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Historie

2 Basis- Informationen

2.1 Historie

Version Anderung Datum
12/2016-V1 Gesamt-Uberarbeitung 15.12.2016
03/2017-V1 Kapitel 4 / neue Grafik Stecker, EMV 03.03.2017

Kapitel 5 / neue Grafik Digitale Ausgange
Kapitel 8 / neue Grafik Temperatur-Kurve

03/2017 -V2 Kapitel 2 / Firmware Status 10.07.2017
Kapitel 4 / Erganzungen zu CAN BUS

2.2 Weitere Produkte

Fir Synchron-Motoren und Asynchron-Motoren

Digitale AC Servo-Verstarker (Netz bis 480V~) DS205, DS403,
DPCxx

Digital AC Servo-Verstarker flir Batteriebetrieb Serie BAMOBIL-D3

Analoge Drehstrom-Servo-Verstarker (Netz Serie TVD

400V~)

Fiir Gleichstrom-Motoren

Analoge DC Servo-Verstarker fur Batteriebetrieb Serie BAMOBIL-A

Analoge DC-Servo-Verstarker (Netzbetrieb) Serie TV

Thyristor-Stromrichter 1Q, 4Q, Servo Serie Classic
200W bis 800kW

2.3 Projektierungsanleitung (MANUAL)

1. MANUAL BAMOCAR Hardware
2. MANUAL NDrive x Software
3. MANUAL Inbetriebnahme BAMOCAR Inbetriebnahme - Fehlersuche

Zur Projektierung, Installation und Inbetriebnahme alle 3 MANUALs benutzen!

Als CD (DOKU-SOFT) der Gerate-Lieferung beiliegend.

Das Hardware-MANUAL enthalt Warn- und Sicherheitshinweise, Erklarungen zu Normen,
mechanische und elektrische Installationshinweise.

Das MANUAL muss fir alle mit dem Gerat beschaftigtem Personal zuganglich gemacht
werden.
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2.4 Giiltigkeit

Hardwarestand:

TMS 2-3d, Treiber 1-8

Firmwarestand:

>FW 470

2.5 Verwendete Bezeichnungen und Symbole

Gerat BAMOCAR PG D3

Anwender: Fahrzeuge, Boote, Maschinen - oder Anlagen-Hersteller oder Betreiber im
) industriellen Bereich (B2B, zweite Umgebung)

Hersteller:

Héandler:

Achtung Lebensgefahr!
Hochspannung

Warnung!
Wichtig

fo\

Gefahrliche elektrische Felder

Nicht im Lieferumfang (als Zubehor bestellen):

PG Verschraubungen

Steuer-Stecker:
X1 ..(In/Out)

X7 (Feedback)
X9 (CAN-BUS)

Binder 99-5662-15-19
Binder 99-5661-15-19
Binder 99-0436-14-05

Programmierkabel X10 = Best-Nr. 2390 Stecker Binder 79-3464-52-06

Version: 03/2017 - V2

BAMOCAR PG D3

Glltigkeit



Basis- Informationen

Allgemeine Produktinformationen

2.6 Allgemeine Produktinformationen

Der Digitale-Drehstrom-Servoverstarker BAMOCAR PG - D3xx bildet zusammen mit dem Motor eine

4 Quadranten Antriebseinheit. Treiben und Bremsen mit Energiertickspeisung in beiden Drehrichtungen.

Je nach installiertem Parametersatz ist der Verstarker geeignet fiir EC-Synchron-Motoren, AC-Asynchron-
Motoren oder Gleichstrom-Motoren.

Die Antriebskonzepte zeichnen sich durch unterschiedliche Vor- und Nachteile aus.

Der EC-Antrieb (Synchronmotor) hat den hochsten Wirkungsgrad und die hochste Leistung pro Gewicht und
Volumen. Er ist wartungsfrei und hat eine hohe Regeldynamik. Nachteil ist der schwierig zu regelnde
Feldschwachebereich und das hohe Bremsmoment bei Motorkurzschluss.

Der EC-Synchron-Motor (birstenloser Gleichstrommotor) ist in seiner elektrischen Ausfiihrung ein
Synchronmotor mit Dauermagnet-Rotor und Drehstromstator.

Die physikalischen Eigenschaften entsprechen denen des Gleichstrommotors, d.h. der Strom ist
proportional zum Drehmoment und die Spannung ist proportional zur Drehzahl. Die Drehzahl wird bis zur
Stromgrenze (max. Drehmoment) stabil geregelt. Bei Uberlastung sinkt die Drehzahl bei konstantem Strom.
Rechteckige Drehzahl-Drehmoment-Kennlinie.

Strom, Drehzahl und Position (Lage) werden exakt gemessen. Die Drehfeldfrequenz ist keine RegelgroRe, sie
stellt sich selbstandig ein.

Die Motorspannungen und Motorstrome sind sinusformig.

Der AC-Antrieb (Asynchronmotor) hat durch die einfache Feldschwachung den héchsten Drehzahlbereich
und er erzeugt bei Motor-Kurzschluss kein Bremsmoment. Nachteil ist die BaugréRBe und der schlechtere
Wirkungsgrad. RegelgroRe ist die Drehfeldfrequenz unter Berlicksichtigung der motorspezifischen
KenngroRen (Feldorientierte Regelung). Die Motorspannungen und Motorstrome sind sinusférmig.

Bei beiden Drehstromsystemen erfolgt keine Motorbewegung, wenn das Drehfeld abgeschaltet wird oder
ein Endstufenschaden besteht. Die Verlustwarme entsteht Glberwiegend im Motor-Stator.

Der DC-Antrieb (Gleichstrommotor) hat den besten Gleichlauf und einen hohen Regelbereich. Ein Notlauf
kann durch direkte Aufschaltung der Batteriespannung erreicht werden. Nachteil sind die Kohleb(rsten und
die Warmeentwicklung im Anker. Der Antrieb kann bei einem Endstufenschaden mit hoher Geschwindigkeit
drehen.

Der Strom ist proportional zum Drehmoment und die Spannung ist proportional zur Drehzahl.

Strom, Drehzahl und Position (Lager) werden exakt gemessen. Die Drehzahl wird bis zur Stromgrenze (max.
Drehmoment) stabil geregelt. Bei Uberlastung sinkt die Drehzahl bei konstantem Strom. Rechteckige
Drehzahl-Drehmoment-Kennlinie. Bei fremderregten Motoren ist Feldschwachung maoglich.

BAMOCAR PG - D3xx kann als Positionsregler, Drehmoment-, oder Drehzahl-Verstarker eingesetzt werden.

Der Drehzahlistwert wird aus der Gebereinheit (Resolver- oder Andere) generiert oder intern (sensorlos)
erzeugt. GroRer Regelbereich und hohe Regeldynamik erfordern ein Gebersystem.

Warnung / Achtung:

Bei aus dem Gleichstrom-Netz gespeisten DC-, AC- und bl-Servo-Verstarkern
muss die Energierlickspeisung in den Zwischenkreis beim Bremsbetrieb
beachtet werden.

(Externe Ballastschaltung)

5 BAMOCAR PG D3 Version: 03/2017-V2
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2.7 Anwendung/Einsatz/Aufbau/Eigenschaft

Anwendung in:

Fahrzeugen, Boote, Maschinen und Anlagen aller Art bis zu einer Antriebsleistung von 140kW im
rauen Einsatz, besonders als 4Q-Servoantriebe:

- bei hochdynamischen Beschleunigungs- und Bremsvorgangen

- bei groflen Regelbereichen

- bei hohem Wirkungsgrad

- bei kleinen Motorabmessungen

- bei gleichmaRigem, ruhigem Lauf

- fir Drehzahlregelung, Drehmomentregelung oder kombinierte Drehzahl-Drehmomentregelung
mit oder ohne liberlagerter Lageregelung. Konstantantriebe bei Forderantrieb, Spindelbetrieb,
Pumpen, Quer- und Langsteilantriebe, Mehrmotor-Gleichlaufantriebe.

Einsatz in:

Batteriebetriebene Fahrzeuge wie

Elektrofahrzeuge, Elektroboote, Stapler, Transportsysteme sowie in batteriebetriebene
Maschinen und Anlagen wie Montageautomaten, Metallbearbeitungsmaschinen, X-Y Tische,
Lebensmittelmaschinen, Roboter und Handlingssysteme, Regalférderzeuge,
Steinbearbeitungsmaschinen und in vielen anderen batteriegespeisten Anwendungen.

Aufbau:

-Kompaktgerat nach den VDE- DIN und EG-Richtlinien / Schutzart IP65
-fiir raue Umgebung und hohe dynamische Uberlast

-wartungsfrei

-BerlUihrungsschutz der Leistungs-Anschlisse

-Leistungselektronik fiir (S1 Betrieb) 125A, 200A
-Leistungs-Eingangsbereich nom. 12 bis 700V=

-Flassigkiihlung (Sonderausfiihrung Luftkiihlung)

-Einheitliche digitale Regelelektronik

-Unabhingiges 12/24V-Choppernetzteil fur die Hilfsspannungen

Galvanische Trennung zwischen:

- Leistungsanschluss, Motoranschluss und allen anderen Steueranschliissen
- Hilfsspannungsanschluss und allen anderen Spannungen

- Gehause und Kiihlblock

- Luft und Kriechstrecken entsprechen den EU-Normen

-keine interne Isolationsliberwachung, Y2-Kondensatoren zum Gehduse

Verwendet werden:

- Vollisolierte IGBT-Leistungshalbleiter, grof3ziigig dimensioniert
- Nur handelstibliche Bauteile im Industrie-Standard

- SMD-Bestiickung

Version: 03/2017 - V2 BAMOCAR PG D3 6
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Anwendung/Einsatz/Aufbau/Eigenschaft

Eigenschaften:
Batterieanschluss 12V= bis 700V= (Gleichstrom-Netz, Einschrankungen beachten)

unabhéngiger Hilfsspannungsanschluss 24V= oder 12V=

Digitale Schnittstellen RS232, CAN-BUS (weitere Option)

Analoge Eingange, programmierbare Differenzeingdnge

Digitale Ein-Ausgange, programmierbar, Optoentkoppelt

Sollwertrampen linear, nicht linear (S-Funktion)

Freigabe- und Endschalterlogik, Notstop-Funktion, Sicherheit
BTB-Betriebsbereit, Solid State Relais

Lage, Drehzahl- und Drehmomentregelung

Feedback-Gebersysteme: Resolver, Encoder-Inkrementalgeber, SINCOS 1Vss,
Rotorlage + bl Tacho

Statische und dynamische Stromgrenze

Einheitliche volldigitale Regeleinheit

Prozessorunabhingige Schutzabschaltung bei Uberspannung, Unterspannung
Kurzschluss, Erdschluss und Ubertemperatur von Verstéirker oder Motor
Eigensicheres kurzschlusssicheres Leistungsteil (EN50178)

Achtung: Bremsenergie

Die Bremsenergie wird in die Batterie zuriickgespeist.
Die Batterie muss die Bremsenergie aufnehmen kénnen.

