGLER
Noch nicht implementiert, Funktion wie “KEINE FUNKTION”.

13_/14_ 'E Drehzahirampen 1 (Parametersatz 1) / Drehzahlrampen 2 (Parametersatz 2)
130/140 Rampe t11 auf RECHTS [s] / Rampe t21 auf RECHTS [s]

131/141 Rampe t11 ab RECHTS [s] / Rampe t21 ab RECHTS [s]

132/142 Rampe t11 auf LINKS [s] / Rampe t21 auf LINKS [s]

133/143 Rampe t11 ab LINKS [s] / Rampe t21 ab LINKS [s]

Einstellbereich: 0 ... 2 ... 2000 s

Die Rampenzeiten beziehen sich auf einen Sollwertsprung von An = 3000 1/min. Die
Rampe ist wirksam bei Verédnderung des Drehzahl-Sollwertes und bei Wegnahme
der Freigabe Uber Klemme RECHTS/LINKS.

Rechts 4
Rampe Rampe
auf RECHTS ab RECHTS
>t
Rampe Rampe
Links v auf LINKS ab LINKS
01293BDE
Bild 52: Getrennt einstellbare Drehzahlrampen
134/144 Rampe t12 AUF=AB [s] / Rampe t22 AUF=AB [s] (2. Rampe von Parametersatz 1/2)

Einstellbereich: 0 ... 10 ... 2000 s
Fir diese Rampe gilt AUF = AB und RECHTS = LINKS.
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4 P60.

135/145

136/146

137/147

138

104

P600

Erlauterung der Parameter

IAUTO

S-Verschliff t12 / S-Verschliff t22
Einstellbereich: 0/1/2/ 3 (0 = Aus, 1 = schwach, 2 = mittel, 3 = stark)

Die 2. Rampe von Parametersatz 1 und 2 kann mit 3 Verschliffgraden verrundet wer-
den, um eine sanftere Beschleunigung des Antriebes zu erreichen.

UEA T '/ X
/ AN

Iy Sollwert-Vorgabe
————— Ohne S-Verschliff
'/' — Mit S-Verschliff

»
»

t

01266BDE
Bild 63: Wirkung des S-Verschliffs

Ein begonnener S-Verschliff wird durch die Stopp-Rampe t13/t23 und Umschaltung auf
Rampe t11/t21 unterbrochen. Eine Riicknahme des Sollwertes oder ein Halt Gber die
Eingangsklemmen fiihrt dazu, dass der begonnene S-Bogen beendet wird. Der Antrieb
kann somit trotz Sollwertriicknahme noch beschleunigen.

Stopp-Rampe t13 [s]/ Stopp-Rampe 123 [s]
Einstellbereich: 0...2...20 s

Die Stopp-Rampe wird durch Wegnahme der Klemme FREIGABE oder durch einen
Fehler (- P83_) aktiviert.

Not-Rampe t14 [s] / Not-Rampe 124 [s]
Einstellbereich: 0...2...20 s

Die Not-Rampe wird durch einen Fehler (- P83_) aktiviert. Es wird Giberwacht, ob
der Antrieb in der eingestellten Zeit Drehzahl Null erreicht. Nach Ablauf der einge-
stellten Zeit wird die Endstufe gesperrt und die Bremse geschlossen, auch wenn
Drehzahl Null noch nicht erreicht wurde.

Rampenbegrenzung
Einstellbereich: AUS =0/ EIN = 1

Durch die Rampenbegrenzung wird in den VFC-Betriebsarten (- P700) die kleinst-
mdgliche Rampenzeit auf 100 ms begrenzt (Bezug: An = 3000 1/min). Einstellungen
kleiner 100 ms werden ignoriert, es ist dann die Rampenzeit 100 ms wirksam. Die
Rampenbegrenzung begrenzt den maximalen Ausgangsstrom auf 185% des Aus-
gangsnennstromes. Bei eingeschalteter Rampenbegrenzung wird Gber den Strom-
begrenzungsregler ein aktiver Kippschutz fur den angeschlossenen Motor realisiert.

Bei ausgeschalteter Rampenbegrenzung und Rampenzeiten kleiner 100 ms besteht
kein aktiver Kippschutz fiir den angeschlossenen Motor. Die Parameter P303/313
"Stromgrenze 1/2" sind dann nicht wirksam. Wird dann fiir mehr als 60 ms ein maxi-
maler Ausgangsstrom von 185% des Ausgangsnennstromes Uberschritten, schaltet
der Umrichter mit Fehlermeldung FO1 "Uberstrom" und Fehlerreaktion "Sofortab-
schaltung" ab.
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P600

15_ g
Die Rampenzeiten beziehen sich auf eine Sollwertdnderung von An = 3000 1/min.
150/151 Rampe t3 auf / Rampe t3 ab
Einstellbereich: 0,2 ... 20 ... 50 s

Die Rampe ist aktiv, wenn die Sollwertquelle (- P100) auf MOTORPOTENZIOM.
bzw. MOTORPOT+ANALOG1 steht und eine auf MOTORPOTI AUF bzw. MOTOR-
POTI AB programmierte Eingangsklemme (- P6__) “1“-Signal hat.

Motorpotenziometer (Parametersatz 1 und 2)

152 Letzten Sollwert speichern
EIN

Ist MOTORPOTI AUF und MOTORPOTI AB = “0% so wird der letzte giiltige Motor-
poti-Sollwert 2 s danach nichtfliichtig gespeichert. Nach Netz-Aus und Netz-Ein ist
der letzte Motorpoti-Sollwert wieder wirksam.

AUS

Nach Netz-Aus und Netz-Ein bzw. nach Wegnahme der Freigabe startet der Umrich-
ter mit np,i, (- P301/P311).

Die Motorpoti-Funktion wird zur laufenden Drehzahlverstellung benutzt. Deshalb
P152 auf AUS stellen, sonst kann nach ca. 100.000 Speichervorgéngen die Fehlermel-
dung EEPROM erscheinen.

Na
Nax T ! !
t3 auf t3 ab
t3 auf
Nrin >
nq t
FREIGABE
"0" >
t
"4
MOTORPOTI AUF
ugr tt
MOTORPOTI AB ! : : : 1
||0|| i i i i H »
t

01294BDE
Bild 54: Motorpoti-Funktion
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16_/17_ Festsollwerte 1 (Parametersatz 1) / Festsollwerte 2 (Parametersatz 2)
160/170 E interner Sollwert n11 (Parametersatz 1) / n21 (Parametersatz 2)
161/171 interner Sollwert n12 (Parametersatz 1) / n22 (Parametersatz 2)
162/172 interner Sollwert n13 (Parametersatz 1) / n23 (Parametersatz 2)

Einstellbereich: 0 ... 5000 1/min
Werkseinstellung: n11/n21 = 150 1/min, n12/n22 = 750 1/min, n13/n23 = 1500 1/min

Fur Parametersatz 1 und 2 kénnen getrennt jeweils 3 interne Sollwerte (= Festsoll-
werte) eingestellt werden. Die internen Sollwerte sind aktiv, wenn die Sollwertquelle
(- P100) auf BIPOL./FESTSOLL, UNIPOL./FESTSOLL, FESTSOLL+ANALOG1
oder FESTSOLLXANALOGH1 eingestellt ist und eine auf n11/n21 bzw. n12/n22 pro-
grammierte Eingangsklemme (- P6__) ein “1”-Signal hat.

Reaktion SR
n11/n21 n12/n22 | Freigabe/Schnellstopp | Parametersatz 1/2

Schnellstopp X X "o" X
Festsollwert nicht aktiv "o" "0" " "o
n11 wirksam " "0" oy g
n12 wirksam "o" e o nn
n13 wirksam " " nqn ngn
n21 wirksam " "0" o g
n22 wirksam "o" e e nqn
n23 wirksam " " e nqn

Ist eine Eingangsklemme auf FESTSOLL.UMSCH. programmiert, werden bei Betéa-
tigung dieser Klemme (= “1%) die Festsollwerte des momentan nicht aktiven Parame-
tersatzes wirksam. Diese Umschaltung ist bei gesperrtem und bei freigegebenem
Gerat moglich.
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P600

PARAMETERGRUPPE 2__, REGLERPARAMETER
20_ Drehzahiregelung (nur Parametersatz 1)

Der Drehzahlregler des MOVIDRIVE® ist ein Pl-Regler und bei Einstellung folgender
Betriebsarten aktiv:

* Alle Betriebsarten mit VFC-n-REGELUNG

* CFC-Betriebsarten: In “CFC & M-REGELUNG* ist der Drehzahlregler nur bei aktiver
Drehzahlbegrenzung aktiv (- P70_)

» Servo-Betriebsarten: In “SERVO & M-REGELUNG" ist der Drehzahlregler nur bei
aktiver Drehzahlbegrenzung aktiv (- P70 ).

Die Einstellung aller fir die Drehzahlregelung relevanten Parameter wird von den Inbe-
triebnahmefunktionen des MOVITOOL\SHELL bzw. des Bediengerdtes DBG11B (nur
VFC) unterstitzt. Direkte Verdnderungen einzelner Reglerparameter sind der Optimie-
rung durch Spezialisten vorbehalten.

Filter Beschl.-Vorst.  Beschleunigungs- Verstarkung Beschl.-Vorst.
P203 vorsteuerung P202

ﬁ > >

PI-Regler

Filter Sollwert

P115 P200/P201
Drehmoment-
Drehzahl- + Sollwert
sollwert v
Filter Drehzahl-Istwert Inkrementalgeber/
P204  Drehzahl- Resolver
Istwert Signal-
ﬁ‘ verarbeitung
01312BDE
Bild 55: Prinzipielle Struktur des Drehzahlregelkreises
200 P-Verstarkung n-Regler
IAUTO

Einstellbereich: 0.1 ... 2

32
Verstarkungsfaktor des P-Anteils des Drehzahlreglers.

201 AUTO Zeitkonstante n-Regler
Einstellbereich: 0 ... 10 ... 300 ms (0 = kein I-Anteil)

Integrationszeitkonstante des Drehzahlreglers. Der I-Anteil verhélt sich umgekehrt
proportional zur Zeitkonstante, d.h. ein gro3er Zahlenwert ergibt einen kleinen I-An-
teil, jedoch 0 = kein I-Anteil.

202 Verstarkung Beschl.-Vorst.
AUTO|
Einstellbereich: 0 ... 32

Verstarkungsfaktor der Beschleunigungsvorsteuerung. Er beeinflusst das Fiihrungs-
verhalten des Drehzahlreglers.

203 Filter Beschl.-Vorst.

AUTO|
Einstellbereich: 0 ... 100 ms
Filterzeitkonstante der Beschleunigungsvorsteuerung. Es beeinflusst das Fihrungs-
verhalten des Drehzahlreglers. Der Differenzierer ist fest programmiert.
204 Filter Drehzahl-Istwert
AUTO|
Einstellbereich: 0 ... 32 ms

Filterzeitkonstante des Drehzahl-Istwertfilters.
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206

207

21_

210

P6..

P60.

P600

IAUTO

Erlauterung der Parameter

Last-Vorsteuerung CFC (wirkt nur in den CFC- und SERVO-Betriebsarten)

Einstellbereich: -150 ... 0 ... 150 %

Der Parameter bestimmt den Anfangswert und die Richtung des Drehmoment-Soll-
wertes bei der Freigabe. Der Parameter muss eingestellt werden, wenn bei der Frei-
gabe ein erhéhtes Anfangsmoment benétigt wird. Durch eine Einstellung gré3er 0 %
kann beispielsweise das ungewollte Absacken von Hubwerken beim L&sen der
Bremse verhindert werden.

Einstellempfehlung: Wert des Wirkstromes (P005 [% In]) bei Vorgabe n = 0 1/min.

Abtastzeit n-Regler (wirkt nur in den CFC- und SERVO-Betriebsarten)

Einstellbereich: 1 ms =0/0.5ms =1

Die Einstellung 0.5 s verbessert die Drehzahlregelung bei dynamischen Antrieben
mit geringem Eigentragheitsmoment.

Last-Vorsteuerung VFC (wirkt nur in den VFC-n-REGEL.-Betriebsarten)

Einstellbereich: -150 ... 0 ... 150 %

Der Parameter bestimmt den Anfangswert und die Richtung der Schlupfregelung bei
der Freigabe. Durch eine Einstellung gréRer 0 % wird die Schlupfregelung vorge-
spannt, der Motor entwickelt somit bei der Freigabe mehr Drehmoment. Dadurch
kann beispielsweise das ungewollte Absacken von Hubwerken beim Lésen der
Bremse verhindert werden.

Einstellwerte gréRer 150% schalten die Funktion aus (keine Vorspannung).
Einstellempfehlung:

lwirk % IN/ Imot_N * COS phi

Iirk = Wert des Wirkstromes (P005 [% In]) bei Vorgabe n = 0 1/min
IN = Ausgangsnennstrom (P071 [A])
Imot N = Motornennstrom (Motortypenschild [A])

cos phi = Leistungsfaktor (Motortypenschild)

Bei den Betriebsarten VFC&HUBWERK und VFC-n-REG&HUB ist bei abgeschalte-
ter Lastvorsteuerung (Einstellwert > 150%) die Vorspannung 0,5 x sy wirksam. Die
Vorspannung erfolgt dann in Richtung des angelegten Sollwertes.

Halteregler (nur Parametersatz 1)

Die Funktion Halteregelung dient zur driftfreien Stillstandsregelung des Antriebes und
ist nur aktivierbar bei Betriebsarten mit Drehzahlregelung (Geberriickfiihrung). Die Hal-
teregelung ist aktiv, wenn eine auf /HALTEREGELUNG programmierte Eingangsklem-
me (- P6__ ) ein “0“-Signal hat. Das Geréat fihrt dann einen Stop an der Rampe t11 AB
bzw. t21 AB aus. Erreicht der Antrieb Drehzahl Null, wird die in diesem Augenblick gil-
tige Position gehalten. Die Verstarkungsfaktor-Einstellung wird bei der Inbetriebnah-
mefunktion des Drehzahlreglers in MOVITOOLS\SHELL bzw. im Bediengerat
DBG11B unterstitzt.

P-Verstarkung Halteregler

Einstellbereich: 0.1 ... 0.5 ... 32

Der Parameter entspricht der Proportionalverstarkung eines Positionsreglers und ist
nur in Verbindung mit der aktivierten Funktion “Halteregelung® wirksam.
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22 Interner Synchronlauf (nur wirksam bei Technologiefunktion "Interner Synchron-
lauf")
(Ausfihrliche Beschreibung — Dokumentationspaket "Zusatzfunktionen und Applikati-
onsmodule)
228 Filter Vorsteuerung (DRS)

Einstellbereich: 0 ... 100 ms
Sollwertfilter fiir die Vorsteuerung der Synchronlaufregelung.
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PARAMETERGRUPPE 3, MOTORPARAMETER

30_/31_ g

300/310

301/311

302/312

303/313

304

IAUTO

IAUTO

IAUTO

AUTO

IAUTO

Mit dieser Parametergruppe wird der Umrichter an den Motor angepasst. Die Parameter
sind getrennt fur Parametersatz 1 und 2 einstellbar. Es kénnen somit zwei unterschied-
liche Motoren am selben Umrichter abwechselnd betrieben werden, ohne dass eine
Neueinstellung notwendig wird.

Begrenzungen 1 (Parametersatz 1) / Begrenzungen 2 (Parametersatz 2)
Start-Stop-Drehz. 1/2
Einstellbereich: 0 ... 60 ... 150 1/min

Wirkt nur im VFC-Betrieb, bei CFC-und SERVO-Betrieb ohne Funktion. Diese Ein-
gabe legt fest, mit welcher kleinsten Drehzahlanforderung der Umrichter den Motor
bei der Freigabe beaufschlagt. Der Ubergang auf die durch die Sollwertvorgabe be-
stimmte Drehzahl erfolgt mit der aktiven Hochlauframpe.

Bei der Ausfiihrung eines Stoppbefehls bestimmt diese Einstellung auch die kleinste
Drehzahl, bei der dann die Motorbestromung abgeschaltet wird oder die Nachmag-
netisierung einsetzt und ggf. die Bremse einfallt.

Minimaldrehzahl 1/2 (nyin)
Einstellbereich: 0 ... 60 ... 5500 1/min

Drehzahlwert, der auch bei Sollwertvorgabe Null nicht unterschritten werden kann.
Es ist auch dann die Minimaldrehzahl gliltig, wenn np,in < Ngtarystop €ingestellt wurde.
Achtung: Bei aktivierter Hubwerksfunktion ist die kleinste Drehzahl 15 1/min, auch
wenn Ny, kleiner eingestellt wurde.

Maximaldrehzahl 1/2 (nyax)
Einstellbereich: 0 ... 1500 ... 5500 1/min
Der hier eingestellte Wert kann durch eine Sollwertvorgabe nicht Giberschritten wer-
den. Wird npin > Nmax €ingestellt, gilt N5y

Stromgrenze 1/2
Einstellbereich: 0 ... 150 %ly
Die interne Strombegrenzung bezieht sich auf den Scheinstrom. Sie ist der externen
Strombegrenzung (- P120) Ubergeordnet. Die Eingabe bestimmt somit den 100 %-
Wert, innerhalb dem die externe Strombegrenzung wirken kann. Im Feldschwéchbe-

trieb wird oberhalb der Frequenz von 1,15 x fg die Stromgrenze automatisch redu-
ziert. Damit wird ein Schutz gegen das Kippen des Motors realisiert.

Die im Feldschwachbereich wirksame Stromgrenze kann mit folgender Formel be-
rechnet werden:

Stromgrenze [%] = (1,15 x fg / fist) % Einstellwert von P303/P313 [%]
fist ist die aktuelle Drehfeldfrequenz.

Drehmomentgrenze (wirkt nur in den CFC- und SERVO-Betriebsarten)
Einstellbereich: 0 ... 150 %

Der Parameter begrenzt das maximale Drehmoment des Motors. Die Eingabe wirkt
auf den Sollwert des Motordrehmomentes (k1 X Iy Umrichter)- Ausfuhrliche Informati-
onen zur Berechnung des Drehmoment-Sollwertes finden Sie im Kapitel "Projektie-
rung" (Motorauswahl fur asynchrone Servomotoren (CFC) und Motorauswahl fur
synchrone Servomotoren (SERVO)).

Ist die Stromgrenze (P303) kleiner eingestellt als die Drehmomentgrenze, ist vor Er-
reichen der Drehmomentgrenze die Stromgrenze wirksam.
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32 /33
320/330

321/331

322/332
AUTO

P600

Motorkompensat 1 (asynchr.) / Motorkompensat 2 (asynchr.)
Automatischer Abgleich 1/2

Ist nur in den VFC-Betriebsarten wirksam. Die Funktion ist nur bei Einmotorenbetrieb
sinnvoll. Der Umrichter stellt P322/P332 "IxR 1/2" bei jeder Freigabe automatisch ein
und speichert den Wert. Dabei ermittelt der Umrichter eine Grundeinstellung, die fiir vie-
le Antriebsaufgaben ausreichend ist. Es wird in den letzten 20 ms der Vormagnetisie-
rungsphase der angeschlossene Motor eingemessen. Der Motor wird nicht eingemes-
sen, wenn

P320/P330 = AUS,
Betriebsart (P700/P701) VFC & GRUPPE oder VFC & FANGEN angewahlt,
Vormagnetisierungszeit (P323/P333) < 100 ms eingestellt,

Betriebsart VFC-n-REGELUNG angewahlt und Bremsenfunktion P730 = AUS einge-
stellt.

In diesen Fallen wird der eingestellte IXR-Wert zur Berechnung des Wicklungswider-
standes benutzt.

EIN

Automatischer Abgleich

AUS

Kein automatischer Abgleich

Boost 1/2

Einstellbereich: 0 ... 100 %

Bei VFC & GRUPPE: Manuelle Einstellung zur Erhéhung des Startmomentes durch
Anhebung der Ausgangsspannung im Bereich unterhalb der Eckdrehzahl.

Bei VFC: Manuelle Einstellung normalerweise nicht notwendig. In Sonderféllen kann
eine manuelle Einstellung zur Erhéhung des Losbrechmomentes notwendig sein,
dann max. 10% einstellen.

Ua VI, VFC & GRUPPE UNVR VFC
Uama ¥ | Uama ¥ |
4 |
7/ |
/ ' — — 100% Boost ' — — 100% Boost
4 ! 0% Boost ! 0% Boost
/ | |
50V £--f------- e Wi 50V +-f------- e Wi
| Einstellbereich | Einstellbereich
X Boost X Boost
0 : > : : >
0 Neck n 0 ngyl10 Neck n

01295BDE

Bild 56: Wirkungsweise Boost (Zeichnung nicht mal3stéblich)

IXR-Abgleich 1/2

Einstellbereich: 0 ... 100 %

Dieser Parameter wirkt bei der Betriebsart VFC auf die drehmomentbildenden Gré-
Ren des berechneten Motormodells. Bei P320/P330 = EIN erfolgt eine automatische
Einstellung. Manuelle Verédnderungen dieses Parameters sind der Optimierung
durch Spezialisten vorbehalten.
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323/333

IAUTO

324/334

34 'E

340/342

341/342

Erlauterung der Parameter

Vormagnetisierungszeit 1/2

Einstellbereich: 0 ... 0.1 ... 2 s Die Vormagnetisierung sorgt fiir den Aufbau eines ho-
hen Motordrehmomentes und beginnt, wenn der Umrichter freigegeben wird.

Schlupfkompensation 1/2
Einstellbereich: 0 ... 500 1/min

Die Schlupfkompensation erhéht die Drehzahlgenauigkeit des Motors. Bei manueller
Eingabe ist der Nennschlupf des angeschlossenen Motors einzugeben. Wird zum
Ausgleich von Exemplarstreuungen der Motoren ein Wert eingegeben, der vom
Nennschlupf abweicht, ist ein Einstellbereich von 20% vom Nennschlupf zuldssig.

Motorschutz
Motorschutz 1/2

Empfehlung: Nur in den VFC-Betriebsarten verwenden. In den CFC- und SERVO-Be-
triebsarten den Motorschutz durch die Projektierung sicherstellen.

MOVIDRIVE® bernimmt bei Aktivierung dieser Funktion elektronisch den thermischen
Schutz des angeschlossenen Motors. Die Motorschutzfunktion ist in den meisten Féllen
einem herkémmlichen thermischen Schutz (Motorschutzschalter) vergleichbar und be-
ricksichtigt zudem die drehzahlabhdngige Kihlung durch den Eigenlifter. Die Mo-
torauslastung wird Giber den Umrichterausgangsstrom, Kiihlungsart, Motordrehzahl und
Zeit ermittelt. Als Grundlage des thermischem Motormodells dienen die bei der Inbe-
triebnahme (MOVITOOLS\SHELL, DBG11B) eingegebenen Motordaten und die Einhal-
tung der fiir den Motor vorgeschriebenen Betriebsbedingungen. Muss der Motor auch
gegen Ausfall der Liftung, Verschluss der Luftwege o.4. geschiitzt werden, so ist ein
Schutz mittels Kaltleiter TF oder Bimetallschalter TH zu verwenden.

Folgende Melde- und Anzeigefunktionen sind in Verbindung mit Motorschutz verfiigbar:

P006/P007 Motorauslastung 1/2 Anzeige der Motorauslastung fiir Parametersatz 1/2

P832 Reaktion Motoriberlast Fehlerreaktion des Umrichters bei Erreichen der Motorauslastung 1/
2 (P006/P007) von 110 %. Werkseinstellung: NOTST./STOERUNG

Bindrausgang programmierbar auf: | Vorwarnung, falls die Motorauslastung 1/2 (P006/P007) den Wert
/Motorauslastung 1 von 100 % Uberschreitet. In diesem Fall wird der programmierte
/Motorauslastung 2 Ausgang auf "0" = 0 V gesetzt.

Durch Freischalten des Umrichters (Netz und 24 V-extern) wird die Motorauslastung im-
mer auf Null zuriickgesetzt, d.h. nach dem Wiedereinschalten wird eine bereits vorhan-
dene Motorerwdrmung nicht berlicksichtigt. Die Motorschutzfunktion verarbeitet die
Auslastung der angeschlossenen Motoren getrennt fiir beide Parameterséatze. Ist nur
ein Motor fest am Umrichter angeschlossen und wird die Funktion “Parametersatzum-
schaltung® nur fir steuerungstechnische Zwecke genutzt, darf die Motorschutzfunktion
nicht verwendet werden. Bei Gruppenantrieben ist die Motorschutzfunktion ebenfalls
nicht zu verwenden, da nicht jeder einzelne Motor zuverlassig geschitzt werden kann.

EIN
Motorschutzfunktion ist aktiv.
AUS
Motorschutzfunktion ist nicht aktiv.
Kahlungsart 1/2
Einstellbereich: EIGENLUFTUNG / FREMDLUFTUNG

Um die Berechnung der thermischen Belastung des Motors, wie unter P340/P342
beschrieben, méglichst exakt durchfiihren zu kénnen, ist die Kenntnis der Kiihlungs-
art des Motors notwendig.
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35_

Motordrehsinn

P600

E SEW-EURODRIVE definiert den Drehsinn mit Blick auf die A-Seite des Motors. Eine
Drehung in Uhrzeigersinn (positiv) wird als rechts und umgekehrt als links definiert. Bei
der Ausfiihrung des Motoranschlusses laut SEW-Bezeichnung ist diese Definition rea-

lisiert.

350/351 Drehrichtungsumkehr 1/2
" positiver Sollwert negativer Sollwert
2l ST LG (positive Verfahrrichtung) (negative Verfahrrichtung)
AUS Motor dreht rechts Motor dreht links
EIN Motor dreht links Motor dreht rechts
EIN
Die obige Definition wird umgedreht. Die Zuordnung der Endschalter bleibt grund-
sétzlich erhalten. Bei Drehrichtung RECHTS wird der Antrieb ordnungsgeman ge-
stoppt, wenn er den rechten Endschalter anfdhrt. Der richtige Anschluss der End-
schalter wie auch die Definition des Referenzpunktes und der Verfahrpositionen
muss bei der Nutzung und gerade nach der Umschaltung dieses Parameters sorg-
faltig beachtet werden.
Wird der Parameter “Drehrichtungsumkehr* verandert, nachdem die Anlage referen-
ziert wurde, verliert die Anlage ihren Bezugspunkt fur die absolute Position. Dies
kann zu unerwiinschten Fahrbewegungen der Achse fiihren.
AUS
Es gilt die SEW-Definition.
35_ Inbetriebnahme (nur im DBG11B verfiigbar)
360 Inbetriebnahme

JA
Startet die Inbetriebnahme-Funktion mit dem Bediengerat DBG11B.

Mit P360 kann das MOVIDRIVE® nur in den VFC-Betriebsarten in Betrieb genom-
men werden. Die Inbetriebnahme in den CFC- und SERVO-Betriebsarten muss mit
MOVITOOLS/SHELL erfolgen.

NEIN

Die Inbetriebnahme-Funktion wird nicht gestartet.
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P600

PARAMETERGRUPPE 4 __, REFERENZMELDUNGEN

Die folgenden Referenzwerte dienen der Erfassung und Meldung bestimmter Betriebs-
zusténde. Alle Meldungen der Parametergruppe 4__ kénnen Uber Binarausgange
(- P62_/P63_) ausgegeben werden.

Achtung: Die Meldungen sind nur dann giiltig, wenn der Umrichter nach dem Einschal-
ten “Betriebsbereit” gemeldet hat und keine Fehleranzeige vorliegt.

Meldung, wenn die Drehzahl kleiner bzw. gréf3er der eingestellten Referenzdrehzahl

- P401

A
1
\
1 A A

P400

-~

01619BDE

Meldung, wenn die Drehzahl innerhalb bzw. au3erhalb des eingestellten Fensterbe-

40_ Drehzahl-Referenzmeldung
ist.
400 Drehzahl-Referenzwert
Einstellbereich: 0...1500...5000 1/min
401 Hysterese
Einstellbereich: 0...100...500 1/min
402 Verzégerungszeit
Einstellbereich: 0...1...9 s
403 Meldung = “1* bei:
n<nref / n>nref
n [1/min] 4
Nre 1 .
Nret :
v _’:
P403: Meldung = "1" bei [n| > ng f
0
P403: Meldung = "1" bei |n| < nre%
0
Bild 57: Drehzahl-Referenzmeldung
41_ Drehzahl-Fenstermeldung
reichs ist.
410 Fenstermitte
Einstellbereich: 0...1500...5000 1/min
411 Fensterbreite
Einstellbereich: 0...5000 1/min
412 Verzégerungszeit
Einstellbereich: 0...1...9 s
413 Meldung = “1“ bei:

INNEN / AUSSEN
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P600

42 Drehzahl-Soll-Ist-Vergleich
Meldung, wenn die Drehzahl gleich bzw. ungleich der Solldrehzahl ist.
420 Hysterese
Einstellbereich: 0...100...300 1/min
421 Verzégerungszeit
Einstellbereich: 0...1...9 s
422 Meldung = “1“ bei:

n=nsoll / n<>nsoll

n [1/min] 4
I
Nsol| /’\-\ \/ ; P420
/i |
o Y
v L
= 4 P42l > -
1 = [
[ : :—’: :4— N :4—
_ i s
P422: Meldung = "1" bei n <> ng N B ] o i
0 : - — ; >
_ ;o o —
P422: Meldung = "1" bei n = ng, ! ol oo .
0 L >
01625BDE

Bild 58: Drehzahl-Soll-Ist-Vergleich

43_ Strom-Referenzmeldung
Meldung, wenn Ausgangsstrom gré3er bzw. kleiner dem Referenzwert ist.

430 Strom-Referenzwert
Einstellbereich: 0...100...150%ly
431 Hysterese
Einstellbereich: 0...5...30%ly
432 Verzégerungszeit
Einstellbereich: 0...1...9 s
433 Meldung = “1* bei:
I<Iref / I>Iref
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I[% von Iy] &

| / \ l P431

ref 2
\ P430
: A AN

“ref

I IS NP S I P
o
¢
T
.
T
T

v 432 |
1 [Nl 1 1
1t ' l
P433: Meldung = "1" bei | I | > I, : ! )
0 1 : ] i 1 >
1 1 " 1
1 1 " 1
1 1 : 1 : 1 1
P433: Meldung = "1" bei | | | < I, X | t
0 A | >
01623BDE

Bild 59: Strom-Referenzmeldung

44 Imax-Meldung
Meldung, wenn der Umrichter die Strombegrenzung erreicht hat.
440 Hysterese
Einstellbereich: 0...15...50%l
441 Verzdgerungszeit
Einstellbereich: 0...1...900 s
442 Meldung = “1* bei:

I<Imax / [=Imax
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P600

PARAMETERGRUPPE 5__, KONTROLLFUNKTIONEN
Um die Ablaufe der antriebsspezifischen GréRen im jeweiligen Anwendungsfall iberwa-
chen und bei nicht erlaubten Abweichungen reagieren zu kénnen, sind die folgenden
Kontrollfunktionen implementiert. Die Kontrollfunktionen sind z.T. in beiden Parameter-
satzen getrennt verfiigbar. Die Reaktion auf das Ansprechen der Kontrollfunktionen
kann mit den Parametern der Gruppe P83 _ (Fehlerreaktion) eingestellt werden.

50_ Drehzahl-Uberwachungen
500/502 Drehzahliberwachung 1/2
1 Einstellbereich: AUS / MOTORISCH / GENERATORISCH / MOT&GENERATOR

Die durch den Sollwert geforderte Drehzahl kann nur erreicht werden, wenn der
Lastanforderung entsprechend geniigend Drehmoment zur Verfiigung steht. Wird
die eingestellte Stromgrenze (P303 und externe Strombegrenzung) erreicht, geht
das MOVIDRIVE® davon aus, dass das Drehmoment an die Maximalgrenze ange-
langt ist und die gewlinschte Drehzahl nicht erreicht werden kann. Die Drehzahluber-
wachung spricht an, wenn dieser Zustand fiir die Dauer in P501/P503 anhalt.

501/503 Verzdgerungszeit 1/2
Einstellbereich: 0...1...10 s

In Beschleunigungs- und Verzégerungsvorgadngen oder bei Lastspitzen kann es zu
kurzzeitigem Erreichen der eingestellten Stromgrenze kommen. Ein ungewollt sen-
sibles Ansprechen der Drehzahliberwachung kann durch die entsprechende Ein-
stellung der Verzégerungszeit verhindert werden. Die Stromgrenze muss fiir die
Dauer der Verzégerungszeit ununterbrochen erreicht sein, bevor die Uberwachung
anspricht.

504 Geberltberwachung (ab Firmware Version 822 660 0.18 fiur sin/cos-Geber und ab Firm-
ware Version 823 854 5.10 fur TTL- und sin/cos-Geber)

Einstellbereich: EIN/AUS

TTL- und sin/cos-Geber werden auf Funktion und Spannungsversorgung iberwacht.
Bei gestorter Funktion oder fehlender Spannungsversorgung spricht die Geberiiber-
wachung an und erzeugt die Fehlermeldung F14 "Geber". Der Antrieb wird dann mit
Schnellstopp stillgesetzt.

Die Geberuberwachung ist keine sicherheitsrelevante Funktion!

52 Netz-Aus-Kontrolle

Die Einstellung von P520/P521 ist bei Programmierung eines Bindreingangs auf
“‘NETZ-EIN” und Verwendung der MOVIDRIVE® Netzriickspeisung von Bedeutung
(- Handbuch MOVIDRIVE® Netzriickspeisung MDR).

520 Netz-Aus-Reaktionszeit
Einstellbereich: 0...5 s
521 Netz-Aus-Reaktion

REGLERSPERRE / NOTSTOPP
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P600

PARAMETERGRUPPE 6__, KLEMMENBELEGUNG

60_

600...604 | —

Die Binédreingdnge kénnen auf folgende Funktionen programmiert werden:

Bindreingange Grundgerit

Binareingang DIGQ fest belegt mit "/REGLERSPERRE"

Binareingange DIg1 ... DIJ5

DRS MASTER STEHT

Master dreht

Master steht

Wirkung bei wirksam bei
. 9 Umrichterstatus | Werks- | ..o
Funktion S - maéRig auch
"0"-Signal S ge- reige- | ayf
sperrt geben
KEINE FUNKTION - - - -
FREIGABE/STOP Schnellstopp an t13/t23 Freigabe . DIg3
RECHTS/HALT Halt an t11/21 bzw. t12/22 Freigabe Rechtslauf . pig1 | PSS
LINKS/HALT Halt an t11/t21 bzw. t12/t22 Freigabe Linkslauf . DI@2 -
n11/n21 nur externe Sollwerte n11/n21 . DIg4
—————  n13/n33 n13/n23
n12/n22 nur externe Sollwerte n12/n22 . DIg5 P16_/
P17
Festsollwerte des aktiven Festsollwerte des nicht aktiven -
FESTSOLL. UMSCH. Parametersatzes angewahlt Parametersatzes angewahlt
PARAM. UMSCH. Parametersatz 1 Parametersatz 2 .
RAMPEN. UMSCH. 1. Rampe (111/t21) aktiv 2. Rampe (t12/t22) aktiv . . P!
MOTORPOTI AUF - Sollwert erhéhen . P15
MOTORPOTI AB - Sollwert verringern o -
[EXT. FEHLER Externer Fehler - .
FEHLER-RESET Reset bei positiver Flanke ("0" - "1") U .
IHALTEREGELUNG Halteregelung aktiv - o P210
IES RECHTS Endschalter }?;:hts angefah- nicht angefahren .
IES LINKS Endschalter Links angefahren nicht angefahren .
IPOS-EINGANG Funktion abh&ngig vom IPOS-Programm
REFERENZNOCKEN nicht betatigt betatigt . Tf;ﬂ
A R - plus®
REF.-FAHRT START ) Start einer Referenzierung fiir . IPOS
IPOS
SLAVE-FREILAUF Master-Slave-Betrieb Slave-Freilauf . o
SOLLWERT UBERW. nicht Ubernehmen Sollwert tbernehmen .
NETZ EIN - P521 Ext. Meldung NETZ EIN . . P52
DRS NULLP. SETZ. | @ ~ 0" Spejﬁ}(t”e“e” Null- Winkelversatz [6schen . .
- : : Hand-
DRS SLAVE START keine Freigabe Freigabe . buch Syn-
DRS TEACH IN - Position Glbernehmen . . chronlauf
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62_

620/621 |

P600

Binarausgange Grundgerat
Binarausgang DBJJ fest belegt mit "/BREMSE"
Bindrausgange DOJ1-NO/DOJ1-NC/DOQ2

Die Bindrausgédnge kénnen mit folgenden Funktionen belegt werden:

Binarausgang hat werks-
Funktion s siehe auch
"0"-Signal "1"-Signal maRig auf
KEINE FUNKTION immer "0"-Signal - DO@2
ISTOERUNG Sammelstérmeldung -
BETRIEBSBEREIT nicht betriebsbereit betriebsbereit DO@1
x Gerét freigegeben und Motor wird
ENDSTUFE EIN Geréat gesperrt bestromt
DREHFELD EIN kein Drehfeld rotierendes Drehfeld
BREMSE AUF" Bremse ist eingefallen Bremse ist geluftet
BREMSE zU" Bremse ist geluftet Bremse ist eingefallen
MOTOR-STILLSTAND Motor dreht Motor steht
PARAMETERSATZ Parametersatz 1 aktiv Parametersatz 2 aktiv
DREHZ. REFERENZ
P403 = N<nyqs (N>Nyog) N>Npef (N<Npgf) n<nref (n>nref) P40_
DREHZ. FENSTER Drehzahl ist auBerhalb (inner- Drehzahl ist innerhalb (auler- P41
P413 = INNEN (AUSSEN) halb) des Drehzahlfensters halb) des Drehzahlfensters -
SOLL-IST-VERGL. _ _
P422 = n=n,, (N<>Nqqy) N<>ngq) (N=Ngqy) n=nsoll (n<>nsoll) P42_
STROMREFERENZ
P433 = I<l, o (I>],0) 1>1ef (1<lref) I<Iref (I>Iref) P43_
Imax-MELDUNG _ _
P442 = 1=l (I<|;ax) I<lmax (IFlmax) I=Imax (I<Imax) P44_
IMOTORAUSLASTUNG 1 100%—Vor\(varnung des Motor- )
schutzes in Parametersatz 1 P34
/MOTORAUSLASTUNG 2 100%—Vor\(varnung des Motor- )
schutzes in Parametersatz 2
Wert fuir Vorwarnung Schleppfeh-
/DRS VORWARN. ler (P511) Gberschritten -
Handbuch
IDRS SCHLEPP. Schieppfehlergrenze (P512) ; Synchronlauf
Uberschritten
DRS SLAVE IN POS Position nicht erreicht Position erreicht
IPOS IN POSITION Position nicht erreicht Position erreicht
IPOS-REFERENZ. keine Referenzierung Referenzierung erfolgt Handbuch
I
IPOS-AUSGANG abhangig vom IPOS-Programm IPOSPILS®
/IPOS-STOERUNG Stérmeldung IPOS-Programm -

1) Zur Ansteuerung der Bremse den Bindrausgang DB@@ verwenden. Dieser Bindrausgang ist fest mit der Funktion "/BREMSE" belegt.
Die Signale "BREMSE AUF" und "BREMSE ZU" sind zur Weitergabe an eine Ubergeordnete Steuerung gedacht.

Die Binarsignale sind nur dann gultig, wenn der Umrichter nach dem Einschalten "BE-
TRIEBSBEREIT" gemeldet hat und keine Fehleranzeige vorliegt. Wahrend der Initiali-
sierungsphase des MOVIDRIVE® haben die Binarsignale den Status "0".

Es kénnen mehrere Klemmen mit der gleichen Funktion programmiert werden.
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P600
64_ Analogausgang
640 | - Analogausgang AO1

Abhéngig von der eingestellten Betriebsart (- P642) betrdgt der Signalbereich

0...20 mA oder4 ... 20 mA.
Der Analogausgang kann mit folgenden Funktionen belegt werden:

. Skalierung (bei P641 = 1) werks-
Funktion Erlauterung s
Bezugswert Ausgabewert maBig auf
KEINE FUNKTION 0 mA -
RAMPE-EINGANG +3000 1/min 20 mA Soll-Drehzahl am Eingang des internen Rampen-
generators
SOLL-DREHZAHL +3000 1/min 20 mA glltige SoII-D__rehzahI _(Ausgang Rampengenerator
bzw. StellgréRe der Ubergeordneten Steuerung)
IST-DREHZAHL +3000 1/min 20 mA Ist-Drehzahl AO1
IST-FREQUENZ +100 Hz 20 mA Drehfeldfrequenz
AUSGANGSSTROM 150 % Iy 20 mA Scheinstrom
WIRKSTROM +150 % Iy 20 mA Wirkstrom, pos. bei Drehmoment in pos. Drehrlch-
tung, neg. bei Drehmoment in neg. Drehrichtung.
Drehmomentbildener Wirkstrom, in den VFC-
0, )
RELATIVES MOMENT 150 % Iy 20 mA Betriebsarten wird immer der Wert "0" ausgegeben.
GERATEAUSLASTUNG 150 % 20 mA momentane Gerateauslastung
IPOS-AUSGABE +10 000 Digit 20 mA interne IPOS-Werte (— Handbuch IPOSPIUs®)
IPOS-AUSGABE 2 +10 000 Digit 20 mA interne IPOS-Werte (- Handbuch IPOSPIUs®)
641 Skalierung AO1

Einstellbereich: -10...0...1 ... 10

Es wird die Steigung der Kennlinie fiir den Analogausgang festgelegt.

Ausgabewert

L
| L

Bezugswert

05593ADE
Bild 60: Steigung der Kennlinie fiir den Analogausgang
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P600
642 Betriebsart AO1
AUS
Es wird immer der Wert Null ausgegeben.
0..20mA

BetragsméaRige Ausgabe des Bezugswertes als Stromwert 0 ... 20 mA auf AOCH1, der
Spannungsausgang AOV1 ist ungiiltig. Die Skalierung AO1 (P641) wird betragsma-
Rig ausgewertet.

20 mA

Ausgabewert !

10 mA

-3000 1/min RAMPE-EINGANG, DREHZAHL +3000 1/min Bezugswert
-100 Hz IST-FREQUENZ +100 Hz
-150% GERATEAUSLASTUNG, STROM, RELATIVES MOMENT  +150%
-10 000 Dig. IPOS-AUSGABE +10 000 Dig.
01306BDE

Bild 61: Kennlinie der Betriebsart 0 ... 20 mA

4..20mA

BetragsméaRige Ausgabe des Bezugswertes als Stromwerte 4 ... 20 mA auf AOCA1,
der Spannungsausgang AOV1 ist ungiiltig. Die Steigung der Kennlinien ist flacher
als in der Betriebsart 0 ... 20 mA. Die Kennlinie hat einen Offset von 4 mA und der
Betragswert der Skalierung AO1 (P641) bezieht sich auf den Wertebereich von
16 mA.

20 mA

Ausgabewert

-3000 1/min RAMPE-EINGANG, DREHZAHL +3000 1/min Bezugswert

-100 Hz IST-FREQUENZ +100 Hz
-150% GERATEAUSLASTUNG, STROM, RELATIVES MOMENT  +150%
-10 000 Dig. IPOS-AUSGABE +10 000 Dig.
01307BDE

Bild 62: Kennlinie der Betriebsart 4 ... 20 mA
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PARAMETERGRUPPE 7__, STEUERFUNKTIONEN

70_

700/701

700/701

Innerhalb der Parametergruppe 7__ werden alle Einstellungen in Bezug auf die funda-
mentalen Steuereigenschaften des Umrichters festgelegt. Dies sind alles Funktionen,
die der Umrichter bei Aktivierung automatisch ausfiihrt und die sein Verhalten in be-
stimmten Betriebsarten beeinflussen.

Betriebsarten
Betriebsart 1/2

Mit diesem Parameter wird die grundséatzliche Betriebsart des Umrichters fiir den
Parametersatz 1 und 2 eingestellt. Dies umfasst insbesondere die Festlegung des
Motorsystems, der Geberriickfiihrung und entsprechender Regelungsfunktionen.
Die MOVIDRIVE®-Umrichter sind im Auslieferungszustand auf den jeweiligen dem
Umrichter leistungsmaRig angepassten Motor parametriert.

Fur Parametersatz 1 kdnnen alle Betriebsarten eingestellt werden, fir Parameter-
satz 2 nur die Betriebsarten ohne Geberrickfihrung (- folgende Tabelle).

Parametersatz 1/2

700/701 Betriebsart 1/2 SRR e eeT Motor

VFC 1/2

VFC 1/2 & GRUPPE

VFC 1/2 & HUBWERK MCF, MCV oder MCH DT/DV/D ohne Inkrementalgeber

VFC 1/2 & DC-BREMS
VFC 1/2 & FANGEN

VFC-n-REGELUNG
VFC-n-REG.&GRP.

VFC-n-REG.&HUB. MCV oder MCH DT/DV/D mit Inkrementalgeber
VFC-n-REG.&IPOS
CFC DT/DV/D mit Inkrementalgeber
CFC&M-REGELUNG MCV oder MCH oder CT/CV (Inkrementalgeber
CFC&IPOS standardmaRig eingebaut)
SERVO CM (standardmaRig mit Hiperface-
SERVO&M-REGEL. MCS oder MCH Geber) oder DFY (standardmaRig mit
SERVO&IPOS Resolver)

VEC1/2

Standardeinstellung fir Asynchronmotoren ohne Geberrickfiihrung. Geeignet fur
allgemeine Anwendungen wie Férderbéander, Fahrwerke und Hubwerke mit Gegen-
gewicht. Es wird ein flussorientiertes Motormodell verwendet, das nach Ausfiihrung
der Inbetriebnahmefunktion im MOVITOOLS bzw. im Bediengerat DBG11B optimal
auf den Motor abgestimmt ist. Die Inbetriebnahmefunktion benétigt die Eingabe des
Motortyps (SEW-Motor) bzw. der Typenschilddaten (Fremdmotor), es werden fol-
gende Parameter voreingestellt (Parametersatz 1/2):

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion
P303/P313 Stromgrenze 1/2 Imax (Umrichter) = 150% Iy mot
In Abhéngigkeit der Polzahl und Motanennfrequenz

P302/P312 Maximaldrehzahl 1/2 z.B. 2-polig / 50Hz - 3000 1/min

z.B. 4-polig / 60Hz - 1800 1/min
P301/P311 Minimaldrehzahl 1/2 15 1/min
P130...P133/P140...P143 Rampe t11/t21 2s
P136/P146 Stopp-Rampe t13 / t23 2s
P137/P147 Not-Rampe t14 / t24 2s
P500/P502 Drehzahliiberwachung 1/2 MOTORISCH & GENERATORISCH
P501/P503 Verzdogerungszeit 1/2 1s
P100 Sollwertquelle UNIPOL / FESTSOLLWERT
P101 Steuerquelle KLEMMEN
P730/P733 Bremsenfunktion 1/2 EIN
P731/P734 Bremsenéffnungszeit 1/2 Bei SEW-Motoren: Einstellung gemaf Motordaten.

R _ Bei Fremdmotoren: Manuell den richtigen Wert einstel-

P732/735 Bremseneinfallzeit 1/2 len!
P300/P310 Start-Stopp-Drehz. 1/2 15 1/min
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P600

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion

P820/P821 4-Quadranten Betrieb 1/2 EIN

P324/P334 Schlupfkompensation 1/2 Einstellung gemaR vorgegebener Motordaten
P321/P331 Boost 1/2 0

P322/P332 IxR Abgleich 1/2 Einstellung gemaR vorgegebener Motordaten
P320/P330 Automatischer Abgleich 1/2 EIN

P323/P333 Vormagnetisierungszeit 1/2 Einstellung gemaR vorgegebener Motordaten

« SEW empfiehlt, den in der Werkseinstellung aktivierten P 320/P330 “Automati-
scher Abgleich 1/2 zu verwenden. Dadurch wird wéhrend der Vormagnetisie-
rungsphase durch Einmessen des Motors der Parameter P322/P332 “IxR-Ab-
gleich 1/2“ automatisch eingestellt.
+ SEW empfiehlt, die Parameter P321/P331 “Boost 1/2“ gegenliber der Werksein-
stellung (=0) unveréndert zu lassen. 4

700/701 g VFC 1/2 & Gruppe

Einzustellen, falls eine Gruppe von Asynchronmotoren an einem Umrichter betrie-
ben werden soll. Alle Motoren der Gruppe missen gleiche Nennspannung und
Nennfrequenz haben. Die Bremse wird gemaf P730/P733 gesteuert. Bei der Inbe-
triebnahme (- VFC 1) sind die Daten des grof3ten Motors der Gruppe einzustellen.
Nach erfolgter Inbetriebnahme muss die Stromgrenze P303/313 auf den Sum-
menstrom aller angeschlossenen Motoren angepasst werden. Es wird eine Grund-
einstellung des P 321/P331 “Boost 1/2“ auf den selben Wert wie P322/P332 “IxR-Ab-
gleich 1/2“ empfohlen.

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion
P303/P313 Stromgrenze 1/2 Imax (Umrichter) = 150% ZIy ot
In Abhéngigkeit der Polzahl und Motornennfrequenz

P302/P312 Maximaldrehzahl 1/2 z.B. 2-polig / 50Hz - 3000 1/min

z.B. 4-polig / 60Hz - 1800 1/min
P301/P311 Minimaldrehzahl 1/2 15 1/min
P130...P133/P140...P143 Rampe t11/t21 2s
P136/P146 Stopp-Rampe t13 / t23 2s
P137/P147 Not-Rampe t14 / t24 2s
P500/P502 Drehzahliiberwachung 1/2 MOTORISCH & GENERATORISCH
P501/P503 Verzogerungszeit 1/2 1s
P100 Sollwertquelle UNIPOL / FESTSOLLWERT
P101 Steuerquelle KLEMMEN
P730/P733 Bremsenfunktion 1/2 EIN
P731/P734 Bremseno6ffnungszeit 1/2 Bei SEW-Motoren: Einstellung gemaR Motordaten.

K i Bei Fremdmotoren: Manuell den richtigen Wert einstel-

P732/P735 Bremseneinfallzeit 1/2 len!
P300/P310 Start-Stopp-Drehz. 1/2 Einstellung gemaR vorgegebener Motordaten
P820/P821 4-Quadranten Betrieb 1/2 EIN

* Fir Hubwerksanwendungen diese Betriebsart nicht verwenden!

» Der Vormagnetisierungsstrom wird bei der Inbetriebnahme auf den gréRten Mo-
tor der Gruppe angepasst. Werden Motoren durch Abschalten aus der Gruppe
genommen, so muss gegebenenfalls die Strombegrenzung auf einen der verblei-
benden Motorkombination entsprechenden Strom reduziert werden.

» Die Schlupfkompensation ist nicht wirksam. Dadurch stellen sich an den Motoren
belastungsabhangige Drehzahlen ein.
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700

700/701
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MM, 4

VFC 1 /2 & Hubwerk
VFC n-Reg&Hubwerk (nur Parametersatz 1)

Die Hubwerksfunktion stellt automatisch alle Funktionen bereit, die zum Betrieb ei-
nes nicht ausgeglichenen Hubwerkes nétig sind. Aus Sicherheitsgriinden werden
insbesondere Uberwachungsfunktionen aktiviert, die gegebenenfalls ein Starten des
Antriebes verhindern. Dies sind insbesondere:

+ Uberwachung des Ausgangsstromes wéhrend der Vormagnetisierungsphase.

+ Vermeidung des Durchsackens bei Offnen der Bremse durch Lastvorsteuerung
(- P207).

+ Uberwachung einer addquaten Einstellung der Vormagnetisierungszeit.

Als fehlerhaft erkennbare Konstellationen Ausgeloster Fehler

2- oder 3-phasige Motorphasenunterbrechung F82 = Ausgang offen

Zu kurze Vormagnetisierungszeit bzw. falsche Motor-

Umrichter-Kombination. F81 = Fehler Startbedingung

Ausfall einer Motorphase durch aktive Drehzahliiberwa-

chung (Werkseinstellung) P500/501, P502/503 F08 = Fehler n-Uberwachung

+ Ein einphasiger Motorphasenausfall ist nicht immer sicher erkennbar.

+  SEW empfiehlt dringend die Aktivierung der Drehzahliberwachung (Werksein-
stellung).

» Zum korrekten Ablauf der Hubwerksfunktion wird eine Steuerung der Motorbrem-
se Uber den Umrichter vorausgesetzt.

VFC 1/2 & DC-BREMS

Die Funktion DC-Bremsung erlaubt das Abbremsen des Asynchronmotors tber eine
Stromeinpragung. Hierbei kann der Motor ohne Bremswiderstand am Umrichter ge-
bremst werden.
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Bild 63: DC-Bremsung: Verlauf des Bremsmomentes

Wéhrend des Bremsvorgangs wird ein konstanter Strom mit einer Drehfeldfrequenz
von 5 Hz eingeprégt. Das Bremsmoment ist im Stillstand = 0. Bei kleiner Drehzahl
wirkt ein groRes Bremsmoment, bei grolRerer Drehzahl verringert sich das Bremsmo-
ment. Die Bremszeit und somit die Dauer des Bremsstromes ist abhangig von der
Last am Motor. Erreicht die Drehfeldfrequenz des Motors 5 Hz, wird die DC-Brem-
sung abgebrochen und der Motor entlang der Schnellstopprampe gestoppt. Die
Stromeinpragung erfolgt mit Motornennstrom gemaf Inbetriebnahmefunktion. Der
Umrichter begrenzt den Strom grundsétzlich auf maximal 125% ly. Zur Ansteuerung
der Bremse siehe Bremsenfunktion.

Mit DC-Bremsung kann kein gefiihrter Stopp oder die Einhaltung einer be-

stimmten Rampe ermdéglicht werden. Die Hauptanwendung ist eine drastische
Verkiirzung des Austrudelns von Motoren.
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Bild 64: DC-Bremsung: Bremsverlauf

» Erhalt der Bindreingang "Freigabe" wahrend der Bremsphase wieder ein "1"-Signal,
so wird der Bremsvorgang nicht unterbrochen. Die DC-Bremsung wird zu Ende
gefiihrt und der Antrieb erst dann wieder beschleunigt.

*  Wird in der Betriebsart "VFC 1/2 & DC-BREMS" ein Binareingang auf die Funktion
"Rechts/Halt (Links/Halt)" programmiert und erhalt "Rechts/Halt (Links/Halt)" ein "0"-
Signal, so fuihrt der Antrieb einen Halt an Rampe t11/t21 oder t12/t22 aus. Wird wéh-
rend der Rampenzeit der Bindreingang "Freigabe" von "1" auf "0" geschaltet, so wird
der Halt fortgefiihrt und keine DC-Bremsung eingeleitet.

Um die DC-Bremsung zu starten, muss zuerst "Freigabe" von "1" auf "0" ge-
schaltet werden, und zwar mindestens 10 ms bevor "Rechts/Halt (Links/Halt)" von
"1" auf "0" geschaltet wird.

700/701 VFC 1/ 2 & Fangen (ab Firmware-Version .15)
1

Die Fangfunktion ermdglicht das Aufschalten des Umrichters auf einen sich drehen-
den Motor. Insbesondere bei Antrieben, die nicht aktiv gebremst sind, lange auslau-
fen oder durch das strémende Medium mitbewegt werden, wie z.B. Pumpen und L{f-
ter. Die maximale Fangzeit betrdgt ca. 200 ms.

Nyviot t11/t21
0 » 0 >
P t t
‘ | n
« > Mot t11/t21
ca: 200 ms
: 1 L I e
ca.; 200 ms
v
Freigabe 1" J[ | ‘ Freigabe 1" J[ |
non "o >

~V

01308BDE
Bild 65: Funktion VFC & Fangen

Die Fangfunktion funktioniert nicht, wenn am Umrichter ein Ausgangsfilter ange-
schlossen ist.

Die Fangfunktion keinesfalls bei Hubwerksanwendungen verwenden!
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P600

700 VFC-n-Regelung (nur Parametersatz 1)

Diese Betriebsart ermdglicht, aufbauend auf der Betriebsart VFC, den drehzahlgere-
gelten Betrieb mit einem auf der Motorwelle montierten Inkrementalgeber. Als Inkre-
mentalgeber kénnen folgende Geber verwendet werden:

1. Inkrementalgeber RS-422 / TTL

2. Inkrementalgeber HTL (nur bei MCV, nicht bei MCH)

3. Hochauflésender Inkrementalgeber mit sinusférmigen Spuren 1 Vgg
4. Hiperface-Geber (nur bei MCH, nicht bei MCV)

SEW empfiehlt standardméafig die Verwendung von Gebern mit 1024 Inkrementen /
Umdrehung. Aufgrund der Drehzahlrliickfiihrung ergeben sich folgende Eigenschaf-
ten:

* Erhéhung der statischen Regelgenauigkeit und héhere Regeldynamik.

» Halteregelung: Durch Programmierung eines Bindreingangs auf “/Halteregelung*®
(P60_/P61_) kann ein lagegeregelter Stillstand des Motors auch unter Belastung
erreicht werden. Der Halteregler (Verstarkung) ist iber P210 einzustellen.

In der Inbetriebnahmefunktion von MOVITOOLS/Shell wird neben der Motorinbe-
triebnahme (VFC) auch die zuséatzliche Reglereinstellung des Drehzahlreglers unter-
stitzt. Es werden folgende fiir die n-Regelung relevanten Parameter eingestellt:

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion

P303 Stromgrenze 1 Imax (Umrichter) = 150% Iypotor
In Abhéngigkeit der Polzahl und Motornennfrequenz

P302 Maximaldrehzahl 1 z.B. 2-polig / 50Hz — 3000 1/min

z.B. 4-polig / 60Hz - 1800 1/min
P301 Minimaldrehzahl 1 0 1/min
P500 Drehzahliiberwachung 1 MOTORISCH & GENERATORISCH
P501 Verzégerungszeit 1 0.1s
P100 Sollwertquelle UNIPOL / FESTSOLLWERT
P101 Steuerquelle KLEMMEN
P730 Bremsenfunktion 1 EIN
P731 Bremsenoffnungszeit 1 Bei SEW-Motoren: Einstellung gemaR Motordaten.

K i Bei Fremdmotoren: Manuell den richtigen Wert einstel-

P732 Bremseneinfallzeit 1 len!
P323 Vormagnetisierungszeit 1 Einstellung gemaR vorgegebener Motordaten

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion des Drehzahlreglers
P200 P-Verstarkung n-Regler
P201 Zeitkonstante n-Regler
P202 Verstarkung Beschl.-Vorst.
P204 Filter Drehzahl-Istwert
P115 Filter Drehzahlsollwert
P203 Filter Beschl.-Vorst.

Einstellung gemaR vorgegebener Daten

Verstarkung des Lagereglers fur die Funktion
Halteregelung
Verstarkung des Lagereglers fiir IPOSPIUS®
(Positionierbetrieb)

P210 P-Verstarkung Halteregler

P910 Verstarkung X-Regler

P130...P133/P140...P143 Rampe t11/t21
P136/P146 Stopp-Rampe t13 / t23 Einstellung gemaR vorgegebener Daten
P137/P147 Not-Rampe t14 / t24

Die Einstellung des Parameters 4Q-Betrieb (P820) wird ignoriert, es ist immer 4Q-
Betrieb aktiv.
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P600

700 VFC-n-Reg.&Gruppe (nur Parametersatz 1)

Einzustellen, falls eine Gruppe von Asynchronmotoren an einem Umrichter betrie-
ben werden soll. Alle Motoren der Gruppe miissen gleiche Nennspannung, Nennfre-
quenz und Nennleistung haben. Ein Motor der Gruppe wird drehzahlgeregelt betrie-
ben und muss mit einem Inkrementalgeber ausgestattet sein, der an X15 ange-
schlossen wird. Als Inkrementalgeber kénnen folgende Geber verwendet werden:

1. Inkrementalgeber RS-422 / TTL

2. Inkrementalgeber HTL (nur bei MCV, nicht bei MCH)

3. Hochauflésender Inkrementalgeber mit sinusférmigen Spuren 1 Vgg
4. Hiperface-Geber (nur bei MCH, nicht bei MCV)

SEW empfiehlt standardméafig die Verwendung von Gebern mit 1024 Inkrementen /
Umdrehung. Die anderen Motoren der Gruppe folgen schlupfabhéngig dem dreh-
zahlgeregelten Motor.

In der Inbetriebnahmefunktion von MOVITOOLS wird neben der Motorinbetriebnah-
me (VFC) auch die zusatzliche Reglereinstellung des Drehzahlreglers unterstiitzt.
Es werden folgende fiir die n-Regelung relevanten Parameter eingestellt:

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion
P303 Stromgrenze 1 Imax (Umrichter) = 150% Iy wot
In Abhéngigkeit der Polzahl und Motornennfrequenz

P302 Maximaldrehzahl 1 z.B. 2-polig / 50Hz — 3000 1/min

z.B. 4-polig / 60Hz — 1800 1/min
P301 Minimaldrehzahl 1 0 1/min
P500 Drehzahliiberwachung 1 MOTORISCH & GENERATORISCH
P501 Verzégerungszeit 1 0.1s
P100 Sollwertquelle UNIPOL / FESTSOLLWERT
P101 Steuerquelle KLEMMEN
P730 Bremsenfunktion 1 EIN
P731 Bremsenoéffnungszeit 1 Bei SEW-Motoren: Einstellung gemaf Motordaten.

. . Bei Fremdmotoren: Manuell den richtigen Wert einstel-

P732 Bremseneinfallzeit 1 len!
P323 Vormagnetisierungszeit 1 Einstellung gemaf vorgegebener Motordaten

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion des Drehzahlreglers
P200 P-Verstarkung n-Regler
P201 Zeitkonstante n-Regler
P202 Verstarkung Beschl.-Vorst.
P204 Filter Drehzahl-Istwert
P115 Filter Drehzahlsollwert
P203 Filter Beschl.-Vorst.

Einstellung gemaR vorgegebener Daten

Verstarkung des Lagereglers fiir die Funktion
Halteregelung

u Verstarkung des Lagereglers fiir IPOSPIUS®
P910 Verstiarkung X-Regler (Positionierbetrieb)

P210 P-Verstarkung Halteregler

P130...P133/P140...P143 Rampe t11/t21
P136/P146 Stopp-Rampe t13 / t23 Einstellung geman vorgegebener Daten
P137/P147 Not-Rampe t14 / t24

Die Einstellung des Parameters 4Q-Betrieb (P820) wird ignoriert, es ist immer 4Q-
Betrieb aktiv.

700 VFC-n-Reg.&IPOS (nur Parametersatz 1)

Einzustellen, falls IPOSPUS®_positionierbefehle abgearbeitet werden sollen. Aus-
filhrliche Beschreibungen zu IPOSP!US® finden Sie im Handbuch "Positionierung und
Ablaufsteuerung IPOSPIUS®" das bei SEW erhaltlich ist.
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CFC (nur Parametersatz 1)

Die Betriebsart CFC ermdglicht den Betrieb eines Asynchronmotors mit echten Ser-
voeigenschaften, d.h. hoher Regeldynamik, sehr guten Rundlaufeigenschaften und
geregeltem Betrieb auch im Stillstand. Dies wird erreicht durch eine mit dem CFC-
Verfahren mégliche direkte Regelung des magnetischen Flusses im Motor und somit
des Drehmomentes. Ein Betrieb in Verbindung mit Drehzahlriickfiihrung Gber Inkre-
mentalgeber ist obligatorisch. Als Inkrementalgeber kénnen folgende Geber verwen-
det werden:

1. Inkrementalgeber RS-422 / TTL

2. Inkrementalgeber HTL (nur bei MCV, nicht bei MCH)

3. Hochauflésender Inkrementalgeber mit sinusférmigen Spuren 1 Vgg
4. Hiperface-Geber (nur bei MCH, nicht bei MCV)

SEW empfiehlt, die Geber des Typs 3 mit einer Strichzahl von 1024 zu verwenden.
Mit diesen Gebern werden die bestmdglichen Regeleigenschaften erzielt.

Die Parameter Schlupfkompensation (P 324), Boost (P 321) und IxR (P322 ) sind
wirkungslos.

Die MOVITOOLS-Inbetriebnahmefunktion benétigt die Eingabe des Motortyps
(SEW-Motor). Mit dem Bediengerat DBG11B kann im CFC-Betrieb keine Inbetrieb-
nahme durchgefiihrt werden. Es werden folgende Parameter voreingestellt (Para-
metersatz 1):

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion
P303 Stromgrenze 1 Imax (Umrichter) = 150% Iyotor

In Abhéangigkeit der Polzahl und Motornennfrequenz
z.B. 2-polig / 50Hz - 3000 1/min
z.B. 4-polig / 60Hz — 1800 1/min

P302 Maximaldrehzahl 1

P301 Minimaldrehzahl 1 0 1/min

P500 Drehzahliiberwachung 1 MOTORISCH & GENERATORISCH
P501 Verzégerungszeit 1 0.1s

P100 Sollwertquelle UNIPOL / FESTSOLLWERT
P101 Steuerquelle KLEMMEN

P730 Bremsenfunktion 1 EIN

P731 Bremsendffnungszeit 1

- - Einstellung gemaR vorgegebener Motordaten
P732 Bremseneinfallzeit 1

P323 Vormagnetisierungszeit 1 Einstellung gemaR vorgegebener Motordaten

CFC erfordert immer auch die Inbetriebnahme des Drehzahlreglers.

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion des Drehzahlreglers

P200 P-Verstarkung n-Regler

P201 Zeitkonstante n-Regler

P202 Verstarkung Beschl.-Vorst.

- Einstellung gemaR vorgegebener Daten
P204 Filter Drehzahl-Istwert

P115 Filter Drehzahlsollwert

P203 Filter Beschl.-Vorst.

Verstarkung des Lagereglers fiir die Funktion

P210 P-Verstiarkung Halteregler Halteregelung

Verstarkung des Lagereglers fiir IPOSPIUS®

P910 Verstarkung X-Regler (Positionierbetrieb)

P130...P133/P140...P143 Rampe t11/t21

P136/P146 Stopp-Rampe t13 / 123 Einstellung gemaR vorgegebener Daten

P137/P147 Not-Rampe t14 / t24

Die Einstellung des Parameters 4Q-Betrieb (P820) wird ignoriert, es ist immer 4Q-
Betrieb aktiv.
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P600

700 CFC & M-Regelung (nur Parametersatz 1) — Kap. 4.5

Diese Betriebsart ermdglicht die direkte Drehmomentregelung des Asynchronmo-
tors. Es gilt folgende Normierung des Sollwertes auf das Drehmoment:

3000 1/min = 150% Ausgangsstrom x Drehmomentkonstante.

Als Festsollwerte sind die Drehmomentwerte in der Einheit [%In] direkt einzugeben
(P 16_, P 17 ). Erfolgt die Sollwertvorgabe tiber Analogeingang, so ist die eingestell-
te Verarbeitung (P 11_) auch fur die Drehmomentregelung gultig.

Die Drehmomentkonstante (motorspezifische GréRe) ist definiert mit: kr =My /g p

* Ist P500 "Drehzahliberwachung 1" aktiv, wird der Antrieb entsprechend der Pa-
rameterbeschreibung P500 (- Seite 117) Gberwacht.
» Ist P500 "Drehzahliberwachung 1" = AUS eingestellt, reagiert der Antrieb beim

Uber- und unterschreiten von np,5x (P302) und -n,,,, folgendermafien:

— Motorischer Betrieb: Oberhalb von n,5, und unterhalb von -n,5, wird das ver-
fugbare Motordrehmoment linear auf Null zurtickgefiihrt. Es erfolgt somit kei-
ne aktive Drehzahlregelung.

— Generatorischer Betrieb: Keine Reaktion, das Wegschleppen des Antriebes
muss vom Masterantrieb verhindert werden.

« Es erfolgt immer eine Begrenzung des Stromes auf die eingestellte Stromgrenze
(P303).

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion

P303 Stromgrenze 1 Imax (Umrichter) = 150% Iyotor
In Abhéangigkeit der Polzahl und Motornennfrequenz
P302 Maximaldrehzahl 1 z.B. 2-polig / 50Hz - 3000 1/min
z.B. 4-polig / 60Hz — 1800 1/min

P301 Minimaldrehzahl 1 0 1/min
P500 Drehzahliiberwachung 1 MOTORISCH & GENERATORISCH
P501 Verzégerungszeit 1 0.1s
P100 Sollwertquelle UNIPOL / FESTSOLLWERT
P101 Steuerquelle KLEMMEN
P730 Bremsenfunktion 1 EIN
P731 Bremsendffnungszeit 1 . .

- - Einstellung gemaR vorgegebener Motordaten.
P732 Bremseneinfallzeit 1
P323 Vormagnetisierungszeit 1 Einstellung gemaR vorgegebener Motordaten

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion des Momentenreglers
P200 P-Verstirkung n-Regler

P201 Zeitkonstante n-Regler
P202 Verstiarkung Beschl.-Vorst.
P204 Filter Drehzahl-Istwert
P115 Filter Drehzahlsollwert
P203 Filter Beschl.-Vorst.

Einstellung gemaR vorgegebener Daten

Verstarkung des Lagereglers fiir die Funktion
Halteregelung

Verstarkung des Lagereglers fiir IPOSPUS®
(Positionierbetrieb)

P210 P-Verstarkung Halteregler

P910 Verstiarkung X-Regler

P130...P133/P140...P143 Rampe t11/t21
P136/P146 Stopp-Rampe t13 / t23 Einstellung geman vorgegebener Daten
P137/P147 Not-Rampe t14 / t24

Die Einstellung des Parameters 4Q-Betrieb (P820) wird ignoriert, es ist immer 4Q-
Betrieb aktiv.
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P600

700 CFC&IPOS (nur Parametersatz 1)

Einzustellen, falls IPOSPUS®_positionierbefehle abgearbeitet werden sollen. Aus-
filhrliche Beschreibungen zu IPOSP"YS® finden Sie im Handbuch "Positionierung und
Ablaufsteuerung IPOSPS®" das bei SEW erhaltlich ist.

700 SERVO (nur Parametersatz 1)

Die Betriebsart SERVO ermdglicht den Betrieb eines permanent erregten Synchron-
motors (Servomotors).

MCS4_A: Der Motor muss mit einem Resolver ausgestattet sein.
MCH4_A: Der Motor muss mit einem Hiperface-Geber ausgestattet sein.

Die MOVITOOLS-Inbetriecbnahmefunktion benétigt die Eingabe des Motortyps
(SEW-Motor). Mit dem Bediengerdt DBG11B kann im SERVO-Betrieb keine Inbe-
triebnahme durchgefiihrt werden. Es werden folgende Parameter voreingestellt (Pa-
rametersatz 1):

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion
P303 Stromgrenze 1 Imax (Umrichter) = 3 x Motorstillstandsstrom
Es kann der Wert des Motordrehmomentes begrenzt wer-
Drehmomentdrenze den. Der maximale Wert (= 3 x Motorstillstandsmoment)
9 wird vom Motortyp bestimmt. P303 “Stromgrenze” nicht ver-
andern!
P302 Maximaldrehzahl 1 Motornenndrehzahl (2000 1/min, 3000 1/min, 4500 1/min)
P301 Minimaldrehzahl 1 0 1/min
P500 Drehzahliiberwachung 1 MOTORISCH & GENERATORISCH
P501 Verzégerungszeit 1 0.1s
P100 Sollwertquelle UNIPOL / FESTSOLLWERT
P101 Steuerquelle KLEMMEN
P730 Bremsenfunktion 1 EIN
P731 Bremsenoéffnungszeit 1 . .
- - Einstellung gemaf vorgegebener Motordaten
P732 Bremseneinfallzeit 1

SERVO erfordert immer auch die Inbetriebnahme des Drehzahlireglers.

Einstellungen nach der Inbetriebnahmefunktion des Drehzahlreglers
P200 P-Verstarkung n-Regler
P201 Zeitkonstante n-Regler
P202 Verstarkung Beschl.-Vorst.
P204 Filter Drehzahl-Istwert
P115 Filter Drehzahlsollwert
P203 Filter Beschl.-Vorst.

Einstellung gemaR vorgegebener Daten

Verstarkung des Lagereglers fur die Funktion
Halteregelung
Verstarkung des Lagereglers fiir IPOSPIUS®
(Positionierbetrieb)

P210 P-Verstarkung Halteregler

P910 Verstarkung X-Regler

P130...P133/P140...P143 Rampe t11/t21
P136/P146 Stopp-Rampe t13 / t23 Einstellung geman vorgegebener Daten
P137/P147 Not-Rampe t14 / t24

Die Einstellung des Parameters 4Q-Betrieb (P820) wird ignoriert, es ist immer 4Q-
Betrieb aktiv.
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P600

700 Servo & M-Regelung (nur Parametersatz 1) - Kap. 4.6

Diese Betriebsart erméglicht die direkte Drehmomentregelung des Servomotors. Es
gilt folgende Normierung des Sollwertes auf das Drehmoment:

3000 1/min = 150% Ausgangsstrom x Drehmomentkonstante

Als Festsollwerte sind die Drehmomentwerte in der Einheit [%In] direkt einzugeben
(P16_, P 17_). Erfolgt die Sollwertvorgabe Uber Analogeingang, so ist die eingestell-
te Verarbeitung (P 11_) auch fur die Drehmomentregelung gultig.

Die Drehmomentkonstante (motorspezifische GréRRe) ist definiert mit: kg = Mg / Iy

+ Ist P500 "Drehzahliberwachung 1" aktiv, wird der Antrieb entsprechend der Pa-
rameterbeschreibung P500 (- Seite 117) Gberwacht.
+ Ist P500 "Drehzahliberwachung 1" = AUS eingestellt, reagiert der Antrieb beim

Uber- und Unterschreiten von nyay (P302) und -np,,, folgendermaRen:

— Motorischer Betrieb: Oberhalb von n,,, und unterhalb von -n,,5, wird das ver-
figbare Motordrehmoment linear auf Null zuriickgefihrt. Es erfolgt somit kei-
ne aktive Drehzahlregelung.

— Generatorischer Betrieb: Keine Reaktion, das Wegschleppen des Antriebes
muss vom Masterantrieb verhindert werden.

* Auch im Bereich -npyjq...N...Nyi, ist die M-Regelung wirksam.
+ Es erfolgt immer eine Begrenzung des Stromes auf die eingestellte Stromgrenze
(P303).

700 SERVO&IPOS (nur Parametersatz 1)

Einzustellen, falls IPOSPUS®_positionierbefehle abgearbeitet werden sollen. Aus-
filhrliche Beschreibungen zu IPOSP!US® finden Sie im Handbuch "Positionierung und
Ablaufsteuerung IPOSPIUS®" das bei SEW erhailtlich ist.

71_ Stillstandsstrom (Parametersatz 1/2)

710/711 E Stillstandsstrom

Einstellbereich: 0...50% lyot

Mit Stillstandsstrom wird wahrend des Motorstillstandes und geschlossener Bremse
ein einstellbarer Strom in den Motor eingepragt. Der Stillstandsstrom ist durch /REG-
LERSPERRE=0 abschaltbar. Hierdurch kénnen folgende Funktionen erfiillt werden:

+ Bei niedriger Umgebungstemperatur des Motors kann der Gefahr von Konden-
satbildung und Einfrieren (insbesondere der Scheibenbremse) verhindert wer-
den. Bei der Einstellung der Stromhéhe ist eine Uberhitzung des Motors zu ver-
meiden. Empfehlung: Motorgehduse handwarm.

« Aktivierter Stillstandsstrom ermdéglicht den Schnellstart des Motors, da dieser er-
regt gehalten wird, sodass ohne Einhaltung der Vormagnetisierungszeit gestartet
werden kann. Empfehlung: Bei Hubwerken Einstellung auf 45-50%.

Die Funktion Stillstandsstrom wird durch P710/P711 = 0 deaktiviert. Die Einstellung
erfolgt in % des Motornennstroms. Der Stillstandsstrom wird auf jeden Fall auf
Stromgrenze 1/2 (P303/P313) Gberwacht.

In Betriebsart CFC wird immer mindestens der gemafl Motormodell notwendige Ma-
gnetisierungsstrom eingepragt. Wird P710 héher eingestellt, so gilt dieser hdhere
Wert. In der Betriebsart SERVO (MDS) ist diese Funktion wirkungslos.
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P600

72_ Sollwert-Halt-Funktion (Parametersatz 1/2)

Die Sollwert-Halt-Funktion erméglicht eine durch den Umrichter automatisch erzeug-
te Freigabefunktion in Abhdngigkeit des Hauptsollwertes. Es erfolgt eine Freigabe
mit allen notwendigen Funktionen wie Vormagnetisierung, Bremsenansteuerung

usw. In jedem Fall muss eine zuséatzliche Freigabe iber Klemmen erfolgen.

720/723 Sollwert-Halt-Funktion 1/2
Einstellbereich: EIN / AUS
721/724 Stop-Sollwert 1/2
Einstellbereich: 0...30...50 1/min
722/725 Start-Offset 1/2

Einstellbereich: 0...30...50 1/min
Bei Stop-Sollwert + Startoffset (Startsollwert) > n,,,, erfolgt keine Freigabe.
Bei Stopp-Sollwert > n,;, ist ein Fahren mit n,;, nie méglich
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"o
wyw o

Rechts/Halt
noe

Freigabe/'1" ]
Schnellstopp
o

/Bremse
"o

Ngoy [1/min]

120 A
Integrator-
eingang

60
Stopp- |

Sollwert
0

Nigt [1/min] o

120 A : P
Integrator- i __%remsen-_
ausgang | of nu‘ng;izel

60 1 | Pl

30

Brémsen-
einfallzeit
ud\ |

; B_refm"ser]— Eremsen-_
t11 auf Rechts t11 ab Rechly €infallzeit  dffnungszeit
N> & > v

Stopp- . P
Rampe t13

0 - ‘ —
Vormagneti- Vormagneti-
sierungszeit sierungszeit

01638BDE
Bild 66: Sollwert-Halt-Funktion
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73

_ g

P600

Bremsenfunktion (Parametersatz 1/2)
Die MOVIDRIVE®-Umrichter sind in der Lage, eine am Motor angebaute Bremse zu

steuern. Die Bremsenfunktion wirkt auf den mit der Funktion “/BREMSE" (24 V =
Bremse geliftet) fest belegten Bindrausgang DB@@. Bei Antrieben mit Geberriick-
fuhrung (Drehzahlregelung) kann hiermit zwischen elektrischem Halten der Last und
mechanischem Bremseneinfall im Haltezustand gewahlt werden.

Zur Verdrahtung der Bremsenansteuerung - Kap. 7.11.1.

Betriebsart P700 Bremsenfunktion P730 (P733) EIN/AUS
(Fur Parametersatz 2 / P701 gilt glei-
ches, jedoch sind hier nur VFC-
Betriebsarten ohne Geberriickfiih-
rung méglich)
1) VFC, VFC & GRUPPE, P730 = EIN
VFC & DC-BREMS, Steuerung der Bremse gemaf Bild 67.
VFC & FANGEN Wirksame Parameter:
P300/P310 Start-Stopp-Drehz. 1/2
P323/P333 Vormagnetisierungszeit 1/2
P731/P734 Bremsendffnungszeit 1/2
P732/P735 Bremseneinfallzeit 1/2
P730 = AUS
Zur Verbesserung der Positionierung des Antriebes wird auch
hier immer mit der eingestellten Bremseneinfallzeit nachmag-
netisiert.
2) VFC & Hubwerk siehe 1)
Bei aktivierter Hubwerksfunktion ist die Bremsenfunktion auto-
matisch immer aktiv, auch bei P730 = AUS.
3) VFC-n-REGELUNG P730 = EIN
VFC-n-REG.&GRP. siehe 1)
VFC-n-REG.&HUB. P730 = AUS
Bei Erreichen der Start-Stopp-Drehzahl wird im Umrichter der
Drehzahlsollwert 0 1/min vorgegeben. Falls eine echte Haltere-
gelung (Positionsregelung) erforderlich ist, siehe “HALTERE-
GELUNG*.
4) CFC siehe 3): Es wird eine Vormagnetisierung durchgefiihrt.
5) Servo siehe 3)
6) CFC & Momentenregelung Die Bremse wird abhangig von P730 gesteuert.
7) Servo & Momentenregelung Die Bremse wird abhangig von P730 gesteuert.
8) VFCICFC/ Servo & IPOS siehe Handbuch IPOSPUs®

Bei /REGLERSPERRE = 0 erfolgt immer der Einfall der Bremse.
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01316BDE
Bild 67: Umrichterverhalten bei aktivierter Bremsenfunktion

74_ g Drehzahlausblendung (Parametersatz 1/2)
Durch die Funktion “Drehzahlausblendung” kann das Verharren der Motordrehzahl

innerhalb eines bestimmten Drehzahlfensters vermieden werden. Insbesondere bei
Maschinen mit ausgepragten mechanischen Resonanzen werden dadurch Schwin-
gungen und Geradusche unterdriickt.

740/742 Ausblendmitte 1/2
Einstellbereich: 0...1500...5000 1/min

741/743 Ausblendbreite 1/2

Einstellbereich: 0...300 1/min

Ausblendmitte und Ausblendbreite sind Betragswerte und wirken bei Aktivierung au-
tomatisch auf positive und negative Sollwerte. Die Funktion wird deaktiviert durch
Ausblendbreite = 0.

AAusgangsdrehzahl

P740/P742| - Rampen
t11/t12
n-Sollwert | n-Sollwert n-Sollwert \
’ > (Integrator- (Integrator-
n-Sollwert eingang) ausgang)

positiv und negativ

01310BDE
Bild 68: Drehzahlausblendung
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75_ Master-Slave-Funktion

Die Master-Slave-Funktion bietet die Méglichkeit, automatisch Funktionen wie Dreh-
zahlgleichlauf, Lastaufteilung und Momentenregelung (Slave) zu realisieren. Als
Kommunikationsverbindung kann die RS-485-Schnittstelle (USS21A) oder die Sys-
tembusschnittstelle (SBus) genutzt werden. Es kénnen auch beide Schnittstellen
Sollwerte senden. Beachten Sie, dass ein Slave nur von einer Schnittstelle bedient
werden kann. Sollwerte senden Uber beide Schnitsttellen ist dann sinnvoll, wenn ei-
nige Slaves an die RS-485-Schnittstelle und einige Slaves an den SBus angeschlos-
sen sind. Am Slave muss dann P100 "Sollwertquelle = Master-SBus" oder P100
"Sollwertquelle = Master-RS485" eingestellt werden. Uber den programmierten Bi-
nareingang “Slave-Freilauf‘ (P60_/P61_) ist es mdglich, den Slave vom Leitsollwert
des Masters abzutrennen und in einen lokalen Steuermodus zu schalten.

Slave
Master 0 = Master SBus
(P750 |RSABS/SBUS| o1l »(P100 Sollwertquel O |2 Master RS 485
_ > ollwertquelle |~
SIaVe SO”Wert ‘L: Bip0|al’er SO“Wert/
Skalierung 1 Festsollwert

Slave-Sollwert

| Bei P100 = Master,
i 0 [ Freigabe liber Master”

P101 Steuerquelle H
1

Slave-Freilauf [

= Eingangsklemmen

01311BDE
Bild 69: Master-Slave-Funktion

*) DIDD "/Reglersperre” und die programmierten Binéreingdnge Freigabe, Rechts,
Links missen ebenfalls ein "1"-Signal erhalten.

Die RS-485 Gruppenadressen (P811) bzw. die SBus Gruppenadressen (P814) miissen
bei Master und Slave auf den gleichen Wert eingestellt werden. Bei Master-Slave-Be-
trieb Uiber die RS-485-Schnittstelle eine Gruppenadresse (P811) gréRer 100 einstellen.
Bei Master-Slave-Betrieb Uiber Systembus miissen die Busabschlusswiderstdnde am
Master und am Slave aktiviert werden (S12 = ON).

Verbindungs- Systembus (SBus):

kontrolle Bei Kommunikationsverbindung tiber den SBus ist der Parameter P815 "SBus Time-

out-Zeit" wirksam. Ist P815 = 0 eingestellt, findet keine Uberwachung der Dateniiber-
tragung tber den SBus statt.

RS-485-Schnittstelle:

Bei Kommunikationsverbindung tiber die RS-485-Schnittstelle (USS21A) ist immer
eine Verbindungskontrolle wirksam, der Parameter P812 "RS-485 Timeout-Zeit" ist
ohne Funktion. Innerhalb des festen Zeitintervalls von t = 500 ms missen die Slave-
Umrichter ein giiltiges RS-485-Telegramm erhalten. Wird die Zeit Giberschritten, wer-
den die Slave-Antriebe mit Fehlermeldung F43 "RS-485 Timeout" an der Notstopp-
Rampe gestoppt.

Achtung: Erhalten die Slave-Umrichter wieder ein glltiges Telegramm, wird der
Fehler automatisch zuriickgesetzt und die Antriebe werden freigegeben.
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Funktionsiibersicht Master-Slave-Betrieb

Funktion

Master

Slave Sollwert P750

Betriebsart P700

Slave
Sollwertquelle P100

Betriebsart P700

Drehzahlgleichlauf:
Master gesteuert
Slave gesteuert

DREHZ. (RS-485)
DREHZ. (SBus)
DREHZ. (485+SBus)

VFC, VFC & GRUPPE,

VFC & HUBWERK

MASTER-SBus
MASTER-RS-485

VFC, VFC & GRUPPE,
VFC & HUBWERK

Drehzahlgleichlauf:
Master drehzahlgeregelt
Slave gesteuert

DREHZ. (RS-485)
DREHZ. (SBus)
DREHZ. (485+SBus)

VFC-n-REGELUNG
VFC-n-REG & ...
CFC
CFC/SERVO & IPOS

MASTER-SBus
MASTER-RS-485

VFC, VFC & GRUPPE,
VFC & HUBWERK

Drehzahlgleichlauf:

Master drehzahlgeregelt

Slave drehzahlgeregelt

Antriebe mechanisch nicht starr
verbunden!

DREHZ. (RS-485)
DREHZ. (SBus)
DREHZ. (485+SBus)

VFC-n-REGELUNG
VFC-n-REG & ...
CFC
CFC/SERVO & IPOS

MASTER-SBus
MASTER-RS-485

VFC-n-REGELUNG
VFC-n-REG & GRP.
VFC-n-REG & HUB.
CFC
SERVO

Drehzahlgleichlauf:

Master gesteuert

Slave drehzahlgeregelt

Antriebe mechanisch nicht starr
verbunden!

DREHZ. (RS-485)
DREHZ. (SBus)
DREHZ. (485+SBus)

VFC, VFC & GRUPPE
VFC & HUBWERK

MASTER-SBus
MASTER-RS-485

VFC-n-REGELUNG
VFC-n-REG & GRP.
VFC-n-REG & HUB.
CFC
SERVO

Lastaufteilung:
Master gesteuert
Slave gesteuert

LASTAUFT. (RS-485)
LASTAUFT. (SBus)
LASTAUFT. (485+SBus)

VFC, VFC & GRUPPE
VFC & HUBWERK

MASTER-SBus
MASTER-RS-485

VFC, VFC & GRUPPE
VFC & HUBWERK

Lastaufteilung:
Master drehzahlgeregelt
Slave gesteuert

LASTAUFT. (RS-485)
LASTAUFT. (SBus)
LASTAUFT. (485+SBus)

VFC-n-REGELUNG
VFC-n-REG & ...
CFC
CFC/SERVO & IPOS

MASTER-SBus
MASTER-RS-485

VFC, VFC & GRUPPE
VFC & HUBWERK
VFC & FANGEN

Lastaufteilung:
Master drehzahlgeregelt
Slave drehzahlgeregelt

regelungstechnisch nicht méglich

Lastaufteilung:
Master gesteuert
Slave drehzahlgeregelt

regelungstechnisch nicht moglich

Momentenregelung des Slave:
Master drehzahlgeregelt
Slave momentengeregelt

MOMENT (RS-485)
MOMENT (SBus)
MOMENT (485+SBus)

CFC/SERVO
CFC/SERVO & IPOS

MASTER-SBus
MASTER-RS-485

CFC/SERVO &
M-REGEL.

750

Slave-Sollwert

Es wird am Master eingestellt, welcher Sollwert an den Slave lbertragen wird. Am
Slave muss die Einstellung "MASTER-SLAVE AUS" beibehalten werden.

MASTER-SLAVE AUS

DREHZAHL (RS-485)
DREHZAHL (SBus)
DREHZ. (485+SBus)
MOMENT (RS-485)
MOMENT (SBus)
MOMENT (485+SBus)
LASTAUFT. (RS-485)
LASTAUFT. (SBus)
LASTAUFT. (485+SBus)
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751 Skalierung Slave-Sollwert
Einstellbereich: -10...0...1...10

Mit dieser Einstellung im Slave wird der vom Master Ubertragene Sollwert mit diesem
Faktor multipliziert.

Drehzahlgleichlauf (DREHZAHL (RS-485) / DREHZAHL (SBus) / DREHZ.
(485+SBus)):

Der als Slave parametrierte Umrichter folgt in seiner Drehzahl dem Master-Umrich-
ter. Einstellung des Drehzahlverhaltnisses mit Parameter P751 "Skalierung Slave-
Sollwert" beim Slave-Umrichter. Die Schlupfkompensation (P324/P334) des Slave
ist auf dem Wert der Inbetriebnahmeeinstellung zu belassen.

Beispiel:

Parameter

P100 Sollwertquelle

P101 Steuerquelle

P700 Betriebsart

P750 Slave-Sollwert

P751 Skalierung Slave-Sollwert
P811 RS-485 Gruppenadresse
P814 SBusGruppenadresse
P816 SBus Baudrate

Einstellung am Master
z.B. UNIPOL./FESTSOLL
z.B. KLEMMEN

VFC-n-REGELUNG VFC 1
DREHZAHL (SBus) MASTER-SLAVE AUS

nicht wirksam 1 (dann 1:1)

Einstellung am Slave
MASTER-SBus

nicht wirksam

nicht wirksam

gleichen Wert einstellen (0...63)
gleichen Wert einstellen (125, 250, 500 oder 1000 kBaud)

Lastaufteilung (LASTAUFT. (RS-485) / LASTAUFT. (SBus) / LASTAUFT.
(485+SBus)):

Mit dieser Funktion kénnen zwei Umrichter auf dieselbe Last arbeiten. Es wird dabei
vorausgesetzt, dass die Wellen der dem Master und dem Slave zugehdérigen Moto-
ren starr miteinander gekoppelt sind. Es wird die Verwendung gleicher Motoren mit
gleichen Getriebelibersetzungen empfohlen, da sich sonst durch Vormagnetisie-
rungszeit und Bremsendéffnungs-/einfallzeit unterschiedliche Verzégerungen beim
Starten/Stoppen ergeben. Einstellung des Drehzahlverhaltnisses (Empfehlung: 1)
mit Parameter P751 "Skalierung Slave-Sollwert".

Die Schlupfkompensation (P324 / P334) des Slave muss auf 0 eingestellt wer-
den.

Beispiel:

Parameter

Einstellung am Master

Einstellung am Slave

P100 Sollwertquelle

z.B. BIPOL./FESTSOLL

MASTER-RS485

P101 Steuerquelle

z.B. KLEMMEN

nicht wirksam

P324 Schlupfkompensation 1

nicht verandern

0

P700 Betriebsart

VFC 1

VFC 1

P750 Slave-Sollwert

LASTAUFT. (RS-485)

MASTER-SLAVE AUS

P751 Skalierung Slave-Sollwert

nicht wirksam

1 (dann 1:1)

P811 RS-485 Gruppenadresse

gleichen Wert einstellen (101...199)

P814 SBusGruppenadresse

nicht wirksam

P816 SBus Baudrate

nicht wirksam
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Momentenregelung des Slave (MOMENT (RS-485) / MOMENT (SBus) / MO-
MENT (485+SBus)):

Der Slave-Umrichter erhalt direkt den Momentensollwert (die StellgréRe des Dreh-
zahlreglers) des Masters. Hierdurch kann z.B. auch eine Lastaufteilung hoher Giite
erreicht werden. Falls die Antriebskonfiguration dies ermdglicht, ist diese Einstellung
der Lastaufteilung” vorzuziehen. Einstellung des Momentenverhaltnisses mit Para-
meter P751 "Skalierung Slave-Sollwert".

Beispiel:
Parameter Einstellung am Master Einstellung am Slave
P100 Sollwertquelle z.B. UNIPOL./FESTSOLL MASTER-RS485
P101 Steuerquelle z.B. KLEMMEN nicht wirksam
P700 Betriebsart CFC VFC 1
P750 Slave-Sollwert MOMENT (RS-485) MASTER-SLAVE AUS
P751 Skalierung Slave-Sollwert nicht wirksam 1 (dann 1:1)
P811 RS-485 Gruppenadresse gleichen Wert einstellen (101...199)
P814 SBusGruppenadresse nicht wirksam
P816 SBus Baudrate nicht wirksam
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PARAMETERGRUPPE 8__, GERATEFUNKTIONEN

80_ Setup

800 Kurzmeni (nur bei DBG11B)
Einstellbereich: EIN / AUS

Mit P800 kann beim Bediengerdt DBG11B zwischen dem werksmafRig eingestellten
Kurzmeni und dem ausfiihrlichen Parametermenli umgeschaltet werden. Ist das
Kurzmen aktiviert, wird dies durch einen Schrégstrich hinter der Parameternummer
gekennzeichnet. Die im Kurzmen enthaltenen Parameter sind in der Parameterliste
mit “/” gekennzeichnet. Nach Aus- und wieder Einschalten des MOVIDRIVE® ist das
zuletzt angewéhlte Meni aktiv.

801 Sprache (nur bei DBG11B)
Einstellbereich DBG11B-08: DE / EN/ FR/ ES / PT

Mit P801 kann beim Bediengeradt DBG11B zwischen verschiedenen Sprachen um-
geschaltet werden. Die Sprach-Einstellung wird durch die Werkseinstellung nicht
verandert.

802 Werkseinstellung
Einstellbereich: JA / NEIN

Mit P802 kann die im EPROM gespeicherte Werkseinstellung fiir nahezu alle Para-
meter reaktiviert werden. Inbetriebnahmedaten, Statistikdaten und Sprache werden
nicht zuriickgesetzt. Die Statistikdaten miissen separat mit P804 zuriickgesetzt wer-
den. Wird der Parameter auf "JA" gestellt, wird die Werkseinstellung ausgefihrt.
Wahrend dieser Zeit ist die Betriebs-LED V1 gelb blinkend. Nach Beenden der
Werkseinstellung zeigt die Betriebs-LED V1 wieder den vorherigen Betriebszustand
des Umrichters an und P802 springt selbststandig auf "NEIN" zuriick.

Mit Aktivierung der Werkseinstellung werden nahezu alle Parameterwerte Uber-
schrieben, es wird jedoch nicht der Auslieferungszustand wiederhergestellt. Spei-
chern Sie die eingestellten Parameterwerte (MOVITOOLS), bevor Sie eine Werks-
einstellung durchfiihren. Die Inbetriebnahme-Parameter werden durch die Werks-
einstellung nicht geéndert, der Antrieb muss also nicht neu in Betrieb genommen
werden. Wir empfehlen, nach einer Werkseinstellung folgende Parameter zu liber-
prifen und eventuell neu einzustellen:

*  P100 Sollwertquelle

+ P101 Steuerquelle

* P13 _/P14_ Drehzahlrampen
+ P16 _/P17_ Festsollwerte

+ P5__ Kontrollfunktionen

+ P6__ Klemmenbelegung

803 Parametersperre
Einstellbereich: EIN / AUS

Durch Einstellen des Parameters 803 auf "EIN" ist es méglich, jegliche Verdnderung
der Parameter zu verhindern (mit Ausnahme des Parameters 841 "Manueller Reset"
und der Parametersperre selbst). Dies ist zum Beispiel nach optimierter Einstellung
des MOVIDRIVE® sinnvoll. Um eine Parameterverstellung wieder zu ermdglichen,
muss der Parameter 803 auf "AUS" zuriickgestellt werden.

Achtung: Die Parametersperre wirkt auch auf die Schnittstellen RS-485, Feldbus,
SBus und auf IPOSPIUs®,
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806

807

81_
810

811

812

813
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Reset-Statistik-Daten (nur bei MOVITOOLS/Shell)
Einstellbereich: NEIN / FEHLERSPEICHER / kWh-ZAHLER / BETRIEBSSTUNDEN

Mit P804 kénnen die in EEPROM gespeicherten Statistikdaten Fehlerspeicher, Kilo-
wattstundenzédhler und Betriebsstundenzéahler zuriickgesetzt werden. Diese Daten
werden beim Aktivieren der Werkseinstellung nicht beeinflusst.

Kopie DBG - MDX (nur bei DBG11B)
Einstellbereich: JA / NEIN

Die im DBG11B vorhandenen Parameterdaten werden zum MOVIDRIVE® (ibertra-
gen.

Kopie MDX - DBG (nur bei DBG11B)
Einstellbereich: JA / NEIN

Die im MOVIDRIVE® eingestellten Parameterdaten werden zum Bediengerat
DBG11B ubertragen.

Serielle Kommunikation
RS-485 Adresse
Einstellbereich: 0...99

Mit P810 wird die Adresse eingestellt, Gber die mit dem MOVIDRIVE® iiber die seri-
elle Schnittstelle RS-485 (USS21A) kommuniziert werden kann. Es kénnen max. 32
Teilnehmer miteinander vernetzt werden.

Bei Auslieferung hat das MOVIDRIVE® immer die Adresse 00. Um bei serieller Kom-
munikation mit mehreren Umrichtern Kollisionen bei der Datenlibertragung zu ver-
meiden, wird empfohlen, die Adresse 00 nicht zu verwenden.

RS-485 Gruppenadresse
Einstellbereich: 100...199

Mit P811 ist es méglich, mehrere MOVIDRIVE® bezlglich der Kommunikation tber
die serielle Schnittstelle zu einer Gruppe zusammenzufassen. Alle MOVIDRIVE® mit
der gleichen RS-485 Gruppenadresse kénnen somit mit einem Multicast-Telegramm
Uber diese Adresse angesprochen werden. Die Uber die Gruppenadresse empfan-
genen Daten werden vom MOVIDRIVE® nicht quittiert. Mit Hilfe der RS-485 Grup-
penadresse ist es zum Beispiel méglich, gleichzeitige Sollwertvorgaben an eine MO-
VIDRIVE®-Umrichtergruppe zu senden. Die Gruppenadresse 100 bedeutet, dass
der Umrichter keiner Gruppe zugeordnet ist.

RS-485 Timeout-Zeit
Einstellbereich: 0...650 s

Mit P812 wird die Uberwachungszeit fur die Dateniibertragung (ber die serielle
Schnittstelle eingestellt. Findet fur die in Parameter 812 eingestellte Zeit kein zykli-
scher Prozessdatenaustausch Uber die serielle Schnittstelle statt, fuhrt das MOVI-
DRIVE® die in P833 eingestellte Fehlerreaktion aus. Wird P812 auf den Wert 0 ein-
gestellt, findet keine Uberwachung der seriellen Dateniibertragung statt. Die Uber-
wachung wird mit dem ersten zyklischen Datenaustausch aktiviert.

SBus Adresse
Einstellbereich: 0...63

Mit P813 wird die Systembus-Adresse des MOVIDRIVE® eingestellt. Uber die hier
eingestellte Adresse kann das MOVIDRIVE® z.B. mit anderen MOVIDRIVE® tiber
den Systembus (SBus) kommunizieren.
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814 SBus Gruppenadresse
Einstellbereich: 0...63

Mit P814 wird die Systembus-Gruppenadresse (fir Multicast-Telegramme) des MO-
VIDRIVE® eingestellt.

815 SBus Timeout-Zeit
Einstellbereich: 0...650 s

Mit P815 wird die Uberwachungszeit fiir die Dateniibertragung iiber den Systembus
eingestellt. Findet fir die in P815 eingestellte Zeit kein Datenverkehr Giber den Sys-
tembus statt, so fiihrt das MOVIDRIVE® die in P836 eingestellte Fehlerreaktion aus.
Wird P815 auf den Wert 0 eingestellt, findet keine Uberwachung der Dateniibertra-
gung Uber den Systembus statt.

816 SBus Baudrate
Einstellbereich: 125 /250 / 500 / 1000 kBaud
Mit P816 wird die Ubertragungsgeschwindigkeit des Systembusses eingestellt.

817 SBus Synchronisations 1D
Einstellbereich: 0...2047

Fir die Ubertragung von Prozessdaten und Parameterdaten {iber den Systembus
kann eine Synchronisation zwischen den Antrieben erfolgen. Hierzu muss in be-
stimmten Zeitabstdnden ein Synchronisationstelegramm von der Mastersteuerung
an die angeschlossenen Umrichter gesendet werden. Die Umrichter synchronisieren
sich damit auf die Mastersteuerung. Mit P817 wird im Umrichter der Identifier (Adres-
se) der Synchronisationsnachricht fir den internen Systembus eingestellt. Es ist dar-
auf zu achten, dass es nicht zu einer Uberschneidung mit den Identifiern der Pro-
zessdaten- oder Parameterdatentelegramme kommt.

818 CAN Synchronisations ID
Einstellbereich: 0...1...2047

Fur die Ubertragung von Prozessdaten und Parameterdaten (iber den optionalen
CANBus kann eine Synchronisation zwischen den Antrieben erfolgen. Hierzu muss
in bestimmten Zeitabstanden ein Synchronisationstelegramm von der Mastersteue-
rung an die angeschlossenen Umrichter gesendet werden. Die Umrichter synchroni-
sieren sich damit auf die Mastersteuerung. Mit P818 wird im Umrichter der Identifier
(Adresse) der Synchronisationsnachricht fir den optionalen CANBus eingestellt. Es
ist darauf zu achten, dass es nicht zu einer Uberschneidung mit den Identifiern der
Prozessdaten- oder Parameterdatentelegramme kommt.

819 Feldbus Timeout-Zeit
Einstellbereich: 0...0.5...650 s

Mit P819 wird die Uberwachungszeit fiir die Dateniibertragung tiber den vorhande-
nen Feldbus (MC_41A - PROFIBUS-DP oder MCH42A - INTERBUS-LWL) einge-
stellt. Findet fur die in P819 eingestellte Zeit kein Datenverkehr tber den Feldbus
statt, filhrt das MOVIDRIVE® die in P831 eingestellte Fehlerreaktion aus. Wird P819
auf den Wert 0 oder 650 eingestellt, so findet keine Uberwachung der Dateniibertra-
gung Uber den Feldbus statt. Die Timeout-Zeit wird bei PROFIBUS-DP automatisch
vom DP-Master vorgegeben. Eine Anderung dieses Parameters wird nicht wirksam
und beim erneuten Anlauf des PROFIBUS-DP wieder tUberschrieben.
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82_

820/821

83_
830

Erlauterung der Parameter

Bremsbetrieb
4-Quadranten-Betrieb 1/2

Einstellbereich: EIN / AUS

Wird nur in der Betriebsart VFC ohne Geberriickfiihrung beriicksichtigt, bei allen an-
deren Betriebsarten wird 4Q-Betrieb vorausgesetzt. Mit P820 kann fir den Parame-
tersatz 1/2 der 4Q-Betrieb ein-/ausgeschaltet werden. Ist am MOVIDRIVE® ein
Bremswiderstand oder eine Riickspeiseeinheit angeschlossen, ist 4Q-Betrieb még-
lich (links/rechts; motorisch/generatorisch). Ist am MOVIDRIVE® weder ein Brems-
widerstand noch eine Riickspeiseeinheit angeschlossen und somit kein generatori-
scher Betrieb mdoglich, muss P820/P821 auf "NEIN" gestellt werden. Das MOVI-
DRIVE® versucht in dieser Betriebsart die Verzdgerungsrampe so zu verlangern,
dass die generatorische Leistung nicht zu grof3 wird und die Zwischenkreisspannung
unterhalb der Abschaltschwelle bleibt.

Trotz der vom MOVIDRIVE® selbsttdtig verlangerten Verzégerungsrampen kann es
vorkommen, dass die generatorische Leistung beim Bremsvorgang zu grof wird und
sich das MOVIDRIVE® mit Fehlermeldung F07 (UZ-Uberspannung) abschaltet. In
diesem Fall missen die Verzégerungsrampen manuell verldngert werden.

Fehlerreaktionen
Reaktion externer Fehler

Der Fehler wird nur im Umrichterstatus FREIGEGEBEN ausgeldst. Mit P830 wird die
Fehlerreaktion programmiert, die Uber eine auf "/EXT. FEHLER" programmierte Ein-
gangsklemme ausgel6st wird. Folgende Reaktionen kénnen programmiert werden:

Reaktion Beschreibung
KEINE Es wird weder ein Fehler angezeigt noch eine Fehlerreaktion ausgefiihrt. Der gemel-
REAKTION dete Fehler wird komplett ignoriert.
FEHLER ) Der Fehler wird angezeigt (Betrieps—LED V1 und MOVITOOLS), da_s Gerat fuhrt‘
ANZEIGEN jedoch ansonsten keine Fehlerreaktion aus. Der Fehler kann durch einen Reset wie-
der zurlickgesetzt werden.(Klemme, RS-485, Feldbus, Auto-Reset)
Es erfolgt eine Sofortabschaltung des Umrichters mit Fehlermeldung. Die Endstufe
SOFORTST./ wird gesperrt und die Bremse féllt ein. Die Bereitmeldung wird zuriickgenommen und
STOER der Stérausgang gesetzt, falls programmiert. Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiih-
rung eines Fehlerresets méglich, bei dem sich der Umrichter neu initialisiert.
Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebes an der eingestellten Notstopprampe. Nach
NOTST/ Erreichen der Stoppdrehzahl wjrd die I_Endstufe gegperrt und die Bremse féllt ein. Die
WERUNG Fehlermeldung erfolgt sofort. Die Bereitmeldung wird zuriickgenommen und der Stor-
_ ausgang gesetzt, falls programmiert. Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiihrung eines
Fehlerresets méglich, bei dem sich der Umrichter neu initialisiert.
Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebes an der eingestellten Schnellstopprampe.
SCHNELLST/ Nach_ Erreichen der Stoppdrehzahl wirt_:i die Er_]dstufe gesp_errt und die Bremse fallt
STOER ’ ein. Die Fehlermeldung erfolgt sofort. Die Bereitmeldung wird zuriickgenommen und
der Stérausgang gesetzt, falls programmiert. Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiih-
rung eines Fehlerresets moglich, bei dem sich der Umrichter neu initialisiert.
Es erfolgt eine Sofortabschaltung des Umrichters mit Fehlermeldung. Die Endstufe
SOFORTST/ wird gesperrt und_ die B_remse _féillt ein. Es grfolgt eine Stérmeldung ub_er die Klemme,
WARN " falls programmiert. Die Bereitmeldung wird nicht weggenommen. Wird der Fehler
' durch einen internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt, so lauft der
Antrieb, ohne eine neue Geréteinitialisierung auszufiihren, wieder los.
Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebes an der eingestellten Notstopprampe. Bei
Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe gesperrt und die Bremse féllt ein. Die
NOTSTOP/ Fehlermeldung erfolgt sofort. Es erfolgt eine Stérmeldung liber die Klemme, falls pro-
WARN. grammiert. Die Bereitmeldung wird nicht weggenommen. Wird der Fehler durch einen
internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt, so lauft der Antrieb, ohne
eine neue Gerateinitialisierung auszufiihren, wieder los.
Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebes an der eingestellten Schnellstopprampe. Bei
Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe gesperrt und die Bremse féllt ein. Die
SCHNELLST/ |Fehlermeldung erfolgt sofort. Es erfolgt eine Stérmeldung Uber die Klemme, falls pro-
WARN. grammiert. Die Bereitmeldung wird nicht weggenommen. Wird der Fehler durch einen
internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt, so lauft der Antrieb, ohne
eine neue Geréteinitialisierung auszufiihren, wieder los.
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831

832

833

834

835

836

84
840

P600

Reaktion Feldbus-Timeout
Programmierbare Reaktionen siehe P830. Werkseinstellung: SCHNELLST./WARN.

Der Fehler wird nur im Umrichterstatus FREIGEGEBEN ausgel6st. Mit P831 wird die
Fehlerreaktion programmiert, die tiber die Feldbus-Timeout-Uberwachung ausgelést
wird. Die Reaktionszeit der Uberwachung kann mit P819 eingestellt werden (néhere
Beschreibung "Feldbus-Timeout" siehe P819 und Handbuch "Feldbus-Geratepro-
fil").

Reaktion Motoriiberlast
Programmierbare Reaktionen siehe P830. Werkseinstellung: NOTST./STOERUNG

Mit P832 wird die Fehlerreaktion programmiert, die Uber die interne Motorschutz-
funktion ausgelost wird (ndhere Beschreibung "Motoriiberlast" siehe P340).

Reaktion RS-485-Timeout
Programmierbare Reaktionen siehe P830. Werkseinstellung: SCHNELLST/WARN.

Der Fehler wird nur im Umrichterstatus FREIGEGEBEN ausgel6st. Mit P833 wird die
Fehlerreaktion programmiert, die iber die RS-485 Timeout-Uberwachung ausgelést
wird. Die Reaktionszeit der Uberwachung kann mit P812 eingestellt werden (néhere
Beschreibung "RS-485-Timeout" siche P812).

Reaktion Schleppfehler (IPOSPUS®)
Programmierbare Reaktionen siehe P830. Werkseinstellung: NOTST./STOERUNG

Mit P834 wird die Fehlerreaktion programmiert, die Gber die Schleppfehleriiberwa-
chung des Positionierbetriebes mit IPOSP'YS® ausgeldst wird. Verschiedene Einstel-
lungen hierzu kénnen in der Parametergruppe 51_ vorgenommen werden.

Reaktion TF-Meldung
Programmierbare Reaktionen siehe P830. Werkseinstellung: KEINE REAKTION

Mit P835 wird die Fehlerreaktion programmiert, die tiber die Temperaturfiihler-Uber-
wachung des ggf. in der Motorwicklung eingebrachten TF ausgel&st wird.

Reaktion SBus-Timeout
Programmierbare Reaktionen siehe P830. Werkseinstellung: NOTST./STOERUNG

Mit P836 wird die Fehlerreaktion programmiert, die Uiber die Systembus-Timeout-
Uberwachung ausgelést wird. Die Reaktionszeit der Uberwachung kann mit P815
eingestellt werden (n&here Beschreibung "SBus-Timeout" siehe P815).

Reset-Verhalten
Manueller-Reset
JA

Der im MOVIDRIVE® vorliegende Fehler wird zuriickgesetzt. Im Fehlerfall ist es mit
dem DBG11B mdglich, durch Driicken der Taste [E] direkt zu P840 zu gelangen.

Im MOVITOOLS/Shell ist P840 auRerdem noch im Hauptmenii "Parameter" aufge-
fuhrt. Nach ausgefiihrtem Reset steht P840 wieder automatisch auf NEIN. Liegt kein
Fehler vor, so ist das Aktivieren des manuellen Reset wirkungslos.

NEIN
Kein Reset.
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841 Auto-Reset
EIN

Die Auto-Reset-Funktion wird aktiviert. Diese Funktion fiihrt im Fehlerfall nach einer
einstellbaren Restart-Zeit (P842) selbsttatig einen Gerate-Reset aus. Es sind in einer
Auto-Reset-Phase maximal finf Auto-Resets mdglich. Treten funf Fehler auf, die
durch einen Auto-Reset zuriickgesetzt werden, so ist kein Auto-Reset mehr méglich,
bis entweder

— ein manueller Reset Uiber die Eingangsklemme,

— ein manueller Reset Uiber die serielle Schnittstelle (MOVITOOLS/Shell, DBG11B,
Ubergeordnete Steuerung)

— oder ein Ubergang in den 24V-Stitzbetrieb bzw. komplettes Ausschalten des
Umrichters erfolgt ist.

Danach sind wieder fiinf Auto-Resets mdglich.

Auto-Reset nicht bei Antrieben verwenden, deren selbsttéatiger Anlauf fiir Per-
sonen oder Gerate eine Gefahr bedeuten kann.

AUS
Kein Auto-Reset.

842 Restart-Zeit fur Auto-Reset
Einstellbereich: 1...3...30 s

Mit P842 wird die Wartezeit eingestellt, die nach Auftreten eines Fehlers bis zur Aus-
fuhrung eines Auto-Reset vergehen soll.

85_ Skalierung Drehzahl-Istwert

Mit der Skalierung Drehzahl-Istwert wird ein anwenderspezifischer Anzeigeparame-
ter (-~ P001 Anwenderanzeige) festgelegt. Die Anwenderanzeige soll z.B. in 1/s dar-
gestellt werden. Dazu ist ein Skalierungsfaktor von 1/60 erforderlich. Der Skalie-
rungsfaktor Zahler muss somit auf 1 und der Skalierungsfaktor Nenner auf 60 einge-
stellt werden. In P852 wird die Skalierungseinheit 1/s eingetragen.

]
Drehzahl- P850 _ 1 001 25
Istwert P851 " 60 ANWEND [1/s ]
(1500 min™) T
pP852
01640BDE
Bild 70: Skalierung Drehzahl-Istwert (Beispiel)
850 Skalierungsfaktor Zahler
Einstellbereich: 1...65535 (nur iber MOVITOOLS/Shell einstellbar)
851 Skalierungsfaktor Nenner
Einstellbereich: 1...65535 (nur iber MOVITOOLS/Shell einstellbar)
852 Anwender-Einheit (nur tber MOVITOOLS/Shell einstellbar)

Werkseinstellung: 1/min
Maximal acht ASCII-Zeichen, wird in P001 "Anwenderanzeige" dargestellt.
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P600
86_ Modulation
860/861 PWM-Frequenz 1/2 (Parametersatz 1/2)
1 Einstellbereich: 4 /8 / 16 kHz

Mit P860/P861 kann in den VFC-Betriebsarten die Taktfrequenz am Umrichteraus-
gang fir Parametersatz 1/2 eingestellt werden. Wird mit P862/P863 die Taktfre-
quenz fur Parametersatz 1/2 nicht fest auf den eingestellten Wert fixiert, so schaltet
der Umrichter ab einer gewissen Gerateauslastung automatisch auf niedrigere Takit-
frequenzen zuriick. Dadurch werden die Schaltverluste in der Endstufe und somit die
Gerateauslastung reduziert.

862/863 PWM fix 1/2 (Parametersatz 1/2)
1 EIN
Ist eine selbsttatige Reduzierung der PWM-Frequenz (z.B. beim Einsatz von Aus-

gangsfiltern mit Uz-Anbindung) nicht zul&ssig, kann mit P862/P863 = EIN fiur Para-
metersatz 1/2 die mit P860/P861 eingestellte PWM-Frequenz 1/2 fixiert werden.

AUS

Das MOVIDRIVE® reduziert bei hoher thermischer Auslastung der Endstufe selbst-
tatig die eingestellte Ausgangsfrequenz (bis minimal 4 kHz), um eine Abschaltung
mit Fehler "Geréateauslastung" zu vermeiden.

864 PWM-Frequenz CFC (in den CFC- und SERVO-Betriebsarten wirksam)
Einstellbereich: 4 / 8 / 16 kHz

Mit P864 kann in den CFC- und SERVO-Betriebsarten (nurim Parametersatz 1 még-
lich) die Taktfrequenz am Umrichterausgang eingestellt werden. Bei den Einstellun-
gen 8 kHz (= Werkseinstellung) und 16 kHz ist immer "PWM fix 1 = EIN" wirksam.
Beachten Sie, dass der Umrichter ausreichend grof® dimensioniert sein muss, um
den erhéhten Leistungsbedarf bei héheren Taktfrequenzen decken zu kénnen.

87_ Prozessdaten-Beschreibung

870 Sollwert-Beschreibung PA1; Werkseinstellung: STEUERWORT 1
871 Sollwert-Beschreibung PA2; Werkseinstellung: DREHZAHL

872 Sollwert-Beschreibung PA3; Werkseinstellung: KEINE FUNKTION

Mit P870/P871/P872 wird der Inhalt der Prozessausgangsdatenworte PA1/PA2/PA3
definiert. Dies ist notwendig, damit das MOVIDRIVE® die entsprechenden Sollwerte
zuordnen kann. Folgende Belegungen der PAs stehen zur Verfligung:

Belegung Beschreibung

KEINE FUNKTION Der Inhalt des Prozessausgangsdatenwortes wird ignoriert.
DREHZAHL Drehzahlsollwertvorgabe in 1/min.

STROM Stromsollwertvorgabe (bei Momentenregelung)
POSITION LO Positionssollwert Low-Word

POSITION HI Positionssollwert High-Word

MAX. DREHZAHL maximale Systemdrehzahl (P302/P312)

MAX: STROM Strombegrenzung in % von |y des Umrichters (P303/P313)
SCHLUPF Schlupf-Kompensation (P324/P334)

RAMPE Rampenzeit fur Sollwertvorgabe
STEUERWORT 1 Steuersignale fur Start/Stopp etc.
STEUERWORT 2 Steuersignale fur Start/Stopp etc.

DREHZAHL [%)] Vorgabe eines Drehzahlsollwertes in % von Ny,
IPOS PA-Data Vorgabe eines 16-Bit codierten Wertes fiir IPOSPIUS®

Weitere Erlauterungen - Handbuch "Feldbus-Gerateprofil"
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873 Istwert-Beschreibung PE1; Werkseinstellung: STATUSWORT 1
874 Istwert-Beschreibung PE2; Werkseinstellung: DREHZAHL
875 Istwert-Beschreibung PE3; Werkseinstellung: KEINE FUNKTION

Mit P873/P874/P875 wird der Inhalt der Prozesseingangsdatenworte PE1/PE2/PE3
definiert. Dies ist notwendig, damit das MOVIDRIVE® die entsprechenden Istwerte
zuordnen kann. Folgende Belegungen der PEs stehen zur Verfligung:

Belegung Beschreibung

KEINE FUNKTION Der Inhalt des Prozesseingangsdatenwortes ist 0000,y

DREHZAHL Aktueller Drehzahlistwert des Antriebes in 1/min.

AUSGANGSSTROM Momentaner Ausgangsstrom des Systems in % von Iy
Momentaner Wirkstrom des Systems in % von Iy:

WIRKSTROM Positives Vorzeichen = positives Drehmoment
Negatives Vorzeichen = negatives Drehmoment

POSITION LO* Momentane Istposition Low-Word | pie Istposition wird eingelesen aus:

POSITION HI* Momentane Istposition High-Word P941 "Quelle Istposition”

STATUSWORT 1 Statusinformationen des Umrichters

STATUSWORT 2 Statusinformationen des Umrichters

DREHZAHL [%] Momentaner Drehzahlistwert in % von np,ay

IPOS PE-DATA Ruckmeldung eines 16-Bit codierten Wertes fiir IPOSPUs®

*

Es miissen immer beide Belegungen eingestellt werden.
Weitere Erlauterungen - Handbuch "Feldbus-Geréateprofil"

876 PA-Daten freigeben
EIN

Die zuletzt von der Feldbussteuerung gesendeten Prozessausgangsdaten werden
wirksam.

AUS

Die zuletzt gultigen Prozessausgangsdaten bleiben weiterhin wirksam.
877 DeviceNet PD Konfiguration

Einstellbereich: 1...24 PD / Param + 1...24 PD

Mit diesem Parameter wird die Prozessdaten-Konfiguration fir die DeviceNet-
Schnittstelle DFD11A eingestellt.

88_ Handbetrieb (nur im Bediengerat DBG11B verfiigbar)

Mit der Funktion Handbetrieb wird der Umrichter tiber das Bediengerdt DBG11B ge-
steuert. Um den Handbetrieb starten zu kénnen, muss sich der Umrichter im Zustand
"Keine Freigabe" befinden. Der Zustand "Keine Freigabe" bedeutet DIJJ /Regler-
sperre = "1" und die werksmafig programmierten Bindreingdnge DIJ1 Rechts/Halt,
DI@2 Links/Halt und DIg3 Freigabe/Schnellstopp = "0".

Der Binadreingang DIQQ /Reglersperre ist auch im Handbetrieb wirksam. Die ande-
ren Bindreingénge sind wéhrend des Handbetriebes unwirksam. Der Bin&reingang
DIGJ /Reglersperre muss ein "1"-Signal erhalten, damit der Antrieb im Handbetrieb
gestartet werden kann. Mit DIG@ = "0" kann der Antrieb auch im Handbetrieb ge-
stoppt werden. Die Drehrichtung wird nicht durch die Binareingédnge "Rechts/Halt"
oder "Links/Halt" bestimmt, sondern durch die Anwahl der Drehrichtung tber das Be-
diengerat (- Bild 71).
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Verbindungs-
kontrolle

880

P600

Der Handbetrieb bleibt auch nach Netz-Aus und Netz-Ein aktiv, allerdings ist dann
der Umrichter gesperrt. Drehrichtungsbefehl mit der - - oder —-Taste bewirkt Frei-
gabe und Start mit n;, in der gewahlten Drehrichtung. Mit den 1 - und | -Tasten wird
die Drehzahl erhéht und verringert. Die Anderungsgeschwindigkeit betragt 150 1/min
pro Sekunde.

880 AUS
HANDBETRI EB

- -TasteT l - -Taste

880 _AUS
HANDBETRI EB

E-TasteT lT— oder | -Taste
Q-Taste .|| _ DREHRI CHTUNG Q-Taste
L <E>=EXI T R
~-Taste —-Taste
_ 0% n 0 upm —-Taste _ 0% n 0 upm
<Q@>=HALT R < _ Taste L <Q>=HALT
1 -Taste: Drehzahl erhéhen
| -Taste: Drehzahl verringern
02406ADE

Bild 71: Handbetrieb mit DBG11B

Wird der Handbetrieb beendet, sind sofort die Signale an den Binareingdngen wirk-
sam, der Binadreingang DIZJ /Reglersperre muss nicht "1"-"0"-"1" geschaltet wer-
den. Der Antrieb kann entsprechend den Signalen an den Bindreingdngen und Soll-
wertquellen starten.

Achten Sie darauf, dass die werksmaRig programmierten Bindreingange DIJ1
Rechts/Halt, DIJ2 Links/Halt und DId3 Freigabe/Schnellstopp ein "0"-Signal erhal-
ten, wenn Sie den Handbetrieb beenden.

Im Handbetrieb ist immer eine Verbindungskontrolle zwischen DBG11B und dem Um-
richter bzw. zwischen USS21A und dem Umrichter wirksam, der Parameter P812 "RS-
485 Timeout-Zeit" ist ohne Funktion. Innerhalb des festen Zeitintervalls von t = 500 ms
muss der Umrichter ein gultiges RS-485-Telegramm erhalten. Wird die Zeit Gberschrit-
ten, wird der Antrieb mit Fehlermeldung F43 "RS-485 Timeout" an der Notstopp-Rampe
gestoppt.

Achtung: Erhalt der Umrichter wieder ein gliltiges Telegramm, wird der Fehler automa-
tisch zurtickgesetzt und der Antrieb freigegeben.

Handbetrieb
EIN
Der Handbetrieb wird aktiviert.
AUS
Kein Handbetrieb.
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PARAMETERGRUPPE 9__, IPOS-PARAMETER

90_

91_
910

911/912

913/914

Die IPOS-Parameter werden ausfiihrlich im Handbuch IPOSP!YS® peschrieben.

Beachten Sie, dass eine Veranderung dieser Parameter ohne Kenntnis des even-
tuell aktiven IPOS-Programms unerwartete Verfahrbewegungen und ungewolite
Belastungen des mechanischen Antriebsstranges zur Folge haben kann. Die
Kenntnis des Handbuches IPOSP!YS® st unbedingte Voraussetzung zur Einstel-
lung dieser Parameter.

IPOS Referenzfahrt

Die Referenzfahrt dient dazu, einen Maschinennullpunkt festzulegen, auf den sich
alle absoluten Positionierbefehle beziehen. Hierzu sind verschiedene so genannte
Referenzfahrtstrategien (» P903 Referenzfahrttyp) wahlbar. Diese definieren ent-
sprechende Verfahrmodi, um z.B. einen Referenznocken zu suchen. Ausgehend
von dem durch die Referenzfahrt gefundenen Referenzpunkt kann mit P900 Refe-
renzoffset der Maschinennullpunkt gemanR der Gleichung

Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset
verschoben werden.

Die Drehzahlen der nach Referenzfahrttyp notwendigen Verfahrbewegungen wer-
den durch P901 Referenzdrehzahl 1 und P902 Referenzdrehzahl 2 eingestellt.

Ausserdem kann mit P904 festgelegt werden, ob der Nullimpuls fir die Referenz-
fahrt verwendet werden soll.

IPOS Verfahrparameter
Verstarkung x-Regler
Einstellbereich: 0.1...0.5...32

Einstellwert fiir den P-Regler des Lageregelkreises von IPOSPUS®. Hier wird in der
Grundeinstellung der Wert von P210 (P-Verstarkung Halteregler) idbernommen.

Positionier-Rampe 1/2
Einstellbereich: 0.01...1...20 s

Einstellwert fir die Rampe, die wéhrend des Positioniervorgangs verwendet wird.
Fir Beschleunigung und Verzdgerung wird bei eingestellter Rampenform (P916) SI-
NUS u. QUADRATISCH immer die gleiche Rampe (Positionier-Rampe 1) verwen-
det. Bei eingestellter Rampenform LINEAR wird die Verzégerung mit der Positionier-
Rampe 2 eingestellt.

Verfahrdrehz. RECHTS/LINKS
Einstellbereich: 0...3000...5000 1/min

Gibt an, mit welcher Drehzahl positioniert werden soll. Die Einstellung muss an die
Maximaldrehzahl des Motors angepasst werden.

P302/P312 begrenzt P913/P914, deshalb P302/P312 immer gréRer (ca. 10 %) als
P913/P914 einstellen, sonst kdnnte ein Schleppfehler auftreten!
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915

916

92

T

920/921

P600

Geschwindigkeitsvorst.

Einstellbereich: -199,99...0...100...199,99%

Mit der Einstellung auf 100 % fahrt der Antrieb zeitoptimal mit linearem Geschwin-
digkeitsprofil. Wird der Wert kleiner als 100 % eingestellt, entsteht beim Positionier-
vorgang ein grofderer Abstand zwischen Sollposition und Istposition (Schleppab-
stand). Dadurch ergibt sich fiir den Beschleunigungsvorgang ein “sanftes” Einlaufen
in die Zielposition.

Fir die Beschleunigungsarten "Sinus" und "Quadratisch” ist die Funktion unwirksam!

Rampenform

Mit diesem Parameter wird die Art der Positionierrampe festgelegt. Dies hat Einfluss
auf den Drehzahl- bzw. Beschleunigungsverlauf wahrend der Positionierung.

Rampenform Positionierverhalten
LINEAR Zeitoptimal, jedoch blockférmiger Beschleunigungsverlauf.
QUADRATISCH Sanfterer Beschleunigungsverlauf als LINEAR.

Sehr sanfter Beschleunigungsverlauf , hdherer Momentenbedarf als

SINUS bei QUADRATISCH.
BUSRAMPE Sollwert-Interpolation fir SBus.
KURVENSCHEIBE

Nur in Technologieausfiihrung verfiigbar.
I-SYNCHRONLAUF

IPOS Uberwachungen
SW-Endschalter RECHTS/LINKS

Einstellbereich: -(23'-1)...0...23"-1 Inc

Mit den Software-Endschaltern kann der Anwender softwareméaRig den Verfahrbe-
reich eingrenzen, in dem Verfahrbefehle akzeptiert werden. Mit diesen beiden Para-
metern (Software-Endschalter) werden die Fahrbereichsgrenzen festgelegt. Wird
P941 "Quelle Istposition" auf Motorgeber (X15) oder Ext. Geber (X14) eingestellt,
sind diese erst nach einer durchgefiihrten Referenzfahrt wirksam. Sind die Software-
Endschalter wirksam, wird Uberpriift, ob die Zielposition (H492) des aktuellen Ver-
fahrbefehls aullerhalb der Software-Endschalter liegt. Liegt die Zielposition aufier-
halb, wird der Verfahrbefehl nicht ausgefiihrt. Bei einem schon fahrenden Antrieb
wird dann an der Notstopprampe abgebremst. Es wird die Fehlermeldung F78 (IPOS
SW-Endschalter) erzeugt. Die Fehlerreaktion ist Notstopp mit anschlieRender Ver-
riegelung. Nach dem Fehler-Reset ist der Antrieb nicht mehr referenziert!

Reset-Mdglichkeiten durch:

+ 1-Signal am “Reset-Eingang*

* Netz AUS / EIN (ohne 24 V-Stiitzbetrieb)
* Manueller Reset iber MOVITOOLS/Shell
+ Reset tiber IPOSPUS®_Steuerwort (H484)

Nach Fehler-Reset (F78) ist die Uberwachung der Software-Endschalter erst wieder
aktiv, nachdem der Antrieb neu referenziert wurde!

Deaktivierung: Beim Endlos-Verfahren sind beide Parameter-Werte auf 0 zu stel-
len, damit ist die Software-Endschalterfunktion deaktiviert.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch

149



150

922

923

93_
930

931

932

94
940

941

P6..

P60.
P600

Erlauterung der Parameter

Positionsfenster

Einstellbereich: 0...5...32.767 Inc

Der Parameter definiert einen Entfernungsbereich (Positionsfenster) um die Zielpo-
sition eines Verfahr- oder STOPP-Befehls. Befindet sich ein Antrieb im Positions-
fenster um die aktuelle Zielposition (H492), gilt der Zustand “Achse in Position” = JA.
Die Information “Achse in Position” wird als abschlieRende Bedingung fir wartende
Positionierbefehle verwendet und kann als Ausgangsklemmenfunktion weiterver-
wendet werden.

Schleppfehlerfenster

Einstellbereich: 0...5000...231-1 Inc

Das Schleppfehlerfenster definiert eine zuldssige Betragsdifferenz zwischen Soll-
und Istposition. Wird diese tberschritten, so wird eine Schleppfehlermeldung bzw.
Schleppfehlerreaktion ausgeldst. Die Reaktion kénnen Sie mit P834 “Reaktion
Schleppfehler” einstellen.

Deaktivierung: Einstellwert = 0 deaktiviert die Schleppfehleriiberwachung

IPOS Sonderfunktionen
Override

Einstellbereich: EIN / AUS

Die Overridefunktion erméglicht die Veranderung der im IPOSPYS®_programm pro-
grammierten Verfahrgeschwindigkeit der Positioniervorgdnge im Bereich von 0 bis
150 % der jeweils programmierten Geschwindigkeit. Hierzu wird der Analogeingang
(X11:2/3) benutzt, wobei 0 bis 150 % dann 0 ... 10 V am Analogeingang entsprechen.
Der Maximalwert der Geschwindigkeit wird auf jeden Fall durch P302 “Maximaldreh-
zahl” begrenzt.

IPOS-STW. Task 1 (nur im Bediengerat DBG11B, nicht im MOVITOOLS)

Einstellbereich: START / STOPP
Die Task 1 des IPOSp'“S®-Programmes wird gestartet oder gestoppt.

IPOS-STW. Task 2 (nur im Bediengerat DBG11B, nicht im MOVITOOLS)

Anzeigeparameter, kann mit dem DBG11B nicht eingestellt werden.
Anzeigebereich: START / STOP

START = Task 2 des IPOSPS®_programmes wird momentan abgearbeitet.
STOPP = Task 2 des IPOSPMS®_programmes ist gestoppt.

IPOS-Geber
IPOS-Variablen Edit (nur im Bediengerdt DBG11B, nicht im MOVITOOLS)

Einstellbereich: EIN / AUS
Wird P940 = “EIN” gestellt, kbnnen die IPOS-Variablen verandert werden.

Quelle Istposition

Einstellbereich: Motorgeber (X15) / Ext. Geber (X14) / Absolutwertgeber (DIP)
Splus®

Legt fest, auf welchen Geber IPO positioniert.

Bei MOVIDRIVE® compact sind nur die Einstellungen P941 = Motorgeber (X15) und
P941 = Ext. Geber (X14) zulassig.
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P6..
Erlduterung der Parameter P60.

942/943

944

945

946

96_

960

961

962

963

P600

Geberfaktor Zahler/Nenner
Einstellbereich: 1...32767

Wird auf einen externen Geber (X14) positioniert, wird mit diesen beiden Parametern
eine Anpassung der Auflésung zum Motorgeber (X15) vorgenommen.

Skalierung Ext. Geber
Einstellbereich: x1 / x2 [ x4 | x8 | x16 | x32 | x64

Die Wertigkeit der Wegauflésung des externen Gebers (Inkrementalgeber an Grund-
gerét: X14) wird mit diesem Parameter angepasst.

Streckengeber-Typ X14
Einstellbereich: TTL / SIN/COS / HIPERFACE
Zahlrichtung X14 (nur bei MCH4_A wirksam)
Einstellbereich: NORMAL / INVERTIERT

Legt die Zahlrichtung des an X14 angeschlossenen Hiperface-Gebers fest. Die Ein-
stellung muss so erfolgen, dass die Zéhlrichtungen von Motorgeber (X15) und exter-
nen Geber (X14) Gbereinstimmen.

IPOS Modulofunktion

Die IPOS Modulofunktion dient zur Endlospositionierung, beispielsweise bei Rundtakt-
tischen oder Kettenférderern. Ausfiihrliche Informationen hierzu finden Sie im IPOS-
Handbuch.

Modulofunktion
AUS

Die Modulofunktion ist ausgeschaltet.
KURZ

Die Modulofunktion "kurzer Weg" ist aktiv. Der Antrieb bewegt sich von der Istpositi-
on auf kiirzestem Weg zur Zielposition. Beide Drehrichtungen sind mdéglich.

RECHTS

Die Modulofunktion "Rechts" ist aktiv. Der Antrieb bewegt sich von der Istposition mit
Drehrichtung "Rechts" zur Zielposition, auch wenn damit der langere Weg gefahren
wird. Die Drehrichtung "Links" ist nicht mdglich.

LINKS

Die Modulofunktion "Links" ist aktiv. Der Antrieb bewegt sich von der Istposition mit
Drehrichtung "Links" zur Zielposition, auch wenn damit der ldngere Weg gefahren
wird. Die Drehrichtung "Rechts" ist nicht mdglich.

Modulo Zahler

Einstellbereich: 0...2%"

Zahlerwert fiir die Nachbildung der Ubersetzung (Getriebe + Vorgelege).
Modulo Nenner

Einstellbereich: Q...231

Nennerwert fir die Nachbildung der Ubersetzung (Getriebe + Vorgelege).
Modulo Geberauflésung

Einstellbereich: 0...4096...20000

Auflésung des gewdhlten IPOS-Gebersystems in Inkrementen.
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Schematischer Ablauf

5 Projektierung
5.1 Schematischer Ablauf

Antriebseigen- Die geforderten Antriebseigenschaften bestimmen in der Hauptsache die Wahl des Um-
schaften richters. Das folgende Bild soll hierfur eine Hilfestellung geben.
System-Auswahl
Positioniergenauigkeit der Motorwelle Stellbereich (Bezug 3000 1/min) Regelung
<£360° | <15°.45° <1° 1:200 | 1:800 | >1:800 Pos-Reg. | n-Reg. M-Reg.
Spannungsgefiihrte Vektorregelung Spannungsgefiihrte Vektorregelung Stromgefiihrte Vektorregelung (CFC oder
(VFC) ohne Geber (VFC) mit Geber SERVO) mit Geber oder Resolver
MOVIDRIVE® compact MCF4_A mit MOVIDRIVE® compact MCV4_A mit — MOVIDRIVE® compact MCV4_A mit
asynchronem Drehstrommotor (DR, asynchronem Drehstrommotor (DR, asynchronem Servomotor (CT, CV)
DT, DV, D) ohne Drehzahliriickfiihrung DT, DV, D) und Drehzahlriickfiihrung — MOVIDRIVE® compact MCS4_A mit
synchronem Servomotor (CM, DS, DY)
— MOVIDRIVE® compact MCH4_A mit
asynchronem oder synchronem Ser-
vomotor (CT, CV, CM)

! ! !

Motorauswabhl fiir VFC Motorauswahl fiir CFC und SERVO

— max. Drehmoment < 150 % My — max. Drehmoment < 300 % My

— max. Drehzahl < 140 % ngq — effektives Drehmoment < My bei mittlerer Drehzahl

— thermische Belastung (Stellbereich, Einschaltdauer) — Drehmoment-Kennlinien

— Auswahl des richtigen Gebers (falls erforderlich) — Auswahl des richtigen Gebers, beispielsweise Hiperface-
Geber nurt mit MCH4_A

| |

Auswahl des MOVIDRIVE®

— Gerat ohne Feldbus (MC_40A), mit PROFIBUS-DP (MC_41A) oder Hiperface und INTERBUS-LWL (MCH42A)
— Standardausfuhrung oder Technologieausfiihrung

—  Motor-Umrichter Zuordnung

— Dauerleistung und Spitzenleistung bei spannungsgefihrter Vektorregelung (VFC)

— Dauerstrom und Spitzenstrom bei stromgefiihrter Vektorregelung (CFC oder SERVO)

Auswahl des Bremswiderstandes
— anhand der berechneten generatorischen Leistung und der relativen Einschaltdauer ED
Optionen

— EMV-Manahmen (NF, HD, geschirmte Motorleitung)
— Bedienung/Kommunikation (Bediengerat, serielle Schnittstellen)

Legende
Pos.-Reg. = Positionier-Regelung
n-Reg. = Drehzahlregelung
M-Reg. = Drehmoment-Regelung
VFC = spannungsgefiihrte Vektorregelung (Voltage Flux Control)
CFC = stromgefihrte Vektorregelung (Current Flux Control) fiir asynchrone Servomotoren
SERVO = stromgefihrte Vektorregelung fur synchrone Servomotoren
My = Nennmoment des Motors
NEck = Bemessungsdrehzahl (Eckdrehzahl) des Motors
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Regeleigenschaften

5.2 Regeleigenschaften
KenngréBen Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® erzielen durch die optimal angepassten Regelal-

gorithmen sehr gute Regeleigenschaften. Die folgenden Kenngréf3en gelten fiir den Be-

trieb mit vierpoligen SEW-Motoren und synchronen SEW-Servomotoren.

n
A )
Ausregelzeit Rundlaufgenauigkeit
Nso 7] =%
maximale
Drehzahlabweichung
M t
Lastsprung AM = 80% vom Motornennmoment
t
01762BDE

Bild 72: Kenngr6Ben der Regeleigenschaften

Fur die MOVIDRIVE®-Umrichter in Kombination mit leistungsgleichen Motoren gelten

folgende Werte:

® y Kontinuierlicher Stellbereich | Statische Regelgenauigkeit”

LI M S Npax = 3000 1/min bezogen auf n;,,, = 3000 1/min

MCF, VFC ohne Geber 1:200 0.30%

MCV/MCH, VFC mit Geber (1024 Inkr.) 1:800 0.01%

MCV/MCH, CFC mit Geber (1024 Inkr.) 1:3000 0.01%

MCV/MCH, CFC mit sin/cos-Geber 1:5000 0.01%

MDS, SERVO mit Resolver > 1:3000 0.01%

MCH, CFC/SERVO mit Hiperface-Geber 1:5000 0.01%

1) = Abweichung von Drehzahlistwert - Drehzahlmittelwert gegentiber Drehzahlsollwert

Im angegeben Stellbereich werden die definierten Regeleigenschaften eingehalten.
Regelverhalten Die folgende Tabelle zeigt beispielhaft die Unterschiede im Regelverhalten zwischen

den MOVIDRIVE® compact-Typen MCF und MCV.
Vorgaben + Solldrehzahl ngy; = 1000 1/min

* Lastsprung AM = 80% vom Motornennmoment
» Torsionsfreie Last mit Massentrégheitsverhéltnis J, /Jy; = 1,8

MOVIDRIVE® Ausregelzeit, bezogen max. DJ::‘Z:nhLag;:ZiChung ':nu:ilg:;%e%zi?gk:: ::fi
BeL AL auf den Wert von MCF | |, gen auf n = 3000 1/min n = 3000 1/min
R YFe 100% 1.8% <0.20%
:‘qg;’i‘l’:ﬁ;‘iﬁf:;er 90% 1.5% <0.17%

:‘qg;’ A?:ﬁ;::;ﬁg;er 35% 1.0% <0.07%

MY, CFS mit 25% 0.7% <0.03%
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Beschreibung der Antriebsfille

5.3 Beschreibung der Antriebsfalle

Auswahl des
Umrichters

_

Projektierungvon
Fahrwerken

154

Die Vielzahl der unterschiedlichen Antriebsapplikationen kann in finf Kategorien unter-
teilt werden. Nachfolgend werden die fiinf Kategorien genannt und die passenden SEW-
Umrichter empfohlen. Diese Zuordnung geschieht aufgrund des geforderten Stellberei-
ches und des daraus resultierenden Steuerverfahrens.

1. Antriebe mit Grundlast und einer drehzahlabhangigen Belastung, beispielsweise
Forderbandantriebe.

+ Geringe Anforderungen an den Stellbereich (Motor ohne Geber)
— MOVIDRIVE® compact MCF4_A (VFC)

* Hohe Anforderungen an den Stellbereich (Motor mit Geber)
— MOVIDRIVE® compact MCV4_A (VFC-n-REGELUNG)

2. Dynamische Belastung, beispielsweise Fahrwerke; kurzzeitige hohe Drehmoment-
anforderung fir die Beschleunigung, danach geringe Belastung.

+ Geringe Anforderungen an den Stellbereich (Motor ohne Geber)
— MOVIDRIVE® compact MCF4_A (VFC)

* Hohe Anforderungen an den Stellbereich (Motor mit Geber)
— MOVIDRIVE® compact MCV4_A (VFC-n-REGELUNG)

* Hohe Dynamik gefordert (asynchroner oder synchroner Servomotor)
- MOVIDRIVE® compact MCV/IMCH4_A (CFC)
— MOVIDRIVE® compact MCS/MCH4_A (SERVO)

3. Statische Belastung, z.B. Hubwerke; hauptséchlich gleich bleibende hohe statische
Last mit Uberlastspitzen.

+ Geringe Anforderungen an den Stellbereich (Motor ohne Geber)
— MOVIDRIVE® compact MCF4_A (VFC)

* Hohe Anforderungen an den Stellbereich (Motor mit Geber)
— MOVIDRIVE® compact MCV4_A (VFC-n-REGELUNG)
- MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A (CFC)
— MOVIDRIVE® compact MCS/MCH4_A (SERVO)

4. Reziprok mit der Drehzahl fallende Belastung, z.B. Wickel- oder Haspelantriebe.

* Momentenregelung (asynchroner oder synchroner Servomotor)

— MOVIDRIVE® compact MCV/IMCH4_A (CFC&M-REGELUNG)
— MOVIDRIVE® compact MCS/IMCH4_A (SERVO&M-REGEL.)

5. Quadratische Belastung, z.B. Lifter und Pumpen.

+ Kleine Belastung bei kleinen Drehzahlen und keine Lastspitzen, 125%-Auslastung
(Ip = 125% ly) (Motor ohne Geber)

— MOVIDRIVE® compact MCF4_A (VFC)

Die Motorbelastung in den dynamischen Abschnitten bestimmt die zu dimensionierende
Motorspitzenleistung. Die thermische Belastung bestimmt die benétigte Dauerleistung
des Motors. Aus dem Verfahrzyklus, mit der Belastung durch Beschleunigung und Ver-
zbégerung sowie den Stillstandszeiten, wird die thermische Belastung bestimmt. Der
Drehzahlverlauf bestimmt maf3geblich die Eigenkiihlung des Motors. Siehe auch "Bei-
spiele fir die Motorauswahl" auf Seite 159.
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Beschreibung der Antriebsfille

Projektierungvon
Hubwerken

Thermische
Betrachtung

Startmoment

VFC&HUBWERK

Gebertiber-
wachung

Quadratische
Belastung (Pum-
pen, Liifter)

_

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

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

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

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

UmMota NEck a M/M,, A& a
e — ‘ ‘ 1.4 ‘
max i i |
| | Drehmoment- '\ a
a Reservebereich
; 10 z :
Y
1 ' [1/min 1 ' [1/min
0 ) I[ 2o I I[ o
0 1500 2100 0 1500 2100
(1800) (2500) (1800) (2500)

04949ADE
Bild 73: a = empfohlene Spannungs-Drehzahl-Kennlinie und resultierender Drehmomentverlauf

Die Motorleistung wird bei Hubwerken entsprechend der Belastungsart ausgewahilt.

+ S1(100% ED): Motorleistung 1 Typensprung grof3er als die gewahlte Umrichterleis-
tung, z.B. bei langer Aufwartsfahrt oder kontinuierlichen Senkrechtférderern.

+ S3 (40% ED): Motorleistung entsprechend der gewahlten Umrichterleistung.

Unabhéngig von den obigen Richtlinien ist am Umrichter die Hubwerksfunktion zu akti-
vieren. Siehe auch "Beispiele fir die Motorauswahl" auf Seite 159.

MOVIDRIVE® compact besitzt eine Gebertuberwachung fur TTL-, sin/cos- und Hiper-
face-Geber (nur MCH). Fur HTL-Geber existiert keine Geberiiberwachung.

SEW empfiehlt, bei drehzahlgeregelten Hubwerksantrieben TTL- oder sin/cos-Geber
einzusetzen und die Gebertuberwachung zu aktivieren.

Verwenden Sie moglichst keine HTL-Geber.

Bei diesen Anwendungen ist die thermische Uberlastung des Motors bei kleinen Dreh-
zahlen ausgeschlossen. Die maximale Belastung entsteht bei der maximalen Drehzahl,
Uberlastspitzen treten nicht auf. Deshalb kénnen MOVIDRIVE® und Motor so dimensi-
oniert werden, dass der Motordauerstrom kleiner oder gleich dem Dauerausgangsstrom
(VFC-Betriebsart, 125% Ausgangsnennstrom bei fpyy = 4 kHz) des MOVIDRIVE® ist.
Das MOVIDRIVE® kann somit einen um einen Leistungssprung gréReren Motor betrei-
ben. Siehe auch "Beispiele fur die Motorauswahl" auf Seite 159.
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Motorauswahl fiir asynchrone Drehstrommotoren (VFC)

5.4 Motorauswahl fiir asynchrone Drehstrommotoren (VFC)

Grundsétzliche
Empfehlungen

Spannungs-Fre-
quenz-Kennlinie

Beispiel
Asynchronmotor
230/400 V, 50 Hz

¢ Nur Motoren mit mindestens Warmeklasse F verwenden.

» Verwendung von Thermofiihlern TF oder Wicklungsthermostaten TH. TH vorzugs-
weise bei Gruppenantrieben an einem Umrichter. Die Reihenschaltung der TH-Kon-
takte (Offner) unterliegt keiner Begrenzung, wenn eine gemeinsame Uberwachung
vorgesehen ist.

+ Bei Gruppenantrieben empfehlen wir, dass die Motoren nicht mehr als 3 Typen-
spriinge auseinander liegen.

* Vorzugsweise 4-polige Motoren verwenden. Besonders bei Getriebemotoren, die
aufgrund der vertikalen Einbaulage mit groem Olfiiligrad betrieben werden.

» Bei von S1-Betrieb abweichenden Betriebsbedingungen, z.B. Positionierantrieb mit
Stellbereich 1:20 im S3-Betrieb, kann der Motor in aller Regel mit seiner listenmafi-
gen Leistung ohne Fremdkiihlung betrieben werden.

+ Eine Uberdimensionierung des Motors ist zu vermeiden, insbesondere in der Drei-
eckschaltung. Der Umrichter kann sonst aufgrund des kleinen Wicklungswiderstan-
des des Motors (1/3 gegeniiber Sternschaltung) eine Kurzschlusserkennung ausl6-
sen.

«  Fur Drehzahlregelung ist ein MOVIDRIVE® compact MCV4_A (mit Geberanschluss)
erforderlich. Der Motor muss dann mit einem Inkrementalgeber, vorzugsweise mit
1024 Inkrementen/Umdrehung, ausgerustet sein.

Die Betriebsart VFC fiihrt den Asynchronmotor an einer belastungsabhangigen Span-
nungs-Frequenz-Kennlinie. Die stédndige Berechnung des Motormodells ermdglicht die
Realisierung des vollen Motordrehmoments bis zu kleinsten Drehzahlen. Diese Kennli-
nie wird durch Eingabe der Motornennspannung und Motornennfrequenz in der Inbe-
triebnahmefunktion eingestellt. Die Einstellung bestimmt die drehzahlabhéngige Dreh-
moment- und Leistungscharakteristik des Asynchronmotors.

Ua V]

T S > 3
P

2307 /o 2/

s
7
/ " '
% 50 87 q

01650BDE
Bild 74: Spannungs-Frequenz-Kennlinie des Asynchronmotors

1 Sternschaltung; 400 V, 50 Hz
2 Dreieckschaltung: 230 V, 50 Hz
3 Dreieckschaltung: 400 V, 87 Hz

Die Ausgangsspannung U des Umrichters ist durch die angeschlossene Versorgungs-
spannung begrenzt. Der Eingabewert "Netznennspannung” in der Inbetriebnahmefunk-
tion begrenzt den Effektivwert der maximalen Ausgangsspannung. Diese Begrenzung
wird verwendet, wenn der angeschlossene Motor eine kleinere Bemessungsspannung
als die Versorgungsspannung des Umrichters hat. Es ist die maximal zuldssige Motor-
spannung einzugeben. Weiterhin ist zu beachten, dass der Eingabewert "Netznenn-
spannung" kleiner oder gleich der Versorgungsspannung des Umrichters ist.
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Motorauswahl fiir asynchrone Drehstrommotoren (VFC)

—

Drehzahl-Dreh-
moment-Charak-
teristik

Dynamische
Anwendungen

(Pumrichter gréBer
P Motor)

Kombinationen

Pumrichter gréBer
4 % Pyotor

Mit Erreichen der eingestellten maximalen Ausgangsspannung des Umrichters beginnt
der Feldschwéchbereich. Der Motor erzeugt mit zunehmender Drehzahl:

* im Grunddrehzahlbereich konstantes Drehmoment bei steigender Leistung.
* im Feldschwéachbereich konstante Leistung mit reziprok fallendem Drehmoment.

Bei der Festlegung der Maximaldrehzahl im Feldschwéchbereich muss beachtet wer-
den, dass das Nenndrehmoment My (bezogen auf Nenndrehzahl, z.B. ny = 1500 1/min)
reziprok und das Kippmoment My umgekehrt quadratisch abnimmt. Das Verhéltnis M/
My ist eine motorspezifische Gréfle. Der MOVIDRIVE®- Kippschutz begrenzt bei Errei-
chen des maximal méglichen Drehmomentes die Drehzahl.

A
3.01 My = 3.0 My,

<
z

2.54
2.04
1.57
1.04 « - -

0.54 ‘ =3
—— Grunddrehzahlberelch—mé% Feldschwachberelch4>
0 .

0 1500 1800 2100 2400 2700 3000 3300 3600 E/min-1

01729BDE
Bild 75: Quadratisch abnehmendes Kippmoment

Bei Getriebemotoren ist die maximale Motordrehzahl von Gré3e und Bauform des Ge-
triebes abhangig und sollte wegen der Gerduschentwicklung und den Planschverlusten
3000 1/min nicht Gberschreiten.

+ Die Inbetriebnahmefunktion stellt die Umrichter-Stromgrenze (P303/P313) auf 150%
des Motornennstromes. Der Wert der Stromgrenze bezieht sich auf den Umrichter-
nennstrom. 150% Motornennstrom sind deshalb kleiner als 150% Umrichternenn-
strom (Wert von P303/P313). Dieser Parameter muss fiir dynamische Anwendungen
manuell auf einen grolReren Wert eingestellt werden.

+ Die Inbetriebnahmefunktion stellt den Parameter Schlupfkompensation (P324/P334)
auf den Nennschlupf des Motors. Bei VFC-n-REGELUNG lasst die interne Schlupf-
begrenzung den Schlupf maximal 150% dieser Einstellung werden. Der Motor ent-
wickelt somit maximal 150% des Motornennmomentes. Fir gréRere Drehmomente
muss der Parameter Schlupfkompensation (P324) entsprechend erhdht werden.

Fir kippsicheren Betrieb den Parameter P324 "Schlupfkompensation" auf max.
130% des Motornennschlupfes einstellen.

Aufgrund des grofien Unterschiedes zwischen Umrichter- und Motornennstrom kénnen
diese Kombinationen nicht ohne besondere Ma3nahmen in Betrieb genommen werden:

» Den Motor fir Anschluss in Dreieckschaltung projektieren. Dadurch wird der Motor-
strom um den Faktor V3 erh6ht und das unglinstige Verhaltnis verringert.

* Reicht diese MalRnahme nicht aus, muss der Motor in der Betriebsart VFC & GRUP-
PE in Betrieb genommen werden. In dieser Betriebsart arbeitet der Umrichter ohne
Schlupfkompensation und simuliert ein starres Netz mit konstantem U/f-Verhéaltnis.
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Motorauswahl fiir asynchrone Drehstrommotoren (VFC)

Motorauswahl in Schaltungsart Dreieck/Stern (230/400 V¢ / 50 Hz)
Motoren fiir 380 V5 / 60 Hz kbnnen ebenfalls nach dieser Auswahltabelle zugeordnet werden.

Pmax [KW (HP)] fiir Betrieb am MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCH 4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite)

Schaltung L1400 Ve A1230 Vpc?
Kiihlung Eigen Fremd Eigen Fremd
10-50
frmin - fmax [HZ] 6-60 <25-50/<3-60% 9-87 <25-87%
5-70/5.5-80
300 - 1500
Nmin = Mmax [1/min] 180 - 1800 <75-1500/<90 - 1800 270 -2610 <75-2610
150 -2100/ 165 - 2400
1:5
Stellbereich 1:10 >1:20 1:10 >1:20
1:15
P= Preduziert P= Pn P= Perhéht4)
Bemessungs- ) . .
Motortyp |eistung PI‘I Mit MCF/ Mit MCF/ Mit MCF/
[KW (HP)] [kW (HP)] MCV/MCH® [kW (HP)] MCV/MCH?>) [kW (HP)] MCV/MCH?
4 A..-53 4 A..-53 4 A..-53
DT71D4 0.37 (0.5) 0.25 (0.33) 0.37 (0.5) 0.55 (0.75)
DT80K4 0.55 (0.75) 0.37 (0.5) 0.55 (0.75) 0.75 (1.0) e
DT80N4 0.75 (1.0) 0.55 (0.75) s 0.75 (1.0) 0015 1.1 (1.5)
DT90S4 1.1 (1.5) 0.75 (1.0) 1.1 (1.5) 1.5 (2.0)
DT90L4 1.5 (2.0) 1.1 (1.5) 1.5 (2.0) 22 (3.0) 0022
DvV100M4 2.2 (3.0) 1.5 (2.0) 2.2 (3.0) 0022 3.0 (4.0) 0030
DvV100L4 3.0 (4.0) 2.2 (3.0) 0022 3.0 (4.0) 0030 4.0 (5.4) 0040
DV112M4 4.0 (5.4) 3.0 (4.0) 0030 4.0 (5.4) 0040 5.5 (7.5) 0055
DV132S4 5.5 (7.5) 4.0 (5.4) 0040 5.5 (7.5) 0055 7.5 (10) 0075
DV132M4 7.5 (10) 5.5 (7.5) 0055 7.5 (10) 0075 9.2 (12.5) .
DV132ML4 9.2 (12.5) 7.5 (10) 0075 9.2 (12.5) i 11 (15)
DvV160M4 1" (15) 9.2 (12.5) - 11 (15) 15 (20) 0150
DvV160L4 15 (20) 11 (15) 15 (20) 0150 18.5 (25) 0220
Dv180M4 18.5 (25) 15 (20) 0150 18.5 (25) e 22 (30) 0300
Dv180L4 22 (30) 18.5 (25) 22 (30) 30 (40)
0220 0370
DV200L4 30 (40) 22 (30) 30 (40) 0300 37 (50)
DV225S4 37 (50) 30 (40) 0300 37 (50) 0370 45 (60) 0450
DV225M4 45 (60) 37 (50) 0370 45 (60) 0450 55 (75) 0550
DV250M4 55 (75) 45 (60) 0450 55 (75) 0550 75 (100) 0750
DV280S4 75 (100) 55 (75) 0550 75 (100) 0750
D280M4 90 (120) 75 (100) 0750 -
1) Gilt auch fir Motoren mit Nennspannung 460 V oder 500 V und fiir Motoren 400/690 V in A-Schaltung.
2) Gilt auch fir Motoren mit Nennspannung 266 V oder 290 V.
3) Fur MCF, MCV und MCH ohne Drehzahlregelung gilt: f,;, = 0.5 Hz
4) Pgrmsnt bedeutet, dass der Motor mit der Leistung des néchst gréfReren Motors (1 Typensprung) betrieben wird, nicht mit der V3fachen
Leistung.
5) Die aufgefiihrten Gerate erlauben im jeweiligen Anwendungsfall Kurzzeittiberschreitungen bis zur 1,5fachen Nennlast. Bei quadrati-

scher Belastung und konstanter Belastung ohne Uberlast kann jeder Umrichter auch mit erhéhter Dauerausgangsleistung betrieben
werden (- Kap. Technische Daten). Der Dauerausgangsstrom von 125% des Geratenennstromes ist nur in den VFC-Betriebsarten
bei fpym = 4 kHz verfugbar.
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Motorauswahl fiir asynchrone Drehstrommotoren (VFC) ===2 5

Beispiele fiir die Motorauswahl Dreieck/Stern 230/400 V
Fahrwerksantrieb Konstante Belastung mit Uberlast (Beschleunigung) und geringer Last bei der Fahrt:
""" * Prant = 1,3 kW
I * Puax =13 kW
*  Npin = 270 1/min, Stellbereich 1:10
Nmax = 2610 1/min

Im Umrichterbetrieb kann der Motor bei angepasster Leistung (P = P,,) 150% seiner lis-
tenméaRigen Leistung wahrend der Beschleunigungsphase abgeben. Somit gilt:

Pwmot = Pmax : 1.5 = 13 kW : 1,5 = 8,67 kW
Es wird ein DV132M4 in Dreieckschaltung (P, = 9,2 kW) ausgewahlt.

Nach der Auswahltabelle (- Seite 158) wird ein MOVIDRIVE® compact MCF60A0110
(P = P,) zugeordnet.

5
Hubwerksantrieb Hohe konstante Belastung mit kurzzeitiger Uberlast (Beschleunigung): .
—————— * Prax =26 kW
I *  Ppauer = 20 kW

« Stellbereich 1:15, kleine Drehzahl nur zum Positionieren

+ Bremse im Stillstand geschlossen
+ Belastungsart S3 (40% ED)

Der Umrichter kann wahrend der Beschleunigungsphase 150% seines Nennstromes
abgeben. Es wird daher ein MOVIDRIVE® compact MCF60A0220 ausgewahlt.

Nach der Auswabhltabelle wird unter Beriicksichtigung der Belastungsart (S3, 40% ED)
der Motortyp DV180L4 (P, = 22 kW) in Sternschaltung zugeordnet.

Weitere Hinweise — Kap. Projektierung von Hubwerken Seite 155.

Ldifter/Pumpe Quadratische Belastung mit folgenden Leistungswerten:
* Prax =48 kW
— *  Npax = 1400 1/min, Dauerbetrieb mit N5

Wegen des quadratisch fallenden Drehmomentes kann der Motor auch ohne Fremd-
kiihlung mit seiner listenmaRigen Leistung (P = P,) betrieben werden. Deshalb ist der
Motortyp DV132S4 in Sternschaltung (P, = 5,5 kW) ausreichend.

Nach der Auswahltabelle wird ein MOVIDRIVE® compact MCF60A0055 (P = P,)) zuge-
ordnet. Da jedoch quadratische Belastung ohne Uberlast vorliegt, kann der Umrichter
mit erhdhter Ausgangsleistung betrieben werden. Somit ist ein MOVIDRIVE® compact
MCF60A0040 ausreichend.
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Motorauswahl fiir asynchrone Drehstrommotoren (VFC)

Motorauswahl in Schaltungsart Doppelstern/Stern (230/460 V5. / 60 Hz)

P max [KW (HP)] fiir Betrieb am MOVIDRIVE® compact MCFIMCVIMCH 4_A...-5_3 (400/500 V-Geriite)
Schaltung A 1460 Vpc A 1230 Ve
Kiihlung Eigen Eigen Fremd Eigen Fremd
frmin - fmax [HZ] 6 - 90 10- 60 0-60" 10- 120 0-120"
Nmin - Mmax [1/min] 180 - 2700 200 - 1800 0-1800 200 - 3600 0-3600
Stellbereich 1:15 1:6 >1:15 1:12 >1:20
Bemessungs- P = Preduziert P=Pn P = Pornsn®
Motortyp leistung P,, Mit MCF/ Mit MCF/ | Mit MCF/
[kW (HP)] [KW (HP)] MCV/MCH [KW (HP)] MCV/MCH [KW (HP)] MCV/MCH
4 A.-53 4A.-53 4 A.-53

DT71D4 0.37 (0.5) | 025 (0.33) 0.37 (0.5 075 (1.0)
DT80K4 055 (0.75) | 037 (05) 0.55 (0.75) 11 (1.5) 0015
DT80N4 0.75 (1.0) | 055 (0.75) 0015 075 (1.0 0015 15  (2.0)
DT90S4 141 (15 | 075 (1.0 11 (1.5) 22 (3.0 0022
DT90L4 15 (2.0) 11 (1.5) 15 (2.0 30  (4.0) 0030
DV100M4 2.2 (3.0) 15 (2.0 22 (3.0 0022 40 (5.4) 0040
DV100L4 3.7 (5.0) 22 (3.0) 0022 30 (4.0) 0030 55  (7.5) 0055
DV112M4 4.0 (5.4) 3.0  (4.0) 0030 40 (5.4) 0040 75  (10) 0075
DV132S4 5.5 (7.5) 4.0 (5.4) 0040 5.5 (7.5) 0055 9.2 (12.5) o110
DV132M4 7.5 (10) 55 (7.5) 0055 75  (10) 0075 11 (15)
DV132ML4 9.2 (125 | 75 (o) 0075 92 (12.5) o110 15 (20) 0150
DV160M4 1 (15) 9.2 (12.5) 11 (15) 185  (25)

0110 0220
DV160L4 15 (20) 11 (15) 15 (20) 0150 22 (30)
DV180M4 18.5 (25) 15 (20) 0150 185  (25) 0220 30 (40) 0300
DV180L4 22 30) | 185 (25 0220 22 (30) 37 (50) 0370
DV200L4 30 (40) 22 (30) 30 (40) 0300 45  (60) 0450
DV225S4 37 (50) 30 (40) 0300 37 (50) 0370 55  (75) 0550
DV225M4 45 (60) 37 (50) 0370 45 (60) 0450 75 (100) 0750
DV250M4 55 (75) 45  (60) 0450 55  (75) 0550
DV280S4 75 (100) 55  (75) 0550 75  (100) 0750 -
D280M4 920 (120) 75  (100) 0750 -

1) Fir MCF, MCV und MCH ohne Drehzahlregelung gilt: f,i, = 0.5 Hz

2) Pernont bedeutet, dass der Motor mit der Leistung des néchst gréReren Motors (1 Typensprung) betrieben wird, nicht mit der V3fachen
Leistung.

3) Die aufgefuhrten Gerate erlauben im jeweiligen Anwendungsfall Kurzzeitliberschreitungen bis zur 1,5fachen Nennlast. Bei quadrati-
scher Belastung und konstanter Belastung ohne Uberlast kann jeder Umrichter auch mit erhéhter Dauerausgangsleistung betrieben
werden (- Kap. Technische Daten). Der Dauerausgangsstrom von 125% des Geratenennstromes ist nur in den VFC-Betriebsarten
bei fpym = 4 kHz verfugbar.
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Motorauswahl fiir asynchrone Drehstrommotoren (VFC)

Motorauswahl in Schaltungsart Dreieck (230 V¢ / 50 Hz)

Pmax [KW (HP)] fiir Betrieb am MOVIDRIVE® compact MCFIMCV/MCH 4_A...-2_3 (230 V-Gerite)

Schaltung A 7230 Ve
Kiihlung Eigen Fremd
10 - 50
fiin - fmax [H2] 6-60 <25-50/<3-60"
5-70/5.5-80
300 - 1500
Nimin - Nmax [1/min] 180 - 1800 <75-1500/< 90 - 1800
150 - 2100 / 165 - 2400
1:5
Stellbereich 1:10 >1:20
1:15

P= Preduziert P= Pn

Motortyp? Bemessll(lc\?S:ﬁ:istu"Q Pn Mit MCF/_ Mit MCF/_
[kW (HP)] [KW (HP)] MCV/MCH? [KW (HP)] MCV/MCH?
4A.-23 4A.23
DT71D4 0.37 (0.5) 0.25 (0.33) 0.37 (0.5)
DT80K4 0.55 (0.75) 0.37 (0.5) 0.55 (0.75)
DT80N4 0.75 (1.0) 0.55 (0.75) 0015 0.75 (1.0 0015
DT90S4 11 (1.5) 0.75 (1.0) 1.1 (1.5)
DT90L4 1.5 (2.0) 1.1 (1.5) 1.5 (2.0)
DV100M4 2.2 (3.0) 15 (2.0) 22 (3.0 0022
DV100L4 3.0 (4.0) 2.2 (3.0) 0022 3.0 (4.0) 0030
DV112M4 4.0 (5.4) 3.0 (4.0) 0030 4.0 (5.4) 0040
DV132S4 5.5 (7.5) 40 (5.4) 0040 5.5 (7.5) 0055
DV132M4 75 (10) 5.5 (7.5) 0055 7.5 (10) 0075
DV132ML4 9.2 (12.5) 7.5 (10) 0075 9.2 (12.5) 0110
DV160M4 1 (15) 9.2 (12.5) o110 1 (15)
DV160L4 15 (20) 11 (15) 15 (20) 0150
DV180M4 18.5 (25) 15 (20) 0150 18.5 (25) 0220
DV180L4 22 (30) 18.5 (25) 22 (30)
0220 0300

DV200L4 30 (40) 22 (30) 30 (40)
DV225S4 37 (50) 30 (40) 0300 -

1) Fur MCF, MCV und MCH ohne Drehzahlregelung gilt: f,, = 0.5 Hz
2) In Belastungsart S3 (40% ED) darf der Motor auch ohne Fremdkiihlung mit seiner listenmaRigen Leistung (P = P,,) betrieben werden.
Beipiel: Pgiat = 2 kW, Py, = 2,5 kW — gewahlter Motor DV100M4 (P, = 2,2 kW).

3) Die aufgefuhrten Gerate erlauben im jeweiligen Anwendungsfall Kurzzeituberschreitungen bis zur 1,5fachen Nennlast. Bei quadrati-
scher Belastung und konstanter Belastung ohne Uberlast kann jeder Umrichter auch mit erhéhter Dauerausgangsleistung betrieben
werden (- Kap. Technische Daten). Der Dauerausgangsstrom von 125% des Geratenennstromes ist nur in den VFC-Betriebsarten

bei fp\ym = 4 kHz verfligbar.
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Motorauswahl fiir asynchrone Drehstrommotoren (VFC)

Motorauswahl in Schaltungsart Doppelstern (230 V¢ / 60 Hz)

Pmax [KW (HP)] fiir Betrieb am MOVIDRIVE® compact MCFIMCV/MCH 4_A...-2_3 (230 V-Gerite)

Schaltung A 1230 Ve
Kiihlung Eigen Eigen Fremd
frmin - fmax [HZ] 6-90 10- 60 0-60"
Nenin - Nmax [1/min] 180 - 2700 200 - 1800 0 - 1800
Stellbereich 1:15 1:6 > 1:15
P= Preduziert P = Pn
Motortyp Bemessungsleistung P, Mit MCF/ Mit MCF/
[kW (HP)] [kW (HP)] MCV/MCH? [kW (HP)] MCV/MCH®
4A.-23 4A.23
DT71D4 0.37 (0.5) 0.25 (0.33) 0.37 (0.5)
DT80K4 0.55 (0.75) 0.37 (0.5) 0.55 (0.75)
DT80N4 0.75 (1.0) 0.55 (0.75) 0015 0.75 (1.0) 0015
DT90S4 1.1 (1.5) 0.75 (1.0) 1.1 (1.5)
DT90L4 1.5 (2.0) 1.1 (1.5) 15 (2.0
DV100M4 2.2 (3.0) 15 (2.0) 22 (3.0 0022
Dv100L4 3.7 (5.0) 2.2 (3.0 0022 3.0 (4.0) 0030
DV112M4 4.0 (5.4) 3.0 (4.0 0030 40 (5.4) 0040
DV132S4 5.5 (7.5) 40 (5.4) 0040 55 (7.5) 0055
DV132M4 7.5 (10) 5.5 (7.5) 0055 7.5 (10) 0075
DV132ML4 9.2 (12.5) 75 (10) 0075 9.2 (12.5) 0110
DV160M4 1 (15) 9.2 (12.5) o110 1 (15)
DV160L4 15 (20) 11 (15) 15 (20) 0150
DV180M4 18.5 (25) 15 (20) 0150 18.5 (25) 0300
DV180L4 22 (30) 18.5 (25) 22 (30)
DV200L4 30 (40) 22 (30) 0220 30 (40) 0370
DV225S4 37 (50) 30 (40) 0300 -

1) Fur MCF, MCV und MCH ohne Drehzahlregelung gilt: f,;, = 0.5 Hz

2) Die aufgefuhrten Gerate erlauben im jeweiligen Anwendungsfall Kurzzeituberschreitungen bis zur 1,5fachen Nennlast. Bei quadrati-
scher Belastung und konstanter Belastung ohne Uberlast kann jeder Umrichter auch mit erhéhter Dauerausgangsleistung betrieben
werden (- Kap. Technische Daten). Der Dauerausgangsstrom von 125% des Geratenennstromes ist nur in den VFC-Betriebsarten
bei fp\ym = 4 kHz verfiigbar.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC) o

5.5 Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

Motoreigen-
schaften

Typische Dreh-
zahl-Drehmoment-
Kennlinie

Durch die Inbetriebnahmefunktion der Bedien-Software MOVITOOLS wird die Drehmo-
mentgrenze (M-Grenze) automatisch eingestellt. Dieser automatisch eingestellte Wert
darf nicht veréndert werden!

Wir empfehlen, fir die Inbetriebnahme immer die neueste MOVITOOLS-Version (2.70
oder hoher) zu verwenden. Die neueste MOVITOOLS-Version finden Sie zum Down-
load auf unserer Homepage (www.sew-eurodrive.de).

Die Eigenschaft des Antriebs in den CFC-Betriebsarten ist die Fahigkeit, das Drehmo-
ment direkt und schnell zu regeln. Damit wird eine hohe dynamische Uberlastfahigkeit
(mehr als 3 x My) und ein sehr hoher Drehzahl- und Regelbereich (bis 1:5000) erreicht.
Drehzahlrundlauf und Positioniergenauigkeit erfullen die hohen Anforderungen der Ser-
votechnik. Realisiert wird dieses Verhalten durch die feldorientierte Regelung. Die
Stromkomponenten fiir die Magnetisierung (ly) und fir die Drehmomentbildung (l4) wer-
den getrennt geregelt. Merkmal der CFC-Betriebsarten ist, dass immer ein Geber am
Motor vorhanden sein muss.

Fur die Rechnung des Motormodells benétigt der Umrichter genaue Angaben Gber den
angeschlossenen Motor. Diese Daten stellt die Bedien-Software MOVITOOLS mit der
Inbetriebnahmefunktion zur Verfligung. Die CFC-Betriebsarten sind nur mit den 4-poli-
gen SEW-Motoren (CT/CV oder DT/DV/D) méglich, nicht mit den anderen SEW-Moto-
ren oder Fremdmotoren. Fir die 4-poligen SEW-Motoren sind die notwendigen Motor-
daten fur die CFC-Betriebsarten im MOVIDRIVE® gespeichert.

My wird durch den Motor bestimmt. M55 Und ngg sind von der Kombination Motor-Um-
richter abhéngig. Die Werte fur ngg,, My und M5, kfnnen Sie den Motorauswahltabel-
len fur die Betriebsart CFC entnehmen.

A3

0 : | : : : e

0 ek 14XNgg n

01651BDE
Bild 76: Drehzahl-Drehmoment-Kennlinie in der Betriebsart CFC
1 mit Eigenkihlung
2 mit Fremdkihlung

3 maximales Drehmoment
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

Magnetisierungs-
strom

Grundsétzliche
Empfehlungen

CFC-Betrieb mit
Drehzahlregelung

Kiihlung des
Motors

Dynamische Antriebe, die ohne Zeitverzégerung beschleunigen sollen, werden auch im
Stillstand ohne Last bestromt, es flie3t dann der Magnetisierungsstrom |4. Bei Anwen-
dungen mit sténdig freigegebener Endstufe, beispielsweise in der Betriebsart CFC & M-
REGELUNG, muss der Umrichter diesen Strom dauerhaft liefern kdnnen. Besonders
bei grof3en Motoren mit einer Schlupffrequenz < 2 Hz missen Sie anhand der Diagram-
me im Kapitel "Belastbarkeit der Geréte bei kleinen Ausgangsfrequenzen" (- Seite
192) prifen, ob der Umrichter den Strom liefern kann. Priifen Sie auch, ob der Motor
thermisch daflr geeignet ist (Fremdlufter). Den Magnetisierungsstrom |y kénnen Sie
den Motorentabellen (CT/CV - Seite 167, DT/DV/D - Seite 172) enthehmen.

Die CFC-Betriebsarten sind nur mit den SEW-Motoren (Baureihen CT/CV oder DT/DV/
D) mdéglich, nicht mit Fremdmotoren. Fir die SEW-Motoren sind die notwendigen Mo-
tordaten fiir die CFC-Betriebsarten im MOVIDRIVE® hinterlegt.

Bei den CFC-Betriebsarten mit Drehzahlregelung ist die Drehzahl die Stellgrof3e. Bei
den CFC-Betriebsarten mit Momentenregelung (CFC & M-REGELUNG) ist das Dreh-
moment die StellgréRe.

Eine Unterscheidung hinsichtlich der Belastungsarten quadratisch, dynamisch und sta-
tisch ist bei der Projektierung fiur die Betriebsart CFC nicht sinnvoll. Die Projektierung
eines Asynchronmotors im CFC-Betrieb richtet sich nach folgenden Anforderungen:

1. Effektiver Drehmomentbedarf bei mittlerer Drehzahl der Anwendung.

IVleff < IVIN_Mot

Der Punkt muss unterhalb der Kennlinie fir das Dauerdrehmoment (Bild 76, Kurve 2)
liegen. Wenn dieser Arbeitspunkt unter der Kennlinie der Eigenkiihlung (Bild 76, Kur-
ve 1) liegt, wird keine Fremdliftung bendétigt.

2. Maximal benétigtes Drehmoment tber den Drehzahlverlauf.

IVlmax < IVldyn_Mot
Dieser Arbeitspunkt muss unterhalb der Kennlinie fir das maximale Drehmoment
der Motor-MOVIDRIVE® -Kombination (Bild 76, Kurve 3) liegen.

3. Maximaldrehzahl

Die Maximaldrehzahl des Motors sollte nicht héher als das 1,4fache der Eckdrehzahl
projektiert werden. Das zur Verfiigung stehende Maximalmoment betragt dann noch
ca. 110% des Dauernennmomentes des Motors und bei Dreieckschaltung ist die ein-
treibende Drehzahl fiir das nachfolgende Getriebe noch kleiner 3000 1/min.