Achtung:

Besonders beachten bei Betrieb an Labor-Netzteilen

Bei Gleichstromnetzen muss das Netz die Bremsenergie
aufnehmen ohne dass die Spannung liber den zuldssigen Wert
ansteigt. Ist dies nicht sichergestellt, muss eine Ballastschaltung eingesetzt werden.

Achtung:

Bei nicht geerdeten Systemen (Fahrzeuge, Boote, Maschinen)
muss die Isolation zwischen den beriihrbaren Teilen und den HV-Spannungen mit einem
unabhdngigen Isolationswachter liberwacht werden.

7 BAMOCAR PG D3 Version: 03/2017-V2
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2.8 Sicherheitsvorschriften

Elektronische Gerate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher!

Achtung Hochspannung

DC 800V=

Schockgefahr! / Lebensgefahr!
Zwischenkreis-Entladezeit >4 min.

Dieses MANUAL muss vor der Installation oder Inbetriebnahme sorgféltig durch qualifiziertes
Fachpersonal gelesen und verstanden werden. Das Wissen und die Kenntnis (iber das Gerat und
besonders Uber die Sicherheitshinweise miissen allen mit der Anwendung beschaftigten Personen
zuganglich sein.

Bei Unklarheiten, sowie bei weiteren in der Dokumentation nicht oder nicht ausfiihrlich genug
beschriebenen Funktionen, ist der Hersteller oder Handler zu kontaktieren.

Falsche Installation kann zur Zerstérung der Gerate fihren!

Falsche Programmierung kann gefahrliche Bewegungen auslésen!

Bestimmungsgemale Anwendung:

Die Gerate der Serie BAMOCAR PG —-D3 sind elektrische Betriebsmittel (EB) der
Leistungselektronik fiir die Regelung des Energieflusses.

Sie sind als Komponenten zur Regelung von EC-Synchron-Motoren und AC-Asynchron-Motoren in
Fahrzeugen, Maschinen oder Anlagen bestimmt.

Beim Einsatz in Wohngebieten sind zusatzliche EMV-Malinahmen notwendig.

Abweichende Anwendungen bedirfen der Freigabe durch den Hersteller.

Der Anwender muss eine Gefahrenanalyse seines Endproduktes erstellen

Schutzart IP65

Anschluss nur an Batterien

Betrieb nur bei geschlossenem Gerat erlaubt!

Steuer- und Leistungsanschliisse kbnnen zu Spannungen
fuhren, ohne dass der Antrieb arbeitet!
Zwischenkreis-Entladezeit ist groBer als 4 Minuten!

Vor Demontage Spannung messen!

Version: 03/2017 - V2 BAMOCAR PG D3 8
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Sicherheitsvorschriften

Der Anwender muss eine Gefahrenanalyse fiir seine Maschine, sein Fahrzeug oder seine
Anlage erstellen.

Der Anwender muss sicherstellen:

- das nach einem Ausfall des Gerates
- bei Fehlbedienung,
- bei Ausfall der Regel- und Steuereinheit usw.

der Antrieb in einen sicheren Betriebszustand geflihrt wird.

Fahrzeuge, Boote, Maschinen und Anlagen sind auRerdem mit
gerateunabhingigen Uberwachungs- und
Sicherheitseinrichtungen zu versehen. Der Anwender muss
geeignete MalRnahmen treffen, damit durch unzulassige
Bewegungen keine Gefahr fiir Menschen und Sachen entstehen!

Im Betrieb muss das Gerat geschlossen sein.

Alle Steckverbinder missen sicher eingerastet oder verschraubt
sein.

Die Schutzsysteme miuissen aktiv sein.

Bei gedffnetem Gerat und/oder deaktivierten Schutzsystemen
muss der Anwender sicherstellen, dass nur qualifiziertes
Fachpersonal Zugang zu den Geraten hat.

Montagearbeiten
- nur im gesicherten spannungslosen Zustand
- nur von geschultem Fachpersonal

Installationsarbeiten

- nur im gesicherten spannungslosen Zustand
- nur von geschultem Elektro-Fachpersonal

- Sicherheitsvorschriften beachten

Einstell- und Programmierarbeiten

- nur von qualifiziertem Fachpersonal mit Kenntnissen in elektronischen Antrieben und Software
- Programmierhinweise beachten

- Sicherheitsvorschriften beachten

9 BAMOCAR PG D3 Version: 03/2017-V2
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2.9 Inbetriebnahme

Die Servo-Verstarker BAMOCAR PG - D3 sind Komponenten der elektronischen Antriebstechnik.
Sie sind nur in Verbindung mit einem elektrischen Verbraucher (z.B. Motor) funktionsfahig. Der
Einsatz ist auf die gewerbliche Anwendung begrenzt.

Bei Einbau in Fahrzeuge , Boote, Maschinen und Anlagen ist die Aufnahme des
bestimmungsgemalen Betriebes des Gerates solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die
Maschine, die Anlage oder das Fahrzeug den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie
2006/42/EG, der EMV-Richtlinie 2004/108/EG entspricht.

Die EG-Richtlinie 2004/108/EG mit den EMV-Normen EN61000-2 und EN61000-4
wird unter den im Kapitel EMV-Hinweise vorgegebenen Installations- und
Prifbedingungen eingehalten.

Beim Einsatz in Wohngebieten sind zusatzliche EMV-Malinahmen notwendig.

Eine Herstellererklarung kann angefordert werden.

Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenzwerte liegt in der
Verantwortung des Herstellers des Fahrzeugs, der Anlage oder der Maschine.

Version: 03/2017 - V2 BAMOCAR PG D3 10
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Details der Sicherheitshinweise

2.10 Details der Sicherheitshinweise

Maschinenrichtlinie

Der Fahrzeug, Maschinen oder Anlagenhersteller muss eine Gefahrenanalyse fiir sein Produkt
erstellen. Er muss sicherstellen dass keine unvorhersehbaren Bewegungen zu Personen oder
Sachschaden flihren kénnen.

Qualifiziertes Personal

Hardware

Qualifiziertes Fachpersonal zeichnet sich durch eine Ausbildung und Schulung fiir den Einsatz
elektronischer Antriebstechnik aus. Es kennt die Normen und Unfallverhiitungsvorschriften der
Antriebstechnik und kann den Einsatz beurteilen. Mégliche Gefahren werden erkannt.

Die ortlichen Vorschriften (IEC, VDE, VGB) sind dem Fachpersonal bekannt und werden bei den
Arbeiten bericksichtigt.

Software

Qualifiziertes Fachpersonal fir die Software muss geschult sein fiir die sichere Programmierung
der Gerate in den Maschinen und Anlagen. Falsch Parametrierung kann zu unerlaubten
Bewegungen fiihren. Die Parametereinstellungen sind gegen Fehlbedienung zu priifen. Sorgfaltige
Abnahmetests sind, mit einem 4 Augenprinzip, durchzufiihren

Arbeitsumgebung

Falsche Handhabung der Gerdte kann zu Sach- oder Personenschaden fiihren.

Betrieb der Gerate nur bei geschlossenem Gerat .

Gerateabdeckungen diirfen nicht entfernt werden.

Arbeiten an elektrischen Anschliissen nur im spannungsfreien Zustand. Batteriespannung muss
sicher abgeschaltet sein.

Die Spannungen und Restspannungen (Zwischenkreis) missen vor den Arbeiten am Gerat
gemessen werden. Maximal zuldssige Spannung <42 V.

Es konnen hohe Temperaturen > 70°C auftreten.

Die Arbeitsumgebungen konnen fir Trager von elektronischen medizinischen Hilfsmitteln (z.B.
Herzschrittmacher) gefahrlich sein. Ein genligender Abstand zu diesen elektrischen Teilen ist
einzuhalten.

Beanspruchung

Beim Transport und Lagerung sind die vorgeschriebenen klimatischen Bedingungen einzuhalten.
Die Gerate diirfen keine mechanischen Beschadigungen aufweisen. Verbogene Gehauseteile
konnen die Isolierstrecken beschadigen. Beschadigte Gerate niemals einbauen!

Die Gerate enthalten Bauelementen welche durch elektrostatische Entladungen beschadigt
werden konnen. Die allgemeinen Empfehlungen fiir den Umgang mit ESDS-Bauteilen miissen
beachtet werden. Besonders zu beachten sind hochisolierende Kunststofffolien und Kunstfasern.
Fiir den Betrieb ist sicherzustellen dass die Umweltbedingungen im Schaltschrank eingehalten
werden. Dies gilt besonders fiir die nicht zugelassene Betauung der Gerate.

11 BAMOCAR PG D3 Version: 03/2017-V2
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2.11 BestimmungsgemaRe Verwendung

Die Gerate sind als Komponenten zur Regelung von EC-Synchron-Motoren und AC-Asynchron-
Motoren in Fahrzeugen, Boote, Maschinen oder Anlagen bestimmt.

Abweichende Anwendungen bediirfen der Freigabe durch den Hersteller.

Die Gerate Schutzart ist IP65.