Nmax < 1,4 X Ngek < 3000 1/min

Die Selbstkiihlung der Asynchronmotoren basiert auf dem Eigenlifter und ist somit
drehzahlabhé&ngig. Bei kleinen Drehzahlen und Stillstand erfolgt keine Kihlung durch
den Eigenlifter. Im Falle von hoher statischer Last oder hohem effektiven Drehmoment
kann eine Fremdkiihlung notwendig sein.
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC) o

CFC-Betrieb mit
Momentenrege-
lung (CFC&M-
REGELUNG)

Diese Betriebsart ermdglicht im Grunddrehzahlbereich (n < ngg) die direkte Drehmo-
mentregelung des Asynchronmotors. Die Sollwertquellen des drehzahlgeregelten CFC-
Betriebes kdnnen auch fur die Momentenregelung verwendet werden. Alle Drehzahl-
Sollwertquellen werden als Strom-Sollwertquellen interpretiert. Die Einstellungen zur
Bewertung des Analogeingangs (- P11_, Parameterbeschreibung) bleiben ebenfalls
wirksam. Die Festsollwerte (P16_, P17_) kénnen wahlweise in den Einheiten [1/min]
oder [%lN Umrichter] €iNgegeben werden (- MOVITOOLS).

Es gilt folgender Zusammenhang zwischen den Einheiten:
3000 1/min = 150% Umrichter-Nennstrom

Das Drehmoment an der Abtriebswelle des Motors kénnen Sie fiir den Grunddrehzahl-
bereich (n < ngg) mit den folgenden Formeln berechnen:

Bei Vorgabe eines Sollwertes fiir das Motordrehmoment in %IN_ymrichter:

M =kt xIn_umrichter * Sollwert

04972ADE
Bei Vorgabe eines Sollwertes fiir das Motordrehmoment in 1/min:
Sollwert
M = ks x1,5 x| i X
T N_Umrichter 3000 1/min

04973ADE

IN_Umrichter = Ausgangsnennstrom des Umrichters

kTt = Drehmomentkonstante = M, / 1y

M, und I p sind motorspezifische GréRen. Die Werte der Drehmomentkonstan-
ten kt und der motorspezifischen GréRen M,, und I, , kénnen Sie den Motoren-
tabellen (DT/DV/D - Seite 172, CT/CV - Seite 167) entnehmen.

Der Umrichter muss aufer dem drehmomentbildenden Strom lq auch den Magnetisie-
rungsstrom | liefern. Den tatsachlich flieBenden Umrichter-Ausgangsstrom I4es k6nnen
Sie mit den folgenden Formeln berechnen:

Bei Vorgabe eines Sollwertes fiir das Motordrehmoment in %ly_ymrichter:

2
lges = \/(SO/IW&W x /N_Umrichter) +I§_N

04974ADE
Bei Vorgabe eines Sollwertes fiir das Motordrehmoment in 1/min:
4 2
lges = || Sollwert x1,5 x| ohter X————| +13
ges [ N_Umrichter 3000 1/minj d_ N
04975ADE
Il n = Nennwert des drehmomentbildenden Stromes laut Motorentabelle
lg n = Nennwert des Magnetisierungsstromes laut Motorentabelle
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

Asynchrone Ser- Speziell fir den Betrieb mit MOVIDRIVE® compact in den CFC-Betriebsarten bietet
vomotoren CT/CV  SEW die asynchronen Servomotoren der Baureihe CT/CV an. Diese Motoren zeichnen
sich durch folgende Eigenschaften aus:

Hohe Leistungs- Die optimale Wicklung der CT/CV-Motoren ermdglicht eine hohe Leistungsausbeute.
ausbeute

Einteilung in Dreh-  Die CT/CV-Motoren werden in vier Drehzahlklassen geliefert. Dies gewdhrleistet opti-
zahlklassen male Nutzung der Drehmomente und Drehzahlen.

StandardméBig mit  Die CT/CV-Motoren sind standardmaRig mit einem hochauflésenden sin/cos-Encoder
sin/cos-Encoder (ES1S, ES2S, EV1S) ausgeristet.

Standardmé&Big mit  Die Wicklungstemperatur der drei Motorphasen wird mit Thermofiihlern (TF) Gberwacht.

Motorschutz TF Der Thermofihler kann auf den TF/TH-Eingang des MOVIDRIVE® compact gefuhrt

oder TH werden. Die thermische Uberwachung erfolgt dann durch das MOVIDRIVE® compact,
es wird kein zusétzliches Uberwachungsgerét benétigt.

Anstelle von Thermofiihlern kénnen auch Bimetallschalter (TH) verwendet werden. Die
Bimetallschalter werden ebenfalls auf den TF/TH-Eingang gefihrt.

Standardmaélig Die CT/CV-Motoren sind standardmafig mit Materialien der Warmeklasse F gebaut. Die

Wérmeklasse F zuléssige Grenzlbertemperatur betragt somit 105 K.

Verstérkte Die CT/CV-Motoren kdnnen im dynamischen Betrieb maximal das dreifache des Motor-

Ritzelzapfen nennmomentes erzeugen. Aus diesem Grund haben diese Motoren fir den direkten Ge-
triebeanbau verstéarkte Ritzelzapfen, um die hohen Momente sicher Gbertragen zu kén-
nen.

Im CFC-Betrieb kénnen wahlweise DT/DV/D-Motoren oder CT/CV-Motoren eingesetzt
werden. Um die Vorteile des CFC-Betriebes optimal zu nutzen, empfiehlt SEW den Ein-
satz der CT/CV-Motoren.

Vorteil Nachteil

Geringere Eckdrehzahl als der
CT/CV-Motor.

Die Leistungsausbeute des
Motors liegt unter der Bemes-
sungsleistung.

CFC-Betrieb mit DT/DVID-Motor | . in standardausfiihrung | Bezogen auf die Leistungsaus-
Motorauswahl - Seite 175 beute ist die Massentragheit gro-
er als bei den CT/CV-Motoren.

Bei einigen Umrichter-Motor-
Kombinationen ist das maximale
Drehmoment wegen der mecha-

nischen Festigkeit begrenzt.

Hoéhere Eckdrehzahl als DT/DV/

D-Motor.
Kein IEC-Normmotor
Zumeist um einen Typensprung
CFC-Betrieb mit CT/CV-Motor hdhere Leistungsausbeute.
Motorauswahl - Seite 168 Bezogen auf die Leistungsaus- Héherer Strombedarf durch die

beute niedrigere Massentragheit. | psnere Leistungsausbeute, des-
Motor ist fiir den dynamischen | halb muss ein groBerer Umrichter
Betrieb konstruiert. zugeordnet werden.
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

Motorentabelle CT/CV

ny Motor My In Iy n Iy n kr Un Imot | JBmot
[1/min] [Nm] [A] [A] [A] [A] vl [10 kgm?]
CT80N4 5 2.0 1.52 1.30 2.50 350 8.7 9.6
CT90L4 10 3.5 2.95 1.89 2.86 345 34 39.5
CV100M4 15 4.7 413 2.25 3.19 345 53 59
CVv100L4 26 8.9 8.30 3.21 2.92 310 65 71
CV132S4 37 1M1 9.99 4.83 3.33 340 146 158
1200 CV132M4 50 15.5 14.2 6.18 3.23 340 280 324
CV132ML4 61 17.6 16.0 7.43 3.47 345 330 374
CV160M4 73 225 20.3 9.73 3.24 335 400 440
CVv160L4 95 29 25.3 14.2 3.28 330 925 1030
CV180M4 110 34 27.7 19.7 3.24 330 1120 1226
CVv180L4 125 35 28.4 20.5 3.57 345 1290 1396
CVv200L4 200 58 52.9 23.7 3.45 330 2340 2475
CT80N4 5 2.8 2.15 1.79 2.33 350 8.7 9.6
CT90L4 10 4.8 4.03 2.61 2.48 345 34 39.5
CV100M4 15 6.5 5.71 3.10 2.63 345 53 59
Ccv100L4 26 13.6 12.9 4.41 2.02 315 65 71
CV13284 37 15.2 13.7 6.67 2.70 340 146 158
1700 CV132M4 48 20.8 18.9 8.70 2.54 335 280 324
CV132ML4 58 24 .4 21.7 1.2 2.67 320 330 374
CV160M4 71 29.8 26.6 13.4 2.67 340 400 440
CV160L4 89 37.5 32.0 19.5 2.78 330 925 1030
CV180M4 105 44.5 35.2 27.2 2.98 335 1120 1226
CcVv180L4 115 48.5 375 30.7 3.07 325 1290 1396
CVv200L4 190 77 69.4 33.4 2.74 330 2340 2475
CT71D4 2.5 2.0 1.60 1.20 1.56 340 4.6 55
CT80N4 5 3.5 2.67 2.26 1.87 340 8.7 9.6
CT9o0L4 10 6.1 5.14 3.29 1.95 335 34 39.5
CVv100M4 15 8.1 7.09 3.91 2.12 335 53 59
Ccv100L4 25 14.8 13.7 5.56 1.82 305 65 71
CV132S84 37 19.2 17.3 8.41 2.14 335 146 158
2100 CV132M4 48 26 23.7 10.7 2.03 335 280 324
CV132ML4 58 29 26.0 12.9 2.23 340 330 374
CV160M4 70 37 33.9 16.9 2.13 330 400 440
CVv160L4 88 46 38.9 24.6 2.26 330 925 1030
CcVv180M4 100 53 40.5 34.2 2.47 330 1120 1226
Ccv180L4 115 56 43.4 354 2.65 345 1290 1396
CV200L4 175 88 77.8 41.2 2.25 325 2340 2475
CT71D4 2.4 2.6 2.01 1.65 1.19 345 4.6 55
CT80N4 4.5 4.3 2.97 3.1 1.52 350 8.7 9.6
CT90L4 9.5 7.9 6.47 4.54 1.47 345 34 39.5
CV100M4 15 11.3 9.93 5.39 1.51 345 53 59
Ccv100L4 21 17.0 15.2 7.65 1.38 310 65 71
CV132S4 35 25.0 221 11.6 1.58 340 146 158
3000 CV132M4 45 34 30.5 15.1 1.48 335 280 324
CV132ML4 52 38 32.7 19.3 1.59 320 330 374
CV160M4 64 47 40.8 23.3 1.57 345 400 440
CVv160L4 85 62 51.9 33.9 1.64 335 925 1030
CcVv180M4 93 68 49.0 47.2 1.90 340 1120 1226
Ccv180L4 110 81 61.2 53.1 1.80 325 1290 1396
CV200L4 145 102 84.0 57.8 1.73 330 2340 2475
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

CT/CV-Motorauswahl

Die CT/CV-Motoren in den 4 Drehzahlklassen sind ausgelegt fiir den Betrieb mit 400/
500 V-Geraten. Fir den Betrieb mit 230 V-Geréten bitte Ricksprache mit SEW.

1. Nenndrehzahl ny = 1200 1/min:

MOVIDRIVE® compact MCVIMCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)

Motor 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
Mpax [Nm] 156
CT80N4 ([lb.in])  (138)
Neck  [1/min] 540
Mpax [Nm] 182 257 305
CT90L4 (lb.in]) (160) (227) (270)
Nk [1/min] 928 781 685 3 x 400/500 V¢
Mmax  [Nm] 290 37.0 450 )
cvi00Ma (to.in]) (256) (327) (398) voorsoowy T
NEck [1/min] 883 781 680 P700: CEC...
Mpax  [Nm] 326 453 600 750
CV100L4 ([b.in]) (288) (400) (530) (663) CT/CV:ny = 1200 rpm
Nk [1/min] 1062 947 813 675
Mmax  [Nm] 64.0 84.0 110
CV132S4 ([Ib.in]) (565) (743) (972)
Ngck  [1/min] 992 915 1175
Mmax  [Nm] 820 125 150
CcvV132M4 ([b.in]) (725) (1105) (1326)
Nk [1/min] 1011 877 770
Mmax  [Nm] 126 169 183
CV132ML4 ([To.in]) (1114) (1495) (1617)
Ngck  [1/min] 922 819 725
Mmax  [Nm] 125 169 219
CcV160M4 ([b.in]) (1105) (1495) (1936)
Ngck  [1/min] 986 909 840
Mmax  [Nm] 163 240 294
Cv160L4 ([Ib.in]) (1440) (2121) (2600)
Ngck  [1/min] 1043 954 1240
Mmax  [Nm] 241 320 360
cv18om4 ([b.in]) (2130) (2828) (3183)
Ngck  [1/min] 1050 986 1005
Mmax  [Nm] 231 308 360
Cv180L4 ([Ib.in]) (2042) (2723) (3183)
Ngek  [1/min] 1018 973 980
Mmax  [Nm] 326 402 494 567
CV200L4 ([b.in]) (2882) (3554) (4367) (5013)
Ngck  [1/min] 1011 986 947 940
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

2. Nenndrehzahl ny = 1700 1/min:

MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)

Motor 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
Mmax [Nm] 126 156
CT80N4 (lb.in])  (111) (138)
Ngek  [1/min] 1150 980
Mpax  [Nm] 18.0 235 305
CT90L4 ([Ib.in]) (159) (208) (270)
Neek  [1/min] 1400 1280 1150 3 % 400/500 V¢
Mmax  [Nm] 257 36.0 45.0
CV100M4 ([lo.in]) (227) (318) (398) MCV/MCH4_A...-5_3
Necc  [1/min] 1402 1274 1150 (400/500 V)
Mpax  [Nm] 329 442 570 750 P700: CFC...
CvV100L4 ([Ib.in]) (290) (390) (504) (663) CT/CV: ny = 1700 rpm
Neck  [1/min] 1510 1402 1274 1090
Mmax  [Nm] 59.0 91.0 110
CV13254 ([Ib.in]) (522) (805) (972)
Ngek  [1/min] 1470 1330 1280
Mmax  [Nm] 89.0 121 150
CV132M4 ([Ib.in]) (787) (1070) (1326)
Ngck  [1/min] 1440 1330 1250
Mmax  [Nm] 83.0 114 166 183
CV132ML4 ([Ib.in]) (734) (1008) (1468) (1618)
Neek  [1/min] 1562 1485 1331 1325
Mmax  [Nm] 120 176 219
CV160M4 ([Ib.in]) (1060) (1555) (1936)
Ngck  [1/min] 1420 1310 1250
Mmax  [Nm] 170 226 277 294
Cv160L4 ([Ib.in]) (1503) (2000) (2450) (2600)
Nk [1/min] 1470 1400 1330 1380
Mmax  [Nm] 168 226 280 345 360
cv1i8om4 ([Ib.in]) (1485) (2000) (2475) (3050) (3183)
Ngck  [1/min] 1550 1510 1460 1400 1490
Mmax  [Nm] 217 269 332 360
CV180L4 ([Ib.in]) (1918) (2378) (2935) (3183)
Nk [1/min] 1450 1420 1370 1420
Mmax  [Nm] 353 420 524
CV200L4 ([Ib.in]) (3120) (3713) (4632)
Ngck  [1/min] 1421 1395 1344
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3. Nenndrehzahl ny = 2100 1/min:

Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)

Motor 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
Mmax [Nm] 7.7
CT71D4 ([lo.in])  (68)
Neek  [1/min] 1280
Mpax [NmM] 97 138 156
CT80N4 (lb.in]) (86) (122) (138)
Ngck  [1/min] 1754 1510 1400 3 x 400/500 V¢
Mmax  [Nm] 183 255 305
CcT90L4 ([lo.in]) (162) (225) (270) MCV/MCH4 _A...-5 3
Necc  [1/min] 1843 1677 1625 (400/500 V)
Mpax  [Nm] 280 38.1 450 P700: CFC...
cv1i00M4 ([b.in]) (248) (337) (398) CT/CV: ny = 2100 rpm
Ngck  [1/min] 1760 1626 1550
Mmax [Nm] 337 440 67.0 750
CV100L4 (llb.in]) (298) (390) (592) (663)
Ngek  [1/min] 2003 1894 1645 1550
Mmax  [Nm] 72.0 97.0 110
CV132S4 ([b.in]) (637) (858) (972)
Ngck  [1/min] 1850 1722 1730
Mmax [Nm] 950 138 150
CV132M4 ([Ib.in]) (840) (1220) (1326)
Neek  [1/min] 1850 1670 1670
Mmax [Nm] 139 183
CV132ML4 ([b.in]) (1230) (1618)
Neck  [1/min] 1715 1574
Mmax [Nm] 138 183 219
CV160M4 ([Ib.in]) (1220) (1618) (1936)
Nk [1/min] 1792 1690 1625
Mmax  [Nm] 177 218 268 294
CcvV160L4 ([o.in]) (1565) (1927) (2370) (2600)
Neck  [1/min] 1882 1824 1740 1760
Mmax  [Nm] 218 270 322 360
cv180M4 ([b.in]) (1927) (2387) (2847) (3183)
Ngck  [1/min] 1939 1894 1836 1930
Mmax  [Nm] 260 310 360
Ccv180L4 ([o.in]) (2300) (2740) (3183)
Ngck  [1/min] 1824 1786 1840
Mmax  [Nm] 329 412
CV200L4 ([b.in]) (2910) (3642)
Nk [1/min] 1830 1792
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

4. Nenndrehzahl ny = 3000 1/min:

MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)

Motor 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
Mmax [Nm] 66 7.7
CT71D4 (lo.in]) (58)  (68)
Neek  [1/min] 2280 2080
Mpax  [Nm] 9.7 127 155
CT80N4 ([b.in]) (86) (112) (137)
Nk [1/min] 2560 2350 2200 3 x 400/500 V5
Mmax  [Nm] 127 180 240 305
CT90L4 ([lo.in]) (112) (160) (212) (270) MCV/MCH4_A...-5_3
Neee  [1/min] 2790 2650 2490 2360 (400/500 V)
Mpax  [Nm] 265 346 450 P700: CFC...
CV100M4 ([b.in]) (235) (305) (398) CT/CV: ny = 3000 rpm
Ngck  [1/min] 2620 2490 2425
Mmax  [Nm] 318 490 66.0 750
Ccv100L4 ([Ib.in]) (281) (433) (583) (663)
Ngek  [1/min] 2800 2600 2380 2290
Mmax  [Nm] 510 690 101 110
CV13254 ([lb.in]) (450) (610) (893) (972)
Ngck  [1/min] 2740 2650 2455 2580
Mmax  [Nm] 67.0 99.0 131 150
CV132M4 ([Ib.in]) (592) (875) (1158) (1326)
Neek  [1/min] 2750 2600 2450 2400
Mmax  [Nm] 940 124 152 183
CV132ML4 ([b.in]) (830) (1096) (1343) (1618)
Ngck  [1/min] 2765 2656 2547 2400
Mmax  [Nm] 98.0 131 161 198 219
CV160M4 ([Ib.in]) (866) (1158) (1423) (1750) (1936)
Nk [1/min] 2630 2550 2470 2370 2380
Mmax  [Nm] 124 155 192 228 286
Cv160L4 ([Ib.in]) (1096) (1370) (1697) (2015) (2528)
Ngck  [1/min] 2720 2680 2620 2545 2440
Mmax  [Nm] 150 191 228 289
CV180M4 ([Ib.in]) (1326) (1690) (2015) (2555)
Nk [1/min] 2790 2745 2700 2635
Mmax  [Nm] 182 220 276
Cv180L4 ([Ib.in]) (1610) (1945) (2440)
Ngck  [1/min] 2620 2580 2540
Mmax  [Nm] 293
CV200L4 ([Ib.in]) (2590)
Nk [1/min] 2573
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

Motorentabellen DT/DV/D
Kennwerte bei Dreieck/Stern 230/400 V' / 50 Hz

~ Massentragheit Jy Stern _\ (400 V) Dreieck A (230 V)
Motor N | ohne Bremse | mit Bremse I, lgn" | lan" k") I, lgn" | lan" k!
Nm . o
(I[b.in)] [10* kgm? (1073 Ib.ft2)] [A] [A] [A] | [Nm/A] | [A] [A] [A] | [Nm/A]
DT71D4 (22'3‘,5) 4.6 (10.4) 5.5 (12.5) - - - - 215 | 182 | 1.14 1.43
DT80K4 (‘Z;f) 6.6 (15.6) 7.5(17.7) - - - - 3.03 | 253 | 167 1.54
DT80N4 (i'g) 8.7 (20.7) 9.6 (22.8) 215 | 172 | 1.29 3.02 372 | 299 | 2.21 1.74
DT90S4 (265) 25 (59.4) 31(72.2) 280 | 239 | 1.46 3.13 485 | 417 | 248 1.80
DT90L4 ngﬁ 34 (78.9) 40 (93.6) 37 | 318 | 180 | 321 | 641 | 551 | 328 | 185
DV100M4 (11%'2) 42 (101) 48 (114) 495 | 437 | 232 3.43 857 | 7.57 | 4.02 1.98
DV100L4 (21%15) 53 (126) 59 (139) 6.7 589 | 3.19 3.48 16 | 102 | 552 2.01
DV112M4 (22%2) 98 (233) 110 (262) 8.7 785 | 3.75 3.43 152 | 136 | 6.79 1.98
DV132S4 (%‘;'Z) 146 (416) 158 (445) 1.4 | 103 | 4.89 3.56 19.8 | 17.9 | 846 2.05
DV132M4 (i%;) 280 (655) 330 (769) 155 | 142 | 6.21 3.53 27.0 | 246 | 11.1 2.04
DV132ML4 (%g'g) 330 (769) 380 (887) 187 | 171 | 757 | 357 | 325 | 2906 | 134 | 206
DV160M4 éi‘j’) 398 (945) 448 (1049) 225 | 203 | 9.70 3.59 390 | 351 | 17.0 2.08
DV160L4 (9886'71) 925 (2197) 1060 (2449) | 31.0 | 276 | 141 3.55 540 | 47.8 | 25.1 2.05
121 1255/1520%)
DV180M4 | 1070, | 1120(2660) | oo aissey | 385 | 331 | 197 3.66 67.0 | 57.3 | 347 2.1
143 1425/1520%)
DV180L4 (1264) | 1290(3084) | 3ydiacezay | 460 | 407 | 214 3.51 80.0 | 704 | 380 2.03
195 2475/25702)
DV200L4 (1724) | 2340(5558) | conoienge2y | 570 | 518 | 238 3.76 99.0 | 89.8 | 417 2.17
240 3145/32402)
DV22584 | Jioo) | 3010(7149) | 740076502y | 700 | 645 | 272 3.72 122 12 | 484 2.14
292 3705/38002)
DV225M4 | Jooqy | 3570(8479) | (granimogy2)y | 860 | 776 | 37 3.76 149 134 | 652 2.18
356 6600/67302)
DV250M4 | 70 | 6300 (14950) (15550/ 102 | 91.7 | 447 3.88 - - - -
159082))
483 9225/93552)
DV280S4 | 4570 | 8925 (21180) 21737/ 142 124 | 68.9 3.90 - - - -
221122)
D280M4 (5518207) (;2‘5188) 3 155 | 147 | 492 | 3.95 - - ; ;

1) Gilt im Grunddrehzahlbereich bis ngg.
2) Zweischeibenbremse
3) auf Anfrage

172 MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

Kennwerte bei Doppelstern/Stern 230/460 V / 60 Hz
(nach MG1, NEMA Design B bis DT80K4, NEMA Design C ab DT80N4)

Massentrigheit Jy Stern _L (460 V) Doppelstern L\ (230 V)
. My bei 1) 1) 1) My bei 1) 1) 1)
Motor ohne Bremse | mit Bremse 1000 1/min lh |lgn’|lan ket 2400 1/min I |lgn’|ldn kt
; ) . Nm/A . Nm/A
[10* kgm? (102 1b.ft3)] |[Nm (Ib.in)] | [A] | [A] | [A] (IL.in/ Al [Nm (Ib.in)] | [A] | [A] | [A] (I[b.in IA)]
DT71D4 46(104) | 55(12.5) |2.60(23.0) | 1.15 | 0.95 | 0.65 (247‘2‘) 260 (23.0) | 2.30 | 1.90 | 1.30 (]'231)
2.89 1.44
DT80K4 66(156) | 75(17.7) |3.00(345) 167 | 135 | 088 | 73 | 3.90(345) | 334 | 270 | 196 | e
DT80N4 87(20.7) | 96(22.8) |5.2046.0) | 2.1 | 1.72 | 1.22 (g.sog) 5.20 (46.0) | 421 | 3.44 | 2.44 (] '351)
DT90S4 25(59.4) | 31(722) |7.50(66.3) | 2.94 | 2.33 | 1.80 (:23'821) 7.50 (66.3) | 5.89 | 4.66 | 3.60 (] '46;)
3.35 167
DT90L4 34(789) | 40(936) |102(902) | 357 | 306 | 1.84 | 530 |102(902) |73 | 611 | 368 | o0
3.34 1.66
DT100LS4 | 42 (101) 48 (114) | 150(133) | 5.00 | 447 | 225 | JO% | 15.0(133) | 104 | 9.00 | 450 | 15
3.45 1.72
DT100L4 53 (126) 50(139) | 205(181) | 7.02 | 7.32 | 302 | 02 | 205(181) | 158 | 146 | 605 | 15
3.60 1.80
DVi12M4 | 98 (233) 110(262) | 269(238) | 820 | 747 | 337 | JP5 | 269(238) | 164 | 149 | 674 | (50
DV132S4 | 146 (416) | 158 (445) | 36.7 (324) | 11.0 | 10.3 | 3.7 (2'152) 36.7 (324) | 22.0 | 207 | 7.54 (1 '57%
3.46 1.77
DV132M4 | 280 (655) | 330(769) | 50.0(442) | 169 | 143 | 6.87 | o2 | 50.1(443) | 318 | 287 | 137 | 1f
DV132ML4 | 330 (769) | 380(887) | 61.0(539) | 18.6 | 16.9 | 7.69 (gf;) 61.0 (539) | 37.2 | 33.9 | 15.4 (1 '582)
3.47 1.74
DV160M4 | 308 (045) | 448 (1049) | 71.0(628) | 22.7 | 204 | 903 | ol | 71.0(628) | 454 | 408 | 109 | (1
DV160L4 | 925(2197) | 1060 (2449) | 96.0 (849) | 30.7 | 27.4 | 137 (2'158) 96.0(849) | 61.3 | 548 | 275 (1'572)
1255/1520%) 3.57 1.79
DV180M4 | 1120 (2660) | 50519205 | 120 (1060) | 36.5 | 336 | 143 | 3°0 | 120(1060) | 729 | 67.1 | 286 | (ip)
1425/1520%) 3.46 1.73
DV180L4 | 1200 (3064) | 337e/a287) | 130 (1150) | 42.7 | 376 | 202 | 38 | 130 (1150) | 854 | 75.1 | 405 | 1/
2475/25702) 3.65 1.82
DV200L4 | 2340 (5558) | Eadorohiay| 190 (1680) | 546 | 524 | 162 | 32 | 1e0(1680) | 109 | 104 | 325 | (52
3145/32402) 3.64 1.83
DV22584 | 3010 (7149) | 5,00 588%%) | 235 (2078) | 67.9 | 645 | 21.0 | D% | 235(2078) | 136 | 129 | 420 | 10
3705/38002) 3.78 1.89
DV225M4 | 3570 (8479) | 375030005 | 280 (2475) | 788 | 744 | 27.0 | 37 | 260(2300) | 148 | 138 | 540 | (5%
D250M4 | 7300 (17323) 3) 356 (3147) | 102 | 956 | 36.4 (ggg) ; - - -
D280S4  |12000 (28476) 3) 483 (4270) | 135 | 128 | 452 (2-37;) - - - -
D280M4 | 14500 (34409) 3) 580 (5128) | 162 | 153 | 51.7 (ggg) ; - - - -

1) Gilt im Grunddrehzahlbereich bis nggy.
2) Zweischeibenbremse

3) auf Anfrage
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

Kennwerte fiir JEC-Motoren

400 V /60 Hz 200 V /60 Hz
Massentragheit Jy 440V / 60 Hz 220V /60 Hz
My 400 V / 50 Hz 200 V/ 50 Hz
Motor ohne Bremse | mitBremse | 1, | lga) | 1gn) | k! | lga? | lga? | k!
(|Lb.li:)] [10 kgm? (107 Ib.ft%)] Al | A A (|Efir:/l,f\\)] Al | A A (lwi':/l:)]
DT80K4 %éT) 6.55(155) | 7.45(17.7) 2 i";’ 0.96 | 095 éfg) (ilo) 192 | 1.90 (] '2"11))
DT80N4 ‘(‘4% 8.7 (20.6) 9.6 (22.8) %j‘; 172 | 137 éﬁg) (i‘f) 345 | 273 (] '2"f‘7‘)
DT90L4 zgé()) 34 (80.7) 39.4 (93.5) ?j? 329 | 2.00 (2'60_3) (17)8) 6.58 | 3.99 (] '35_‘21)
DV100M4 (11‘:;)'% 53 (126) 58.4 (139) ‘(")7\()) 413 | 225 (gfg) (j)jg) 825 | 450 (] fg)
DV112M4 (221;’) 98 (233) 110.2 (262) ?ﬁ()’ 755 | 3.93 (gég) (Iﬁ) 151 | 7.85 (1 fg)
pviszss | 00 | 1463a6) | 1580(375) | &0 | 109 | st0 | 280 | H8 | 217 | 02 | 150
pviszma | 200 | 2s0e64) | s237(768) | o0 | 146 | es0 | 508 | RO | 202 | 130 | 150
DV160M4 (ég';') 308 (944) | 441.7 (1048) 2&)0 206 | 10.3 (264.2) ?&? 412 | 205 (] ;57_])
DV160L4 (%%f) 925 (2195) | 1031 (2447) 3(2A)‘°’ 286 | 14.9 (g;g) ?Z’A? 572 | 298 (1 fg)
DV180M4 (1102600) 1120 (2658) (;gggj;jggi;) 4&)5 348 | 207 (2642) ?SA? 69.6 | 414 (1 '57_2)
DV180L4 (1124307) 1290 (3060) (;g?ggggig) 4(7A')8 420 | 227 (g;‘s‘) ?ASA? 841 | 453 (1 fg)
pvaooLs | ([P | 2340 (5553) (ggg%gggg) Sy | 545 | 249 | 30| P20 | 100 | 400 | 12
DV22554 (2203648) 3010 (7143) (ggg,ﬁjggﬁ’g‘ii) 7(2A')° 66.0 | 28.7 (gfg) (1;:) 132 | 57.3 (] '57_2)
DV225M4 (2258140) 3570 (8472) (g%ggg%g) 8&)5 795 | 38.9 (2'15_2) (1A7Z) 159 | 77.9 (] ;57_2)

1) Gilt im Grunddrehzahlbereich bis ngg.

2) Zweischeibenbremse
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

DT/DV/D-Motorauswahl in Schaltungsart Dreieck/Stern (230/400 V¢ / 50 Hz)
1. Sternschaltung . 400 V / 50 Hz oder Motoren 400/690 V / 50 Hz in A-Schaltung:

Motor MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)

400V /50 Hz 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
Mmax [Nm] 9.3

DT80N4 ([lb.in]) = (82)

Nesk  [1/min] 908
Mmax [Nm] 135 135

DT90S4 ([lb.in])  (120) (120)
Mgk [1/min] 1011 1011 3 X 400/500 V5¢
Mmax [Nm] 182 183 183 MCV/MCH4_A...-5_3
DT90L4 (b.in]) (161) (162) (162) (400/500 V)
Nk [1/min] 928 1049 1056 P700: CEC...
M Nm 268 268 268
DV100M4 e E[Ib.i]n]) (236) (236) (236) DT/DVI/D: .\ 400 V/50 Hz
Ngck  [1/min] 940 1043 1056
Mmax  [Nm] 36.8 36.8 36.8
DV100L4 ([lb.in]) (325) (325) (325)
Neek  [1/min] 889 1004 1011
Mmax  [Nm] 471 484 484
DV112M4 ([Ib.in]) (416) (427) (427)
Neck  [1/min] 915 1030 1062
Mmax  [Nm] 644 661 66.1
DV132S4 ([lb.in]) (569) (584) (584)
Nk [1/min] 992 1132 1196
Mmax [Nm] 817 902 902
DV132M4 ([Ib.in]) (722) (797) (797)
Neck  [1/min] 1011 1145 1152
Mmax  [Nm] 110 110
DV132ML4 ([lb.in]) (972) (972)
Neck  [1/min] 1043 1132
Mmax  [Nm] 124 131 131
DV160M4 ([lb.in]) (1096) (1157) (1157)
Ngek  [1/min] 986 1132 1196
Mmax  [Nm] 163 177 177
DV160L4 ([lb.in]) (1440) (1565) (1565)
Ngck  [1/min] 1043 1248 1312
Mmax [Nm] 217 217 217
DV180M4 ([Ib.in]) (1917) (1917) (1917)
Ngek  [1/min] 1164 1395 1465
Mmax  [Nm] 230 258 258 258
DV180L4 ([lb.in]) (2033) (2280) (2280) (2280)
Ngck  [1/min] 1017 1152 1299 1369
Mmax  [Nm] 325 351 351 351
DV200L4 ([Ib.in]) (2873) (3100) (3100) (3100)
Ngek  [1/min] 1011 1126 1299 1420
Mmax  [Nm] 395 433 433 433
DV225s4 ({lb.in]) Bitte beachten: Das Maximal- (3490) (3826) (3826) (3826)
Neck  [1/min] moment M, wird auf 180% des 947 1030 1164 1312
Mmax [Nm] Motor-Bemessungsmomentes 482 526 526
DV225M4 ([Ib.in]) My begrenzt. (4260) (4648) (4648)
Ngek  [1/min] 1030 1100 1299
Mmax  [Nm] 587 641
DV250M4 ([b.in]) (5188) (5665)
Neek  [1/min] 1017 1133
Mmax [Nm] 711
DV280S4 ([Ib.in]) (6283)
Ngek  [1/min] 1075
Mmax  [Nm] 745
D280M4 ([b.in]) (6583)
Nk [1/min] 1107
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

2. Dreieckschaltung A 230 V' / 50 Hz:

Motor MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)
A 230V /50 Hz 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
Mmax  [Nm] 4.6
DT71D4 ([Ib.in]) (40.5)
Nk [1/min] 1958
Mmax [Nm] 69 6.9
DT80K4 (lb.in]) - (61)  (81)
neck  [1/min] 1849 1868 3 X 400/500 Vrc
Mmax [Nm] =93 93 = 9.3 MCV/MCH4_A...-5_3
DT80N4 (lb.in]) - (82) (82) (82) (400/500 V) -
Neek  [1/min] 1817 2054 2054 P700: CFC...
M Nm 135 135 135
DT90S4 max E[lb,i]n]) (120) (120) (120) DT/DV: A 230 V/50 Hz
Ngek  [1/min] 1971 2246 2304
Mmax  [Nm] 183 183 183
DT90L4 ([Ib.in]) (162) (162) (162)
Nk [1/min] 1843 2240 2329
Mmax  [Nm] 268 268 26.8
DV100M4 ([b.in]) (236) (236) (236)
Ngck  [1/min] 1862 2214 2297
Mmax  [Nm] 36.8 36.8 36.8
DV100L4 ([Ib.in]) (325) (325) (325)
Nk [1/min] 1779 2080 2188
Mmax  [Nm] 455 484 484
DV112M4 ([b.in]) (402) (427) (427)
Ngck  [1/min] 1779 2163 2195
Mmax  [Nm] 66.1 66.1 66.1
DV132S4 ([Ib.in]) (584) (584) (584)
Nee  [1/min] 1996 2374 2444
Mmax  [Nm] 902 902
DV132M4 ([Ib.in]) (797) (797)
Ngck  [1/min] 1939 2310
Mmax  [Nm] 10 110
DV132ML4 ([Ib.in]) (972) (972)
Nee  [1/min] 2105 2246
Mmax  [Nm] 131 131 131
DV160M4 ([lb.in]) (1157) (1157) (1157)
Ngck  [1/min] 1894 2246 2348
Mmax  [Nm] 177 177 177 177
DV160L4 ([Ib.in]) Bitte beachten: Das Maximal- (1565) (1565) (1565) (2496)
Neck  [1/min] moment M., wird auf 180% des 1881 2208 2451 2496
Mmax [Nm] Motor-Bemessungsmomentes 217 217 217 217
DV180M4 ([Ib.in]) My begrenzt. (1917) (1917) (1917) (1917)
Ngck  [1/min] 1952 2336 2611 2809
Mmax  [Nm] 258 258 258
DV180L4 ([Ib.in]) (2280) (2280) (2280)
Neek  [1/min] 1836 2131 2457
Mmax  [Nm] 329 351
DV200L4 ([Ib.in]) (2908) (3100)
Ngck  [1/min] 1830 2092
Mmax  [Nm] 405
DV225S4 ([Ib.in]) (3580)
Neek  [1/min] 1708
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

DT/DV/D-Motorauswahl in Schaltungsart Doppelstern/Stern (230/460 V. / 60 Hz)

1. Sternschaltung . 460 V /60 Hz:

Motor
460V /60 Hz

MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)
0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750

Mmax [Nm] 9.3
DT80N4 ([lb.in]) ~ (82)
Nk [1/min] 1145
Mmax [Nm] 135
DT90S4 ([lb.in])  (120)
neck  [1/min] 1312 3x460Vyc
Mmax [Nm] 183 183 MCV/MCH4_A...-5_3
DT90L4 ([lb.in])  (162) (162) (400/500 V) -
Ngek  [1/min] 1162 1318 P700: CEC...
M Nm 26.5 27.0
DTi00LSe E[lb_i]n]) (234) (238) DT/DV/D: .\ 460 V/60 Hz
Ngek  [1/min] 1100 1222
Myax  [Nm] 282 368 36.8
DT100L4 ([b.in]) (250) (325) (325)
Neek  [1/min] 1171 1075 1120
Mmax  [Nm] 35.8 484 484
DV112M4 ([lo.in]) (316) (427) (427)
Ngck  [1/min] 1196 1139 1312
Mmax  [Nm] 487 651 66.1
DV132S4 ([b.in]) (430) (575) (584)
Nk [1/min] 1068 992 1100
Mmax  [Nm] 80.0 90.2
DV132M4 ([Ib.in]) (705) (797)
Ngck  [1/min] 1088 1222
Mmax  [Nm] 110 110
DV132ML4 ([b.in]) 972) (972)
Ngck  [1/min] 1196 1299
Mmax [Nm] 1203 131 131
DV160M4 ([lo.in]) (1062) (1157) (1157)
Ngck  [1/min] 1132 1260 1318
Mmax  [Nm] 161 177
DV160L4 ([b.in]) (1422) (1565)
Ngck  [1/min] 1158 1370
Mmax  [Nm] 164 217 217
DV180M4 ([Ib.in]) (1448) (1917) (1917)
Ngek  [1/min] 1140 1177 1350
Mmax  [Nm] 228 258 258
DV180L4 ([b.in]) (2015) (2280) (2280)
Ngck  [1/min] 1081 1196 1324
Mmax [Nm] 323 351 351
DV200L4 ([Ib.in]) (2845) (3100) (3100)
Ngek  [1/min] 1024 1107 1248
Mmax  [Nm] 318 391 433 433
DV225s4 ({lb.in]) Bitte beachten: Das Maximal- (2815) (3456) (3826) (3826)
Neck  [1/min] moment M5, Wird auf 180% des 1100 1075 1145 1286
Mmax [Nm] Motor-Bemessungsmomentes 401 494 526 526
DV225M4 ([b.in]) My begrenzt. (3542) (4364) (4648) (4648)
Ngek  [1/min] 1081 1056 1139 1324
Mmax  [Nm] 570 640
D250M4 ([b.in]) (5040) (5656)
Ngck  [1/min] 1300 1395
Mmax  [Nm] 717
D280S4 ([Ib.in]) (6335)
Ngek  [1/min] 1345
Mmax  [Nm] 712
D280M4 ([b.in]) (6290)
Ngck  [1/min] 1337
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

2. Doppelsternschaltung .. 230 V/ 60 Hz:

Motor MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)
A 230V /60Hz 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
Mmax [Nm] 4.6
DT71D4 ([b.in]) ' (40.5)
Neck  [1/min] 2988
Mmax [Nm] 70 7.0
DT80K4 (Ib.in]) ~ (62)  (62)
neck  [1/min] 2688 2822 3 X460 Ve
Mmax [Nm] ~ 83 93 9.3 MCV/MCH4_A...-5_3
DT80N4 (loin]) (73)  (82) (82) (400/500 V) -
Nk [1/min] 2585 2873 2969 P700: CEC...
M Nm 119 135 135
DT90S4 max E[lb'i]n]) (105) (120) (120) DT/DV: LA 230 V/60 Hz
Ngek  [1/min] 2636 2931 3462
Mmax  [Nm] 16.4 183 183
DT90L4 ([lo.in]) (145) (162) (162)
Nk [1/min] 2604 3014 3353
Mmax  [Nm] 225 270 27.0
DT100LS4 ([b.in]) (200) (238) (238)
Ngck  [1/min] 2592 2732 3104
Mmax  [Nm] 325 36.8
DT100L4 ([Ib.in]) (287) (325)
Nk [1/min] 2592 2912
Mmax  [Nm] 414 484
DV112M4 ([b.in]) (365) (427)
Ngck  [1/min] 2534 2988
Mmax  [Nm] 624 66.1
DV132S4 ([Ib.in]) (550) (585)
Nee  [1/min] 2233 2572
Mmax  [Nm] 80.0 90.2
DV132M4 ([b.in]) (705) (797)
Ngck  [1/min] 2348 2707
Mmax  [Nm] 10 110
DV132ML4 ([Ib.in]) (972) (972)
Nee  [1/min] 2566 2944
Mmax  [Nm] 15 131 131
DV160M4 ([lb.in]) (1015) (1157) (1157)
Ngck  [1/min] 2451 2688 2963
Mmax  [Nm] 150 177 177
DV160L4 ([b.in]) (1325) (1565) (1565)
Nee  [1/min] 2457 2512 2918
Mmax [Nm] 189 217 217 217
DV180M4 ({lb.in]) Bitte beachten: Das Maximal- (1670) (1917) (1917) (1917)
Ngck  [1/min] moment M5, wird auf 180% des 2355 2457 2771 3040
Mmax  [Nm] Motor-Bemessungsmomentes 220 258 258
DV180L4 ([b.in]) My begrenzt. (1943) (2280) (2280)
Neek  [1/min] 2284 2291 2720
Mmax  [Nm] 281 350
DV200L4 ([Ib.in]) (2482) (3092)
Neck  [1/min] 2208 2163
Mmax  [Nm] 346
DV225S54 ([b.in]) (3056)
Neek  [1/min] 2291
Mmax  [Nm] 354
DV225M4 ([Ib.in]) (3127)
Ngck  [1/min] 2278
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

DT/DV/D-Motorauswahl in Schaltungsart Doppelstern/Stern bzw. Doppeldreieck/Dreieck
(200/400 V5 / 50 Hz)
1. Sternschaltung . bzw. Dreieckschaltung A 400 V / 50 Hz:

Motor MOVIDRIVE® compact MCVIMCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)
A, A 400V /50 Hz" 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
Mmax [Nm] 6.9
DT80K4 ([lb.in]) ~ (61)
Neck  [1/min] 748
Mmax  [Nm] 9.3
DT80N4 ([lb.in]) = (82)
nesk  [1/min] 985 3x400 Ve
Mpax [Nm] 172 183 183 | MCV/MCH4 A..-5 3
DT90L4 (lb.in]) (152) (162) (162) (400/500 V) -
NEck [1/min] 1011 1120 1145 P700: CFC...
M Nm 26.8 268 26.8
DV100M4 max E[lb_i]n]) (236) (236) (236) DT/DV: A, A 420V / 50 Hz
Neek  [1/min] 940 1043 1056
Mmax  [Nm] 445 484 484
DV112M4 ([Ib.in]) (393) (427) (427)
Ngck  [1/min] 992 1088 1145
Mmax  [Nm] 610 66.1 66.1
DV132S4 ([Ib.in]) (540) (584) (584)
Ngek  [1/min] 1068 1177 1280
Mmax  [Nm] 773 902 90.2
DV132M4 ([Ib.in]) (683) (797) (797)
Ngck  [1/min] 1088 1210 1228
Mmax  [Nm] 118 131 131
DV160M4 ([lo.in]) (1042) (1157) (1157)
Nk [1/min] 1056 1177 1273
Mmax  [Nm] 154 177 177
DV160L4 ([Ib.in]) (1363) (1565) (1565)
Ngck  [1/min] 1113 1292 1401
Mmax  [Nm] 217 217 217
DV180M4 ([tb.in]) Bitte beachten: Das Maximal- (1917) (1917) (1917)
Ngck  [1/min] moment M,y Wird auf 180% des 1177 1440 1561
Mmax [Nm] Motor-Bemessungsmomentes 218 258 258 258
DV180L4 ([Ib.in]) My begrenzt. (1930) (2280) (2280) (2280)
Ngck  [1/min] 1088 1177 1344 1452
Mmax  [Nm] 308 351 351 351
DV200L4 ([Ib.in]) (2730) (3100) (3100) (3100)
Nk [1/min] 1075 1139 1331 1472
Mmax  [Nm] 374 433 433 433
DV225S54 ([lb.in]) (3307) (3826) (3826) (3826)
Ngck  [1/min] 1004 1043 1190 1363
Mmax  [Nm] 456 526 526
DV225M4 ([Ib.in]) (4037) (4648) (4648)
Nk [1/min] 1094 1113 1324

1) Die Werte gelten auch fiur 400 V /60 Hz und 440 V / 60 Hz.
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

2. Doppelsternschaltung < bzw. Doppeldreieck AA 200 V / 50 Hz:

Motor MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den CFC-Betriebsarten (P700)
A, AA200V/50Hz" 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
Mmax [Nm] 69 6.9
DT80K4 (lb.in]) - (61)  (61)
Neek  [1/min] 2035 2112
Mpax  [Nm] 93 93 93
DT80N4 ([Ib.in]) (82) (82) (82)
Neck  [1/min] 2483 2624 2624 3x400 Ve
Mmax  [Nm] 18.3 183 183 MCV/MCH4_A...-5_3
DT90L4 ([lo.in]) (162) (162) (162) (400/500 V)
Ngck  [1/min] 2521 2924 2963 P700: CFC...
Mmax  [Nm] 244 268 26.8 DT/DV:
DV100M4 ([Ib.in]) (215) (236) (236) A, AA 210V / 50 Hz
Ngck  [1/min] 2124 2419 2732
Mmax  [Nm] 484 484
DV112M4 ([Ib.in]) (427) (427)
Neek  [1/min] 2457 2796
Mmax  [Nm] 583 66.1 66.1
DV132S4 ([Ib.in]) (515) (585) (585)
Ngck  [1/min] 2355 2656 3052
Mmax  [Nm] 773 902 90.2
DV132M4 ([Ib.in]) (683) (797) (797)
Ngek  [1/min] 2361 2688 2886
Mmax  [Nm] 12 131 131 131
DV160M4 ([Ib.in]) (995) (1157) (1157) (1157)
Ngck  [1/min] 2265 2470 2784 2918
Mmax  [Nm] 177 177 177 177
DV160L4 ({lb.in]) Bitte beachten: Das Maximal- (1565) (1565) (1565) (1565)
Ngck  [1/min] moment M5, wird auf 180% des 2316 2726 2995 3084
Mmax  [Nm] Motor-Bemessungsmomentes 217 217 217
DV180M4 ([Ib.in]) My begrenzt. (1917) (1917) (1917)
Ngck  [1/min] 2406 2803 3251
Mmax  [Nm] 252 258
DV180L4 ([Ib.in]) (2233) (2280)
Nk [1/min] 2240 2662
Mmax  [Nm] 336
DV200L4 ([Ib.in]) (2975)
Ngck  [1/min] 2233
Mmax  [Nm] 330
DV225S4 ([Ib.in]) (2917)
NEck [1/min] 2112

1) Die Werte gelten auch fur 200 V / 60 Hz und 220 V / 60 Hz.
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

DT/DV-Motorauswahl in Schaltungsart Dreieck (230 V¢ / 50 Hz)

Motor MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-2_3 (230 V-Gerate) in den CFC-Betriebsarten (P700)
A 230V /50 Hz 0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
Mmax [Nm] 6.9
DT80K4 (lb.in) ~ (61)
NEck [1/min] 812
Mpmax [Nm] 9.3
DT80N4 (lb.in]) =~ (82)
NEck [1/min] 908 3 %230 Ve
Mmax [Nm] 13.5 13.5 MCV/MCH4_A...2_3
DT90S4 (lb.in]) ~ (120) (120) @30vVv) -
NEck [1/min] 1011 1011 P700: CFC...
M Nm 18.3 18.3 18.3
oreoLe ™ (bm) (8 (62 (162 DT/DV: A 230 VIS0 Hz
NEck [1/min] 953 1024 1056
Miax [Nm] 255 26.8
DV100M4 ([Ib.in]) (225) (236)
NEck [1/min] 921 1056
Miax [Nm] 36.8 36.8
DV100L4 ([Ib.in]) (325) (325)
NEck [1/min] 972 1011
Mmax [Nm] 48.4 48.4
DV112M4 ([Ib.in]) (427) (427)
NEck [1/min] 1036 1062
Mmmax [Nm] 65.3 66.1 66.1
DV132S4 ([b.in]) (877) (584) (584)
NEck [1/min] 992 1152 1196
Mmax [Nm] 85.4 90.2 90.2
DV132M4 ([Ib.in]) (755) (797) (797)
NEck [1/min] 998 1152 1152
Mnax [Nm] 110 110 110
DV132ML4 ([Ib.in]) (972) (972) (972)
NEck [1/min] 1050 1132 1132
Mmax [Nm] 126 131 131
DV160M4 ([Ib.in]) (1110) (1157) (1157)
NEck [1/min] 980 1120 1196
Mmax [Nm] 158 177 177
DV160L4 ([Ib.in]) (1395) (1565) (1565)
NEck [1/min] 1050 1248 1312
Mmax [Nm] 217 217
DV180M4 ([b.in]) . ) (1917) (1917)
NEok [1/min] Bitte bgachten: Dfs Maximalmoment 1165 1325
Mo (N Mmax wird auf 180% des Motor-Bemes- 231 o
DV160L4 ([Ib.in]) sungsmomentes My begrenzt. (2042) (2280)
NEck [1/min] 1017 1068
Mmax [Nm] 295
DV200L4 ([Ib.in]) (2605)
NEck [1/min] 1025
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

DT/DV-Motorauswahl in Schaltungsart Doppelstern (230 V. / 60 Hz)

Motor MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-2_3 (230 V-Gerate) in den CFC-Betriebsarten (P700)
A 230V /60 Hz 0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
Mmax [Nm] 7.0
DT80K4 (lb.in]) ~ (62)
Neck [1/min] 1100
Mimax [Nm] 9.3
DT80N4 (lb.in]) =~ (82)
NEck [1/min] 1145 3x 230V,
Mmax [Nm] 135 13.5 i
DT9084 (bin) ~ (120)  (120) A
NEck [1/min] 1267 1337 P700: CEC...
Mmax [Nm] 17.2 18.3 18.3
DT90L4 ([lb.in]) (152) (162) (162) DT/DV: L 230 V/60 Hz
NEck [1/min] 1145 1210 1325
Mmax [Nm] 20.1 27.0
DT100LS4 ([Ib.in]) (178) (238)
NEck [1/min] 1190 1228
Mmax [Nm] 29.2 36.8 36.8
DT100L4 ([Ib.in]) (258) (325) (325)
NEck [1/min] 1158 1113 1120
Miax [Nm] 37.2 48.4 48.4
DV112M4 ([Ib.in]) (328) (427) (427)
NEck [1/min] 1190 1248 1337
Miax [Nm] 57.0 66.1 66.1
DV132S4 ([b.in]) (504) (585) (583)
NEck [1/min] 1030 1062 1120
Mmax [Nm] 7.7 90.2 90.2
DV132M4 ([Ib.in]) (633) (797) (797)
NEck [1/min] 1113 1165 1222
Mmax [Nm] 109 110
DV132ML4 ([Ib.in]) (970) (972)
NEck [1/min] 1100 1260
Mmax [Nm] 104 131 131
DV160M4 ([Ib.in]) (920) (1157) (1157)
NEck [1/min] 1165 1145 1318
Mmax [Nm] 133 177 177
DV160L4 ([Ib.in]) (1178)  (1565)  (1565)
NEck [1/min] 1190 1267 1395
Mmax [Nm] 208 217
DV180M4 ([Ib.in]) . ] (1840)  (1917)
NEok [1/min] Bitte bgachten: Dfs Maximalmoment 1100 1203
Mo INm Mmax wird auf 180% des Motor-Bemes- o
DV160L4 ([Ib.in]) sungsmomentes My begrenzt. (2087)
NEck [1/min] 1075
Mmax [Nm] 210 253
DV200L4 ([Ib.in]) (1860)  (2235)
NEck [1/min] 1080 1062
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Motorauswahl fiir asynchrone Servomotoren (CFC)

DT/DV-Motorauswahl in Schaltungsart Doppelstern bzw. Doppeldreieck (200 V¢ / 50 Hz)

Motor MOVIDRIVE® compact MCV/MCH4_A...-2_3 (230 V-Gerate) in den CFC-Betriebsarten (P700)
J, AA 200 V /50 HzY 0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
Mmax [Nm] 6.9
DT80K4 ([b.in]) (61)
NEck [1/min] 748
Mimax [Nm] 9.3
DT80N4 ([Ib.in]) (82)
NEck [1/min] 985
Mmax [Nm] 15.5 18.3 18.3
DT90L4 (Ib.in]) - (137) (162) (162)
NEck [1/min] 1049 998 1145
Mmax [Nm] 26.8 26.8
DV100M4 ([Ib.in]) (236) (236)
NEck [1/min] 1050 1056
Mmax [Nm] 48.4 48.4 48.4
DV112M4 ([Ib.in]) (427) (427) (427)
NEck [1/min] 1017 1132 1145
Miax [Nm] 66.1 66.1
DV132S4 ([b.in]) (585) (585)
NEck [1/min] 1107 1280
Mmax [Nm] 90.2 90.2 90.2
DV132M4 ([Ib.in]) (797) (797) (797)
NEck [1/min] 1139 1228 1228
Miax [Nm] 131 131
DV160M4 ([Ib.in]) (1157) (1157)
NEck [1/min] 1050 1273
Mmax [Nm] 177 177
DV160L4 ([1b.in]) . ] (1565) (1565)
NEok [1/min] Bitte beachten: Das Maximalmoment 177 1312

Mpax wird auf 180% des Motor-Bemes-

M Nm 195 217
DV180M4 max E[Ib‘i]n]) sungsmomentes My begrenzt. (1723) (1917)
NEck [1/min] 1145 1216
Mpmax [Nm] 226
DV180L4 ([lb.in]) (2000)
NEck [1/min] 1080

1) Die Werte gelten auch fur 200 V / 60 Hz und 220 V / 60 Hz.
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Motorauswahl fiir synchrone Servomotoren (SERVO)

5.6 Motorauswahl fiir synchrone Servomotoren (SERVO)

Motoreigen-
schaften

184

Durch die Inbetriebnahmefunktion der Bedien-Software MOVITOOLS wird die Drehmo-

mentgrenze (M-Grenze) automatisch eingestellt. Dieser automatisch eingestellte Wert
darf nicht veréndert werden!

Wir empfehlen, fir die Inbetriebnahme immer die neueste MOVITOOLS-Version (2.70
oder hoher) zu verwenden. Die neueste MOVITOOLS-Version finden Sie zum Down-
load auf unserer Homepage (www.sew-eurodrive.de).

Anforderungen an einen Servoantrieb sind unter anderem Drehzahldynamik, Drehzahl-

rundlauf und Positioniergenauigkeit. CM/DFS/DFY-Motoren mit MOVIDRIVE® erfiillen
diese Anforderungen.

Technisch handelt es sich hierbei um Synchronmotoren mit Permanentmagneten auf
dem Laufer und einem angebauten Resolver. Das gewtlinschte Verhalten, konstantes
Drehmoment Uber einen weiten Drehzahlbereich (bis 4500 1/min), hoher Drehzahlstell-
und Regelbereich (bis 1:3000) und hohe Uberlastfahigkeit (3 x Mg), wird durch die Re-
gelung mit dem MOVIDRIVE® realisiert. Der Servomotor hat ein kleineres Massentrég-

heitsmoment als der Asynchronmotor. Dadurch ist er fiir drehzahldynamische Anwen-
dungen optimal geeignet.

M [Nm], )
Mmax \
\
\
\
\
\
Mo 1 \
\
\
0 —> .
0 Ny n[1/min]

01652CDE
Bild 77: Drehzahl-Drehmoment-Kennlinie des DFY-Servomotors

1 Dauerdrehmoment

2 maximales Drehmoment

Mg wird durch den Motor bestimmt. M55 betragt 3 x Mgy des Motors, abhdngig vom Um-
richter kann das erreichbare M5 auch kleiner sein.

Die Werte fur Mg kénnen Sie der Motorentabelle (CM - Seite 186, DFS/DFY - Seite
189) entnehmen.

Die Werte fuir M55 kénnen Sie den Tabellen fur die Motorauswahl (CM - Seite 187,
DFS/DFY - Seite 190) entnehmen.
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Motorauswahl fiir synchrone Servomotoren (SERVO) o

Grundsétzliche
Empfehlungen

SERVO-Betrieb
mit Drehzahlrege-
lung

SERVO-Betrieb
mit Momentenre-
gelung (SERVO &
M-REGEL.)

Die SERVO-Betriebsarten sind nur mit den SEW-Motoren (CM/DFS/DFY) mdglich,
nicht mit Fremdmotoren. Fiir die SEW-Motoren sind die notwendigen Motordaten fiir die
SERVO-Betriebsarten im MOVIDRIVE® gespeichert.

Bei den SERVO-Betriebsarten mit Drehzahlregelung ist die Drehzahl die Stellgré3e. Bei
den SERVO-Betriebsarten mit Momentenregelung (SERVO & M-REGEL.) ist das Dreh-
moment die StellgréRe.

Eine Unterscheidung hinsichtlich der Belastungsarten quadratisch, dynamisch und sta-
tisch ist bei der Projektierung fir die Betriebsart SERVO nicht sinnvoll. Die Projektierung
eines Synchronmotors richtet sich nach folgenden Anforderungen:

1. Effektiver Drehmomentbedarf bei mittlerer Drehzahl der Anwendung.

Meft < MN_Mot

Der Punkt muss unterhalb der Kennlinie fir das Dauerdrehmoment (Bild 77, Kurve 1)
liegen. Liegt dieser Arbeitspunkt Gber der Kennlinie der Selbstkiihlung, kann durch
Fremdluftung das Dauerdrehmoment bei der Baureihe DFY um 60% erh&ht werden.

2. Maximal benétigtes Drehmoment Uber den Drehzahlverlauf.

IVlmax < IVIdyn_Mot
Dieser Arbeitspunkt muss unterhalb der Kennlinie fir das maximale Drehmoment
der Motor-MOVIDRIVE® -Kombination (Bild 77, Kurve 2) liegen.

3. Maximaldrehzahl

Die Maximaldrehzahl darf nicht héher als die Nenndrehzahl des Motors projektiert
werden. Fir Drehzahlen gréRer 3000 1/min sollten wegen der hohen eintreibenden
Drehzahl Planetengetriebe eingesetzt werden.

Nmax sny

Diese Betriebsart ermdglicht die direkte Drehmomentregelung des Servomotors. Die
Sollwertquellen des drehzahlgeregelten SERVO-Betriebes kénnen auch fiir die Mo-
mentenregelung verwendet werden. Alle Drehzahl-Sollwertquellen werden als Strom-
Sollwertquellen interpretiert. Die Einstellungen zur Bewertung des Analogeingangs
(- P11_, Parameterbeschreibung) bleiben ebenfalls wirksam. Die Festsollwerte (P16_,
P17_) kénnen wahlweise in den Einheiten [1/min] oder [%lyN Umrichter] €iNgegeben wer-
den (- MOVITOOLS). -

Es gilt folgender Zusammenhang zwischen den Einheiten:
3000 1/min = 150% Umrichter-Nennstrom

Das Drehmoment an der Abtriebswelle des Servomotors kénnen Sie mit der folgenden
Formel berechnen:

M= My » 150% % In_umrichter * Nsoll

lo 30001/ min
04976ADE

Mo Dauerstillstandsmoment laut Motorentabelle DFS/DFY (- Seite 189)
lo Dauerstillstandsstrom laut Motorentabelle DFS/DFY (- Seite 189)
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Motorauswahl fiir synchrone Servomotoren (SERVO)

Motorentabelle CM
Weitere Projektierungshinweise und Informationen zu den synchronen Servomotoren

vom Typ CM finden Sie im Katalog "Servogetriebemotoren”, den Sie bei SEW bestellen
kénnen.

Kennwerte bei Uy, 5 = 400 Vpc

186

ohne Fremdliifter mit Fremdliifter VR Massentragheit Jy
" Motor My lo My vr lo vrR hmax B:::lze mit Bremse
[1/min] [Nm (Ib.in)] [A] [Nm (Ib.in)] [A] [A] [10™* kgm? (1072 Ib.ft2)]
Ccm71S 5.0 (44) 22 7.3 (64) 32 8.8 4.85(11.4) | 6.89(16.2)
CM71M 6.5 (57) 2.9 9.4 (83) 42 11.6 6.27 (14.7) | 8.31(19.5)
CM71L 9.5 (84) 42 13.8 (122) 6.1 16.8 9.1(21.4) | 11.1(26.1)
CM90S 11.0 (97) 49 16.0 (141) 7.1 20.0 14.3(33.6) | 19.8 (46.5)
2000 CM9OM 14.5 (128) 6.9 21.0 (185) 10.0 28.0 18.6 (43.7) | 24.1(56.7)
CM9oL 21.0 (185) 9.9 30.5 (270) 14.4 40.0 27.1(63.7) | 32.6(76.7)
cM1128 23.5(207) 10.0 34.0 (300) 145 40.0 67.4 (159) | 87.5(206)
CcM112M 31.0 (274) 13.5 45.0 (397) 19.6 54.0 87.4 (206) | 108 (254)
CM112L 45.0 (397) 19.1 65.0 (574) 29.0 80.0 128 (301) 148 (348)
cm71S 0 (44) 33 7.3 (64) 48 13.2 485(11.4) | 6.89(16.2)
CM71M 5 (57) 43 9.4 (83) 6.2 17.2 6.27 (14.7) | 8.31(19.5)
CM71L 5 (84) 6.2 13.8 (122) 9.0 25.0 9.1(21.4) | 11.1(26.1)
CM90S 11.0 (97) 73 16.0 (141) 10.6 30.0 14.3(33.6) | 19.8 (46.5)
3000 CM9OM 14.5 (128) 10.1 21.0 (185) 14.6 40.0 18.6 (43.7) | 24.1 (56.7)
CM9oL 21.0 (185) 14.4 30.5 (270) 21.0 58.0 27.1(63.7) | 32.6(76.7)
CcM1128 23.5(207) 15.0 34.0 (300) 22.0 60.0 67.4 (159) | 87.5(206)
CM112M 31.0 (274) 20.5 45.0 (397) 30.0 82.0 87.4 (206) | 108 (254)
CM112L 45.0 (397) 30.0 65.0 (574) 44.0 120 128 (301) 148 (348)
CcMm71S 0 (44) 49 7.3 (64) 72 20.0 485(11.4) | 6.89(16.2)
CM71M 5 (57) 6.6 9.4 (83) 9.6 27.0 6.27 (14.7) | 8.31(19.5)
CM71L 5 (84) 9.6 13.8 (122) 14.0 39.0 9.1(21.4) | 11.1(26.1)
CM90S 11.0 (97) 1.1 16.0 (141) 16.2 45.0 14.3(33.6) | 19.8 (46.5)
4500 CM90M 14.5 (128) 14.7 21.0 (185) 215 59.0 18.6 (43.7) | 24.1(56.7)
CM9oL 21.0 (185) 216 30.5 (270) 31.5 86.0 27.1(63.7) | 32.6(76.7)
cM1128 23.5(207) 225 34.0 (300) 32,5 90.0 67.4 (159) | 87.5(206)
CM112M 31.0 (274) 30.0 45.0 (397) 44.0 120 87.4 (206) | 108 (254)
CM112L 45.0 (397) 46.0 65.0 (574) 67.0 184 128 (301) 148 (348)
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Motorauswahl fiir synchrone Servomotoren (SERVO)

CM-Motorauswahl

1. Nenndrehzahl ny = 2000 1/min:

MOVIDRIVE® compact MCS/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate) in den SERVO-Betriebsarten (P700)

Mot
otor 0015 | 0022 | 0030 | 0040 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0220 | 0300 | 0370 | 0450 | 0550 | 0750
M., [Nm] | 130 | 16.0 | 165
cmr1S T (oin)| (115) | (141) | (145)
om7im Mmax INm] | 130 | 169 | 19.8 | 215
([Ib.in)| (115) | (149) | (175) | (190) 3 x 400/500 V.
oM71L Mmax INm] 185 | 228 | 285 | 314
(lb.in]) (163) | (201) | (252) | (278) MCS/MCH4_A..5_3
400/500 V) —
M. [Nm] 185 | 233 | 308 | 38.0 | 396 (
CM90S | (fib.in) (163) | (206) | (272) | (336) | (350) P700: SERVO...
M [Nm] 225 | 305 | 39.2 | 479 | 522 CM: ny = 2000 rpm
CMIOM M= i ind) (199) | (269) | (346) | (423) | (461) N P
omooL |Mmax INm] 319 | 414 | 525 | 725 | 756
(lb.in]) (282) | (366) | (464) | (640) | (668)
M [Nm] 353 | 468 | 57.3 | 77.6 | 81.1
CM12S M0 in)) (312) | (405) | (506) | (686) | (717)
M. [Nm] 459 | 583 | 843 | 102.3 | 107.0
CMT12M 2 in) (405) | (515) | (745) | (904) | (945)
M [Nm] 87.4 | 112.8 | 150.4 | 161.2
CM12L M0 i) 772) | (997) |(1329)| (1425)

2. Nenndrehzahl ny = 3000 1/min:

MOVIDRIVE® compact MCS/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den SERVO-Betriebsarten (P700)

Mot
otor 0015 | 0022 | 0030 | 0040 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0220 | 0300 | 0370 | 0450 | 0550 | 0750
M_ [Nm] | 90 | 11.9 | 143 | 165 | 165
cM718 " (bing)| (80) | (105) | (126) | (145) | (145)
oM7im [ Mmax  INm] 122 | 148 | 189 | 215 | 215
([lb.in]) (107) | (130) | (167) | (190) | (190) 3 x 400/500 V¢
oM71L Mmax INm] 158 | 206 | 261 | 305 | 314
(lb.in]) (140) | (182) | (230) | (270) | (278) MCS/MCH4_A..5_3
400/500 V) —
M. [Nm] 212 | 27.0 | 336 | 396 (
CM90S " (b.in)) (187) | (238) | (297) | (350) P700: SERVO...
M [Nm] 274 | 344 | 481 | 52.2 CM: n.. = 3000 rpm
CMIOM M= (1 in)) (242) | (304) | (425) | (461) N P
M. [Nm] 365 | 531 | 67.6
CmaoL " (buin)) (322) | (469) | (597)
M [Nm] 39.0 | 566 | 71.7
CM112S M= g ing) (344) | (500) | (633)
M . [Nm] 55.8 | 72.9 | 98.0 | 106.3
CMI12M TR in)) (493) | (644) | (866) | (940)
omi1aL  Mmax INm] 776 | 109.0 | 137.2 | 157.5 | 162.6
(lb.in]) (686) | (963) | (1213)|(1392)| (1437)

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch

187



Motorauswahl fiir synchrone Servomotoren (SERVO)

3. Nenndrehzahl ny = 4500 1/min:

Motor MOVIDRIVE® compact MCS/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate) in den SERVO-Betriebsarten (P700)
0015 | 0022 | 0030 | 0040 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0220 | 0300 | 0370 | 0450 | 0550 | 0750
M., [Nm] 80 | 10.0 | 130 | 157 | 165
cm71S (lb.in]) (70) | (88) | (115) | (138) | (145)
on7im [ Mmax  INm] 99 | 133 | 16.7 | 19.8 | 215
([lb.in]) (87) | (117) | (147) | (175) | (190) 3 x 400/500 V5
M., [Nm] 181 | 221 | 20.8 | 31.4 —1
CM71L max ([b.in]) (160) | (195) | (263) | (277) MCS/MCH4_A...-5_3
400/500 V)
Mo INM] 184 | 231 | 336 | 396 | 39.6 (
CMs0S * (bin) (162) | (204) | (297) | (350) | (350) P700: SERVO...
M [Nm] 241 | 349 | 452 | 52.2 CM: ny, = 4500 rpm
CMIOM [ 1y in) 213) | (308) | (400) | (461) N
omooL |Mmax INm] 365 | 47.9 | 655 | 756 | 756
([o.in)) (322) | (423) | (580) | (668) | (668)
M., [Nm] 39.2 | 512 | 70.0 | 81.1 | 81.1
CM112S 772 (iin]) (346) | (452) | (618) | (716) | (716)
Mo INM] 52.7 | 735 | 905 | 1042 | 107.0
CM112M ([b.in]) (465) | (650) | (800) | (921) | (945)
o1zl Mmax INm] 73.8 | 94.0 | 112.8 | 133.0 | 150.4 | 162.2
([o.in]) (652) | (830) | (997) | (1175)|(1330)| (1434)
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Motorauswahl fiir synchrone Servomotoren (SERVO)

Motorentabelle DFS/DFY
Weitere Projektierungshinweise und Informationen zu den synchronen Servomotoren

vom Typ DFS/DFY finden Sie im Katalog "Servogetriebemotoren”, den Sie bei SEW be-
stellen kénnen.

Kennwerte bei U, 5 = 400 Vpc

n ohne Fremdliifter mit Fremdliifter VY | Massentragheit Jy
N Motor M, lo Mo vy lo_vy max ohne Bremse| mit Bremse
[1/min] [Nm (Ib.in)] [A] [Nm (Ib.in)] [A] [A] [10 kgm? (102 Ib.ft3)]
DFY71S 2.5 (22) 1.25 4.0 (35) 2.0 3.75 3.42(8.12) | 5.46 (13.0)
DFY71M 3.7 (33) 1.8 5.9 (52) 2.9 5.4 4.85(11.5) | 6.89(16.3)
DFY71ML 5.0 (44) 25 8.0 (71) 4.0 7.5 6.27 (14.9) | 8.31(19.7)
DFY71L 7.5 (66) 37 12 (106) 5.9 11.1 9.1(21.6) | 11.1(26.3)
DFY90S 9.0 (80) 4.0 14.4 (127) 6.4 12 14.3 (34.0) | 19.8 (47.0)
2000 DFY90M 12 (106) 5.3 19.2 (170) 8.5 15.9 18.6 (44.1) | 24.1(57.2)
DFY90L 18 (159) 8.0 28.9 (255) 12.9 24 27.1(64.3) | 32.6 (77.4)
DFY112S 12 (106) 55 19.2 (170) 8.8 16.5 472 (112) | 67.4 (160)
DFY112M 17.5 (155) 8.0 28 (248) 12.8 24 67.4 (160) | 87.5(208)
DFY112ML 24 (212) 11 38.5 (340) 17.6 33 87.4 (207) 108 (256)
DFY112L 35 (309) 16 56 (495) 25.5 48 128 (304) 148 (351)
DFS56M 1.0 (8.8) 1.55 - - 4.65 0.47 (1.12) | 0.85(2.02)
DFS56L 2.0 (18) 2.22 - - 6.66 0.82(1.95) | 1.2(2.85)
DFY71S 2.5(22) 1.85 4.0 (35) 3.0 5.55 3.42(8.12) | 5.46 (13.0)
DFY71M 3.7 (33) 2.7 5.9 (52) 43 8.1 4.85(11.5) | 6.89(16.3)
DFY71ML 5.0 (44) 3.8 8.0 (71) 6.1 1.4 6.27 (14.9) | 8.31(19.7)
DFY71L 7.5 (66) 5.5 12 (106) 8.8 16.5 9.1(216) | 11.1(26.3)
3000 DFY90S 9.0 (80) 5.9 14.4 (127) 9.4 17.7 14.3 (34.0) | 19.8 (47.0)
DFY90M 12 (106) 7.9 19.2 (170) 12.6 23.7 18.6 (44.1) | 24.1(57.2)
DFY90L 18 (159) 12 29 (256) 19.7 36 27.1(64.3) | 32.6 (77.4)
DFY112S 12 (106) 8.0 19.2 (170) 12.8 24 472 (112) | 67.4(160)
DFY112M 17.5 (155) 12 28 (248) 19.2 36 67.4 (160) | 87.5(208)
DFY112ML 24 (212) 16.5 38.5 (340) 26.5 495 87.4 (207) 108 (256)
DFY112L 35 (309) 24 56 (495) 38 72 128 (304) 148 (351)
DFS56M 1.0 (8.8) 1.55 - - 465 0.47 (1.12) | 0.85(2.02)
DFS56L 2.0 (18) 2.22 - - 6.66 0.82(1.95) | 1.2 (2.85)
DFY71S 2.5(22) 2.8 4.0 (35) 45 8.4 3.42 (8.12) | 5.46(13.0)
DFY71M 3.7 (33) 41 5.9 (52) 6.6 12.3 4.85(11.5) | 6.89(16.3)
DFY71ML 5.0 (44) 5.8 8.0 (71) 9.3 17.4 6.27 (14.9) | 8.31(19.7)
DFY71L 7.5 (66) 8.2 12 (106) 13.1 24.6 9.1(216) | 11.1(26.3)
4500 DFY90S 9.0 (80) 9.0 14.4 (127) 14.4 27 14.3 (34.0) | 19.8 (47.0)
DFY90M 12 (106) 1.6 19.2 (170) 18.6 34.8 18.6 (44.1) | 24.1(57.2)
DFY90L 18 (159) 18 29 (256) 29 54 27.1(64.3) | 32.6 (77.4)
DFY112S 12 (106) 1.7 19.2 (170) 18.7 35.1 472 (112) | 67.4(160)
DFY112M 17.5 (155) 18 28 (248) 28.8 54 67.4 (160) | 87.5(208)
DFY112ML 24 (212) 24.5 38.5 (340) 39.2 73.5 87.4 (207) 108 (256)
DFY112L 35 (309) 36.5 56 (495) 58.4 109 128 (304) 148 (351)
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Motorauswahl fiir synchrone Servomotoren (SERVO)

DFS/DFY-Motorauswahl
1. Nenndrehzahl ny = 2000 1/min:

MOVIDRIVE® compact MCS/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate) in den SERVO-Betriebsarten (P700)

Motor 0015 | 0022 | 0030 | 0040 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0220 | 0300 | 0370
DFY71s | Mmax E[\IEL]) (676{53)

DFY7AM | Mmax EH&LD ( ; ; :1) A — ]
DFY7iML | Mmax EH&L]) (11%(?) (11%3?) MCS/MCH4_A...-5_3

pryraL  Mmec ML 1 SE | (oo | Gee) | aoo) 700, SERVO..

DFYsos Vmax H\Ilt:r.]iL]) (11:;"5) (11%'2) (22%3) (2223) DFY: ny = 2000 pm ]
DFysom | Mmax EH{T.L]) (1186'57) (2231)'5) (%52) (?:ﬁ'g)

DFYS0L Viar H\IIS}L]) (3?32) (?7'3?) (i‘;%

DFY1125 | Mmax EF{T.L]) (11%'3) (22%29) (3;7'51) (?é?'g)

pFvitom M H\ll:iL]) (3;7'2) (2,13'2) (i%f)

DFvrizuL e EBI!TIL]) é%g) (i%g) (Zs%g)

pFy112L |Mner EmL]) (fé'f) (Zs%?) (;gg)

2. Nenndrehzahl ny = 3000 1/min:

MOVIDRIVE® compact MCS/IMCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) in den SERVO-Betriebsarten (P700)

Motor 0015 | 0022 | 0030 | 0040 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0220 | 0300 | 0370
DFS56M | Mmax H‘l‘g‘_’i]n]) (23695)

DFSs6L | Mmax EH&L]) (454%) (563..02 ) YT -
DFY71s | Mmax H‘llt’:_‘i]n]) (67éi) MCS/MCH4_A...-5_3

DFY7IM  |Mmax EB‘&L]) (7%_27) (;17'_ ;) g;)c?(/)?g%\éi/o. . -
DEY7AML | Mmax H\m]n]) (67998) (;g:g) (1135-;3) (1153-??) DFSIDFY:n,=3000rpm | |
pFv7aL M E[\Iltm]) (;;'.i) (112% (113';) (2129'5)

ores e e

orm e 11, o

pFyvgoL  Mnax H\llkm]) (223';) (%ﬁ'g) (i‘;%

oras e 1), mEl s

o o " H:

DFY11zmL M EFIIQ}L]) (i%g) (%%?) (Zs%g)

o Ve ), S
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Motorauswahl fiir synchrone Servomotoren (SERVO)

3. Nenndrehzahl ny = 4500 1/min:

MOVIDRIVE® compact MCS/MCH4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate) in den SERVO-Betriebsarten (P700)

Motor 0015 | 0022 | 0030 | 0040 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0220 | 0300 | 0370
prssem | Mmac T 1 2%

orsseL e T | @a2) | @52 3 % 400/500 V. ]
oFyr1s  |Mmax O] e | @50) | 663) MCS/MCH4_A..-5_3 -
pFv7am - Mmax LT o) Ml e e ?ffé?gg)vo___

DFY7AML | Mmax EB'S}L]) (890-_10) (11%-3) (11%-2) DFS/IDFY:n,=4500rpm | |
py7aL M H\Ilt:nlL]) (11?'5?) (11221) (21%2) (2129'5)

oFysos M E[\Iltml) (112'2) (11%'3) (2245'2) (zzé'g)

orysom  Mee Em]'ﬂ) (11% (22‘2'98) (%ﬁ'g)

oFysoL M H\Ilt?-qi]n]) (?S'g) (182'2) (55?;'68)

DFyitzs M H\IIKT}L]) (11%) (22‘1;-2) (?S'g)

oFyitzm |Hmex HmL]) (?5%8) (ﬁg) (i%g)

oran. [ wiy & | e | s
oFyrtaL | EBIQL]) (%%g) (E;%g) (g;gg)
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Belastbarkeit der Gerate bei kleinen Ausgangsfrequenzen

5.7 Belastbarkeit der Gerdte bei kleinen Ausgangsfrequenzen

Das thermische Modell des MOVIDRIVE® realisiert eine dynamische Begrenzung des
maximalen Ausgangsstroms. Bei hoher Auslastung erlaubt das thermische Modell bei
Ausgangsfrequenzen kleiner 2 Hz deshalb nur weniger als 100% Ausgangsstrom.

Dies kann eintreten bei:

¢ Elektrisch haltenden Hubwerken.

* Momentenregelung bei kleinen Drehzahlen oder Stillstand.

Beachten Sie bei dynamischen Anwendungen (CFC- und SERVO-Betriebsarten) mit
kurzer Uberlastdauer (< 1 s) die Hinweise im Kapitel 5.9 (Seite 204).

Garantierte Dauerausgangsstréme Ip in Abhéngigkeit der Ausgangsfrequenz fy:

%Ing ‘ ‘ ‘ ‘ . 4KH
150 —f----m-mrmrmderaenenena e e 202
- : : s A :

Vy=3x230V,c ! 1
V4 =3 %400 Ve | : : 3

125 + 9., =25°C R P ST T T T T
e s T . 8kH

100

19

V=3 x230 Ve |
V;=3x400 V¢ !

amb

=40°C b

I I I I
0 0.5 1.0 15 2.0 25 f, [Hz] 0 0.5 1.0
% Iy 4 ' ' ' 3 ' % Iy A 3 3
150 oo s == 50 R Pl e
V4 =3x500 V¢ | LT | 4kHz V,=3x500V,g ! Lo
Y mp = 25°C : Pl - : Y amp = 40°C ! Pl 4 kHz

125 - T i B oo

100

25

Bild 78: Dauerausgangsstrome Ip

9amb = Umgebungstemperatur
V4 = Netzspannung
fa = Umrichter-Ausgangsfrequenz

Ip

05568AXX

= Umrichter-Dauerausgangsstrom

lout 1 = zeitlich begrenzter Uberlaststrom des Umrichters

In

= Umrichter-Ausgangsnennstrom laut technischen Daten
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Uberlastfahigkeit des Umrichters zzsz

5.8 Uberlastfihigkeit des Umrichters

Dauerausgangs-
strom und Kiihl-
kérperzeitkon-
stante

Geriéteauslastung

Temperaturgere-
gelter Liifter

Lastzyklus

Die MOVIDRIVE® Antriebsumrichter berechnen permanent die Belastung der Umrich-
terendstufe (Gerateauslastung) und kénnen in jedem Betriebszustand die jeweils maxi-
mal mégliche Leistung abgeben.

Der Dauerausgangsstrom Iy ist die BezugsgréRe fiir die Ermittlung der Uberlastfahig-
keit. Der zuldssige Dauerausgangsstrom ist von der Umgebungstemperatur, der Netz-
spannung, der Ausgangsfrequenz und der PWM-Frequenz abhé&ngig. Der Strom | 4
wéhrend der Uberlastphase und der Strom |, » wahrend der Niedriglastphase werden
in Abhéngigkeit vom Dauerausgangsstrom | angegeben. Als Zeiteinheit fur die Ermitt-
lung der Uberlastfahigkeit wird die Kiihlkdrper-Zeitkonstante T des Umrichters verwen-
det. Diese Zeitkonstante ist fiir jede Baugré3e unterschiedlich.

Kiihlkérper-Zeitkonstante T fiir die Umrichter-BaugréRe
1 2 3 4 5
T=35mn=210s | T=5min=300s T=4min=240s T=9min=540s T=5min=300s

Wird in den VFC-Betriebsarten “P860/P861 PWM-Frequenz 1/2” > 4 kHz eingestellt und
ist “P862/P863 PWM fix 1/2” = AUS eingestellt, reduziert der Umrichter bei Geratelber-
lastung selbsttatig die PWM-Frequenz. In den CFC- und SERVO-Betriebsarten bleibt
die PWM-Frequenz fest eingestellt. Der Umrichter reduziert bei Geréateliberlastung nicht
die PWM-Frequenz. Wird der Umrichter h6her belastet als zulassig, reagiert er mit Feh-
lermeldung “F44 Gerateauslastung® und Sofortabschaltung.

Die Lufter der Leistungsteil-Kiihlkérper sind temperaturgeregelt. Erst oberhalb einer
Kihlkérpertemperatur von & = 45°C wird der Lifter eingeschaltet.

Der geforderte Lastzyklus ist die Basis fiir die Ermittlung der Uberlastfahigkeit des Um-
richters. Damit ein Lastzyklus periodisch wiederholt werden kann, miissen folgende Be-
dingungen erfillt sein:

« Am Ende der Uberlastzeit t wird die kritische Kiihlkérpertemperatur gerade noch
nicht erreicht.

+ Wahrend der anschlieenden Niedriglastzeit t, sinkt die Kihlkérpertemperatur so-
weit ab, dass eine erneute Uberlastung fir die Dauer t; méglich ist.

Bild 79 zeigt beispielhaft einen solchen Lastzyklus. Unter dem Lastzyklus sind die Tem-
peraturverldufe des Kiihlkérpers fir die Uberlastzeit t4 und die Niedriglastzeit t, darge-
stellt. Wenn Sie die Temperaturverlaufe wie in Bild 79 aneinanderreihen, kénnen Sie
nachpriifen, ob die Uberlastgrenze tiberschritten wird.

Beispiel Lastzyklus:

«  Uberlaststrom Iy 1 = 120% Ip
* Niedriglaststrom It > = 40% Ip
+ Uberlastzeitt; = 0,75 x T

* Niedriglastzeitt, =1,5x T

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch
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Uberlastfahigkeit des Umrichters

Uberlastfihigkeit
ermitteln

1. Diagramme

194

IT%Ipl 150 4
Iout1 ]
100 ] t, t,
50
IOut2 ] -
0 I T T I | T T T I T T I >
0 0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5 4 4.5 5 t[T]
9 a
I T | I | [ | I | T I >
0 0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5 4 4.5 5 t[T]
05550AXX

Bild 79: Beispiel fiir Lastzyklus

In Abhangigkeit von der Lénge der Uberlastzeit t; kénnen Sie die Uberlastfahigkeit auf
zwei Arten ermitteln:

1. Uberlastzeit t4 2 0,25 x T: anhand von Diagrammen ermitteln.
2. Uberlastzeiten t < 0,25 x T: mit einer Formel ermitteln.

Uberlastzeiten t; = 0,25 x T:

S/ V=3 x 400 V¢
T : : : A\ : Samb =40°C
U VA B \\ N fouy (PBBO/P8B1) = 4 kHz

777777 LT e LT T T S

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

05551AXX

Bild 80: Beispiel Uberlastdiagramm
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Uberlastfahigkeit des Umrichters zzsz

Formel

Die Zeitachse ist getrennt. Der linke Bereich zeigt die Uberlastzeit t; und der rechte Be-
reich zeigt die Niedriglastzeit t,. Uber t; wird der fiir die jeweiligen Randbedingungen
der Temperaturverlauf des maximal zulassigen Uberlaststromes |, 4 dargestellt. Uber
t, werden in einer Kurvenschar die Temperaturverldufe der verschiedenen Niedriglast-
stréme |, » dargestellt.

Mit dem Lastzyklus aus Bild 79 wird die Uberlastfahigkeit folgendermaRen ermittelt:

+ Bei Uberlastzeit t; = 0,75 x T senkrecht nach oben bis zum Schnittpunkt mit 1o 1.
* Waagrecht nach rechts bis zum Schnittpunkt mit Iy, o = 0,4 x Ip.

+ Senkrecht nach unten und die Mindest-Niedriglastzeit t; ablesen - t, =1,25 x T.
Im Lastzyklus aus Bild 79 betragt t, = 1,5 x T, somit ist die Uberlastfahigkeit gegeben.

Bei Uberlastzeiten t, < 0,25 x T ist die Ablesegenauigkeit der Diagramme ungeniigend.
Ausserdem sind in diesem Bereich die Kurven nahezu linear. Somit kénnen Sie bei
Uberlastzeiten t; < 0,25 x T an Stelle der Diagramme eine lineare Formel verwenden.

Bei Uberlastzeiten t; < 0,25 x T kann die Uberlastfahigkeit mit folgender Formel ermittelt
werden:

t, > k x t k = Uberlastfaktor

Die Werte der Uberlastfaktoren k werden auf Seite 196 bis Seite 202 in Abhéngigkeit
von Netzspannung V¢, Umgebungstemperatur 0 und Taktfrequenz fp\y)q angegeben.

Beispiel mit MOVIDRIVE® compact MCF40A0055 (BaugréRe 2):

* Betrieb bei Netzspannung V4 = 3 x 400 V¢, Umgebungstemperatur & = 40°C und
Taktfrequenz fpyyy = 4 kHz.

» Gerédtenennstrom Iy = 12,5 Apc und Dauerausgangsstrom Ip = 125% x Iy = 15,6 Axc
(- Bild 78)

+ Uberlastzeitt; =30s=0,1xT
* Niedriglaststrom I, 1o =6 A=0,4 x5 - k=0,778

Taktfrequenz Daueraus- Uberlaststrom Uberlastfaktor k bei Niedriglaststrom Iyt 2 =
f gangsstrom Ip I

PWM (fa > 2 Hz) out 1 0 0,2 xIp 0,4 xIp 0,6 x Ip
4 kHz 125% Iy 120% Ip 0,411 0,538 0,778 1,407

» Die Niedriglastzeit muss t, > k xt; > 0,778 x 30 s > 23,34 s betragen.
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Uberlastfahigkeit des Umrichters

Uberlastfihigkeit  Die Uberlastfahigkeit des Umrichters wird in Abhéngigkeit von der Uberlastzeit t; mit ei-

bei 400 V/ 25°C ner Formel oder anhand von Diagrammen ermittelt. Als Zeiteinheit fir die Ermittlung der
Uberlastfahigkeit wird die Kiihlkérper-Zeitkonstante T des Umrichters verwendet. Diese
Zeitkonstante ist fur jede Baugré3e unterschiedlich.