Der Einbau ist nur in Fahrzeugen, Boote, Maschinen oder Anlagen zugelassen.

Beim Einsatz in Wohngebieten sind zusatzliche EMV-Malinahmen notwendig.

Der Anwender muss eine Gefahrenanalyse seines Endproduktes erstellen
Leistungsanschluss nur an Batterien. Bei Spannung >60V Isolationswachter einzusetzen.

Die Kapazitdten zwischen getakteten Leistungsbaugruppen und Gehduse (0.022uF Y2-
Kondensatoren.) Externe Isolationsmessgerate einsetzen.

Die Steueranschlisse (Klemmen X1, Stecker X7, X8, X9, X10) des Gerats entsprechen der
"sicheren elektrischen Trennung SELV" nach EN 61800-5-1. Der Anwender muss sicherstellen,
dass in der gesamten Steuerverdrahtung die Normen eingehalten werden.

Bei am Gerat angeschlossenen Komponenten ohne potentialgetrennte Ein-Ausgdnge muss auf
den Potentialausgleich geachtet werden. (Ausgleichsanschluss GND). Die Ausgleichsstrome
kénnen Bauteile zerstoren.

Bei Isolationsmessungen missen die Gerdte abgeklemmt oder die Leistungsanschlisse
untereinander und die Steuerungsanschliisse untereinander gebriickt werden. Bei
Nichtbeachtung kbnnen im Gerat Halbleiter zerstért werden.

Repetierende Erd- und Kurzschllisse unterhalb der Kurzschluss- Ansprechschwelle kénnen zur
Beschadigung der Endstufen fiihren. (Bedingt Kurzschlussfest nach EN 50178, EN61800-5-1)

Unzulassige Anwendungen

- in lebenserhaltenden medizinischen Geraten oder Maschinen

- an Netzgeraten oder Gleichstromnetzen ohne Schutzschaltungen
- auf Schiffen

- in explosionsgefdahrdeten Umgebungen

-in Umgebungen mit dtzenden Dampfen

Version: 03/2017 - V2 BAMOCAR PG D3

12

Bestimmungsgemalle Verwendung



Basis- Informationen

2.12 Vorschriften und Richtlinien

Die Geréate und die dazugehérenden Komponenten sind nach den ortlichen gesetzlichen
und technischen Vorschriften zu montieren und anzuschlief3en:

Vorschriften und Richtlinien

EG-Richtlinie 2004/108/EG, 2006/95/EG, 2006/42/EG, 2002/96/EG
EG-Normen EN60204-1, EN292, EN 50178, EN60439-1, EN61800-3, ECE-R100
Intern. Normen ISO 6469, ISO 26262, ISO 16750, ISO 20653, ISO 12100

IEC/UL IEC 61508, IEC364, IEC 664, UL508C, UL840

VDE-Vorschriften und VDE 100, VDE 110, VDE 160

TUV-Vorschriften

Vorschriften der VGB4

Berufsgenossenschaft

Im Gerat beriicksichtigte EU-Normen und Vorschriften

Norm Erklarung Ausgabe
EN 60146-1,-2 Halbleiter-Stromrichter 2010
EN 61800-1,-2,-3 Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe 2010
EN 61800-5-1 Elektrische Leistungsantriebssysteme Sicherheit 2010
EN 60664-1 Isolationskoordinaten Niederspannung 2012
EN 61010 Sicherheitsbestimmungen Regelgerate 2011
EN 61508-5 Funktionale Sicherheit elektrischer, elektronischer Systeme | 2011
EN 60068-1,-2 Umgebungseinfllsse 2011
ISO 20653 Schutzart elektrische Ausriistung von Fahrzeugen

ECE-R100 Bedingungen batteriebetriebene Elektrofahrzeuge

UL 508 C UL-Vorschrift Stromrichter 2002
UL 840 UL-Vorschrift Luft und Kriechstrecken 2005

Vom Anwender zu beachtende EU-Normen und Vorschriften

Norm Erklarung Ausgabe
EN 60204 Sicherheit und elektrische Ausriistung von Maschinen 2011
EN 50178 Ausrlstung von Starkstromanlagen 1998
EN 61800-3 Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe -EMV 2010
EN 60439 Niederspannungs-Schaltgeratekombinationen 2011
EN 1175-1 Sicherheit von elektrischen Flurférderzeugen 2011
ISO 6469 Elektrische Strallenfahrzeuge 2009
ISO 26262 Funktionale Sicherheit elektrischer Stralenfahrzeuge 2011
ISO 16750 Elektrische Komponenten Fahrzeuge 2010
ISO 12100 Sicherheit von Maschinen 2011
ISO 13849 Sicherheit von Maschinen und Steuerungen 2011
IEC 364 Schutz gegen elektrischen Schlag 2010
IEC 664 Isolationskoordinaten Niederspannung 2011
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2.13 Risiken

Der Hersteller ist bestrebt durch konstruktive, elektrische- und softwareseitige
Malnahmen die vom Gerat ausgehenden Restrisiken soweit als moéglich zu
verringern.

Aus der Antriebstechnik sind folgende bekannte Restrisiken bei der Risikobetrachtung
von Maschinen, Fahrzeugen und Anlagen zu beriicksichtigen.

Unzuldssige Bewegungen
verursacht durch:
« den Ausfall von Sicherheitsiiberwachungen oder abgeschaltete
Sicherheitsiiberwachungen bei Inbetriebnahme oder Reparatur
« Softwarefehler in vorgelagerten Steuerungen, Fehler in Bussystemen
« Nicht ilberwachte Hardware und Softwarefehler in der Aktorik und den Verbindungskabel
« Vertauschter Regelsinn
« Fehler bei Parametrierung und Verdrahtung
. Begrenzte Reaktionszeit der Regeleigenschaften. Rampen, Grenzen
« Betrieb auBerhalb der Spezifikationen
« Elektromagnetische Stérungen
« Elektrostatische Storungen, Blitzeinschlag
« Bauelemente-Ausfall
« Fehlerin den Bremsen

Gefdhrliche Temperaturen
verursacht durch:
« Fehler bei der Installation
« Fehler an Anschliissen, schlechte Kontakte, Alterung
« Fehler bei der elektrischen Absicherung, falsche Sicherungstypen
« Betrieb auBerhalb der Spezifikationen
« Witterungseinflisse, Blitzeinschlag
« Bauelemente-Ausfall

Gefahrliche Spannungen

verursacht durch:
« Fehlerhafte Erdung von Gerat oder Motor
« Fehler an Anschliissen, schlechte Kontakte, Alterung
« Fehlerin der Potentialtrennung, Bauelemente-Ausfall
. Leitende Verschmutzung, Betauung

Gefdhrliche Felder

Die Gerate, das induktive und kapazitive Zubehor, sowie die Leistungsverkabelung
konnen starke elektrische und elektromagnetische Felder erzeugen. Diese konnen fir
Trager von elektronischen medizinischen Hilfsmitteln (z.B. Herzschrittmacher)
geféhrlich sein. Ein genligender Abstand zu diesen elektrischen Teilen ist einzuhalten.

Der Schaltschrank ist entsprechend zu Kennzeichnen.

Version: 03/2017 - V2 BAMOCAR PG D3 14
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Technische Daten

2.14 Technische Daten

Ausfiihrung fiir Drehstrom — Motoren

Leistungsspannungs-Anschluss

12 V= bis 700 V=

Hilfsspannungs-Anschluss

12 V=oder 24V =+10% / 4A (2 A)
Restwelligkeit < 10 % / selbstheilende Sicherung

Daten BAMOCAR D3-400-(700) | Dim. | 125/250 200/400 125/250 200/400
Anschlussspannung Nennwert V= 24 bis. max. 400 24 bis max. 700
Ausgangsspannung max. Nennwert | V~eff bis 3x260 bis 3x450
Dauerstrom A 125 200 125 200
Spitzenstrom max. A, 250 400 250 400
Verlustleistung max. kw 2 3 2.6 4
Taktfrequenz kHz 8-24 8-16
Uberspannung-Schaltschwelle V= 440 800
Eingangssicherung A 160 250 160 250
Gewicht kg 8,5
Abmessungen HxBxT mm 403x250x145
BaugroRe 2
Steuersignale Vv A Funktion Anschlul
Analoge Eingange +10 0.005 Differenzeingang X1
Digitale Eingdnge ilgls ig_?’o 8'010 Logik 10 X1
Digitale Ausgénge +24 1 Transisto'r Ausgang 1

open Emitter
Resolver / TTL / SINCOS Differenzeingang X7
CAN-Schnittstelle Logik IO X9
RS232-Schnittstelle Logik 10 X10

15
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Umgebungsbedingungen

Schutzart IP 65

Normen EN60204, ISO 16750, EN61800, IEC60146
Schutzklasse

Uberspannung +10 %

Betriebs-Temperaturbereich -10 bis +45 °C

Erweiterter Betriebs-Temp.-Bereich | -30 bis 65 °C

ab +45°C bis +65°C 45Leistungsreduzierung 2 %/°C

Lagerung, Transport

-30 °C bis +80 °C EN60721

Aufstellhohe

<1000m G.NN 100 %,
>1000m Leistungsreduzierung 2 %/100 m

Kiithlung Flussigktuhler max 65 °C, 12 I/min, Druck max. 1,3 bar
Einbaulage unabhangig
Verschmutzung Verschmutzungsgrad 2 nach EN 61800-5-1
Schwingung 10 Hz bis 58 Hz Ampl. 0,075 mm (IEC 60068-2-3)

58 Hzbis200Hz 1g
Schock 15 g fur 11 ms

Umweltbedingungen

Nicht zulassig:
Betauung, Eisbildung, Olnebel, Salznebel, Wasser

Feuchte

Klasse F  Luftfeuchtigkeit <85 % keine Betauung!

Version: 03/2017 - V2
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Technische Daten

Stromreduzierung (Momentenreduzierung)

Nur bei Luftkiihler

Zulassige Stromgrenze in Abhdngigkeit
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Abhangigkeit zur IGBT-Modultemperatur
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IGBT- Taktfrequenz kHz
IGBT- switching frequency kHz
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3 Mechanische Installation

3.1 Wichtige Hinweise

Gerat auf mechanische Beschadigung tberpriifen.
Nur einwandfreie Gerate einbauen.