Kiihlkorper-Zeitkonstante T fiir die Umrichter-BaugroRe
1 2 3 4 5
T=35min=210s| T=5min=300s T=4min=240s T=9min=540s T=5min=300s

t1<0,25%xT Verwenden Sie fir Uberlastzeiten t{ < 0,25 x T die Formel t, > k x t4, um die Uberlast-
fahigkeit zu ermitteln (- Seite 194). Die folgende Tabelle zeigt fur verschiedene
Niedriglaststréme den Uberlastfaktor k:

Taktfrequenz Dauelt'aus-I Uberlaststrom Uberlastfaktor k bei Niedriglaststrom I, » =
angsstrom
fowm g (ff> 2Hz) lout 1 0 |02xlp|04xly|06xIy|08xlp
4 kHz 144% Iy 104% Ip 0,085 | 0,107 | 0,145 | 0,226 | 0,508
8 kHz 112% Iy 114% Ip 0,314 | 0,408 | 0,582 | 1,016 | 4,160
16 kHz 78% Iy 110% Ip 0,235 | 0,303 | 0427 | 0,720 | 2,324
t;2025xT Verwenden Sie fiir Uberlastzeiten t; > 0,25 x T die folgenden Diagramme, um die Uber-

lastfahigkeit zu ermitteln (- Seite 194).

Taktfrequenz fpyy = 4 kHz:

8amb =25°C
- fpyym (P860/P861) = 4 kHz

.- 05552AXX
Bild 81: Uberlastféhigkeit bei fpi, = 4 kHz (400 V 7/ 25°C)
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Uberlastfihigkeit des Umrichters e

Taktfrequenz fpyyy = 8 kHz:

-- V1 =3 x400 VAC ! |
ffffff

X[ foum (P86O/PEET)=8KHZ
2 15 1 05 0 05 1 15 2

ty [T] « | » 1, [T]
05553AXX

Bild 82: Uberlastféhigkeit bei fpyy = 8 kHz (400 V / 25°C)

Taktfrequenz fpyyy = 16 kHz:

””\Q "””””T””””T ””””
§ V,;=3x400V,c
=] Samp=25°C — |
,,,,,,,,,,, foyym (PB60/P861) = 16 kHz oo
35 4 45 5

2 15 1 05 0 05 1 15 2 25 3
ty [T] < | >t [T]

) 05554AXX
Bild 83: Uberlastféhigkeit bei fpyy, = 16 kHz (400 V / 25°C)
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Uberlastfahigkeit
bei 400 V/ 40°C

t;<025xT

t;2025%T

Uberlastfahigkeit des Umrichters

Die Uberlastfahigkeit des Umrichters wird in Abhangigkeit von der Uberlastzeit t; mit ei-

ner Formel oder anhand von Diagrammen ermittelt. Als Zeiteinheit fir die Ermittlung der
Uberlastfahigkeit wird die Kiihlkérper-Zeitkonstante T des Umrichters verwendet. Diese
Zeitkonstante ist fur jede Baugré3e unterschiedlich.

Kiihlkorper-Zeitkonstante T fiir die Umrichter-BaugroRe

1 2

3 4 5

T=35min=210s

T=5min=300s

T=4min=240s T=9min=540s T=5min=300s

Verwenden Sie fir Uberlastzeiten t{ < 0,25 x T die Formel t, > k x t4, um die Uberlast-
fahigkeit zu ermitteln (- Seite 194). Die folgende Tabelle zeigt fur verschiedene
Niedriglaststréme den Uberlastfaktor k:

Taktfrequenz Daueraus- Uberlaststrom Uberlastfaktor k bei Niedriglaststrom Iyt 2 =
£ gangsstrom Ip I

PWM (fa > 2 Hz) out 1 0 0,2 x I 0,4 xIp 0,6 x Ip
4 kHz 125% Iy 120% Ip 0,411 0,538 0,778 1,407
8 kHz 100% Iy 125% Ip 0,678 0,928 1,473 3,639
16 kHz 68% Iy 126% Ip 0,676 0,922 1,448 3,438

Verwenden Sie fiir Uberlastzeiten t; > 0,25 x T die folgenden Diagramme, um die Uber-
lastfahigkeit zu ermitteln (- Seite 194).

Taktfrequenz fpyy = 4 kHz:

S4mp = 40°C
foyyy (PBB0/P861) = 4 kHz

t, [T] <

05555AXX

Bild 84: Uberlastféhigkeit bei fpyyy = 4 kHz (400 V / 40°C)
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Uberlastféihigkeit des Umrichters EEEE

Taktfrequenz fpyyy = 8 kHz:

N 9 =40°C
SRR A B ‘ B ___ fpyy (PB60/P861) = 8 kHz

T ffffff N V1= 35400V

2 15 1 05 0 05 1 15 2 25 3 35 4 45 5
ty [T] « | » 1, [T]

. 05557AXX
Bild 85: Uberlastféhigkeit bei fpiyy = 8 kHz (400 V 7/ 40°C)

Taktfrequenz fpyyy = 16 kHz:

N Vg = 3 x 400 Ve
N~ _ Samp = 40°C ,
,,,,, Ty (P860/P861) = 16 kHz

05558AXX

Bild 86: Uberlastfahigkeit bei fpyy = 16 kHz (400 V / 40°C)
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Uberlastfahigkeit
bei 500 V/ 25°C

t;<025xT

t;2025%T

Uberlastfahigkeit des Umrichters

Die Uberlastfahigkeit des Umrichters wird in Abhangigkeit von der Uberlastzeit t; mit ei-

ner Formel oder anhand von Diagrammen ermittelt. Als Zeiteinheit fir die Ermittlung der
Uberlastfahigkeit wird die Kiihlkérper-Zeitkonstante T des Umrichters verwendet. Diese

Zeitkonstante ist fur jede Baugré3e unterschiedlich.

Kiihlkorper-Zeitkonstante T fiir die Umrichter-BaugroRe

1

2

3

4

5

T=35min=210s

T=5min=300s

T=4min=240s

T=9min=540s

T=5min=300s

Verwenden Sie fir Uberlastzeiten t{ < 0,25 x T die Formel t, > k x t4, um die Uberlast-
fahigkeit zu ermitteln (- Seite 194). Die folgende Tabelle zeigt fur verschiedene
Niedriglaststréme den Uberlastfaktor k:

Taktfrequenz ga?‘z;zlt'?:;-b Uberlaststrom Uberlastfaktor k bei Niedriglaststrom I, » =
fewm (fa > 2 Hz) lout 1 0 0,2xlp | 0,4x1p | 0,6 xIp | 0,8xIp
4 kHz 134% Iy 112% Ip 0,245 0,316 0,443 0,741 2,287
8 kHz 100% Iy 114% Ip 0,286 0,369 0,522 0,888 3,040
16 kHz 67% Iy 109% Ip 0,182 0,232 0,321 0,521 1,385

Verwenden Sie fiir Uberlastzeiten t; > 0,25 x T die folgenden Diagramme, um die Uber-
lastfahigkeit zu ermitteln (- Seite 194).

Taktfrequenz fpyy = 4 kHz:

3o Oamp=25°C
L foym (PBB0/P861) = 4 kHz

2 1.5

t, [T] < |

1 05 0 05 1 15 2 25 3 35 4 45 5
» t, [T]

05561AXX

Bild 87: Uberlastféhigkeit bei fpyy = 4 kHz (500 V / 25°C)
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Uberlastfahigkeit des Umrichters EEEE 5

Taktfrequenz fpyyy = 8 kHz:

V;=3x3500V,c

ol Yamp=25°C TR e A T
~Tf - Ty (PBBO/PBET) = 8KHZ oo S g

2 15 1 05 0 05 1 15 2 25 3 35 4 45 5
ty [T] « | » 1, [T]

. 05562AXX
Bild 88: Uberlastféhigkeit bei fpiyy = 8 kHz (500 V / 25°C)

Taktfrequenz fpyyy = 16 kHz:

[ fou (PBBO/PBE1) = 16 kHz .

2 15 1 05 0 05 1 15 2 25 3 35 4 45 5
ty [T] < | >t [T]

) 05563AXX
Bild 89: Uberlastféhigkeit bei fpyy, = 16 kHz (500 V / 25°C)
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Uberlastfahigkeit
bei 500 V/ 40°C

t;<025xT

t;2025%T

Uberlastfahigkeit des Umrichters

Die Uberlastfahigkeit des Umrichters wird in Abhangigkeit von der Uberlastzeit t; mit ei-
ner Formel oder anhand von Diagrammen ermittelt. Als Zeiteinheit fir die Ermittlung der
Uberlastfahigkeit wird die Kiihlkérper-Zeitkonstante T des Umrichters verwendet. Diese
Zeitkonstante ist fur jede Baugré3e unterschiedlich.

Kiihlkorper-Zeitkonstante T fiir die Umrichter-BaugroRe

1

2

3

4

5

T=35min=210s

T=5min=300s

T=4min=240s

T=9min=540s

T=5min=300s

Verwenden Sie fir Uberlastzeiten t{ < 0,25 x T die Formel t, > k x t4, um die Uberlast-
fahigkeit zu ermitteln (- Seite 194). Die folgende Tabelle zeigt fur verschiedene
Niedriglaststréme den Uberlastfaktor k:

Taktfrequenz Daueraus- Uberlaststrom Uberlastfaktor k bei Niedriglaststrom Iyt 2 =
£ gangsstrom Ip I

PWM (fa > 2 Hz) out 1 0 0,2 x I 0,4 xIp 0,6 x Ip
4 kHz 144% Iy 104% Ip 0,662 0,897 1,395 3,176
8 kHz 112% Iy 114% Ip 0,745 1,022 1,627 4,103
16 kHz 78% Iy 110% Ip 0,595 0,803 1,234 2,695

Verwenden Sie fiir Uberlastzeiten t; > 0,25 x T die folgenden Diagramme, um die Uber-
lastfahigkeit zu ermitteln (- Seite 194).

Taktfrequenz fpyy = 4 kHz:

V,=3x500Vye
Ymp = 40°C
fouyy (P860/P861) = 4 kHz

Bild 90: Uberlastféhigkeit bei fpyy = 4 kHz (500 V / 40°C)

05564AXX
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Uberlastféihigkeit des Umrichters EEEE

Taktfrequenz fpyyy = 8 kHz:

Y N AT X
T ~_ Yamp = 40°C

B N A\~ foy (PB6O/P86E1) = 8 kHz

ty [T] « | » 1, [T]

B 05565AXX
Bild 91: Uberlastféhigkeit bei fpiyy = 8 kHz (500 V 7/ 40°C)

Taktfrequenz fpyyy = 16 kHz:

R ANS e
”””””””””””””””””””” ] ‘ ~ fpym (P860/P861) = 16 kHz |

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

777777777777777777777777777777

2 15 1 05 0 05 1 15 2 25 3 35 4 45 5
ty [T] « | >t [T]

) 05566AXX
Bild 92: Uberlastféhigkeit bei fpy, = 16 kHz (500 V / 40°C)
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Uberlastfahigkeit des Umrichters bei kurzer Uberlastdauer

5.9 Uberlastfihigkeit des Umrichters bei kurzer Uberlastdauer

Uberlastdauer Bei dynamischen Anwendungen (CFC- und SERVO-Betriebsarten) mit kurzer Uberlast-
t;<1s dauer t; kann der Umrichter auch bei den PWM-Frequenzen 8 kHz und 16 kHz Uber-
laststrome bis 150% |y abgeben.

Voraussetzung fiir diese hohe Uberlastfahigkeit ist, dass die Uberlastzeit t; kleiner
1 Sekunde betragt.

Uberlastfihigkeit  Die Uberlastfahigkeit fiir die kurze Uberlastdauer (t; < 1 s) muss anhand von Diagram-
ermitteln men ermittelt werden. Der mittlere Umrichter-Ausgangsstrom |y, rms Wéhrend des
Lastzykluses darf dabei einen bestimmten Wert nicht Gberschreiten.

N V,=3x400V,¢

Yamp = 40°C
foyy (P8BO/P861) = 8 kHz

05573AXX

Bild 93: Beispiel Uberlastdiagramm fiir kurze Uberlastdauer

Die Zeitachse ist getrennt. Der linke Bereich zeigt die Uberlastzeit t; und der rechte Be-
reich zeigt die Niedriglastzeit t,. Uber t; werden in einer Kurvenschar die Temperatur-
verlaufe fiir verschiedene Uberlaststréme |, 1 dargestelit. Uber t, werden in einer Kur-
venschar die Temperaturverlaufe fiir verschiedene Niedriglaststréme |, » dargestellt.
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Uberlastfahigkeit des Umrichters bei kurzer Uberlastdauer EEEE 5

Beispiel:
* Folgende Vorgaben:

— Uberlaststrom Iy, 1 = 140% Ip
— Uberlastzeitt; =0,3 s
— Niedriglaststrom Iy, 2 =40% Ip
— Niedriglastzeitt, = 1,0 s
« Bei Uberlastzeit ty = 0,3 s senkrecht nach oben bis zum Schnittpunkt mit
lout 1 = 140% Ip.

» Waagrecht nach rechts bis zum Schnittpunkt mit 542 = 0,4 x Ip.
» Senkrecht nach unten und die Mindest-Niedriglastzeit t, ablesen - t, = 0,13 s.

GemalR dem Diagramm ist die Uberlastfahigkeit gegeben. Zusétzlich zum Diagramm
muss jetzt Uberprift werden, ob der zulassige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom
lout RMs hicht Uberschritten wird:

t, t)

| X + | X < |
out 1 t1 + t2 out 2 t1 + t2 out RMS

0.3s 1.0s
140% I Xm+40%ID Xm

IN

65% I

32.31% Iy + 30.77% I = 63.08% I < 65% I
05574AXX

Der zulédssige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom betragt |5t rms < 65% Ip. Bei dem vor-
gegeben Lastzyklus betrégt |yt rms = 63,08% Ip. Somit ist der Lastzyklus gerade noch
zuléssig.
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Uberlastfahigkeit des Umrichters bei kurzer Uberlastdauer

Uberlastfahigkeit
bei 400 V/ 25°C

9

|

Taktfrequenz fpyyy = 8 kHz:

Der zuldssige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom betréagt |yt rms < 79% Ip.

V, = 3% 400 Ve
9, = 25°C
foun (PBBO/P861) = 8 KHzZ
" loutrms <79%Ip

,,,,,,,,,,,

» 15 [s]

05575AXX

Bild 94: Kurzzeit-Uberlastfahigkeit bei foyyy = 8 kHz (400 V / 25°C)

Taktfrequenz fpyyy = 16 kHz:

Der zulassige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom betrégt Iyt rms < 81% Ip.

9

|

———————————————————————————————————————————————————————— -V, =3 x400 Vpe
\ . Samp = 25°C
\ i foym (P860/P861) = 16 kHz
N\ lout Rvs < 81% Ip
******** 60% 1p
NN\ T~ 40%1,
"""" 20% Ip
—————————————————————————————————————————————————— 0% 1
0.8 1
05576AXX

Bild 95: Kurzzeit-Uberlastfhigkeit bei foyy = 16 kHz (400 V / 25°C)
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Uberlastfihigkeit — Taktfrequenz fpyy = 8 kHz:

bei 400 v/ 40°C Der zuléssige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom betrégt |, s rms < 65% Ip.

H NV =3x400 Ve
T 1 1 1 1 \ | 9amy =40°C

i fpym (P8BO/P861) = 8 kHz

) 05577AXX
Bild 96: Kurzzeit-Uberlastféhigkeit bei fp = 8 kHz (400 V / 40°C)

Taktfrequenz fpyyy = 16 kHz:
Der zulassige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom betrégt |yt rms < 69% Ip.

o S S — NV, 235400V,
T - ‘ [N Samp = 40°C
N\ fpym (P860/P861) = 16 kHz

lout Rus < 69% Ip

05578AXX

Bild 97: Kurzzeit-Uberlastféhigkeit bei foyy = 16 kHz (400 V / 40°C)
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Uberlastfahigkeit des Umrichters bei kurzer Uberlastdauer

Uberlastfahigkeit
bei 500 V/ 25°C

9

|

Taktfrequenz fpyyy = 8 kHz:

Der zuldssige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom betrégt |yt rms < 80% Ip.

V, =3 %500 Ve
9, = 25°C
foun (PBBO/P861) = 8 KHzZ
" loutrvs < 80%Ip

,,,,,,,,,,

05579AXX

Bild 98: Kurzzeit-Uberlastfahigkeit bei foyyy = 8 kHz (500 V / 25°C)

Taktfrequenz fpyyy = 16 kHz:

Der zulassige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom betrégt Iy, rms < 82% Ip.

9

|

/ \ T V1=3><500VAC
N\ amp=25°C
LA\ Ty (P860/P861) = 16 kHz
N\ out Rvs < 82% Ip
******** 60% 1
NN\ T~ 40%1,
"""" 20% Ip
————————————————————————————————————————————————— 0% 1y
0.8 1
05580AXX

Bild 99: Kurzzeit-Uberlastféhigkeit bei foy = 16 kHz (500 V / 25°C)
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Uberlastfihigkeit — Taktfrequenz fpyy = 8 kHz:

bei 500 v/ 40°C Der zuléssige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom betrégt |, s rms < 67% Ip.

e — b AV = 3500 Vpg
T ””””””””””””””””””””””””””” N Samp = 40°C

i fpym (P8B0O/P861) = 8 kHz

t; [s] « | » 15 [s]

} 05581AXX
Bild 100: Kurzzeit-Uberlastfahigkeit bei fpiy, = 8 kHz (500 V 7/ 40°C)

Taktfrequenz fpyyy = 16 kHz:
Der zulassige mittlere Umrichter-Ausgangsstrom betrégt |yt rms < 69% Ip.

S NV, = 35500 Vg
T - /N Samp = 40°C
LN\ Ty (P860/P861) = 16 kHz

| loutRms <69% Ip

05582AXX

Bild 101: Kurzzeit-Uberlastféhigkeit bei foyy, = 16 kHz (500 V / 40°C)
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Auswahl des Bremswiderstandes

5.10 Auswahl des Bremswiderstandes

Hohe Spannung

O\

Leitungslédnge

@

Parallelschaltung

Spitzenbrems-
leistung

Die Zuleitungen zum Bremswiderstand fihren hohe Gleichspannung (ca. 900 V). Die
Bremswiderstands-Leitungen miissen fiir diese hohe Gleichspannung geeignet sein.

Die maximal zuldssige Leitungslange zwischen MOVIDRIVE® und Bremswiderstand
betrdgt 100 m (330 ft).

Bei einigen Umrichter-Widerstand-Kombinationen missen zwei Bremswiderstande
parallel geschaltet werden. In diesem Fall muss dann am Bimetallrelais der Auslése-
strom auf den doppelten Wert des Tabellenwertes Ig eingestellt werden.

Aufgrund der Zwischenkreisspannung und des Widerstandswertes kann die Spitzen-
bremsleistung kleiner sein als die Belastbarkeit des Bremswiderstandes. Diese Spitzen-
bremsleistung wird folgendermaf3en berechnet:

2
p -Ybc
max R
04994AXX
Upc ist die Einschaltschwelle des Bremschoppers, sie betrégt
— bei MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerate) Upc = 822 Vpe und

- bei MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 (230 V-Gerate) Upc = 480 Vpc.

Die folgende Tabelle gibt an, welche Spitzenbremsleistungen bei den unterschiedlichen
Widerstandswerten mdéglich sind.

Spitzenbremsleistung
Widerstandswert
MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite) MC_4_A...-2_3 (230 V-Gerite)

100 Q 6.7 kW -

68 Q 10.0 kW -

47 Q 14.4 kW -
39Q 17.3 kW 5.9 kW
27 Q - 8.5 kW
18 Q 37.5 kW -
15Q 45 kW -
12Q 56 kW 19.2 kW
9 O (2 x BWO018 parallel) 75 kW 25.6 kW
7.5 Q (2 x BW915 parallel) - 30.7 kW
6 Q 112 kW 38.4 kW
3 Q (2 x BW106/206 parallel) - 76.8 kW
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Auswahl des Bremswiderstandes

Leistungs-
diagramme

Bei Bremsvorgangen innerhalb der Spieldauer T (Standard: Tp < 120 s) kann aus der
ED-Bremsleistung die daraus resultierende Widerstands-Dauerleistung (100% ED-
Leistung) anhand von Leistungsdiagrammen ermittelt werden. Die rechte y-Achse zeigt

die 100% ED-Leistung an.

Leistungsdiagramme fiir MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (400/500 V-Gerite):

3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
% 4 \\\\
= N
2 2 S~
3 s
*;'_) NN
E L \\\
2 08 0.
0.6 = — 0.
T 0.4 0.
3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
Einschaltdauer des Bremswiderstandes ED [%)] —>

—>» Dauerleistung (100% ED) [kW]

A O R

Bild 102: Leistungsdiagramm fiir Bremswiderstand in Flachbauform 400/500 V-Geréte (BW100-005)

3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
40 | | 40
I I
20 - Pm"i‘x @ 3(‘? Q 20
] H\ Pmax @ 47 Q =
I I T~
Py @68 2 TN | = ~~ "=
1) S = 03
= (=}
= 5 _|=|=|=l-_‘ =~ ~_ [ 5 N
c Prax @ 100 Q[ = ~_ - )
= 0~ T~ ‘ ~ NN =
0 4 L \\ S 1=
D N N (o))
it S =
i N NN =
.2 . N \\\ \\\ LU ) _%
N ‘ hn =
E I~ \\\ SN 5
~ ~
N N ~ IS
N N =)
T 1 \\\‘ ns 1
0.8 — = 0.8 T
0.6 S 0.6
0.4 0.4
3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
Einschaltdauer des Bremswiderstandes ED [%] —»

Bild 103: Leistungsdiagramm fiir Drahtwiderstdnde 400/500 V-Geréte

Beispiel

01043BDE

01042BDE

Eine geforderte Kurzzeit-Bremsleistung von 7 kW erfordert bei einer Einschaltdauer von
30% einen Bremswiderstand mit einer Dauerleistung von 2 kW, beispielsweise BW247.

Bremswiderstand Typ BW100-005 | BW100-006 BW168 BW268 BW147 BW247 BW347
Belastbarkeit 100% ED 0.45 kW 0.6 kW 0.8 kW 1.2 kW 1.2 kW 2.0 kW 4.0 kW
Widerstandswert Rew 100 Q + 10% 68 Q +10% 47 Q +10%
Auslosestrom von F16 I 0.8 Arms 1.8 Arms 2.5 Arus | 3.4 ARus 3.5 Arus ‘ 4.9 ARms 7.8 ARms
Schutzart IP54 IP20 (in montiertem Zustand)

flirMC_4 A...-5 3 0015/0022 0015 ... 0040 | 0055/0075
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3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
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Bild 104: Leistungsdiagramm fiir Stahlgitterwidersténde 400/500 V-Geréte

01516BDE

Beispiel Eine geforderte Kurzzeit-Bremsleistung von 3 kW erfordert bei einer Einschaltdauer von
40% einen Bremswiderstand mit einer Dauerleistung von 1.5 kW, beispielsweise
BW018-015.

Bremswiderstand Typ BW039-012 | BWO039-026 | BWO039-050 | BWO018-015 | BWO018-035 | BWO018-075

Belastbarkeit 100% ED 1.2 kW 2.6 kW 5.0 kW 1.5 kW 3.5 kw 7.5 kW

Widerstandswert Rew 39Q+10% 18 Q +10%

Auslésestrom von F16 I 4.2 ARuis 78Arws | 11 Arus 40Arws | 8.1 Arws 14 Arms

Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)

fiir MC_4_A...-5_3 0110 | 0150/0220 und 2 x parallel bei 0370/0450

Bremswiderstand Typ BW915 BW012-025 BW012-050 BW012-100 BW106 BW206

Belastbarkeit 100% ED 16 kW 2.5 kw 5.0 kW 10 kW 13 kW 18 kW

Widerstandswert Rew 15Q+10% 12Q+10% 6Q+10%

Auslésestrom von F16 I 28 Arus 61Arms | 12Arws | 22 Arws 38 Arus 42 Aguis

Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)

fiir MC_4_A...-5_3 0110 0300 | 0370 ... 0750
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Leistungsdiagramme fiir MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 (230 V-Gerite):

3 4 5 6 7 80910 20 30 40 50 60 70 80 100
10 — Pmax@ 27Q 10
g = — 8
'y = Pmax@ 39 Q
- g
; 4 T~ N~ ™~ N m~ 4 =
= N \\ NN w
3 2 \\\ \ \\ 5 g
N o
g T~ ~ g
i —~ ) ~NN >
2 N \\\ N 2
N o1 e ——— 1 2
208 T~ ~< o8 ©
T 06 ~— STr06 3
o
0.4 ~<]] 0.4 T
0.2 0.2
3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
Einschaltdauer des Bremswiderstandes ED [%] —»
02773BDE
Bild 105: Leistungsdiagramm fiir Drahtwiderstdnde 230 V-Geréte
Bremswiderstand Typ BW039-003 BW039-006 BW039-012 BW039-026 BW027-006 BW027-012
Belastbarkeit 100% ED 0.3 kw 0.6 kw 1.2 kW 2.6 kW 0.6 kw 1.2 kW
Widerstandswert Rew 39Q+10% 27 Q+10%
Auslésestrom von F16 I 2.0 Ajmis 32Arws | 42Arws | 7-8Arus 2.5 Agms 4.4 Agus
Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)
fir MC_4_A...-2_3 0015/0022 | 0015 ... 0037
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3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
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\‘ I~ ©
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02774BDE
Bild 106: Leistungsdiagramm fiir Stahlgitterwidersténde 230 V-Geréte
Bremswiderstand Typ BW018-015 BW018-035 BW018-075 BW915
Belastbarkeit 100% ED 1.5 kW 3.5 kW 7.5 kW 16 kW
Widerstandswert Rew 18 Q+10% 18Q+10% 15Q+10%
Auslésestrom von F16 IF 4.0 ARMS 8.1 ARMS 14 ARMS 28 ARMS
Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)
flirMC_4 A...-2 3 2 x parallel bei 0110
Bremswiderstand Typ BW012-025 BW012-050 BW012-100 BW106 BW206
Belastbarkeit 100% ED 2.5 kW 5.0 kW 10 kW 13 kKW 18 kW
Widerstandswert Rpw 12Q+10% 6Q+10%
Auslésestrom von F16 IF 10 ARMS 19 ARMS ’ 27 ARMS 38 ARMS 42 ARMS
Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)
flrMC_4_A...-2_3 0055/0075 | 0150 und 2 x parallel bei 0220/0300
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5.11 Anschluss von Drehstrombremsmotoren

Bremsgleichrich-
ter abschalten

Bremse
ansteuern

Bremsen-
parameter

Ausfihrliche Hinweise zum SEW-Bremssystem finden Sie im Katalog "Getriebemoto-
ren", den Sie bei SEW bestellen kénnen.

SEW-Bremssysteme sind gleichstromerregte Scheibenbremsen, die elektromagnetisch
liften und durch Federkraft bremsen. Ein Bremsgleichrichter versorgt die Bremse mit
Gleichspannung.

Der Bremsgleichrichter muss beim Umrichterbetrieb eine eigene Netzleitung er-
halten; die Speisung liber die Motorspannung ist nicht zulidssig!

Die Abschaltung des Bremsgleichrichters, die das Einfallen der Bremse bewirkt, kann
auf zwei Arten erfolgen:

1. wechselstromseitige Abschaltung
2. gleich- und wechselstromseitige Abschaltung (schnellere Abschaltung)

Immer gleich- und wechselstromseitige Abschaltung der Bremse verwenden bei:
— allen Hubwerks-Anwendungen,
— in den Betriebsarten CFC (MCV, MCH) und SERVO (MCS, MCH).

Bremse immer Giber DB@@ ansteuern, nicht Giber SPS!

Der Bindrausgang DBQJJ “/Bremse” ist als Ausgang zum Betreiben eines Relais mit ei-
ner Steuerspannung +24 V / max. 150 mA / 3.6 W ausgefiihrt. Damit kann direkt ein
Leistungsschiitz mit 24 Vpc Spulenspannung gesteuert werden. Mit diesem Leistungs-
schitz wird die Bremse geschaltet.

Durch die Inbetriebnahmefunktion im Bediengerdt DBG11B und in der Bedien-Software
MOVITOOLS werden die Einstellungen der Bremsenparameter fiir die 2- und 4-poligen
SEW-Motoren vorgenommen. Bei hdherpoligen SEW-Motoren und Fremdmotoren
mussen die Bremsenparameter (P73_) von Hand eingestellt werden.

Die Bremsenparameter sind auf die gemafl dem Anschlussschaltbild vorgesehene An-
ordnung zur Bremsenansteuerung angepasst. Bei zu kurzer Einstellung der Bremsen-
6ffnungs- und Einfallzeit, z. B. bei langen Reaktionszeiten in der Bremsenansteuerung,
kann es beispielsweise zum Durchsacken von Hubwerken kommen.
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Zulassige Spannungsnetze fiir MOVIDRIVE®

5.12 Zulédssige Spannungsnetze fiir MOVIDRIVE®

MOVIDRIVE® ist fiir den Betrieb an Spannungsnetzen mit direkt geerdetem Sternpunkt
vorgesehen (TN- und TT-Netze). Der Betrieb an Spannungsnetzen mit nicht geerdetem
Sternpunkt (beispielsweise IT-Netze) ist zuldssig. SEW empfiehlt dann, Isolationswéch-
ter mit Pulscode-Messverfahren zu verwenden. Dadurch werden Fehlauslésungen des
Isolationswéchters durch die Erdkapazitaten des Umrichters vermieden.

5.13 Netzschiitz und Netzsicherungen

Netzschiitz * Nur Netzschiitze der Gebrauchskategorie AC-3 (IEC 158-1) verwenden.

+ Das Netzschitz K11 nicht zum Tippbetrieb benutzen, sondern nur zum Ein/Aus-
schalten des Umrichters. Zum Tippbetrieb die Befehle "Freigabe/Schnellstopp”,
"Rechts/Halt" oder "Links/Halt" verwenden.

Fiir das Netzschiitz K11 eine Mindest-Ausschaltzeit von 10 s einhalten.

Netzsicherungen Leitungsschutztypen der Betriebsklassen gL, gG:
Sicherungstypen .  gjcherungs-Nennspannung 2 Netz-Nennspannung

» Sicherungs-Nennstréme muissen je nach Umrichterauslastung auf 100% oder 125%
der Umrichter-Nennstréme ausgelegt werden.

Leitungsschutzschalter der Charakteristika B, C:
+ Leitungsschutzschalter-Nennspannung > Netz-Nennspannung

* Leitungsschutzschalter-Nennstréme missen 10% tber dem Umrichter-Nennstrom
liegen.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




Netz- und Motorleitungen

5.14 Netz- und Motorleitungen

Spezielle Vor- Bei der Absicherung und der Auswabhl der Leitungsquerschnitte sind landerspezifische

schriften und anlagenspezifische Vorschriften zu beachten. Beachten Sie auch, falls notwen-
dig, die Hinweise zur UL-gerechten Installation.

Leitungsquer- Bei Verwendung von Aderleitungen aus Kupfer mit PVC-Isolierung und Verlegung in

schnitte und Kabelkanalen bei 25°C Umgebungstemperatur und Netz-Nennstrémen von 100% des

Absicherung Umrichternennstromes schlagt SEW folgende Leitungsquerschnitte und Absicherungen

vor:

400/500 V-Gerédte metrisch, Uyee, = 3 % 400 V!

MC_4 A..-5A3 0015 | 0022 | 0030 0040 0055 0075 0110
Baugrofe 1 2
Sicherungen F11/F12/F13 Iy 16 A 16 A 25 A
Netzleitung L1/L2/L3 1.5 mm? 1.5 mm? 4 mm?
PE-Lolter 2 x 1.5 mm? 2 x 1.5 mm? 2 x 4 mm?
1% 10 mm? 1% 10 mm? 1% 10 mm?

Motorleitung U/V/IW 1.5 mm? 1.5 mm? 2.5 mm? 4 mm?
Gerateklemmen-Querschnitt Trennbare Reihenklemme Kombi-Szchraube M‘} mit Klemmbugel
des Leistungsteils 4 mm? Aderendhiilse DIN 46228 4 mm" Aderendhalse DIN 46228

6 mm? Quetschkabelschuh DIN 46234
MC_4 A...-503 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
BaugroRe 3 4 5
Sicherungen F11/F12/F13 Iy 35A 50 A 63 A 80 A 100 A 125 A
Netzleitung L1/L2/L3 6 mm? 10 mm? 16 mm? 25 mm? 35 mm? 50 mm?

. 2 x 6 mm? 2 2 2
PE-Leiter 1 % 10 mm2 1x10 mm 1x16 mm 1% 16 mm
Motorleitung U/V/W 6 mm? 10 mm? 16mm2" | 25 mm2 ") 35 mm? 50 mm?
" . Kombi-Schraube M6 mit Scheibe Bolzen M10 mit Mutter
Gerateklemmen-Querschnitt 25 2 70 2
des Leistungsteils max. 25 mm max. /9 mm
Quetschkabelschuh DIN 46234 Presskabelschuh DIN 46235

1) Bei MCS und MCH (SERVO) wegen des Steckers am CM-/DFY-Motor Motorzuleitung mit Querschnitt 10 mm? verwenden!

230 V-Geréte metrisch, Uyege, = 3 X 230 Vpc:

MC_4 A...-2 3 0015 | 0022 0037 0055 0075
BaugroRe 1 2
Sicherungen F11/F12/F13 Iy 16 A 25A 25A 35A
Netzleitung L1/L2/L3 1.5 mm? 4 mm? 4 mm? 6 mm?

. 2 x 1.5 mm? 2 x4 mm? 2 x4 mm? 2 x 6 mm?
PE-Leiter 1 x 10 mm? 1 x 10 mm? 1 x 10 mm? 1 x 10 mm?
Motorleitung U/V/W 1.5 mm? 4 mm? 4 mm? 6 mm?
Gerateklemmen-Querschnitt Trennbare Reihenklemme Kombl-Szchraube M‘} mit Klemmb(igel
des Leistungsteils 4 mm? Aderendhiilse DIN 46228 4 mm* Aderendhiise DIN 46228

6 mm? Quetschkabelschuh DIN 46234
MC_4 A...-2 3 0110 0150 0220 0300
BaugréRe 3 4
Sicherungen F11/F12/F13 Iy 50 A 63 A 80 A 100 A
Netzleitung L1/L2/L3 10 mm? 16 mm? 25 mm? 35 mm?
PE-Leiter 1 x 10 mm? 1 x 16 mm? 1 x 16 mm? 1 x 16 mm?
Motorleitung U/V/IW 10 mm?2 16 mm? 25 mm? 35 mm?
" . Kombi-Schraube M6 mit Scheibe Bolzen M10 mit Mutter
Gerateklemmen-Querschnitt
des Leistungsteils max. 25 mm max. 70 mm
Quetschkabelschuh DIN 46234 Presskabelschuh DIN 46235
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400/500 V-Geréte nach USA NEC, Uyt = 3 X 460 Vpe:

MC_4_A...-5A3 0015 ‘ 0022 ‘ 0030 0040 0055 0075 0110
BaugroéRe 1 2
Sicherungen F11/F12/F13 Iy 6A ‘ 10A 15A 20 A 30A
Netzleitung L1/L2/L3 AWG14 AWG12 AWG10
PE-Leiter AWG14 AWG12 AWG10
Motorleitung U/VIW AWG14 AWG12 AWG10
dGeréite!(Iemmen-_Querschnitt Trennbare Reihenkle_:_mme Komb"i%gg:’gig";;zrl]([!l?sneqmbugel
es Leistungsteils AWG10 Aderendhiilse AWG10 Quetschkabelschuh
MC_4_A...-503 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
BaugroRe 3 4 5
Sicherungen F11/F12/F13 Iy 40 A 60 A 80 A 90 A 110 A 150 A 175 A
Netzleitung L1/L2/L3 AWGS AWG6 AWG4 AWG4 AWG3 AWG1 AWG2/0
PE-Leiter AWG10 AWGS8 AWGS AWG6 AWG6
Motorleitung U/V/W AWG8 AWG6 ) AWG4 " AWG4 1 AWG3 AWG1 AWG2/0
Gerateklemmen-Querschnitt Kombi-Schraube M6 mit Scheibe Bolzen M10 mit Mutter
des Leistungsteils max. AWG4 Quetschkabelschuh max. AWG2/0 Presskabelschuh
1) Bei MCS und MCH (SERVO) wegen des Steckers am CM-/DFY-Motor Motorzuleitung mit Querschnitt AWG8 verwenden!
230 V-Geréte nach USA NEC, Upe, = 3 X 230 V!
MC 4 A..-2 3 0015 | 0022 0037 0055 | 0075
BaugréRe 1 2
Sicherungen F11/F12/F13 Iy 16 A 25A 25A | 35A
Netzleitung L1/L2/L3 AWG14 AWG12 AWG10
PE-Leiter AWG14 AWG12 AWG10
Motorleitung U/VIW AWG14 AWG12 AWG10
Seréite!(lemmen-_Querschnitt Trennbare Reihenkle_z_mme Komb"i%g;’gigﬂ;:‘gmf;gmbugel
es Leistungsteils AWG10 Aderendhilse AWG10 Quetschkabelschuh
MC_4 A...-2 3 0110 0150 0220 0300
BaugréRe 3 4
Sicherungen F11/F12/F13 Iy 50 A 60 A 80 A 90 A
Netzleitung L1/L2/L3 AWG6 AWG4 AWG4 AWG3
PE-Leiter AWG10 AWGS8 AWGS8 AWG6
Motorleitung U/V/IW AWG6 AWG4 AWG4 AWG3

Gerateklemmen-Querschnitt
des Leistungsteils

Kombi-Schraube M6 mit Scheibe
max. AWG4 Quetschkabelschuh

Bolzen M10 mit Mutter
max. AWG2/0 Presskabelschuh

AWG = American Wire Gauge (amerikanisches Drahtmaf)
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Zulédssige Motor-
leitungslédngen

Die maximale Motorleitungslédnge ist abh&ngig von:

+ Kabeltyp

+ Spannungsfall auf der Leitung

* Nur in Betriebsart VFC: eingestellter PWM-Frequenz P860/P861.
* Nur in Betriebsart VFC: Anschluss eines Ausgangsfilters HF ...

+ Bei Geberanschluss: maximale Leitungsldnge fiir den Geberanschluss 100 m
(330 ft) bei einem Kapazitatsbelag < 120 nF/km (193 nF/mile).

Die folgenden Angaben gelten nidherungsweise:

MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3:

MC_4_A..-5._3 0015 0022 0030 0040 0055 0075 ... 0750
bei Upet, = 3 X400 V¢ empfohlene maximale Motorleitungslinge [m (ft)]
geschirmte Leitung
Betriebsart VFC!) 4 kHz 120 (396) 200 (660) 250 (825) 300 (990) 300 (990) 400 (1320)
PWM-Frequenz 8 kHz 80 (264) 120 (396) 150 (495) 250 (825) 250 (825) 300 (990)
(P860/P861) 12 kHz 50 (165) 80 (264) 120 (396) 200 (660) 200 (660) 250 (825)
16 kHz 40 (132) 60 (198) 100 (330) 150 (495) 150 (495) 200 (660)
Betriebsart CFC und SERVO
PWM-Frequenz fest auf 8 kHz 100 (330)
ungeschirmte Leitung
Betriebsart VFC") 4 kHz 360 (1188) | 600 (1980) | 750 (2475) | 900 (2970) | 900 (2970) | 1200 (3960)
PWM-Frequenz 8 kHz 240 (792) 360 (1188) | 450 (1485) | 750(2475) | 750 (2475) | 900 (2970)
(P860/P861) 12 kHz 150 (495) 240 (792) 360 (1188) | 600 (1980) | 600 (1980) | 750 (2475)
16 kHz 120 (396) 180 (594) 300 (990) 450 (1485) | 450 (1485) | 600 (1980)
Betriebsart CFC und SERVO
PWM-Frequenz fest auf 8 kHz 100 (330)

1) Ausgangsfilter nur in der Betriebsart VFC und bei ungeschirmter Motorleitung zulassig. Wird ein Ausgangsfilter HF ... angeschlossen,
wird die Leitungslange nicht durch diese Grenzwerte, sondern ausschlief3lich durch den Spannungsfall auf der Motorleitung begrenzt.

MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3:

PWM-Frequenz fest auf 8 kHz

MC 4 A..-2. 3 0015 0022 0037 0055 0075 0110 ... 0300
bei Unet, = 3 X 230 Vac empfohlene maximale Motorleitungslinge [m (ft)]
geschirmte Leitung
Betriebsart VFC" 4 kHz 120 (396) 200 (660) 250 (825) 300 (990) 300 (990) 400 (1320)
PWM-Frequenz 8 kHz 80 (264) 120 (396) 150 (495) 250 (825) 250 (825) 300 (990)
(P860/P861) 12 kHz 50 (165) 80 (264) 120 (396) 200 (660) 200 (660) 250 (825)
16 kHz 40 (132) 60 (198) 100 (330) 150 (495) 150 (495) 200 (660)
Betriebsart CFC
PWM-Frequenz fest auf 8 kHz 100 (330)
ungeschirmte Leitung
Betriebsart VFC" 4 kHz 360 (1188) 600 (1980) 750 (2475) 900 (2970) 900 (2970) 1200 (3960)
PWM-Frequenz 8 kHz 240 (792) 360 (1188) 450 (1485) 750 (2475) 750 (2475) 900 (2970)
(P860/P861) 12 kHz 150 (495) 240 (792) 360 (1188) 600 (1980) 600 (1980) 750 (2475)
16 kHz 120 (396) 180 (594) 300 (990) 450 (1485) 450 (1485) 600 (1980)
Betriebsart CFC 100 (330)

1) An MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 darf kein Ausgangsfilter angeschlossen werden!
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Netz- und Motorleitungen

Spannungsfall Der Leitungsquerschnitt der Motorleitung ist so zu wahlen, dass der Spannungsfall
moglichst gering ist. Zu groRer Spannungsfall bewirkt, dass nicht das volle Motormo-
ment erreicht wird.

Der zu erwartende Spannungsfall kann mit den folgenden Tabellen ermittelt werden (bei
kiirzeren Leitungen kann der Spannungsfall proportional zur LAnge umgerechnet wer-
den):
Leitungs- Belastung mit | [A] =
Querschnitt 4 | 6 | 8 | 10|13 |16 | 20| 25 | 30 | 40 | 50 | 63 | 80 | 100 | 125 | 150
Kupfer Spannungsfall AU [V] bei Lange = 100 m (330 ft) und & = 70°C
1.5 mm? 53 | 8 [106 133 (173|213 | " N R D R N N R D n
2.5 mm? 32 | 48 | 64 | 81 [ 104|128 | 16 | " " R R D D N R R
4 mm? 19 | 28 | 38 | 47 | 65 | 80 | 10 |125| R R n n R D R
6 mm? 44 | 53 | 64 | 83 | 99 | " R N N R D R
10 mm? 32 | 40 | 50 | 60 | 82 | 102 | " D N R R
16 mm? 33 |39 |52 65|79 100 Y D R
25 mm? 25 |33 |41 |51 |64 |80/ " R
35 mm? 29 | 36 | 46 | 57 | 72 | 86
50 mm? 40 | 50 | 6.0

1) Belastung entsprechend VDE 0100 Teil 430 nicht zulassig.

Leitungs- Belastung mit | [A] =

Querschnitt 4 | 6 | 8 |10 13|16 | 20| 25| 3 |40 | 5 |6 |8 |100] 125 150
Kupfer Spannungsfall AU [V] bei Ladnge = 100 m (330 ft) und 9 = 70°C

AWG16 70 | 105 ] D D) D) D) 1) 1) 1) D) D) 1) 1) 1) D) 0
AWG14 42 | 63 | 84 | 105|136 | " N R R D D N R R D n
AWG12 26 | 39 | 52 | 64 | 84 |[103|129| 1 N D D n N N D R
AWG10 56 | 69 | 87 | 108|130 ¥ D M N R D n
AWGS 45 | 56 | 70 | 84 | 112 | " N N R D n
AWG6 43 | 51 | 69 | 86 | 108|137 | "V D R
AWG4 32 | 43 | 54 | 68 | 87 | 108 [135| "
AWG3 26 | 34 | 43 | 51 | 69 | 86 | 107 | 12.8
AWG2 34 | 42 | 54 | 68 | 85 [ 102
AWGH1 34 | 43 | 54 | 68 | 8.1
AWG1/0 26 | 34 | 43 | 54 | 68
AWG2/0 27 | 34 | 43 | 51

1) Mebhr als 3% Spannungsfall bezogen auf Uy, = 460 Vac.
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Gruppenantrieb im VFC-Betrieb SE=S 5

5.15 Gruppenantrieb im VFC-Betrieb

In der Betriebsart VFC & GRUPPE kann eine Gruppe von Asynchronmotoren an einem
Umrichter betrieben werden. Der Umrichter arbeitet in dieser Betriebsart ohne Schlupf-
kompensation und mit konstantem U/f-Verhaltnis. Die Motoren werden ohne Geberriick-
fuhrung betrieben.

Die Parametereinstellungen gelten fiir alle angeschlossenen Motoren.

Motorstréme Die Summe der Motorstréme darf den Ausgangsnennstrom des Umrichters nicht Giber-
schreiten.

Motorleitung Die zulassige Lange aller parallel geschalteten Motorleitungen wird folgendermafien er-
mittelt:

ges = n
04999AXX
lges = Gesamtlange der parallel geschalteten Motorleitungen
Imax = empfohlene maximale Motorleitungslénge (- Seite 219)
n = Anzahl der parallel geschalteten Motoren
Verwenden Sie nur ungeschirmte Motorleitungen.
MotorgréBe Die Motoren einer Gruppe diirfen nicht mehr als drei Typenspriinge auseinander liegen.
Ausgangsfilter Bei kleinen Gruppen mit 2-3 Motoren wird normalerweise kein Ausgangsfilter benétigt.

Der Einsatz eines Ausgangsfilters HF... wird notwendig, wenn die maximale Motorlei-
tungslénge (l,,ax) laut Tabelle nicht ausreicht. Dies kann bei groRen Gruppen (n) oder
grofen parallel geschalteten Motorleitungslangen (ly¢s) der Fall sein. Die maximale Mo-
torleitungsldnge wird dann nicht mehr durch den Grenzwert laut Tabelle, sondern durch
den Spannungsfall auf der Motorleitung begrenzt. Die Summe der Motornennstréme
darf den Durchgangsnennstrom des Ausgangsfilters nicht Gberschreiten.

Mit Ausgangsfilter ist keine Fangfunktion méglich!
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Anschluss von explosionsgeschiitzten Drehstrommotoren

5.16 Anschluss von explosionsgeschiitzten Drehstrommotoren

Beachten Sie beim Anschluss von explosionsgeschitzten Drehstrommotoren an die
Antriebsumrichter MOVIDRIVE® folgende Hinweise:

Der Umrichter muss au3erhalb des Ex-Bereichs installiert sein.
Beachten Sie die branchen- und landerspezifischen Vorschriften.

Beachten Sie die Vorschriften und Hinweise des Motorenherstellers beziiglich Be-
trieb am Frequenzumrichter, beispielsweise Sinusfilter vorgeschrieben.

Alle Betriebsmittel im Ex-Bereich missen zukinftig gemaR der Richtlinie 94/9/EG
(ATEX 100a) ausgefiihrt sein.

Der TF/TH-Eingang des MOVIDRIVE® darf nicht zur thermischen Uberwachung des
Motors benutzt werden. Verwenden Sie zur thermischen Uberwachung ein fiir den
Ex-Bereich zugelassenes TF/TH-Auslésegeréat.

Bei Motoren mit Drehzahlrtickfihrung muss auch der Drehzahlgeber fur den Ex-Be-
reich zugelassen sein. Der Drehzahlgeber kann direkt an das MOVIDRIVE® ange-
schlossen werden.
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5.17 Komponenten fiir die EMV-gerechte Installation

Storfestigkeit

Stéraussendung

Grenzwertklasse A

Grenzwertklasse B

IT-Netze

Antriebsumrichter und Netzriickspeisegeréte MOVIDRIVE® sind als Komponenten zum
Einbau in Maschinen und Anlagen bestimmt. Sie erfiillen die EMV-Produktnorm EN
61800-3 "Drehzahlveradnderbare elektrische Antriebe". Bei Beachtung der Hinweise zur
EMV-gerechten Installation sind die entsprechenden Voraussetzungen zur CE-Kenn-
zeichnung der gesamten damit ausgeristeten Maschine/Anlage auf Basis der EMV-
Richtlinie 89/336/EWG gegeben.

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact MC_4_A Baugréfle 1 und 2 haben stan-
dardmaRig ein Netzfilter eingebaut. Diese Gerate halten netzseitig ohne weitere Mal}-
nahmen die Grenzwertklasse A nach EN 55011 und EN 55014 ein.

MOVIDRIVE® erfiillt in Bezug auf Storfestigkeit alle Anforderungen der EN 50082-2 und
EN 61800-3.

In Industriebereichen werden héhere Stérpegel zugelassen. Dort kann, abhangig von
der Situation des speisenden Netzes und der Anlagenkonfiguration, auf die nachfolgend
beschriebenen MaRnahmen verzichtet werden.

Fur die EMV-gerechte Installation nach EN 55011, Grenzwertklasse A, stehen je nach
Anlagenkonfiguration 2 Lésungsmdglichkeiten zur Verfugung:

motorseitig netzseitig
Grenzwertklasse A .
BaugréBen 1 bis 5

Baugréfen 1 und 2 BaugréBen 3 bis 5

Netzfilter NF...-...
Netzfilter NF...-...

1. Moglichkeit
2. Méglichkeit

Ausgangsdrossel HD... keine MaRnahme notwendig

geschirmte Motorleitung | keine MaRnahme notwendig

Fir die EMV-gerechte Installation nach EN 55011, Grenzwertklasse B, stehen je nach
Anlagenkonfiguration 2 Lésungsmdglichkeiten zur Verfigung:

Grenzwertklasse B

motorseitig

BaugréBen 1 bis 5

netzseitig
BaugroBen 1 bis 5

1. Moglichkeit

Ausgangsdrossel HD...

NetZfilter NF...-...

2. Méglichkeit

geschirmte Motorleitung

Netzfilter NF...-...

Die EMV-Grenzwerte zur Stéraussendung sind bei Spannungsnetzen ohne geerdeten
Sternpunkt (IT-Netze) nicht spezifiziert. Die Wirksamkeit von NetZzfiltern ist stark einge-

schrankt.
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Komponenten fiir die EMV-gerechte Installation

Prinzipschaltbild
Grenzwertklasse
B L1
L2
L3
PE-—-—¢ -G -1+ -[—-——-— -

F11 [F12|F13

05000AXX
Bild 107: EMV-gerechte Installation geméal3 Grenzwertklasse B

(1) = 1. Lésungsmdglichkeit mit Ausgangsdrossel HD...

(2) = 2. Lésungsmdglichkeit mit geschirmter Motorleitung

Weitere Informationen zu diesem Thema finden Sie in der Druckschrift "Praxis der An-
triebstechnik, Elektromagnetische Vertraglichkeit", die Sie bei SEW bestellen kénnen.
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Anschluss der optionalen Leistungskomponenten

5.18 Anschluss der optionalen Leistungskomponenten

Netzdrossel
Typenreihe ND...
L1——(ut U2 —— 1
L2— V1 ND... v |— 2
L3—|wi ® wal 3
PE . ' PE
Bild 108: Anschluss Netzdrossel ND...
Netzfilter Typen-
reihe NF...-... N
L1——]L1 L1 f——1 1
L2— L2 NF..-... L2 f—2
L3—{L3|g ol L3
PE——— pE
Bild 109: Anschluss NetZzfilter NF...-...
Ausgangsdros-
sel Typenreihe
HD...

EURODRIVE

Bild 110: Anschluss Ausgangsdrossel HD...

(1) = Motorkabel

Nur die 3 Phasen U, V und W durch die Ausgangsdrossel fiihren! Den PE-Leiter nicht

durch die Ausgangsdrossel fiihren!

05001AXX

05002AXX

05003AXX

Ausgangsdrossel Typ

HDO001

HD002 HDO003

fiir Kabelquerschnitte

1.5...16 mm?2 (AWG16...6)

<1.5mm? (s AWG16) | =16 mm?2 (= AWG6)
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Ausgangsfilter
Typenreihe HF...

« Ausgangsfilter durfen verwendet werden bei:

Betriebsart MOVIDRIVE® compact

MCF MCV MCS MCH
VFC Ja Ja X Ja
CFC X Nein X Nein
SERVO X X Nein Nein

* Ausgangsfilter neben dem dazugehdrigen Umrichter einbauen. Unter- und oberhalb
des Ausgangsfilters einen Liftungsfreiraum von mindestens 100 mm (4 in) einhal-
ten, ein seitlicher Freiraum ist nicht notwendig.

+ Die Leitung zwischen Umrichter und Ausgangsfilter auf die unbedingt notwendige
Lange beschranken. Maximal 1 m (3.3 ft) bei ungeschirmter Leitung und 10 m (33 ft)
bei geschirmter Leitung.

+ Bei Verwendung eines Ausgangsfilters ist eine ungeschirmte Motorleitung ausrei-
chend. Beachten Sie folgende Hinweise, wenn Sie Ausgangsfilter und geschirmte
Motorleitung gemeinsam verwenden:

— Uz-Anbindung erforderlich (- Seite 227)

— P860/P861 PWM-Frequenz 1/2 = 16 kHz einstellen

— P862/P863 PWM fix 1/2 = EIN einstellen

— Durch die Uz-Anbindung wird die Umrichterauslastung erhoht.

* Bei Betrieb einer Motorgruppe an einem Umrichter kénnen mehrere Motoren ge-
meinsam an ein Ausgangsfilter angeschlossen werden. Die Summe der Motornenn-
strome darf den Durchgangsnennstrom des Ausgangsfilters nicht Gibersteigen.

+ Die Parallelschaltung von zwei gleichen Ausgangsfiltern an einen Umrichter-Aus-
gang zur Verdopplung des Durchgangsnennstromes ist zulédssig. Hierzu sind an den
Ausgangsfiltern alle gleichnamigen Anschliisse parallel zu schalten.

+ Bei Betrieb des Umrichters mit fp\yy = 4 oder 8 kHz darf der Ausgangsfilter-An-
schluss V5 (bei HF...-503) bzw. 7 (bei HF...-403) nicht angeschlossen werden (keine
Uz-Verbindung).

MOVIDRIVE" HF...

714|5|6 |PE U |V |W|PE|HF...-403
1] 2]3|ref4]5]6|re[ 8] |v5|U1|Vi]Wi[PE|u2|v2W2|PE|HF..-503

L1 L2 L3 PE

05004AXX
Bild 111: Anschluss Ausgangsfilter HF...-... ohne Uz-Anbindung
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Anschluss der optionalen Leistungskomponenten EEEE 5
Uz-Anbindung Betrieb ohne Uz-Anbindung (Standard):

+ Fur alle PWM-Frequenzen (4, 8, 16 kHz) zulassig.

Betrieb mit U,-Anbindung
(Verbindung Umrichter KIl. 8 mit HF...-503 KI. V5 oder HF...-403 KI. 7):

* Verbesserte Filterwirkung im niederfrequenten Bereich (< 150 kHz).

* Nur fur die PWM-Frequenz 16 kHz zuldssig. Beachten Sie die Leistungsreduzierung
der Geréte in Abhdngigkeit von der PWM-Frequenz!

+ P862/P863 "PWM fix" = EIN einstellen!
+ Bei HF...-403: Nur bei Upegt, < 400 V¢ zuléssig.

Durch die Uz-Anbindung wird der Bedarf an Umrichter-Ausgangsstrom, bezogen auf
den Ausgangsnennstrom des Umrichters, gemaR der folgenden Tabelle erhoht.

fewm Unetz = 3 X400 Vpc Unetz = 3 X 500 Vac
16 kHz 8% 12%

Bei Nichtbeachten kann eine Uberlast-Abschaltung des Umrichters erfolgen.

MOVIDRIVE® HF...

714|5|6 |PEfU|V|W
1]2]3]re 4] 5] 6 [PH 8 |fPwm =16 kHz|ys5[u1|v1wi[PE|u2|v2jw2
i PWM fix T

L1 L2 L3 PE

05504AXX
Bild 112: Anschluss Ausgangsfilter HF...-... mit Uz-Anbindung
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5.19 Elektronikleitungen und Signalerzeugung

+ Die Elektronikklemmen sind fur folgende Querschnitte geeignet:
MCF/MCV/MCS:  bei Einzelader 0,20...2,5 mm? (AWG24...12)
bei Doppelader 0,20...1 mm? (AWG24...17)
MCH: nur Einzelader 0,20...1,5 mm? (AWG24...16)
bei 1,5 mm? (AWG16) Rechteck-Crimpzange verwenden

Elektronikleitungen getrennt von leistungsfiihrenden Leitungen und Schitz-Steuer-
leitungen oder Bremswiderstands-Leitungen verlegen. Werden geschirmte Elektro-
nikleitungen verwendet, den Schirm beidseitig erden.

» Sollwertpotenziometer mit R = 5 kQ verwenden.

» Potenziometer-Sollwerte werden, falls notwendig, tGber die 10 V-Spannung geschal-
tet, nicht Gber die Schleiferleitung.

MCF/MCV/MCS R11 MCH
X10: X10:
+10V — = REF1L | 1 +10V—s{ REF1 | 1
Alll |2 <]: Alll |2
nl <E -10v—s| REF2 |3 ni All2 |3
Al12 |4 A2l |4
sci1l |5 I AGND | 5
Al21 |6 10v—s={ REF2 | 6
sc12 |7
I_AGND | 8

05304AXX

Bild 113: Potenziometer-Sollwert schalten

* 0V-Leitungen (AGND, DGND, DCOM) werden zur Signalerzeugung grundsatzlich
nicht geschaltet. 0V-Leitungen mehrerer elektrisch zusammengeschalteter Gerate
nicht von Gerat zu Gerat schleifen, sondern sternférmig verdrahten. Dies bedeutet:

— Die Gerate in benachbarte Schaltschrankfelder einbauen und nicht weit verteilen.
— Von einer zentralen Stelle aus die 0V-Leitungen mit 1.5 mm? (AWG16) Quer-
schnitt auf kiirzestem Weg zu jedem einzelnen Gerét fihren.

+ Werden Koppelrelais verwendet, dann nur Relais mit gekapselten, staubgeschitzten
Elektronikkontakten, die geeignet sind, kleine Spannungen und Stréme (5...20 V,
0.1...20 mA) zu schalten.

» Binare Ein-/Ausgange
Die Binareingange sind durch Optokoppler potenzialgetrennt. Bindreingangs-Befeh-

le kdnnen anstatt mit Koppelrelais auch direkt als 0/1-Befehl von der SPS gegeben
werden (Signalpegel — Elektronikdaten).

Die Binarausgénge sind kurzschlussfest, jedoch nicht fremdspannungsfest. Das An-
legen einer Fremdspannung an die Bindrausgénge kann diese zerstoren!

» Der Umrichter startet einen Selbsttest (ca. 3 s), wenn das Netz oder die 24 V-Ver-
sorgung zugeschaltet werden. In der Selbsttestzeit haben alle Signalausgange den
Pegel = “0".

* 24 V-Spannungsversorgung VI24:

GemaR EN 61131-2, Uy = +24 V -10%/+20%. Zusétzlich zu den angegebenen
Spannungstoleranzen ist eine Gesamt-Wechselspannungskomponente mit einem
Spitzenwert von 5% der Bemessungsspannung (+24 V) zuléssig.
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5.20 Externe 24 Vpc-Spannungsversorgung

Die Gerite MOVIDRIVE® compact haben eine interne 24 Vpc-Versorgung mit einer
maximalen Dauerleistung von 50 W. Die Geréte kdnnen ohne externe 24 Vp-Span-
nungsversorgung betrieben werden. Soll die Steuerungselektronik des Umrichters auch
bei abgeschaltetem Netz betriebsbereit bleiben, muss an VI24 ein externes 24 Vpc-
Netzgerat mit mindestens 50 W Dauerausgangsleistung angeschlossen werden. Die
zulassige Spitzenausgangsleistung muss mindestens 100 W fiir 1 s betragen. Dieses
Netzgerat Gbernimmt dann komplett die 24 Vpc-Versorgung des MOVIDRIVE® com-

pact.

SEW empfiehlt, die Gerate mit Feldbus (MC_41A und MCH42A) immer mit einer exter-

nen 24 Vpc-Spannungsversorgung zu betreiben.

MCH

X12:

DB@J
DO@1-C
DO@1-NO
DO@1-NC
DOG?2

- V24
F— DGND

\A‘mmbwmr—\

MCF/MCV/MCS
X10:

REF1 |1
Alll | 2
REF2 | 3
All2 | 4
SC11 | 5
A2l | 6
sc12 | 7
AGND | 8
DIZZ | 9
DIg1 |10
DIg2 |11
DIg3 |12
DIg4 |13
DIg5 |14
DCOM |15
V024 |16
DGND |17
DO@1-C |18
DOY2 |19
DO@1-NO|20
DB@@ |21
DO@1-NC|22
I DGND |23
- V24 |24

E—

24V

05305AXX

Bild 114: Externe 24 Vpc-Spannungsversorgung anschlie3en
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Parametersatz-Umschaltung

5.21 Parametersatz-Umschaltung

Mit dieser Funktion kénnen in den VFC-Betriebsarten ohne Drehzahlregelung (- P700)
an einem Umrichter zwei Motoren mit zwei unterschiedlichen Parameterséatzen betrie-
ben werden.

Die Parametersatz-Umschaltung erfolgt Gber einen Binareingang. Hierzu einen Binar-
eingang auf die Funktion “PARAM.-UMSCH.” (- P60_/P61_) programmieren. Im Um-
richterstatus GESPERRT kann dann zwischen Parametersatz 1 und 2 umgeschaltet

werden.
Wirkung bei
Funktion
"0"-Signal "1"-Signal
PARAM.-UMSCH. Parametersatz 1 aktiv Parametersatz 2 aktiv

Bei Betrieb von zwei abwechselnd laufenden Motoren an einem Umrichter unter Ver-
wendung der Funktion Parametersatz-Umschaltung (- P60_/P61_ PARAM.-UMSCH.)
ist fur jede der beiden Motorleitungen ein Umschaltschiitz vorzusehen. Umschaltschit-
ze nur bei gesperrtem Gerét schalten!

Mit Parametersatz 2 sind nur die VFC-Betriebsarten ohne Drehzahlregelung méglich.
Drehzahlregelung oder CFC- und SERVO-Betriebsarten sind nicht méglich.
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Prioritat der Betriebszustiande und Verkniipfung der Steuersignale

5.22 Prioritét der Betriebszustédnde und Verkniipfung der Steuersignale

Prioritéit der

Betriebszustédnde
Prioritat
hoch Reglersperre
Schnellstopp
Halteregelung
Halt
niedrig Freigabe
v
05306ADE
Bild 115: Prioritét der Betriebszustén- 5
de
Verkniipfung der Die folgende Tabelle zeigt die Verkniipfung der Steuersignale. "/Reglersperre" ist fest
Steuersignale programmiert auf Binareingang DI@J. Die anderen Steuersignale sind nur wirksam,
wenn ein Bindreingang auf diese Funktion programmiert ist (- Parameter P60_).
Binareingang ist programmiert auf
IReglersperre S ; Umrichter-
(D12@) reigabe /Halteregelung | Rechts/Halt Links/Halt status
Schnellstopp
o 1) 1) 1) 1)
e "o 2) 2) 2) gesperrt
o o o 3) 3)
wqn wqn wqn nqn nn freigegeben
1 1 ! L 0 Rechtslauf
wqn wqn wqn nAn wqn freigegeben
1 1 L 0 1 Linkslauf
1) Nicht relevant, wenn "/Reglersperre (DIZJ)" = "0"
2) Nicht relevant, wenn "Freigabe/Schnellstopp" = "0"
3) Nicht relevant, wenn "/Halteregelung" = "0"
RECHTS* i
LINKS* & &
& ——® Antriebssteuerung
/HALTEREGELUNG*
FREIGABE*
/REGLERSPERRE
02210BDE

Bild 116: Verkniipfung der Steuersignale

* Falls ein Binareingang auf diese Funktion programmiert ist.
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Endschalter

5.23 Endschalter

Endschalterverar-
beitung

Endschalter
angefahren
("0" Signal)

Antrieb freifahren

Verhalten des
Antriebs beim
Freifahren

Endschalteriiber-
wachung

232

Die Endschalterverarbeitung stellt das Einhalten des Verfahrbereiches eines Antriebes
sicher. Hierzu kénnen die Binareingédnge auf die Funktionen /ES RECHTS (Endschalter
rechts) und /ES LINKS (Endschalter links) programmiert werden. An diesen Binérein-
géngen werden die Endschalter angeschlossen. Die Endschalter miissen “0”-aktiv sein
und im Endschalterbereich (= Endschalter angefahren) dauernd betétigt sein.

"0"-aktiv bedeutet:

« Endschalter nicht angefahren (= nicht betétigt) — 24 V-Signal
« Endschalter angefahren (= betétigt) - 0 V-Signal

» Der Antrieb wird an der Not-Rampe t14/t24 gestoppt.
« Bei aktivierter Bremsenfunktion fallt dann die Bremse ein.

* In den IPOS-Betriebsarten wird durch das Endschalter-Anfahren eine Fehlermel-
dung erzeugt. Zum Freifahren ist dann ein Reset notwendig (-~ Handbuch IPOS).

« Der Umrichter muss liber die Bindreingange freigegeben sein.
+ Die Halteregelung darf nicht aktiv sein.

» Der Umrichter erhalt Gber die Sollwertquelle einen Sollwert, der in Freifahrtrichtung
fuhrt.

« Bei aktivierter Sollwert-Halt-Funktion: Sollwert > Start-Sollwert

+ Bei aktivierter Bremsenfunktion wird zuerst die Bremse geliiftet und dann der Antrieb
freigefahren (“0” - “1”-Signal). Die Endschalter miissen im Verfahrbereich dauernd
“1”-Signal liefern.

Wird der Endschalterbereich ohne Freifahrtphase verlassen, beispielsweise durch ma-
nuelles Verschieben des Antriebes, kann danach auch im normalen Betriebszustand
weiter verfahren werden.

» Der Umrichter Gberwacht, ob Endschalter fehlen, Drahtbruch vorliegt oder die End-
schalter vertauscht sind. Ist dies der Fall, 16st der Umrichter einen Notstopp aus und
zeigt Fehler F27 "Endschalter fehlen" an.
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6 Serielle Kommunikation

MOVILINK®-
Protokoll

Merkmale

Das MOVILINK®-Profil ermdglicht eine einheitliche Nutzdatenibertragung zwischen
den SEW-Umrichtern untereinander sowie zu Ubergeordneten Automatisierungsgera-
ten Uber die verschiedenen Kommunikationsschnittstellen. Somit garantiert MOVILINK®
ein feldbusunabhéangiges Steuer- und Parametrierkonzept fiir alle gdngigen Bussyste-
me wie z.B.

« PROFIBUS-DP
« INTERBUS mit Lichtwellenleiter

+ CAN
+ RS-232
*+ RS-485

Mit dem MOVILINK®-Protokoll fiir die seriellen Schnittstellen der neuen SEW-Umrich-
terreinen MOVIDRIVE® und MOVIMOT® kénnen Sie eine serielle Buskopplung zwi-
schen einem Ubergeordneten Master- und mehreren SEW-Umrichtern aufbauen. Mas-
ter kénnen beispielsweise speicherprogrammierbare Steuerungen, PCs oder auch
SEW-Umrichter mit SPS-Funktionalitat (IPOSPU®) sein. In der Regel fungieren die
SEW-Umrichter als Slave im Bussystem.

Uber das MOVILINK®-Protokoll kénnen sowohl Automatisierungsaufgaben wie z.B.
Steuerung und Parametrierung der Antriebe Uber zyklischen Datenaustausch als auch
Inbetriebnahme- und Visualisierungsaufgaben realisiert werden.

Die wesentlichen Merkmale des MOVILINK®-Protokolls sind:

* Unterstutzung der Master-Slave-Struktur Uber RS-485 mit einem Master (Single-
Master) und maximal 31 Slave-Teilnehmern (SEW-Umrichter).

* Unterstitzung der Punkt-zu-Punkt-Kopplung Giber RS-232.

* Anwenderfreundliche Protokoll-Implementierung durch einfachen und sicheren Te-
legrammaufbau mit festen Telegrammlangen und eindeutiger Startkennung.

« Datenschnittstelle zum Grundgeréat nach MOVILINK®-Profil. Das heifl3t, die Nutzda-
ten zum Antrieb werden in der gleichen Art und Weise zum Umrichter Gbertragen wie
Uber die anderen Kommunikationsschnittstellen (PROFIBUS, INTERBUS, CAN
usw.).

+ Zugriff auf alle Antriebsparameter und -funktionen und somit einsetzbar fir Inbetrieb-
nahme, Service, Diagnose, Visualisierungs- und Automatisierungsaufgaben.

+ Inbetriebnahme- und Diagnose-Tools auf MOVILINK®-Basis fiir PC (z.B. MOVI-
TOOLS/SHELL und MOVITOOLS/SCOPE).

Die ausfiihrliche Beschreibung des MOVILINK®-Protokolls finden Sie im Handbuch "Se-
rielle Kommunikation und Systembus (SBus)", das Sie bei SEW bestellen kénnen.
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7 Sicherheitshinweise

Installation und
Inbetriebnahme

Betrieb und
Service

Niemals beschadigte Produkte installieren oder in Betrieb nehmen. Beschadi-
gungen bitte umgehend beim Transportunternehmen reklamieren.

Installations-, Inbetriebnahme- und Servicearbeiten am Gerat dirfen nur von
Elektro-Fachpersonal mit einschlagiger Unfallverhiitungs-Ausbildung unter Beach-
tung der gltigen Vorschriften (z.B. EN 60204, VBG 4, DIN-VDE 0100/0113/0160)
vorgenommen werden.

Bei der Installation und der Inbetriebnahme von Motor und Bremse sind die jewei-
ligen Anleitungen zu beachten!

SchutzmaBnahmen und Schutzeinrichtungen missen den giiltigen Vorschrif-
ten entsprechen (z.B. EN 60204 oder EN 50178).

Notwendige SchutzmalRinahme:  Erdung des Geréts
Notwendige Schutzeinrichtung: Uberstromschutzeinrichtungen

Das Gerit erfiillt alle Anforderungen fiir die sichere Trennung von Leistungs-
und Elektronik-Anschliissen gemaf EN 50178. Um die sichere Trennung zu gewahr-
leisten, miissen alle angeschlossenen Stromkreise ebenfalls den Anforderungen
fiir die sichere Trennung geniigen.

Durch geeignete MaBnahmen sicherstellen, dass der angeschlossene Motor beim
Netz-Einschalten des Umrichters nicht selbsttitig anlauft.

Geeignete MaBnahmen sind:

— Bei MCF/MCV/MCS4_A: Klemme X10:9 "/REGLERSPERRE" mit DGND verbin-
den.
— Bei MCH4_A: Abziehen des Elektronik-Klemmenblocks X11.

Vor Entfernen der Schutzabdeckung ist das Gerat vom Netz zu trennen. Gefihr-
liche Spannungen kdnnen noch bis zu 10 Minuten nach Netzabschaltung vor-
handen sein.

Bei abgenommener Schutzabdeckung hat das Gerat Schutzart IP 00, an allen
Baugruppen aul3er der Steuerelektronik treten gefahrliche Spannungen auf. Wah-
rend des Betriebes muss das Gerat geschlossen sein.

Im eingeschalteten Zustand treten an den Ausgangsklemmen und an den daran
angeschlossenen Kabeln und Motorklemmen gefahrliche Spannungen auf. Dies
ist auch dann der Fall, wenn das Gerét gesperrt ist und der Motor stillsteht.

Das Verléschen der Betriebs-LED und anderer Anzeigeelemente ist kein Indi-
kator dafiir, dass das Gerat vom Netz getrennt und spannungslos ist.

Gerate-interne Sicherheitsfunktionen oder mechanisches Blockieren kdénnen
einen Motorstillstand zur Folge haben. Die Behebung der Stérungsursache oder
ein Reset kénnen dazu fuhren, dass der Antrieb selbsttatig wieder anlauft. Ist dies
fur die angetriebene Maschine aus Sicherheitsgriinden nicht zuldssig, ist vor St6-
rungsbehebung das Gerat vom Netz zu trennen. In diesen Fallen ist ausserdem die
Aktivierung der Funktion "Auto-Reset" (P841) verboten.

Am Umrichterausgang darf nur bei gesperrter Endstufe geschaltet werden.
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Typenbezeichnung, Typenschilder und Lieferumfang 8

8 Gerate-Aufbau
8.1 Typenbezeichnung, Typenschilder und Lieferumfang

Beispiel Typenbezeichnung

MOVIDRIVE® compact MCV 41 A 0055-5A3-4-00

LL Ausfuhrung 00 = Standard / OT = Technologie
Quadranten 4 = 4Q (mit Bremschopper)
Anschlussart 3 = 3-phasig
Netzfilter A = eingebaut /0 = nicht eingebaut
— Anschlussspannung 5=2380...500 V. / 2 = 200...240 V.
— empfohlene Motorleistung 0055 = 5.5 kW
— Version A

— Baureihe und Variante: 40 = ohne Feldbus, 41 = mit PROFIBUS-DP, 42 = mit INTERBUS-LWL

L Typ: MCF = feldorientiert ohne Geber fiir Asynchronmotor
nur VFC-Betriebsarten (VFC = Voltage Flux Control)
MCV = feldorientiert ohne und mit Geber fir Asynchronmotor
VFC- und CFC-Betriebsarten (CFC = Current Flux Control)
MCS = feldorientiert mit Resolver fur Synchronmotor
SERVO-Betriebsarten
MCH= feldorientiert mit Geber (Hiperface, sin/cos oder TTL) fiir
Asynchron- und Synchronmotor

05292ADE n

Beispiel Typen- Seitlich am Gerét ist das Gesamt-Typenschild angebracht.
VDE 0558

Typ MCF40A0370-503-4-00
Sach. Nr. 8267480 S Nr. 03352

Eunopnlv: ac r . erien r.

T

VISR C€

01318AXX

Bild 117: Gesamt-Typenschild

Des Weiteren ist vorne auf dem Steuerkopf (oberhalb des Steckplatzes TERMINAL) ein
Typenetikett angebracht.

rv: MCF40A0370-503-4-00
SACH.=NR.: 8267480 SERIEN-NR: 03352

01322AXX
Bild 118: Typenetikett

Lieferumfang * MCH: Steckergehdause fir alle Signalklemmen (X10 ... X12), aufgesteckt.

» Zusatzlich bei BaugréRe 1: Steckergehause fir die Leistungsklemmen (X1 ... X4),
aufgesteckt.

» Zusatzlich bei Baugrée 1 und 2: Leistungs-Schirmklemme.
+ zusétzlich bei Baugréfe 4 und 5: Berthrungsschutz fur die Leistungsklemmen.
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Gerate-Aufbau MCF/MCV/MCS4_A

8.2 Geréte-Aufbau MCF/MCV/MCS4_A

MCF/MCV/MCS4_A...-5A3 (400/500 V-Gerate): 0015 ... 0040
MCF/MCV/MCS4_A...-2A3 (230 V-Geréte): 0015 ... 0037

BaugréBe 1

Bild

CONOORWN =

10.
1.
12.
13.
14.
15.

16.

e 1
-2
-
£
0
-y
i
A
B
R
"

05417AXX
119: Geréte-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, Baugré3e 1

X1: Netzanschluss L1 (1) / L2 (2) / L3 (3), trennbar

X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz und PE-Anschluss, trennbar

X2: Motoranschluss U (4) /V (5) / W (6), trennbar

Anschluss fur Leistungsschirmklemme (nicht sichtbar)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9) und PE-Anschluss, trennbar
TERMINAL: Steckplatz fir Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A
V1: Betriebs-LED und PROFIBUS-Diagnose LEDs (nur bei MCF/MCV/MCS41A)
Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

Klappe der Anschlusseinheit mit Beschriftungsfeld

X10: Elektronik-Klemmleiste

Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

Schraube der Elektronik-Schirmklemme

Anschlusseinheit, abnehmbar

Nur bei MCV/MCS4_A X15: Eingang Motorgeber (9-polige Sub-D-Buchse)

Nur bei MCV/MCS4_A X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang exter-
ner Geber (9-poliger Sub-D-Stecker)

Nur bei MCF/MCV/MCS41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)
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Gerite-Aufbau MCF/MCV/MCS4_A 8

BaugréBe 2 MCF/MCV/MCS4_A...-5A3 (400/500 V-Gerate): 0055 ... 0110
MCF/MCV/MCS4_A...-2A3 (230 V-Geréte): 0055 / 0075

05418AXX
Bild 120: Geréte-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, Baugré3e 2

X1: Netzanschluss L1 (1) /L2 (2) / L3 (3)

X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz und PE-Anschluss

X2: Motoranschluss U (4) / V (5) / W (6)

X6: Anschluss fur Leistungsschirmklemme (nicht sichtbar)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9) und PE-Anschluss

TERMINAL: Steckplatz fir Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A

V1: Betriebs-LED und PROFIBUS-Diagnose LEDs (nur bei MCF/MCV/MCS41A)

Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

Klappe der Anschlusseinheit mit Beschriftungsfeld

10. X10: Elektronik-Klemmleiste

11. Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

12. Schraube der Elektronik-Schirmklemme

13. Anschlusseinheit, abnehmbar

14. Nur bei MCV/MCS4_A X15: Eingang Motorgeber (9-polige Sub-D-Buchse)

15. Nur bei MCV/MCS4_A X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang exter-
ner Geber (9-poliger Sub-D-Stecker)

16. Nur bei MCF/MCV/MCS41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)

CONOOhWN =
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Gerate-Aufbau MCF/MCV/MCS4_A

BaugréBe 3 MCF/MCV/MCS4_A...-503 (400/500 V-Gerate): 0150 ... 0300
MCF/MCV/MCS4_A...-203 (230 V-Geréte): 0110/ 0150

: _!| E-_'}l_E._
e i
[/ |

|
/
I

Bild 121: Geréte-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, BaugréBBe 3

PE-Anschlisse

X1: Netzanschluss L1 (1) /L2 (2) / L3 (3), trennbar
X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz
PE-Anschlisse

X2: Motoranschluss U (4) / V (5) / W (6)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9)

CONOIOhWN =

Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

10. X10: Elektronik-Klemmleiste

11. Klappe der Anschlusseinheit mit Beschriftungsfeld
12. Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

13. Schraube der Elektronik-Schirmklemme

14. Anschlusseinheit, abnehmbar

15. Nur bei MCV/MCS4_A X15: Eingang Motorgeber (9-polige Sub-D-Buchse)

05419AXX

TERMINAL: Steckplatz fur Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A
V1: Betriebs-LED und PROFIBUS-Diagnose LEDs (nur bei MCF/MCV/MCS41A)

16. Nur bei MCV/MCS4_A X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang exter-

ner Geber (9-poliger Sub-D-Stecker)

17. Nur bei MCF/MCV/MCS41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)
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Gerite-Aufbau MCF/MCV/MCS4_A 8

BaugréBe 4 MCF/MCV/MCS4_A...-503 (400/500 V-Geréate): 0370 / 0450
MCF/MCV/MCS4_A...-203 (230 V-Geréte): 0220 / 0300

10

11

05420AXX
Bild 122: Geréte-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, Baugro3e 4

PE-Anschlusse

X1: Netzanschluss L1 (1) /L2 (2) / L3 (3), trennbar

X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz

PE-Anschlusse

X2: Motoranschluss U (4)/V (5)/ W (6)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9)

TERMINAL: Steckplatz fur Bediengerdt DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A

V/1: Betriebs-LED und PROFIBUS-Diagnose LEDs (nur bei MCF/MCV/MCS41A)

. Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

10. X10: Elektronik-Klemmleiste

11. Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

12. Schraube der Elektronik-Schirmklemme

13. Anschlusseinheit, abnehmbar

14. Nur bei MCV/MCS4_A X15: Eingang Motorgeber (9-polige Sub-D-Buchse)

15. Nur bei MCV/MCS4_A X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang exter-
ner Geber (9-poliger Sub-D-Stecker)

16. Nur bei MCF/MCV/MCS41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)

CONOOWN =
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8 Gerite-Aufbau MCF/MCV/MCS4_A

BaugréBe 5 MCF/MCV/MCS4_A...-503 (400/500 V-Geréate): 0550 / 0750

7
8
13 9
14
15 10
1
6 1
12

05421AXX
Bild 123: Geréte-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, BaugréBe 5

PE-Anschlisse

X1: Netzanschluss L1 (1) /L2 (2) / L3 (3), trennbar

X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz

PE-Anschlisse

X2: Motoranschluss U (4) / V (5) / W (6)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9)

TERMINAL: Steckplatz fur Bediengerdt DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A

V1: Betriebs-LED und PROFIBUS-Diagnose LEDs (nur bei MCF/MCV/MCS41A)

Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

10. X10: Elektronik-Klemmleiste

11. Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

12. Schraube der Elektronik-Schirmklemme

13. Anschlusseinheit, abnehmbar

14. Nur bei MCV/MCS4_A X15: Eingang Motorgeber (9-polige Sub-D-Buchse)

15. Nur bei MCV/MCS4_A X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang exter-
ner Geber (9-poliger Sub-D-Stecker)

16. Nur bei MCF/MCV/MCS41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)

©CONOOTAWN =
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Gerate-Aufbau MCH4_A 8

8.3 Gerate-Aufbau MCH4_A

BaugréBe 1 MCH4_A...-5A3 (400/500 V-Geréte): 0015 ... 0040
MCH4_A...-2A3 (230 V-Gerate): 0015 ... 0037

20

05193AXX
Bild 124: Gerste-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCH4_A, Baugrée 1

X1: Netzanschluss L1 (1) / L2 (2) / L3 (3), trennbar

X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz und PE-Anschluss, trennbar

X2: Motoranschluss U (4) / V (5) / W (6), trennbar

Anschluss fur Leistungsschirmklemme (nicht sichtbar)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9) und PE-Anschluss, trennbar

TERMINAL: Steckplatz fur Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A

V1: Betriebs-LED

Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

. Klappe der Anschlusseinheit mit Beschriftungsfeld

10. X10: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

11. X11: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

12. X12: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

13. Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

14. Schraube der Elektronik-Schirmklemme

15. Anschlusseinheit, abnehmbar

16. Diagnose-LEDs INTERBUS-LWL

17. Nur bei MCH42A X30 ... X33: INTERBUS-LWL-Anschlusse

18. X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang externer Geber (15-poliger
Sub-D-Stecker)

19. X15: Eingang Motorgeber (15-polige Sub-D-Buchse)

20. Nur bei MCH41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)

CONOIOhWON =
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8 Gerite-Aufbau MCH4_A

BaugréBe 2 MCH4_A...-5A3 (400/500 V-Geréte): 0055 ... 0110
MCH4_A...-2A3 (230 V-Geréate): 0055 / 0075

L

20
12

13
14

05194AXX
Bild 125: Geréte-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCH4_A, BaugréRe 2

X1: Netzanschluss L1 (1) /L2 (2) / L3 (3)

X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz und PE-Anschluss

X2: Motoranschluss U (4) / V (5) / W (6)

X6: Anschluss fur Leistungsschirmklemme (nicht sichtbar)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9) und PE-Anschluss

TERMINAL: Steckplatz fur Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A

V1: Betriebs-LED

Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

. Klappe der Anschlusseinheit mit Beschriftungsfeld

10. X10: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

11. X11: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

12. X12: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

13. Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

14. Schraube der Elektronik-Schirmklemme

15. Anschlusseinheit, abnehmbar

16. Diagnose-LEDs INTERBUS-LWL

17. Nur bei MCH42A X30 ... X33: INTERBUS-LWL-Anschlisse

18. X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang externer Geber (15-poliger
Sub-D-Stecker)

19. X15: Eingang Motorgeber (15-polige Sub-D-Buchse)

20. Nur bei MCH41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)

CENOOA LN
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Gerate-Aufbau MCH4_A 8

BaugréBe 3 MCH4_A...-503 (400/500 V-Geréte): 0150 ... 0300
MCH4_A...-203 (230 V-Geréate): 0110/ 0150

12 21

05195AXX
Bild 126: Geréte-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCH4_A, BaugréRe 3

PE-Anschlusse

X1: Netzanschluss L1 (1) /L2 (2) / L3 (3)

X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz

PE-Anschlisse

X2: Motoranschluss U (4) / V (5) / W (6)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9)

TERMINAL: Steckplatz fur Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A

V1: Betriebs-LED

. Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

10. X10: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

11. X11: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

12. X12: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

13. Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

14. Schraube der Elektronik-Schirmklemme

15. Klappe der Anschlusseinheit mit Beschriftungsfeld

16. Anschlusseinheit, abnehmbar

17. Diagnose-LEDs INTERBUS-LWL

18. Nur bei MCH42A X30 ... X33: INTERBUS-LWL-Anschlusse

19. X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang externer Geber (15-poliger
Sub-D-Stecker)

20. X15: Eingang Motorgeber (15-polige Sub-D-Buchse)

21. Nur bei MCH41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)

CONOOhWN =
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8 Gerite-Aufbau MCH4_A

BaugréBe 4 MCH4_A...-503 (400/500 V-Geréte): 0370 / 0450
MCH4_A...-203 (230 V-Geréate): 0220 / 0300

. A
o ~NoOO,

19

05196AXX
Bild 127: Geréte-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCH4_A, Baugrél3e 4

PE-Anschlusse

X1: Netzanschluss L1 (1) /L2 (2) / L3 (3)

X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz

PE-Anschlusse

X2: Motoranschluss U (4) / V (5) / W (6)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9)

TERMINAL: Steckplatz fur Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A

V1: Betriebs-LED

. Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

10. X10: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

11. X11: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

12. X12: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

13. Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

14. Schraube der Elektronik-Schirmklemme

15. Anschlusseinheit, abnehmbar

16. Diagnose-LEDs INTERBUS-LWL

17. Nur bei MCH42A X30 ... X33: INTERBUS-LWL-Anschlusse

18. X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang externer Geber (15-poliger
Sub-D-Stecker)

19. X15: Eingang Motorgeber (15-polige Sub-D-Buchse)

20. Nur bei MCH41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)

©CONOOhWN =
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Gerate-Aufbau MCH4_A 8

BaugréBe 5 MCH4_A...-503 (400/500 V-Geréate): 0550 / 0750
1 2 3 1

= O

11

12

13
14

05322AXX
Bild 128: Gerste-Aufbau MOVIDRIVE® compact MCH4_A, Baugré3e 5

PE-Anschlisse

X1: Netzanschluss L1 (1) /L2 (2) / L3 (3)

X4: Anschluss Zwischenkreiskopplung -Uz / + Uz

PE-Anschlusse

X2: Motoranschluss U (4) / V (5) / W (6)

X3: Anschluss Bremswiderstand R+ (8) / R- (9)

TERMINAL: Steckplatz fur Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A

V1: Betriebs-LED

. Befestigungsschraube A der Anschlusseinheit

10. X10: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

11. X11: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

12. X12: Elektronik-Klemmleiste, trennbar

13. Befestigungsschraube B der Anschlusseinheit

14. Schraube der Elektronik-Schirmklemme

15. Anschlusseinheit, abnehmbar

16. Diagnose-LEDs INTERBUS-LWL

17. Nur bei MCH42A X30 ... X33: INTERBUS-LWL-Anschliisse

18. X14: Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung oder Eingang externer Geber (15-poliger
Sub-D-Stecker)

19. X15: Eingang Motorgeber (15-polige Sub-D-Buchse)

20. Nur bei MCH41A X30: PROFIBUS-DP-Anschluss (9-polige Sub-D-Buchse)

©CONOOAWN =
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9 Installationshinweise Grundgerat

9 Installation
9.1 Installationshinweise Grundgerét

Bei der Installation unbedingt die Sicherheitshinweise beachten!

Anzugsdrehmo- * Nur Original-Anschlusselemente verwenden. Beachten Sie die zuldssigen An-
mente zugsdrehmomente der MOVIDRIVE®-LeistungskIemmen.

— Baugrofie 1 - 0,6 Nm (5.3 Ib.in)

— Baugrofie 2 - 1,5 Nm (13.3 Ib.in)

— Baugrofie 3 - 3,5 Nm (31 Ib.in)

BaugréBen4 und5 - 14 Nm (124 Ib.in)

@
Nm (Ib.in)!
-

02475AXX
Bild 129: Anzugsdrehmomente beachten

Mindestfreiraum + Lassen Sie fur einwandfreie Kiilhlung oben und unten 100 mm (4 in) Freiraum.

und Einbaulage Seitlicher Freiraum ist nicht erforderlich, Sie dirfen die Gerate aneinander reihen.
Bauen Sie bei den Baugréfien 4 und 5 innerhalb von 300 mm (11.81 in) oberhalb des
Gerates keine warmeempfindlichen Komponenten ein. Bauen Sie die Geréte nur
senkrecht ein. Einbau liegend, quer oder iber Kopf ist nicht zulassig.

A

100 mm
(4in)
k.

100 mm

02474AXX
Bild 130: Mindestfreiraum und Einbaulage der Geréte
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Installationshinweise Grundgerat

Getrennte Kabel-
kanéle

Eingangssiche-
rungen und Feh-
lerstrom-Schutz-
schalter

Netz- und Brems-
schiitze

Mehr als vier

Gerite

PE-Netzan-
schluss
(- EN 50178)

IT-Netze

Querschnitte

Geriéte-Ausgang

Fuhren Sie Leistungskabel und Elektronikleitungen in getrennten Kabelkana-
len.

Installieren Sie die Eingangssicherungen am Anfang der Netzzuleitung hinter
dem Sammelschienen-Abzweig (- Anschlussschaltbild Grundgerat, Leistungsteil
und Bremse).

Ein Fehlerstromschutzschalter als alleinige Schutzeinrichtung ist nicht zulds-
sig. Im normalen Betrieb des Umrichters kdnnen Ableitstrome > 3,5 mA auftreten.
Verwenden Sie nur allstromsensitive Fehlerstromschutzschalter.

Verwenden Sie als Netz- und Bremsschiitze nur Schiitze der Gebrauchskategorie
AC-3 (IEC 158-1).

Bei mehr als vier Geraten an einem fir den Summenstrom ausgelegten Netz-
schiitz: zur Begrenzung des Eingangsstroms eine 3-phasige Netzdrossel zwi-
schenschalten.

Bei Netzzuleitung < 10 mm? (AWG 8): Verlegen Sie einen zweiten PE-Leiter mit
dem Querschnitt der Netzzuleitung parallel zum Schutzleiter Gber getrennte Klem-
men oder verwenden Sie einen Kupfer-Schutzleiter mit einem Querschnitt von
10 mm?2 (AWG 8).

Bei Netzzuleitung = 10 mm? (AWG 8): Verlegen Sie einen Kupfer-Schutzleiter mit
dem Querschnitt der Netzzuleitung.

SEW empfiehlt, in Spannungsnetzen mit nicht geerdetem Sternpunkt (IT-Netze) Iso-
lationswédchter mit Pulscode-Messverfahren zu verwenden. Dadurch werden
Fehlauslésungen des Isolationswéchters durch die Erdkapazitdten des Umrichters
vermieden.

Netzzuleitung: Querschnitt gemaR Eingangsnennstrom |y, bei Nennlast.
Motorzuleitung: Querschnitt gemaR Ausgangsnennstrom Iy.
Elektronikleitungen:

MCF/MCV/MCS: bei Einzelader 0,20...2,5 mm? (AWG24...12)
bei Doppelader 0,20...1 mm? (AWG24...17)
MCH: nur Einzelader 0,20...1,5 mm? (AWG24...16)

bei 1,5 mm? (AWG16) Rechteck-Crimpzange verwenden

Schlief3en Sie nur ohmschel/induktive Lasten (Motoren) an. Auf keinen Fall kapa-
zitive Lasten anschlie3en!

02476AXX

Bild 131: Nur ohmsche/induktive, keine kapazitiven Lasten anschlieBen
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Installationshinweise Grundgerat

Anschluss
Bremswider-
stande

Betrieb Bremswi-
derstidnde

Binéreingénge /
Bindrausgénge

Schirmen und
erden

Verwenden Sie zwei eng verdrillte Leitungen oder ein 2-adriges, geschirmtes
Leistungskabel. Querschnitt gemalk dem Ausgangsnennstrom des Umrichters.

Schiitzen Sie den Bremswiderstand mit einem Bimetallrelais / thermisches Uber-
lastrelais (- Anschlussschaltbild Grundgeréat, Leistungsteil und Bremse). Stellen
Sie den Auslosestrom gemal den technischen Daten des Bremswiderstandes
ein.

Die Zuleitungen zu den Bremswiderstdnden fiihren im Nennbetrieb hohe Gleich-
spannung (ca. 900 V).

Die Oberflachen der Bremswidersténde erreichen bei Belastung mit Py, hohe Tem-
peraturen. Wéhlen Sie einen dafiir geeigneten Einbauort. Ublicherweise werden
Bremswiderstande auf dem Schaltschrankdach montiert.

Montieren Sie die Bremswiderstidnde in Flachbauform mit dem entsprechenden
Beriihrungsschutz.

Die Binareingange sind durch Optokoppler potenzialgetrennt.

Die Binarausgidnge sind kurzschlussfest, jedoch nicht fremdspannungsfest
(Ausnahme: Relaisausgang DO@1). Fremdspannung kann die Bindrausgénge zer-
storen.

Verwenden Sie nur geschirmte Steuerleitungen.

Legen Sie den Schirm auf kiirzestem Weg mit flaichigem Kontakt beidseitig auf
Masse. Um Erdschleifen zu vermeiden, kénnen Sie ein Schirmende tber einen Ent-
stérkondensator (220 nF / 50 V) erden. Erden Sie bei doppelt geschirmter Leitung
den auReren Schirm auf der Umrichter-Seite und den inneren Schirm am anderen
Ende.

00755BXX

Bild 132: Beispiele fiir korrekten Schirmanschluss mit Metallschelle (Schirmklemme) oder

Metall-Verschraubung

Eine Verlegung der Leitungen in geerdeten Blechkanalen oder Metallrohren kann
auch zur Abschirmung verwendet werden. Leistungs- und Steuerleitungen soll-
ten dabei getrennt verlegt werden.

Den Umrichter und alle Zusatzgerite hochfrequenzgerecht erden (flachiger, me-
tallischer Kontakt der Gerategehause mit Masse, beispielsweise unlackierte Schalt-
schrank-Einbauplatte).
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Installationshinweise Grundgerat

Netzfilter .

Die BaugroBen 1 und 2 haben standardmaBig ein Netzfilter eingebaut. Mit diesem
Netzfilter wird netzseitig die Grenzwertklasse A eingehalten. Um die Grenzwert-
klasse B einzuhalten, muss optional ein Netzfilter NF...-... verwendet werden.

Fur die BaugroBen 3 bis 5 wird fiir Grenzwertklasse A und B die Option Netzfilter
NF...-... benétigt.

Montieren Sie das Netzfilter in der Ndhe des Umrichters, jedoch ausserhalb des
Mindestfreiraums fiir die Kiihlung.

Beschranken Sie die Leitung zwischen Netzfilter und Umrichter auf die unbe-
dingt notwendige Lange, jedoch max. 400 mm (15.8 in). Ungeschirmte, verdrillte
Leitungen sind ausreichend. Verwenden Sie als Netzzuleitung ebenfalls unge-
schirmte Leitungen.

Werden mehrere Umrichter an ein Netzfilter angeschlossen, so muss dieses Netz-
filter entweder direkt am Schaltschrankeingang oder in unmittelbarer Ndhe der
Umrichter montiert werden. Die Auswahl des NetZzfilters erfolgt nach dem Sum-
menstrom der angeschlossenen Umrichter.

Die EMV-Grenzwerte zur Stéraussendung sind bei Spannungsnetzen ohne ge-
erdeten Sternpunkt (IT-Netze) nicht spezifiziert. Die Wirksamkeit von Netzfil-
tern ist in IT-Netzen stark eingeschrankt.

Stéraussendung Zur Einhaltung der Grenzwertklasse A und B empfiehlt SEW ausgangsseitig folgen-
de EMV-MaRnahmen:

Ausgangsdrossel .
HD...

geschirmte Motorleitung
Option Ausgangsdrossel HD...

Montieren Sie die Ausgangsdrossel in der Nahe des Umrichters, jedoch ausser-
halb des Mindestfreiraums fiir die Kiihlung.

Fuhren Sie alle drei Phasen gemeinsam durch die Ausgangsdrossel. Den PE-
Leiter nicht durch die Ausgangsdrossel fiihren!

EURODRIVE

MOVIDRIVE® Ausgangsdrossel HD...

Motorkabel

zum Motor

03973ADE

Bild 133: Anschluss Ausgangsdrossel HD...
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Installationshinweise PROFIBUS-DP-Schnittstelle (MC_41A)

9.2 Installationshinweise PROFIBUS-DP-Schnittstelle (MC_41A)

Steckerbelegung

Buskabel schir-
men und verlegen

Der Anschluss an das PROFIBUS-Netz erfolgt mit einem 9-poligen Sub-D-Stecker ge-
maf IEC 61158. Die T-Bus-Verbindung muss mit dem entsprechend ausgefihrten Ste-
cker realisiert werden.

9-poliger Sub-D Signalleitungen

Stecker verdrillt!
RxD/TxD-P 3
RxD/TxD-N 8 —

T —
CNTR-P 4 =
DGND (M5V) 5 Leitende, flachige Verbindung zwischen
VP (P5V/100mA)| 6 Steckergehause und Abschirmung!
DGND (M5V) 9
X30:

02893ADE
Bild 134: Belegung des 9-poligen Sub-D-Steckers nach IEC 61158

Die Anbindung des Antriebsumrichters MOVIDRIVE® compact an das PROFIBUS-Sys-
tem erfolgt in der Regel Giber eine verdrillte, geschirmte Zweidrahtleitung. Achten Sie bei
der Auswahl des Bussteckers auf die maximal unterstiitzte Ubertragungsrate.

Der Anschluss der Zweidrahtleitung an den PROFIBUS-Stecker erfolgt tiber Pin 3 (RxD/
TxD-P) und Pin 8 (RxD/TxD-N). Uber diese beiden Kontakte erfolgt die Kommunikation.
Die RS-485-Signale RxD/TxD-P und RxD/TxD-N mussen bei allen PROFIBUS-Teilneh-
mern gleich kontaktiert werden. Anderenfalls kann Uber das Busmedium nicht kommu-
niziert werden.

Uber Pin 4 (CNTR-P) liefert die PROFIBUS-Schnittstelle ein TTL-Steuersignal fir einen
Repeater oder LWL-Adapter (Bezug = Pin 9).

Die PROFIBUS-Schnittstelle unterstiitzt die RS-485 Ubertragungstechnik und setzt als
physikalisches Medium den fiir PROFIBUS spezifizierten Leitungstyp A nach IEC 61158
als geschirmte, paarig verdrillte Zweidrahtleitung voraus.

Eine fachgerechte Schirmung des Buskabels dampft die elektrischen Einstreuungen,
die in industrieller Umgebung auftreten kénnen. Mit den folgenden MalRnahmen errei-
chen Sie die besten Schirmungseigenschaften:

+ Ziehen Sie Befestigungsschrauben von Steckern, Modulen und Potenzialaus-
gleichsleitungen handfest an.

+ Verwenden Sie ausschliellich Stecker mit Metallgehduse oder metallisiertem Ge-
héuse.

+ Schlief3en Sie die Schirmung im Stecker grof3flachig an.
* Legen Sie die Schirmung der Busleitung beidseitig auf.

» Verlegen Sie die Signal- und Buskabel nicht parallel zu Leistungskabeln (Motorlei-
tungen), sondern méglichst in getrennten Kabelkanalen.

» Verwenden Sie in industrieller Umgebung metallische, geerdete Kabelpritschen.

« Fuhren Sie Signalkabel und den zugehérigen Potenzialausgleich in geringem Ab-
stand zueinander auf kiirzestem Weg.

* Vermeiden Sie die Verldngerung von Busleitungen tber Steckverbinder.
+ Fihren Sie die Buskabel eng an vorhandenen Masseflachen entlang.

Bei Erdpotenzialschwankungen kann Uber den beidseitig angeschlossenen und mit
dem Erdpotenzial (PE) verbundenen Schirm ein Ausgleichsstrom flieRen. Sorgen Sie in
diesem Fall fir einen ausreichenden Potenzialausgleich gemaf den einschléagigen
VDE-Bestimmungen.
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Installationshinweise PROFIBUS-DP-Schnittstelle (MC_41A)

Busabschluss bei
MCF/MCV/
MCS41A

Busabschluss bei
MCHA41A

Befindet sich der Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact am Anfang oder Ende eines
PROFIBUS-Segments, so erfolgt der Anschluss an das PROFIBUS-Netz in der Regel
nicht Uber eine T-Busverbindung mit ankommender und abgehender PROFIBUS-Lei-
tung, sondern direkt mit nur einer PROFIBUS-Leitung. Um Stérungen des Bussystems
durch Reflexionen usw. zu vermeiden, muss das PROFIBUS-Segment beim physika-
lisch ersten und letzten Teilnehmer mit den Busabschlusswiderstdnden terminiert wer-
den.

Da die Busabschlusswiderstdnde am Umrichter (DIP-Schalter unter der Anschlussein-
heit - Kap. "Anschlusseinheit abnehmen" auf Seite 269) zugeschaltet werden kénnen,
ist die Verwendung eines Sub-D-Steckers mit integrierten Abschlusswiderstdnden nicht
erforderlich.

—
10

~ | | [terminaTioN PROFIBUS-DP ~ ] | [terminaTion PROFIBUS-DP
Busabschluss Busabschluss
<[ | |RON&OFF| = AUS <0 ] | IRone&OFF - gy
02894ADE

Bild 135: Busabschluss bei MCF/MCV/MCS41A mit den DIP-Schaltern aktivieren

Es miissen immer beide DIP-Schalter (TERMINATION 1 und 2) geschaltet werden!

Der Busabschluss ist fir den Leitungstyp A nach IEC 61158 realisiert.

Wenn Sie Sub-D-Stecker mit integrierten Busabschlusswiderstdnden verwenden, dir-
fen Sie die Abschlusswiderstdnde am Umrichter nicht zuschalten!

Zur einfachen Inbetriebnahme des Bussystems und Verringerung der Fehlerquellen bei
der Installation ist MCH4 1A nicht mit Busabschlusswiderstanden versehen.

Befindet sich der Umrichter am Anfang oder Ende eines PROFIBUS-Segmentes und
fihrt nur ein PROFIBUS-Kabel zum Umrichter, ist ein Stecker mit integriertem Busab-
schlusswiderstand zu verwenden.

Schalten Sie bei diesem PROFIBUS-Stecker die Busabschlusswiderstande ein.
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9 Installationshinweise PROFIBUS-DP-Schnittstelle (MC_41A)

Stationsadresse Die PROFIBUS-Stationsadresse wird mit den DIP-Schaltern 4...10 (Wertigkeit 25... 20)
bei MCF/MCV/ unter der Anschlusseinheit (- Kap. "Anschlusseinheit abnehmen" auf Seite 269) einge-
MCS41A einstel- stellt. MOVIDRIVE® compact unterstiitzt den Adressbereich 0...125.

fen Wertigkeit ON
ertigkei B

=

< ON

20
21
22
23
24
25
26

nc

Y Y YY YUY ovoy

Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:

1x0
2x0
4x1
8x0
16 x0
32x0
64 x0

=0
=0
=4
=0
=0
=0
=0

reserviert, Stellung OFF

Werkseinstellung:
Adresse 4

02895ADE

Bild 136: PROFIBUS-Stationsadresse bei MCF/MCV/MCS41A einstellen

Die PROFIBUS-Stationsadresse kann nur bei abgenommener Anschlusseinheit tber
die DIP-Schalter eingestellt werden. Somit kann die Adresse nicht im laufenden Betrieb
geandert werden. Die Anderung ist dann nach dem erneuten Einschalten des An-
triebsumrichters (Netz + 24 V AUS/EIN) wirksam. Der Antriebsumrichter zeigt die aktu-
elle Stationsadresse im Feldbus-Monitor-Parameter P092 "Adresse Feldbus" an (Anzei-

ge mit DBG11B oder MOVITOOLS/SHELL).

Beispiel: Stationsadresse 17 einstellen

Wertigkeit ON T

| =

+» ON

20
21
22
23
24
25
26

nc

Y Y YYYTYovoy

Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:
Wertigkeit:

1x1
2x0
4x0
8x0
16x1
32x0
64 x0

I
=

1
o O o

=16
=0
= O/

reserviert, Stellung OFF

Bild 137: Stationsadresse 17 einstellen

252

Beispiel:
Adresse 17
einstellen.

03003ADE
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Installationshinweise PROFIBUS-DP-Schnittstelle (MC_41A) 9

Stationsadresse  Die PROFIBUS-Stationsadresse wird mit den DIP-Schaltern 1 ... 8 (Wertigkeit 2°... 2°)

bei MCH41A ein- unter der Anschlusseinheit (- Kap. "Anschlusseinheit abnehmen" auf Seite 269) einge-
stellen stellt. MOVIDRIVE® compact unterstitzt den Adressbereich 0...125.
Wertigkeit ON T
<+ ON
D e 20 > Wertigkeit:  1x0 =0
~f ] o1 —» Wertigkeit: 2x0 =0
o 2 —» Wertigkeit: 4x1 =4
1 2 g Werkseinstellung:

<0 ] 23 —» Wertigkeit: 8x0 =0 Adresse 4

S 24 —» Wertigkeit: 16x0 =0

of ] 25 —» Wertigkeit: 32x0 =0

~L 26 > Wertigkeit: 64x0 =0

off ] ext > reserviert, Stellung OFF

Bild 138: PROFIBUS-Stationsadresse bei MCH41A einstellen

05527ADE

Die PROFIBUS-Stationsadresse kann nur bei abgenommener Anschlusseinheit tUber
die DIP-Schalter eingestellt werden. Somit kann die Adresse nicht im laufenden Betrieb
geéndert werden. Die Anderung ist dann nach dem erneuten Einschalten des An-
triebsumrichters (Netz + 24 VV AUS/EIN) wirksam. Der Antriebsumrichter zeigt die aktu-
elle Stationsadresse im Feldbus-Monitor-Parameter P092 "Adresse Feldbus" an (Anzei-

ge mit DBG11B oder MOVITOOLS/SHELL).

Beispiel: Stationsadresse 17 einstellen

Wertigkeit ON T

|

< ON

20 —» Wertigkeit:
ot —» Wertigkeit:
22 —» Wertigkeit:
23 —» Wertigkeit:
24 —» Wertigkeit:
25 —» Wertigkeit:
26 —» Wertigkeit:
ext

Bild 139: Stationsadresse 17 einstellen

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch

1x1
2x0
4x0
8x0
16 x 1
32x0
64 x0

—» reserviert, Stellung OFF

Beispiel:
Adresse 17
einstellen.
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Installationshinweise INTERBUS-LWL-Schnittstelle (MCH42A)

9.3

Busanbindung
liber Lichtwellen-
leiter (LWL)

Polymerfaser-
Kabel

HCS-Kabel

Installationshinweise INTERBUS-LWL-Schnittstelle (MCH42A)

Die Busanbindung erfolgt Uber Lichtwellenleiter. Sie kénnen dabei sowohl Polymerfa-
ser-Kabel als auch HCS-Kabel verwenden.

Dieser Kabeltyp wird fur Distanzen bis max. 70 Meter zwischen zwei INTERBUS-Teil-
nehmern verwendet. Je nach Einsatzbereich stehen verschiedene Ausfiihrungen zur
Verfiigung. Die einfache und kostengilinstige Montage zeichnen diesen Kabeltyp aus.

Dieser Kabeltyp kann fur Entfernungen bis zu 500 Meter eingesetzt werden, da im Ver-
gleich zur Polymerfaser erheblich geringere Lichtdampfungen auftreten.

Das Buskabel muss mindestens 1 Meter lang sein. Fir kiirzere Strecken missen Ka-
belbriicken von Phoenix Contact verwendet werden.

Weiterfuhrende Informationen zur fachgerechten Verlegung von Lichtwellenleiter finden
Sie in den Lichtwellenleiter-Installationsrichtlinien von Phoenix-Contact (Art.-Bez. IBS
SYS FOC ASSEMBLY).

Checkliste zur Installation von LWL-Kabeln

Verlegen von LWL-
Kabeln

Schutzmalinah-
men fiir LWL-
Kabel

LWL-Kabel konfek-
tionieren

LWL-Kabel ein-
messen

Anschluss der
LWL-Stecker

Bestelldaten

+ Maximale Kabelldnge nicht Uberschreiten

+ zuldssige Biegeradien beachten

* LWL-Kabel nicht quetschen oder knicken

» Zugbelastung bei Verlegung nicht tiberschreiten

+ Bei der Verlegung LWL-Kabel nur mit Abrollvorrichtung abrollen

* gegen Zugbelastung und unzulassig kleine Biegeradien schiitzen
» schlaufenfrei verlegen

+ vor scharfen Kanten schitzen

* bei Verlegung in besonderen Bereichen Spezialkabeltyp verwenden (z.B. Erdverle-
gung oder Nahe zu Schweilirobotern)

* Auflenmantel und Einzelader ohne Beschddigung abisolieren
» Einzelader im Stecker fixieren (Zugentlastung)
« Steckerstirnflache den Richtlinien entsprechend polieren und montieren

+ Lichtintensitat auf Einhaltung der Grenzwerte Uberpriifen (Optische Diagnose mit
CMD-Tool oder LWL-MeRgerat)

Der Anschluss des Lichtwellenleiters an MOVIDRIVE® compact MCH42A erfolgt Uber
sogenannte F-SMA-Stecker. Fur den ankommenden und abgehenden Fernbus ben6ti-
gen Sie jeweils zwei Stecker (Sender und Empfanger). Damit der optimale Biegeradius
eingehalten wird, empfiehlt SEW die Verwendung von F-SMA-Steckern mit Knick-
schutz.

fur F-SMA-Stecker (z.B. Fa. Phoenix-Contact)

Artikel-Bezeichnung
F-SMA-Steckerset fur Polymerfaser-Kabel (4 Stiick) mit Knickschutz

Bezeichnung
PSM-SET-FSMA/4-KT
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Installationshinweise INTERBUS-LWL-Schnittstelle (MCH42A)

Steckerbelegung fir INTERBUS-Fernbus mit LWL
Anschluss Signal Richtung LWL-Aderfarbe
X30 LWL Remote IN Empfangsdaten orange (OG)
X31 (ankommender Fernbus) Sendedaten schwarz (BK)
X32 LWL Remote OUT Empfangsdaten schwarz (BK)
X33 (weiterfuhrender Fernbus) Sendedaten orange (OG)
O<axO S oS s
SOBEERR S8FRERL
0000000 Y10 0000000
" X30 H X30
0G s 0G i Nal
—\ < L X31 <I1128]|] xa1
°S X11 °8
BK 9 - BK 3
o _x32
el xas *
oG e
N o | | dl,

05208AXX
Bild 140: LWL-Anschlussbelegung

Verwenden Sie Lichtwellenleiter in unterschiedlicher Lédnge, um unzulassige Verbiegun-
gen der Lichtwellenleiter zu vermeiden. Beachten Sie hierfir die LAngenangaben des

folgenden Bildes.

Lénge der Licht-
wellenleiter

50589AXX
Bild 141: Unterschiedliche Lénge der Lichtwellenleiter
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9 Installationshinweise INTERBUS-LWL-Schnittstelle (MCH42A)

Einstellung der Uber die sechs DIP-Schalter S1 bis S6 auf der Unterseite der Anschlusseinheit erfolgt
DIP-Schalter die Einstellung der Prozessdatenldnge, PCP-Lange sowie die Auswahl der Baudrate.

Die DIP-Schalter sind nur bei abgenommener Anschlusseinheit zugénglich (- Kap.
"Anschlusseinheit abnehmen" auf Seite 269). Bevor Sie die Anschlusseinheit abneh-
men, mussen Sie Netz und 24 Vp-Stutzspannung ausschalten. Somit kénnen die DIP-
Schalter im laufendem Betrieb nicht verandert werden.

® ®
] B
||
&)
CENLY T Y

05216AXX
Bild 142: Die DIP-Schalter S1 ... S6 auf der Unterseite der Anschlusseinheit

1 4

ON

o] i e

1121314 6

20 21 22 » 2 ‘
(1] (21 3]

05215AXX
Bild 143: Belegung der DIP-Schalter S1 ... S6

[1] Anzahl Prozessdaten (1 ... 6 PD), beispielsweise 2 PD

[2] Anzahl PCP-Worte (1, 2 oder 4), beispielsweise 2 PCP-Worte
[3] Baudrate (ON = 0,5 MBaud, OFF = 2 MBaud), beispielsweise 2 MBaud

Bei nicht zuldssigen Einstellungen des DIP-Schalters meldet sich der Antriebsumrichter
mit dem ID-Code "Microprocessor not ready" (38 hex).
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Installationshinweise INTERBUS-LWL-Schnittstelle (MCH42A) 9

Einstellung der Zwischen der INTERBUS-Schnittstelle und dem Umrichter kénnen maximal sechs
Prozessdaten-und  INTERBUS Datenworte ausgetauscht werden, die mit den DIP-Schaltern S1 bis S5 auf
PCP-Lénge den Prozessdatenkanal und den PCP-Kanal aufgeteilt werden kénnen. Infolge der Be-

schrédnkung auf sechs Datenworte ergeben sich Einstellungen, die nicht auf den INTER-
BUS abgebildet werden kénnen.

Im Falle einer falschen Einstellung meldet sich der Umrichter mit dem ID-Code "Micro-
processor not ready" (38hex) und signalisiert mit der roten TR-LED diese falsche Ein-
stellung. Das nachfolgende Bild zeigt die Randbedingungen fiir die Einstellung der Pro-
zessdaten- und PCP-Lange. Prinzipiell ergeben sich folgende Begrenzungen:

1 4

ON

-

11213141516

20 21 22 » 2
N
6 PD [1]

ID: 03hex (3dez)

05217AXX
Bild 144: Einstellungen zum Betrieb des Umrichters mit 6 Prozessdaten
[1] Die PCP-Einstellungen mit S4 und S5 sind nicht wirksam.
Prozessdatenlange in Worte PCP-Lange ID-Code
6 PCP-Einstellung nicht wirksam; 03hex (3dez)
kein PCP-Kanal nutzbar
Beispiele:
1 4 1 4 1 4
ON ON ON
-
S - 8
1121341516 11213141516 11213141516
20 21 22 » 2 20 21 22 » 2 20 21 22 » 2
5PD 1PCP 4PD 2PCP 2PD 4PCP
ID: E3hex (227dez) ID: EOhex (224dez) ID: E1hex (225dez)
05218AXX

Bild 145: Beispiele zur Einstellung der PCP-Lénge und der maximalen Prozessdatenldnge

PCP-Lange Maximale Prozessdatenldnge ID-Code

1 Wort 5 Worte E3 hex (227dez)

2 Worte 4 Worte EO hex (224dez)

4 Worte 2 Worte E1 hex (225dez)
bei Uberschreitung der max. Lange oder |38 hex (56dez) = "Microprocessor not
der Einstellung 0 bzw. 7 PD ready"

Alle nicht genannten Einstellungen ergeben den ID-Code "Microprocessor not ready".
Der Umrichter meldet daraufhin im Parameter PO90 "PD-Konfiguration" = OPD und sig-
nalisiert diese falsche Einstellung mit der roten TR-LED.
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UL-gerechte Installation

9.4 UL-gerechte Installation

400/500 V-Geréte

230 V-Gerite

Beachten Sie fir die UL-gerechte Installation folgende Hinweise:

» Als Anschlusskabel nur Kupferleitungen mit folgenden Temperaturbereichen ver-
wenden:

— fir MOVIDRIVE® compact MC_4 A0015 ... 0300 Temperaturbereich 60/75°C
— fiur MOVIDRIVE® compact MC_4 A0370 ... 0750 Temperaturbereich 75/90°C

* Die zuldssigen Anzugsdrehmomente der MOVIDRIVE® compact-Leistungsklem-
men betragen:

— Baugrofie 1 - 0,6 Nm (5.3 Ib.in)
— Baugrofie 2 - 1,5 Nm (13.3 Ib.in)
— Baugrofie 3 - 3,5 Nm (31 Ib.in)

Baugrélen4und 5 - 14 Nm (124 Ib.in)

« Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact sind geeignet fiir den Betrieb an Span-
nungsnetzen mit geerdetem Sternpunkt (TN- und TT-Netze), die einen max. Netz-
strom gemal den folgenden Tabellen liefern kénnen und eine max. Spannung von
240 V¢ fur MOVIDRIVE® compact MC_4_A...2_3 (230 V-Gerate) und 500 Ve fur
MOVIDRIVE® compactMC_4 A...-5 3 (400/500 V-Geréate) haben. Die Leistungsda-
ten der Sicherungen diirfen die Werte gemaR den Tabellen nicht tiberschreiten.

MOVIDRIVE® compact | max. Netzstrom max. Netzspannung Sicherungen
MC_4 A..5_3

0015/0022/0030/0040 10000 Apc 500 Vac 30A/600V
0055/0075/0110 10000 Apc 500 Ve 30A/600V
0150/0220 5000 Aac 500 Ve 175 A /600 V
0300 5000 Aac 500 Vac 225 A /600 V
0370/0450 10000 Apc 500 Ve 350 A/600V
0550/0750 10000 Apc 500 Ve 500 A /600 V
MOVIDRIVE® compact | max. Netzstrom max. Netzspannung Sicherungen
MC_4 A..2_3

0015/0022/0037 5000 Aac 240 Ve 30A/250V
0055/0075 5000 Aac 240 Vpc 30A/250V
0110 5000 Axc 240 Ve 175A/250V
0150 5000 Aac 240 Ve 225 A/250V
0220/0300 10000 Apc 240 Vpc 350 A /250 V

* Verwenden Sie als externe 24 Vpc-Spannungsquelle nur gepriifte Geréate mit be-
grenzter Ausgangsspannung (U,.x = 30 Vpc) und begrenztem Ausgangsstrom
(I<8A).

Die UL-Zertifizierung gilt nicht fiir Betrieb an Spannungsnetzen mit nicht geerde-
tem Sternpunkt (IT-Netze).

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




Leistungs-Schirmklemme 9

9.5 Leistungs-Schirmklemme

Fiir BaugréBe 1 Bei MOVIDRIVE® compact Baugrolie 1 wird serienméfig eine Leistungs-Schirmklem-
me mitgeliefert. Montieren Sie diese Leistungs-Schirmklemme zusammen mit den Be-
festigungsschrauben des Gerétes.

02012BXX
Bild 146: Leistungs-Schirmklemme fiir MOVIDRIVE® compact BaugréRe 1

1. Schirmklemme
2. PE-Anschluss (@)

Fiir BaugréBe 2 Bei MOVIDRIVE® compact Baugréfie 2 wird serienméafig eine Leistungs-Schirmklem-
me mit 2 Befestigungsschrauben mitgeliefert. Montieren Sie diese Leistungs-Schirm-
klemme mit den beiden Befestigungsschrauben an X6.

01469BXX
Bild 147: Leistungs-Schirmklemme fiir MOVIDRIVE® compact Baugrél3e 2

1. Schirmklemme
2. PE-Anschluss (@)

Mit den Leistungs-Schirmklemmen kénnen Sie sehr komfortabel die Schirmung der Mo-
tor- und Bremsenzuleitung montieren. Legen Sie Schirm und PE-Leiter wie in den Bil-
dern gezeigt auf.
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9 Beriihrungsschutz

9.6 Beriihrungsschutz

Bei MOVIDRIVE® compact Baugrofie 4 und BaugréRe 5 werden serienméRig 2 Stiick
BerlUihrungsschutz mit 8 Befestigungsschrauben mitgeliefert. Montieren Sie den Berih-
rungsschutz an den beiden Abdeckhauben fir die Leistungsteil-Klemmen.

01470BXX

Bild 148: Bertihrungsschutz fir MOVIDRIVE® compact BaugréRe 4 und 5

Mit montiertem Beriihrungsschutz erreichen die Gerate MOVIDRIVE® compact Baugrs-
Re 4 und 5 die Schutzart IP10, ohne Bertihrungsschutz IP0O.
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Anschlussschaltbild Grundgerat 9

9.7 Anschlussschaltbild Grundgerét

Anschluss Leistungsteil und Bremse

L1
L2
L3
PE-*-—¢—|-—|——————————-— *—-—-
b m m mF11/F12/F13 !
[ I I
JT— Schutzleiter (Schirm) i i K11 i
i i (AC-3) i
[ L L2 L3 |
U U U ; Option Netzfilter NF... i
§ e L1 L2 L3 Zwischenkreis-,
[— anschluss | *
F14/F15 F14/F15 F14/F15 @ E @
D D D D D D L1 L2 L3 -U +U PE
X1: X4:
K11 K11 K11 : :
(AC-3) (AC-3) (AC-3) Leistungsteil
X2: X3:
u v w +R -R PE
DBQQ DBQO DBQO
DGND Ki2 K12
(AC-3) (AC-3)
DGND DGND
i weil i weif3 wirkt
BG |2 ot |BG |2 rot sw. !l i auf K11
Bremsstecker* |BGE 3 BGE Z
CM (DY) 5 blau = blau 1
16 /
CT/CV/DT/DV/D: CT/CV/DT/DV/D: . .
5(1) gleich- und wechselstrom-  wechselstrom- WennF16 aUS_IOSt’ muss K11 ge0ffn_et
PR &y seitige Abschaltung seitige Abschaltung werden und DiddJ "/Reglersperre" ein
CM?71...112: gleich- und wechselstromseitige Abschaltung “0"'.S|gna| thalten- DerWiderstands-
kreis darf nicht unterbrochen werden!
05149ADE
Bild 149: Anschlusschaltbild Leistungsteil und Bremse
* Bei den Baugréf3en 1 und 2 ist neben den Netzanschluss-Klemmen kein PE-Anschluss vorhanden. Verwenden
Sie dann die PE-Klemme neben dem Zwischenkreisanschluss.
> Achtung: Anschlussreihenfolge unbedingt beachten. Falscher Anschluss fuihrt zur Zerstérung der Bremse.

Fiir den Anschluss des Bremsgleichrichters ist eine eigene Netzzuleitung erfor-
derlich. Die Speisung iiber die Motorspannung ist nicht zulassig!

Immer gleich- und wechselstromseitige Abschaltung der Bremse verwenden bei
— allen Hubwerks-Anwendungen,

— Antrieben, die eine schnelle Bremsenreaktionszeit erfordern und

— in den Betriebsarten CFC und SERVO.

Bremsgleichrich- Verlegen Sie beim Einbau des Bremsgleichrichters im Schaltschrank die Verbindungs-
ter im Schall- leitungen zwischen Bremsgleichrichter und Bremse getrennt von anderen Leistungska-
schrank beln. Gemeinsame Verlegung ist nur zuldssig, wenn die Leistungskabel geschirmt sind.
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Anschlussschaltbild Grundgerat

MCF/MCV/MCS4_A: Anschluss Steuerkopf

-10V...+10V
—] Steuerkopf X10: - ﬂl 0(4)...20mA
O 10V* +10V —» REF1 | 1 ] g + U T
I [6]1]0) [ +-10V N1 A1 | 2 =\ ™
dUR 0...20mA -10V — 1 REF2 | 3 973 |
4...20mA A2 | 4 Lo S Lo
SystembusHigh <e— SC11 | 5 L %; Ubergeordnete
- n2(0...10V)/TF-/TH-Eingang* -——  A|21 6 7 l\/,‘ Steuerung
Option SystembusLow - SC12 | 7 P —
Bediengeriét Bezugspotenzial Analogsignale || AGND | 8} — > Eilr?az:n
/Reglersperre -— DIOQ | 9 — a9
Rechts/Halt* <—{ DI@1 |10 —
Links/Halt* «— DI@2 |11 — Binar-
Freigabe/Schnellstopp* <+—— DI@Q3 |12 — ausgange
] n11/n21* <-— DIQ4 |13 i
ni2/n22* - DIg5 |14 —
Bezug X10:DI@@...DI@5 ———{ DCOM** |15 e Bezug Binar-
+24V-Ausgang —®= V024 |16 P ausgange
- Bezugspotenzial Binarsignale}— DGND (17 i
Option Relaiskontakt : DOG1-C |18 Lo
Serielle 3 Betriebsbereit* | | KeiNe __ wlnogn/a01/19 o
Schnittstelle | 2 Relais SchiieBer | [Funktion DO@1-NO|20 P
y S /Bremse — = DBQQ |21 —
E:J Relais Offner DOG1-NC|22 Bl
= Bezugspotenzial Binérsignale — DGND |23 E—
—L— +24V-Eingang <—— ——
gang Vi24 |24 | : | :
Ausgang Inkre- | AR
mentalgeber- X14: ON |OFF* Pl
Nachbildung Nur bei Systembus Abschlusswiderstand | [ il | S 1 P ‘
oder Eingang MCV/MCS Umschaltung| Il | S11 | | | | " Werkseinstellung
externer Geber I-Signal <> U-Signal* ON|OFF : : \ ‘
] { | | ™ Werden die Binéreingénge
, S/ =Wl 2 | mit24Vpevon V024 ge-
X15: so oM 3 - || schaltet, muss DCOM mit
Eingang o 293 27; 4 i | DGND gebriickt werden!
Motorgeber nur bei sgeosiH 5
MCV/MCS ecx oMM 6 _
o~ [ WM 7 - | AGND (Bezugspotenzial
mEg S M8 10 V Analogsignale)
s/ [ 9
| Emj10 o
_ I ' || | DGND (Bezugspotenzial
PROFIBUS-DP X30: all | |7 24V Binarsignale)
Anschluss Nur bei Lo ¢ o P
MCF/MCV/MCS41A Ee | T T o
£§ | % Schutzleiter (Schirm)
nx ~ !

03828ADE

Bild 150: Anschlussschaltbild Steuerkopf MCF/MCV/MCS4_A

MCF/MCV/MCS41A (mit PROFIBUS-DP): SEW empfiehlt, diese Gerate immer mit
24 Vpc an Klemme X10:24 (VI24) zu versorgen werden. Diese externe 24Vp-Span-
nungsversorgung muss eine Dauerleistung von 50 W und eine Spitzenleistung (1 s)
von 100 W liefern kénnen.

Der Analogeingang Al21 (X10:6) kann wahlweise als 10 V-Spannungseingang oder
als TF/TH-Eingang genutzt werden. Die Umschaltung erfolgt mit Parameter P120.

Die DIP-Schalter S11, S12 und 1 ... 10 sind nur bei abgenommener Anschlusseinheit
zugénglich (- Kap. "Anschlusseinheit abnehmen" auf Seite 269).

Die Funktion der DIP-Schalter 1 ... 10 wird in den Kapiteln "Busabschluss" und "Sta-
tionsadresse einstellen" auf Seite 251 und Seite 252 erlautert.

Die TF/TH-Leitung muss entweder geschirmt sein oder getrennt von Leistungska-
beln (beispielsweise Motor- oder Bremskabel) mit mindestens 0,2 m (8 in) Abstand
verlegt werden. Werden Hybridkabel fir Motor- und TF/TH-Anschluss verwendet,
muss die TF/TH-Leitung separat geschirmt sein.
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Anschlussschaltbild Grundgerat

MCF/MCV/MCS4_A: Funktionsbeschreibung der Klemmen des Grundgerétes

Klemme Funktion
X1:1/213  |L1/L2/L3 Netzanschluss
X2:4/5/16 |UIVIW Motoranschluss
X3:8/9 +R/-R Anschluss Bremswiderstand
X4: +Uz/-Uz Zwischenkreisanschluss
X10:1 REF1 +10 V (max. 3 mA) fur Sollwert-Potenziometer
X10:2/4 Al11/12 Sollwerteingang n1 (Differenzeingang oder Eingang mit AGND-Bezugspotenzial), Signalform - P11_/S11
X10:3 REF2 -10 V (max. 3 mA) fur Sollwert-Potenziometer
X10:5/7 SC11/SC12 |Systembus (SBus) High/Low
X10:6 Al21 Wahlweise Sollwerteingang n2 (0...10 V) oder TF/TH-Eingang, Einstellung - P120
X10:8 AGND Bezugspotenzial fur Analogsignale (REF1, REF2, Al..)
X10:9 DIGd Bindreingang 1, fest belegt mit "/Reglersperre" « Die Binareingange sind durch Optokoppler poten-
X10:10 DIg1 Binareingang 2, werksmagig "Rechts/Halt" zialgetrennt.
X10:11 D192 Bindreingang 3, werksmaRig "Links/Halt" *  Wahlméglichkeiten fiir die Bindreingénge 2 bis 6
X10:12 DIg3 Binareingang 4. werksmaBig "Freigabe/Schnellstopp" (DIg1...DIg5) -~ Parametermenii P60_
X10:13 DIg4 Bindreingang 5, werksmagig "n11/n21"
X10:14 DIg5 Binareingang 6. werksmagig "n12/n22"
X10:15 DCOM Bezug fur Bindreingadnge DIZJ bis DIZ5 (X10:9 bis X10:14)
Schalten der Binareingdnge mit +24 V-Fremdspannung: Verbindung DCOM (X10:15) mit dem Bezugspo-
tenzial der Fremdspannung erforderlich.
— ohne Briicke DCOM-DGND (X10:15-X10:17) - potenzialfreie Binareingénge
— mit Bricke DCOM-DGND (X10:15-X10:17) — potenzialgebundene Binareingénge
+ Schalten der Binareingange mit +24 V von VO24 (X10:16) — Briicke DCOM-DGND erforderlich.
X10:18 DO@1-C gemeinsamer Kontakt Bindrausgang 1, werksmaRig auf "Betriebsbereit"
X10:19 DO@2/A01 |Bindrausgang 2, werksmaRig auf "Keine Funktion", Belastbarkeit max. 50 mA (kurzschlussfest)
kann auch als Analogausgang AO1 genutzt werden (nicht bei MCF41A), Umschaltung mit P621 und P642
X10:20 DO@1-NO |SchlieRerkontakt Bindrausgang 1, Belastbarkeit der Relaiskontakte max. 30 Vpc und 0,8 A
X10:21 DB29 Bindrausgang 0, fest belegt mit "/Bremse", Belastbarkeit max. 150 mA (kurzschlussfest)
X10:22 DO@1-NC |Offnerkontakt Bindrausgang 1
Wahlméglichkeiten fir die Bindrausgénge 1 und 2 (DO@1 und DOJ2) - Parametermenii P62_
Keine Fremdspannung an die Bindrausgidnge DB@@ (X10:21) und DO@2/A01 (X10:19) anlegen'
X10:23 DGND Bezugspotenzial fur Binarsignale
X10:24 Vi24 Eingang +24 V-Spannungsversorgung (Stutzspannung, Geratediagnose bei Netz-Aus)
X14:1 Eingang Signal Spur A (K1) Folgende Geber diirfen als externe Geber angeschlossen werden:
X14:2 externer Signal Spur B (K2) * sin/cos-Geber Typ ES1S, ES2S oder EV1S
X14:3 Geber oder |Signal Spur C (K0) * 5 V-TTL-Geber mit 24 Vpc-Spannungsversorgung Typ ES1R, ES2R oder
X14:4 Ausgang Umschaltung EV1R
X14:5 Inkremen- |Bezugspotenzial DGND |+ 5 V-TTL-Geber mit 5 Vpc-Spannungsversorgung Typ ES1T, ES2T oder EVIT
X14:6 talgeber-  [Signal Spur A (K1) Uber Option DWI11A
§1:; gsng"' g:g::: 223: CB) E@)) Wird X14: als Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung genutzt, muss Umschaltung
X14:9 +24V/ (max. 180 mA) (X14:4) mit DGND (X14:5) gebriickt werden.
Eingang MCV4_A: MCS4_A: Folgende Geber dirfen angeschlossen werden:
X15:1 Motorgeber |Signal Spur A (K1) sin+ (S2) Bei MCV4_A:
X15:2 Signal Spur B (K2) cos+ (S1) * sin/cos-Geber Typ ES1S, ES2S oder EV1S
X15:3 Signal Spur C (KO0) Ref.+ (R1) *  5V-TTL-Geber mit 24 Vpc-Spannungsversorgung
X15:4 N.C. N.C. Typ ES1R, ES2R oder EV1R
X15:5 Bezugspotenzial DGND |REF1 (+10 V fur TF/TH) * 5 V-TTL-Geber mit 5 Vpc-Spannungsversorgung
X15:6 Signal Spur A (K1) sin- (S4) Typ ES1T, ES2T oder EVAT uber Option DWI11A
X15:7 Signal Spur B (K2) cos- (S3) * HTL-Geber mit 24 Vpc-Spannungsversorgung
X15:8 Signal Spur C (K0) Ref.- (R2) Typ ES1C, ES2C oder EV1C
X15:9 +24 V (max. 180 mA) Al21 (TF/TH-Anschluss) Bei MCS4_A:
* Resolver 2-polig, 7 Vac eff/ 7 kHz
X30: MCF/MCV/MCS41A: PROFIBUS-DP-Anschluss, 9-polige Sub-D-Buchse, Steckerbelegung - Seite 250
1..10 DIP-Schalter fir die PROFIBUS-Einstellungen — Seite 251
S11: Umschaltung I-Signal (0(4)...20 mA) ~ U-Signal (-10 V...0...10 V, 0...10 V), werksmaRig auf U-Signal
S12: Systembus-Abschlusswiderstand zu- oder abschalten, werksmafig abgeschaltet
TERMINAL Steckplatz fur Option Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A (RS-232 und RS-485)

Achtung bei MCS4_A: Wird an X15:5 und X15:9 ein TH/TH angeschlossen, darf an
X10:1 und X10:6 kein TF/TH angeschlossen werden! Die Klemme X10:6 darf dann nicht
benutzt werden, auch nicht als 10 V-Spannungseingang.
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9 Anschlussschaltbild Grundgerat

Analogausgang Bei MCF40A und MCV/MCS40/41A kann der Bindrausgang DO@2 (X10:19) auch als
AO1 0(4)...20 mA Analogausgang AO1 genutzt werden. Die Umschaltung erfolgt mit den Pa-
rametern P621 "Bindrausgang DO@2" und P642 "Betriebsart AO1".

Funktion von X10:19 P621 "Bindrausgang DO@2" P642 "Betriebsart AO1"
Bindrausgang DO@2 # KEINE FUNKTION einstellen = AUS einstellen

= KEINE FUNKTION einstellen # AUS einstellen
Analogausgang AO1

# KEINE FUNKTION einstellen # AUS einstellen
Keine Funktion = KEINE FUNKTION einstellen = AUS einstellen

MCV41A: Zuordnung Elektronikklemmen und Beschriftungsfeld

O 1 JC I e ee] |
[l
o T
REF1 1"|'2 A1
REF2 |

i

SC11 Al21

J_ I
@
@ @
@ @ 5|6 —
@ @ sciz | ][ achD
@ @ DIgD 9 |10 DIg1
2 g DIOZ 14 I 12_012;;:_'
DIG4— 13114 —DJQH
4 X[ & ||| [rroom 15| 16 M—|
ENCODER 1I/0 ENCODER IN DGND |
[ ) 17|18 M—C“
PROFIBUS DP R ® 5555 19I20 M‘
®| ® DBOT |, |22 mm_N_Q|
| @ @ DGND 23|24 _uza_‘ ]

\(AVZEPN X10

&
®

03044AXX
Bild 151: Elektronikklemmen und Beschriftungsfeld am Beispiel MCV41A
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Anschlussschaltbild Grundgerat

MCH4_A: Anschluss Steuerkopf
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° Umschaltung I-Signal <> U-Signai* [ [ Il | S11 | i
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SO I M| S5 | i ;; DGND gebricktwerden!
S o O] o
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Bild 152: Anschlussschaltbild Steuerkopf MCH4_A
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Anschlussschaltbild Grundgerat

Analogausgang
AO1

MCH41A (mit PROFIBUS-DP) / MCH42A (mit INTERBUS-LWL): SEW empfiehlt,
diese Gerate immer mit 24 Vpc an Klemme X10:24 (VI24) zu versorgen. Diese ex-
terne 24Vpc-Spannungsversorgung muss eine Dauerleistung von 50 W und eine
Spitzenleistung (1 s) von 100 W liefern kénnen.

Der Analogeingang Al21 (X10:4) kann wahlweise als 10 V-Spannungseingang oder
als TF/TH-Eingang genutzt werden. Die Umschaltung erfolgt mit Parameter P120.

Die DIP-Schalter S11, S12, 1 ... 8 und S1 ... S6 sind nur bei abgenommener An-
schlusseinheit zuganglich (-~ Kap. "Anschlusseinheit abnehmen" auf Seite 269).

Die Funktion der DIP-Schalter 1 ... 8 wird in den Kapiteln "Busabschluss bei
MCH41A" und "Stationsadresse bei MCH41A einstellen" auf Seite 251 und Seite 253
erlautert.

Die Funktion der DIP-Schalter S1 ... S6 wird im Kapitel "Einstellungen der DIP-Schal-
ter" auf Seite 256 erlautert.

Die TF/TH-Leitung muss entweder geschirmt sein oder getrennt von Leistungska-
beln (beispielsweise Motor- oder Bremskabel) mit mindestens 0,2 m (8 in) Abstand
verlegt werden. Werden Hybridkabel fir Motor- und TF/TH-Anschluss verwendet,
muss die TF/TH-Leitung separat geschirmt sein.

Wird an X15:6 und X15:14 ein TF/TH angeschlossen, darf an X10:1 und X10:4 kein TF/
TH angeschlossen werden! Die Klemme X10:4 kann jedoch als 10 V-Spannungsein-
gang genutzt werden.

Bei MCH4_A kann der Bindrausgang DO@2 (X12:5) auch als 0(4)...20 mA Analogaus-
gang AO1 genutzt werden. Die Umschaltung erfolgt mit den Parametern P621 "Binéar-

ausgang DO@2" und P642 "Betriebsart AO1".

Funktion von X12:5

P621 "Bindrausgang DO@2"

P642 "Betriebsart AO1"

Binarausgang DO@2

# KEINE FUNKTION einstellen

= AUS einstellen

Analogausgang AO1

= KEINE FUNKTION einstellen

# AUS einstellen

# KEINE FUNKTION einstellen

# AUS einstellen

Keine Funktion

= KEINE FUNKTION einstellen

= AUS einstellen

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




Anschlussschaltbild Grundgerat 9

MCH4_A: Funktionsbeschreibung der Klemmen des Grundgerétes

Klemme Funktion

X1:1/213  |L1/L2/L3 Netzanschluss

X2:4/5/16 |UIVIW Motoranschluss

X3:8/9 +R/-R Anschluss Bremswiderstand

X4: +Uz/-Uz Zwischenkreisanschluss

X10:1 REF1 +10 V (max. 3 mA) fur Sollwert-Potenziometer

X10:2/3 Al11/12 Sollwerteingang n1 (Differenzeingang oder Eingang mit AGND-Bezugspotenzial), Signalform - P11_/S11
X10:4 Al21 Wahlweise Sollwerteingang n2 (0...10 V) oder TF/TH-Eingang, Einstellung - P120

X10:5 AGND Bezugspotenzial fur Analogsignale (REF1, REF2, Al..)

X10:6 REF2 -10 V (max. 3 mA) fur Sollwert-Potenziometer

X10:7/8 SC11/SC12 |Systembus High/Low, galvanisch verbunden mit SC21/SC22 (X10:10/X10:11)

X10:9 DGND Bezugspotenzial Systembus

X10:10/11 |SC21/SC22 |Systembus High/Low, galvanisch verbunden mit SC11/SC12 (X10:7/X10:8)

X11:1 DIg9 Binareingang 1, fest belegt mit "/Reglersperre" » Die Binareingange sind durch Optokoppler poten-
X11:2 DIg1 Bindreingang 2, werksmaRig "Rechts/Halt" zialgetrennt.

X11:3 DIg2 Binareingang 3, werksmaRig "Links/Halt" *  WahIlméglichkeiten fir die Bindreingénge 2 bis 6
X11:4 DI@3 Binareingang 4. werksmaRig "Freigabe/Schnellstopp" (DI21...DIg5) - Parametermeni P60_

X11:5 Dig4 Binareingang 5, werksmagig "n11/n21"

X11:6 DI@5 Binareingang 6. werksmagig "n12/n22"

X11:7 DCOM Bezug fur Bindreingédnge DIGJ bis DI5 (X11:1 bis X11:6)

Schalten der Binareingdnge mit +24 VV-Fremdspannung: Verbindung DCOM (X11:7) mit dem Bezugspo-
tenzial der Fremdspannung erforderlich.

— ohne Briicke DCOM-DGND (X11:7-X11:9) - potenzialfreie Binareingdnge

— mit Briicke DCOM-DGND (X11:7-X11:9) - potenzialgebundene Binareingénge

» Schalten der Bindreingdnge mit +24 V von VO24 (X11:8) — Briicke DCOM-DGND erforderlich.

X11:8 V024 Hilfsspannungsausgang +24 V (max. 200 mA) fur externe Befehlsschalter

X11:9 DGND Bezugspotenzial fur Binarsignale

X12:1 DB29 Bindrausgang 0, fest belegt mit "/Bremse", Belastbarkeit max. 150 mA (kurzschlussfest)
X12:2 DO@1-C gemeinsamer Kontakt Bindrausgang 1, werksmaRig auf "Betriebsbereit”

X12:3 DO@1-NO |SchlieRerkontakt Bindrausgang 1, Belastbarkeit der Relaiskontakte max. 30 Vpc und 0,8 A

X12:4 DO@1-NC |Offnerkontakt Bindrausgang 1

X12:5 DO@2/A01 |Bindrausgang 2, werksmaRig auf "Keine Funktion", Belastbarkeit max. 50 mA (kurzschlussfest)
kann auch als Analogausgang AO1 genutzt werden, Umschaltung mit P621 und P642
Wahlméglichkeiten fir die Bindrausgénge 1 und 2 (DO@1 und DOJ2) - Parametermenii P62_
Keine Fremdspannung an die Bindrausgidnge DB@@ (X12:1) und DO@2/A01 (X12:5) anlegen!

X12:6 Vi24 Eingang +24 V-Spannungsversorgung (Stitzspannung, Geratediagnose bei Netz-Aus)

X12:7 DGND Bezugspotenzial fur Bindrsignale

X14:1 Eingang Signal Spur A (K1) Folgende Geber diirfen als externe Geber angeschlossen werden:

X14:2 externer Signal Spur B (K2) * Hiperface-Geber Typ AS1H, ES1H oder AV1H

X14:3 Geber oder |Signal Spur C (K0) * sin/cos-Geber Typ ES1S, ES2S oder EV1S

X14:4 Ausgang DATA+ * 5 V-TTL-Geber mit 24 Vpc-Spannungsversorgung Typ ES1R, ES2R oder
X14:5/6 Inkremen- |reserviert EV1R

X14:7 talgeber- Umschaltung * 5 V-TTL-Geber mit 5 Vpc-Spannungsversorgung Typ ES1T, ES2T oder EVIT
X14:8 Nachbil- Bezugspotenzial DGND Uber Option DWI11A

§1:?0 dung g!gna: gpur% (%) Wird X14: als Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung genutzt, muss Umschaltung
s Stgnal Spur B (K2) (X14:7) mit DGND (X14:8) gebriickt werden.

X14:12 DI/?\%: pur C (KO) Die 12 Vpc-Versorgung von X14 und X15 reicht aus, um die SEW-Geber mit
X14;13I14 reser\;iert 24 \/pc-Versorgung betreiben zu kénnen.

X14:15 +12 V (max. 180 mA)

X15:1 Eingang Signal Spur A (K1) Folgende Geber diirfen angeschlossen werden:

X15:2 Motorgeber |Signal Spur B (K2) * Hiperface-Geber Typ AS1H oder ES1H

X15:3 Signal Spur C (K0) * sin/cos-Geber Typ ES1S, ES2S oder EV1S

X15:4 DATA+ * 5 V-TTL-Geber mit 24 Vpc-Spannungsversorgung Typ ES1R, ES2R oder
X15:5 reserviert EV1R

X15:6 TF2 * 5 V-TTL-Geber mit 5 Vpc-Spannungsversorgung Typ ES1T, ES2T oder EVIT
X15:7 reserviert Uber Option DWI11A

X15:8 Bezugspotenzial DGND

;125‘1’0 2:3:2: gmg EE—_B Die 12 Vpc-Versorgung von X14 und X15 reicht aus, um die SEW-Geber mit
X15:11 Signal Spur C (K0) 24 Vpc-Versorgung betreiben zu kénnen.

X15:12 DATA-

X15:13 reserviert

X15:14 TF2

X15:15 +12 V (max. 180 mA)

S1...S6 DIP-Schalter fiir die INTERBUS-Einstellungen — Kap. "Einstellung der DIP-Schalter" (Seite 256)

S11: Umschaltung I-Signal (0(4)...20 mA) - U-Signal (-10 V...0...10 V, 0...10 V), werksmaRig auf U-Signal
S12: Systembus-Abschlusswiderstand zu- oder abschalten, werksmafig abgeschaltet

TERMINAL Steckplatz fur Option Bediengerat DBG11B oder serielle Schnittstelle USS21A (RS-232 und RS-485)
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9 Anschlussschaltbild Grundgerat

MCHA42A: Zuordnung Elektronikklemmen und Beschriftungsfeld
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Bild 153: Elektronikklemmen und Beschriftungsfeld am Beispiel MCH42A
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Anschlusseinheit abnehmen

9.8

Anschlusseinheit abnehmen

Erst Netz und 24 Vp-Stitzspannung ausschalten, dann die Anschlusseinheit abneh-
men.

Zur leichten Installation der Steuerleitungen kénnen Sie die Anschlusseinheit komplett
vom Steuerkopf abnehmen. Um die DIP-Schalter fir PROFIBUS (1 ... 10), INTERBUS
(51...S6), Signalumschaltung n1 (S11) und Abschlusswiderstand SBus (S12) einzustel-
len, mussen Sie die Anschlusseinheit abnehmen. Gehen Sie dazu folgendermal3en vor:

1.
2.

Offnen Sie die Klappe der Anschlusseinheit.

Lésen Sie die Befestigungsschrauben A und B, sie sind unverlierbar und kénnen

nicht herausfallen.

Ziehen Sie die Anschlusseinheit vom Steuerkopf ab.

X
N,

SO

3

A

R
52

\' ~\
>

Bild 154: Anschlusseinheit abnehmen am Beispiel MCV41A

03045AXX

Gehen Sie beim Aufsetzen der Anschlusseinheit in umgekehrter Reihenfolge vor.
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Zuordnung von Bremswiderstdnden, Drosseln und Filtern

9.9 Zuordnung von Bremswiderstianden, Drosseln und Filtern

400/500 V-Geriéte, BaugréBen 1 und 2

MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5A3 0015 \ 0022 ‘ 0030 ‘ 0040 | 0055 \ 0075 \ 0110
BaugroBe 1 2
Bremswiderstande Auslésestrom Sachnummer
BW100-005 IF=0.8 Agms 826 269 1
BW100-006 IF=1.8 Agms 8217017
BW168 IF=2.5 Agms 820 604 X
BW268 Ig=3.4 Agms 8207151
BW147 I =3.5 Agms 8207135
BW247 I = 4.9 Agms 820714 3
BW347 I =7.8 Agms 820 798 4
BW039-012 IF=4.2 Agns 821689 4
BW039-026 I =7.8 Agms 821690 8
BW039-050 I =11 Agrms 8216916
Netzdrosseln Sachnummer
ND020-013 Slnetz = 20 Apc 826 0125
ND045-013 Zlnetz = 45 Aac 826 013 3
Netzfilter Sachnummer
NF009-503 827 4126 A
NF014-503 827 116 X B A
NF018-503 Umax = 850 Vac 827 413 4 B
NF035-503 827128 3
Ausgangsdrosseln Innendurchmesser Sachnummer
HD001 d =50 mm (1.97 in) 8133255 fiir Kabelquerschnitte 1.5 ... 16 mm? (AWG 16 ... 6)
HD002 d =23 mm (0.91 in) 813 557 6 fiir Kabelquerschnitte < 1.5 mm? (AWG 16)
HDO003 d =88 mm (4.46 in) 813 558 4 fur Kabelquerschnitte > 16 mm? (AWG 6)
Ausgangsfilter (nur in Betriebsart VFC) Sachnummer
HF015-503 826 030 3 A
HF022-503 826 0311 B A
HF030-503 826 032 X B A
HF040-503 826 3116 B A
HF055-503 826 3124 B A
HF075-503 826 313 2 B A
HF023-403 8257841 B A
HF033-403 825785 X B
A bei Nennbetrieb (100%)
B bei quadratischer Belastung in Betriebsart VFC (125%)
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Zuordnung von Bremswiderstinden, Drosseln und Filtern 9

400/500 V-Gerite, BaugroBen 3 bis 5

MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-503 0150 ‘ 0220 ‘ 0300 | 0370 | 0450 | 0550 | 0750
BaugroBe 3 4 5
Bremswiderstande Auslésestrom Sachnummer
BW018-015 If=4.0 Agms 8216843 C Cc
BW018-035 I =8.1 Agms 8216851 (o3 (o3
BW018-075 Ir =14 Arns 821686 X (o3 Cc
BW915 I =28 Arms 8212600
BW012-025 I =6.1 Agms 8216800
BW012-050 I =12 Arms 8216819
BW012-100 I =22 Arns 8216827
BW106 Ir =38 Arms 8210500
BW206 IF =42 Agys 8210519
Netzdrosseln Sachnummer
ND045-013 Zlnetz = 45 Apc 826 013 3 A
ND085-013 Zlnetz = 85 Aac 826 014 1 B A
ND1503 Slnetz = 150 Apc 825548 2 B
Netzfilter Sachnummer
NF035-503 827 128 3 A
NF048-503 827 117 8 B A
NF063-503 827 414 2 B A
NF085-503 Umax = 550 Vac 827 4150 B A
NF115-503 827 416 9 B A
NF150-503 8274177 B
Ausgangsdrosseln Innendurchmesser Sachnummer
HDO001 d =50 mm (1.97 in) 8133255 fur Kabelquerschnitte 1.5 ... 16 mm? (AWG 16 ... 6)
HDO003 d =88 mm (4.46 in) 813 558 4 fur Kabelquerschnitte > 16 mm? (AWG 6)
Ausgangsfilter (nur in Betriebsart VFC) Sachnummer
HF033-403 825785 X A B/D | A/D
HF047-403 825786 8 B A
HF450-503 826 948 3 B E D D
A bei Nennbetrieb (100%)
B bei quadratischer Belastung in Betriebsart VFC (125%)
C zwei Bremswiderstidnde parallel schalten, an F16 den doppelten Auslésestrom (2 x Ig) einstellen
D zwei Ausgangsfilter parallel schalten

bei Nennbetrieb (100%): ein Ausgangsfilter
bei quadratischer Belastung (125%): zwei Ausgangsfilter parallel schalten

m
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9 Zuordnung von Bremswiderstdnden, Drosseln und Filtern

230 V-Geriéte, BaugréBien 1 bis 4

MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 0015 ‘ 0022 ‘ 0037 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0220 | 0300
BaugréRe 1 2 3 4
th'::;seWider' Auslésestrom Sachnummer
BW039-003 IF =2.0 AgRms 8216878
BW039-006 If =3.2 AgRms 821688 6
BW039-012 If=4.2 AgRms 821689 4
BW039-026 I =7.8 ARms 821690 8
BW027-006 If = 2.5 ARms 8224226
BW027-012 IF =4.4 ARus 822423 4
BW018-015 Ir =4.0 ARms 821684 3 (o] (o] (o] (o3
BW018-035 Ir = 8.1 ARms 8216851 (o] C C Cc
BW018-075 Ir =14 ARrns 821686 X Cc Cc C Cc
BW915 Ir =28 ARrms 8212600 (o] (o] (o] (o3
BW012-025 I =10 Arms 8216800
BW012-050 Ir =19 ARrms 8216819
BW012-100 Ig =27 ARrms 8216827
BW106 I =38 Arms 8210500 C Cc
BW206 I =42 ARuns 8210519 (3 Cc
Netzdrosseln Sachnummer
ND020-013 Zlnetz = 20 Apc 826 0125 A
ND045-013 Slnetz = 45 Apc 826 013 3 B A
ND085-013 Zlnetz = 85 Apc 826 014 1 B A
ND1503 Zlnetz =150 Apc | 825548 2 B
Netzfilter Sachnummer
NF009-503 827 4126 A
NF014-503 827 116 X B A
NF018-503 8274134 B
NF035-503 827 128 3
NFoas-s0s | Jmex = 2%0Vac e tire A
NF063-503 827 414 2 B
NF085-503 8274150 A
NF115-503 827 416 9 B
fumgangs: | mendurch | sachnummer
HDO001 ?1-=9;>(:nr;lm 8133255 Ig\%(gkzeéﬁlieé?chnitte 1.5...16 mm?
HD002 ?Ozﬁnr;lm 8135576 Iirv\}/(glaeé?uerschnitte < 1.5 mm?
HD003 :14'=428in|1)1m 813 558 4 Eir\,{/(gbee)lquerschnitte > 16 mm?
A bei Nennbetrieb (100%)
B bei quadratischer Belastung in Betriebsart VFC (125%)
C zwei Bremswiderstiande parallel schalten, an F16 den doppelten Ausldsestrom (2 x Ig) einstellen
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Installation Systembus (SBus)

9.10 Installation Systembus (SBus)

Nur bei P816 "SBus Baudrate" = 1000 kBaud:

Im Systembus-Verbund diirfen keine MOVIDRIVE® compact MCH4_A-Gerate mit an-
deren MOVIDRIVE®-Gersten gemischt werden.

Bei Baudraten # 1000 kBaud dirfen die Geréte gemischt werden.

MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A

Steuerkopf

Steuerkopf

X10: |

Systembus High <«— SC11

~N OO~ WINF

Systembus Low -&—#~ SC12

Bezugs-
potenzial DGND [17}---
Systembus ON |OFF

Abschlusswiderstand S 12

02411ADE
Bild 155: Systembus-Verbindung MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A
MOVIDRIVE® compact MCH4_A
Steuerkopf Steuerkopf Steuerkopf
X10: ] X10: ] X10: ]
1 1 1
2 2 2
3 3 3
4 4 4
5 5 5
6 6 6
Systembus High <«—= SC11 | 7 Systembus High <«—= SC11 | 7 Systembus High <«—== SC11 | 7
Systembus Low --—» SC12 | 8 Systembus Low -+ SC12 | 8 e SystembusLow --—#= SC12 | 8
Bezugspotenzial DGND | 9f----- Bezugspotenzial DGND | 9f~------- : i |Bezugspotenzial DGND | 9
Systembus High -—» SC21 |10 Systembus High <« SC21 |10 | i |SystembusHigh -e—» SC21 |10
Systembus Low -«—» 5C22 |11 i | SystembusLow <&—s~ SC22 |11 3 i | SystembusLow < 5C22 [11
Systembus ON [OFF S Systembus ON |OEF I Te Systembus ON [OFF
Abschlusswiderstand S12 Abschlusswiderstand S12 | ; ; Abschlusswiderstand S 12

X10: |

Systembus High <« SC11

N[O |0~ WINF

Systembus Low -e—#~ SC12

Bezugs- Lo
potenzial DGND [17}F--F
Systembus ON |OFF
Abschlusswiderstand S 12

Steuerkopf

X10: |

Systembus High <«— SC11

~N OO~ WINF

Systembus Low -e&—# SC12

Bezugs-
potenzial DGND [17]---+F
Systembus ON |OFF

Abschlusswiderstand S 12

Bild 156: Systembus-Verbindung MOVIDRIVE® compact MCH4_A

05210ADE

SBus MCH4_A: SchlieRen Sie die Endgerate an SC11/SC12 an. SC21/SC22 nur wirksam, wenn S12 = OFF.
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Installation Systembus (SBus)

Kabelspezifika-
tion

Schirm auflegen

Leitungsldnge

Abschlusswider-
stand

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

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

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

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

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

125 kBaud - 320 m (1056 ft)
250 kBaud - 160 m (528 ft)
500 kBaud - 80 m (264 ft)
1000 kBaud - 40 m (132 ft)

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

Zwischen den Geraten, die mit SBus verbunden werden, darf keine Potenzialver-
schiebung auftreten. Vermeiden Sie eine Potenzialverschiebung durch geeignete
MalRnahmen, beispielsweise durch Verbindung der Gerdtemassen mit separater Lei-
tung. Der Schirm der SBus-Leitung darf nicht fiir den Potenzialausgleich verwendet
werden!
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Anschluss Option USS21A (RS-232 und RS-485) 9

9.11 Anschluss Option USS21A (RS-232 und RS-485)
Sachnummer USS21A: 822 914 7

RS-232- * Verwenden Sie fir den Anschluss der RS-232-Schnittstelle ein geschirmtes Stan-
Anschluss dard-Schnittstellenkabel mit 1:1-Verbindung.
USS21A O »-- -4 O PC COM 1-4
____________________ e [

1o GND (Masse) ! |68

Lo TxD L 1895 [

\ | \ | 5 O

\\_/I _________ R _X_I:)_________‘\_,I — OO

P max. 5 m (16.5 ft) t O
9-poliger Sub-D-Stecker 9-polige Sub-D-Buchse

02399ADE

Bild 157: Verbindungskabel USS21A-PC (1:1-Verbindung)

RS-485- Beachten Sie die folgenden Anschlusshinweise:

Anschluss + Verwenden Sie ein 2-adriges, verdrilltes und geschirmtes Kupferkabel (Datentiber-

tragungskabel mit Schirm aus Kupfergeflecht). Das Kabel muss folgende Spezifika-
tionen erfilllen:

— Ader-Querschnitt 0,5 ... 0,75 mm? (AWG 20 ... 18)

— Leitungswiderstand 100 ... 150 Q bei 1 MHz

— Kapazitatsbelag < 40 pF/m (12 pF/ft) bei 1 kHz
Geeignet ist beispielsweise folgendes Kabel: n
— Fa. BELDEN (www.belden.com), Datenkabel Typ 3105A

» Den Schirm beidseitig flachig an der Elektronik-Schirmklemme des Umrichters auf-
legen und die Schirmenden zusétzlich mit DGND verbinden.

USS21A USS21A

00997CXX
Bild 158: RS-485-Schnittstelle der USS21A
EIA-Standard Die RS-485-Schnittstelle der USS21A entspricht dem EIA-Standard:

+ max. Ubertragungsrate 9600 Baud

* max. 32 Teilnehmer (jedes Gerat mit USS21A gilt als 2 Teilnehmer)
* max. Kabelldange 200 m (660 ft) gesamt

» dynamischer Abschlusswiderstand fest eingebaut
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Anschluss Motorgeber und externer Geber

9.12 Anschluss Motorgeber und externer Geber

Allgemeine
Installationshin-
weise

Schirm auflegen

Am Umrichter

Am Geber

Ausfihrliche Informationen sind im Handbuch "SEW-Gebersysteme" enthalten, das bei
SEW erhaltlich ist.

* Max. Leitungslange Umrichter - Geber: 100 m (330 ft) bei einem Kapazitatsbelag
<120 nF/km (193 nF/mile).

« MCV/MCS4_A: Ader-Querschnitt 0,20 ... 0,5 mm? (AWG 24 ... 20)
* MCH4_A: Ader-Querschnitt

— Hiperface-Geber, sin/cos-Geber und TTL-Geber mit 5 Vpc-Versorgung (liber
DWI11A): 0,25 ... 0,5 mm? (AWG 23 ... 20)
— TTL-Geber mit 12 ... 24 Vpc-Versorgung: 0,5 mm? (AWG 20)

* Wenn Sie eine Ader der Geberleitung abschneiden: Isolieren Sie das abgeschnitte-
ne Aderende.

* Verwenden Sie geschirmte Kabel mit paarweise verdrillten Adern und legen Sie den
Schirm beidseitig flachig auf:

— am Geber in der Kabelverschraubung oder im Geberstecker
— am Umrichter im Gehduse des Sub-D-Steckers und an der Elektronik-Schirm-
klemme des Umrichters

* Verwenden Sie Geberstecker und Sub-D-Stecker mit Metallgeh&use.
* Geberkabel raumlich getrennt von Leistungskabeln verlegen.

* Geber mit Kabelverschraubung: Beachten Sie den zuldssigen Durchmesser des Ge-
berkabels fiir die korrekte Funktion der Kabelverschraubung.

Legen Sie den Schirm des Geberkabels gréRflachig auf.

Legen Sie den Schirm auf der Umrichter-Seite im Geh&use des Sub-D-Steckers auf.

01939BXX
Bild 159: Schirm im Sub-D-Stecker auflegen

Legen Sie den Schirm auf der Geberseite in der Kabelverschraubung oder im Geber-
stecker auf.

01948AXX
Bild 160: Schirm in der Kabelverschraubung des Gebers auflegen
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Anschluss Motorgeber und externer Geber 9

Konfektionierte * Fir den Anschluss der Geber bietet SEW konfektionierte Kabel an. Wir empfehlen,
Kabel diese konfektionierten Kabel zu verwenden.

+ Die in den Anschlussbildern angegebenen Aderfarben gemal Farbcode nach
IEC 757 entsprechen den Aderfarben der konfektionierten Kabel von SEW.

Motorgeber An X15: der Gerate MOVIDRIVE® compact diirfen folgende Motorgeber angeschlossen
werden:

- MCV4_A

— hochauflésende sin/cos-Geber mit Signalspannung 1 Vgg
— TTL-Geber mit Signalpegel gemal RS-422
— HTL-Geber

+ MCS4_A
— Resolver 2-polig, 7 Vac eff/ 7 kHz

- MCH4_A

— Hiperface-Geber
— hochauflésende sin/cos-Geber mit Signalspannung 1 Vgg
— TTL-Geber mit Signalpegel gemal RS-422

05232AXX
Bild 161: SEW-Geber mit Steckverbinder oder Anschlussklemmen

Spannungs- Geber mit 12 ... 24 Vpc-Spannungsversorgung (max. 180 mA) werden direkt an X15:
versorgung angeschlossen. Diese Geber werden dann vom Umrichter versorgt.

Geber mit 5 Vpc-Spannungsversorgung missen tber die Option "5 V-Geberversorgung
Typ DWI11A" (Sachnummer 822 759 4) angeschlossen werden.
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9 Anschluss Motorgeber und externer Geber

sin/cos-Geber Die hochauflésenden sin/cos-Geber ES1S, ES2S oder EV1S werden fiir den Betrieb mit
MOVIDRIVE® compact MCV4_A empfohlen. Die sin/cos-Geber diirfen auch an MOVI-
DRIVE® compact MCH4_A angeschlossen werden. SchlieRen Sie den sin/cos-Geber
folgendermalien an:

Anschluss an

MCV4_A
- max. 100 m (330 ft)

¢

ES1S/ES2S/EV1S

ESIR/ES2R/EVIR A (K1) YE

SISISINISININIY

UB [0 K1 K2 KO K1
A

A OO 0W NN B

03021AXX
Bild 162: sin/cos-Geber als Motorgeber an MCV4_A anschlieBen

Schneiden Sie die violette Ader (VT) des Kabels auf der Geberseite ab.

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
» Fr feste Verlegung: 198 829 8
« Fir Schleppkettenverlegung: 198 828 X

Anschluss an

MCH4_A
max. 100 m (330 ft)

ES1S/ES2S/EV1S I« S -
ES1IR/ES2R/EVIR A (K1) — 1
A (K1) 9
B(K2) ——— — 2
00000080 \ B (K2) ——— ——10

C (K0 ——— 3
UB K1 K2 KOKI K2 C (K0) ‘x : '.\ ‘f 11
UBOA B CA B uB . : L15

05212AXX
Bild 163: sin/cos-Geber als Motorgeber an MCH4_A anschlieBen
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Anschluss Motorgeber und externer Geber 9

TTL-Geber Die TTL-Geber von SEW sind mit 12 ... 24 Vpc-Spannungsversorgung und mit 5 Vpe-
Spannungsversorgung erhéltlich.

12...24 Vpe-Span-  SchlieRen Sie die TTL-Geber mit 12 ... 24 Vpc-Spannungsversorgung ES1R, ES2R
nungsversorgung oder EV1S genauso an wie die hochauflésenden sin/cos-Geber.

5 Vpe-Spannungs-  Die TTL-Geber mit 5 Vpc-Spannungsversorgung ES1T, ES2T oder EV1T missen Sie

versorgung Uber die Option "5 V-Geberversorgung Typ DWI11A" (Sachnummer 822 759 4) an-
schlie®en. Zur Nachregelung der Versorgungsspannung des Gebers muss die Sensor-
leitung mit verbunden werden. Schlieen Sie diese Geber folgendermalien an:

Anschluss an

MCV4_A
max. 5 m (16.5 ft)

1 AKLYE 1
6 A KD SN 6
2 B (k2) R 2
7 B (ko) BY: 7
3 ¢ (ko) K- 3 |W
8 T (ko)L 8 |
9  ugWH 9|3
5 pBM 5|2
4 NG R — 4 ;
» @ max. 100 m (330 ft) @__
A (K1) YE g
A (K1) GN ——6
O E@B —7 |5
us oK1 k2koKT 2RO | C (KO) PK —3 g
A8 c/C ko) CY —8 |
us WH —9 &
gBN o
VT L e g
® ®

03023AXX
Bild 164: TTL-Geber iiber DWI11A als Motorgeber an MCV4_A anschliel3en

* Sensorleitung (VT) am Encoder auf UB auflegen, nicht an der DWI11A briicken!

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
« MOVIDRIVE® compact MCV4_A, X15: -~ DWI11A X1:MOVIDRIVE
— Nur feste Verlegung: 814 3447

* Geber ES1T/ES2T / EVAT — DWI11A X2:Encoder

— Fur feste Verlegung: 198 829 8
— Fur Schleppkettenverlegung: 198 828 X
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9 Anschluss Motorgeber und externer Geber

Anschluss an

MCH4_A

» max. 5 m (16.5 ft) .

1 A (K1) 1

9 A (KD 6

2 B(K2) 2

10 B (K2)—— —7
3 ¢ (K0)—— — 3|y
11 C (KO)——— 8 o
15 UB 9>
8 0 5 2
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, y =
® & |*

» max. 100 m (330 ft) .

A (K1) YE 1

A (K1) SN 6

00000000 \ B (k2) BD 2
B(K2)B ‘ 715
TS R PK : : | | S
usDk1k2koKIKzZKo | C (KO) — 313
oA B CA B C/C (Ko —+— 8 |5
ug WH, . 9 |&
BN |\ c X

VTl 4

@ ®

05214AXX
Bild 165: TTL-Geber iiber DWI11A als Motorgeber an MCH4_A anschlie3en

* Sensorleitung (VT) am Encoder auf UB auflegen, nicht an der DWI11A briicken!

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
» Geber ES1T/ES2T/EVIT — DWI11A X2:Encoder

— Fur feste Verlegung: 198 829 8
— Fur Schleppkettenverlegung: 198 828 X

HTL-Geber (nur Wenn Sie einen HTL-Geber ES1C, ES2C oder EV1C verwenden, dirfen Sie die ne-

an MCV4_A) gierten Kandle A (K1), B (K2) und C (KO) nicht anschliefen.

» max. 100 m (330 ft)
ES1C/ES2C/EV1C R

A (K1) YE——
ARD
————————\ B(K2) GN‘(‘ :
ssssss)\ 319
~Joko) S
poweenee o
uB " ’,"

DBN -
@

03022AXX
Bild 166: HTL-Geber als Motorgeber an MCV4_A anschlie3en

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
» Fur feste Verlegung: 198 932 4
« Fur Schleppkettenverlegung: 198 931 6
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Anschluss Motorgeber und externer Geber 9

Hiperface-Geber
(nur an MCH4_A)

CM71...112 mit
Steckverbinder

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch

Die Hiperface-Geber AS1H, ES1H und AV1H werden fiir den Betrieb mit MOVIDRIVE®
compact MCH4_A empfohlen. Je nach Motortyp und Motorausfiihrung erfolgt der Ge-
beranschluss Uber Steckverbinder oder tiber Klemmenkasten.

SchlielRen Sie den Hiperface-Geber folgendermalfen an:

AS1H/ESTH y max. 100 m (330 ft) _
BRD <
48U NI
s — 2|
6GN. P
VT : 112

B 4
98N, l . 6
TRAHKTY- 1IOWH 14
11 GY-PK : I g
12 RD-B o
U | T ;15
S PK
GY
® ®
» max. 100 m (330 ft) L
Ccos+ 225 2y
Cos- == 9
SIN 2 25— ool
sin- 88N 10
DATA- 7;;" : 12
DATA -2 2 — 4
N.C. -2 : ; § : 6
ooWH e
| 11GY-PK . lg
_12RD-B L its
PK | ;
GY |/
@ ®
05211AXX

Bild 167: Hiperface-Geber als Motorgeber an MCH4_A anschliel3en

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
199 488 3
199 320 8

+ Fir feste Verlegung:
« Fur Schleppkettenverlegung:

Sachnummern der konfektionierten Verldngerungskabel:
199 539 1
199 540 5

« Fur feste Verlegung:
» Fir Schleppkettenverlegung:
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9 Anschluss Motorgeber und externer Geber

CM71...112 mit Schlief3en Sie den Hiperface-Geber folgendermalfen an:
Klemmenkasten

ASTH/ESTH 5 max. 100 m (330 ft) -
3RD .
4BU !
5YE |
6GN
7VT |
8 BK

COS+

COs-

SIN+

SIN-

DATA-
DATA+ ‘
TETH/KTY+ BN

TRTH/KTY- 1OWH
11 GY-PK

12 RD-B
PK
GY

1

—_ -

—_

[o]=[~[o]o]~]e]~]~]

oo b~ OOPANON O =

—_
o
e

Us

—_
—_

-
N

05556AXX
Bild 168: Hiperface-Geber als Motorgeber an MCH4_A anschlieBen

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
+ Fur feste Verlegung: 199 591 X
» Fir Schleppkettenverlegung: 199 592 8
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Anschluss Motorgeber und externer Geber 9

Resolver (nur an
MCS4_A)

DS56, CM71...112
mit Steckverbinder

DS56, DY71...112
mit Klemmen-
kasten

Je nach Motortyp und Motorausfiihrung erfolgt der Resolveranschluss tber Steckver-
binder oder uber Klemmenkasten.

Die Resolver-Anschliisse sind in einem Steckverbinder untergebracht.
Steckverbinder DS56, CM: Fa. Intercontec, Typ ASTA021NNO0O 10 000 5 000

RH1M u max. 100 m (330 ft)

g O o = NN 0w

05524AXX
Bild 169: Resolveranschluss DS56- und CM-Motoren mit Steckverbinder

Sachnummern der konfektionierten Kabel:

« Fr feste Verlegung: 199487 5

» Fir Schleppkettenverlegung: 199 319 4
Sachnummern der konfektionierten Verldngerungskabel:
+ Fr feste Verlegung: 199 542 1

« Fur Schleppkettenverlegung: 199 541 3 n

Die Resolver-Anschlisse sind im Klemmenkasten auf der 10-poligen Phoenix-Klemm-
leiste untergebracht.

RH1M 5 max. 100 m (330 ft)
TUPK i
2GY !
3RD!
4BU;
5 YE!
6GN.
9BN!

WH

Ref.+

Ref.-

COS+

COS-

SIN+

SIN-
TF/TH/KTY-
TF/TH/KTY+ 1

g O 0o = NN oo w

[o]o[~]o]of~]e]w]~]

BK '

-
o

05525AXX
Bild 170: Resolveranschluss DS- und DY-Motoren mit Klemmenkasten

Schneiden Sie die violette Ader (VT) des Kabels auf der Geberseite ab.

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
» Fr feste Verlegung: 199 589 8
« Fir Schleppkettenverlegung: 199 590 1
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9 Anschluss Motorgeber und externer Geber

DY71...112 mit Die Resolver-Anschlisse sind in einem Steckverbinder untergebracht.
Steckverbinder Steckverbinder DY71 ... 112:  Fa. Framatome Souriou, Typ GN-DMS2-12S

RH1M max. 100 m (330 ft)

TF/TH/KTY-
TF/TH/KTY+ 10

g O o = NN 0w

05526AXX
Bild 171: Resolveranschluss DY-Motoren mit Steckverbinder

Schneiden Sie die violette Ader (VT) des Kabels auf der Geberseite ab.

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
» Fr feste Verlegung: 198 827 1
« Fir Schleppkettenverlegung: 198 812 3
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Anschluss Motorgeber und externer Geber

Externe Geber

Spannungs-
versorgung

5 V-TTL-Geber

24 Vpc-Span-
nungsversorgung

An X14: der Gerate MOVIDRIVE® compact durfen folgende Motorgeber angeschlossen
werden:

+ MCV/MCS4_A
— 5 V-TTL-Geber mit Signalpegel gemafi RS-422

- MCH4_A

— Hiperface-Geber
— hochauflésende sin/cos-Geber mit Signalspannung 1 Vgg
— 5 V-TTL-Geber mit Signalpegel gemafi RS-422

Geber mit 12/24 Vpc-Spannungsversorgung (max. 180 mA) werden direkt an X14: an-
geschlossen. Diese Geber werden dann vom Umrichter versorgt.

Geber mit 5 Vpc-Spannungsversorgung missen tber die Option "5 V-Geberversorgung
Typ DWI11A" (Sachnummer 822 759 4) angeschlossen werden.

Die 5 V-TTL-Geber von SEW sind mit 24 Vp-Spannungsversorgung und mit 5 Vpe-
Spannungsversorgung erhéltlich.

Anschluss an MCV/MCS4_A:

max. 100 m (330 ft) .. MOVIDRIVE®
S SR <7

ES1R/ES2R /EVIR ¢

A (K1) YE
A (KT) SN—
B (k2) RD—
B (K2) BY—
c (ko) PK—
C (ko) ©Y—
us WH_

o BN

VT

[N

OOOOOOO

UB OK1 K2 KO K1 K2 KO
A BC

A OO 0 W NDNO

03776AXX

Bild 172: TTL-Geber als externer Geber an MCV/MCS4_A anschlieBen
Schneiden Sie die violette Ader (VT) des Kabels auf der Geberseite ab.