Montage nur im spannungslosen Zustand.
Batterie-Pluspol und Minuspol abklemmen, DC-Netz trennen.

Montage nur durch geschultes Fachpersonal.

Die Einbaulage ist bei Gerdaten mit Grundplatte und bei Geraten
mit Zusatzkihler (Luft mit Lifter, Fllssigkeit) beliebig.

Bei zu geringer Warmeabfuhr schaltet das Gerat Giber seine

thermische Uberwachung ab.

Gerate-Befestigungsbohrungen vom MaRbild oder vom Bohrplan abnehmen.

Nicht vom Gerat ab markieren.

Filter und Drossel raumlich nahe am Gerat montieren.

Leitungs-Schirme flachig mit der Montageflache kontaktieren.

Leistungskabel (Batterie- und Motorkabel) getrennt von den Signalleitungen verlegen.

Minimalen Kabelquerschnitt beachten.

Sichere Masseverbindung vom Gehause zur Masse-Ebene (Fahrzeug-
Masse, Schaltschrank-Masse)

Schirmlose Kabelenden mdoglichst kurz.
Nur vorgeschriebene Stecker verwenden.

Rittelsichere Verschraubungen verwenden.

Leistungs-Anschlusskabel vom BAMOCAR zur Batterie moglichst kurz.
Langere Leitungen fihren aufgrund der Leitungsimpedanz zu dynamischen
Spannungseinbriichen. Diese belasten die eingebauten Kondensatoren und
verkiirzen die Lebensdauer.

Version: 03/2017 - V2 BAMOCAR PG D3
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MaRbilder BAMOCAR

3.2 MaRbilder BAMOCAR

Ausfihrung Standard

230.00
180.00

105.00

70

50

Fliissigkiihler
Anschluss
Schlauchanschluss:
Eingangstemperatur:
Durchflussmenge:
Druck:

(Stecker Teilbestiickt)

310.00 o
330.00 2l
355.00 .

Metall %-13
<50°C

max. 12 1 / min
max. 1,3 bar

200.00 =

200.00 y

264.00 -
330.00 -

Leistungsanschluss

PG-Kabeleinfiihrung Metall M 25 x 1.5 mit
Schirmeinsatz

empfohlene Kabel-Verschraubungen:
Lapp- SKINTOP- MS-x

Pflitsch- blueglobe TRI

19
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3.3 Montage auf Tragschienen

4 x Schraube M5x20

3.4 Montage auf Montageflache

4 x Distanzrohr fir M5 20 mm lang
4 x Schraube M5 x 40

Version: 03/2017 - V2
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Wichtige Hinweise

4 Elektrische Installationen
4.1 Wichtige Hinweise

Die Anschlusshinweise sind in ihrer Zuordnung der Anschliisse zu den Stecker-Nummern oder
Klemmennummern verbindlich!

Alle weiteren Hinweise hierzu sind unverbindlich. Die Eingangs- und Ausgangsleitungen kénnen
unter Berlicksichtigung der elektrischen Vorschriften und Richtlinien verdndert und erganzt
werden.

Die zu beachtenden Vorschriften sind

- Anschluss- und Betriebshinweise

- Ortliche Vorschriften

- EG-Vorschriften wie EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
- Fahrzeug-Vorschriften ECE-R100, ISO 6469, I1SO 26262

- VDE, TUV und Berufsgenossenschaft-Bestimmungen

Elektrische Installation nur im spannungslosen Zustand.
Auf sichere Freischaltung achten.

- Kurzschlussbiigel einlegen

- Warnschilder anbringen

Installation nur durch elektrotechnisch geschultes Personal

Anschlusswerte mit den Typenschildangaben vergleichen.

Auf richtige Absicherung der Einspeisung der Hilfsspannung achten.
Leistungskabel und Steuerleitungen raumlich getrennt verlegen.
Schirmanschliisse und ErdungsmaBnahmen nach EMV-Richtlinien ausfiihren.
Richtige Leitungsquerschnitte verwenden.

Externe Isolationswachter einsetzen!

Achtung: Schlechte oder unterdimensionierte Kabelverbindungen
zwischen Batterie und Gerat kénnen zu einer
Beschadigung des Gerétes fiihren! (Bremsenergie)

Achtung: Leistungs-Anschlusskabel vom BAMOCAR-D3 zur
Batterie moglichst kurz. Langere Leitungen fiihren
aufgrund der Leitungsimpedanz zu dynamischen
Spannungseinbriichen. Diese belasten die eingebauten
Kondensatoren und verkiirzen die Lebensdauer.
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4.2 Blockschaltbild
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Blockschaltbild

Blockschaltbild
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4.3 Anschlussiibersicht

zur Montageplatte

+12V to +24V Hilfsspannung
GND24
Sicherh X
icherheits
Kreis ;BTB <:|
Not-Stop
o C GND24 G
sealer D +24 XB:1
E END1 <] +UB [r [
F END2 D
Regler-
Fr?igaba G FRG <:| K1 K2 Voradung
Analog—Jr_ H AIN1+ <:| -uB W
soert 1% , J AIN1- XB:5 Ak
Logik-GND - K GNDE <:|
;zgsi:;nge L DIN1 <]
M DIN2
Logik- N DOUT1 G fffffffffffffff
ingange XB:2
Enosne O DOUT2 D x; sl
a0y P ANz G v XB:4
R AIN2- ’ an
Ring S DOUT3 G
Prene T RFE
+24V U +24
GND <:| X7 ﬂ
D Feedback _)
herte j [ X9 CAN-BUS <] D
X D-Stecker mit abgeschirmten Kabel
[ )c()g.t;OCnAN-BUS <:| Schirmanschluss im Stecker
<:| WJWEMV—Masse fléchige Verbindung
PC ™ comx [ XIORS232 L Fi6EAR-D3
|/ i

BAC-Anschlussplan-V2
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EMV

Hilfssponnung Botteriespannung
44 EMV i R i

m
CNC/SPS I e B

. N

X9 XIG  KLH Xl GND XIK KLC XLD Bl XBiS
CaN-  FRG  onolog- 1e-z4y  +UD “UB
BUS RN Sollwert Geriuse

asse
kurz wie mgglich

ssever! o
auf die Momtageplatte bringen

o
Steckergehiuse BAMOCAR D

ML K2 M3
X7 B2 XBI XBi4

MONTAGEPLATTE M,

19pl. Rundstech -
Schirn H nn

auf .
Steckergehbiuse k __rnnda_ |

D-BAC-emv-4

Die Gerate entsprechen der EG-Richtlinie 2004/108/EG in den Normen EN61800-3 unter
folgenden Installations- und Prifbedingungen

Montage:

Gerat auf blanker Montageplatte 500 x 500 x 5 mm leitend montiert.
Montageplatte Gber 10 mm? mit Masse verbunden.

Motorgeh&use Gber 10 mm? mit Masse verbunden.

Geratenull X-AGND iber 1.5 mm? mit Montageplatte verbunden.
Geréate-PE-Schraube X3:6 tiber Leitung 4 mm? mit Montageplatte verbunden

Steueranschliisse:
Signalleitungen abgeschirmt, Analogsignal-Leitungen verdrillt und abgeschirmt
Schirm: Flachiger Kontakt auf Montageplatte (Masse)

Batterieanschluss:
360 V Gleichspannung

Anschluss Motor:
Motorleitung abgeschirmt, flachiger Massekontakt

Bei Einbau in Maschinen und Anlagen ist die Aufnahme des
bestimmungsgemafRen Betriebes des Gerates solange untersagt,
bis festgestellt wurde, dass die Maschine oder Anlage den
Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG und

der EMV-Richtlinie 2004/108/EG entspricht.

Bei Fahrzeugen ECE-R83, ECE-R100

Eine Herstellererklarung kann angefordert werden.
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4.5 Steckeriibersicht

Stecker sind nicht im Lieferumfang.

Membran X9 caN X1 Steuer X10Rs232 X7 Feedback  Anzeige
Ventil BUS Ein Ausgdnge Parameter Geber Status-Fehler

Stecker X1 Steuer-Ein/Ausginge

A braun BTB Betriebsbereit

B rot BTB

C rosa GND24 Hilfsspannung 0

D gelb +24V Hilfsspannung +

E grin END1/LMT1  Endschalterl

F blau END2/LMT2  Endschalter2

G violett FRG/RUN Freigabe

H grau AIN1+ Analog-Eingangl

J weiss AIN1-

K schwarz GNDE Logik-Null

L br-grin DIN1 Digitaler-Eingangl

M br-gelb- DIN2 Digitaler-Eingang?2

N ws-grin  DOUT1 Digi-Ausgangl ] B
O rot-blau  DOUT2 Digi-Ausgang2 Stecker-Stift am Gerat
P ws-gelb AIN2+ Analog-Eingang2

R ws-rot AIN2-

S ws-grau DOUT3 Digi-Ausgang3

T ws-schwarz RFE Drehfeld Freigabe Anschluss-Stecker:

U ws-blau +24 V Hilfsspannung+ Binder 99-5662-15-19

Steckeriibersicht

Stecker X9 CAN

e

{CAM-V-) Shid {FE}
1 PE CAN-L
2 Versorgung IN CAN-G CAN-H
3 CAN GND
4 CANH
5 CANL
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Steckeriibersicht

Stecker X10 RS232
1 braun R2IN
2 weiss TxD
3 blau T20U
4 schwarz T20U
5grau RxD
6 rosa GND

Stecker-Stifte am Gerat

Anschluss-Stecker Binder 79-3464-52-06

1 +24 V-Br
2 Bremse +
3 Bremse -
4 GND-24V-Br

Option Stecker X11 Bremse

Anschluss-Stecker Binder 99-0429-15-04

Feedback- Geberstecker X7

Buchse am Gerat

Anschluss-Stecker:

Binder 99-5661-15-19

Stecker X7 Stecker X7 Stecker X7 Stecker X7
Geberstecker Resolver | Geberstecker INC-TTL Geberstecker SIN/COS Geberstecker bl

A A Kanal A A Kanal ka+ A MP tacho

B B Kanal /N B Kanal kr+ B

C SIN1 C Kanal B C Kanal kb+ C Tacho 1

D D Versorgung +5V D Versorgung +5V D Versorgung +15V
E C0S2 E Kanal N E Kanal kr+ E Tacho 2

F F Kanal/B F Kanal kb- F

G REF2 G Kanal /A G Kanal ka- G Tacho 3

H Temp signal H Temp signal H Temp signal H Temp signal

J J Temp GND J Temp GND J Temp GND

K REF1 K Rotorlage 3 K Kanal kd- K Rotorlage 3

L Temp GND L Versorgung GND | L Versorgung GND | L Versorgung GND
M COS1 M Rotorlage 2 M Kanal kc+ M Rotorlage 2

N N N Kanal kd+ N

) SIN2 ) Rotorlage 1 ) Kanal kc- 0] Rotorlage 1

P P P

Geberstecker INC

Bei allen Steckern: Sicht am Stecker auf die Lot-/ Crimp-Seite
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4.6 Leistungsanschliisse 1000V /400 A

PG-Kabelverschraubung
Metall M25x1.5 mit Schirmkontakt

Anschluss — Batterie Pluspol

Anschluss — Motor W

Anschluss — Motor V

Anschluss-- Motor U

Anschluss — Batterie Minuspol
Anschlusskabel maximal 50mm?2

Aufbau:

Anschlussbeispiel: Malle an die verwendete Kabel-Verschraubung anpassen
Aufenisolation auf 38 mm entfernen

Schirmlage auf 10 mm kiirzen 5
Innenisolation kiirzen, Kupferlitzen 15 mm

2500

B
10
Kabelschuh-Isolation 25 mm (Gewebeschlauch 1T
oder Schrumpfschlauch) h - — m
Kabelschuh fir Schraube M10

PG- Verschraubung mit Schirmfedern aufschieben

Kabelschuh-Isolation aufschieben

Kabellitzen im Kabelschuh einpressen (15 mm)

PG-Verschraubung im Gerét einschrauben m
Kabelschuh auf der internen Stromschiene

anschliefen und die Kappe der PG-Verschraubung
Festdrehen. Verschraubung am Kabelschuh festdrehen.

Anschluss-Schraube: M10x12 (selbstsichernd oder Wellscheibe, keine Zahnscheibe)
Maximales Anzugs-Drehmoment 20Nm

BEM : Die Kabel-Verschraubung ist nicht im Lieferumfang
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Batterieanschluss

4.7 Batte

rieanschluss

- Preload
T Vaorladung

— = | K2
-
=23 X8I <UB —— -
O ZI 3| _IC-7w F1 K1 =
2w | —_
— & | g ] wes|-ue T
o 2 | Batteriespannung
v Battery voltage
“— a |
w7 =

BAMOLAR

ED-BAC-Batt-2

Achtung:
Zwischenkreis-Kondensator C-ZW
bei 400 V 800 uF

bei 700 V 320 uF

Entladewiderstand R-ZW 50 kQ

Vorwiderstand
RV ca. 40 Ohm 50 W

Ladestrom Uber K2 <20 A
Achtung:

Freigabe (RUN) erst nach
geschaltetem Hauptschitz K1

Maximale Anschlussspannung (Batteriespannung) 450 V= (780 V=), auch
Zerstorungsgefahr!

kurzzeitig, nicht liberschreiten.
Fehlermeldung : OVERVOLTAGE

F1 = Schmelzsicherung trige

Prinzipschaltung Vorladung

+ 24
X1:0 (+24)
Power ON o
S1\ Leistung Ein LEﬁ@EﬁR
X1
Dout-x
K3 K2
N K2 N k1 &AL K3

GN

ED-BAC-Vorlad-2

Achtung:

D24

Programmier-Beispiel:
Der Ausgang Dout1 schaltet das Relais K3 wenn die
Zwischenkreisspannung (DC-BUS) groRer als die

Variable 1

Der Leistungsanschluss hat keinen Verpolschutz.
Bei verpoltem Leistungs-Anschluss kann das Gerat zerstért werden.

Type Batterie-Anschluss | Anschluss-Querschnitt Sicherung AT | Antriebs-
mm? AWG Schuitz GréRe

-125/250 25 2 160

-200/400 35 1 250

Batterie-Anschluss <2 m / 2 bis 10 m Anschluss stirker. Ab 10m Zusatzkapazitit einsetzen!
maximaler Anschlussquerschnitt 50mmz, Kabelschuh fiir M10
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4.8 Hilfsspannungsanschluss

Netzpotentialfreie Hilfs-Gleichspannung +12 V= (4 A) bis +24V=(2 A) +10%
Die Hilfsspannung hat
-galvanische Verbindung zur Logikspannung

-galvanische Schutz-Trennung zu allen gerateinternen Versorgungsspannungen und zum Gehause.

-interne selbstheilende Sicherung
-EMV-Filter

Externe Sicherung nur fir Leitungsschutz

Eingangsspannung | 12-24V DC | X1:4
GND24 X1:3
[ Twmoeo ~ T T T T T T T T T __
r2rzeve {,h b U i Restwelligkeit 10%
> . ° { v - - +15L -
7&5‘ :E‘“S:?rin;gi‘s‘ug | N S , sl Einschaltstrom 4A
= or [ for X onnector . .
s | e o o= vee Nominalstrom beil2V 1.4A
s 15 -
& g GND12124 erwzc L ,X42930 | ! ;:0 bel 24V 0.9A
|| o DEiDG Wander Netzteil Minusanschluss auf Masse

DC/DC-converter

Achtung:

Zum internen Versorgungsstrom (1.4 A) muss noch der Summenstrom der Ausgdnge (DOUT) vom
12/24 V Netzteil geliefert werden.

Bei Hilfsspannung kleiner 10,5 V kommt die Fehlermeldung Hardwarefehler 1 (Power Fault)

Bei Hilfsspannung kleiner 10 V, auch kurzzeitige Spannungsaussetzer,
schaltet das interne Netzteil ab.

Temporare Daten im RAM-Speicher werden geldscht.

Digitale Drehzahl und Momenten-Sollwerte werden auf 0 gesetzt.
Meldung OK im Statuts ist dunkel.

Firmware Download nur bei abgeschalteter Leistungsspannung!
Hilfsspannung und/oder Leistungsspannung nur schalten bei gesperrtem BAMOCAR.

Keine Freigabe.
Freigabe-Eingang X1:G = Null
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Motor Leistungsanschluss

4.9 Motor Leistungsanschluss

Nur vom Hersteller freigegebene elektronisch kommutierte Synchronmotoren (birstenlose
Gleichstrommotoren, EC-Motoren) mit Resolver oder Inkrementalgeber verwenden.

Motor Connector or

- —_—_ - - — —l ferminal box
o o Motor-Stecker oder
j% XBQlU (Mw)!i — —1 (/j**("\ ‘ ‘ Klemmkasten
Do [ - o]
§ = \ o FC
| I [
g xeslv (Mz)} - o - ‘ MOTOR Eeodback
v c | I 3
e T | I
wn [-Ist XB Qlw M3} — | I l
—+— = ! Ll | | | /
L/?E Lf ! 7-777J\477\ v
— Maotor-Drossel /;7
I-Ist Motor choke
s Pkt
%7 Feedback-Geber
BAMOCAR
ED-BAC-Motor-2
Anschlussfolge
Kabelbezeichnung M1 M2 M3 Motorkabel
Motorphasen u Vv w 3 Adern + Schutzleiter
Anschlussklemme XB:2 XB:3 | XB:4 einfach geschirmt, fir 1000 V=

Schirmkapazitat 150pF/m

e i
Nur eine richtige Anschlussfolge méglich!!! Minimalquerschnitt s. Tabelle

Kabelquerschnitt minimal

Type BAMOBIL D3-xx | -125 -200 Motordrossel
Querschnitt mm? 25 35 Nur notig ab einer Schirmkapazitat
AWG 2 1 von >5 nF.

ca. 25 m Motorkabel

Motordrossel

Nur notig ab einer Schirmkapazitat von >5 nF / ca. 25m Motorkabel.

Ferritringe:

Bei HF-Storkopplung auf Sonsorsysteme, Ferritringe lber die Motorleitung schieben.
Schirmanschluss

Flachiger Anschluss am Schaltschrank-Eingang oder Maschinen/Fahrzeug-Rahmen.
Flachiger oder moglichst kurzer Anschluss auf der Motorseite.

Bei langem Motorkabel den Motorkabel-Schirm mehrfach erden
(z.B. Erdungs-Klemmen alle 5 Meter)
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5 Steueranschliisse

5.1 Digitale Eingdnge

Digitaler
Eingang
10...30V=

D-BAC-DIN-2

|

Digitale Eingénge
X1:E Endschalter1
X1:F Endschalter2

X1:G Freigabe

END1/LMT1
END2/LMT2
FRG/RUN

X1:L Digitaler Eingang1 DIN1
X1:M Digitaler Eingang2  DIN2 vee
X1:T Drehfeld-Freigabe RFE

3k9 l

L |
Ijuo }Z N f{ PAX

—

100?
IOUnF é

Rundstecker

Eingangs-Spannung

EIN-Pegel +10 bis +30 V
AUS-Pegel <+6V
Eingangs-Strom Max. | 7,5 mA
Nominal- +24V/6 mA
Spannung/Strom

Bezugs-Masse GNDE | (X1:K)

Der Freigabe-Eingang (FRG/RUN) und der Eingang fiir die Drehfeld-Freigabe (RFE) sind fest

zugeordnet und kénnen nicht programmiert werden.

Ohne Freigabe FRG/RUN ist der Servo elektronisch gesperrt (keine PWM-Impulse).