Sachnummern der konfektionierten Kabel:

* Nur feste Verlegung: 815354 X
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9 Anschluss Motorgeber und externer Geber

Anschluss an MCH4_A:

» max. 100 m (330 ft)
ES1S/ES2S/EV1S i« o —

ESIR/ES2R/EVIR A (K1) oy
AKI) —F —+ 9
B (K2) ———— — 2
B(K2) — 10
C (KO) — 5 — 3
C (K0) ; ; 11

uB ,:‘ 15

SISINNSINNY

©”

UB 0K1 K2 KO K1 K2
UBOA B CA B

ol 3|

05220AXX
Bild 173: TTL-Geber als externer Geber an MCH4_A anschlie3en

5 Vpe-Spannungs-  Die 5 V-TTL-Geber mit 5 Vpc-Spannungsversorgung ES1T, ES2T oder EVAT missen

versorgung Sie Uber die Option "5 V-Geberversorgung Typ DWI11A" (Sachnummer 822 759 4) an-
schlielen. Zur Nachregelung der Versorgungsspannung des Gebers muss die Sensor-
leitung mit verbunden werden.

Anschluss an MCV/MCS4_A:

MOVIDRIVE"® o maxSm@6SM —

X141 AKy— 1

6 A (KD) 6

2 B(K2) 2

7 B(K)— 7
e — 3 |u
8 C (KO) 8 |&
9 UB 9>
5 O 5 g
4 NG 4\

B ® max. 100 m (330 ft) ® o

A (k1) YE L

A (K1) CN 6

B (K2) %5 2
B(|K2)BU—— 7|y
o PK : i : k]
uBDKLk2KoKIKZKo | C (KO) — 313
A B C/C[KoCY — 8 | 5
u WHe 9 |a&
BN | ' | . %

vl 4

® @

03777AXX
Bild 174: TTL-Geber als externer Geber tiber DWI11A an MCV/MCS4_A anschlieBen

* Sensorleitung (VT) am Encoder auf UB auflegen, nicht an der DWI11A briicken!

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
 Geber ES1T/ES2T/EVIT - DWI11A X2:Encoder

— Fur feste Verlegung: 198 829 8
— Fur Schleppkettenverlegung: 198 828 X
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Anschluss Motorgeber und externer Geber 9

Anschluss an MCH4_A:

X14: 5 max. 5 m (16.5 ft) N
1 A (K1) 1
9 A (KT) 6
2 B(K2) 2
10 B(K2)— —7
3 C(KO)— —3 Y
11 C (KO)——— —8 g
15 UB I 91>
8 0 5 C§)
@ ® =
» max. 100 m (330 ft) .
A(Ky YE 1
.\ ARDEL— 6
UB DK1 K2 KOKI K2 C (ko) PK — —3 E
UBOA B CA B € (Ko) &Y —— ~8 |5
ug WH,: 9 |&
gBN— Lg ™
vl L
® ®

05221AXX
Bild 175: TTL-Geber als externer Geber tiber DWI11A an MCH4_A anschlieBen

* Sensorleitung (VT) am Encoder auf UB auflegen, nicht an der DWI11A briicken!

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
+ Geber ES1T/ES2T/EVIT - DWI11A X2:Encoder
— Fur feste Verlegung: 198 829 8

— Fur Schleppkettenverlegung: 198 828 X

Hiperface-Geber Die Hiperface-Geber AS1H werden fiir den Betrieb mit MOVIDRIVE® compact MCH4_A
(nur an MCH4_A) empfohlen. SchlieRen Sie den Hiperface-Geber folgendermalien an:

max. 100 m (330 ft)

AS1H e e ..
cOSs 3 ”’/ ‘\\ ’,'/ ‘\\ 1
REFCOS— 41— 9
SIN—>- 2
REFSIN—2- 10
DATA+—S ‘1 4
DATA-—— —
Us ﬁ 15
0 v 8
® ®
05219AXX

Bild 176: SEW-Hiperface-Geber als externer Geber an MCH4_A anschlieRen
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sin/cos-Geber Schlief3en Sie den sin/cos-Geber folgendermalen an:

(nur an MCH4_A)
max. 100 m (330 ft)

ES1S/ES2S/EV1S S — —
ESIR/ES2R/EVIR A (K1) A A
A (KD) —— — 9
B(K2) —F—— — 2

— o ! ] ! !
COOOCOOY \ B(K2) ; ! +10
C (K0) ! : : : 3
us oK1 k2KoKIRZKo | C (KO) ; i :‘ 11
UB : ] 15
0 8

@ @

05220AXX
Bild 177: sin/cos-Geber als externer Geber an MCH4_A anschlie3en

288 MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




Anschluss Motorgeber und externer Geber 9

Inkrementalge- X14: kdénnen Sie auch als Ausgang Inkrementalgeber-Nachbildung verwenden. Hierfur
ber-Nachbildung mussen Sie "Umschaltung" (X14:4 bei MCV/MCS4_A, X14:7 bei MCH4_A) mit DGND
(X14:5 bei MCV/MCS4_A, X14:8 bei MCH4_A) briicken. X14: liefert dann Inkremental-
geber-Signale mit einem Signalpegel gemal RS-422 (5 V-TTL). Die Impulszahl betrégt:

* bei MCV4_A wie an X15: Eingang Motorgeber

* bei MCS4_A 1024 Impulse/Umdrehung

*  bei MCH4_A mit Hiperface-Geber 1024 Impulse/Umdrehung

* bei MCH4_A mit sin/cos- oder TTL-Geber wie an X15: Eingang Motorgeber

Anschluss an
MCV/MCS4_A

MOVIDRIVE®
max. 100 m (330 ft) . X14-

A (K1) YE
A (K1) SN
: | B(k2) RD—
| B(R2) BY—
— 7 C (ko) PR

(e REPE ) © (0) S
UB v

BN ,'
0 T T
Umschaltung VT L./

3

o= O

o B

A OO 0OWNDNO P

03818AXX
Bild 178: Anschluss Inkrementalgeber-Nachbildung an MCV/MCS4_A

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
* Nur feste Verlegung: 815354 X n

Anschluss an
MCH4_A )
MOVIDRIVE compact

MCH42A

max. 100 m (330 ft) . X14:

x

- =

- =

===
]

Wik
i

)
| Bl IR B E )

s233332Z

= @

OO0 mww > >

Umschaltung

05223AXX

Bild 179: Anschluss Inkrementalgeber-Nachbildung an MCH4_A
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Master-Slave- X14-X14-Verbindung (= Master-Slave-Verbindung) von zwei MOVIDRIVE® compact-
Verbindung Geraten.
MCV/MCS4_A
Master Slave
MOVIDRIVE® MOVIDRIVE®
6 J‘ v\ :‘ v\ 6
2 .“ ‘l .“ “. 2
T 7
3 — 3
8 — 8
9 — o
5 - — 5
4 1 S o4
® ®

05036AXX
Bild 180: X14-X14-Verbindung MCV/MCS4_A

Sachnummern der konfektionierten Kabel:
* Nur feste Verlegung: 8153558

Die Sub-D-Buchsen an den Kabelenden sind mit "MASTER" und "SLAVE" beschriftet.
Achten Sie darauf, die mit "MASTER" beschriftete Buchse auf X14: des Master-Gerates
und die mit "SLAVE" beschriftete Buchse auf X14: des Slave-Gerétes zu stecken.

MCH4_A
Master Slave
MOVIDRIVE"® compact MOVIDRIVE"® compact

MCH42A MCH42A
max. 100 m (330 ft) :

¢
L

05222AXX
Bild 181: X14-X14-Verbindung MCH4_A
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10 Inbetriebnahme
10.1 Allgemeine Hinweise zur Inbetriebnahme

Bei der Inbetriebnahme unbedingt die Sicherheitshinweise beachten!

Voraussetzung Voraussetzung fir eine erfolgreiche Inbetriebnahme ist die richtige Projektierung des
Antriebes. Ausfihrliche Projektierungshinweise und die Erlauterung der Parameter fin-
den Sie im Systemhandbuch MOVIDRIVE® compact (Kapitel 4 und 5).

VFC-Betriebsar- Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact sind werksmaRig fiir den leistungsméaBig

ten ohne Dreh- angepassten SEW-Motor (MC_4_A...-5_3: 4-polig und Nennspannung 3 x 400 Vpc /

zahlregelung 50 Hz oder MC_4_A...-2_3: 4-polig und Nennspannung 3 x 230 V¢ / 60 Hz) in Betrieb
genommen. Der Motor kann angeschlossen und der Antrieb sofort gemafR dem Kapitel
"Starten des Motors" (- Seite 302) gestartet werden.

Umrichter-Motor-  Die folgenden Tabellen zeigen, fiir welche Umrichter-Motor-Kombinationen dies gilt.
Kombinationen

400/500 V-Geréte

®

oder MCVIMCHA A n Botrisbaart VFC SEW-Motor
0015-5A3-4 DT90L4
0022-5A3-4 DV100M4
0030-5A3-4 DV100L4
0040-5A3-4 DV112M4
0055-5A3-4 DV13254
0075-5A3-4 DV132M4
0110-5A3-4 DV160M4
0150-503-4 DV160L4
0220-503-4 DV180L4
0300-503-4 DV200L4
0370-503-4 DV22554
0450-503-4 DV225M4
0550-503-4 DV250M4
0750-503-4 DV280S4

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch
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230 V-Geréte

®

i"dci‘r"ﬁgmcﬁi'ff n tBngtt;;'i::l)_sA;rt VFC SEW-Motor
0015-2A3-4 — T
0022-2A3-4 OV100M4
0037-2A3-4 V1004
0055-2A3-4 V13254
0075-2A3-4 OVi3aMa
0110-203-4 OV160Ma
0150-203-4 V180
0220-203-4 OVisoLa
0300-203-4 V2554

Die in diesem Kapitel beschriebenen Inbetriebnahme-Funktionen dienen dazu, den Um-
richter optimal fiir den tatsédchlich angeschlossenen Motor und die vorgegebenen Rand-
bedingungen einzustellen. Fir die VFC-Betriebsarten mit Drehzahlregelung, alle CFC-
Betriebsarten und SERVO-Betriebsarten ist eine Inbetriebnahme gemaf diesem Kapi-
tel zwingend notwendig.

Hubwerksanwen-
dungen

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact durfen nicht im Sinne einer Sicherheits-
vorrichtung fir Hubwerksanwendungen verwendet werden.

Verwenden Sie als Sicherheitsvorrichtung Uberwachungssysteme oder mechanische
Schutzvorrichtungen, um mégliche Sach- oder Personenschiden zu vermeiden.
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10.2 Vorarbeiten und Hilfsmittel

* Installation Uberprifen.

* Unbeabsichtigtes Anlaufen des Motors durch geeignete Mallnahmen verhindern.
Weiterhin sind je nach Applikation zusatzliche Sicherheitsvorkehrungen zur Vermei-
dung der Gefdhrdung von Mensch und Maschine vorzusehen.

Geeignete Malinahmen sind:

— Bei MCF/MCV/MCS4_A: Klemme X10:9 "/REGLERSPERRE" mit DGND verbin-
den.
— Bei MCH4_A: Abziehen des Elektronik-Klemmenblocks X11.

» Bei Inbetriebnahme mit Bediengeridt DBG11B:
Bediengerat DBG11B auf Steckplatz TERMINAL aufstecken.
+ BeiInbetriebnahme mit PC und MOVITOOLS:

Option USS21A auf Steckplatz TERMINAL aufstecken und mit einem Schnittstellen-
kabel (RS-232) mit dem PC verbinden. MOVIDRIVE® und PC missen hierbei span-
nungslos sein, es kdnnen sonst undefinierte Zustdnde eintreten. Beide Geréte dann
einschalten und MOVITOOLS, falls noch nicht vorhanden, auf dem PC installieren
und starten.

* Netz und gegebenenfalls 24 V-Versorgung zuschalten.

Bei Verwendung des Bediengerdtes DBG11B erscheint fur ca. 13 s folgende Mel-
dung:

SELFTEST
MOVIDRIVE

Richtige Voreinstellung der Parameter (z.B. Werkseinstellung).
+ Uberpriifung der eingestellten Klemmenbelegung (- P60 ).

Durch die Inbetriebnahme wird eine Gruppe von Parameterwerten automatisch ver-
adndert. Welche Parameter davon betroffen sind, wird in der Parameterbeschreibung
P700 "Betriebsarten" erldutert. Die Parameterbeschreibung finden Sie im System-
handbuch MOVIDRIVE® compact, Kapitel 4 "Parameter”.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch
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10.3 Inbetriebnahme mit Bediengerat DBG11B

Allgemein

Bendtigte Daten

Die Inbetriebnahme mit Bediengerat DBG11B ist nur mit MCF und MCV/MCH in
den VFC-Betriebsarten méglich. Die Inbetriebnahme der CFC- und SERVO-Betriebs-
arten ist nur mit der Bedien-Software MOVITOOLS mdglich.

Fir eine erfolgreiche Inbetriebnahme werden folgende Daten benétigt:
* Motortyp (SEW-Motor oder Fremdmotor)
* Motordaten

— Nennspannung und Nennfrequenz.
— zusétzlich beim Fremdmotor: Nennstrom, Nennleistung, Leistungsfaktor cos¢,
und Nenndrehzahl.

* Netz-Nennspannung

Fir die Inbetriebnahme des Drehzahlreglers wird zusétzlich benétigt:
* Inkrementalgeber-Typ
* Gebertyp und Strichzahl des Inkrementalgebers:

Inbetriebnahme-Parameter
SEW-Gebertyp
Gebertyp Geberstrichzahl

AS1H, ES1H, AV1H HIPERFACE 1024
ES1S, ES2S, EV1 SINUS-GEBER 1024
ES1R, ES2R, EVIR

ES1T{), Es2TY, EVAT! INKREM.GEBER TTL 1024
ES1C, ES2C, EV1C INKREM.GEBER HTL 1024

1) Die 5 V-TTL-Geber ES1T, ES2T und EV1T mussen Uber die Option DWI11A angeschlossen werden
(- Kap. Installation).

* Motordaten

— SEW-Motor: Bremse ja oder nein und schwerer Lifter (Z-Lifter) ja oder nein
— Fremdmotor: Massentragheitsmoment [104 kgmz] von Motor, Bremse und Lufter

» Steifigkeit der Regelstrecke (Werkseinstellung = 1; fiir die meisten Anwendungen als
Anfangswert méglich)

Neigt der Antrieb zum Schwingen - Einstellung <1
Ausregelzeit ist zu lang - Einstellung > 1
Einstellbereich fir die meisten Anwendungen: 0.70 ... 1 ... 1.40

+ Auf die Motorwelle umgerechnetes Massentradgheitsmoment [10" kgmz] der Last
(Getriebe + Arbeitsmaschine). Falls das Massentrdgheitsmoment der Last nicht er-
mittelt werden kann - 1...20-fachen Wert des Massentrdgheitsmoment vom Motor
verwenden.

* Die Zeit fur die kiirzeste geforderte Rampe.

Wenn Sie einen TTL-Geber (Gebertyp INKREM.GEBER TTL), sin/cos-Geber (Gebertyp
SINUS-GEBER) oder Hiperface-Geber (Gebertyp HIPERFACE) verwenden:

» Aktivieren Sie nach Abschluss der Inbetriebnahme die Geberliberwachung
(P504 = "EIN"). Funktion und Spannungsversorgung des Gebers werden dann Uber-
wacht.

Achtung: Die Geberiiberwachung ist keine sicherheitsrelevante Funktion!
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Funktionen des Ausflhrliche Beschreibung des Bediengerates — Kap. "Betriebsanzeigen™:
DBG11B fiir die d
. « und - .
Inbetriebnahme gleichzeiti Inbetriebnahme starten.
 _Taste Néchster Menupunkt bzw. im Bearbeitungsmodus Wert
\: vergréRern.
[[[l | _Taste Vorheriger Menlipunkt bzw. im Bearbeitungsmodus
@ (M) @ Wert verkleinern.
@I m B T Eine Menlebene nach unten bzw. geht in den Bearbei-
- -Taste .
tungsmodus des Menupunktes.
Taste  Eine Mentebene nach oben bzw. verlait den Bearbei-
- tungsmodus des Menupunktes.
01408AXX Taste  Abbruch der Inbetriebnahme und zuriick zur Grundan-
zeige.
E -Taste /\bbruch der Inbetriebnahme und zurtick zur Grundan-
zeige.
Sprachumstel-
lung am Bedien- ) . i o o
geréit DBG11B + Bediengerat befindet sich in der Grundanzeige in deutscher E?EISI\E/JF.%SPERRE -
Sprache. :
+ Zweimal die | -Taste driicken, es wird die Parametergruppe 8.. 8..  GERAETE-
angezeigt. FUNKTIONEN
* Zweimal die - -Taste und einmal die 1 -Taste driicken, es wird 801 DEUTSCH
der Parameter P801 "Sprache" angezeigt. Mit der — -Taste in SPRACHE

den Bearbeitungsmodus gehen, mit der | - oder 1 -Taste die
gewiinschte Sprache auswahlen und mit der —-Taste den
Bearbeitungsmodus wieder verlassen.

Die Q-Taste driicken, es erscheint wieder die Grundanzeige.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch
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Struktur des Inbe-
triebnahme-
Meniis REGLERSPERRE
STROM 0 A
[~]und[-]
gleichzeitig

A
| NBETRI EBNAHVE - >

| POS_VARI ABLEN <-

| NBETRI EBNAHVE
W RD VORBEREI TET

ca.3s
4

C00* PARAM SATZ 1
| NBETRI EBNAHVE

(1]

A

Co1*
BETRI EBSART 1

VFC1

A

[1]

c02*
MOTORTYP 1

Dvii2iva

(1]

A

C03* 400 V
MOTORNENNSPNG. 1

(1]

A

Q04+ 50 HZ
MOTORNENNFREQU. 1

(1]

A

C05* 400 V
NETZ- NENNSPNG. 1

W

835* KEI NE REAKT.
REAKT. TF- MELDUNG

[1]

A

o1 _ VFC1

— BETRI EBSART 1

C06* NEI N 06* _ NEIN
BERECHNUNG BERECHNUNG
1 l
(1] 1]
06* __JA
BERECHNUNG
N
c08* _ NEIN
SPEI CHERN
(11 [4]
N
c08* _ JA
SPEI CHERN
A
DATEN WERDEN
KOPI ERT . . .
A
REGLERSPERRE [Q] c08* _ NEIN
STROM 0 A SPEI CHERN

Bild 182: Struktur des Inbetriebnahme-Mentis
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10

Ablauf der Inbe-
triebnahme

10.

. "0"-Signal auf Klemme DIZQ "/REGLERSPERRE".

. Inbetriebnahme-Men durch gleichzeitiges Driicken der Tasten

~ und - auf dem DBG11B aktivieren.

. Durch Driicken der - -Taste die Inbetriebnahme starten. Es

erscheint das erste Fenster des Inbetriebnahme-Mends. Die
Menipunkte werden mit * in der 4. Stelle gekennzeichnet.
MenUpunkte, die nur im Inbetriebnahme-Menl erscheinen,
beginnen mit "C", die Gbrigen Menipunkte haben die Nummer
der Parameterliste (Seite 306). Ist ein MenUpunkt bearbeitet,
mit der 1t -Taste zum nachsten Menipunkt gehen.

. Parametersatz auswahlen, z. B. Parametersatz 1.

. Betriebsart einstellen, z. B. VFC1.

. Den angeschlossenen Motor auswahlen. Ist ein 2- oder 4-poli-

ger SEW-Motor angeschlossen, aus der Auswabhlliste den rich-
tigen Motor auswahlen. Ist ein Fremdmotor oder ein SEW-
Motor mit mehr als 4 Polen angeschlossen, in der Auswahlliste
"FREMDMOTOR" auswahlen.

. GemaR Typenschild des Motors die Motornennspannung fir

die gewahlte Schaltungsart eingeben.

Beispiel: Typenschild 2304/400.L 50 Hz

A-Schaltung - 400 V eingeben.

A-Schaltung Eckpunkt bei 50 Hz - 230 V eingeben.
A-Schaltung Eckpunkt bei 87 Hz - ebenfalls 230 V eingeben,
jedoch nach der Inbetriebnahme erst den Parameter P302
"MAXIMALDREHZAHL 1" auf den Wert fiir 87 Hz einstellen
und dann den Antrieb starten.

Beispiel: Typenschild 4004/690.1 50 Hz
Nur A-Schaltung méglich - 400 V eingeben.
A-Schaltung nicht méglich.

. Die auf dem Typenschild des Motors angegebene Nennfre-

quenz eingeben.
Beispiel: 230A/400.. 50 Hz
In - und A-Schaltung 50 Hz eingeben.

BEI SEW-MOTOREN

. Die Motorwerte fiir 2- und 4-polige SEW-Motoren sind hinter-

legt und missen nicht eingegeben werden.

BEI FREMDMOTOREN

. Folgende Motor-Typenschilddaten eingeben:

» Motornennstrom, Schaltungsart (A oder A) beachten.
* Bemessungsleistung des Motors

» Leistungsfaktor cos ¢

* Bemessungsdrehzahl des Motors

Nennspannung des Netzes eingeben.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch

REGLERSPERRE
STROM: 0 A

INBETRIEBNAHME -
IPOS_VARIABLEN «

INBETRIEBNAHME
WIRD VORBEREITET

C00* PARAM. SATZ 1
INBETRIEBNAHME

CcOo1x* VEC1
BETRIEBSART 1

coz* DV112M4
MOTORTYP 1

coz2* FREMDMOTOR
MOTORTYP 1

CO3* 400 v

MOTORNENNSPNG. 1

Cco4x* 50 Hz
MOTORNENNFREQU. 1

CO5* 400 v
NETZ-NENNSPNG. 1
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11. Ist kein TF/TH angeschlossen — "KEINE REAKT." einstellen. 835* KEINE REAKT.
Ist ein TF/TH angeschlossen, die gewiinschte Fehlerreaktion REAKT. TF-MELDUNG
einstellen.

12. Die Berechnung der Inbetriebnahme mit "JA" starten. Cco6* NEIN

BERECHNUNG

BEI SEW-MOTOREN
13. Die Berechnung wird durchgefiihrt.

BEI FREMDMOTOREN

13. Bei Fremdmotoren ist zur Berechnung ein Einmessvorgang

notwendig:

* Nach Aufforderung auf Klemme DIGQJ "/REGLERSPERRE"
ein "1"-Signal geben.

* Nach erfolgtem Einmessvorgang wieder "0"-Signal auf
Klemme DIZQ "/REGLERSPERRE" geben.

» Falls ein Einmessen (Bestromen) des Motors nicht méglich
ist, werden die Motorparameter geschéatzt.

14. Es erscheint automatisch der Menupunkt "SPEICHERN". Das co8* _NEIN
Bediengerat befindet sich bereits im Bearbeitungsmodus. SPEICHERN

15. "SPEICHERN" auf "JA" stellen, die Daten (Motorparameter) DATEN WERDEN
werden in den nichtfliichtigen Speicher des MOVIDRIVE® KOPIERT. . .
kopiert.

16. Die Inbetriebnahme ist abgeschlossen. Mit der E- oder Q-Taste REGLERSPERRE
das Inbetriebnahme-Meni verlassen, es erscheint dann die STROM: 0 A
Grundanzeige.

+ Nach Abschluss der Inbetriebnahme den Parametersatz vom MOVIDRIVE® in das
Bediengerat DBG11B kopieren (P 807 "MDX — DBG"). Der Parametersatz kann so
mit dem DBG11B auf andere MOVIDRIVE®-Gerite Ubertragen werden (P 806 "DBG
- MDX").

* Von der Werkseinstellung abweichende Parametereinstellungen in die Parameterlis-
te (» Seite 306) eintragen.

+ Bei Fremdmotoren die richtige Bremseneinfallzeit (P732 / P735) einstellen.

* Zum Starten des Motors die Hinweise im Kap. "Starten des Motors" (- Seite 302)
beachten.

« Bei A-Schaltung und Eckpunkt bei 87 Hz —. Den Parameter P302/312 "Maximaldreh-
zahl 1/2" auf den Wert fiir 87 Hz einstellen.
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Inbetriebnahme
Drehzahlregler

Achtung: Betriebsart VFC-n-REGEL. einstellen.

Struktur

REGLERSPERRE
STROM: 0

C00* n-REGELUNG
INBETRIEBNAHME

Struktur des Inbetriebnahme-Meniis fir den Drehzahlregler:

Es wird zuerst die Inbetriebnahme ohne Drehzahlregler durchgefihrt.

C0l* VFC-n-REGEL.
BETRIEBSART 1

v

CO9* _ NEIN
INBETR.N-REGLER?
(M.

CO9* JA

INBETR.N-REGLER?

[
Cl15* INKREM. TTL
GEBERTYP
N
]
Cle~™ 1024 1inc
GEBERSTRICHZAHL
[
C17* MIT
BREMSE
[
clg* 1
STETFIGKEIT
T
]
c19* OHNE
SCHWERER LUEFTER
[
c20* 209.5
LASTTRAEGHEIT
T
]
c21* 0 s
KUERZESTE RAMPE
[
Y (-]
Co6* NEIN Co6* _ NEIN
BERECHNUNG BERECHNUNG
[«]
W]JH
Co6* __ Ja
BERECHNUNG
v
cog* _ NEIN
SPEICHERN
W]JU
cog* _ JaA
SPEICHERN
v
. [E] cog* _ NEIN DATEN
Q] SPEICHERN N WERDEN KOPTERT

Bild 183: Struktur Inbetriebnahme mit Drehzahlregler
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Ablauf der Inbe-
triebnahme

10.

1.

12.

. Mit "JA" Inbetriebnahme Drehzahlregler starten. Alle Massentragheitsmomente missen in

der Einheit [10™ kgmz] eingegeben werden.

. Mit der 1t -Taste zum jeweils ndchsten Menlpunkt gehen.
. Den richtigen Gebertyp eingeben.

. Die richtige Geberstrichzahl eingeben.

BEI SEW-MOTOREN

. Eingeben, ob der Motor eine Bremse hat.
. Die Steifigkeit der Regelstrecke einstellen.

. Eingeben, ob der Motor einen schweren Lifter (Z-Lifter) hat.

BEI FREMDMOTOREN

. Tragheitsmoment des Motors eingeben.
. Die Steifigkeit der Regelstrecke einstellen.

. Tragheitsmoment von Bremse und Lufter einstellen.

. Das auf die Motorwelle umgerechnete Massentragheitsmoment der Last (Getriebe +

Arbeitsmaschine) eingeben.

. Die Zeit fur die gewiinschte kiirzeste Rampe eingeben.

Die Berechnung der Drehzahlregler-Inbetriebnahme mit "JA" starten.

Es erscheint automatisch der Menupunkt "SPEICHERN". "SPEICHERN" auf "JA" stellen,
die Daten werden in den nichtfllichtigen Speicher des MOVIDRIVE® kopiert.

Es erscheint wieder der Mentipunkt "SPEICHERN". Mit der E- oder Q-Taste die Inbetrieb-
nahme verlassen, es erscheint die Grundanzeige.

Nach Abschluss der Inbetriebnahme den Parametersatz vom MOVIDRIVE® in das
Bediengerat DBG11B kopieren (P 807 "MDX — DBG"). Der Parametersatz kann so
mit dem DBG11B auf andere MOVIDRIVE®-Gerite Ubertragen werden (P 806 "DBG
- MDX").

Von der Werkseinstellung abweichende Parametereinstellungen in die Parameterlis-
te (- Seite 306) eintragen.

Bei Fremdmotoren die richtige Bremseneinfallzeit (P732 / P735) einstellen.

Zum Starten des Motors die Hinweise im Kap. "Starten des Motors" (- Seite 302)
beachten.

Bei A-Schaltung und Eckpunkt bei 87 Hz — Den Parameter P302/312 "Maximaldreh-
zahl 1/2" auf den Wert fiir 87 Hz einstellen.

Bei TTL-, sin/cos- und Hiperface-Gebern die Geberiiberwachung aktivieren (P504 =
"EIN"). Die Geberiiberwachung ist keine sicherheitsrelevante Funktion.
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10.4 Inbetriebnahme mit PC und MOVITOOLS

Allgemein .

Die Klemme DIgd "/REGLERSPERRE" muss ein "0"-Signal erhalten!

Das Programm MOVITOOLS starten.

Sprache einstellen.

PC-Schnittstelle (PC-COM) auswéhlen, an der der Umrichter angeschlossen ist.
Mit <Aktualisieren> den angeschlossenen Umrichter anzeigen lassen.

i T MANAGEN MOVITOOLS® SCW-CUNODNIVE Gmbll & Co  Yersion 2.70

Sprache PC-COM fngeschlocssana Geardte Srelda Verbindung her au;
™ ke - =
& Deutsch L= Gerdtelyp I Aﬁl Signatur I CDH' o eirgedrem | lmichie
& ooM 1 MUV ELALLISESAZ u 1 [Funibst-au-Hunkl]
" English
-  CW 2 ™ Umiichter mit Arrasse
Erangas
" CNW 3 I 3
 COM 4 keinem Unrichtst
OFFLINE
" COMS ¢ )
Uphion
Progrekil ol rsristedlean:
| & psogrammetsewimovioolsiproiccls\ proect] Dugchsuchen ..
Gerdteklasse auswshlen Programm ausfiihren
. Pavamelieung! IP1I5- Spwial
£ Movimat Dliagnce Programmisnansg PrOgramims:
= Mowliac U7
shell | Compier | Cam |
™ Movidive
£ UFy Sur | LoGODwve | e |
WOy Scope I fgeembler | LIF Configuratorn I
MOYITOOLS Desnden

05407ADE

Bild 184: Startfenster MOVITOOLS

Inbetriebnahme .
starten .

Bei "Programm ausfiihren" auf <Shell> klicken. Das Shell-Programm wird gestartet.

Den MenUpunkt [Inbetriebnahme] / [Inbetriebnahme...] anwahlen. MOVITOOLS star-
tet das Inbetriebnahme-Menu.

Motorart asynchron oder synchron auswahlen.

Parametersatz auswéhlen. Bei drehzahlgeregelten Antrieben (nur mit Parameter-
satz 1 mdglich) kann der Drehzahlregler bei erneuter Inbetriebnahme getrennt ange-
wahlt werden.

Betriebsart einstellen.

SEW-Motor oder Fremdmotor auswéhlen. In den VFC-Betriebsarten kénnen 2- und
4-polige SEW-Motoren ausgewdahlt werden. In den CFC- und SERVO-Betriebsarten
kénnen nur 4-polige SEW-Motoren ausgewahlt werden. SEW-Motoren mit davon ab-
weichenden Polzahlen missen als Fremdmotoren eingestellt werden.

Motortyp-Daten und bei Drehzahlregelung auch Drehzahlregler-Daten eingeben.
Mit <Fertigstellen> die Inbetriebnahme beenden.

Eventuell notwendige Parameter-Einstellungen mit Hauptmeni oder Anwenderme-
nd durchfiihren.

Den Parametersatz sichern. Der Parametersatz kann auf andere MOVIDRIVE®-Ge-
réte Ubertragen werden.

Mit [Datei] / [Geratedaten Drucken] die eingestellten Parameter ausdrucken.

Zum Starten des Motors die Hinweise im Kap. "Starten des Motors" (- Seite 302)
beachten.
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10.5 Starten des Motors
Die folgende Tabelle zeigt, welche Signale bei der Sollwertvorwahl "UNIPOL./FEST-

Analoge Sollwert-

vorgabe SOLL" (P100) an den Klemmen Al1 und DI@@...DI&3 anliegen missen, damit der An-
trieb mit analoger Sollwertvorgabe betrieben wird.

Funktion A!11 DI22 DI91 ) D192 ) DI23
Analogeingang n1| /Reglersperre Rechts/Halt Links/Halt Freigabe/Schnellstopp

Reglersperre X "0" X X X

Schnellstopp X " X X "0"

Freigabe und Halt X " "0" "0" "

Rechtslauf mit 50% np,ax 5V " " "0" "

Rechtslauf mit n,,, 10V " " "0" "

Linkslauf mit 50% nyax 5V " "0" " "

Linkslauf mit npx 10V " "0" " "

Das folgende Fahrdiagramm zeigt beispielhaft, wie mit der Beschaltung der Klemmen DI@@ ... DI@3 und ana-
logen Sollwerten der Motor gestartet wird. Der Bindrausgang DB@@ "/Bremse" wird zum Schalten des Brems-

schliitzes K12 benutzt.

"1
Eingang DIZQ@
/Reglersperre

Eingang DIg1 1
Rechts/Halt

Eingang DIg2 1

Links/Halt

"o
Eingang DI&3 S
Freigabe/

Schnellstopp "o

Ausgang DB@Y
/Bremse

no"
10V A

Analogein-

gang nl (Al11) SV 1

ov

n [min'l]‘
Niax 7

Drehzahl
50% N,

Ninin 7
start-stop 7]

n

: 111 auf Rechts |
! t11 auf Rechts |

t11 aﬁjf Rechtsi

t11 abi Rechts

t11 ab Fj?echts

-50% n

max |

Nmax

Bild 185: Fahrdiagramm mit analogen Sollwerten

111 auf Lin—Kfl&

05033ADE

Stop—Rfampe 113

Bei Reglersperre (DIGQ = "0") wird der Motor nicht bestromt. Ein Motor ohne Bremse

trudelt dann aus.
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Festsollwerte Die folgende Tabelle zeigt, welche Signale bei der Sollwertvorwahl "UNIPOL./FEST-
SOLL" (P100) an den Klemmen DIZJ...DI&5 anliegen missen, damit der Antrieb mit
den Festsollwerten betrieben wird.

Funktion DIOD D121 ) DIg2 i DI@3 DIg4 DI@5
IReglersperre Rechts/Halt Links/Halt |Freigabe/Schnellstopp n11/n21 n12/n22
Reglersperre "o" X X X X X
Schnellstopp " X X "o" X X
Freigabe und Halt " "0" "0" " X X
Rechtslauf mit n11 " " "0" " b "0"
Rechtslauf mit n12 " " "0" " "0" "
Rechtslauf mit n13 " " "0" " b "
Linkslauf mit n11 " "0" " " b "0"

Das folgende Fahrdiagramm zeigt beispielhaft, wie mit der Beschaltung der Klemmen DI@@ ... DI@5 der
Antrieb mit den internen Festsollwerten gestartet wird. Der Bindrausgang X10:3 (DB@@ "/Bremse") wird zum
Schalten des Bremsschlitzes K12 benutzt.

"1
Eingang DIZQ
/Reglersperre

Eingang DI@1
Rechts/Halt

Eingang D@2
Links/Halt

Eingang DIZ3 19
Freigabe/
Schnellstopp

Eingang DIg4

nll/n21
"0" | | | | | | | | | 10

Eingang DI@5
n12/n22

Ausgang DB@J
/Bremse

"o

o1 ‘ ‘ ‘
n [min ], s s s s s s
nil3 - § § § § t11:auf Rechts
Drehzahl § § ! t11 auf Rechts !
nl2 - ! |

nll -

o]
-n11
-n12
-nl3 -

s s t11 ab Rechts
it11 auf Rechts | §

Stop-Rampe 13

05034ADE
Bild 186: Fahrdiagramm mit internen Festsollwerten

Bei Reglersperre (DI@Q = "0") wird der Motor nicht bestromt. Ein Motor ohne Bremse
trudelt dann aus.
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Handbetrieb

Mit der Funktion Handbetrieb wird der Umrichter Giber das Bediengerédt DBG11B gesteu-
ert. Um den Handbetrieb starten zu kénnen, muss sich der Umrichter im Zustand "Keine
Freigabe" befinden. Der Zustand "Keine Freigabe" bedeutet DI /Reglersperre = "1"
und die werksmafig programmierten Bindreingdnge DIJ1 Rechts/Halt, DI&2 Links/Halt
und DI@3 Freigabe/Schnellstopp = "0".

Der Binareingang DIGQ /Reglersperre ist auch im Handbetrieb wirksam. Die anderen
Bindreingange sind wahrend des Handbetriebes unwirksam. Der Bindreingang DIZJ /
Reglersperre muss ein "1"-Signal erhalten, damit der Antrieb im Handbetrieb gestartet
werden kann. Mit DIGJ = "0" kann der Antrieb auch im Handbetrieb gestoppt werden.
Die Drehrichtung wird nicht durch die Binareingdnge "Rechts/Halt" oder "Links/Halt" be-
stimmt, sondern durch die Anwahl der Drehrichtung Giber das Bediengerat (- Bild 187).

Der Handbetrieb bleibt auch nach Netz-Aus und Netz-Ein aktiv, allerdings ist dann der
Umrichter gesperrt. Drehrichtungsbefehl mit der - - oder —-Taste bewirkt Freigabe und
Start mit np,, in der gewéhlten Drehrichtung. Mit den 1 - und { -Tasten wird die Drehzahl
erhoht und verringert. Die Anderungsgeschwindigkeit betragt 150 1/min pro Sekunde.

880 AUS
HANDBETRI EB

- -TasteT l —-Taste

880 _AUS
HANDBETRI EB

E-TasteT lT— oder | -Taste
Q-Taste .|| _ DREHRI CHTUNG » Q-Taste
L <E>=EXI T R
~-Taste - -Taste
0% n 0 upm —-Taste 0% n 0 upm
<Q>=HALT R«  Taste L <Q>=HALT
1 -Taste: Drehzahl erh6hen
| -Taste: Drehzahl verringern
02406ADE

Bild 187: Handbetrieb mit DBG11B

Wird der Handbetrieb beendet, sind sofort die Signale an den Bindreingdngen wirksam,
der Bindreingang DIJJ "/Reglersperre” muss nicht "1"-"0"-"1" geschaltet werden. Der
Antrieb kann entsprechend den Signalen an den Bindreingdngen und Sollwertquellen
starten.

Achten Sie darauf, dass die werksmaRig programmierten Bindreingdnge DIJ1 Rechts/
Halt, DI@2 Links/Halt und DI@3 Freigabe/Schnellstopp ein "0"-Signal erhalten, wenn Sie
den Handbetrieb beenden.
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10.6 Inbetriebnahme fiir Positionieraufgaben (MCH4_A)

Positionieren auf
den Hiperface-
Geber als Motor-
geber

Positionieren auf
den Hiperface-
Geber als exter-
ner Geber

Ein am MOVIDRIVE® compact MCH4_A angeschlossener Hiperface-Geber liefert ab-
solute Positionswerte und kann deshalb fur Positionieraufgaben verwendet werden.
Das gilt fir den Anschluss als Motorgeber an X15 und fiir den Anschluss als externer
Geber an X14.

Um die absolute Position einzurichten, ist eine einmalige Referenzfahrt notwendig.

Bei nicht schlupfbehafteten Anwendungen, also formschlissiger Verbindung zwischen

Antrieb und Arbeitsmaschine, kann der Motorgeber zum Positionieren verwendet wer-

den. Gehen Sie dazu folgendermalfien vor:

+ Stellen Sie Parameter P941 "Quelle Istposition = Motorgeber (X15)" ein.

+ Stellen Sie den Parameter P900 "Referenzoffset" ein. Dabei gilt die Formel Maschi-
nennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset.

» Stellen Sie die Referenzfahrt-Parameter P901, P902, P903 und P904 entsprechend
Ihrer Anwendung ein.

» Fuhren Sie eine Referenzfahrt durch. Die Referenzfahrt kénnen Sie auf zwei Arten
durchfiithren:

— Gehen Sie in das Handbetriebs-Menil der Bedien-Software MOVITOOLS und
starten Sie die Funktion "Referenzfahrt".

— Erstellen Sie ein IPOS-Programm fiur die Referenzfahrt und starten Sie dieses
Programm.

Bei schlupfbehafteten Anwendungen, also kraftschlissiger Verbindung zwischen An-
trieb und Arbeitsmaschine, muss ein externer Geber zum Positionieren verwendet wer-
den. Gehen Sie dazu folgendermalien vor:

» Schliel3en Sie den Hiperface-Geber an X14 an.

+ Stellen Sie den Parameter P900 "Referenzoffset" ein. Dabei gilt die Formel Maschi-
nennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset.

+ Stellen Sie Parameter P941 "Quelle Istposition = Ext. Geber (X14)" ein.

» Stellen Sie die Referenzfahrt-Parameter P901, P902, P903 und P904 entsprechend
Ihrer Anwendung ein.

+ Stellen Sie Parameter P945 "Streckengeber-Typ (X14) = Hiperface" ein.
» Flhren Sie eine Referenzfahrt durch.
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10.7 Komplette Parameterliste

Die Parameter des Kurzmeniis sind mit "/" (= Anzeige im Bediengerét DBG11B) gekennzeichnet.

Par. |Name ‘Werte-Bereich Par. Name |Werte-Bereich
ANZEIGEWERTE 07_ Geratedaten

00_ Prozesswerte 070 Geratetyp

000 Drehzahl -5000...0...5000 1/min 071 Geratenennstrom
001/ |Anwenderanzeige [Text] 076 Firmware Grundgerat
002 Frequenz 0... 400 Hz 077 Technologiefunktion
003 |Ist-Position 0..2%3"11Inc 08_ |Fehlerspeicher
004 Ausgangsstrom 0...200% Iy 080/ |Fehlert-0

005 Wirkstrom -200...0...200% Iy 081 Fehler t-1

006/ |Motorauslastung 1 0...200% 082 Fehler t-2

007 Motorauslastung 2 0...200% 083 Fehler t-3

008 Zwischenkreisspannung 0...1000 V 09_ Busdiagnose
009 Ausgangsstrom A 090 PD-Konfiguration
01_ Statusanzeigen 091 Feldbus-Typ

010 Umrichterstatus 092 Baudrate Feldbus
01 Betriebszustand 093 Adresse Feldbus
012 Fehlerstatus 094 PA1 Sollwert

013 Aktueller Parametersatz 12 095 PA2 Sollwert

014 Kuhlkérpertemperatur -20...0...100°C 096 PA3 Sollwert

015 Einschaltstunden 0...25000 h 097 PE1 Istwert

016 Freigabestunden 0...25000 h 098 PE2 Istwert

017 Arbeit kWh 099 PES3 Istwert

02_ Analoge Sollwerte

020 Analogeingang Al1 -10...0..10 V

021 Analogeingang Al2 -10...0..10 V

022 Externe Strombegrenzung 0...100 %

03_ Binareingdange Grundgerat

030 Binareingang DI@QJ /REGLERSPERRE

031 Binareingang D11

032 Binareingang DI@&2

033 Binareingang DIg&3

034 Binareingang DIZ4

035 Binareingang DI&5

036/ |Status Bindreingange Grundgerat

05_ Bindrausgange Grundgerat

050 Binarausgang DB@@ /BREMSE

051 Bindrausgang DO@1

052 Bindrausgang DO@2

053/ |Status Bindrausgange Grundgerat
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Einstell-Bereich nach Inbe- |Par Einstell-Bereich nach Inbe-
Rarl Hane Werkseinstellung triebnahme |. EII Werkseinstellung triebnahme
umschaltbare Par.
Parameter-Satz 1 Parameter-Satz 2
1__ |SOLLWERTE / INTEGRATOREN
10_ |Sollwertvorwahl
100/ |Sollwertquelle UNIPOL./FESTSOLL.
101 |Steuerquelle KLEMMEN
11_ |Analog-Eingang Al1
110 |Al1 Skalierung -10...-0.1/0.1..1...10
111 |Al1 Offset -500...0...500 mV
112 |Al1 Betriebsart Bezug N-MAX
113 |Al1 Spannungsoffset |-10...0...10 V
114 |Al1 Drehzahloffset -5000...0...50001/min
115 |Filter Drehzanisoliwert | J:--5100 ms 0 = Fiter
12_ |Analog-Eingang Al2
120 |Al2 Betriebsart KEINE FUNKTION
13_ |Drehzahlrampen 1 14_ |Drehzahlrampen 2
Rampe t11 auf Rampe t21 auf
130/ RECHTS 0...2..2000 s 140 RECHTS 0...2..2000 s
Rampe t11 ab Rampe t21 ab
131/ RECHTS 0...2..2000 s 141 RECHTS 0...2..2000 s
132/ |Rampe t11 auf LINKS |0...2...2000 s 142 |Rampe t21 auf LINKS |(0...2...2000 s
133/ |Rampe t11 ab LINKS |0...2...2000 s 143 |Rampe t21 ab LINKS (0...2...2000 s
134/ |Rampe t12 AUF=AB |0...2...2000 s 144 |Rampe t22 AUF=AB |0...2...2000 s
135 |S-Verschliff t12 0.3 145 |S-Verschliff 22 0.3
136/ |Stop-Rampe t13 0..2..20 s 146 |Stop-Rampe t23 0..2..20s
137/ |Not-Rampe t14 0..2..20 s 147 |Not-Rampe t24 0..2..20s
15_ |Motorpotenziometer (Parametersatz 1 und 2)
150 |Rampe t3 auf 0.2...20..50 s
151 |Rampe t3 ab 0.2...20..50 s
152 Letzten Sollwert spei- EIN / AUS
chern
16_ |Festsollwerte 1 17_ |Festsollwerte 2
160/ |interner Soliwert 11 |72000--:0-150...5000 170 |interner Sollwert n21 | 7200001505000
1/min 1/min
161/ |interner Sollwert n12  |;2000--0-.750 ..5000 171 |interner Sollwert n22  |;2000--0--750...5000
1/min 1/min
162/ |interner Soliwert 13 |;2000-:0--1500...5000 172 |interner Sollwert n23  |72000---0-1500....5000
1/min 1/min
2__ |REGLERPARAMETER
20_ |Drehzahlregelung (nur Parametersatz 1)
200 |P-Verstérkung 0.1..2..32
n-Regler
201 |Zeitkonstante n-Regler |0...10...300 ms
Verstarkung
202 Beschl.-Vorst. 0..32
203 |Filter Beschl.-Vorst. 0...100 ms
204 |Filter Drehzahl-Istwert [0...32 ms
205 |Last-Vorsteuerung 0...150%
206 |Abtastzeit n-Regler 1ms=0/05ms=1
207 |Last-Vorst. VFC 0...150%
21_ |Halteregler
210 P-Verstarkung Halte- 01 2 32
regler
22_ |Interner Synchronlauf (nur Parametersatz 1)
20g |Filter Vorsteuerung |5 400 s Nur mit MOVITOOLS. im Bediengersit DBG11B nicht sichtbar.

(DRS)
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Par. |Name Workseinstallang trisbnahme| . Nem® mEE e R TEOR (e
g::_saf:::;?_asr:t: E,:r' Parameter-Satz 2

3__ |MOTORPARAMETER

30_ |Begrenzungen 1 31_|Begrenzungen 2

300/ |Start-Stop-Drehz. 1 0...60...150 1/min 310 |Start-Stop-Drehz. 2 0...60...150 1/min

301/ |Minimaldrehzahl 1 0...60...5500 1/min 311 |Minimaldrehzahl 2 0...60...5500 1/min

302/ |Maximaldrehzahl 1 0...1500...5500 1/min 312 |[Maximaldrehzahl 2 0...1500...5500 1/min

303/ |Stromgrenze 1 0...150 % Iy 313 |Stromgrenze 2 0..150 % Iy

304 |Drehmomentgrenze |0...150 %

32_ |Motorkompensat. 1 (asynchr.) 33_ |Motorkompensat. 2 (asynchr.)
Automatischer Automatischer

320/ Abgleich 1 EIN / AUS 330 Abgleich 2 EIN / AUS

321 |Boost 1 0...100 % 331 |Boost 2 0..100 %

322 |IxR Abgleich 1 0...100 % 332 |IxR Abgleich 2 0...100 %

323 \Z/gi:rr;agnetisierungs- 0..0.1.2s 333 \Z/;rtrgagnetisierungs- 0..0.1.2s

324 |Schlupfkompens. 1 0...500 1/min 334 |Schlupfkompens. 2 0...500 1/min

34_ |Motorschutz

340 |Motorschutz 1 EIN / AUS 342 |Motorschutz 2 EIN/AUS

341 |Kuhlungsart 1 B s 343 | Kuhlungsart 2 B s

35_ |Motordrehsinn

350 |Drehrhtungs- EIN / AUS 351 |Drefrichiungs- EIN / AUS

360 |Inbetriebnahme JA / NEIN Nur im DBG11B verfugbar, nicht im MOVITOOLS/SHELL!

4 |REFERENZMELDUNGEN

40_ |Drehzahl-Referenzmeldung

400 |Drehzahl-Referenzw. |0...1500...5000 1/min

401 |Hysterese 0...100...500 1/min

402 |Verzégerungszeit 0..1.9s

403 [Meldung = “1* bei: N <N/ N> Nigt

41_ |Drehzahl-Fenstermeldung

410 |Fenstermitte 0...1500...5000 1/min

411 |Bereichsbreite 0...5000 1/min

412 |Verzdgerungszeit 0..1.9s

413 |Meldung = “1* bei: INNEN / AUSSEN

42_ |Drehzahl-Soll-Ist-Vergleich

420 |Hysterese 1...100...300 1/min

421 |Verzdgerungszeit 0..1.9s

422 |Meldung = “1° bei: N <> ngqp / N = Ngqy

43_ |Strom-Referenzmeldung

430 |Strom-Referenzwert |0...100...150 % Iy

431 |Hysterese 0..5..30 % Iy

432 |Verzdgerungszeit 0..1.9s

433 |Meldung = “1* bei: I<lpes/ 1> lgf

44 |Imax-Meldung

440 |Hysterese 0..5..50 % Iy

441 |Verzdgerungszeit 0..1.9s

442 |Meldung = “1* bei: 1= lmax / 1 < Ipax
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Par. Name Werkseinstellung | triebnahme.  Name Werkseinstellung | triebnahme
g::;?::tlgz-asr:tzp E,:r' Parameter-Satz 2
5__ |KONTROLLFUNKTIONEN
50_ |Drehzahl-Uberwachungen
AUS / MOTORISCH / AUS / MOTORISCH /
500 UDLZ%ZTBWQ ] SENERATORISOH / 502 BLZ%Z“C'BWQ ) GENERATORISCH /
MOT&GENERATOR MOT&GENERATOR

501 |Verzégerungszeit 1 0..1..10s 503 |Verzégerungszeit 2 0..1..10s
504 |Geberiiberwachung EIN / AUS
52_ |Netz-Aus-Kontrolle
520 lz\leei:z-Aus-Reaktions- 0.5s
521 |Netz-Aus-Reaktion Eg?;.?ggPERRE
6__ |KLEMMENBELEGUNG
60_ |Bindreingidnge Grundgerat
- Binareingang DIGQJ fest belegt mit: /REGLERSPERRE
600 |Binareingang DIG1 RECHTS/HALT Folgende Funktionen kénnen programmiert werden: KEINE FUNK-
601 Binéireingang DI@2 LINKS/HALT TION ¢« FREIGABE/STOP « RECHTS/HALT ¢LINKS/HALT -

P n11(n13) * n21(n23) * n12(n13) « n22(n23) «FESTSOLL. UMSCH.
602 |Bindreingang D@3 |FREIGABE/STOP « PARAM. UMSCH. «RAMPEN UMSCH. « MOTORPOTI AUF *
603 |Binareingang DIg4 n11/n21 MOTORPOTI AB «/EXT. FEHLER ¢« FEHLER-RESET ¢ /HALTE-

REGELUNG </ ES RECHTS ¢ /ES LINKS « IPOS-EINGANG
*REFERENZNOCKEN « REF.-FAHRT START «SLAVE-FREILAUF

604 |Binareingang DIZS  |n12/n22 « SOLLWERT UBERN. « NETZ-EIN +DRS NULLP. SETZ. « DRS
SLAVE START « DRS TEACH IN +DRS MASTER STEHT
62_ |Bindrausginge Grundgerat Folgende Meldungen kénnen programmiert werden: KEINE FUNK-
_ Binérausgang DB@@ |fest belegt mit: BREMSE TION ¢« /STOERUNG ¢« BETRIEBSBEREIT *ENDSTUFE EIN »
ki DREHFELD EIN « BREMSE AUF «BREMSE ZU « MOTOR-STILL-
620 |Bindrausgang DOZ1 |BETRIEBSBEREIT STAND « PARAMETERSATZ «DREHZ. REFERENZ « DREHZ.

FENSTER +SOLL-IST-VERGL. « STROMREFERENZ « Imax-
MELDUNG «/MOTORAUSLASTUNG 1 « /MOTORAUSLASTUNG
621 |Bindrausgang DO@2 |KEINE FUNKTION 2 «DRS VORWARN. « /DRS SCHLEPP. « DRS SLAVE IN POS
*IPOS IN POSITION ¢ IPOS-REFERENZ. « IPOS-AUSGANG ¢/
IPOS-STOERUNG

64_ |Analogausgang

640 |Analogausgang AO1 |IST-DREHZAHL Folgende Funktionen kénnen programmiert werden: KEINE FUNK-

641 |Skalierung AO1 -10...0...1...10 TION « RAMPE-EINGANG ¢ SOLL-DREHZAHL «IST-DREHZAHL
* IST-FREQUENZ » AUSGANGSSTROM «WIRKSTROM » GERA-
642 |Betriebsart AO1 AUS 110,410V / TEAUSLASTUNG ¢ IPOS-AUSGABE « RELATIVES MOMENT
0..20mA / 4..20mA
7__ |STEUERFUNKTIONEN
70_ |Betriebsarten
VFC 1
VFC 1 & GRUPPE
VFC 1 & HUBWERK
VFC 1 & DC-BREMS
VFC 1 & FANGEN
VFC-n-REGELUNG VFC 2
VFC-n-REG.&GRP. VFC 2 & GRUPPE
700 |(Betriebsart 1 VFC-n-REG&HUB. 701 |Betriebsart 2 VFC 2 & HUBWERK
VFC-n-REG.&IPOS VFC 2 & DC-BREMS
CFC VFC 2 & FANGEN
CFC&M-REGELUNG
CFC&IPOS
SERVO
SERVO&M-REGEL.
SERVO&IPOS
71_ |Stillstandstrom
710 |Stillstandstrom 1 0...50 % lyot 711 |Stillstandstrom 2 0...50 % lyot
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Par. |Name Werkseinstellng |trisbnahme. - Name Werkseinstellang [trisbnahme
g:}zﬂw::;?g:t: E,:r' Parameter-Satz 2
72_ |Sollwert-Halt-Funktion
720 |Sollwert-Halt-Fkt. 1 EIN / AUS 723 |Sollwert-Halt-Fkt. 2 EIN / AUS
721 |Stop-Sollwert 1 0...30...500 1/min 724 |Stop-Sollwert 2 0...30...500 1/min
722 |Start-Offset 1 0...30...500 1/min 725 |Start-Offset 2 0...30...500 1/min
73_ |Bremsenfunktion
730 |Bremsenfunktion 1 EIN / AUS 733 |Bremsenfunktion 2 EIN / AUS
731 |Bremsendéffnungszeit 1|0...2 s 734 |Bremsendéffnungszeit 2|0...2 s
732 |Bremseneinfallzeit 1 0..0.2.2s 735 |Bremseneinfallzeit2 |0...0.2..2 s
74_ |Drehzahlausblendung
740 |Ausblendmitte 1 0...1500...5000 1/min 742 |Ausblendmitte 2 0...1500...5000 1/min
741 |Ausblendbreite 1 0...300 1/min 743 |Ausblendbreite 2 0...300 1/min
75_ |Master-Slave-Funktion
MASTER-SLAVE AUS
DREHZAHL (RS-485)
DREHZAHL (SBus)
DREHZ. (485+SBus)
750 |Slave Sollwert MOMENT ESSU‘SS)
MOMENT (485+SBus)
LASTAUFT. (RS-485)
LASTAUFT. (SBus)
LASTA.(485+SBus)
751 |SKalierung Slave-Soll- | 45 o_.1..10
8__ |GERATEFUNKTIONEN
80_ |Setup
802/ |Werkseinstellung JA / NEIN
803/ |Parametersperre EIN / AUS
NEIN
804 |Reset Statistikdaten E\IIEVT-_ZE EHS LFE%ICHER
BETRIEBSSTUNDEN
800/ |Kurzmeni EIN / AUS
801/ |Sprache DE/EN/FR Diese Parameter sind nur im Bediengerit DBG11B verfigbar, nicht
806 |Kopie DBG - MDX JA / NEIN im MOVITOOLS!
807 |Kopie MDX - DBG JA / NEIN
81_ |Serielle Kommunikation
810 |RS-485 Adresse 0...99
RS-4 r n-
g11 |X5485 Gruppe 100...199
812 |RS-485 Timeout-Zeit |0...650 s
813 |SBus Adresse 0...63
814 |SBus Gruppenadresse |0...63
815 |SBus Timeout-Zeit 0...0.1..650 s
816 |SBus Baudrate ;ég/uZdSO/SOOMOOO
817 grl?su;sDSynchronisati- 0..1023
818 FDAN Synchronisations 0..1.2047
819 |Feldbus Timeout-Zeit |0...0.5...650 s
82_ |Bremsbetrieb
4- ranten 4- ranten
820/ |1-Quadrante EIN / AUS g21 |+ Quadrante EIN / AUS
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Einstell-Bereich nach Inbe- |Par Einstell-Bereich nach Inbe-
REEN HanE Werkseinstellung triecbnahme|. I Werkseinstellung triecbnahme
umschaltbare Par.
Parameter-Satz 1 Parameter-Satz 2
83_ |Fehlerreaktionen
Reaktion
830 EXT FEHLER NOTST./STOERUNG
Reaktion
831 FELDBUS-TIMEOUT SCHNELLST./WARN.
Reaktion
832 - NOTST./STOERUNG
MOTORUBERLAST Folgende Fehlerreaktionen kénnen programmiert werden:KEINE
Reaktion REAKTIONFEHLER ANZEIGENSOFORTST./STOERNOTST./
833 |Rs4ss-TIMEOUT  |SCHNELLST/WARN. STOERUNGSCHNELLST./STOERSOFORTST./WARN.NOT-
Reaktion STOP/WARN.SCHNELLST/WARN.
834 SCHLEPPFEHLER NOTST./STOERUNG
Reaktion
835/ TF-MELDUNG KEINE REAKTION
Reaktion
836 SBus-TIMEOUT NOTST./STOERUNG
84_ |Reset-Verhalten
840/ |Manueller Reset JA/NEIN
841 |Auto-Reset EIN / AUS
842 |Restart-Zeit 1..3..30s
85_ |Skalierung Drehzahl-Istwert
Skalierungsfaktor
850 Zanler 1...65535
851 Skalierungsfaktor 165535
Nenner
852 |Anwender-Einheit 1/min nur mit MOVITOOLS einstellbar
86_ |Modulation
860 |[PWM-Frequenz 1 4/8/16 kHz 861 |PWM-Frequenz 2 4/8/16 kHz
862 |PWM fix 1 EIN / AUS 863 |PWM fix 2 EIN / AUS
864 |PWM-Frequenz CFC [4/8/16 kHz
87_ |Prozessdaten-Beschreibung
Sollwert-Beschrei-
870 bung PA1 STEUERWORT 1
Sollwert-Beschrei-
871 bung PA2 DREHZAHL
Sollwert-Beschrei-
872 bung PA3 KEINE FUNKT.
g73 | Stvert-Beschrelbung  |srATUSWORT 1
874 Istwert-Beschreibung DREHZAHL
PE2
g75 |SteerBeschrelbung s ysGANGSSTROM
876 |PA-Daten freigeben EIN / AUS
877 |DeviceNet PD Konfig |0...3...5
88_ |Handbetrieb
880 |Handbetrieb EIN / AUS
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Par. |Name Werkseinstellng |trisbnahme. - Name Werkseinstellang [trisbnahme
g::_saf:::;?:‘lsrzt: E,:r' Parameter-Satz 2
9__ |IPOS-PARAMETER
90_ |IPOS Referenzfahrt
900 |Referenzoffset -281..0..2%"1 Inc
901 |Referenzdrehzahl 1 0...200...5000 1/min
902 |Referenzdrehzahl 2 0...50...5000 1/min
903 |Referenzfahrttyp 0.7
004 ﬁ‘jlfﬁr:fg‘j'semng auf | 3/ Nein
91_ |IPOS Verfahrparameter
910 |Verstarkung X-Regler |0.1...0.5...32
911 |Positionier-Rampe 1 |0...1...20 s
912 |Positionier-Rampe 2 |0...1...20 s
o13 |Yertanrdrehz. 0...1500...5000 1/min
914 |Verfahrdrehz. LINKS |0...1500...5000 1/min
915 Geschwindigkeits- -199.99...0...100
vorst. ...199.99 %
LINEAR / SINUS / QUA-
916 |Rampenform DRATISCH / BUS-
RAMPE
92_ |IPOS Uberwachungen
g20 [P Endschalter 231.0..28" 1 Inc
g21 |p i Endschalter 231.0..2%1 Inc
922 |Positionsfenster 0...50...32767 Inc
923 |Schleppfehlerfenster 0..2%3"11Inc
93_ |IPOS Sonderfunktionen
930 |Override EIN / AUS
931 |IPOS-STW. Task 1 START / STOP Nur im DBG11B verfugbar, nicht im MOVITOOLS/SHELL!
932 |IPOS-STW. Task2  |START / STOP Anzsigeparameter kanh it DEGHB nicht verandert werden.
94 |IPOS-Variablen/-Geber
940 |IPOS-Variablen Edit  |[EIN / AUS Nur im Bediengerat DBG11B verfigbar, nicht im MOVITOOLS!
Motorgeber (X15)
941 |Quelle Istposition Ext. Geber (X14)
Absolutwertgeber (DIP)
942 |Geberfaktor Zahler 1...32767
943 |Geberfaktor Nenner  [1...32767
944 |Skalierung Ext. Geber |x1/x2/x4/x8/x16/x32/x64 Nur mit MOVITOOLS. im Bediengerat DBG11B nicht sichtbar.
045 Streckengeber Typ TTL / SIN/COS / HIPER-
X14 FACE
946 |Zahlrichtung X14 NORMAL/INVERTIERT
95_ [DIP
950 |Gebertyp KEIN GEBER
951 |Zahlrichtung NORMAL/INVERTIERT
952 |Taktfrequenz 1...200%
953 |Positionsoffset -(2%1-1)..0..2%71
954 |Nullpunktoffset -(2%1-1)..0..2%71
955 |Geberskalierung x1/x2/x4/x8/x16/x32/x64
96_ |IPOS Modulofunktion
960 |Modulofunktion o IRZ o
961 |Modulo Zahler 0..2%
962 |Modulo Nenner 0..2%
963 |Mod. Geberauflésung |0...4096...20000
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10.8 Inbetriebnahme des Umrichters mit PROFIBUS-DP (MC_41A)

Konfiguration der  Um die Art und Anzahl der zur Ubertragung genutzten Ein- und Ausgangsdaten definie-
PROFIBUS-DP- ren zu kénnen, muss dem Antriebsumrichter vom DP-Master eine bestimmte DP-Konfi-
Schnittstelle guration mitgeteilt werden. Dabei haben Sie die Mdglichkeit,

« den Antrieb Gber Prozessdaten zu steuern
* (ber den Parameterkanal alle Antriebsparameter zu lesen bzw. zu schreiben

Das folgende Bild zeigt schematisch den Datenaustausch zwischen Automatisierungs-
gerat (DP-Master) und Antriebsumrichter MOVIDRIVE® (DP-Slave) mit Prozessdaten-
und Parameterkanal.

20 lenal
IHHT : 1582
0]
[ |
| =R B R ﬁ
|::> ‘ Parameterkanal ‘ P‘rozéssc#ate:nka:nalg l::>
<::| ‘ Parameterkanal ‘ éroz:essdatehka:nalﬁ <::l
01065BDE
Bild 188: Kommunikation tiber PROFIBUS-DP
Prozessdaten- Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact erméglichen unterschiedliche DP-Konfi-
Konfiguration gurationen fur den Datenaustausch zwischen DP-Master und Umrichter. Die nachfol-

gende Tabelle gibt zusétzliche Hinweise zu allen méglichen DP-Konfigurationen der Fa-
milie MOVIDRIVE® compact. Die Spalte “Prozessdaten-Konfiguration” zeigt Ihnen den
Namen der Konfiguration. Diese Texte erscheinen auch innerhalb Ihrer Projektierungs-
Software zum DP-Master als Auswabhlliste. Die Spalte DP-Konfigurationen zeigt, welche
Konfigurationsdaten beim Verbindungsaufbau des PROFIBUS-DP an den Umrichter
gesendet werden.

Prozessdaten- . . DP-Konfigurationen

Konfiguration Bedeutung / Hinweise 0 1

1PD Steuerung tber 1 Prozessdatenwort 2404e, -

2PD Steuerung Uber 2 Prozessdatenworte 241 4oy -

3PD Steuerung Uber 3 Prozessdatenworte 242 4o, -

6 PD Steuerung Uber 6 Prozessdatenworte Ogez 2454,

10 PD Steuerung Uber 10 Prozessdatenworte Ogez 249,

Steuerung Uber 1 Prozessdatenwort

Param +1 PD Parametrierung tiber 8-Byte Parameterkanal 243qez 240gez
Steuerung lber 2 Prozessdatenworte

Param +2 PD Parametrierung tiber 8-Byte Parameterkanal 243dez 241gez
Steuerung Uber 3 Prozessdatenworte

Param + 3 PD Parametrierung tiber 8-Byte Parameterkanal 243qe; 2424ez
Steuerung lber 6 Prozessdatenworte

Param + 6 PD Parametrierung tiber 8-Byte Parameterkanal 243dez 245qez
Steuerung Uber 10 Prozessdatenworte

Param +10 PD Parametrierung tiber 8-Byte Parameterkanal 243qez 249ez
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DP-Konfiguration
"Universal-
Configuration”

Datenkonsistenz

Mit der Anwahl der DP-Konfiguration “Universal-Configuration” erhalten Sie zwei als
“Leerplatz” definierte DP-Kennungen (oftmals auch als DP-Module bezeichnet) mit dem
Eintrag Oq4e,. Diese beiden Kennungen kénnen Sie nun individuell konfigurieren, wobei
folgende Randbedingungen eingehalten werden missen:

Module 0 (DP-Kennung 0) definiert den Parameterkanal des Umrichters:

Linge Funktion
0 Parameterkanal abgeschaltet
8 Byte bzw. 4 Worte Parameterkanal wird genutzt

Module 1 (DP-Kennung 1) definiert den Prozessdatenkanal des Umrichters:

Linge Funktion

2 Byte bzw. 1 Wort 1 Prozess-Datenwort

4 Byte bzw. 2 Worte 2 Prozess-Datenworte
6 Byte bzw. 3 Worte 3 Prozess-Datenworte
12 Byte bzw. 6 Worte 6 Prozess-Datenworte
20 Byte bzw. 10 Worte 10 Prozess-Datenworte

Das folgende Bild zeigt den Aufbau der in der IEC 61158 definierten Konfigurationsda-
ten. Diese Konfigurationsdaten werden im Anlauf des DP-Masters zum Umrichter tber-
tragen.

MSB LSB

7/6(5/4/3|2,1/|0

‘ ‘ ‘ ‘ Datenléange
0000 = 1 Byte/Wort
1111 = 16 Byte/Worte

Ein-/Ausgabe

00 = spezielle Kennungsformate
01 = Eingabe

10 = Ausgabe

11 = Ein-/Ausgabe

Format
0 = Bytestruktur
1 = Wortstruktur

Konsistenz Uber
0 Byte oder Wort
1 Gesamte Lange

00087BDE
Bild 189: Format des Kennungsbyte Cfg_Data nach IEC 61158

Bitte bei MCF/MCV/MCS41A beachten (gilt nicht fiir MCH41A):

Die Kodierung “Spezielle Kennungsformate” wird nicht unterstitzt! Verwenden Sie zur
Datenlibertragung nur die Einstellung “Konsistenz tiber gesamte Lénge”!

Konsistente Daten sind Daten, die jederzeit zusammenhdngend zwischen Automatisie-
rungsgerat und Antriebsumrichter Ubertragen werden missen und niemals getrennt
voneinander Ubertragen werden diirfen.

Datenkonsistenz ist besonders wichtig fiir die Ubertragung von Positionswerten bzw.
kompletten Positionierauftrdgen, da bei nicht konsistenter Ubertragung die Daten aus
verschiedenen Programmzyklen des Automatisierungsgerates stammen kdnnten und
somit undefinierte Werte zum Antriebsumrichter tGbertragen wirden.

Bei PROFIBUS-DP erfolgt die Datenkommunikation zwischen Automatisierungsgerat
und Umrichter generell mit der Einstellung “Datenkonsistenz Gber gesamte Lange”.
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Externe Diagnose

Empfehlung

Hinweis zu
Simatic S7 Master-
Systemen

Ident-Nummer

Fur MOVIDRIVE® compact kénnen Sie wihrend der Projektierung im DP-Master die au-
tomatische Generierung externer Diagnose-Alarme (iber PROFIBUS-DP aktivieren. Ist
diese Funktion aktiviert, meldet MOVIDRIVE® compact mit jeder auftretenden Stérung
eine externe Diagnose an den DP-Master. Im DP-Mastersystem muissen Sie dann ent-
sprechende (zum Teil aufwandige) Programmalgorithmen programmieren, um die Dia-
gnoseinformationen auszuwerten.

Da MOVIDRIVE® compact Gber Statuswort 1 mit jedem PROFIBUS-DP-Zyklus den ak-
tuellen Antriebszustand Ubertragt, ist die Aktivierung der externen Diagnose prinzipiell
nicht notwendig.

Vom PROFIBUS-DP-System kénnen auch bei nicht aktivierter externer Diagnosegene-
rierung jederzeit Diagnose-Alarme im DP-Master ausgeldst werden, so dass die ent-
sprechenden Operationsbausteine (z.B. OB84 fiir S7-400 bzw. OB82 fuir S7-300) in der
Steuerung generell angelegt werden sollten.

Bitte entnehmen Sie weitere Informationen hierzu der Read-me-Datei, die der GSD-Da-
tei beigefiigt ist.

Jeder DP-Master und DP-Slave muss eine individuelle, von der PROFIBUS-Nutzeror-
ganisation vergebene Ident-Nummer zur eindeutigen Identifizierung des angeschlosse-
nen Geréates vorweisen. Im Anlauf des PROFIBUS-DP-Masters vergleicht dieser die
Ident-Nummern der angeschlossenen DP-Slaves mit den vom Anwender projektierten
Ident-Nummern. Erst wenn der DP-Master sichergestellt hat, dass die angeschlossenen
Stationsadressen und Geratetypen (Ident-Nummern) mit den Projektierungsdaten tiber-
einstimmen, wird der Nutzdatentransfer aktiviert. Somit wird mit diesem Verfahren eine
hohe Sicherheit gegeniliber Projektierungsfehlern erreicht.

Die Ident-Nummer wird als vorzeichenlose 16-Bit Zahl (Unsigned16) definiert. Fir die
Geratefamilie der Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact hat die PROFIBUS-Nutzer-
organisation folgende Ident-Nummern festgelegt:

+  MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS41A — 6002p¢y (24578 4¢;)
+ MOVIDRIVE® compact MCH41A — 6003},ex (245794e2)
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Steuerung iiber Die Steuerung des Antriebsumrichters erfolgt Uber den Prozessdatenkanal, der ein,

PROFIBUS-DP zwei oder drei E/A-Worte lang ist. Diese Prozessdatenworte werden beispielsweise
beim Einsatz einer speicherprogrammierbaren Steuerung als DP-Master im E/A- bzw.
Peripheriebereich der Steuerung abgebildet und kénnen somit in gewohnter Weise an-
gesprochen werden (siehe folgendes Bild).

PW160
PW158
PW156

PW154
PW152
PW150 & ¢
PW148 .i u I
‘ Parameterkanal ‘ PA1 ‘ PA2 ‘ PA3 |::>,@m@,

) | ) [Clojc)

Ausgangsdaten

SPS-

Adressbereich %‘ ‘Parame‘terkana! ‘ PE1 ‘ PE2 ‘ PE3 H @ﬁ

PW160 |«
PW158 |«
PW156 <
PW154
PW152
PW150
PW148

Eingangsdaten

02906ADE
Bild 190: Belegung des E/A-Bereichs der SPS

Steuerungsbei- Wahrend die Prozesseingangsdaten (Istwerte) z.B. bei der Simatic S5 tGber Lade-Be-

spiel ftir Simatic S5  fehle eingelesen werden, kdnnen die Prozessausgangsdaten (Sollwerte) mit den Trans-
fer-Befehlen gesendet werden. Ausgehend von Bild 190 zeigt das Beispiel die Syntax
zur Verarbeitung der Prozessein- und -ausgangsdaten des Antriebsumrichters MOVI-
DRIVE®. Die Werkseinstellung fir den Prozessdatenkanal ist im Kommentar angege-
ben.

STEP5 Programm-  Fir dieses Beispiel wird das MOVIDRIVE® mit der Prozessdaten-Konfiguration “3 PD”

beispiel auf die Eingangsadressen PW156 ... 161 und Ausgangsadressen PW156 ... 161 projek-
tiert. Der konsistente Zugriff erfolgt hier beispielsweise in der Reihenfolge “Letztes Byte
zuerst”.

Die Einhaltung der Datenkonsistenz wird bei der Simatic S5 in erster Linie vom CPU-
Typ bestimmt. Hinweise zur korrekten Programmierung mit Datenkonsistenz finden Sie
in den Handblichern zur CPU bzw. DP-Masterbaugruppe der Simatic S5.

/lIstwerte konsistent einlesen

L PW 160 /IPE3 laden (keine Funktion)

L PW 158 /IPE2 laden (Drehzahl-Istwert)

L PW 156 /IPE1 laden (Statuswort 1)

/[Sollwerte konsistent ausgeben

L KHO

T PW 160 110ex auf PA3 schreiben (hat jedoch keine Funktion)

L KF +1500

T PW 158 1115004, auf PA2 schreiben (Drehzahl-Sollwert = 300 1/min)
L KH 0006

T PW 156 1165 auf PA1 schreiben (Steuerwort = Freigabe)
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Steuerungsbei- Die Steuerung des Antriebsumrichters Uber Simatic S7 erfolgt in Abh&ngigkeit von der
spiel fur Simatic S7  gewéhlten Prozessdaten-Konfiguration entweder direkt Giber Lade- und Transferbefehle
oder Uber spezielle Systemfunktionen SFC 14 DPRD_DAT und SFC15 DPWR_DAT.

Prinzipiell miissen bei der S7 Datenldngen mit 3 Byte oder mehr als 4 Byte Uber die Sys-
temfunktionen SFC14 und SFC15 lbertragen werden. Somit gilt folgende Tabelle:

Prozessdaten-Konfiguration Programm-Zugriff

1PD Lade- / Transferbefehle

2PD Lade- / Transferbefehle

3PD Systemfunktionen SFC14/15 (Lange 6 Byte)

6 PD Systemfunktionen SFC14/15 (Lédnge 12 Byte)

10 PD Systemfunktionen SFC14/15 (Lange 20 Byte)

Param + 1 PD Parameterkanal: Systemfunktionen SFC14/15 (Lénge 8 Byte)

Prozessdaten: Lade- / Transferbefehle

Parameterkanal: Systemfunktionen SFC14/15 (Lange 8 Byte)

Param +2 PD Prozessdaten: Lade- / Transferbefehle

Param + 3 PD Parameterkanal: Systemfunktionen SFC14/15 (Lénge 8 Byte)
Prozessdaten: Systemfunktionen SFC14/15 (Lange 6 Byte)

Param + 6 PD Parameterkanal: Systemfunktionen SFC14/15 (Lénge 8 Byte)

Prozessdaten: Systemfunktionen SFC14/15 (Lange 12 Byte)

Parameterkanal: Systemfunktionen SFC14/15 (Lénge 8 Byte)
Prozessdaten: Systemfunktionen SFC14/15 (Lange 20 Byte)

Param + 10 PD

STEP7 Programm-  Fir dieses Beispiel wird MOVIDRIVE® compact mit der Prozessdatenkonfiguration
beispiel “3 PD” auf die Eingangsadressen PEW576... und Ausgangsadressen PAW576... pro-
jektiert. Es wird ein Datenbaustein DB 3 mit ca. 50 Datenworten angelegt.

Mit dem Aufruf von SFC14 werden die Prozesseingangsdaten in den Datenbaustein
DB3, Datenwort 0, 2 und 4 kopiert. Nach der Bearbeitung des Steuerungsprogrammes
werden mit dem Aufruf von SFC15 die Prozessausgangsdaten von Datenwort 20, 22
und 24 auf die Ausgangsadresse PAW 576... kopiert.

Achten Sie beim Parameter RECORD auf die L&dngenangabe in Byte. Diese muss mit
der konfigurierten Lange libereinstimmen.

Weitere Informationen zu den Systemfunktionen finden Sie in der Online-Hilfe zu
STEP7.
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lIAnfang der zyklischen Programmbearbeitung im OB1

BEGIN

NETWORK

TITLE =Kopiere PE-Daten vom Umrichter in DB3, Wort 0/2/4

CALL SFC 14 (DPRD_DAT) /IRead DP Slave Record
LADDR := W#16#240 llinput Adresse 576
RET_VAL:= MW 30 lIErgebnis in Merkerwort 30

RECORD := P#DB3.DBX 0.0 BYTE 6 llZeiger

NETWORK
TITLE =SPS-Programm mit Antriebsapplikation
/I SPS-Programm nutzt Prozessdaten im DB3 zur

/I Antriebssteuerung
L DB3.DBW 0 /IPE1 laden (Statuswort 1)
L DB3.DBW 2 /IPE2 laden (Drehzahl-Istwert)
L DB3.DBW 4 /IPE3 laden (keine Funktion)
L W#16#0006
T DB3.DBW 20 /I6hex auf PA1 schreiben (Steuerwort = Freigabe)
L 1500
T DB3.DBW 22 1/1500dez auf PA2 schreiben (Drehzahl-Sollwert = 300 1/min)
L W#16#0000
T DB3.DBW 24 /I0hex auf PA3 schreiben (hat jedoch keine Funktion)
lIEnde der zyklischen Programmbearbeitung im OB1
NETWORK
TITLE =Kopiere PA-Daten von DB3, Wort 20/22/24 zum Umrichter
CALL SFC 15 (DPWR_DAT) II\Write DP Slave Record
LADDR := W#16#240 IIAusgangsadresse 576 = 240hex
RECORD := P#DB3.DBX 20.0 BYTE 6 //Zeiger auf DB/DW
RET_VAL:= MW 32 lIErgebnis in Merkerwort 32

Néhere Informationen und Applikationsbeispiele zur Steuerung tiber den Prozessdaten-
kanal, insbesondere zur Kodierung des Steuer- und Statuswortes, entnehmen Sie bitte
dem Handbuch zum Feldbus-Gerateprofil, das Sie bei SEW bestellen kénnen.
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Parametrierung
iiber PROFIBUS-
DP

Aufbau des Para-
meterkanals

Der Zugriff auf die Antriebsparameter erfolgt bei PROFIBUS-DP Uber den MOVILINK®
-Parameterkanal, der neben den herkémmlichen Diensten READ und WRITE noch wei-
tere Parameterdienste bietet.

Die Parametrierung von Feldgerdten Uber Feldbus-Systeme, die keine Anwendungs-
schicht bieten, erfordert die Nachbildung der wichtigsten Funktionalitdten und Dienste,
wie beispielsweise READ und WRITE zum Lesen und Schreiben von Parametern. Dazu
erfolgt beispielsweise fiir PROFIBUS-DP die Definition eines Parameter-Prozessdaten-
Objektes (PPO). Dieses PPO wird zyklisch ibertragen und beinhaltet neben dem Pro-
zessdatenkanal einen Parameterkanal, mit dem azyklisch Parameterwerte ausge-
tauscht werden kénnen (- Bild 191).

AH) [ oma
Ll %8s
ol i
[© ]
EEiE R RN ﬁ
)
|::> ‘ Parameterkanal P‘roz:essdatehkahal g l::>
<::l ‘ Parameterkénal ‘ P:roztiasscllate:nka:nal g <::l
01065BDE

Bild 191: Parameter-Prozessdaten-Objekt fiir PROFIBUS-DP

Nachfolgend wird der Aufbau des Parameterkanals gezeigt. Prinzipiell setzt er sich aus
einem Verwaltungsbyte, einem Index-Wort, einem reservierten Byte sowie vier Daten-
bytes zusammen.

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
‘ Verwaltung ‘ reserviert ‘ Index High ’ Index Low ’ Daten MSB | Daten | Daten ‘ Daten LSB ‘
Parameter-Index 4 Byte Daten
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Verwaltung des
Parameterkanals

Index-Adressie-
rung

320

Der gesamte Ablauf der Parametrierung wird mit "Byte 0: Verwaltung" koordiniert. Mit
diesem Byte werden wichtige Dienstparameter wie Servicekennung, Datenldnge, Aus-
fuhrung und Status des ausgefiihrten Dienstes zur Verfiigung gestellt. Bit 0, 1, 2 und 3
beinhalten die Servicekennung. Diese Bits definieren, welcher Dienst ausgefuhrt wird.
Mit Bit 4 und Bit 5 wird fiir den Write-Dienst die Datenlédnge in Byte angegeben, die fir
SEW-Antriebsumrichter generell auf 4 Byte einzustellen ist.

Byte 0: Verwaltung
MSB LSB
Bit| 7 [ 6|54 ]3][2]1] 0]

Service-Kennung:
0000 = No Service

0001 = Read Parameter
0010 = Write Parameter
0011 = Write Parameter volatile
0100 = Read Minimum
0101 = Read Maximum
0110 = Read Default
0111 = Read Scale
1000 = Read Attribute
1001 = Read EEPROM

Datenlédnge:

00 = 1 Byte

01 =2 Byte

10 = 3 Byte

11 = 4 Byte (muss eingestellt sein!)

Handshake-Bit:
Muss bei zyklischer Ubertragung mit jedem
neuen Auftrag gewechselt werden.

Status-Bit:
0 = kein Fehler bei Service-Ausfihrung
1 = Fehler bei Service-Ausfiihrung

Bit 6 dient als Quittung zwischen Steuerung und Antriebsumrichter. Es 16st im An-
triebsumrichter die Ausfiihrung des libertragenen Dienstes aus. Da insbesondere beim
PROFIBUS-DP der Parameterkanal zyklisch mit den Prozessdaten Ubertragen wird,
muss die Dienstausfiihrung im Antriebsumrichter flankengesteuert tber das Hand-
shake-Bit 6 veranlasst werden. Dazu wird der Wert dieses Bits fiir jeden neu auszufiih-
renden Dienst gewechselt (getoggelt). Der Antriebsumrichter signalisiert mit dem
Handshake-Bit, ob der Dienst ausgefiihrt wurde oder nicht. Sobald in der Steuerung das
empfangene Handshake-Bit dem gesendeten entspricht, ist der Dienst ausgefiihrt. Das
Status-Bit 7 zeigt an, ob der Dienst ordnungsgemafl ausgefiihrt werden konnte oder
fehlerhaft war.

Mit "Byte 2: Index-High" und "Byte 3: Index-Low" wird der Parameter bestimmt, der Giber
das Feldbus-System gelesen oder geschrieben werden soll. Die Parameter eines An-
triebsumrichters werden unabhéangig vom angeschlossenen Feldbus-System mit einem
einheitlichen Index adressiert. Byte 1 ist als reserviert zu betrachten und muss generell
auf 0x00 gesetzt werden.
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Datenbereich

Fehlerhafte Dienst-
ausfiihrung

Die Daten befinden sich in Byte 4 bis Byte 7 des Parameterkanals. Somit kénnen maxi-
mal 4 Byte Daten je Dienst Gibertragen werden. Grundsétzlich werden die Daten rechts-
biindig eingetragen, d.h. Byte 7 beinhaltet das niederwertigste Datenbyte (Daten-LSB),
Byte 4 dementsprechend das hdchstwertigste Datenbyte (Daten-MSB).

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
| Verwaltung ‘ reserviert ‘ Index High ’ Index Low ’ Daten MSB Daten Daten Daten LSB ‘
High-Byte 1 | Low-Byte 1 | High-Byte 2 | Low-Byte 2
High-Wort Low-Wort
Doppelwort

Eine fehlerhafte Dienstausfiihrung wird durch Setzen des Statusbits im Verwaltungs-
byte signalisiert. Ist das empfangene Handshake-Bit gleich dem gesendeten Handsha-
ke-Bit, so ist der Dienst vom Antriebsumrichter ausgefuhrt worden. Signalisiert das Sta-
tusbit nun einen Fehler, so wird im Datenbereich des Parametertelegramms der Fehler-
code eingetragen. Byte 4-7 liefern den Riickkehr-Code in strukturierter Form (- Kap.
"Riickkehr-Codes der Parametrierung" auf Seite 322) zurtick.

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Verwaltung | reserviert | Index High | Index Low |Error-Class | Error-Code Ad?_l'ig'?de Adcll-.o(zvode

!
Statusbit = 1: fehlerhafte Dienstausfiihrung
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Riickkehr-Codes
der Parametrie-
rung

Error-Class

Error-Code

Bei fehlerhafter Parametrierung werden vom Antriebsumrichter verschiedene Riick-
kehr-Codes an den parametrierenden Master zurliickgegeben, die detaillierten Auf-
schluss Uber die Fehlerursache geben. Generell sind diese Ruckkehrcodes strukturiert
nach IEC 61158 aufgebaut. Es wird unterschieden zwischen den Elementen:

* Error-Class

* Error-Code

+ Additional-Code

Diese Riickkehr-Codes gelten fur alle Kommunikationsschnittstellen des MOVIDRIVE®.

Mit dem Element Error-Class wird die Fehlerart genauer klassifiziert. MOVIDRIVE®
compact unterstitzt folgende, nach IEC 61158 definierten Fehlerklassen:

Class (hex) Bezeichnung Bedeutung

1 vfd-state Statusfehler des virtuellen Feldgerates
2 application-reference Fehler in Anwendungsprogramm

3 definition Definitionsfehler

4 resource Resource-Fehler

5 service Fehler bei Dienstausfiihrung

6 access Zugriffsfehler

7 ov Fehler im Objektverzeichnis

8 other Anderer Fehler (siehe Additional-Code)

Die Error-Class wird mit Ausnahme von Error-Class 8 = "Anderer Fehler" bei fehlerhaf-
ter Kommunikation von der Kommunikations-Software der Feldbus-Schnittstelle gene-
riert. Rickkehr-Codes, die vom Antriebsumrichter-System geliefert werden, fallen alle
unter die Error-Class 8 = "Anderer Fehler". Die genauere Aufschliisselung des Fehlers
erfolgt mit dem Element Additional-Code.

Das Element Error-Code ermdéglicht eine genauere Aufschlisselung des Fehlergrundes
innerhalb der Error-Class und wird bei fehlerhafter Kommunikation von der Kommuni-
kations-Software der Feldbusschnittstelle generiert. Fir Error-Class 8 = "Anderer Feh-
ler" ist nur der Error-Code = 0 (Anderer Fehlercode) definiert. Die detaillierte Aufschlis-
selung erfolgt in diesem Fall im Additional Code.
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Additional-Code Der Additional-Code beinhaltet die SEW-spezifischen Return-Codes fiir fehlerhafte Pa-
rametrierung der Antriebsumrichter. Sie werden unter Error-Class 8 = "Anderer Fehler"
an den Master zuriickgesendet. Die folgende Tabelle zeigt alle méglichen Kodierungen
fur den Additional-Code.