Ohne Drehfeld-Freigabe RFE ist das Drehfeld der Endstufe zusatzlich gesperrt (zweiter

Sperrkanal). Der Antrieb ist momentenfrei (kein Haltemoment).

Die weiteren 4 digitalen Eingange sind frei programmierbar.

Die Eingdnge LMT1 (X1:E) und LMT2 (X1:F) sind bevorzugt als Endschalter-Eingdnge zu

verwenden.

Eingang Anschluss Funktion Status

FRG/RUN X1:G Freigabe/Enable fest

RFE X1:T Drehfeld/Enable fest

END1/LMT1 X1:E Endschalter1/Dig. Eingang programmierbar
END2/LMT2 X1:F Endschalter2/Dig. Eingang programmierbar
DIN1 X1:L Digitaler Eingangl programmierbar
DIN2 X1:M Digitaler Eingang?2 programmierbar

Die Freigabe (FRG X1:G) darf erst nach dem Einschalten der Hilfsspannung (12-24 V)

und der Leistungsspannung erfolgen. Fehlermeldung 5 (POWERVOLTAGE).

Externe Spannungsversorgung fiir Ein- und Ausgdnge

Logic-
voltage
Logik-

X1:D

+12/24

Spannung
+12/24V

Logic-
grc?und

X1:KH GNDE

Logik-
Magsse

ED-BAC-logic-2

+12 - +24 V fir Logik und

Hilfsspannung

GNDE Logik-Masse

Version: 03/2017 - V2
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Sicherheits-Eingang RFE (Drehfeld — Freigabe)

5.2 Sicherheits-Eingang RFE (Drehfeld — Freigabe)
Stopp-Kategorie 0

Achtung:

Bei abgeschaltetem Eingang der Freigabe- oder der Drehfeld-
Freigabe ist der Antrieb momentenfrei. Ohne mechanische
Bremse oder Sperre kann der Antrieb durchfallen oder sich
bewegen.

Die Motorleitungen sind nicht spannungsfrei. Nur das
Drehfeld ist gesperrt. Bei Arbeiten am Motor oder BAMOCAR
muss der Batterie-Motorregler von der Batterie-HV-Spannung
getrennt sein.

12/24V-Spannung

Betrieb mit RFE — Eingang

Zweikanalige Freigabe-Sperre (ber ein - W‘v
. . " CNC/SPS
Sicherheits-Schaltgerat. e
Freigabe-Eingang FRG/RUN plus [ x1
Drehfeld-Freigabe-Eingang RFE HM‘T E
Einschalten — if
Sicherheitsgerat Kontakte geschlossen ““43
Freigabe FRG/RUN 0.5 Sek. nach RFE - i
[
Om
Sicherheits-Abschaltung o
Sicherheitsgerat Kontakte gedffnet e
Kein FRG/RUN Signal sperrt im ersten _ e

Sperrkanal die PWM-Impulse im Prozessor.
Kein RFE Signal sperrt die PWM-Impulse in

| Rundstecker

Logik-Spannung

GND12/24

Hardware
Freigabe

Sicherheits.
Gerat H

PNOZ

einem zweiten Sperrkanal nach dem

Prozessor.

Wiedereinschalt 12124v-Spannung
iedereinschalten crloraina +1224v=
Sicherheitsgerat entriegeln. i‘?ﬁps

Sicherheitsgeradt Kontakte geschlossen. Horovee
Erst nach erneuter Freigabe FRG/RUN I x1
zeitlich nach der Drehfeld-Freigabe RFE i:
kann der Motor sich bewegen. ezt
i
Betrieb ohne RFE-Eingang |l
Der Eingang RFE muss mit der gj
Logikspannung gebriickt werden 4‘33
u
Ist die Logikspannung gleich ii
Versorgungsspannung, g:
so wird der RFE-Eingang mit +12/+24 V e
gebriickt. Ef:g:fegi:
Die Freigabe FRG/RUN mindestens 0.5 Sek. i

nach dem RFE-Signal.

Rundstecker

GND12/24

I cNeisPs

GN
Logik-Null

Rundstecker
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5.3 Digitale Ausginge (Open-Emitter)

Ausgangs-Spannung

| | E;ggaleD%tsggpgﬁsganm DgUT1 EIN-Pegel +12 bis+24 V=
X1: Digitaler A 2 DOUT2
| | X1:8 0285&2%3283233 DOUT3 AUS-Pegel <1V=
| | o S i o MO 8 R
| } / SE e Ausgangs-Strom nom 1A
Digitaler
usgan f
s Q l Ausgangs-Strom max. 2A,1s
‘ | 100nF
| L ; _ é _Rundstecker  _ _ _ _ Bezugs-Spannung | +24 (X1:D)
Bezugs-Masse GNDE | (X1:C)
D-BAC-OUT
Ausgang Anschluss Funktion Status Parameter
BTB/RDY X1:A, X1:B Betriebsbereit fest / Solidst.-Relais
DOUT1 X1:N Digitaler Ausgang 1 programmierbar
DOUT2 X1:0 Digitaler Ausgang 2 programmierbar
DOUT3 X1:S Digitaler Ausgang 3 programmierbar
DOUT4 X11 Bremse (Option) 4 programmierbar
Achtung:

Die Hilfsspannung ist auch Versorgungsspannung fiir die Logik-Ausgange.

Logic-
voltage
Logik-

X1:D

= +12/24

Spannung
+12/24V

Logic-
grc?und

Logik-
Magsse

ED-BAC-logic.2

— X1:KHGNDE

+12 bis + 24 V fir Logik und Hilfsspannung
Summenstrom aller Ausgange beachten

GNDE Logik-Masse

Melde-Kontakt Betriebsbereit (Solid Rate Relais) / Ready BTB / RDY

—_—— = = — — —
BTB/RDY Solid State Relais
X1:A
Safety = | E
circuit
\
Sicherheits Ebk;;
Kreis __ Ix1B ‘
- _— g:
100nF
‘ | F_BTB
| | = = Rundstecker

ED-BAC-BTB-2

round connector

Kontakt fir | max. 48 V/0,5 A
(nicht Kurzschlusssicher)

Kapazitive Last max. 1 uF

Kontakt-Widerstand | max. 2 Ohm

Der Kontakt ist

geschlossen bei

betriebsbereitem Gerat.

BTB/RDY Kontakt immer

in den Sicherheitskreis

einfiigen! BTB/RDY-Signalpfad mit 0.5 AF
absichern!

Bei Fehler ist der Kontakt gedffnet.
(Option)Anzeige mit Status-7Segment-LED

Betriebsbereit fillt ab (BTB-Relaiskontakt offen, (Option LED rot)) bei

Fehlermeldungen

BTB mit oder ohne Unterspannungsiiberwachung (BTB-Power).
Die Meldung ,, Unterspannung im Zwischenkreis“ kann programmiert werden
(siehe Manual NDrive-x)

Version: 03/2017 - V2
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Analoge Eingang +/- 10 V

5.4 Analoge Eingang +/- 10V

-F_ - - - — — — — — — — — — -
analoge o IN — — e
Spannung 11 1 L oR
Analog Input| | | o o0 L oo - 1.5V +/- 1.36V
+-10V } } } } T N Sollx
e A -
e 0K 00K — T REF150
L 15k
foawocaR
ED-BAC-AIN-2
Eingang Anschlu Grund-Funktion Spannung | Status Parameter
AIN1+, AIN1- X1:H, X1:J Drehzahl-Sollwert +/-10V prog.
AIN2+, AIN2- X1:P, X1:R Stromgrenze +/-10V prog.
Eigenschaften
Differenzeingang AIN1+ / AIN1- | AIN2+ / AIN2-
Eingangswiderstand 70 kQ
Grenzspannung +/-12V
Auflésung 11 Bit + Vorzeichen

Die Motordrehrichtung kann durch vertauschen der +/- Anschlisse am Differenzeingang, durch
einen Logik-Eingang oder durch Programmierung gedndert werden. (siehe NDrive-x)

Die Analog-Eingange kdnnen verschiedenen Funktionen zugewiesen werden. (sieche NDrive-x)
Der Analogeingang AIN1 kann bei digitalem Sollwert (RS232, x-BUS)

als externe analoge Drehzahlgrenze und der Analogeingang AIN 2 kann
als externe analoge Stromgrenze programmiert werden. (siehe NDrive-x)
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5.5 Serielle Schnittstelle RS 232

Uber die serielle PC-Schnittstelle RS232 wird das Gerat programmiert und bei der Inbetriebnahme
bedient. Die Software wird im Software-Manual DS NDrive beschrieben.

Connector PC - — - = ; : . :
ennecior S s A\ Die serielle Schnittstelle ist
Stecker  Rxp 2911 %= \ Ivanisch mit d
i } } } } ) galvanisch mit dem
e S == Gerdte — Null (GND / AGND)
3
o | }JTZOU % ] verbunden
I o
| | | | 4 %—%/
I Lo
I oI
N /
oND 5 ¢4 8 ] Re232 /
B |
| ' Rundstecker
PE am Steckergehéduse L _rowd (&nne_ctor

PE on the connector housing

ED-BAC-RS232-2

Verbindung zwischen Controller (D-Stecker X10) und der seriellen Schnittstelle (COMx) am PC nur
mit einem Nullmodem-Kabel.

Nullmodem-Link-Kabel nicht verwenden!

Kabel nur stromlosen Zustand stecken.

Die Schnittstelle ist fest auf 115200 Baud eingestellt

Nullmodem-Verbindungs-Kabel BAMOCAR
Sicht auf Lotseite Stecker X10  RS232
Schirm am Gehause 1 P/D (CTS) R2IN
Kabellange max. 10m 2 TxD
3 V+ (RTS)
PC RS232 BAMOCAR X10 4 V+ (DTR)
S
5 RxD
6 GND
DSR—
RTS—
CTS——

ale

5 rosa 6
Y —
7 braun 1
8 biau 3

9 nc
Anschlusskabel RS232 M8-6pol

Farben = Empfehlung
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CAN-BUS

5.6 CAN-BUS

Der CAN-BUS ist die digitale Verbindung zur CNC-Steuerung.