Error-Class: 8 = "Anderer Fehler"

Add.-Code- Add.-Codelow | Bedeutung

high (hex) (hex)

00 00 Kein Fehler

00 10 Unerlaubter Parameter-Index

00 11 Funktion/Parameter nicht implementiert

00 12 Nur Lesezugriff erlaubt

00 13 Parametersperre ist aktiv

00 14 Werkseinstellung ist aktiv

00 15 Wert fur Parameter zu grof3

00 16 Wert fir Parameter zu klein

00 17 Fir diese Funktion/Parameter fehlt die notwendige Optionskarte

00 18 Fehler in System-Software

00 19 Parameterzugriff nur Gber RS-485-Prozess-Schnittstelle auf X13

00 1A Parameterzugriff nur Gber RS-485-Diagnose-Schnittstelle

00 1B Parameter ist zugriffsgeschitzt

00 1C Reglersperre notwendig

00 1D Unzulassiger Wert fur Parameter

00 1E Werkseinstellung wurde aktiviert

00 1F Parameter wurde nicht im EEPROM gespeichert

00 20 Parameter kann nicht bei freigegebener Endstufe gedndert werden
Besondere Rlick- Parametrierungsfehler, die weder automatisch von der Anwendungsschicht des Feld-
kehr-Codes (Son- bussystems noch von der System-Software des Antriebsumrichters identifiziert werden
derfélle) kénnen, werden als Sonderfélle behandelt. Dabei handelt es sich um folgende Fehler-

mdglichkeiten:

* Falsche Kodierung eines Dienstes tiber Parameterkanal

* Falsche Langenangabe eines Dienstes Uber Parameterkanal
* Interner Kommunikationsfehler

Falsche Dienst- Bei der Parametrierung Giber den Parameterkanal wurde eine nicht definierte Kodierung
Kodierung im im Verwaltungs- bzw. Reserviert-Byte angegeben. Die folgende Tabelle zeigt den Riick-
Parameterkanal kehr-Code fiir diesen Sonderfall.
Code (dez) Bedeutung

Error-Class: 5 Service

Error-Code: 5 lllegal parameter

Add.-Code high: 0 -

Add.-Code low: 0 -

Fehler-Beseitigung:
Uberpriifen Sie Byte 0 und 1 im Parameterkanal.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch 323




I
10 (‘© Inbetriebnahme des Umrichters mit PROFIBUS-DP (MC_41A)

324

©

Falsche Léngen-
angabe im Para-
meterkanal

Interner Kommuni-
kationsfehler

Bei der Parametrierung tUber den Parameterkanal wurde bei einem Write-Dienst eine
Datenlénge ungleich 4 Datenbyte angegeben. Den Riickkehr-Code zeigt die folgende
Tabelle.

Code (dez) Bedeutung
Error-Class: 6 Access
Error-Code: 8 Type conflict
Add.-Code high: 0 -
Add.-Code low: 0 -

Fehler-Beseitigung:

Uberpriifen Sie Bit 4 und Bit 5 fir die Datenléange im Verwaltungsbyte des Parameter-
kanals.

Der in der folgenden Tabelle aufgefuhrte Rickkehr-Code wird zuriickgegeben, wenn
systemintern ein Kommunikationsfehler aufgetreten ist. Der angeforderte Parameter-
Dienst ist evtl. nicht ausgefuhrt worden und sollte wiederholt werden. Bei wiederholtem
Auftreten dieses Fehlers muss der Antriebsumrichter komplett aus- und wieder einge-
schaltet werden, damit eine neue Initialisierung durchgefihrt wird.

Code (dez) Bedeutung
Error-Class: 6 Access
Error-Code: 2 Hardware fault
Add.-Code high: 0 -
Add.-Code low: 0 -

Fehler-Beseitigung:

Wiederholen Sie den Parameterdienst. Tritt der Fehler erneut auf, sollten Sie den An-
triebsumrichter spannungslos schalten (Netzspannung + ext. 24 Vp¢) und erneut ein-
schalten. Tritt dieser Fehler permanent auf, sollten Sie den SEW-Service zu Rate zie-
hen.
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Lesen eines Para-
meters iiber
PROFIBUS-DP
(Read)

Zur Ausfuhrung eines READ-Dienstes tUber den Parameterkanal darf auf Grund der zy-
klischen Ubertragung des Parameterkanals das Handshake-Bit erst dann gewechselt
werden, wenn der gesamte Parameterkanal dem Dienst entspechend aufbereitet wur-
de. Halten Sie daher zum Lesen eines Parameters bitte folgende Reihenfolge ein:

1. Tragen Sie den Index des zu lesenden Parameters in Byte 2 (Index-High) und Byte 3
(Index-Low) ein.

2. Tragen Sie die Service-Kennung fir den Read-Dienst im Verwaltungsbyte ein
(Byte 0).

3. Ubergeben Sie durch Wechseln des Handshake-Bits den Read-Dienst an den Um-
richter.

Da es sich um einen Lesedienst handelt, werden die gesendeten Datenbytes (Byte 4
... 7) sowie die Datenlange (im Verwaltungsbyte) ignoriert und miissen demzufolge
auch nicht eingestellt werden.

Der Umrichter bearbeitet nun den Read-Dienst und liefert mit dem Wechsel des Hand-
shake-Bits die Dienstbestéatigung zurick.

Byte 0: Verwaltung
7 6 5 4 3 2 1 0
o Jot| x| x[of[o]ol] 1]
|

|

‘ Service-Kennung:
0001 = Read

Datenldnge:
fur READ-Dienst nicht relevant

Handshake-Bit:
Muss bei jedem neuen Auftrag gewechselt
werden.

Status-Bit:
0 = kein Fehler bei Service-Ausfiihrung
1 = Fehler bei Service-Ausfiihrung

X = nicht relevant
0/1 = Bitwert wird gewechselt

Die Datenlange ist nicht relevant, lediglich die Service-Kennung fur den READ-Dienst
ist einzutragen. Eine Aktivierung dieses Dienstes im Antriebsumrichter erfolgt nun mit
dem Wechsel des Handshake-Bits. Beispielhaft kénnte somit der Read-Dienst mit der
Verwaltungsbyte-Kodierung 01y,¢, 0der 41,0 aktiviert werden.
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Schreiben eines
Parameters iiber
PROFIBUS-DP
(Write)

Zur Ausfiihrung eines WRITE-Dienstes tber den Parameterkanal darf auf Grund der zy-
klischen Ubertragung des Parameterkanals das Handshake-Bit erst dann gewechselt
werden, wenn der gesamte Parameterkanal dem Dienst entspechend aufbereitet wur-
de. Halten Sie daher zum Schreiben eines Parameters bitte folgende Reihenfolge ein:

1. Tragen Sie den Index des zu schreibenden Parameters in Byte 2 (Index-High) und
Byte 3 (Index-Low) ein.

2. Tragen Sie die zu schreibenden Daten in Byte 4 ... 7 ein.

3. Tragen Sie die Service-Kennung und die Datenlange fur den Write-Dienst im Verwal-
tungsbyte ein (Byte 0).

4. Ubergeben Sie durch Wechseln des Handshake-Bits den Write-Dienst an den Um-
richter.

Der Umrichter bearbeitet nun den Write-Dienst und liefert mit dem Wechsel des Hand-
shake-Bits die Dienstbestéatigung zurick.

Byte 0: Verwaltung
7 6 5 4 3 2 1 0
o Jot] 1] 1]ofo][ 1] o]
|

|

Service-Kennung:
010 = Write

reserviert

Datenldnge:
11 = 4 Byte

Handshake-Bit:
Muss bei jedem neuen Auftrag gewechselt
werden.

Status-Bit:
0 = kein Fehler bei Service-Ausfiihrung
1 = Fehler bei Service-Ausfiihrung

0/1 = Bitwert wird gewechselt

Die Datenlénge betrégt fiir alle Parameter der SEW-Antriebsumrichter 4 Byte. Die Uber-
gabe dieses Dienstes an den Antriebsumrichter erfolgt nun mit dem Wechsel des
Handshake-Bits. Somit hat ein Write-Dienst auf SEW-Antriebsumrichter generell die
Verwaltungsbyte-Kodierung 32,e, oder 72;,qy.
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Ablauf der Pro-
grammierung bei
PROFIBUS-DP

Parameter-Daten-
format

Am Beispiel des WRITE-Dienstes soll ein Parametrierungsablauf zwischen Steuerung
und Antriebsumrichter iber PROFIBUS-DP dargestellt werden (- Bild 192). Zur Ver-
einfachung des Ablaufs wird in Bild 192 nur das Verwaltungsbyte des Parameterkanals
dargestellt.

Wahrend die Steuerung nun den Parameterkanal fiir den Write-Dienst vorbereitet, wird
der Parameterkanal vom Antriebsumrichter nur empfangen und zuriickgesendet. Eine
Aktivierung des Dienstes erfolgt erst in dem Augenblick, in dem sich das Handshake-Bit
geandert hat, also in diesem Beispiel von 0 auf 1 gewechselt hat. Nun interpretiert der
Antriebsumrichter den Parameterkanal und bearbeitet den Write-Dienst, beantwortet
alle Telegramme aber weiterhin mit Handshake-Bit = 0. Die Bestatigung fiir den ausge-
fihrten Dienst erfolgt mit einem Wechsel des Handshake-Bits im Antworttelegramm des
Antriebsumrichters. Die Steuerung erkennt nun, dass das empfangene Handshake-Bit
mit dem gesendeten wieder Ubereinstimmt und kann nun eine neue Parametrierung vor-
bereiten.

Steuerung Antriebsumrichter
RS-485 (Stave)
~ 100110010 —p
Parameterkanal .
wird far Write- 100110010
Dienst vorbereitet. 00110010 Parameterkanal wird
o | \} empfangen, aber nicht
H 00110010 | T ausgewertet.
Handshake-Bit wird . .
gewechselt und Dienst . .
an Antriebsumrichter ‘ °
Ubergeben. ———{01110010] ;77>
H 00110010 Write-Dienst
\< 01110010 ‘ \» wird bearbeitet.
«—00110010] T
. Write-Dienst ausgefuhrt,
: Handshake-Bit wird ge-
Dienstbestatigung — ‘ : wechselt.
erhalten, da Sende- 01110010
und Empfangs-Hand- jiiiiiiif
shake-Bit nun wieder 4————** i
leich sind. :
9 —— 01110010 \ \} Parameterkanal wird
: .~ i empfangen, aber nicht
. 101110010 ausgewertet.
00152BDE

Bild 192: Ablauf der Parametrierung

Bei der Parametrierung Uber die Feldbus-Schnittstelle wird die gleiche Parameter-Ko-
dierung verwendet wie Uber die seriellen RS-485-Schnittstellen bzw. den Systembus.

Die Datenformate und Wertebereiche fir die einzelnen Parameter finden Sie im Hand-
buch "MOVIDRIVE® Serielle Kommunikation", das Sie bei SEW bestellen kénnen.
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10.9 Inbetriebnahme des Umrichters mit INTERBUS (MCH42A)

Vorarbeiten fiir
die Inbetrieb-
nahme

Der Umrichter MOVIDRIVE® compact MCH42A kann nach der Installation der INTER-
BUS-Schnittstelle ohne weitere Einstellungen sofort iber INTERBUS parametriert wer-
den. Somit kénnen beispielsweise nach dem Einschalten alle Parameter vom tberge-
ordneten Automatisierungsgerét eingestellt werden.

Hierzu muss im Umrichter Steuer- und Sollwertquelle = FELDBUS eingestellt werden
(P100 = FELDBUS und P101 = FELDBUS). Mit der Einstellung auf FELDBUS wird der
Umrichter auf die Steuerung und Sollwertiibernahme vom INTERBUS parametriert. Nun
reagiert der Umrichter auf die vom ibergeordneten Automatisierungsgerat gesendeten
Prozessausgangsdaten.

Der tbergeordneten Steuerung wird die Aktivierung der Steuer-/Sollwertquelle FELD-
BUS mit dem Bit "Feldbus-Modus aktiv" im Statuswort signalisiert. Aus sicherheitstech-
nischen Griinden muss der Umrichter zur Steuerung Uiber das Feldbussystem zuséatz-
lich auch klemmenseitig freigegeben werden. Demzufolge sind die Klemmen so zu be-
schalten bzw. zu programmieren, dass der Umrichter Uiber die Eingangsklemmen frei-
gegeben wird.

Die einfachste Variante, den Umrichter klemmenseitig freizugeben, ist die Beschaltung

der Eingangsklemme DIZQJ (/REGLERSPERRE) mit "1"-Signal und Programmierung
der Eingangsklemmen DIG1 ... DIG3 auf "KEINE FUNKTION".

1. Den Umrichter klemmenseitig freigeben. Geben Sie dazu ein "1"-Signal auf X11:1
(DI@J "/REGLERSPERRE"), beispielsweise durch eine Briicke auf X11:8 (VO24).

2. Schalten Sie nur die 24 Vpc-Spannungsversorgung ein, noch nicht die Netzspan-
nung. Der Umrichter kann jetzt parametriert werden, ohne dass der angeschlossene
Motor unbeabsichtigt anlauft.

3. Stellen Sie Sollwertquelle und Steuerquelle = FELDBUS ein (P100 = FELDBUS und
P101 = FELDBUS).

4. Parametrieren Sie die Binareingdnge DIg1 bis DIJ3 auf "Keine Funktion"
(P600 ... P602 = "Keine Funktion").
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Konfiguration
des INTERBUS-
Systems

Busaufbau konfi-
gurieren

Offline-Konfigura-

tion: Insert with ID
code (Einfiigen mit
Ident-Code)

Die Projektierung des Umrichters in der INTERBUS-Anschaltbaugruppe mit Hilfe der
Projektiersoftware "CMD-Tool" (CMD = Configuration-Monitoring-Diagnosis) gliedert
sich in zwei Schritte.

1. Busstruktur erstellen
2. Teilnehmerbeschreibung und Adressierung der Prozessdaten

PLC
R —
PAW 148 PA3
T PAW 144
T PAW 146 PAW 146 PA2

T PAW 148

- PAW 144 PA1 INTERBUS

1 4
1 T [ par | Pa2 | PA3 || —p[lEE
(5[ S o [ee e [ oef

‘/\PE1\PE2\PE3H¢

20 21 22 p 2 [T ]
%/—/H_/
3PD 2PCP PEW 148 PE3
L PEW 144
L PEW 146 PEW 146 PE2
L PEW 148
PEW 144 PE1
S—

03713AXX
Bild 193: Projektierungsbeispiel fiir SPD + 2PCP

Die nachfolgenden Bilder zeigen die Einstellungen im CMD-Tool fiir einen Umrichter,
der mit der Konfiguration 3PD + 2PCP gemal Bild 193 auf den Ein-/Ausgangsadressen
144...149 der Steuerung projektiert wird.

Der Busaufbau kann mit dem CMD-Tool online oder offline projektiert werden.

Im Offline-Zustand wird der Umrichter tiber den Menipunkt "Edit / Insert with ID code
(Bearbeiten / Einfligen mit Ident-Code)" im CMD-Tool projektiert. Dabei miissen Sie ge-
maf Bild 194 die Eintrage fiir Ident-Code, Prozessdatenkanal und Teilnehmerart vorge-
ben.

Insert Device

ID Code: 224 l:- hei. @ dec.
Prucess Dala Clrmmnel: |40 Bt
Parameter Channel: |2 /o ¥

-Device Type
(8 Remote bus device:

L«

C) Bus coupler with local bus branch
! Bue coupler with remote bue branch

O Local bus device

. T T

03714AXX
Bild 194: Offline-Konfiguration mit dem CMD-Tool
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Angaben zur Off-
line-Konfiguration
im CMD-Tool

Online-Konfigura-
tion: Configuration
frame / Read in
(Konfigurationsrah-
men einlesen)

Hinweis!

Nicht alle Kombinationen sind méglich, da der Umrichter maximal sechs Worte im IN-
TERBUS belegen kann!

Die folgende Tabelle zeigt, welche Einstellungen méglich sind. Die Einstellung des ID-
Code muss mit den DIP-Schaltern S4 und S5 Uibereinstimmen. Die Einstellung des Pro-
zessdatenkanals muss mit den DIP-Schaltern S1 bis S3 Gbereinstimmen. Anderenfalls
ist kein INTERBUS-Betrieb méglich.

Programm-Einstellung Funktion (Anzeige MOVIDRIVE)
ID-Code 227 dez (E3 hex) Parameterkanal: 1 Wort
Prozessdatenkanal: 16 Bit 1 Prozessdatenwort (Param+1PD)
32 Bit 2 Prozessdatenworte (Param + 2 PD)
48 Bit 3 Prozessdatenworte (Param + 3 PD)
64 Bit 4 Prozessdatenworte (Param + 4 PD)
80 Bit 5 Prozessdatenworte (Param + 5 PD)
ID-Code 224 dez (EO hex) Parameterkanal: 2 Worte
Prozessdatenkanal: 16 Bit 1 Prozessdatenwort (Param+1PD)
32 Bit 2 Prozessdatenworte (Param + 2 PD)
48 Bit 3 Prozessdatenworte (Param + 3 PD)
64 Bit 4 Prozessdatenworte (Param + 4 PD)
ID-Code 225 dez (E1 hex) Parameterkanal: 4 Worte
Prozessdatenkanal: 16 Bit 1 Prozessdatenwort (Param+1PD)
32 Bit 2 Prozessdatenworte (Param + 2 PD)
ID-Code 3 dez (03 hex) Parameterkanal: -
Prozessdatenkanal: 96 Bit 6 Prozessdatenworte (6PD)

Das INTERBUS-System kann auch zuerst komplett installiert und die DIP-Schalter S1
bis S6 eingestellt werden. Anschliellend kann Uiber das CMD-Tool der gesamte Busauf-
bau (Konfigurationsrahmen) eingelesen werden. Dabei werden alle Teilnehmer auto-
matisch mit ihrer eingestellten Datenbreite erkannt.
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Teilnehmerbe-
schreibung erzeu-
gen

Teilnehmer-
beschreibung

Schnittstellentyp

Zur eindeutigen Identifizierung und Beschreibung der INTERBUS-Teilnehmer kénnen
Sie eine individuelle Teilnehmerbeschreibung fir den Umrichter im INTERBUS-System
anlegen.

Folgende Eintrage sind dabei von Bedeutung:

Die Felder "Manufacturer Name (Herstellername)" und "Device Type (Gerétetyp)" mis-
sen mit den Eintrdgen

* Manufacturer Name (Herstellername):SEW-EURODRIVE

+ Device Type (Gerétetyp):MOVIDRIVE

versehen werden, damit beispielsweise der Antrieb Uber einen Management-PC aus
der Leitebene heraus Uber die INTERBUS-Anschaltbaugruppe parametriert werden
kann (Bild 195).

Inzert Device Description

-Device Description

| Interface Type ... |
Device Humber: |i"J:I | Presentation ... |
Group Humber: |

| Parameter Channel ... |

Station Hame: [Corvveyor 1

Service-Info: | | Assign Individus LlJ

Device Hame: |Dmre: 1: 3PC+2PCP

Manufacturer Hame: |SEN—EURODRIVE

Device Type: |h.|0’u'IDRIVE

ID code: E dec. Profile Humber: |0 hex.

Process Data Channel: E Bit
CR: F

[~ Box-Presentation

OK I ‘ Cancel I | Help I

03715AXX
Bild 195: Teilnehmerbeschreibung fiir MOVIDRI VE® compact MCH42A

Als Schnittstellentyp (Interface Type) wahlen Sie "Fiber optic remote bus (LWL-Fern-
bus)"
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Darstellung Zur einfacheren Identifizierung des Umrichters kénnen Sie ab CMD-Tool Version 4.50
eigene ICO-Dateien in das Verzeichnis "\IBSCMD\Pict32\" kopieren (Bild 196). Auf der
SEW-Homepage unter http://ww.SEW-EURODRIVE.de finden Sie unter "Downloads /
Anwender-Software" die "INTERBUS-Beschreibungsdateien fur CMD-Tool".

Inzert Device Description

[hrasinn Mo naebndloan

e
E1lace Type ..
Aewn Collectivn:
| LChange lcon I_'ulle‘llc-n HE
Ml.lmcn ll'ul.l:suluj_::‘luﬁz
= [=| '
= IB5CHD_E Motzwerk...
B Picts2 -~
|
Iln.l
I
Lauwerke:
IIr'm;Q[ icn) |- it d
PE | i |
| 0K | | Canccl I | Help I
r — 1O

03716AXX
Bild 196: Teilnehmerbeschreibung mit ICO-Datei verkniipfen
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Parameterkanal Wenn Sie in Ihrer Applikation den PCP-Kanal zur Parametrierung des Umrichters nut-
zen mdchten, sind folgende Einstellungen des Parameterkanals notwendig:

* Message Lengths / Transmit / Receive (Telegrammlange / Senden / Empfangen):
jeweils 243 Byte

* Supported Parameter Channel Services (Standard): Read / Write (Unterstitzte Pa-
rameterkanal-Dienste (Standard): Read / Write)

Parameter Channel [ x|

‘Message Lengihs
Transnit: I Byle

Receive: Im,g Bytc Standard

-Humber of parallel earvices

Tranemit: |1_

e [ Standard

“Supported Parameter Channel Services:
Client Services of Controller Board
[X pead
[ Write
[" Cet-0D (Langform)

[T Starl, Stup, Resuine, Resel
[ wownload

[~ Upload

[T Regucst-Domain-Upload
[T nfunimation-Repunt

[T ReadMrite-with-Hame

Fii?ll'lm Standard
Comment I
Lo J cwmeat [ wew |
03717AXX
Bild 197: Einstellung des Parameterkanals (PCP)
. . 10
Prozessdaten Die Zuordnung der INTERBUS-Prozessdaten des Umrichters zu den Programmadres-
zuordnen sen des Steuerungssystems erfolgt mit dem Kontextmeni "Process Data (Prozessda-

ten-Manager)".

i Process Dala

Denine - |70 MOWDRIVE = + - L4040 AOONE

Procose data | Sinslpathe |

D. | Home |04 [0 [Lenot[ovie] 08 | Locabionyiemty  [ma | Assianinerd
4 | 70 48-Bi_rput1  Anciog I
2 | 70 48-Ba_Outpudt 1 Anciog Fl

] ¥

o J[em [ Jewom 4w ]

03718AXX
Bild 198: Zuordnung der INTERBUS-Prozessdaten und SPS-Programmadressen

Ein Beispielprogramm (STEP7) zur Steuerung des Umrichters Uber die Prozessdaten
des INTERBUS kénnen Sie dem Kapitel entnehmen.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch 333




|
10 (‘© Inbetriebnahme des Umrichters mit INTERBUS (MCH42A)

©

PCP-Verbindung Falls Sie die PCP-Verbindung zum Umrichter testen méchten, kénnen Sie den MONI-

testen TOR-Betrieb des CMD-Tools dazu verwenden. Die nachfolgenden Bilder verdeutlichen
die Vorgehensweise zum PCP-Test. Prinzipiell wird mit dieser Methode eine PCP-Ver-
bindung zum Geréat aufgebaut und die im Geréat abgelegte Parameterliste (Objektver-
zeichnis) gelesen.

Schalten Sie das CMD-Tool in den Betriebszustand "Monitoring".

< IBS CMD G4 DABSCHMDAPROJECTASTETH_01. BG4

Fie Edt View Corfiguation Montor Disgnostics Optios 27
Dlz|ala|[=]s [mlm]| ]k [E{@ 20 [m] E]o]R ]

Dperating 5tate [ =]

~Change to ..
" Configuration (OTMine)
" Configuration (Onlime

(& pac a
=~'r\ ' Bisgnastics
i
Lo J|_concr || uew
50
CAR.S

SEW-EURDDFANVE
MOVIDRIVE
10,224 |E () =

Stalus, || Unavalabiel State. | (il [[Emernted

03719AXX
Bild 199: CMD-Tool in den Betriebszustand "MONITORING" schalten

Klicken Sie den Umrichter an, zu dem Sie eine PCP-Verbindung aufbauen mdéchten.
Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmenii und wahlen Sie den Meniipunkt
"Device Parameterization (Gerateparametrierung)".

< IB5 CHD Gd D URSCHDWPROJCCTASTETH_00 BG4

Fle Edt View Confiqusty Montor Disgnostics Opsons T
Dlﬁ“lﬂl@”‘ﬂ*|“1‘1|E||;!E-r|h|ﬁ|ﬂ|“-|”||ﬁi|@|l’-| ]
PHOENCE COMTACT

1B% 154 SL/HIATLE
0. el

!‘U Gl ks

(R4 Lopy Chily €
Prabg Chisy
Credintie (ot ]

SEW-EURUDHNT  Insetwith D code

MOVIDRIVE [ Devien [ et I
Fr-595 [ 1h) i i

Meplpce Fia
Fahimerk Lirkk with Dezcaiption
-]

] Process Data CrkDn
1yt

SEw-EURODRIM

MOVIDRIVE | DERMJECOM Monks il

ID22a [F0A) | [gpad Process Daka Moreor

Drreiachy Lhevace Gibated Uit
o E-CAD Yo Clil...
[

SEW-EURDDANE

MOWIDRIVE

AL 2 AR 8L .d

Durplay snd Change Dence Hasmeler

03721AXX
Bild 200: PCP-Geréateparametrierung testen
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Im Fenster "Device Parameterization (Gerateparametrierung)" aktivieren Sie den Men(-
punkt "Device / Read Parameter List (Geréat / Lese Parameterliste)".

- |85 CMD G4 DVBSCHDAWPRIJECT VS TE TH_01.BGA

Ele ot View Corfgusion Motor Disgnosics Qotiors 2 |
C|F|B|&] <% |58 |@)| 5 ke |Ee |80 )50 ) B SR

Fie Ece [T Octiors 2
| FAR8 a3 thecind Paametss sscighion
e Compars Selected Fu ameter Desciphion

Beead Selected Vahms

Wie Seleched Valuti

Compans S-electad Vahass
1

a3

I Juea] Fomat | ks

ot o]

03722AXX
Bild 201: Fenster zur Geréte-Parametrierung tiber CMD-Tool

Wenn nun die Gerateparameter eingelesen werden, ist die Projektierung des PCP-Ka-
nals richtig durchgefiihrt worden. Sie kénnen den Einlese-Vorgang abbrechen.

Erhalten Sie anstatt der Fortschrittsanzeige eine Fehlermeldung, tberpriifen Sie die
PCP-Konfiguration und die Vergabe der CRs. Formatieren Sie ggf. nochmals den Para-
metrierungsspeicher der Anschaltbaugruppe und schreiben Sie anschlieRend das aktu-
elle Projekt nochmals in den Parametrierungsspeicher. Fihren Sie nun die Parametrie-
rung der Anschaltbaugruppe erneut aus und wiederholen Sie diese Testsequenz zur
Uberpriifung der PCP-Verbindung.

HRcad parameter hist from device

| Pleace wait...
Read Value Of Parameter 2073h

03723AXX
Bild 202: CMD-Tool liest Gerétparameter ein, d.h. PCP-Kommunikation o.k.
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Prinzipieller
Uberblick

Zusétzlicher PCP-
Kanal fiir Inbetrieb-
nahme und Diag-
nose

Der Umrichter MOVIDRIVE® compact MCH42A bietet eine normkonforme Schnittstelle
zur Parametrierung (iber das "Peripherals Communication Protocol" (PCP). Uber diesen
INTERBUS Kommunikationskanal erhalten Sie vollen Zugriff auf alle Antriebsparameter
des MOVIDRIVE®.

Damit sie den Zugriff auf Parameterwerte des Umrichters nutzen kénnen, muss der
PCP-Kanal mit dem entsprechenden ID-Code projektiert sein. Im INTERBUS-Protokoll
stehen Ihnen fir den PCP-Kanal ein, zwei oder vier Worte zur Verfiigung. Mit der Anzahl
der PCP-Worte variieren Sie die Zugriffsgeschwindigkeit auf Parameterwerte tiber den
PCP-Kanal.

Die PCP-Schnittstelle wird Uber die PCP-Version 3 realisiert. Neben dem bekannten
PCP-Kanal zwischen Steuerungssystem (SPS) und Umrichter kann nun ein zusatzli-
cher (logischer) PCP-Kanal zwischen der Anschaltbaugruppe und dem Umrichter auf-
gebaut werden. Uber diesen zusétzlichen PCP-Kanal kann beispielsweise ein iberge-
ordneter Leitrechner Giber den Kommunikationsweg Ethernet / Interbus auf die Parame-
terwerte des Umrichters zugreifen.

-CMD Tool

-@X
-MOVITOOLS

PD
PLC + MOVIDRIVE® A

ERBUS LWL 2MBd

03725AXX
Bild 203: Kommunikationskanéle mit PCP-Version 3

Bild 203 zeigt beispielhaft eine Anlagentopologie mit Ethernet TCP/IP-Ebene und IN-
TERBUS-Ebene. Zum Einsatz kommt dabei eine INTERBUS-Anschaltbaugruppe mit
Ethernet TCP/IP-Schnittstelle, die als Gateway zwischen den beiden Kommunikations-
ebenen fungiert.

Auf dem Uibergeordneten Leitrechner l1duft neben dem "CMD-Tool" auch der INTERBUS
"@utomationXplorer" sowie die "MOVITOOLS" zur Programmierung und Parametrie-
rung der SEW-Umrichter am INTERBUS. Mit dieser Anordnung kénnen die vorhande-
nen Bus-Infrastrukturen fur Inbetriebnahme und Wartung genutzt werden. Damit verein-
facht sich die Inbetriebnahme und Diagnose der gesamten Automatisierungsanlage, da
nun das INTERBUS-Kabel nicht nur zur Steuerung, sondern auch zur Inbetriebnahme
und Diagnose aller am Feldbus eingesetzten Komponenten verwendet wird.
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Die PCP-Dienste

Der Umrichter MOVIDRIVE® compact MCH42A unterstitzt die in Bild 204 gezeigten
PCP-Dienste. Fur die Parametrierung des Umrichters sind jedoch nur die Dienste fiir

» Verbindungsaufbau ("Initiate™)

+ Lesen von Parameterwerten ("Read")

« Schreiben von Parameterwerten ("Write")
» Abbauen einer Verbindung ("Abort")

von Bedeutung. Eine ausfiihrliche Beschreibung der PCP-Dienste kénnen Sie dem An-
wenderhandbuch zur PCP-Kommunikation Ihrer INTERBUS-Anschaltbaugruppe ent-
nehmen.

INTERBUS Master INTERBUS Slave
Initiate
| Initate
00 ““’§ Hl «———A—bt——————
A E! . L 777[”7777
||:|§ .I! Hl ) — —7
- | | g Abort/Reject | i |
[ B R REENR dentity wE
. ldentify
«—————————'—
L Get-0V
- —_— .
S
L Status
e .
Y —— ]
o Read
_ head
' >
o Write
e .
B S —
INTERBUS

03727AXX
Bild 204: Vom MOVIDRIVE® unterstiitzte PCP-Dienste
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Aufbau der Kom-
munikationsverbin-
dung mit "Initiate"

Kommunikations-
verbindung abbre-
chen mit "Abort"

Parameterwerte
lesen mit "Read"

Parameterwerte
schreiben mit
"Write"

Mit dem PCP-Dienst "Initiate" wird eine Kommunikationsverbindung zur Parametrierung
zwischen einer INTERBUS Anschaltbaugruppe und dem Umrichter MOVIDRIVE® auf-
gebaut. Der Verbindungsaufbau erfolgt grundséatzlich von der INTERBUS Anschaltbau-
gruppe. Wahrend des Verbindungsaufbaus werden verschiedene Vereinbarungen be-
ziuglich der Kommunikationsverbindung tberprift, wie z.B. unterstiitzte PCP-Dienste,
Nutzdatenladnge, usw. Bei erfolgreichem Verbindungsaufbau antwortet der Umrichter
mit einer positiven "Initiate-Response". Konnte die Verbindung nicht aufgebaut werden,
so stimmen die Vereinbarungen bzgl. der Kommunikationsverbindung zwischen IN-
TERBUS Anschaltbaugruppe und Umrichter MOVIDRIVE® nicht tiberein. Der Umrichter
antwortet mit einer "Initiate-Error-Response". Vergleichen Sie in diesem Fall die projek-
tierte Kommunikationsbeziehungsliste der INTERBUS Anschaltbaugruppe mit der des
Umrichters.

Der Versuch, eine bereits bestehende Kommunikationsverbindung ein weiteres Mal auf-
zubauen, fiihrt in der Regel zum Abort. Danach besteht keine Kommunikationsverbin-
dung mehr, so dass ein drittes Mal der PCP-Dienst "Initiate" ausgefiihrt werden muss,
um die Kommunikationsverbindung wieder herzustellen.

Mit dem PCP-Dienst "Abort" wird eine bestehende Kommunikationsverbindung zwi-
schen INTERBUS Anschaltbaugruppe und Umrichter MOVIDRIVE® abgebaut. Abort ist
ein unbestatigter PCP-Dienst und kann sowohl von der INTERBUS Anschaltbaugruppe
als auch vom MOVIDRIVE® ausgel6st werden.

Mit dem PCP-Dienst "Read" kann die INTERBUS Anschaltbaugruppe auf alle Kommu-
nikationsobjekte (Antriebsparameter) des Umrichters MOVIDRIVE® lesend zugreifen.
In der Dokumentation Feldbus-Gerateprofil und Parameterverzeichnis MOVIDRIVE®
sind alle Antriebsparameter sowie deren Kodierung detailliert aufgefuhrt.

Mit dem PCP-Dienst "Write" kann die INTERBUS Anschaltbaugruppe auf alle Antriebs-
parameter des MOVIDRIVE® schreibend zugreifen. Bei fehlerhaftem Zugriff auf einen
Antriebsparameter (z.B. zu grol3er Wert geschrieben) generiert der Umrichter eine "Wri-
te-Error-Response" mit genauer Angabe der Fehlerursache.
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Parameter im
Objektverzeich-
nis

Objektbeschrei-
bung der Antriebs-
parameter

Mit den PCP-Diensten "Read" und "Write" kann die INTERBUS Anschaltbaugruppe auf
alle Parameter zugreifen, die im Objektverzeichnis definiert sind. Im statischen Objekt-
verzeichnis werden alle Antriebsparameter, die Uber das Bussystem erreichbar sind, als
Kommunikationsobjekte beschrieben. Alle Objekte des statischen Objektverzeichnisses
werden Uber Indizes angesprochen. Folgende Tabelle zeigt den Aufbau des Objektver-
zeichnisses fir den Umrichter MOVIDRIVE® compact MCH42A.

Der Indexbereich ist in drei logische Bereiche unterteilt. Mit den Indizes 8300 ... 8800dez
werden die Antriebsparameter adressiert. Der Parameter-Index kann der SEW-Doku-
mentation Parameterverzeichnis MOVIDRIVE® entnommen werden. Indizes unterhalb
von 8300dez werden direkt auf der INTERBUS-Schnittstelle behandelt und sind nicht
als Antriebsparameter des Umrichters zu sehen.

Parameter-Index (dezimal) | Bezeichnung des Kommunikationsobjektes

8296 Download-Parameterblock

8297 Letzter PCP-Index

8298 MOVILINK® Parameterkanal zyklisch

8299 MOVILINK® Parameterkanal azyklisch

8300 ... 8800 Antriebsparameter firr MOVIDRIVE® (direkt mit den PCP-Dienste "Read"

und "Write" erreichbar; Parameterindex sieche SEW-Dokumentation Para-
meterverzeichnis MOVIDRIVE®)

8801... 9999 Antriebsparameter fiir MOVIDRIVE® (diese Parameter sind nur tiber den
MOVILINK®-Parameterkanal erreichbar)

>10000 Tabellen-, Programm- und Variablenspeicher (diese Parameter sind nur
uber den MOVILINK®-Parameterkanal erreichbar)

Die Antriebsparameter des Umrichters MOVIDRIVE® werden in der SEW-Dokumenta-
tion Parameterverzeichnis MOVIDRIVE® detailliert beschrieben. Neben dem Parame-
ter-Index erhalten Sie weitere Informationen iber Kodierung, Wertebereich und Bedeu-
tung der Parameterdaten.

Die Objektbeschreibung im Objektverzeichnis ist fur alle Antriebsparameter identisch.
Auch Parameter, die nur gelesen werden kdnnen, erhalten im Objektverzeichnis das At-
tribut Read All/Write All, da der Umrichter selbst die entsprechende Prifung vornimmt
und ggf. einen Rickkehrcode liefert. Die folgende Tabelle zeigt die Objektbeschreibung
aller Antriebsparameter.

Index: 8300 ... 8800
Object code: 7 (Simple-Variable)
Data type index: 10 (Octet-String)
Length: 4

Local address:

Password:

Access groups:

Access rights: Read all / Write all
Name[16]: -

Extension length: -
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Objekt "Download-
Parameterblock”

340

Mit dem Objekt "Download-Parameterblock" kénnen maximal 38 Antriebsparameter des
MOVIDRIVE® gleichzeitig mit nur einem Write-Dienst geschrieben werden. Infolgedes-
sen haben Sie mit diesem Objekt die Méglichkeit, mit nur einem Aufruf des Write-Diens-
tes den Umrichter beispielsweise in der Anlaufphase zu parametrieren. Da in der Regel
nur wenige Parameter verdndert werden missen, reicht dieser Parameterblock mit
max. 38 Parametern fiir nahezu alle Anwendungen aus. Der Nutzdatenbereich ist auf
38 x 6 + 2 Byte = 230 Byte (Typ Octet String) festgelegt. Folgende Tabelle zeigt den
Aufbau des Objektes "Download-Parameterblock".

Octet Bedeutung Anmerkung
0 reserviert (0)

1 Anzahl Parameter 1 ... 38 Parameter
2 Index High 1. Parameter
3 Index Low

4 Daten MSB

5 Daten

6 Daten

7 Daten LSB

8 Index High

223 Daten LSB

224 Index High 38. Parameter
225 Index Low

226 Daten MSB

227 Daten

228 Daten

229 Daten LSB

Das Objekt "Download-Parameterblock” wird nur lokal auf der INTERBUS-Schnittstelle
behandelt und ist wie in der folgenden Tabelle definiert.

Index: 8296

7 (Simple-Variable)
Data type index: 10 (Octet-String)
Length: 230

Local address:

Object code:

Password:

Access groups:

Access rights: Write all
Name[16]: -

Extension length: -
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Objekt "Letzter
PCP-Index"

Mit dem WRITE-Dienst auf das Objekt "Download-Parameterblock" wird auf der INTER-
BUS-Schnittstelle ein Parametriermechanismus gestartet, der nacheinander alle im
Nutzdatenbereich des Objektes angegebenen Parameter auf das DPRAM legt und so-
mit den Umrichter parametriert. Nach erfolgreicher Bearbeitung des Download-Parame-
terblocks, d. h. alle von der INTERBUS Anschaltbaugruppe Ubergebenen Parameter
wurden geschrieben, wird der Write-Dienst mit einer positiven Write-Response beendet.
Im Fehlerfall wird eine negative Write-Response zuriickgegeben. Der Riickkehrcode
beinhaltet daraufhin genauere Angaben Uber die Fehlerart und zudem die Nummer des
Parameters (Nr.1 ... 38), bei dem der Fehler auftrat (siehe Beispiel).

Beispiel: Fehler beim Schreiben des 11. Parameters Write Error-Response:
Error-Class: 8 Other

Error-Code: 0 Other

Additional-Code High: 1ldez Fehler beim Schreiben von Parameter 11
Additional-Code Low: 15hex Wert zu groB

Beachten Sie bei der Verwendung des Download-Parameterblocks folgende Hinweise:
* Fuhren Sie keine Werkseinstellung innerhalb des Download-Parameterblocks aus!

* Nach Aktivierung der Parametersperre werden alle nachfolgend geschriebenen Pa-
rameter abgewiesen.

Dieses Objekt ist 4 Byte lang und liefert bei einem Lesezugriff den Zahlenwert fiir den
letzten direkt ansprechbaren Index tiber die PCP-Dienste zuriick. PCP-Zugriffe auf In-
dizes, die grofier als dieser Zahlenwert sind, miissen Gber das Objekt "MOVILINK® Pa-
rameterkanal azyklisch" durchgefiihrt werden.

Index: 8297

Object code: 7 (Simple-Variable)
Data type index: 10 (Octet-String)
Length: 4

Local address:

Password:

Access groups:

Access rights: Read all

Name[16]: -

Extension length: -
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Objekt "MOVI-
LINK® Parameter-
kanal zyklisch"

Dieses Objekt ist 8 Byte lang und beinhaltet den zyklischen MOVILINK®-Parameterka-
nal. Mit dem zyklisch abwechselnden Lesen und Schreiben dieses Objektes kénnen alle
MOVILINK®-Kommunikationsdienste ausgefihrt werden. Eine Ausfihrung des Kom-
munikationsdienstes erfolgt erst mit dem Wechsel des Handshake-Bits im Verwaltungs-
byte. Der MOVILINK®-Parameterkanal ermoglicht den Zugriff auf alle Indizes und somit
auch auf den IPOS-Variablen- und Programmspeicher.

Die folgende Tabelle zeigt den Aufbau dieses Kommunikationsobjektes. Den Aufbau
des Paramerkanals kénnen Sie der Dokumentation "Feldbusgerateprofil und Parame-
terverzeichnis MOVIDRIVE®" entnehmen.

Octet 0 1 2 3 4 5 6 7
Bedeutung Verwal- reser- Index Index Daten Daten Daten Daten
tung viert High Low MSB LSB
Anmerkung Verwal- reser- Parameter-Index 4-Byte-Daten
tung viert

Das Objekt "MOVILINK® Parameterkanal zyklisch" wird nur lokal auf der INTERBUS-
Schnittstelle behandelt.

Index: 8298

Object code: 7 (Simple-Variable)
Data type index: 10 (Octet-String)
Length: 8

Local address:

Password:

Access groups:

Access rights: Read all/Write all
Name[16]: -

Extension length: -

Die folgende Tabelle zeigt den Ablauf eines Parameterzugriffs Gber den zyklischen
MOVILINK®-Parameterkanal. Die Dienstausfihrung wird im Umrichter erst dann gestar-
tet, wenn die Steuerung im Parameterkanal das Handshake-Bit gewechselt hat. Dazu
muf} vom Steuerungsprogramm zu Beginn der Parametrierung der Parameterkanal ge-
lesen werden, um den aktuellen Zustand des Handshake-Bits im Umrichter zu erhalten.
Nun kann der Master mit dem Wechsel des Handshake-Bits die Auswertung des Para-
meterkanals im Umrichter veranlassen.
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Der Umrichter fuhrt nun den im Parameterkanal kodierten Dienst aus und tragt die
Dienstbestatigung wieder in den Parameterkanal ein. Mit dem néchsten Lese-Zugriff
des Steuerungsprogrammes auf den "MOVILINK®-Parameterkanal zyklisch" erhélt die-
ser die Dienstbestatigung. Die folgende Tabelle zeigt den Ablauf der zyklisch aufgeru-
fenen Read-/Write-Dienste fur "MOVILINK-Parameterkanal zyklisch".

Steuerung (Master) MOVIDRIVE® (Slave)

1. "READ MOVILINK-Parameterkanal zyklisch", um Zustand des Handshakebits auszuwerten.
READ 8298 (Parameterkanal)

»
>

Daten = Parameterkanal

&
<

2. Mit WRITE auf das Objekt "MOVILINK®-Parameterkanal zyklisch" und Handshakebit-Toggle die Ausfiih-
rung des im Parameterkanal kodierten Dienstes veranlassen.

WRITE 8298 (Parameterkanal)

»
>

OK

<
<

3. READ "MOVILINK-Parameterkanal zykiisch" und Auswertung der Dienstbestatigung im Parameterka-
nal.

READ 8298 (Parameterkanal)

»
>

Daten = Parameterkanal mit Ergebnis

<
<
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Objekt "MOV/I-
LINK Parameter-
kanal azyklisch"

Parameterkanal
ftihrt einen Dienst
vom Typ Write aus

Das Objekt "MOVILINK-Parameterkanal azyklisch" ist 8 Byte lang und beinhaltet den
MOVILINK-Parameterkanal. Dieses Objekt kann fur azyklische Parameterzugriffe ge-
nutzt werden, d.h. mit jedem Empfang eines WRITE-Dienstes auf dieses Objekt fuhrt
der Umrichter die Bearbeitung des im Parameterkanal kodierten Dienstes aus. Das
Handshakebit wird nicht ausgewertet! Die folgende Tabelle zeigt den Aufbau des
"MOVILINK-Parameterkanals azyklisch". Den Aufbau des Parameterkanals kénnen Sie
der Dokumentation "Feldbusgeréateprofil und Parameterverzeichnis MOVIDRIVE®" ent-
nehmen.

Octet 0 1 2 3 4 5 6 7
Bedeutung Verwal- reser- Index Index Daen Daten Daten Daten
tung viert High Low MSB LSB
Anmerkung Verwal- reser- Parameter-Index 4-Byte-Daten
tung viert

Bei der Parametrierung des Umrichters Giber den azyklischen MOVILINK-Parameterka-
nal werden prinzipiell zwei Ablaufe unterschieden:

» Parameterkanal fihrt einen Dienst vom Typ Write aus
+ Parameterkanal fihrt einen Dienst vom Typ Read aus

Wird Uber den azyklischen Parameterkanal ein Dienst vom Typ Write ausgefiihrt (z.B.
Write Parameter oder Write Parameter volatile), antwortet der Umrichter nach der Aus-
fihrung des Dienstes mit der aktuellen Dienstbestatigung. Bei fehlerhaftem Write-Zu-
griff wird der entsprechende Fehlercode zuriickgemeldet.

Diese Variante bietet den Vorteil, dass die Schreibdienste durch das einmalige Senden
eines WRITE "MOVILINK-Parameterkanal" bereits bearbeitet werden und die Dienstbe-
statigung durch die Auswertung der "Write-Confirmation" erfolgen kann. Die folgende
Tabelle zeigt die Ausfiihrung von Write-Diensten Gber den azyklischen MOVILINK-Pa-
rameterkanal.

Steuerung (Master) MOVIDRIVE® (Slave)

1. Mit WRITE auf das Objekt "MOVILINK®-Parameterkanal zyklisch" die Ausfiihrung des im Parameterka-
nal kodierten Dienstes veranlassen.

WRITE 8298 (Parameterkanal)

»
>

Dienstbestatigung (OK/Fehlercode)

&
<

Der im Parameterkanal kodierte WRITE-Dienst wird ausgefiihrt und die Dienstbestati-
gung direkt als Antwort zurlick gegeben.
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Parameterkanal
fihrt einen Dienst
vom Typ Read aus

Zum Lesen eines Parameters Uber den Parameterkanal ist es notwendig, zuvor einen
PCP-WRITE-Dienst durchzufihren. Mit dem PCP-WRITE-Dienst wird festgelegt, wo die
Daten des Umrichters bereitstehen sollen. Damit diese Daten jetzt zum Master gelan-
gen, muss ein Read-Dienst auf den azyklischen Parameterkanal erfolgen. Demzufolge
sind firr die Ausfihrung der Read-Dienste Uber den Parameterkanal immer ein PCP-
WRITE und anschliellend ein PCP-READ notwendig. Die folgende Tabelle zeigt die
Ausfiihrung der Read-Dienste Uiber den azyklischen MOVILINK-Parameterkanal.

Steuerung (Master) MOVIDRIVE® (Slave)

1. Mit WRITE auf das Objekt "MOVILINK®-Parameterkanal zyklisch" die Ausfihrung des im Parameterka-
nal kodierten Dienstes veranlassen.

WRITE 8298 (Parameterkanal)

»
>

OK

<
<

2. READ "MOVILINK-Parameterkanal zykiisch" und Auswertung der Dienstbestatigung im Parameterka-
nal.

READ 8298 (Parameterkanal)

»
>

Daten = Parameterkanal mit Ergebnis

<
<

1. Empfang wird sofort bestatigt; Parameterkanal wird ausgewertet und angeforderter
Dienst ausgefihrt.

2. Dienstbestatigung wird in Parameterkanal eingetragen und kann Giber READ-Zugriff
im Master ausgewertet werden.

Der azyklische MOVILINK®-Parameterkanal wird nur lokal auf der INTERBUS-Schnitt-
stelle behandelt und ist wie in der folgenden Tabelle definiert.

Index: 8299

Object code: 7 (Simple-Variable)
Data type index: 10 (Octet-String)
Length: 8

Local address:

Password:

Access groups:

Access rights: Read all/Write all

Name[16]: -

Extension length: -
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Riickkehr-Codes
der Parametrie-
rung

Error-Class

Error-Code

Bei fehlerhafter Parametrierung werden vom Umrichter verschiedene Riickkehr-Codes
an den parametrierenden Master zurlickgegeben, die detaillierten Aufschluss Uber die
Fehlerursache geben. Generell sind diese Ruckkehrcodes strukturiert nach IEC 61158
aufgebaut. Es wird unterschieden zwischen den Elementen

* Error-Class

* Error-Code

+ Additional-Code

Diese Rickkehr-Codes gelten fir alle Kommunikationsschnittstellen des MOVIDRIVE.

Mit dem Element Error-Class wird die Fehlerart genauer klassifiziert. Nach IEC 61158
werden die in Tabelle 1 aufgefuhrten Fehlerklassen unterschieden.

Class (hex) Bezeichnung Bedeutung

1 vfd-state Statusfehler des virtuellen Feldgerates
2 application-reference Fehler im Anwendungsprogramm

3 definition Definitionsfehler

4 resource Resource-Fehler

5 service Fehler bei Dienstausfiihrung

6 access Zugriffsfehler

7 ov Fehler im Objektverzeichnis

8 other Anderer Fehler (siehe Additional-Code)

Die Error-Class wird mit Ausnahme von Error-Class 8 = Anderer Fehler bei fehlerhafter
Kommunikation von der Kommunikations-Software der Feldbuskarte generiert. Riick-
kehr-Codes, die vom Umrichter-System geliefert werden, fallen alle unter die Error-
Class 8 = Anderer Fehler. Die genauere Aufschliisselung des Fehlers erfolgt mit dem
Element Additional-Code.

Das Element Error-Code ermdéglicht eine genauere Aufschlisselung des Fehlergrundes
innerhalb der Error-Class und wird bei fehlerhafter Kommunikation von der Kommuni-
kations-Software der Feldbuskarte generiert. Fir Error-Class 8 = Anderer Fehler ist nur
der Error-Code = 0 (Anderer Fehlercode) definiert. Die detaillierte Aufschliisselung er-
folgt in diesem Fall im Additional Code.
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Additional Code Der Additional-Code beinhaltet die SEW-spezifischen Returncodes fiir fehlerhafte Pa-
rametrierung der Umrichter. Sie werden unter Error-Class 8 = Anderer Fehler an den
Master zuriickgesendet. Tabelle 2 zeigt alle méglichen Kodierungen fur den Additional-

Code.

Add.-Code- Add.-Codelow | Bedeutung

high (hex) (hex)

00 00 Kein Fehler

00 10 Unerlaubter Parameter-Index

00 1 Funktion/Parameter nicht implementiert

00 12 Nur Lesezugriff erlaubt

00 13 Parametersperre ist aktiv

00 14 Werkseinstellung ist aktiv

00 15 Wert fur Parameter zu grofR3

00 16 Wert fiir Parameter zu klein

00 17 Fur diese Funktion/Parameter fehlt die notwendige Optionskarte

00 18 Fehler in System-Software

00 19 Parameterzugriff nur Gber RS485-Prozess-Schnittstelle auf X13

00 1A Parameterzugriff nur iber RS485-Diagnose-Schnittstelle

00 1B Parameter ist zugriffsgeschitzt

00 1C Reglersperre notwendig

00 1D Unzulassiger Wert fur Parameter

00 1E Werkseinstellung wurde aktiviert

00 1F Parameter wurde nicht im EEPROM gespeichert

00 20 Parameter kann nicht bei freigegebener Endstufe gedndert werden.
Sonderfall "Inter- Der in der folgenden Tabelle aufgefiihrte Riickkehr-Code wird zuriickgegeben, wenn
ner Kommunikati- zwischen INTERBUS-Schnittstelle und Umrichtersystem ein Kommunikationsfehler auf-
onsfehler" getreten ist. Der Uiber den Feldbus tGbergebene PCP-Dienst ist vielleicht nicht ausge-

fihrt worden und sollte wiederholt werden. Bei wiederholtem Auftreten dieses Fehlers
muss der Umrichter komplett aus- und wieder eingeschaltet werden, damit eine neue
Initialisierung durchgefiihrt wird.

Code (dez) Bedeutung
Error-Class: 6 Access
Error-Code: 2 Hardware Fault
Add.-Code high: 0 -
Add.-Code low: 0 -

Fehler-Beseitigung  Wiederholen Sie den Read- oder Write-Dienst. Tritt der Fehler erneut auf, sollten Sie
den Umrichter komplett aus- und wieder einschalten. Tritt dieser Fehler permanent auf,
ziehen Sie den SEW Elektronik-Service zu Rate.

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch 347




|
10 (‘© Inbetriebnahme des Umrichters mit INTERBUS (MCH42A)

348

©

Steuerung iiber
Prozessdaten

Parametrierung
liber die PCP-
Schnittstelle

Vooraussetzung

Die Steuerung des Umrichters Uber die Prozessdaten erfolgt durch einfaches Lesen/
Schreiben der Programmadressen, auf denen die INTERBUS-Prozessdaten des Um-
richters abgebildet werden. Fir die Simatic S7 beispielsweise sieht ein einfaches
STEP7-Programm wie folgt aus:

L W#16#0006

PAW 144 //6hex auf PAl schreiben (Steuerwort = Freigabe)

1500

PAW 146 //1500dez auf PA2 schreiben (Drehzahl-Sollwert = 300 1/min)
W#16#0000

PAW 148 //0hex auf PA3 schreiben (hat nach Werkseinstellung keine
Funktion)

HE a4

Weiterfihrende Informationen zur Steuerung des Umrichters iber den Prozessdatenka-
nal, insbesondere zur Kodierung des Steuer- und Statuswortes entnehmen Sie bitte
dem Handbuch zum Feldbus-Geréteprofil.

Dieses Kapitel beschreibt, wie Uber die standardisierten INTERBUS PCP-Dienste
"Read" und "Write" Parameter und IPOS-Variablen gelesen bzw. geschrieben werden
kénnen. Das Beispiel ist fur alle INTERBUS-Anschaltbaugruppen der Generation 4 (G4)
gultig und wird in PHOENIX Nomenklatur erlautert.

Die in den nachfolgenden Kapiteln abgebildeten Kodierungsbeispiele werden in der
gleichen Art und Weise dargestellt, wie sie auch im INTERBUS Anwenderhandbuch
"Peripherals Communication Protocol (PCP)" der Fa. Phoenix Contact beschrieben
werden.

Sie sollten Uiber folgende Benutzerhandbicher verfugen:

* INTERBUS Anwenderhandbuch Peripherals Communication Protocol (PCP)",
PHOENIX CONTACT, IBS SYS PCP G4 UM

«  MOVIDRIVE® Handbuch zum Feldbus-Gerateprofil
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Darstellung der
Kodierungsbei-
spiele

Teilnehmerbe-
schreibung des
Umrichters im
CMD-Tool

Ablauf einer Para-
metrierungsse-
quenz

Die in den nachfolgenden Kapiteln abgebildeten Kodierungsbeispiele werden in der
gleichen Art und Weise dargestellt, wie sie auch im INTERBUS Anwenderhandbuch
"Peripherals Communication Protocol (PCP)" der Fa. Phoenix Contact beschrieben
werden.

Alle Informationen eines PCP-Dienstes werden wortweise untereinander dargestellt.
Dementsprechend kénnen Sie beispielsweise ein Wort als ein SPS-Wort (z.B. Simatic
Datenwort) betrachten. Auf der rechten Seite finden Sie jeweils ein Kodierungsbeispiel
fur den Umrichter MOVIDRIVE®.

Mit der "Communication Reference (CR)" wéahlen Sie den Umrichter aus, der paramet-
riert werden soll. In den nachfolgenden Beispielen wurde dem Umrichter im CMD-Tool
die CR = 02 hex zugewiesen. Der Index definiert den Antriebsparameter, auf den zuge-
griffen werden soll.

Bevor Sie den PCP-Kanal des Umrichters nutzen kénnen, miissen Sie die Teilnehmer-
beschreibung im CMD-Tool fir den Umrichter projektieren.

Das Peripherals Communication Protocol (PCP) des INTERBUS standardisiert den Zu-
griff auf Parameterdaten von INTERBUS-Teilnehmern und schreibt folgenden Ablauf
vor:

+ Initialisierung der PCP-Verbindung mit dem Dienst "Initiate"

+ Parameter lesen oder schreiben mit den Diensten "Read" und "Write".

+ Falls die Kommunikationsverbindung nicht mehr erforderlich ist, kann sie mit dem

Dienst "Abort" abgebaut werden (wird hier nicht erlautert, da oftmals nicht notwendig,
siehe PCP-Handbuch).

+ Initialisierung der PCP-Verbindung mit dem Dienst "Initiate"

Ein Zugriff auf die Antriebsparameter des Umrichters erfolgt erst, nachdem mit
"Initiate_Request" die PCP-Verbindung aufgebaut wurde. Dies kann z.B. einmalig im
Anlagenanlauf erfolgen.

Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Command_Code = Initiate_Request 00 8B
2 Parameter_Count 00 02
3 - Comm._Reference 00 02
4 Password Access_Groups 00 00
Bits 15...8 7.0

Nach dem Absenden dieses Dienstes sollten Sie die positive Meldung
"Initiate_Confirmation" erhalten (bei negativer Meldung siehe PCP-Handbuch).
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Lesen eines

Das Lesen eines Antriebsparameters (mit Index < 8800) erfolgt mit dem Dienst "Read".

"Read_Confirmation" erhalten.

Antriebsparame- Die Antriebsparameter sind generell 4 Byte (1 Doppelwort) lang.
ters
Beispiel Lesen von P130 Rampe t11 auf RECHTS (Index 8470dez = 2116hex)
Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Command_Code = Read_Request 00 81
2 Parameter_Count 00 03
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Index 2116
5 Subindex - 00 00
Bits 15...8 7.0
Nach dem Absenden dieses Dienstes sollten Sie die positive Meldung

Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Message_Code = Read_Confirmation (+) 80 81
2 Parameter_Count 00 05
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Result (+) 00 00
5 - Length 00 04
6 Data [1] Data [2] 0000
7 Data [3] Data [4] 07 DO
Bits 15...8 7..0

Die Parameterdaten werden im Motorola-Format (Simatic-Format) wie folgt dargestellt:

Data [1] = High Byte

Data [2] = Low Byte

Data [3] = High Byte

Data [4] = Low Byte

00 hex

00 hex

07 hex

DO hex

00 00 07 DO hex = 2000 dez (= 2000 ms Rampe)

Weitere Hinweise zur Kodierung der Antriebsparameter kénnen Sie dem Parameterver-
zeichnis im Anhang zum Handbuch "Feldbus-Gerateprofil" entnehmen.

Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Message_Code = Read_Confirmation 80 81
2 Parameter_Count 00 03
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Error_Class Error_Code 08 00
5 Additional_Code 00 10
Bits 15...8 7.0

Die Tabelle zeigt beispielhaft den Return Code "Wert fiir Parameter zu grof3".
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Schreiben eines Das Schreiben eines Antriebsparameters (mit Index < 8800) erfolgt mit dem Dienst "Wri-
Antriebsparame- te". Die Antriebsparameter sind generell 4 Byte (1 Doppelwort) lang.

ters

Beispiel Schreiben der Rampenzeit 1,65 s auf P130 "Rampe t11 auf RECHTS"

Index: 8470 dez = 2116 hex
Wert: 1,65s = 1650 ms = 1650 dez = 0000 0672 hex)
Die Parameterdaten werden im Motorola-Format (Simatic-Format) wie folgt dargestellt:

Data [1] = HighByte Data [2] = Low Byte Data [3] = High Byte Data [4] = Low Byte
00 hex 00 hex 06 hex 72 hex

Weitere Hinweise zur Kodierung der Antriebsparameter kénnen Sie dem Parameterver-
zeichnis im Anhang zum Handbuch "Feldbus-Gerateprofil" entnehmen.

Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Command_Code = Write_Request 00 82
2 Parameter_Count 00 05
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Index 2116
5 Subindex Length 00 04
6 Data [1] Data [2] 00 00
7 Data [3] Data [4] 06 72
Bits 15...8 7.0
Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Message_Code = Write_Confirmation (+) 80 82
2 Parameter_Count 00 02
3 Invoke_ID ‘ Comm._Reference 00 02
4 Result (+) 00 00
Bits 15..8 ‘ 7..0

Nach dem Absenden dieses Dienstes sollten Sie die positive Meldung
"Write_Confirmation" erhalten.

Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Message_Code = Write_Confirmation (-) 80 82
2 Parameter_Count 00 03
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Error_Class Error_Code 08 00
5 Additional_Code 00 15
Bits 15...8 7..0

Die Tabelle zeigt beispielhaft den Return Code "Wert fiir Parameter zu grof3"
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Schreiben von Fur den universellen Schreibzugriff auf alle Daten des Umrichters (Parameter, IPOS-
IPOS-Variablen / Variablen, IPOS-Programmcode usw.) bieten die Umrichter einen speziellen Parame-
Parametern iiber terzugriff Gber den MOVILINK®-Parameterkanal. Nachfolgend wird der Mechanismus

MOVILINK® gezeigt, wie beispielsweise IPOS-Variablen tGiber den Parameterkanal verédndert wer-
den kénnen.
Der azyklische Parameterkanal kann Gber den Index 8299 dez (206B hex) genutzt wer-
den.
Beispiel Schreiben des Wertes 74565 der IPOS-Variable HO = Index 11000 dez (2AF8 hex)
Zu schreibender Wert = 74565 dez (0001 2345 hex)
Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Command_Code = Write_Request 00 82
2 Parameter_Count 00 07
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Index = MOVILINK-Parameterkanal 20 6B
5 Subindex Length 00 08
6 Data [1] = Verwaltungsbyte Data [2] = reserviert 3200
7 Data [3/4] = Index (z. B. IPOS-Variable) 2AF8
8 Data [5] Data [6] 00 01
9 Data [7] Data [8] 2345
Bits 15...8 7..0

Nach dem Absenden dieses Dienstes erhalten Sie die "Write _Confirmation". Zur Aus-
wertung der negativen Meldung kénnen Sie wiederum die Return Codes nutzen.
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Lesen von IPOS- Fr den universellen Lesezugriff auf alle Daten des Umrichters (Parameter, IPOS-Vari-
Variablen / Para- ablen, IPOS-Programmcode usw.) bieten die Umrichter einen speziellen Parameterzu-
metern iiber griff Gber den MOVILINK®-Parameterkanal. Nachfolgend wird der Mechanismus ge-
MOVILINK® zeigt, wie beispielsweise IPOS-Variablen tUber den Parameterkanal gelesen werden

kénnen.Dazu ist ein zweistufiger Ablauf notwendig:

» Schreiben des MOVILINK-Parameterkanals mit dem Auftrag "Read IPOS-Variable
HO"

* Lesen des MOVILINK-Parameterkanals

Der MOVILINK-Parameterkanal (azyklisch) kann tiber den Index 8299 dez (206B hex)
genutzt werden.

Beispiel Lesen der IPOS-Variable HO = Index 11000 dez (2AF8 hex)

Eine ausfihrliche Erkldrung des MOVILINK-Parameterkanals finden Sie im Handbuch
"Feldbus-Gerateprofil".

Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Command_Code = Write_Request 00 82
2 Parameter_Count 00 07
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Index = MOVILINK-Parameterkanal 20 6B
5 Subindex Length 00 08
6 Data [1] = Verwaltungsbyte Data [2] = reserviert 31 00
7 Data [3/4] = Index (z. B. IPOS-Variable) 2AF8
8 Data [5] Data [6] 00 00
9 Data [7] Data [8] 00 00

Bits 15...8 7..0

MOVILINK-Parameterkanal, mit dem die gelesenen Daten des zuvor (Uber

Nach dem Erhalt der positiven "Write_Confirmation (+)" erfolgt ein Lesezugriff auf den
"Write_Request" definierten Leseauftrages in die Anschaltbaugruppe eingelesen wer-

den.

Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Command_Code = Read_Request 00 81
2 Parameter_Count 00 03
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Index = MOVILINK-Parameterkanal 20 6B
5 Subindes - 00 00

Bits 15...8 7.0
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Nach dem Absenden dieses Dienstes sollten Sie die
"Read_Confirmation" erhalten.

positive Meldung

Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Message_Code = Read_Confirmation (+) 80 81
2 Parameter_Count 00 07
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Result (+) 00 00
5 - Length 00 08
6 Data [1] = Verwaltungsbyte Data [2] = reserviert 3100
7 Data [3/4] = Index (z. B. IPOS-Variable) 2AF8
8 Data [5] Data [6] 00 01
9 Data [7] Data [8] 23 45
Bits 15...8 7.0
Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Message_Code = Read_Confirmation 80 81
2 Parameter_Count 00 03
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Error_Class Error_Code 08 00
5 Additional_Code 00 10
Bits 15...8 7.0

Zur Auswertung der negativen Meldung kénnen Sie die Return Codes nutzen.
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IPOS-Variablen /
Parameter schrei-
ben iiber Down-
load-Parameter-
block

Beispiel

Die Umrichter MOVIDRIVE® bieten die Méglichkeit, tber den Download-Parameter-
block mehrere IPOS-Variablen oder auch Parameter gleichzeitig mit einem PCP-Dienst

zu schreiben.

Der Download-Parameterblock ist immer 230 Byte lang. Es kénnen maximal 42
Antriebsparameter bzw. IPOS-Variablen in einem Block geschrieben werden.

Mit einem "Write_Request" sollen drei Werte des Umrichters geschrieben werden:

Parameter-/Variablenname

Index

zu schreibender Wert

IPOS-Variable HO

11000 dez (2AF8 hex)

1 dez (1 hex)

IPOS-Variable H1

11001 dez (2AF9 hex)

-40000 dez (FFFF63CO hex)

P130 Rampe t11 auf RECHTS

8470 dez (2116 hex)

1500 dez (05DC hex)

10

Nach dem Absenden dieses Dienstes erhalten Sie die "Write _Confirmation". Zur Aus-
wertung der negativen Meldung kénnen Sie wiederum die Return Codes nutzen. Da die
einzelnen Parameter des Download-Parameterblocks im Umrichter nacheinander ge-
schrieben werden, wird bei einer negativen "Write_Confirmation" im High-Teil des
Additional_Codes die Parameternummer eingetragen, bei der der Fehler auftrat.

Wort Bedeutung Kodierung (hex)
1 Command_Code = Write_Request 00 82
2 Parameter_Count = 118 Worte (= 76 hex) 0076
3 Invoke_ID Comm._Reference 00 02
4 Index = Download-Parameterblock 2068
5 Subindex Length = 230 Byte (= E6 hex) 00 E6
6 Data [1] = reserviert Data [2] = Anzahl Parameter 00 03
7 Data [3/4] = Index des 1. Parameters (z. B. IPOS-Variable HO) 2AF8
8 Data [5] Data [6] 00 00
9 Data [7] Data [8] 00 01
10 Data [9/10] = Index des 1. Parameters (z. B. IPOS-Variable H1) 2AF9
11 Data [11] Data [12] FF FF
12 Data [13] Data [14] 63 CO
13 Data [15/16] = Index des 1. Parameters (P130 Rampe t11) 2116
14 Data [17] Data [18] 00 00
15 Data [19] Data [20] 05 DC

Bits 15...8 7.0

Nach dem Absenden dieses Dienstes erhalten Sie die "Write Confirmation". Zur Aus-
wertung der negativen Meldung kénnen Sie wiederum die Return Codes nutzen. Da die
einzelnen Parameter des Download-Parameterblocks im Umrichter nacheinander ge-
schrieben werden, wird bei einer negativen "Write_Confirmation" im High-Teil des
Additional_Codes die Parameternummer eingetragen, bei der der Fehler aufgetreten
ist.
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11  Betrieb und Service
11.1 Betriebsanzeigen MC_40A (ohne Feldbus)

Am MOVIDRIVE® compact MC_40A befindet sich zur Betriebsanzeige die Betriebs-
LED V1.

o JC I JC JC

o |

05428AXX
Bild 205: Betriebsanzeige MOVIDRIVE® compact MC_40A

1. Betriebs-LED V1 (dreifarbig: griin/rot/gelb)

Betriebs-LED V1 Mit der dreifarbigen Betriebs-LED V1 (griin/rot/gelb) werden die Betriebszustande des
MOVIDRIVE® compact MC_40A angezeigt.

Farbe Betriebszustand Beschreibung
} AUS Ohne Spannung Keine Netzspapnung und keine 24 Vp-
Stitzspannung.

Reglersperre oder Gerat betriebsbereit, aber Reglersperre

gelb leuchtet dauernd keine Freigabe (DI@@ ="0") aktiv oder keine Freigabe.

griin leuchtet dauernd Freigabe Motor wird bestromt.

rot leuchtet dauernd verriegelnder Systemfehler| Fehler fuhrt zur Abschaltung des Gerates.

gelb blinkend Gerat nicht bereit Werkseinstellung lauft oder 24 Vp-Stitz-

betrieb ohne Netzspannung.
Betriebsart VFC & FANGEN eingestellt und

griin blinkend Fangen lauft Umrichter auf einen drehenden Motor auf-
geschaltet.
griin/rot blinkend Endschalter angefahren Endschalter im Betriebszustand "Freigabe’

0.5s griin/ 0.5 s rot angefahren.
blinkend Endschalter im Betriebszustand "Regler-

gelbirot 0.5s gelb/0.5s rot Endschalter angefahren sperre" angefahren.
. . Fehler im Betriebszustand "Freigabe", der
. blinkend anzeigender oder warten- ) - )
griin/rot . " nur angezeigt wird und nicht zur Abschal-
griin - griin - rot - rot der Systemfehler -
tung fihrt.
blinkend anzeigender oder warten- Fehler im Betrlebs_zusta_nd Reg!ersperre '
gelb/rot elb - gelb - rot - rot der Systemfehler der nur angezeigt wird und nicht zur
g g Y Abschaltung fuhrt.
griinigelb 0.75 s griin/ Timeout aktiv Freigabe wirkungslos, Umrichter wartet auf

0.75 s gelb ein glltiges Telegramm.
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11.2 Betriebsanzeigen MC_41A (PROFIBUS-DP)
Am MOVIDRIVE® compact MC_41A befinden sich zur Betriebsanzeige folgende LEDs.

I Eauw@&ﬂ

o > s

02902AXX
Bild 206: Betriebsanzeigen MOVIDRI VE® compact MC_41A

1. Betriebs-LED V1 (dreifarbig: griin/rot/gelb)
2. PROFIBUS-DP-LED "RUN" (griin)
3. PROFIBUS-DP-LED "BUS-FAULT" (rot)

Betriebs-LED V1 Mit der dreifarbigen Betriebs-LED V1 (griin/rot/gelb) werden die Betriebszustdnde des
MOVIDRIVE® compact MC_41A angezeigt.

Farbe Betriebszustand Beschreibung
i} AUS Ohne Spannung Keine Netzspa_l_wnung und keine 24 Vpc-
Stutzspannung.
Reglersperre oder Gerét betriebsbereit, aber Reglersperre
gelb leuchtet dauernd keine Freigabe (DI@@ ="0") aktiv oder keine Freigabe.
griin leuchtet dauernd Freigabe Motor wird bestromt.
rot leuchtet dauernd verriegelnder Systemfehler| Fehler fiihrt zur Abschaltung des Gerates.
gelb blinkend Gerat nicht bereit Werksems?ellung lauft oder 24 Vp-Stitz-
betrieb ohne Netzspannung.
Betriebsart VFC & FANGEN eingestellt und
griin blinkend Fangen lauft Umrichter auf einen drehenden Motor auf-
geschaltet.
. blinkend Endschalter im Betriebszustand "Freigabe"
griin/rot 0.5s griin /0.5 s rot Endschalter angefahren angefahren.

blinkend Endschalter angefahren Endschalter im Betriebszustand "Regler-
0.5s gelb/0.5s rot 9 sperre" angefahren.

Fehler im Betriebszustand "Freigabe", der

gelb/rot

griin/rot b:,'l.?:?m:u" - rot - rot anzeége?rédesrté):]?err\:;learrten- nur angezeigt wird und nicht zur Abschal-
9 9 y tung fuhrt.
. . Fehler im Betriebszustand "Reglersperre",
gelb/rot ggrbk?gglb - rot - rot anzeége?rgjy(-;rté):]cfeerr\:;learrten- der nur angezeigt wird und nicht zur
Abschaltung fiihrt.
. 0.75 s griin/ ) . Freigabe wirkungslos, Umrichter wartet auf
griin/gelb 0.75 s gelb Timeout aktiv ein gultiges Telegramm.

PROFIBUS-DP- Die LED "RUN" (griin) zeigt den ordnungsgemaRen Betrieb der Buselektronik an. Die

LEDs LED "BUS FAULT" (rot) zeigt PROFIBUS-DP-Fehler an.
RUN BUS FAULT Bedeutung
Die Verbindung zum DP-Master ist ausgefallen, Busanschluss Uberprifen.
EIN EIN Geréat erkennt keine Baudrate, Einstellung im DP-Master Gberprifen.
Busunterbrechung oder DP-Master auf3er Betrieb.
EIN AUS Gerét befindet sich im Datenaustausch mit dem DP-Master (Data-Exchange).

Gerét hat die Baudrate erkannt, wird jedoch vom DP-Master nicht angesprochen.

Die eingestellte Adresse am Gerét (P092) und in der Projektierungs-Software des

EIN BLINKT DP-Masters auf den gleichen Wert einstellen.

Gerat wurde im DP-Master nicht oder falsch projektiert. Projektierung uberprifen,
GSD-Datei SEW_6002.GSD verwenden.

AUS Hardware-Defekt innerhalb der Buselektronik. Gerét aus-/einschalten, bei wieder-
holtem Auftreten den SEW-Service zu Rate ziehen.

PROFIBUS-Adresse gréer 125 eingestellt. Adresse < 125 einstellen.

BLINKT

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch 357




N

—

11

—_ Betriebsanzeigen MCH42A (INTERBUS LWL)

11.3 Betriebsanzeigen MCH42A (INTERBUS LWL)
Am MOVIDRIVE® compact MCH42A befinden sich zur Betriebsanzeige folgende LEDs.

]

=V |
sSOREE
2. 00000
' Remote IN
(‘] X30 IN
I (1

=

[

Al12

REF1

Al21

AGND

REF2

N0 W IN =

X10

SC11

(ee]

O |

El

ISC12
IDGND

Al11

05225AXX

Bild 207: Betriebsanzeigen MOVIDRI VE® compact MCH42A
1. Betriebs-LED V1 (dreifarbig: griin/rot/gelb)

2.

Betriebs-LED V1

INTERBUS-LWL-LEDs

MOVIDRIVE® compact MCH42A angezeigt.

Mit der dreifarbigen Betriebs-LED V1 (griin/rot/gelb) werden die Betriebszustande des

Farbe Betriebszustand Beschreibung
Keine Netzspannung und keine 24 Vpc-
- AUS Ohne Spannung Stitzspannung.
Reglersperre oder Gerét betriebsbereit, aber Reglersperre
gelb leuchtet dauernd keine Freigabe (DI@ = "0") aktiv oder keine Freigabe.
griin leuchtet dauernd Freigabe Motor wird bestromt.
rot leuchtet dauernd verrlegelndtle;rSystemfeh- Fehler fuhrt zur Abschaltung des Gerates.
. g . Werkseinstellung lauft oder 24 Vp-Stitz-
gelb blinkend Gerat nicht bereit betrieb ohne Netzspannung,
Betriebsart VFC & FANGEN eingestellt
grin blinkend Fangen lauft und Umrichter auf einen drehenden Motor
aufgeschaltet.
. blinkend Endschalter im Betriebszustand
griinirot 0.5s griin/ 0.5 s rot Endschalter angefahren "Freigabe" angefahren.
blinkend Endschalter im Betriebszustand "Regler-
gelbirot 0.5s gelb /0.5 s rot Endschalter angefahren sperre" angefahren.
. . Fehler im Betriebszustand "Freigabe", der
. blinkend anzeigender oder warten- - - :
grin/rot . " nur angezeigt wird und nicht zur Abschal-
griin - griin - rot - rot der Systemfehler -
tung fihrt.
. . Fehler im Betriebszustand "Regler-
gelb/rot b:ellnbk?nglb - rot - rot anzeégfrédesrt:r?]?;r\:;l:rrten- sperre", der nur angezeigt wird und nicht
9 9 y zur Abschaltung fuhrt.
grin/ 0.75 s griin/ Timeout aktiv Freigabe wirkungslos, Umrichter wartet
gelb 0.75 s gelb auf ein gultiges Telegramm.
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INTERBUS-LWL-
LEDs

LED U; "U-Logic”
(griin)

LED CC "Cable
Check" (griin)

LED BA "Bus
Active" (grtin)

Die INTERBUS-LWL-LEDs zeigen den aktuellen Zustand der Feldbus-Schnittstelle und
des INTERBUS-Systems an:

U Logic Voltage (grin = O.K.)

cC Cable Check (griin = O.K.)

BA Bus Active (grin = O.K.)

RD Remote Bus Disabled (rot = OFF)
TR Transmit (grin = PCP aktiv)

FO1 Fiber Optic 1 (gelb = nicht O.K.)
FO2 Fiber Optic 2 (gelb = nicht O.K.)

Das folgende Bild zeigt haufig auftretende Muster der INTERBUS-LWL-LEDs. In den
nachfolgenden Tabellen werden die Bedeutungen ausfiihrlich beschrieben.

UL O |gelb U. @ | grin U. @ | grin U. @ |grin UL @ |grin
CC O |Aus CC O |Aus CC @ |griin CC @ |griin CC @ | griin flash
BA O |AUS BA O |AUS BA @ |griinblinkt |BA @ | griin BA O |AUS
RD O |gelb RD O |gelb RD O |gelb RD O |AUs RD O |gelb
TR O |gelbflash,AUS | TR @ |rot TR O |Aus TR O |Aus/pcr:grin |[TR O |Aus
FO1 O | gelb FO1 O | gelb FO1 O | gelbblinkt |FO1 O | AUS FO1 O | gelb
FO2 O | gelb FO2 O | gelb FO2 O | gelb blinkt |FO2 O | AUS FO2 O | gelb
(Al [B] [C] (D] [E]
05226ADE
Bild 208: Haufig auftretende LED-Muster
[A] Power-On des Umrichters (INTERBUS noch nicht aktiv)
[B] Falsche Einstellung der DIP-Schalter (INTERBUS noch nicht aktiv)
[C] Initialisierungsphase des INTERBUS-Systems
[D] OrdnungsgemaRer INTERBUS-Betrieb
[E] Falsch eingestellte Baudrate
Zustand Bedeutung Fehlerbehebung
ein Versorgungsspannung der Bus- |-
elektronik liegt an
aus Versorgungsspannung der Bus- |Uberpriifen Sie den richtigen Sitz der Anschlusseinheit und
elektronik fehlt die 24 Vpc-Spannungsversorgung des Umrichters.
Zustand  Bedeutung Fehlerbehebung
ein ankommende Fernbusverbin- |-
dung in Ordnung
aus ankommende Fernbusverbin- |Uberpriifen Sie den ankommenden Lichtwellenleiter-Fernbus
dung gestort und die LED FO1.
Zustand  Bedeutung Fehlerbehebung
ein Datentibertragung auf dem -
INTERBUS aktiv
aus keine Datenubertragung; Uberpriifen Sie das ankommende Fernbus-Kabel. Zur weite-
INTERBUS gestoppt ren Fehlerlokalisierung nutzen Sie die Diagnose-Anzeige der
INTERBUS-Anschaltbaugruppe (Master).
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LED RD "Remote
Bus Disable" (gelb)

LED FO1 "Fiber
Optic 1" (gelb)

LED FO2 "Fiber
Optic 2" (gelb)

LED TR "Trans-
mit" (griin)

LED TR "Trans-
mit" (gelb oder rot)

360

Zustand Bedeutung Fehlerbehebung
ein weiterfihrender Fernbus abgeschaltet -
aus weiterfilhrender Fernbus nicht abgeschaltet -
Zustand Bedeutung Fehlerbehebung
ein Uberwachung der ankommenden Lichtwellen- |Uberpriifen Sie das ankommende LWL-Kabel
leiter-Strecke. Wenn vorhergehender Teilneh- |auf Kabelqualitat, richtige Steckermontage,
mer Biegeradien usw. Verwenden Sie die optische
* Uber eine optische Streckendiagnose ver- |Diagnose des CMD-Tools oder ein LWL-Mess-
fugt, ist die Systemreserve der optischen |gerét zur weiteren Fehlereingrenzung.
Ubertragung unterschritten
* nicht Uber eine optische Streckendiagnose
verfugt, ist keine Regelung der optischen
Sendeleistung méglich
aus Ankommende Lichtwellenleiter-Strecke in Ord- |-
nung
Zustand Bedeutung Fehlerbehebung
ein Uberwachung der weiterfihrenden Lichtwellen-| Uberpriifen Sie das weiterfilhrende LWL-
leiter-Strecke. Wenn nachfolgender Teilnehmer |Kabel auf Kabelqualitat, richtige Steckermon-
+ Uber eine optische Streckendiagnose ver- |tage, Biegeradien usw. Verwenden Sie die
fugt, ist die Systemreserve der optischen |optische Diagnose des CMD-Tools oder ein
Ubertragung unterschritten LWL-Messgerét zur weiteren Fehlereingren-
* nicht Uber eine optische Streckendiagnose |zung.
verfugt, ist keine Regelung der optischen
Sendeleistung méglich
aus Weiterfihrende Lichtwellenleiter-Strecke in -
Ordnung
Zustand Bedeutung Fehlerbehebung

Die LED TR verhalt sich in der Farbe griin entsprechend dem INTERBUS-Standard.

aus Keine PCP-Kommunikation -

grun PCP-Kommunikation aktiv bzw. INTERBUS-Anlauf (Parameterzugriff |-
Uber INTERBUS PCP-Kanal)

Zustand Bedeutung ‘ Fehlerbehebung

Die LED TR signalisiert mit den Farben gelb und rot systeminterne Zustande, die wahrend des INTERBUS-
Betriebs in der Regel nicht auftreten.

aus oder Normalbetrieb (siehe Tabelle fur TR = griin) -

gran

gelb Umrichter befindet sich in der Initialisierungs- |-

blinkend phase

rot Falsche DIP-Schalter Konfiguration gewéhlt, |Uberprifen Sie die Einstellungen der DIP-

dauerhaft |kein INTERBUS-Betrieb méglich. Schalter S1. Korrigieren Sie ggf. die Einstellun-
gen der DIP-Schalter und schalten Sie das
Geraét erneut ein.

rot blinkend |Falsche DIP-Schalter Konfiguration oder Uberpriifen Sie die Stellung der DIP-Schalter

INTERBUS-Schnittstelle defekt, kein INTER-
BUS-Betrieb méglich.

S1 bis S6. Bei korrekter Einstellung wenden
Sie sich an den SEW Elektronik-Service.
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11.4 Bediengeréit DBG11B

Grundanzeigen
REGLERSPERRE : : . " " — nan
STROM: 0 a Anzeige bei X11:1 (DI@Q "/REGLERSPERRE") = "0".
KEINE FREIGABE Anzeige bei X11:1 (DI@Q "/REGLERSPERRE") = "1" und nicht
STROM: 0 A freigegebenem Umrichter ("FREIGABE/SCHNELLSTOP" ="0").
DREHZ. 942 1/min ; : - .
STROM: 5751 a Anzeige bei freigegebenem Umrichter.
HINWEIS XX : .
)19:9:9.0.9:9:9.0,9:9.:0.9:9:9.0.9:9:0.¢ Hlnwelsmeldung
FEHLER XX :
XHXKKXKKXKKKKXKKKKK Fehleranzeige
Kopierfunktion Mit dem Bediengerdt DBG11B kénnen Parametersatze von einem MOVIDRIVE® auf
des DBG11B andere MOVIDRIVE®-Gerite kopiert werden. Hierzu den Parametersatz mit P 807

(MD_ - DBG) auf das Bediengerét kopieren. Das Bediengerat auf ein anderes MOVI-
DRIVE®-Gerst aufstecken und den Parametersatz mit P 806 (DBG - MD ) auf das
MOVIDRIVE® kopieren. Das Bediengerat darf wahrend des Betriebes abgezogen und
gesteckt werden.

Mit dem Bediengerat DBG11A werden nicht alle Parameter kopiert. Verwenden Sie das
neue Bediengerat DBG11B, um sicherzustellen, dass alle Parameter kopiert werden.

Keine Verbindung  Kommt nach Netz-Ein bzw. Zuschalten der 24 Vp-Versorgung und Aufstecken des Be-
zwischen Umrich-  diengerétes keine Verbindung mit dem Umrichter zustande, kann eine der folgenden

ter und DBG11B Fehlermeldungen erscheinen: .
11

COMMUNIC. ERROR . ® .
NO SERIAL LINK Eventuell auch Fehler im MOVIDRIVE™-Geréat

ERROR WHILE COPY
FLASH ERR. XX

Fehler im Bediengerat DBG11B

FATAL ERROR!
CODE CRC WRONG

Versuchen Sie durch Abziehen und erneutes Aufstecken des Bediengerates die Verbin-
dung herzustellen. LaRt sich die Verbindung nicht herstellen, dass Geréat (Bediengerat
DBG11B, eventuell auch MOVIDRIVE®) zur Reparatur oder zum Austausch an SEW
schicken.
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Uber Menii wéihlbar

1. Menliebene 2. Mentebene 3. Menuebene
Hauptmenu Untermenu Parameter Bearbeitungsmodus
(][]
REGLERSPERRE
STROM: | 0 A
0.. ANZEIGEWERTE
I
1l.. SOLLWERTE/
INTE?RATOREN [-]
3., MOTOR- [-] [t]][:]
PARA%ETER 10. SOLLWERT-
4.. REFERENZ- VORW$HL
MELDUNGEN 11. ANALOG EING1
' (+/= 10 V) [-]
5.. KONTROLL- I ]
FUNKTIONEN 12. ANALOG EING. |l© [TH[l]
! (OPTIONAL) 110 1
Bo o KL ' AT1 SKALTERUNG
BELE?UNG 13. DREHZAHL- I ]
RAMPEN 1 111 0 mv|l—-l|111 0 mv
doo SN0 ! ATl OFFSET| [« ] [AIl OFFSET
FUNK?IONEN 14. DREHZAHL- I
RAMPEN 2 112 BEZUG 3000
Ho o ClIRAIL= ' ATl  BETRIEBSART
FUNKTTONEN 15. MOTORPOTI. i
113 0V
9.. IPOS- ! ATl U-OFFSET
Parameter 16. FESTSOLL- I
WERTE 1 114 0 /M
. ATl n-OFFSET
17. FESTSOLL- I
WERTE 2 115 1.89 ms
FILTER SOLLWERT

02407ADE
Bild 209: Meniiaufbau

~ oder - Wechsel der Menu-Ebene, in der 3. Menu-Ebene (Parameter) Einstieg (- ) bzw.
-Taste Ausstieg () aus dem Bearbeitungsmodus. Der Parameter kann nur im Bearbei-
tungsmodus verandert werden. Werden die — und - -Tasten gleichzeitig gedriickt,

\: wird die Inbetriebnahme gestartet (-~ Kap. "Inbetriebnahme").

1 oder | Anwahl des Menipunktes, im Bearbeitungsmodus Wert gréRer bzw. kleiner. Mit
[[ -Taste Loslassen der 1 bzw. | -Taste wird im Bearbeitungsmodus der neue Wert wirksam.

®@ Q -Taste Zuriick zur Grundanzeige, im Inbetriebnahme-Modus Abbruch der Inbetriebnahme.

awp || .

-Taste Inbetriebnahme: Abbruch der Inbetriebnahme

Anzeige der Signatur; die Signatur kann nur mit MOVITOOLS/
Normalbetrieb: SHELL eingegeben oder veréndert werden und dient der Iden-
01406AXX tifikation des Parametersatzes oder des Gerates.

Handbetrieb: Verlassen des Handbetriebes
Stérungsfall: Reset-Parameter P840 wird aufgerufen

362 MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




N~
BediengeratDBG11B (/)= 11

Kurzmenii des Das Bediengerat DBG11B verfugt Giber ein ausfuhrliches Parametermeni und tber ein

DBG11B Ubersichtliches Kurzmeni mit den am haufigsten gebrauchten Parametern. Zwischen
beiden Menls kann in jedem Betriebszustand mit P800 (“Kurzmeni{”) umgeschaltet
werden. Werksmé&Rig ist das Kurzmeni wirksam. Das Kurzmeni wird im Display mit “/”
nach der Parameternummer angezeigt. In der Parameterliste sind die Parameter des
Kurzmenis mit “/” gekennzeichnet.