Optimale Bedingungen mit CNC-Steuerungen und CAN-Komponenten von
Firma LABOD electronic oder CAN Open.

Programmierung und Bedienung mittels Bedienfeld mit CAN-BUS.
Interface nach ISO 11898.

Einstellung und Programmierung siehe NDrive und -CAN Manual.

T T

CAN-VCC DC | VCC \
| \ Die BUS-Schnittstelle ist galvanisch
| CANGND DCf GND \. getrennt von der internen
CAN-BUS [ Geratespannung.
/
CAN-V+ Ty TN l2 N | / X
N L fAN'W - N { / Die Spannungsversorgung erfolgt
CANH ¢ —iteane| [ = —/ tiber einen internen isolierten DC-
| 145 DC-Wandler
CANL o T CANT QJ - / :
I | 113
CANGND o — T
I e H y { | CAN-BUS isoliert /
1 .
Mt e 4‘ CAN Gnd auf gemeinsames
PE am Steckergeh Rundstecker . .
PE on the connector housing round connector ! Potential bringen

ED-BAC-CAN-2

CAN-BUS-Kabel

Abgeschirmte Busleitung mit geringer Schirmkapazitat verwenden.

Signal plus GND (+Versorgung intern DC/DC-Wandler, galvanisch getrennt)
Rundstecker M12-5p / LiYCY 4 x 0.25 + Schirm

r {FE}

Bezeichnung Stecker-Nr. X9 | Kabelfarbe (LAY Shid {FE}

CAN-BUS CAN-L
PE 1 Schirm CAN-G CAN-H
CAN-V+ 2 braun
CAN-GND 3 weiss
CAN-H 3 grin
CAN-L 5 gelb

(Achtung: Farben konnen unterschiedlich sein)

Sicht auf Gerateseite
Beim Stecker Sicht auf die Lot-Crimp-Seite

Abschluss-Widerstand an beiden Enden der Busleitung / 120 Ohm zwischen CAN-H und CAN-L
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5.7 Resolveranschluss

Nur bei BAMOCAR D3-RS
Der Resolver ist ein Absolut-Mess-System fiir
eine Motorumdrehung.
Er ist robust und unempfindlich gegen hohe

Motortemperaturen.
Der Aufbau entspricht einem rotierenden
Moo x7  Rundstecke
Sl RSt Transformator.
Motor-Stecker | | Der Rotor wird von der Referenz (10kHz)
gg;gn(e)?nnectcr | i \ gespeist
Ri1 H"‘T\::::\l;‘\‘\lK a7 | ) . .
iR HREH rert | Der Stator liefert die von der Dreh-Frequenz
w1/ e | modulierten Sinus- und Cosinus-Signale.
1L | Il ) | . . .
REFZ ==~ [ rer2 I Im Servo-Verstarker werden die Amplituden
4 . . « . . e
i i| ’ J" re2 | dieser Signale ausgewertet und digitalisiert.
o I e | Die Auflésung wird selbsttatig optimal auf 10,12
- JAA T . .
V/ SINT ii Lo 1i SIN _Lu—‘j_ AD2S | oder 14 Bit eingestellt.
(. [ . . . . .
oo 10nF | Die maximal mégliche Drehzahl ist 50 000
| o
S4 | | [ .
SIN2 }‘_L,,!LL)‘\ sz ) / (10 bit).
1 | | Die digitalisierten Signale werden fiir den
! ! . . g .
! ! / Polradwinkel, die Positions-, die
****** M — . . . . .
z1c>s1i{ v ;i Cosw_L‘—‘—'j_ / Geschwindigkeits-Regelung und fiir die
P onF / Inkrementausgabe verwendet.
s |1 e [ —
cosz[ /= —— e vy /
} } VCC +5V / Stecker X2 Geberstecker Resolver
I L Ig | A
| | B
| ~—— == 1| H
[\I'A;:-lopr)erature H ; ; H J_ EMP / ¢ SIN1
Motor I [ 100nF D
Tem) I [ |
peratur b | ”l T
1l | Il 1 L \ E COS 2
[ a——y L F AO oL
\ G REF 2 BO MO OU Ok
'»—g I PE am Steckergehause . o ON TO 0
PE am Steckergehduse PE on the connector housing l H Temperatur Slgnal 00 SO
PE on the connector housing ~ ~+ — — — — — — J DO PO OR OH
K REF 1 EO 0. 0G
ED-BAC-Reso-2 L Temperatur GND
M cos1
N
o} SIN 2
P

Nur vom Hersteller zugelassenen Motor mit 2,4,6 oder 8 poligen Resolver einsetzen.
Motorspezifisches Anschlussblatt (RS) beachten!

Anschlussstecker X7 ‘ 19-poliger Rundstecker

Anschlusskabel 4 x 2 Adern paarig verdrillt und geschirmt, plus Gesamtschirm.
Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden

Minimalquerschnitt 0,25 mm

Kabellange bei >25 m nur hochwertige Resolverkabel mit verbesserten
Schirmeigenschaften einsetzen.
Schirmanschluss am Stecker X7 alle Schirme zusammenfassen und
mit dem Gehaduse kontaktieren
am Motorstecker Gesamtschirm mit dem

Steckergehduse kontaktieren

Einstell-Parameter siehe Software-Manual NDrive
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Encoder TTL Anschluss

5.8 Encoder TTL Anschluss

Nur bei BAMOCAR D3-IN
ITTL-Inkrementalgeber (Encoder)

EC-BAC-end-2 . . .
mit 2 Zéhlspuren und einer Null-Spur
MSeckerx7 TRuanste&er_\ p'l'us 3 Rotorlagespuren.
| Tivessay | et round connector Z3hlspuren mit oder ohne Gegentakt-
I I 1] vecsv N AN Ausgabe.
SR s
AL llA
LA :l> \ (Bei einfachem Anschluss A,B,N die
b b negierten Eingdnge nicht belegen)
o = \
[ [ . . .
— Bi 1 c \ Zahl-Eingang entspricht RS485
§ o Bl ILF j> \ Maximale Zahlfrequenz 500 kHz
©
I |
Hor N e ) Der Inkrementalgeber ist galvanisch
_ } } 71 } ] j> ) mit dem Gerate-Null (GND) verbunden.
o N
=B T T
[CR} [ [ /
X .
8 € |} |rotort | o - Versorgungsspannung 5 V liefert der Servo.
(21&) 1 1 I /
8s | lroToR2 |l m — T /
oo [ I — T
== | IROTOR3 !} k — | T /
I I — T [L
[ [ VCC +5V
oot - f / Stecker X7 Geberstecker INC
Do Do 3 / A Kanal A
| ITEMP | || H
= B Kanal /N
T T
'IMeortr?;;erature } } } } Js TEMP / C Kanal B
Y rperatu b o b | T [ D Versorgung +5V
— — E Kanal N
L = \ F Kanal /B
i 4‘”" PE am Steckergehéuse \ G Kanal /A
PE am Steckergehause PE on the connector housing J H Temperatur Signal
PE on the connector housing ~ " — — — — — — — J Temperatur GND
K Rotorlage
L Versorgung GND
M Rotorlage 2
N
0 Rotorlage 1
P

Nur vom Hersteller zugelassene Motoren mit TTL-Inkrementalgeber (Encoder) und
Rotorlagespuren einsetzen. Motorspezifisches Anschlussblatt (IN) beachten!
Anschlussstecker X7 19 poliger Rundstecker
Anschlusskabel 10 Signaladern geschirmt Minimalquerschnitt 0,14 mm
2 Versorgungsadern Minimalquerschnitt 0,5 mm
Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden
Kabellange bei >25m Querschnitt eine Stufe groRer
Schirmanschluss am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehause
kontaktieren.
am Motorstecker Schirm mit dem Steckergehause
kontaktieren.
Einstell-Parameter | siehe Software-Manual NDrive
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Adapter fiir INC-Geber mit A,B,N Kandle ohne Gegentaktsignale

Motorseite

A
B
N

GND
GND

+5..424V

Temp
ROTOR1

ROTOR2 .
ROTOR3 .

©O© o NO R WN =

= |
- o

12
.13
14
15

INC-Geber-Adapter

Anpassung

A o a s e
(S S SR VI e I U]

0N,k WwN =

Geréateseite

A
B
N
IA

GND
., GND

IN

_VCC +5Y

B

Temp

.. ROTOR1
., ROTOR2
. ROTOR3

Uberpriifung auf richtigen Anschluss
Rotorfolge

Der Gerate-Eingang fiir die inkrementellen Zahlsignale
bendtigt die Gegentakt Zahlimpulse zur sicheren
Erkennung.

Bei vielen einfachen Anwendungen werden Geber ohne
Gegentaktsignale (z.B. Lagergeber)mit
unterschiedlichen Versorgungsspannungen verwendet.
In diesen Anwendungen muss der INC-Adapter
eingesetzt werden.

Der Adapter wandelt die Zahlsignale A, B, N in die
Gegentaktsignale A, /A, B, /B, N, /N um.

Bei von 5V abweichenden Versorgungsspannungen
muss die Spannung, bei der Bestellung angegeben, und
extern angeschlossen werden

Die richtige Folge der
Rotorsignale bei
rechtsdrehendem
Motorist1,3,2,6,4,5

M emd Ramp

N actual

I emd Ramp

I actual

I_Run (Frg.)

Bei anderer Zahlenfolge
ist der Geber-Anschluss
der Rotorlagesignale

DC-BUS 0 20000

Vout

Rotor

1T 32
rechtsd

645
rehend

turning clockwise

m

Rotorl, Rotor2, Rotor3,
(U, V, W) falsch

Trigger
on Chan &

Edge [= Lev

Level [ 1

Anschlussplan benutzen!

Capture
Buf 1000

Run [Normal
Skep generakar

[Drehzahl -

Pos actual

Step 1 [ 15000

65536 (0x10000)

Zero-capture

1567 (0x061f)

T

Zahlenwert

Motor ohne Freigabe eine Umdrehung rechts drehen
Eine Motorumdrehung entspricht einem
Positionswert von Num 65536

Bei einem andern Ergebnis ist die Eingabe von
Feedback Inc-Mot (Oxab6) falsch

Null-Winkel

Motor rechts und links drehend mit 10 % - 100 %
Drehzahl.