1] 111
GRUNDANZEIGE [DREHZ: 942  upm 160/ 150 upm
STROM 2.51 A I NTERNER SW N11
[
‘ 161/ 750 upm
ANZEIGEWERTE | 001/ 0 I NTERNER SW N12
ANWEND [ upm ] ‘
[ 162/ 1500 upm
006/ 0 % I NTERNER SW N13
MOT. AUSLASTUNG 1
[
036/ 000000 MOTORPARAMETER |[300/ 0 upm
EING. DI O 012345 ST- STOP- DREHZ. 1
\ [
048/ 00000000 301/ 0 upm
EI'N. DI 1: 01234567 M N. DREHZAHL 1
[ [
053/ 001 302/ 1500 upm
AUSG. KL. DOZ: 012 MAX. DREHZAHL 1
\ [
068/ 00000000 303/ 150 %
AUSG. D1: 01234567 STROMGRENZE 1
[ [
080/ FEHLER t-@ 320/ EI'N
KEI'N FEHLER AUTOMAT. ABGL. 1
SOLLWERTE/ 100/ UNIPOL./ FEST A 800/ EI'N
SOLLWERTQUELLE GERATEFUNKTIONEN KURZVENUE
INTEGRATOREN : :
130/ 2 s 801/ DEUTSCH
T1l AUF RECHTS SPRACHE
[ [
131/ 2 s 802/ NEI N
Tl AB  RECHTS VERKSEI NSTELLUNG
[ I
132/ 2 s 803/ AUS
T1l AUF LINKS PARAVETERSPERRE
[ [
133/ 2 s 820/ EIN
Tl AB  LINKS 4-QBETRIEB 1
[ I
134/ 10 s 835/ KEI NE REAKT.
T12  AUF=AB REAKT. TF- MELDUNG
[ [
136/ 2 s 840/ NEI N
STOP-RAMPE ~ T13 MANUELLER RESET
[
137/ 2 s
NOT- RAVPE  T14
[
(1] [1]
02408ADE
Bild 210: DBG11B Kurzmenti
IPOSPIus® Zur Programmierung von IPOSPUS® st MOVITOOLS notwendig. Das Bediengerat

DBG11B erméglicht nur, die IPOSPS®_parameter (P9__) zu editieren und zu dndern.

Das IPOSPUS®_programm wird beim Speichern auch auf dem Bediengerat DBG11B ab-
gelegt und beim Kopieren des Parametersatzes auf ein anders MOVIDRIVE®-Gerat mit
tibernommen.

Mit dem Parameter P931 kann das IPOSPS®_Programm vom Bediengerit DBG11B
aus gestartet und gestoppt werden.
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Hinweis-
meldungen

Hinweismeldungen am DBG11B (ca 2 s lang) oder im MOVITOOLS/SHELL (quittierba-

re Meldung):
Nr. | Text DBG11B/SHELL | Beschreibung
1 ILLEGALER INDEX Uber Schnittstelle angesprochener Index nicht vorhanden.

* Versuch, eine nicht implementierte Funktion auszufiihren.

2 NICHT IMPLEMENT. * Es wurde ein falscher Kommunikationsdienst angewahit.
* Handbetrieb Giber unzulassige Schnittstelle (z.B. Feldbus) angewahlt.
WERT NUR LESBAR Es wurde versucht, einen Read-only Wert zu veréndern.
PARAM. GESPERRT Parametersperre P 803 = "EIN", Parameter kann nicht verandert werden.
5 SETUP AKTIV \IIEesr;v:drg?n\./ersucht, wahrend laufender Werkseinstellung Parameter zu
WERT ZU GROSS Es wurde versucht, einen zu groBen Wert einzugeben.
WERT ZU KLEIN Es wurde versucht, einen zu kleinen Wert einzugeben.
NOTW. KARTE FEHLT | Fur die angewahlte Funktion notwendige Optionskarte fehlt.
1 NUR TERMINAL uzpéj::trieb muss Uber TERMINAL (DBG11B oder USS21A) beendet
12 | KEIN ZUGRIFF Zugriff auf gewahlten Parameter verweigert.
13 | REG. SPERRE FEHLT | Fir die angewahlte Funktion Klemme DIZ@ "/Reglersperre” = "0" setzen.
14 | WERT UNZULASSIG Es wurde versucht, einen unzuldssigen Wert einzugeben.
16 | PARAM. NICHT GESP. Uberlauf EEPROM Puffer z.B. durch zyklische Schreibzugriffe. Parameter

wird nicht NETZ-AUS sicher im EEPROM gespeichert.
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11.5 Stérungsinformation

Fehlerspeicher

Abschalt-
reaktionen

Sofortabschaltung

Schnellstop

Notstop

Reset

Timeout aktiv

Der Fehlerspeicher (P080) speichert die letzten funf Fehlermeldungen (Fehler t-0...t-4).
Die jeweils alteste Fehlermeldung wird bei mehr als finf aufgetretenen Fehlerereignis-
sen geléscht. Zum Zeitpunkt der Stérung werden folgende Informationen gespei-
chert:Aufgetretener Fehler « Status der bindren Ein-/Ausgénge ¢ Betriebszustand des
Umrichters ¢« Umrichterstatus « Kuhlkérpertemperatur « Drehzahl « Ausgangsstrom
Wirkstrom ¢ Geréateauslastung « Zwischenkreisspannung ¢ Einschaltstunden ¢ Freiga-
bestunden ¢« Parametersatz « Motorauslastung.

In Abhangigkeit von der Stérung gibt es drei Abschaltreaktionen; der Umrichter bleibt im
Stérungszustand gesperrt:

Das Gerat kann den Antrieb nicht mehr abbremsen; die Endstufe wird im Fehlerfall
hochohmig und die Bremse féllt sofort ein (DBJJ "/Bremse" = "0").

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der Stop-Rampe t13/t23. Bei Erreichen der
Stop-Drehzahl (- P300/P310) fallt die Bremse ein (DBJJ "/Bremse" = "0"). Die End-
stufe wird nach Ablauf der Bremseneinfallzeit (P732 / P735) hochohmig.

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der Not-Rampe t14/t24. Bei Erreichen der
Stop-Drehzahl (- P300/P310) fallt die Bremse ein (DBJJ "/Bremse" = "0"). Die End-
stufe wird nach Ablauf der Bremseneinfallzeit (P732 / P735) hochohmig.

Eine Fehlermeldung lasst sich quittieren durch:
* Netz-Ausschalten und -Wiedereinschalten.
Empfehlung: Fir das Netzschiitz K11 eine Mindest-Ausschaltzeit von 10 s einhalten.
* Reset Uber Eingangsklemmen, d.h. Uber einen entsprechend belegten Binéarein-
gang.
* Manueller Reset im SHELL (P840 = "JA" oder [Parameter] / [Manueller Reset]).

* Manueller Reset mit DBG11B (durch Driicken der Taste <E> im Fehlerfall gelangt
man direkt zu Parameter P840).

« Auto Reset fuhrt mit einstellbarer Restart-Zeit maximal finf Gerate-Resets durch.
Nicht bei Antrieben einsetzen, deren selbsttatiger Anlauf fir Personen oder Gerate
eine Gefahr bedeutet.

Wird der Umrichter ber eine Kommunikationsschnittstelle (Feldbus, RS-485 oder
SBus) gesteuert und wurde Netz-Aus und wieder Ein oder ein Fehler-Reset durchge-
fuhrt, bleibt die Freigabe solange unwirksam, bis der Umrichter tber die mit Timeout
Uberwachte Schnittstelle wieder glltige Daten erhélt.
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11.6 Fehlerliste
Ein Punkt in der Spalte "P" bedeutet, dass die Reaktion programmierbar ist (P83_ Feh-
lerreaktion). In der Spalte "Reaktion" ist die werksmaRig eingestellte Fehlerreaktion auf-
gelistet.
Fehler- . . _—
code Bezeichnung |[Reaktion P|Mogliche Ursache MaBnahme
00 kein Fehler -
*  Kurzschluss am Ausgang *  Kurzschluss entfernen
01 Uberstrom Sofort- e zu groBBer Motor * kleineren Motor anschlieRen
abschaltung | |+ defekte Endstufe * bei defekter Endstufe SEW-Service zu
Rate ziehen
Erdschluss
03 Erdschluss Sofort- e in der Zuleitung * Erdschluss entfernen
abschaltung | |+ im Umrichter * SEW-Sevice zu Rate ziehen
* im Motor
+ generstorche Lesung 2 ot
» Bremswiderstandskreis unterbrochen ung ¢ p
; h . technische Daten des Bremswiderstan-
Sofort- e Kurzschluss im Bremswiderstandskreis -
04 Bremschopper abschaltung | |+ Bremswiderstand zu hochohmig des priifen
* bei defektem Bremschopper MOVI-
*  Bremschopper defekt ®
» evtl. auch Erdschluss DRIVE " austauschen
’ » auf Erdschluss prifen
*  Verzégerungsrampen verlangern
- . . . Zuleitung Bremswiderstand priifen
07 Uz-Uberspan- |Sofort- Zwischenkreisspannung zu hoch Technische Daten des Bremswiderstan-
nung abschaltung | |+ evtl. auch Erdschluss =
des priifen
» auf Erdschluss prifen
» Last verringern
* Drehzahlregler bzw. Stromregler (in Elngestelltne Verzégerungszeit (P501 bzw.
h . P503) erhéhen.
Betriebsart VFC ohne Geber) arbeitet an . . ~
- Geberanschluss Uberprifen, evtl. A/A und
der Stellgrenze wegen mech. Uberlastung b
- B/B paarweise tauschen
n-Uber- Sofort- oder Phasenausfall am Netz oder Motor. .
08 : Spannungsversorgung des Gebers tber-
wachung abschaltung | |+ Geber nicht korrekt angeschlossen oder riifen
falsche Drehrichtung. P . .
> . . *  Strombegrenzung Uberprifen
» Bei Momentenregelung wird n,, lber- . Gof R 15
schritten gf. Rampen verlangern
' *  Motorzuleitung und Motor priifen
* Netzphasen lberprifen
09 Inbetrieb- Sofort- Der Umrichter ist fur die angewahlte Betriebs- |Inbetriebnahme fir die entsprechende
nahme abschaltung | |art noch nicht in Betrieb genommen. Betriebsart durchfiihren.
* Inhalt des Programmspeichers tberpri-
* Fehlerhaften Befehl bei der IPOS-Pro- fen und, falls notwendig, korrigieren.
grammausfiihrung erkannt. * Richtiges Programm in den Programm-
10 IPOS-ILLOP  |Notstopp * Fehlerhafte Bedingungen bei der Befehls- speicher laden.
ausfiihrung. *  Programmablauf prifen (- IPOS-Hand-
¢ Funktion im Umrichter nicht vorhanden. buch)
* Andere Funktion verwenden.
11 Uber- Notstopp Thermische Uberlastung des Umrichters. L_ast verringern und/oder ausreichend Kuhlung
temperatur sicherstellen.
13 Steuerquelle Sofort- Steuerquelle nicht oder falsch definiert. Richtige Steuerquelle einstellen (P101).
abschaltung
*  Geberkabel oder Schirm nicht korrekt Geberkabel und Schirm auf korrekten
14 Geber Sofort- angeschlossen Anschluss, Kurzschluss und Drahtbruch pri-
abschaltung | |+ Kurzschluss/Drahtbruch im Geberkabel 5 ’
en.
*  Geber defekt
Sofort- Netzanschluss Uberpriifen. Bei wiederholtem
15 24 V-Intern abschaltung Interne 24 V-Versorgungsspannung fehit. Auftreten SEW-Service zu Rate ziehen.
) . . Erdanbindungen und Schirmungen Giberprifen
17-24  |Systemstérung Sofort- U_mrlg:hter-EIektronlk gestort. Evtl. durch EMV- und ggdf. verbessern. Bei wiederholtem Auftre-
abschaltung Einwirkung. ) )
ten SEW-Service zu Rate ziehen.
Schnell- Werkseinstellung aufrufen, Reset durchfiihren
25 EEPROM sto Fehler bei Zugriff auf EEPROM und neu parametrieren. Bei erneutem Auftre-
pp ten SEW-Service zu Rate ziehen.
Externe Externes Fehlersignal Giber programmierba- |Jeweilige Fehlerursache beseitigen, eventuell
26 Notstopp . - : h
Klemme ren Eingang eingelesen. Klemme umprogrammieren.
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Fehler- . . -
S Bezeichnung |[Reaktion P |Mégliche Ursache MaBnahme
Endschalter ¢ Drahtbruch/Fehlen beider Endschalter. * Verdrahtung Endschalter prifen.
27 fehlen Notstopp « Endschalter sind bezogen auf Motordreh- |+ Endschalteranschlisse tauschen.
richtung vertauscht ¢ Klemmen umprogrammieren
Es hat innerhalb der projektierten Ansprechi- : Kq_mmunlkatlonsroutlne des Masters dber-
Feldbus Schnell- - D : prifen
28 ) « |berwachung keine Kommunikation zwischen ) . -
Timeout stopp Feldbus Timeout-Zeit (P819) verldngern/
Master und Slave stattgefunden. -
Uberwachung ausschalten
Endschalter In Betriebsart IPOS wurde ein Endschalter *  Verfahrbereich Gberprifen.
29 Notstopp L
angefahren angefahren. *  Anwenderprogramm Korrigieren.
Notstopp Sofort- * Antrieb Uberlastet * Projektierung tberprifen
30 ) e
Timeout abschaltung | |+ Notstopprampe zu kurz. *  Notstopprampe verlangern
*  Motor zu hei3, TF hat ausgel6st *  Motor abkihlen lassen und Fehler zuriick-
Keine * TF des Motors nicht oder nicht korrekt setzen
31 TF-Ausloser Reaktion . angeschlossen * Anschlusse/Verbindung zwischen MOVI-
¢ Verbindung MOVIDRIVE® und TF am DRIVE® und TF Uberprufen.
Motor unterbrochen » P835 auf "Keine Reaktion" setzen.
32 IPOS Index Notsto Programmiergrundsétze verletzt, dadurch sys-|IPOS Anwenderprogramm uberpriifen und
Uberlauf pp teminterner Stack-Uberlauf. korrigieren (—» IPOS-Handbuch).
Sofort- . . N .
33 Sollwertquelle abschaltung Sollwertquelle nicht oder falsch definiert Richtige Sollwertquelle einstellen (P100).
35 Betriebsart Sofort- Betriebsart nicht oder falsch definiert Mit P700 bzw. P701 richtige Betriebsart ein-
abschaltung stellen
System- Sofort- . . .
37 Watchdog abschaltung Fehler im Ablauf der Systemsoftware SEW-Service zu Rate ziehen.
38 System- Sofort- Systemstérung SEW-Service zu Rate ziehen
Software abschaltung ’
* Referenznocken fehlt oder schaltet nicht |+ Referenznocken tberpriifen
39 Referenzfahrt Sofort- * Anschluss der Endschalter fehlerhaft * Anschluss der Endschalter Uberprifen
abschaltung | |+ Referenzfahrttyp wurde wahrend der » Einstellung Referenzfahrttyp und die dafir
Referenzfahrt veréndert notwendigen Parameter Uberprifen
* Anschluss Drehgeber uberprifen
* Rampen verlangern
* Drehgeber falsch angeschlossen * P-Anteil groRer einstellen
Sofort- * Beschleunigungsrampen zu kurz * Drehzahlregler neu parametrieren
42 Schleppfehler abschaltung |* |° P-Anteil des Positionsreglers zu klein »  Schleppfehlertoleranz vergréRern
9| | Drahzahlregler falsch parametriert »  Verdrahtung Geber, Motor und Netzpha-
«  Wert flr Schleppfehlertoleranz zu klein sen Uberprifen
* Mechanik auf Schwergangigkeit tberpri-
fen, evtl. auf Block gefahren
43 RS-485 Schnell- . |Kommunikation zwischen Umrichter und PC | Verbindung zwischen Umrichter und PC Uber-
timeout stopp unterbrochen prifen. Ggf. SEW-Service zu Rate ziehen.
* Leistungsabgabe verringern
Geréte- Sofort- x g . o Rampen verlangern
44 auslastung abschaltung Gerateauslastung (IxT-Wert) groRer 125% Wenn genannte Punkte nicht méglich,
dann gréReren Umrichter einsetzen.
« EEPROM im Leistungsteil nicht oder *  Werkseinstellung durchfiihren. Ist Fehler
45 Initialisierun Sofort- falsch parametriert. dann nicht ricksetzbar, SEW-Service zu
g abschaltung | |+ Optionskarte hat keinen Kontakt zum Rate ziehen.
Ruckwandbus. *  Optionskarte richtig einsetzen.
47 S_ystembus Schnell- . |Fehler bei Kommunikation tiber den System- Systembusverbindung tberpriifen.
Timeout stopp bus.
Nur in Betriebsart IPOS: « Serielle Verbindung zur externen Steue-
IPOS Steuer- |Keine » Es wurde versucht, einen ungultigen Auto- rung Uberprifen.
77 . matik-Mode einzustellen (Uber externe « Schreibwerte der externen Steuerung
wort Reaktion = -
Steuerung). Uberprifen.
* P916 = BUSRAMPE eingestellt. *  P916 richtig einstellen.
Nur in Betriebsart IPOS: Anwenderprogramm Uberprifen
IPOS SW-End-|Keine Programmierte Zielposition liegt auBerhalb L .
78 schalter Reaktion des durch die Software-Endschalter begrenz- Pc_>_S|t|on der Software-Endschalter tber-
) prifen
ten Verfahrbereichs.
Nur in Betriebsart "VFC-Hubwerk": . .
Der Strom wéhrend der Vormagnetisierungs- Inbetnebnahmedaten prifen und ggf.
zeit konnte nicht in erforderlicher Héhe in den neue Inbetriebnahme.
Startbedin- Sofort- . s . *  Verbindung Umrichter und Motor uberpri-
81 Motor eingepragt werden:
gung abschaltung fen.

*  Motornennleistung im Verhéltnis zur
Umrichternennleistung zu klein.
*  Querschnitt Motorzuleitung zu klein.

*  Querschnitt der Motorzuleitung tberprifen
und ggf. erhéhen.
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Fehler- . . -
S Bezeichnung |[Reaktion P |Mégliche Ursache MaBnahme
Nur in Betriebsart "VFC-Hubwerk": . . . .
- Zwei oder alle Ausgangsphasen unterbro- *  Verbindung Umrichter und Motor tuberpri-
82 Ausgang offen Sofort- chen. fen. y
abschaltung . . s * Inbetriebnahmedaten prifen und ggf.
* Motornennleistung im Verhéltnis zur neue Inbetriebnahme
Umrichternennleistung zu klein. ’
* Last verringern.
84 Motorschutz  |Notstopp * |Auslastung des Motors zu hoch. * Rampen verlangern.
* Langere Pausenzeiten einhalten.
85 Kopieren Sofort- Fehler beim Kopieren von Parametern. Ve"rblndung zwischen Umrichter und PC Uber-
abschaltung prifen.
Es wurde versucht, den Parametersatz eines
87 Technologie- |Sofort- Gerates in Technologieausfilhrung und akti- |Reset durchfihren und Werkseinstellung akti-
funktion abschaltung | |vierter Technologiefunktion in ein Gerat in vieren (P802 = JA).
Standardausfiihrung zu laden.
Nur in Betriebsart VFC n-Reg.: . .
88 Fangen Sofort- Istdrehzahl > 5000 1/min bei Freigabe des Freigabe er_st bei Istdrehzahl
abschaltung Urnrichters <5000 1/min.
94 Priufsumme Sofort- Umrichter-Elektronik gestort. Evtl. durch EMV- Gerst zur Reparatur einschicken
EEPROM abschaltung | |Einwirkung oder Defekt. P ’
Nur in Betriebsart IPOS: .
Fehler IPOS Sofort- Bei sinusférmiger oder quadratischer Positio- D::;;g ﬁ'fnrg%;:?amhfgg;:%igﬂi:ﬁ;arm}
99 Rampenbe- nierrampe wird versucht, bei freigegebenem p g ' =
rechnung abschaltung Umnrichter Rampenzeiten und Verfahrge- im gesperrtem Zustand des Umrichters gean-

schwindigkeiten zu dndern.

dert werden.
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SEW-Elektronikservice ~

11.7 SEW-Elektronikservice
Zur Reparatur Sollte ein Fehler nicht behebbar sein, wenden Sie sich bitte an den SEW-Elektronik-
einschicken service (- "Kunden- und Ersatzteildienst").

Bei Riicksprache mit dem SEW-Elektronikservice geben Sie bitte immer die Ziffern des
Servicecodes mit an, unser Service kann Ihnen dann effektiver helfen.

Wenn Sie das Gerat zur Reparatur einschicken, geben Sie bitte Folgendes an:
» Seriennummer (- Typenschild)

» Typenbezeichnung

« Standardausfuhrung oder Technologieausfiihrung

+ Ziffern des Servicecodes

+ kurze Applikationsbeschreibung (Antriebsfall, Steuerung tiber Klemmen oder seriell)
» angeschlossener Motor (Motortyp, Motorspannung, Schaltung .\ oder A)

* Artdes Fehlers

* Begleitumstande

* eigene Vermutungen

* vorausgegangene ungewothnliche Vorkommnisse etc.

Serviceetikett Die Gerate MOVIDRIVE® sind mit einem Serviceetikett fiir das Leistungsteil und einem
Serviceetikett fiir den Steuerkopf versehen, die seitlich neben dem Typenschild ange-
Steuerkopf

e s| 6| 7| 8| 9|MCH42A-00

(IR

rrrrrrrrrr 10 11 10 10 10 --'--‘--’--’
VMR eiszengstes MMMV |
e e M 0 B O B .
- [T

iServicecode Typbezeichnung%

Baugruppe / Teil

05227ADE
Bild 211: Serviceetikett
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12 Anderungsindex

Gegeniiber der vorherigen Ausgabe 10/2000 des Systemhandbuches MOVIDRIVE®
compact wurden folgende Ergénzungen und Anderungen aufgenommen:

Im Kapitel "Systembeschreibung" wird die Funktionalitdt der Antriebsumrichter
MOVIDRIVE® durch ein Blockschaltbild dargestellt.

Die Antriebsumrichter MOVIDRIVE® compact werden in zwei Ausfllhrungen unter-
teilt, und zwar in:

— Standardausfiihrung, entspricht den bisherigen Geréaten.
— Technologieausfiihrung, zusétzlich mit Technologiefunktionen und Applikations-
modulen.

Technologiefunktionen "Elektronische Kurvenscheibe" und "Interner Synchronlauf,
nutzbar mit den Geréaten in Technologieausfiihrung.

Applikationsmodule fiir die Anwendungsbereiche "Positionieren", "Wickeln" und
"Steuern”, nutzbar mit den Geréten in Technologieausfiihrung.

Die 230 V-Gerate (MOVIDRIVE® compact MC_4 _A...-2_3) sind jetzt bis 30 kW
(40 HP) verfugbar.

Neue Typreihe, und zwar MOVIDRIVE® compact MCH mit HIPERFACE-Schnittstel-
le. An die MCH-Gerate kénnen in Verbindung mit HIPERFACE-Gebern sowohl
Asynchronmotoren als auch Synchronmotoren angeschlossen werden.

Neue konfektionierte Kabel, beispielsweise fir CM-Motorenanschluss und MOVI-
DRIVE® Master-Slave-Verbindung.

Neue Parameter, und zwar:

— P138 "Rampenbegrenzung"

— P205 "Last-Vorsteuerung"

— P206 "Abtastzeit n-Regler"

— P207 "Last-Vorsteuerung VFC"
— P304 "Drehmomentgrenze"

— P96_"IPOS Modulofunktion"

Die DT/DV-Motoren von SEW sind auch in JEC-Ausflihrung erhéltlich. Das Kapitel
"Projektierung" enthalt hierzu eine JEC-Motorentabelle und Motorauswahl-Tabellen.

Die neuen synchronen SEW-Servomotoren der Baureihe CM k&nnen an MOVI-
DRIVE® compact angeschlossen werden. Das Kapitel "Projektierung” enthélt hierzu
eine CM-Motorentabelle und Motorauswahl-Tabellen.

Die Kapitel "Uberlastfahigkeit der Umrichter" und "Belastbarkeit der Geréte bei klei-
nen Ausgangsfrequenzen" wurden komplett tberarbeitet.
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13 Kurzzeichenlegende und Index
13.1 Kurzzeichenlegende

coso Leistungsfaktor des Motors

Fa Axialkraft an der Abtriebswelle [N]

fin Netzfrequenz [Hz]

H Aufstellungshéhe [m G. NN]
n Wirkungsgrad

Iy Magnetisierungsstrom [A]

lin Eingangsstrom, Netzstrom [A]

I Ausldsestrom [A]

In=1Ip Bemessungsstrom, Nennstrom [A]

lg drehmomentbildender Strom [A]

lges Gesamtstrom [A]

IP.. Schutzart

itot Gesamt-Ubersetzungsverhaltnis

YUmg Umgebungstemperatur [°C]

Il ast anzutreibendes Massentragheitsmoment [10"* kgm?]
It Massentragheitsmoment des Motors [1074 kgm?]
Jx auf die Motorwelle reduziertes Massentragheitsmoment [107 kgm?]
N Massentragheitsmoment des schweren Lifters [10'4 kgmz]
kt Drehmomentkonstante [Nm/A]
Mg Abtriebsdrehmoment [Nm]

Mg Bremsmoment [Nm]
Mu/Mp Verhaltnis Hochlaufmoment zu Nennmoment des Motors

Mg Anzugsdrehmoment [Nm]

Na Abtriebsdrehzahl [1/min]
NEck Eckdrehzahl [1/min]
Ng Eintriebsdrehzahl [1/min]
Nm Motordrehzahl [1/min]
NN Bemessungsdrehzahl, Nenndrehzahl [1/min]
Pa Abtriebsleistung [kW]

Pe rechnerische Eintriebsleistung des Getriebes [kw]

PN Bemessungsleistung, Nennleistung [kW]
Preduziert reduzierte Motorleistung (kW]

Py = Ploss | Verlustleistung [kw]
Rewmin minimal zulassiger Bremswiderstandswert fur 4Q-Betrieb  |[Q]

S.., %ED |Betriebsart und relative Einschaltdauer ED

T Spieldauer [min]

t1 Ansprechzeit der Motorbremse [10‘3 s]

t2 Einfallzeit der Motorbremse [10'3 s]
Uin Versorgungsspannung, Netzspannung V]

Un Bemessungsspannung, Nennspannung V]

Uout Ausgangsspannung V]

z Schalthaufigkeit [1/h], [c/h]
Zy Leerschalthaufigkeit [1/h], [c/h]
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13.2 Index

5 V-Geberversorgung DWI11A
technische Daten 57

A
Ableitstrom 247
Abort 337, 338
Abschaltreaktionen 365
Additional Code 347
Analogausgange 120
Analog-Eingang Al1 96
Anschluss
externer Geber 285
HTL-Geber 280
Inkrementalgeber-Nachbildung 289
Master-Slave-Verbindung 290

Nachbildung Inkrementalgeber 289
Resolver 283

Anschluss Grundgerat
Leistungsteil und Bremse 261
Steuerkopf MCF/MCV/MCS4_A 262
Steuerkopf MCH4_A 265

Anschlusseinheit abnehmen 269

Antriebsfélle
Auswahl des Umrichters 154
Fahrwerke projektieren 154
Hubwerke projektieren 155
Pumpen und Lifter projektieren 155
Antriebsparameter 339
Antriebsparameter lesen 350
Antriebsparameter schreiben 351
Anzahl PCP-Worte 256
Anzahl Prozessdaten 256
Anzeigewerte 91
Anzugsdrehmomente 246
Applikationsmodule
technische Daten 59
Aufbau Gerate MCF/MCV/MCS4_A
BaugroRe 1 236
BaugroRe 2 237
BaugroRe 3 238
BaugroRe 4 239
BaugroRe 5 240
Aufbau Gerate MCH4_A
BaugroRe 1 241
BaugroRe 2 242
BaugroRe 3 243
BaugroRe 4 244
BaugroRe 5 245
Ausfliihrungen
allgemeine Beschreibung 10
Ausgangsdrossel 249
Ausgangsdrossel HD
Anschluss 225
technische Daten 72

Ausgangsfilter HF
Anschluss 226
technische Daten 73

Ausstattung der Gerate 14

B
BA 359
Baudrate 256

Bediengerat DBG11A
technische Daten 55

Bediengerat DBG11B
Grundanzeigen 361
Kopierfunktion 361
Kurzmenu 363
Menu 362

Begrenzungen Motorparameter 110

Belastbarkeit bei kleinen Ausgangsfrequenzen
Dauerausgangsstrome 192

Berlihrungsschutz 260
Beschreibung, allgemein 10
Beschriftungsfeld MCH42A 268
Beschriftungsfeld MCV41A 264
bestimmungsgeméale Verwendung 6
Betriebsanzeigen

MC_40A 356
MC_41A 357
MCH42A 358

Betriebsarten 122

Betriebs-LED V1 356, 357, 358
Betriebszustéande, Prioritat 231
Bindarausgange 119

Binareingange 118

Blockschaltbild MOVIDRIVE® compact 13
Bremsbetrieb 142

Bremsenfunktion 133

Bremsmotoren anschlieRen 215

Bremswiderstand BW
technische Daten 63
Zuordnung 270

Bremswiderstand, Anschluss 248

Bremswiderstand, Auswahl
allgemeine Hinweise 210
Leistungsdiagramme 211
Spitzenbremsleistung 210

Bus Active 359

Busanbindung INTERBUS-LWL 254
Busaufbau einlesen 330
Busaufbau konfigurieren 329
Busdiagnose 93
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C
Cable Check 359
CC 359

CE-Kennzeichnung 20

CMD-Tool 329

Configuration Monitoring Diagnosis 329
C-Tick-Approbation 20

D

DBG11B
Ablauf der Inbetriebnahme 297
Funktionen fir die Inbetriebnahme 295
Inbetriebnahme Drehzahlregler 299
Sprachumstellung 295
Struktur des Inbetriebnahmemeniis 296

DIP-Schalter 256
Download-Parameterblock 340, 355
Drehzahlausblendung 134
Drehzahlrampen 103
Drehzahlregelung 107
Drehzahl-Uberwachungen 117

E

Eigenschaften der Gerate 14
Einbaulage 246
Einsatzumgebung 7
Elektronikleitungen 228

Elektronische Kurvenscheibe
Beschreibung 16, 40

EMV-gerechte Installation
Komponenten 223
Prinzipschaltbild fir Grenzwertklasse B 224

Endschalter 232
Entsorgung 7

Erden 248
Error-Class 346
Error-Code 346
Expertenkennlinie 100

Explosionsgeschiitzte Drehstrommotoren anschliel3en
222

Externe Geber
anschlie@en 285

Externer Geber
allgemeine Installationshinweise 276

F
Fehlerliste 366
Fehlerreaktionen 142
Fehlerspeicher 93, 365
Fehlerstromschutzschalter 247
Festsollwerte 106

Fiber Optic1 360

Fiber Optic2 360

FO1 360

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch

FO2 360
Funktionen der Gerate 14
G

Geratefunktionen 139
Gerateparametrierung 334, 335
Geratetyp 331

Grundanzeigen am Bediengeréat DBG11B 361
Gruppenantrieb (VFC) 221

H

Halteregler 108
Handbetrieb 146
HCS-Kabel 254
Herstellername 331
Hinweismeldungen 364

|
ID-Code 330
Ident-code 329

Inbetriebnahme
allgemeine Hinweise 291
mit Bediengerdt DBG11B 294
mit PC und MOVITOOLS 301
Vorarbeiten und Hilfsmittel 293

Inbetriebnahme fir Positionieraufgaben 305
Inbetriebnahme mit INTERBUS 328
Inbetriebnahme mit INTERBUS, Vorarbeiten 328
Inbetriebnahme mit PROFIBUS-DP 313
Initiate 337, 338

Installation Systembus 273

Installation von LWL-Kabeln 254
Installationshinweise 246

Integratoren 94

INTERBUS-LWL-LEDs 359

Interner Kommunikationsfehler 347

Interner Synchronlauf
Beschreibung 17, 41

IPOS-Geber 150

IPOS-Parameter 148

IPOSPIUS®

allgemeine Beschreibung 11

technische Daten 54
IPOS-Variablen lesen 353

IPOS-Variablen schreiben 352, 355

K
Kabeltypen 254

Klemmen, Funktionsbeschreibung MCF/MCV/MCS4_A
263

Klemmen, Funktionsbeschreibung MCH4_A 267
Klemmenbelegung 118

Kodierungsbeispiel 349

Kommunikationsfehler 347
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Kommunikationsverbindung abbrechen 338
Kommunikationsverbindung aufbauen 338

Konfektionierte Kabel
technische Daten 76

Konfiguration Busaufbau 329
Konfiguration offline 329

Konfiguration online 330
Konfigurationsrahmen einlesen 330
Kontrollfunktionen 117

Kopierfunktion Bediengeréat DBG11B 361
Kurzmeni des Bediengerates DBG11B 363

L

LED BA 359
LED CC 359
LED FO1 360
LED FO2 360
LEDRD 360
LED TR 360
LEDUL 359

Lese Parameterliste 335
Lesen 338, 350, 353
Letzter PCP-Index 341
Lieferumfang 235
LWL-Kabel installieren 254
LWL-Stecker 254

M

MaRbilder

5 V-Geberversorgung DWI11A 57

Ausgangsdrossel HD.. 72

Ausgangsfilter HF.. 74

Bediengerat DBG11B 55

Berlihrungsschutz fur Bremswiderstéande in Flachbau-
form 66

Bremswiderstand BW.. 68

Grundgerat BaugroRe 1 49

Grundgerat BaugroRe 2 50

Grundgerat BaugroRe 3 51

Grundgerét BaugroRe 4 52

Grundgerét BaugréRe 5 53

Montagekiihlkdrper DKB11A fiir Bremswiderstande in
Flachbauform 67
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Deutschland
Hauptverwaltung Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (072 51) 75-0
Fertigungswerk Ernst-Blickle-StralRe 42 Fax (0 72 51) 75-19 70
Vertrieb D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Service Postfachadresse sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 - D-76642 Bruchsal
Fertigungswerk Graben SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (0 72 51) 75-0
Ernst-Blickle-StraRe 1 Fax (0 72 51) 75-29 70
D-76676 Graben-Neudorf Telex 7 822 276
Postfachadresse
Postfach 1220 - D-76671 Graben-Neudorf
Montagewerke Garbsen SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (0 51 37) 87 98-30
Service (bei Hannover) Alte Ricklinger StralRe 40-42 Fax (0 51 37) 87 98-55

D-30823 Garbsen
Postfachadresse
Postfach 110453 - D-30804 Garbsen

scm-garbsen@sew-eurodrive.de

Kirchheim
(bei Miinchen)

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
DomagkstralBe 5
D-85551 Kirchheim

Tel. (0 89) 90 95 52-10
Fax (0 89) 90 95 52-50
scm-kirchheim@sew-eurodrive.de

Langenfeld
(bei Dusseldorf)

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Siemensstralle 1
D-40764 Langenfeld

Tel. (021 73) 85 07-30
Fax (0 21 73) 85 07-55
scm-langenfeld@sew-eurodrive.de

Meerane
(bei Zwickau)

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Dankritzer Weg 1
D-08393 Meerane

Tel. (0 37 64) 76 06-0
Fax (0 37 64) 76 06-30
scm-meerane@sew-eurodrive.de

Technische Biiros

Augsburg SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (08 21) 2 27 79-10
Max-von-Laue-Str. 9 Fax (08 21) 2 27 79-50
D-86156 Augsburg tb-augsburg@sew-eurodrive.de

Berlin SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (03 37 62) 22 66 30
LilienthalstraRe 3a Fax (03 37 62) 22 66 36
D-15732 Waltersdorf tb-berlin@sew-eurodrive.de

Bodensee SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (0 75 51) 92 26-30
Burgbergring 91 Fax (0 75 51) 92 26-56
D-88662 Uberlingen tb-bodensee@sew-eurodrive.de

Bremen SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (04 21) 3 39 18-0
Kohlhokerstr.48 Fax (04 21) 3 39 18-22
D-28203 Bremen tb-bremen@sew-eurodrive.de

Dortmund SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (02 31) 91 20 50-10
Chemnitzer Stral’e 130 Fax (02 31) 91 20 50-20
D-44139 Dortmund tb-dortmund@sew-eurodrive.de

Dresden SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (0351)26338-0
HauptstraRe 32 Fax (03 51) 263 38 - 38
D-01445 Radebeul tb-dresden@sew-eurodrive.de

Erfurt SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (0361)2 17 09-70
Blumenstral3e 70 Fax (03 61) 2 17 09-79
D-99092 Erfurt tb-erfurt@sew-eurodrive.de

Giistrow SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (0 38 43) 85 57 80
Thunenweg 19 Fax (0 38 43) 85 57 88
D-18273 Gustrow tb-guestrow@sew-eurodrive.de
Postfachadresse
Postfach 1216 - D-18262 Gustrow

Hamburg SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (0 40) 29 81 09-60
Wobhldorfer Stralle 5 Fax (0 40) 29 81 09-70
D-22081 Hamburg tb-hamburg@sew-eurodrive.de
Postfachadresse
Postfach 7610 07 - D-22060 Hamburg

Hannover/Garb- SEW-EURODRIVE GmbH & Co Tel. (0 51 37) 87 98-10

sen Alte Ricklinger Str.40-42 Fax (0 51 37) 87 98-50

D-30823 Garbsen
Postfachadresse

Postfach 1104 53 - D-30804 Garbsen

tb-hannover@sew-eurodrive.de
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Deutschland

Heilbronn

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Zeppelinstralle 7

D-74357 Bénnigheim
Postfachadresse

Postfach 68 - D-74355 Boénnigheim

Tel. (0 71 43) 87 38-0
Fax (071 43) 87 38-25
tb-heilbronn@sew-eurodrive.de

Herford

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Radewiger Strafle 21

D-32052 Herford
Postfachadresse

Postfach 4108 - D-32025 Herford

Tel. (052 21) 91 41-0
Fax (0 52 21) 91 41-20
tb-herford@sew-eurodrive.de

Karlsruhe

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Ettlinger Weg 2

D-76467 Bietigheim
Postfachadresse

Postfach 43 - D-76463 Bietigheim

Tel. (0 72 45) 91 90-10
Fax (0 72 45) 91 90-20
tb-karlsruhe@sew-eurodrive.de

Kassel

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Waldauer Weg 80
D-34253 Lohfelden

Tel. (05 61) 9 51 44-80
Fax (05 61) 9 51 44-90
tb-kassel@sew-eurodrive.de

Koblenz

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
BahnstralRe 17a
D-56743 Mendig

Tel. (0 26 52) 97 13-30
Fax (0 26 52) 97 13-40
tb-koblenz@sew-eurodrive.de

Lahr

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Europastralle 3
D-77933 Lahr / Schwarzwald

Tel. (078 21) 9 09 99-60
Fax (0 78 21) 9 09 99-79
tb-lahr@sew-eurodrive.de

Langenfeld

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Siemensstrafie 1
D-40764 Langenfeld

Tel. (021 73) 85 07-10
Fax (0 21 73) 85 07-50
tb-langenfeld@sew-eurodrive.de

Magdeburg

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
BurgstraRe 7
D-39326 Wolmirstedt

Tel. (03 92 01) 70 04-1
Fax (03 92 01) 70 04-9
tb-magdeburg@sew-eurodrive.de

Mannheim

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Radeberger Stralle 2
D-68309 Mannheim

Tel. (06 21) 7 16 83-10
Fax (06 21) 7 16 83-22
tb-mannheim@sew-eurodrive.de

Miinchen

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
DomagkstralBe 5
D-85551 Kirchheim

Tel. (0 89) 90 95 51-10
Fax (0 89) 90 95 51-50
tb-muenchen@sew-eurodrive.de

Miinster

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Von-Vincke-Strae 14
D-48143 Minster

Tel. (02 51) 4 14 75-11
Fax (02 51) 4 14 75-50
tb-muenster@sew-eurodrive.de

Niirnberg

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
An der Radrunde 168
D-90455 Nurnberg

Tel. (09 11) 98 88 45-0
Fax (09 11) 98 88 46-0
tb-nuernberg@sew-eurodrive.de

Regensburg

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Im Gewerbepark A15
D-93059 Regensburg

Tel. (09 41) 4 66 68 68
Fax (09 41) 4 66 68 66
tb-regensburg@sew-eurodrive.de

Rhein-Main

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Niederstedter Weg 5
D-61348 Bad Homburg

Tel. (061 72) 96 17-0
Fax (0 61 72) 96 17 50
tb-rheinmain@sew-eurodrive.de

Stuttgart

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Kernerstral3e 6
D-70771 Leinfelden-Echterdingen

Tel. (07 11) 1 60 72-0
Fax (07 11) 16072 72
tb-stuttgart@sew-eurodrive.de

Ulm

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
HauffstraRe 21
D-89160 Dornstadt

Tel. (0 73 48) 98 85-0
Fax (0 73 48) 98 85-90
tb-ulm@sew-eurodrive.de

Wiirzburg

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Werner-von-Siemens-Stralte 55a
D-97076 Wirzburg-Lengfeld

Tel. (09 31) 2 78 86-60
Fax (09 31) 2 78 86-66
tb-wuerzburg@sew-eurodrive.de

Zwickau /
Meerane

SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Dankritzer Weg1
D-08393 Meerane

Tel. (0 37 64) 76 06-0
Fax (0 37 64) 76 06-20
tb-zwickau@sew-eurodrive.de
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Zone industrielle
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang

Frankreich
Fertigungswerk Haguenau SEW-USOCOME Tel. 03 88 73 67 00
Vertrieb 48-54, route de Soufflenheim Fax 03 88 73 66 00
Service B.P. 185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Montagewerke Bordeaux SEW-USOCOME Tel. 05 57 26 39 00
Vertrieb Parc d’activités de Magellan Fax 05 57 26 39 09
Service 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. 04 72 15 37 00
Parc d’Affaires Roosevelt Fax 04 72 1537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. 01 64 42 40 80

Fax 01 64 42 40 88

Technische Biiros

Alsace Franche-
Comté

SEW-USOCOME
51, rue de Mulhouse
F-68210 Balschwiller

Tel. 03 89 25 91 01
Fax 03 89 25 91 21

Alsace Nord SEW-USOCOME Tel. 03 88 54 74 44
32, rue Jeanne d’Arc Fax 03 88 80 47 62
F-67250 Surbourg

Aquitaine SEW-USOCOME Tel. 05 57 26 39 00
Parc d‘activités de Magellan Fax 05 57 26 39 09
62, avenue de Magellan
B.P.182
F-33607 Pessac Cedex

Ardennes SEW-USOCOME Tel. 03 83 96 28 04

Lorraine 7, rue de Prény Fax 03 83 96 28 07
F-54000 Nancy

Bourgogne SEW-USOCOME Tel. 03 8549 92 18

10, rue de la Poste
F-71350 St. Loup de la Salle

Fax 03 854992 19

Bretagne Ouest

SEW-USOCOME
4, rue des Chataigniers
F-44830 Brains

Tel. 02 51 70 54 04
Fax 02 51 70 54 05

Centre Pays de
Loire

SEW-USOCOME
9, rue des Erables
F-37540 Saint Cyr sur Loire

Tel. 02 47 41 33 23
Fax 02 47 41 34 03

Centre SEW-USOCOME Tel. 04 73 64 85 60

Auvergne 17, boulevard de la liberté Fax 04 73 64 85 61
F-63200 Riom

Champagne SEW-USOCOME Tel. 03 2579 63 24

139, rue Thiers
F-10120 Saint André les Vergers

Fax 03 2579 63 25

Lyon Nord-Est

SEW-USOCOME

Parc d’Affaires Roosevelt
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin

Tel. 04 72 15 37 03
Fax 04 721537 15

Lyon Ouest

SEW-USOCOME

Parc d’Affaires Roosevelt
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin

Tel. 04 72 15 37 04
Fax 04 721537 15

Lyon Sud-Est

SEW-USOCOME
4, Montée du Pavé
F-26750 Génissieux

Tel. 04 75 05 65 95
Fax 04 75 05 65 96

Nord SEW-USOCOME Tel. 03 27 27 07 88
348, rue du Calvaire Fax 03 27 27 24 41
F-59213 Bermerain Cidex 102

Normandie SEW-USOCOME Tel. 02 31 7899 70

Les Courtillages Hameau de Coupigny
F-14370 Airan

Fax 02 31789972
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Frankreich
Paris Est SEW-USOCOME Tel. 01 64 68 40 50
Résidence Le Bois de Grace Fax 01 64 68 45 00
2, allée des Souches Vertes
F-77420 Champs sur Marne
Paris Ouest SEW-USOCOME Tel. 01 30 64 46 33
1, rue Matisse Fax 01 30 57 54 86
F-78960 Voisins le Bretonneux
Paris Picardie SEW-USOCOME Tel. 01 3991 70 52
14, rue des Lavandiéres Fax 01 39 91 90 40
F-95570 Bouffemont
Paris Sud SEW-USOCOME Tel. 01 60 81 10 56
6. chemin des Bergers Fax 01 60 81 10 57
Lieu-dit Marchais
F-91410 Roinville sous Dourdan
Provence SEW-USOCOME Tel. 04 42 24 90 05
Chemin Les Grands Vallons Fax 04 42 24 90 13
F-13100 St Marc Jaumegarde
Pyrénées SEW-USOCOME Tel. 05 61 08 15 85
271, Lieu-dit Ninaut Fax 0561 08 16 44
F-31190 Caujac
Sud-Atlantique SEW-USOCOME Tel. 02 40 80 32 23
9, rue des Mésanges Fax 02 40 80 32 13
F-44120 Vertou
Agypten
Cairo Copam Egypt Tel. (02) 2 56 62 99-2 41 06 39
for Engineering & Agencies Fax (02) 2 59 47 57-2 40 47 87
33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo copam@datum.com.eg
Algerien
Technisches Biiro Alger Réducom Tel. 2 82 22 84

16, rue des Fréres Zaghnoun
Bellevue El-Harrach

Fax 2 82 22 84

16200 Alger
Argentinien
Montagewerk Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. (3327) 4572 84
Vertrieb Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax (3327) 4572 21
Service Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin
Australien
Montagewerke Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. (03) 99 33 10 00
Vertrieb 27 Beverage Drive Fax (03) 99 33 10 03
Service Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. (02) 97 25 99 00
9, Sleigh Place, Wetherill Park Fax (02) 97 25 99 05
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodirve.com.au
Technische Biiros Adelaide SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. (08) 82 94 82 77
Unit 1/601 Anzac Highway Fax (08) 82 94 28 93
Glenelg, S.A. 5045 enquires@sew-eurodrive.com.au
Perth SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. (089) 4 78 26 88
105 Robinson Avenue Fax (089)2 77 7572
Belmont, W.A. 6104 enquires@sew-eurodrive.com.au
Brisbane SEW-EURODRIVE PTY.LTD. Tel. (07) 32 72 79 00
1 /34 Collinsvale St Fax (07) 32 72 79 01
Rocklea, Queensland, 4106 enquires@sew-eurodrive.com.au
Bangladesch
Dhaka Triangle Trade International Tel. 0 08 80-2-8 91 22 46

Bldg-5, Road-2, Sec-3,
Uttara Model Town
Dhaka-1230 Bangladesh

Fax 0 08 80-2-8 91 33 44
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Belgien
Montagewerk Briissel CARON-VECTOR S A. Tel. 0032 (010) 23 13 11
Vertrieb Avenue Eiffel 5 Fax 0032 (010) 2313 36
Service B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Technisches Biiro Vlaanderen CARON-VECTOR S.A. Tel. 0032 (09) 2 27 34 52
Industrieweg 112-114 Fax 0032 (09) 2 27 41 55
B-9032 Gent (Wondelgem)
Bolivien
La Paz GRUPO LARCOS LTDA. Tel. 02 34 06 14
Av. Jose Carrasco Not. 1398 Fax 02 3579 17
Entre Hugo Estrada Y Av. Busch
La Paz
Brasilien
Fertigungswerk Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. (011) 64 89-91 33

Vertrieb Avenida Amancio Gaiolli, 50 Fax (011) 64 80 33 28
Service Caixa Postal: 201-07111-970 http://www.sew.com.br
Guarulhos - Cep.: 07251-250 sew@sew.com.br
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Brasilien auf Anfrage.
Bulgarien
Vertrieb Sofia BEVER-DRIVE GMBH Tel. (92) 9 53 25 65
Bogdanovetz Str.1 Fax (92) 9 54 93 45
BG-1606 Sofia bever@mbox.infotel.bg
Chile
Montagewerk Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE Tel. (02) 6 23 82 03+6 23 81 63
Vertrieb Chile Motores-Reductores LTDA. Fax (02) 6 23 81 79
Service Panamericana Norte No 9261 sewsales@entelchile.net
Casilla 23 - Correo Quilicura
RCH-Santiago de Chile
China
Fertigungswerk Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. (022) 25 32 26 12
Montagewerk No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax (022) 25 32 26 11
Vertrieb Tianjin 300457 http://www.sew.com.cn
Service

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch

381



Adressenverzeichnis

i

China
Technische Biiros Beijing SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., LTD Tel. (010) 66 41 20 26
Room 1205/1206, Fax (010) 66 41 10 17
Golden Corner Building, No. 129 beijing@sew.com.cn
Xuanwumen
Xidajie, Xicheng District
Beijing 100031
Chengdu SEW-Eurodrive (Tianjin) Co. Ltd. Tel. 0086-28-6 52 15 60
Room 715, Sichuan International Building Fax 0086-28-5 -52 15 63
No. 206, Shun Cheng Avenue chengdu@sew.com.cn
Chengdu 610015
Fuzhou SEW-Eurodrive (Tianjin) Co. Ltd. Tel. 0086-591-7 50 75 96
Unit D, 15/F, Oriental Hotel Fujian Fax 0086-591-7 50 72 85
Fuzhou 350001 fuzhou@sew.com.cn
Guangzhou SEW-EURODRIVE Pte.Ltd. Tel. 0086-20-38 78 00 12
Rm 1702, No. 138, Tiyudong Road Fax 0086-20-38 78 00 13
Guangzhou, Guangdong, 510620 guangzhou@sew.com.cn
Jinan SEW-Eurodrive (Tianjin) Co.Ltd. Tel. 0086-531-6 41 26 22
Room 2008-2009, Liang You Fu Lin Hotel Fax 0086-531-6 41 24 30
No. 5, Luo Yuan Avenue jinan@sew.com.cn
Jinan 250063
Kunming SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd Tel. 0871-3 11 36 77
Room 1401 Dong Yuan Business Building No.  Fax 0871-3 15 44 54
464 kunming@sew.com.cn
Tuodong Road, Kunming
Yunnan Province 650011
Nanjing SEW-Eurodrive (Tianjing) Co.Ltd. Tel. 0086-25-3 34 67 68
Room 710, Jianda Plaza Fax 0086-25-3 34 68 71
No. 223, North Zhongshan Road nanjing@sew.com.cn
Nanjing 210009
Shanghai SEW-EURODRIVE (TIANJIN) CO., Ltd Tel. 0086-21-64 69 35 34
16/F, E Block, Jinxuan Building Fax 0086-21-64 69 55 32
No. 238 South Dandong Road shanghai@sew.com.cn
Xuhui District
Shanghai 200030
Shenyang SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd Tel. (024) 22 52 15 96
Shenyang OfficeRoom 0605 Koh Brother Buil-  Fax (024) 22 52 15 79
ding shenyang@sew.com.cn
No. 21 Beijing Street
Shenhe District Shenyang City, 110013
Wuhan SEW-Eurodrive (Tianjin) Co.Ltd. Tel. 0086-27-85 71 22 93
Room 911, Tai He Plaza Fax 0086-27-85 71 22 82
Wusheng Road wuhan@sew.com.cn
Wuhan 430033
Xian SEW-EURODRIVE (TIANJIN) CO., Ltd Tel. 0086-29-7 81 13 27
Rm 611, Fan Mei Building Fax 0086-29-7 81 13 27
No. 1 Nan Guan Main Street xian@sew.com.cn
Xian 710068, Shanxi Province
Danemark
Montagewerk Kopenhagen SEW-EURODRIVEA/S Tel. 0045 (043) 95 8500
Vertrieb Geminivej 28-30, P.O. Box 100 Fax 0045 (043) 95 8509
Service DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
Technische Biiros Aarhus SEW-EURODRIVEA/S Tel. 0045 (086) 22 8344
Birkenhaven 45 Fax 0045 (086) 22 8490
DK-8520 Lystrup
Helsinger SEW-EURODRIVEA/S Tel. 0045 (049) 75 5700
Remgvej 2 Fax 0045 (049) 75 5800
DK-3140 Alsgarde
Odense SEW-EURODRIVEA/S Tel. 0045 (065) 90 2070
Lindelyvei 29, Nr. Sgby Fax 0045 (065) 90 2309
DK-5792 Arslev

382

MOVIDRIVE® compact Systemhandbuch




Adressenverzeichnis

Elfenbeinkiiste

P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus

Technisches Biiro Abidjan SICA Tel. 2579 44
Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique Fax 25 84 36
165, Bld de Marseille
B.P. 2323, Abidjan 08
Estland
Vertrieb Tallin ALAS-KUUL AS Tel. 6 59 32 30
Paldiski mnt.125 Fax 6 59 32 31
EE 0006 Tallin
Finnland
Montagewerk Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. (3) 589 300
Vertrieb Vesimaentie 4 Fax (3) 780 6211
Service FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew-eurodrive.fi
sew@sew-eurodrive.fi
Technische Biiros Helsinki SEW-EURODRIVE OY Tel. (3) 589 300
Luutnantinaukio 5C LT2 Fax (9) 566 6311
FIN-00410 Helsinki
Vaasa SEW-EURODRIVE OY Tel. (3) 589 300
Kauppapuistikko 15 A Fax (6) 312 7470
FIN-65100 Vaasa
Gabun
Technisches Biiro Libreville Electro-Services Tel. 73 40 11
B.P. 1889 Fax 73 40 12
Libreville
Griechenland
Vertrieb Athen Christ. Boznos & Son S.A. Tel. 0030 1 04 22 51 34
Service 12, Mavromichali Street Fax 0030 1 04 22 51 59

http://www.boznos.gr
Boznos@otenet.gr

Technisches Biiro

Thessaloniki

Christ. Boznos & Son S.A.
Maiandrou 15
562 24 Evosmos, Thessaloniki

Tel. 0030 3 10 70 54 00
Fax 0030 31070 55 15

GroRbritannien

Gujarat

Montagewerk Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. 19 24 89 38 55
Vertrieb Beckbridge Industrial Estate Fax 19 24 89 37 02
Service P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk

GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR info@sew-eurodrive.co.uk
Technische Biiros London SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. 0 20 84 58 89 49

764 Finchely Road, Temple Fortune Fax 020 84 58 74 17

GB-London N.W.11 7TH

Midlands SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. 01527 87 73 19

5 Sugar Brook court, Fax 015 27 57 52 45

Aston Road,

Bromsgrove, Worcs

B60 3EX

Scotland SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. 017 86 47 87 30

Scottish Office Fax 017 86 45 02 23

No 37 Enterprise House

Springkerse Business Park

GB-Stirling FK7 7UF Scotland
Hong Kong
Montagewerk Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. 2-7 96 04 77 + 79 60 46 54
Vertrieb Unit No. 801-806, 8th Floor Fax 2-7 95-91 29
Service Hong Leong Industrial Complex sew@sewhk.com

No. 4, Wang Kwong Road

Kowloon, Hong Kong
Indien
Montagewerk Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. Tel. 0 265-83 10 86
Vertrieb Plot No. 4, Gidc Fax 0 265-83 10 87
Service Por Ramangamdi - Baroda - 391 243 sew.baroda@gecsl.com
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Indien
Technische Biiros Calcutta SEW EURODRIVE INDIA PVT. LTD. Tel. 0091-33-4 85 39 18
Juthika Apartment, Flat No. B1 Fax 0091-33-4 85 38 26
11/1, Sunny Park sewcal@cal.vsnl.net.in
Calcutta - 700 019
Chennai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. 044-8 21 44 71
2nd Floor, Hariram Building Fax 044-8 21 44 73
Chennai - 600 006, Tamil Nadu
New Delhi SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. 011-5 61 15 66
303 Kirti Deep, Fax 011-5 51 34 94
2-Nangal Raya Business Centre
New Delhi 110 046
Pune SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. (20) 60 10 54
206, Metro House 7 Fax (20) 63 13 65
Mangaldas Road sewpun@pn2.vsnl.net.in
Pune 411001, Maharashtra
Indonesien
Technisches Biiro Jakarta SEW-EURODRIVE Pte Ltd. Tel. (021) 535-90 66/7
Jakarta Liaison Office, Fax (021) 536-36 86
Menara Graha Kencana
JI. Perjuangan No. 88, LT 3 B, Kebun Jeruk,
Jakarta 11530
Irland
Vertrieb Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. (01) 83062 77
Service 48 Moyle Road Fax (01) 8 30 64 58
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11
Island
Hafnarfirdi VARMAVERK ehf Tel. (354) 565 17 50
Dalshrauni 5 Fax (354) 5 65 19 51
IS - 220 Hafnarfirdi varmaverk@varmaverk.is
Israel
Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. 0 09 72-3-5 59 95 11
Ahofer Str 34B / 228 Fax 0 09 72-3-5 59 95 12
58858 Holon lirazhandasa@barak-online.net
Italien
Montagewerk Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. (02) 96 98 01
Vertrieb Via Bernini, 14 Fax (02) 96 79 97 81
Service 1-20020 Solaro (Milano) sewit@sew-eurodrive.it
Technische Biiros Bologna SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. (051) 79 66 60
Via Emilia,172 Fax (051) 79 65 95
1-40064 Ozzano dell’Emilia (Bo)
Caserta SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. (0823) 45 06 11
Viale Carlo lllI-Parco Matilde A Fax (0823) 42 14 14
1-81020 S. Nicola la Strada (Caserta)
Firenze RIMA Tel. (055) 8 98 58 21 /-22
Via Einstein, 14 Fax (055) 8 98 58 30
1-50013 Campi Bisenzio (Firenze)
Roma Elettromec Tel. (06) 5 92 45 30
Via Castel Rosso, 10 Fax (06) 5 92 45 30
1-00144 Roma
Torino SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. (011) 318 66 06
Corso G. Ferraris, 146 Fax (011) 319 0115
1-10129 Torino
Verona SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. (045) 97 77 22
Via P. Sgulmero, 27/A Fax (045) 97 60 79
1-37132 Verona
Japan
Montagewerk Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. (0 53 83) 7 3811-13
Vertrieb 250-1, Shimoman-no, Fax (0 53 83) 7 3814
Service Toyoda-cho, Iwata gun sewjapan@lilac.ocn.ne.jp

Shizuoka prefecture, 438-0818
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No.1104 Sunkyung officetel
106-4 Kuro 6-dong, Kuro-ku
Seoul 152-056

Japan
Technische Biiros Fukuoka SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD. Tel. (0 92) 713 69 55
C-go, 5th-floor, Yakuin-Hiruzu-Bldg. Fax (0 92) 713 68 60
1-5-11, Yakuin, Chuo-ku sewkyushu@jasmine.ocn.ne.jp
Fukuoka, 810-0022
Osaka SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD. Tel. (06) 64 44-83 30
B-Space EIRAI Bldg., 3rd Floor Fax (06) 64 44-83 38
1-6-9 Kyoumachibori, sewosaka@crocus.ocn.ne.jp
Nishi-ku, Osaka, 550-0003
Tokyo SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD. Tel. (03) 32 39-04 69
lzumi-Bldg. 5 F Fax (03) 32 39-09 43
3-2-15 Misaki-cho Chiyoda-ku, Tokyo sewtokyo@basil.ocn.ne.jp
101-0061
Kamerun
Technisches Biiro Douala Electro-Services Tel. 43 22 99
Rue Drouot Akwa Fax 42 77 03
B.P. 2024
Douala
Kanada
Montagewerke Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. (905) 7 91-15 53
Vertrieb 210 Walker Drive Fax (905) 7 91-29 99
Service Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
l.reynolds@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. (604) 9 46-55 35
7188 Honeyman Street Fax (604) 946-2513
Delta. B.C. V4G 1 E2 b.wake@sew-eurodrive.ca
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. (514) 367-11 24
2555 Rue Leger Street Fax (514) 3 67-36 77
LaSalle, Quebec H8N 2V9 a.peluso@sew-eurodrive.ca
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Kanada auf Anfrage.
Kolumbien
Montagewerk Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. (0571) 547 50 50
Vertrieb Calle 22 No. 132-60 Fax (0571) 5 47 50 44
Service Bodega 6, Manzana B sewcol@andinet.com
Santafé de Bogota
Korea
Montagewerk Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. (031) 4 92-80 51
Vertrieb B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax (031) 4 92-80 56
Service Unit 1048-4, Shingil-Dong master@sew-korea.co.kr
Ansan 425-120
Technische Biiros Busan SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. (051) 313 48 04
No. 407, Samjoo officetel. Fax (0 51) 313 48 05
116-7, Kamjun-2-dong, Sasang-ku sewpu2@channeli.net
Busan 617-724
Daegu SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. (053) 6 50-7111
No.1108 Sungan officete Fax (053) 6 50-7112
| 87-36, Duryu 2-dong, Dalseo-ku sewdaegu@netsgo.com
Daegu 704-712
DaeJeon SEW-Eurodrive KOREA Co., Ltd. Tel. (042) 8 28-64 61
No. 2017, Hongin offictel Fax (042) 8 28-64 63
536-9, Bongmyung-dong, Yusung-ku sewdaejeon@netsgo.com
Daejeon 305-710
Kwangju SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. (062) 511-9172
4fl., Shinhyun B/D Fax (062) 511-9174
96-16 Unam-dong, Buk-ku sewkwangju@netsgo.com
Kwangju 500-170
Seoul SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. (02) 8 62-80 51

Fax (02) 8 62-81 99
sewseoul@netsgo.com
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Kroatien
Vertrieb Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 14 61 31 58
Service PIT Erdody 4 I Fax +385 14 61 31 58
HR 10 000 Zagreb kompeks@net.hr
Libanon
Technisches Biiro Beirut Gabriel Acar & Fils sarl Tel. (01) 49 47 86
B. P. 80484 (01) 498272
Bourj Hammoud, Beirut (03) 27 45 39
Fax (01) 49 49 71x
gacar@beirut.com
Luxemburg
Montagewerk Briissel CARON-VECTOR S.A. Tel. 0032 (010) 23 13 11
Vertrieb Avenue Eiffel 5 Fax 0032 (010) 2313 36
Service B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Malaysia
Montagewerk Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. (07) 3 54 57 07 + 3 54 94 09
Vertrieb No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax (07) 3 5414 04
Service 81000 Johor Bahru, Johor kchtan@pd.jaring.my

West Malaysia

Technische Biiros

Kota Kinabalu

SEW-EURODRIVE Sdn Bhd
(Kota Kinabalu Branch)
Lot No. 2,1st Floor, Inanam Baru

Phase lll, Miles 5.1 /2, Jalan Tuaran, Inanam

89350 Kota Kinabalu
Sabah, Malaysia

Tel. 088 -42 47 92
Fax 0 88 - 42 48 07

Kuala Lumpur

SEW-EURODRIVE Sdn. Bhd.

No. 2, Jalan Anggerik Mokara 31/46
Kota Kemuning Seksyen 31

40460 Shah Alam

Selangor Darul Ehsan

Tel. (03) 5 22 96 33
Fax (03) 5 22 96 22

sewpjy@po.jaring.my

Penang SEW-EURODRIVE Sdn. Bhd. Tel. (04) 399 93 49 + 399 98 35
No. 38, Jalan Bawal Fax (04) 3 99 93 48
Kimsar Garden seweurodrive@po.jaring.my
13700 Prai, Penang
Marokko
Technisches Biiro Casablanca S.R. M. Tel. (02) 61 86 69/61 86 70/61 86 71
Société de Réalisations Mécaniques Fax (02) 62 15 88
5, rue Emir Abdelkader srm@marocnet.net.ma
05 Casablanca
Mazedonien
Vertrieb Skopje SGS-Skopje / Macedonia Tel. (0991) 38 43 90
"Teodosij Sinactaski” 66 Fax (0991) 38 43 90
91000 Skopje / Macedonia sgs@mol.com.mk
Mexiko
Tultitlan SEW-EURODRIVE, Sales and Distribution, Tel. 00 52 55 58 88 29 76
S.AdeC.V. Fax 00 52 55 58 88 29 77
Boulevard Tultitlan Oriente #2 "G" scmexico@seweurodrive.com.mx
Colonia Ex-Rancho de Santiaguito
Tultitlan, Estado de Mexico, Mexico 54900
Neuseeland
Montagewerk Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. 0064-9-2 74 56 27
Vertrieb P.O. Box 58-428 Fax 0064-9-2 74 01 65
Service 82 Greenmount drive sales@sew-eurodrive.co.za
East Tamaki Auckland
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. 0064-3-3 84 62 51
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax 0064-3-3 85 64 55
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Technisches Biiro Palmerston SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. 0064-6-3 55 21 65
North C/-Grant Shearman, RD 5, Aronui Road Fax 0064-6-3 55 23 16

Palmerston North

sales@sew-eurodrive.co.za
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Niederlande
Montagewerk Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 44 63 700
Vertrieb Industrieweg 175 Fax +31 10 41 55 552
Service NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector-aandrijftechniek.nl
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Norwegen
Montagewerk Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. 0047 (69) 2410 20
Vertrieb Solgaard skog 71 Fax 0047 (69) 2410 40
Service N-1599 Moss sew@sew-eurodrive.no
Osterreich
Montagewerk Wien SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. (01) 6 17 55 00-0
Vertrieb Richard-Strauss-Strasse 24 Fax (01) 6 17 55 00-30
Service A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Technische Biiros Linz SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. (07 32) 65 51 09-0
Reuchlinstr. 6/3 Fax (07 32) 65 51 09-20
A-4020 Linz sew@linz.sew-eurodrive.at
Graz SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. (0316) 68 57 56-0
Grabenstraflle 231 Fax (0316) 68 57 55
A-8045 Graz sew@graz.sew-eurodrive.at
Pakistan
Technisches Biiro Karachi SEW-EURODRIVE Pte. Ltd. Tel. 92-21-43 93 69
Karachi Liaison Office A/3,1 st Floor, Telex 92-21-43 73 65
Central Commercial Area
Sultan Ahmed Shah Road
Block7/8, K.C.H.S. Union Ltd., Karachi
Paraguay
Asuncion EQUIS S. R. L. Tel. (021) 67 21 48
Avda. Madame Lynchy y Sucre Fax (021) 67 21 50
Asuncion
Peru
Montagewerk Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. (511) 349-52 80
Vertrieb S.AC. Fax (511) 349-30 02
Service Los Calderos # 120-124 sewperu@terra.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima
Philippinen
Technisches Biiro Manila SEW-EURODRIVE Pte Ltd Tel. 0 06 32-8 94 27 52 54
Manila Liaison Office Fax 0 06 32-8 94 27 44
Suite 110, Ground Floor sewmla@i-next.net
Comfoods Building
Senator Gil Puyat Avenue
1200 Makati City
Polen
Vertrieb Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. (042) 6 77 10 90
ul. Techniczna 3/5 Fax (042) 6 77 10 99
PL-92-519 Lodz http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
Technisches Biiro Katowice SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.o.0. Tel. (032) 217 50 26 + 2 17 50 27
ul. Nad Jeziorem 87 Fax (032)2277910+217 7468 + 2
PL-43-100 Tychy 17 50 26 + 2 17 50 27
Bydgoszcz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. (052) 3 60 65 90
ul. Fordonska 246 Fax (052) 3 60 65 91
PL-85-959 Bydgoszcz
Szczecinek SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. (094) 3 72 88 20
ul. Mickiewicza 2 pok. 36 Fax (052) 3 72 88 21
PL-78-400 Szczecinek
Portugal
Montagewerk Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. (0231) 20 96 70
Vertrieb Apartado 15 Fax (0231) 20 36 85
Service P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt

infosew@sew-eurodrive.pt
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Portugal
Technische Biiros Lisboa Tertir Tel. (021) 9 58 01 98
Edificio Lisboa Fax (021) 9 58 02 45
Gabinete 119 esc.lisboa@sew-eurodrive.pt
P-2615 Alverca do Ribatejo
Porto AV. D. AFONSO HENRIQUES, 1196-9° Tel. (022) 9 35 03 83
Sala 909 - Edificio Acia Fax (022) 9 35 03 84
P- 4450 Matosinhos MobilTel. (351) 09 33 2 5591 10
esc.porto@sew-eurodrive.pt
Rumdnien
Vertrieb Bucuresti Sialco Trading SRL Tel. (01) 2 3013 28
Service str. Madrid nr.4 Fax (01) 2307170
71222 Bucuresti sialco@mediasat.ro
Russland
Vertrieb St. Petersburg ZAO SEW-EURODRIVE Tel. (812) 5357142 + 5 35 04 30
P.O. Box 193 Fax (812) 5 35 22 87
RUS-193015 St. Petersburg sew@sew-eurodrive.ru
Technisches Biiro Moskau ZAO SEW-EURODRIVE Tel. (095) 2 38 76 11
RUS-113813 Moskau Fax (095) 2 38 04 22
Schweden
Montagewerk Joénkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. 0046 (036) 34 42 00
Vertrieb Gnejsvagen 6-8 Fax 0046 (036) 34 42 80
Service S-55303 Jonképing http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 J6nképing info@sew-eurodrive.se
Technische Biiros Goéteborg SEW-EURODRIVE AB Tel. 0041 (031) 7 09 68 80
Gustaf Werners gata 8 Fax 0041 (031) 7 09 68 93
S-42131 Vastra Frolunda
Malmo SEW-EURODRIVE AB Tel. 0041 (040) 6 80 64 80
Borrgatan 5 Fax 0041 (040) 6 80 64 93
S-21124 Malmé
Stockholm SEW-EURODRIVE AB Tel. 0041 (08) 4 49 86 80
Bjérkholmsvégen 10 Fax 0041 (08) 4 49 86 93
S-14125 Huddinge
Skelleftea SEW-EURODRIVE AB Tel. 0041 (0910) 71 53 80
Tradgardsgatan 8 Fax 0041 (0910) 71 53 93
S-93131 Skelleftea
Schweiz
Montagewerk Basel Alfred Imhof A.G. Tel. 0041 (061) 4 17 17 17
Vertrieb Jurastrasse 10 Fax 0041 (061) 4 17 17 00
Service CH-4142 Miinchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch

info@imhof-sew.ch

Technische Biiros

Suisse romande

André Gerber
Es Perreyres
1436 Chamblon

Tel. 0041 (024) 4 45 38 50
Fax 0041 (024) 4 45 48 87

Bern Rudolf Buihler Tel. 0041 (032) 6 52 23 39
Allerheiligenstralle 97d Fax 0041 (032) 6 52 23 31
2540 Grenchen
Luzern Beat Lutolf Tel. 0041 (062) 7 56 47 80
Baumacher 11 Fax 0041 (062) 7 56 47 86
6244 Nebikon
Ziirich René Rothenbuhler Tel. 0041 (052) 3 86 31 50
Norgelbach 7 Fax 0041 (052) 3 86 3213
8493 Saland
Senegal
Technisches Biiro Dakar SENEMECA Tel. 849 47 70

Mécanique Générale
Km 8, Route de Rufisque
B.P. 3251, Dakar

Fax 849 47 71
senemeca@sentoo.sn
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7 Christie Crescent
Vintonia

P.O.Box 1942
Nelspruit 1200

Singapur
Montagewerk Singapore SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. 0065-6862 1701 ... 17 05
Vertrieb No 9, Tuas Drive 2 Fax 00 65 - 68 61 28 27
Service Jurong Industrial Estate Telex 38 659
Singapore 638644 sales@sew-eurodrive.com.sg
Slowenien
Vertrieb Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. 00386 3 490 83 20
Service Ul. XIV. divizije 14 Fax 00386 3 490 83 21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Spanien
Montagewerk Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. 944 318470
Vertrieb Parque Tecnolégico, Edificio, 302 Fax 9 44 31 84 71
Service E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain@sew-eurodrive.es
Technische Biiros Barcelona Delegacion Barcelona Tel. 937 16 22 00
Avenida Francesc Macia 40-44 Oficina 3.1 Fax 9 37 23 30 07
E-08206 Sabadell (Barcelona)
Lugo Delegacion Noroeste Tel. 6 39 40 33 48
Apartado, 1003 Fax 9 82 20 29 34
E-27080 Lugo
Madrid Delegacion Madrid Tel. 9 16 34 22 50
Gran Via. 48-2° A-D Fax 9 16 34 08 99
E-28220 Majadahonda (Madrid)
Sri Lanka
Colombo 4 SM International (Pte) Ltd Tel. 941-59 79 49
254, Galle Raod Fax 941-58 29 81
Colombo 4, Sri Lanka
Siidafrika
Montagewerke Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. + 27 11 248 70 00
Vertrieb Eurodrive House Fax +27 11 494 23 11
Service Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads llansen@sew.co.za
Aeroton Ext. 2
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013
Capetown SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552 98 20
Rainbow Park Fax +27 21 552 98 30
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens dswanepoel@sew.co.za
Cape Town
P.O.Box 36556
Chempet 7442
Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 700 34 51
2 Monaceo Place Fax +27 31 700 38 47
Pinetown dtait@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Technische Biiros Nelspruit SEW-EURODRIVE (PTY) LTD. Tel. +27 13 752 80 07

Fax +27 13 752 80 08
robermeyer@sew.co.za

Port Elizabeth

SEW-EURODRIVE PTY LTD.
5 b Linsay Road

Neave Township

6000 Port Elizabeth

Tel. +27 41 453 03 03
Fax +27 41 453 03 05
dswanepoel@sew.co.za

Richards Bay

SEW-EURODRIVE PTY LTD.
25 Eagle Industrial Park Alton
Richards Bay

P.O. Box 458

Richards Bay 3900

Tel. +27 35 797 38 05
Fax +27 35 797 38 19
dtait@sew.co.za
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Taiwan (R.O.C.)

Nan Tou Ting Shou Trading Co., Ltd. Tel. 00886-49-255-353
No. 55 Kung Yeh N. Road Fax 00886-49-257-878
Industrial District
Nan Tou 540
Taipei Ting Shou Trading Co., Ltd. Tel. (02) 7 38 35 35
6F-3, No. 267, Sec. 2 Fax (02) 7 36 82 68
Tung Hwa South Road, Taipei Telex 27 245
nestnet@ms6.hinet.net
Thailand
Montagewerk Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. 0066-38 21 40 22
Vertrieb Bangpakong Industrial Park 2 Fax 0066-38 21 45 31
Service 700/456, Moo.7, Tambol Donhuaroh sewthailand@sew-eurodrive.co.th
Muang District
Chon Buri 20000
Technische Biiros Bangkok SEW-EURODRIVE PTE LTD Tel. 00662-717 81 51
Bangkok Liaison Office Fax 00662-717 81 52
TPS Building, Room No. 5/4 sewthailand@sew-eurodrive.co.th
1023, Phattanakarn Road
Klongtan, Phrakanong, Bangkok,10110
Hadyai SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. 0066-74-35 94 41
Hadyai Country Home Condominium Fax 0066-74-35 94 42
59/101 Soi.17/1 sewhdy@ksc.th.com
Rachas-Utid Road.
Hadyai, Songkhla 90110
Khonkaen SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. 0066-43-22 57 45
4th Floor, Kaow-U-HA MOTOR Bldg, Fax 0066-43-32 48 71
359/2, Mitraphab Road. sewkk@cscoms.com
Muang District
Khonkaen 40000
Lampang SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. 0066-54-31 02 41

264 Chatchai Road, sub-tuy,
Muang, Lampang 52100

Fax 0066-54-31 02 42
sewthailand@sew-eurodrive.co.th

Tschechische Republik

Vertrieb Praha SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. 02/20 1212 34 + 20 12 12 36
Business Centrum Praha Fax 02/20 12 12 37
Luna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Technische Biiros Brno SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. 05/43 25 61 51 + 43 25 61 63

Zvonarka 16
CZ-61700 Brno

Fax 05/43 25 68 45

Hradec Kralove

SEW-EURODRIVE CZ S.R.O.
Technicka Kancelar - vychodni Cechy
Smermova

CZ-53374 Horni Jeleni

Tel. (06 02) 41 03 88
Fax (04 56) 89 36 34

Tunesien
Technisches Biiro Tunis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. (1) 43 40 64 + 43 20 29

7, rue lbn El Heithem Fax (1) 4329 76

Z.l. SMMT

2014 Mégrine Erriadh
Tirkei
Montagewerk Istanbul SEW-EURODRIVE Tel. (0216) 4419163 +4419164+3
Vertrieb Hareket Sistemleri Sirketi 838014 +3838015
Service Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Fax (0216) 3 05 58 67

TR-81540 Maltepe ISTANBUL seweurodrive@superonline.com.tr
Technische Biiros Ankara SEW-EURODRIVE Tel. (0312) 286 80 14

Hareket Sistemleri Sirketi Fax (0312) 286 80 15

Ehlibeyt Mah. Ceyhun Atif Kansu Cad. 12. Sok.

Tepe Apt. No. 7/12

TR-06520 Balgat-Ankara

Izmir SEW-EURODRIVE Tel. (0232) 4 69 62 64

Hareket Sistemleri Ticaret Ltd. Sirketi
1203/11 Sok. No. 4/613

Hasan Atli Is Merkezi

TR-35110 Yenisehir-lzmir

Fax (0232) 4 33 61 05
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Adressenverzeichnis 1

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 sew-eurodrive.voros@matarnet.hu
Uruguay
Montevideo SEW-EURODRIVE S. A. Sucursal Uruguay Tel. 0059 82 9018 189
German Barbato 1526 Fax 0059 82 9018 188
CP 11200 Montevideo sewuy@sew-eurodrive.com.uy
USA
Fertigungswerk Greenville SEW-EURODRIVE INC. Tel. (864) 4 39 75 37
Montagewerk 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales (864) 439-78 30
Vertrieb P.O. Box 518 Fax Manuf. (864) 4 39-99 48
Service Lyman, S.C. 29365 Fax Ass. (864) 4 39-05 66
Telex 805 550
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
Montagewerke San Francisco SEW-EURODRIVE INC. Tel. (510) 4 87-35 60
Vertrieb 30599 San Antonio St. Fax (510) 4 87-63 81
Service Hayward, California 94544-7101 cshayward@seweurodrive.com
Philadelphia/PA SEW-EURODRIVE INC. Tel. (856) 4 67-22 77
Pureland Ind. Complex Fax (856) 8 45-31 79
200 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Bridgeport, New Jersey 08014
Dayton SEW-EURODRIVE INC. Tel. (9 37) 3 35-00 36
2001 West Main Street Fax (9 37) 4 40-37 99
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Dallas SEW-EURODRIVE INC. Tel. (214) 3 30-48 24
3950 Platinum Way Fax (214) 3 30-47 24
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in den USA auf Anfrage.
Venezuela
Montagewerk Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 (241) 8 32 98 04
Vertrieb Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 (241) 8 3862 75
Service Zona Industrial Municipal Norte sewventas@cantv.net

Valencia, Estado Carabobo

sewfinanzas@cantv.net
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MCF/MCV/MCS4_A: Anschluss Steuerkopf

1 rkoof R11 -10V...+10V
] Steuerkop X10: Lo 0(4)...20mA
]] [[ 0..10V* +10V —» REF1 1 E + U- + -
oOMO +/-10v n1 Al11 2 >”®T @
20 0...20mA 10V — REF2 | 3 9= ! !
4..20mA Al12 | 4 - s L ‘
SystembusHigh <« SC11 | 5 D % Ubergeordnete
- n2(0...10V)/TF-/TH-Eingang* -«—  AJ21 6 — Steuerung
th/on ) SystembusLow <«—#~ SC12 | 7 —
Bediengerét Bezugspotenzial Analogsignale |-— AGND | 8— - > Eilgggng
/Reglersperre «—— DIQQ 9
—— Rechts/Halt* <«-—— DI@1 |10
[TETE Links/Halt* <«—| DI@2 |11 Binar-
Vot Freigabe/Schnellstopp* <«——  DI@3 |12 ausgange
]] RS485 [[ n11/n21* -«—— DIg4 |13
- n12/n22* -«—— DIQ5 |14 <
Bezug X10:DIG@...DI5 ——— DCOM** |15 Bezug Binar-
+24V-Ausgang —» V024 |16 ausgange
- Bezugspotenzial Binarsignale — DGND |17+ = |
Option Relaiskontakt : DO@1-C |18 ]
Serielle 3 Betriebsbereit* Keine __mn0@2/A0119 3
Schnittstelle | 2 Relais SchlieBer | [Funktion DO@1-NO[20 a
L, S i /Bremse —» DBQQ |21 3 |
&« Relais Offner DO@1-NC[22| | ! I K2
= Bezugspotenzial Binérsignale — DGND |23 ‘ (AC-3)
S — +24V-Eingang -——  VI24 |24 ‘ +@,J -
Ausgang Inkre- 24V
mentalgeber- X14: ON |OFF*
Nachbildung Nur bei Systembus Abschlusswiderstand | [ [l | S 12 )
oder Eingang MCV/MCS Umschaltung | [l | S 11 * Werkseinstellung
externer Geber I-Signal <> U-Signal* ON|OFF .
] ** Werden die Binareingédnge
N </ | 2 mit 24 Vi von VO24 ge-
X15: s o3 schaltet, muss DCOM mit
Eingang - 2 g o M| 4 DGND gebriickt werden!
Motorgeber nur bei Sges/ [ WS
MCV/MCS 2o 20 ‘[ Wl 6 .
£ e~ = i i g | AGND (Bezugspotenzial
T . 1 -
g§> M| 9 10 V Analogsignale)
[ | 10
X30: ' | DGND (Bezugspotenzial
PROFIBUS-DP - i 24V Binarsignale)
Anschluss Nur bei Do o—(pa -
MCF/MCV/MCS41A gEs | T T
£E 7 —L Schutzleiter (Schirm)
N X ¢ ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Bild 212: Anschlussschaltbild Steuerkopf MCF/MCV/MCS4_A

03975ADE

« MCF/MCV/MCS41A (mit PROFIBUS-DP): SEW empfiehlt, diese Gerate immer mit
24 Vpc an Klemme X10:24 (VI24) zu versorgen werden. Diese externe 24Vp-Span-
nungsversorgung muss eine Dauerleistung von 50 W und eine Spitzenleistung (1 s)
von 100 W liefern kénnen.

» Der Analogeingang Al21 (X10:6) kann wahlweise als 10 V-Spannungseingang oder
als TF/TH-Eingang genutzt werden. Die Umschaltung erfolgt mit Parameter P120.

+ Die DIP-Schalter S11, S12 und 1 ... 10 sind nur bei abgenommener Anschlusseinheit
zuganglich.

+ Die TF/TH-Leitung muss entweder geschirmt sein oder getrennt von Leistungska-
beln (beispielsweise Motor- oder Bremskabel) mit mindestens 0,2 m (8 in) Abstand
verlegt werden. Werden Hybridkabel fur Motor- und TF/TH-Anschluss verwendet,
muss die TF/TH-Leitung separat geschirmt sein.
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MCH4_A: Anschluss Steuerkopf

nur bei MCH42A

X32: LWL Remote OUT
Empfangsdaten

X33: LWL Remote OUT

Steuerkopf 10 | -10V...+10VO(4) pomA
3 [a\]
(I +10V —» REF1 | 1 z +U- v -
] 0...10V*,+/-10V, %: All1 2 1"\__4( ?—‘ 4(:?—‘
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Bild 213: Anschlussschaltbild Steuerkopf MCH42A

MCH41A (mit PROFIBUS-DP) / MCH42A (mit INTERBUS-LWL): SEW empfiehlt,
diese Geréate immer mit 24 Vp an Klemme X10:24 (VI24) zu versorgen werden. Die-
se externe 24Vpc-Spannungsversorgung muss eine Dauerleistung von 50 W und
eine Spitzenleistung (1 s) von 100 W liefern kénnen.

Der Analogeingang Al21 (X10:4) kann wahlweise als 10 V-Spannungseingang oder
als TF/TH-Eingang genutzt werden. Die Umschaltung erfolgt mit Parameter P120.

Die DIP-Schalter S11, S12, 1 ... 8 und S1 ... S6 sind nur bei abgenommener An-
schlusseinheit zuganglich.

Die TF/TH-Leitung muss entweder geschirmt sein oder getrennt von Leistungska-
beln (beispielsweise Motor- oder Bremskabel) mit mindestens 0,2 m (8 in) Abstand
verlegt werden. Werden Hybridkabel fur Motor- und TF/TH-Anschluss verwendet,
muss die TF/TH-Leitung separat geschirmt sein.
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Anschluss Leistungsteil und Bremse

JT— Schutzleiter (Schirm)

F14/F15

K11
(AC-3)

DBOQ

F14/F15

K11
(AC-3)

K11
(AC-3)

K12
(AC-3)

weil3

CM71...112: gleich- und wechselstromseitige Abschaltung

Anschlusschaltbild Leistungsteil und Bremse

*

1
; BG g rot

BMK 3 Bremsstecker** |BGE 4
CM (DY) = blau

3 3 (3)
1A 4(2) CT/CV/DT/DV/D:
5(1) i
15| PE gleich- und wechselstrom-
oG seitige Abschaltung

L1
L2
L3
PE-*-—¢-—1--}--4---------—-- o—-—-
L m m mF11/F12/F13 !
| | |
L K11
i i (AC-3) i
BEEEETEE |
U ; Option Netzfilter NF... i
BT L1 L2 L3 Zwischenkreis-,
[— anschluss | *
]
| R HEH— R
L1 L2 L3 -U +U PE
X1: X4:
Leistungsteil
Xa: X3:
uv w +R -R PE
DBOQ
& ) f »-
DGND flz_- ' : |
I ¢-[ "1 Fi6
] weif3 @‘Ih | wirkt
BG 2 rot Bw.. Il | auf K11
BGE|y
blau 1
5
CT/CV/DT/DV/D:

wechselstrom-
seitige Abschaltung

Sie dann die PE-Klemme neben dem Zwischenkreisanschluss.

*%

Wenn F16 auslést, muss K11 gedffnet
werden und Di@Q "/Reglersperre” ein
“0"-Signal erhalten. DerWiderstands-
kreis darf nicht unterbrochen werden!

05149ADE

Bei den Baugréfien 1 und 2 ist neben den Netzanschluss-Klemmen kein PE-Anschluss vorhanden. Verwenden

Achtung: Anschlussreihenfolge unbedingt beachten. Falscher Anschluss fuihrt zur Zerstérung der Bremse.

Fiir den Anschluss des Bremsgleichrichters ist eine eigene Netzzuleitung erfor-
derlich. Die Speisung liber die Motorspannung ist nicht zuldssig!

Immer gleich- und wechselstromseitige Abschaltung der Bremse verwenden bei

— allen Hubwerks-Anwendungen,

— Antrieben, die eine schnelle Bremsenreaktionszeit erfordern und

Bremsgleichrich-
ter im Schalt-
schrank
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in den Betriebsarten CFC und SERVO.

Verlegen Sie beim Einbau des Bremsgleichrichters im Schaltschrank die Verbindungs-
leitungen zwischen Bremsgleichrichter und Bremse getrennt von anderen Leistungska-
beln. Gemeinsame Verlegung ist nur zuldssig, wenn die Leistungskabel geschirmt sind.