Der Wert von zero-capture muss konstant bleiben.
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[7,]
(7]
=) 5.9 SIN COS 1Vss Anschluss
S
2 Nur bei BAMOCAR D3-SC
< Inkrementalgeber (Encoder)
a mit 2 analogen sinusformigen
a . Zahlspuren und einer Nullspur
8 :Sleckerx7 Rundstecker \ plus 2 Kommutierungsspuren.
O | Vood l%onnecmrXZ/cc . round connector\ Dif‘ferenzsignale 1 Vss
2 T R B
n kar 1], A Iy e \ Maximale Zahlfrequenz 500 kHz
ka: G E :1> \
SF1
R sFo \ Der Inkrementalgeber ist
g ol e8] j> \ galvanisch mit dem Gerate-Null (GND)
@ | verbunden.
% el LB | Versorgungsspannung 5V liefert der
@ ke e8] j> | Servo.
o —+— /
_ e ] . .. . e
8 kel L w / Die Auflésung wird selbsttatig
g § wl 1o :|> / auf Optimum eingestellt.
53 /
§° §° kd+ N /
kd- K j> / Stecker X7 Geberstecker SIN/COS
GND! L ] Voe Y / A Kanal ka+
4k7 | B Kanal kr+
| TEMP (| H — c Kanal kb+
et erature T I J_ Ttotor D Versorgung +5V
'IMeOrtno;;eratur 100nF E Kanal kr+
| eng ] GND T \ F Kanal kb-
"mmij t"ﬂ" ?Eim Steckergehduse \ G Kanal ka-K
PE am Steckergehéuse L PE on the connector housing 0 H Temperatur Signa|
PE on the connector housing ~ ~ *— — — — — — — J Temperatur GND
K Kanal kd-
L Versorgung GND
EC-BAC-SC-2 M Kanal kc+
N Kanal kd+
[0} Kanal kc-
P
Nur vom Hersteller zugelassene Motoren mit SIN / COS Geber (SC) einsetzen.
Motorspezifisches Anschlussblatt (SC) beachten!
Anschlussstecker X7 19-poliger Rundstecker
Anschlusskabel 2 x 2 Signaladern drill-geschirmt Minimalquerschnitt 0,14 mm
3 x 2 Signaladern drill-geschirmt Minimalquerschnitt 0,14 mm
2 x Versorgungsadern, 2 x Temp Minimalquerschnitt 0,5 mm
Kabeltyp (4x(2x0,14)+(4x0,14)C+4x0,5) C
bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden
Kabellange bei >25 m Querschnitt eine Stufe groRer
Schirmanschluss am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehause
kontaktieren.
am Motorstecker Schirm mit dem Steckergehause
kontaktieren.
Einstell-Parameter siehe Software Manual NDrive
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5.10 Rotorlagegeber Anschluss mit bl-Tacho

Nur bei BAMOCAR D3-bl
3 Rotorlagegeber-Signale (Hallsensoren)
flr die Kommutierung.
Mit oder ohne biirstenlosem

Tachogenerator.
AAZET)?; Eﬁﬂﬁ?e’rlg‘fﬁnkeeéé?u Runc(1.‘1st«?r:kert \ ) ) ‘
% o 1 %1; - '% %D el yooundconnector Der Rotorlagegeber ist galvanisch mit dem
- e — —LTMS\\ Geréte-Null (GND) verbunden.
e 1] |a E% j> TachoR \ Versorgungsspannung 15V vom Servo.
\
+ TS+ .
£ 1 o EE > fraes | Anpassadapter, wenn die Tachospannung
= 9 e A . .. .
3 SRR | bei Nenndrehzahl gréRer als 10V~ ist.
5 T+ 4 T+l le |
n% ) Tacho T . .
L[] D // Bei kleineren Tachospannungen
— . .
8 ! s / X7 : Pin 1,9 und 11 verbinden.
g T . .
gg ROTOR1 | |13 o :I> Rotor U1 / TaChO-MItte|punkt an X7:1 anschlieRen.
é ‘_é ROTOR2 14 M T j> Rotor U2 /
o O
== ROTORB | |15 K :1 j> Rotor U3 / Stecker X7 Geberstecker bl
GNO 6 L T / A MP-Tacho
/ B
| \VCC +5V
I Tewe 112 l | H E / C Tacho 1
Motor—rorky | T 1T jI.Momr D Versorgung +15 V
I | ‘
Yormeratur. I | 1000F E Tacho 2
GNO 5 J T GND L E
,,Hn_(,j T h - \ G Tacho 3
i PE am Steckergehause )
PE anihe sommbator heusing L--_J L _PEonthecomectorhousing__\ H Temp Signal
J Temp GND
K Rotorlage 3
L Versorgung GND
EC-BAC-bl-2 M Rotorlage 2
N
0 Rotorlage 1
P

Nur vom Hersteller zugelassene Motoren mit Rotorlagegeber (bl) einsetzen.
Motorspezifisches Anschlussblatt (bl) beachten!

Rotorlagegeber Anschluss mit bl-Tacho

Anschlussstecker X7 19-poliger Rundstecker
Anschlusskabel 12 x Signaladern, Versorgungsadern, Minimalquerschnitt 0,25 mm
Temp.
Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden.
Kabellange bei >25 m Querschnitt eine Stufe grofler.
Schirmanschluss am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehause
kontaktieren.
am Motorstecker Schirm mit dem Steckergehause
kontaktieren.
Einstell-Parameter siehe Software-Manual NDrive
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Option Leuchtanzeigen-Status

5.11 Option Leuchtanzeigen-Status

Im Zustand ,,Normal“ leuchtet die griine 7 Segmentanzeige plus Dezimalpunkt als Betriebs-
Anzeige (Status-Anzeige).

Beim Zustand ,,Fehler”, leuchtet rote Fehler-LED und die 7 Segmentanzeige gibt die
Fehlernummer an.

Beim Zustand ,,Warnung”, blinkt rote Fehler-LED und die 7 Segmentanzeige gibt abwechselnd
den Status und die Warnungs-Nummer an.

Status-Anzeige am BAMOCAR

Anzeige Punkt/Strich | Zustand Status bei NDrive
blinkt Prozessor aktiv
E' dunkel Hilfsspannung fehlt oder gerateinterner Hardware-
Fehler
blinkt Startzustand nach Reset (Hilfsspannung 24V Aus-Ein) OK=0
Die erste Freigabe beendet den Blink-Zustand
N leuchtet Antrieb freigegeben OK=1,ENA=1
dunkel Antrieb gesperrt (nicht freigegeben) OK=1,ENA=0
E leuchtet Drehzahl gleich Null (Stillstandsmeldung) NO=1
H leuchtet Antrieb dreht recht, N aktuell positiv NO=0
E leuchtet Antrieb dreht links, N aktuell negativ NO=0
()
blinkt Motorstrom auf Dauerstrom reduziert lcns Icns =1
E :jeuc:tlet Motorstrom bei maximaler Stromgrenze Imax lcns =0
° unke Normalbetrieb, Motorstrom innerhalb der Stromgrenze lens =0
leuchtet fir Ein neuer Befehl (Wert) wurde vom BUS oder RS232
E’ 0,1 Sekunden | empfangen.
(o]

Beispiel: Motor rechtsdrehend

ol

Punkt blinkt
Unterer Strich
Rechter Strich

Prozessor aktiv
= Antrieb freigegeben
Motor dreht rechts
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5.12 Option Leuchtanzeigen Fehler

Die rote LED ,,FAULT“ leuchtet und mit der griinen 7 -Segment-Anzeige wird die Fehlernummer

angezeigt.

Fehlerliste
Fehleranzeige Bedeutung Anzeige Adresse
NOREPLY-No RS RS232 Schnittstelle nicht gesteckt oder gestort.

REGID 0x8f

BADPARAS Parameter beschadigt 0 Bit 0
POWER FAULT Endstufen-Fehler 1 Bit 1
RFE FAULT Sicherheitskreis fehlerhaft (nur bei RUN aktiv) 2 Bit 2
BUS TIMEOUT Ubertragungsfehler BUS 3 Bit 3
FEEDBACK Gebersignal fehlerhaft 4 Bit 4
POWERVOLTAGE Leistungsspannung fehlt 5 Bit 5
MOTORTEMP Motortemperatur zu hoch 6 Bit 6
DEVICETEMP Geratetemperatur zu hoch 7 Bit 7
OVERVOLTAGE Uberspannung >1.8 x UN 8 Bit 8
|_PEAK Uberstrom 300 % 9 Bit 9
RACEAWAY Durchdrehen (ohne Sollwert, falsche Richtung) A Bit 10
USER Benutzer — Fehlerauswahl B Bit 11
I’R Uberlast C Bit 12
RESERVE D Bit 13
HW_FAIL Firmware passt nicht zu Hardware E Bit 14
BALLAST Ballastschaltung liberlastet F Bit 15
(gerateabhéangig)

Achtung : Fehler F (BALLAST) ist bei BAMOCAR ohne Funktion

Beispiel:
POWERVOLTAGE

Fault

FAULT LED rot

Fehler — Nummer 5

(Leistungsspannung fehlt)

Achtung:

Beim Anlegen der Hilfsspannung bei geschlossener Freigabe (FRG/RUN X1:7 aktiv) zeigt die rote
Leuchtdiode einen Fehler. Es erfolgt keine Fehleranzeige in der 7-Segment Anzeige.
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Option Leuchtanzeigen Warnungen

5.13 Option Leuchtanzeigen Warnungen

Beim Zustand ,,Warnung” blinkt die rote Fehler-LED und die 7 Segmentanzeige zeigt
abwechselnd den Status und die Warnungs-Nummer an.

Warnmeldungen
Fehleranzeige

WARNING_O

ILLEGAL STATUS

WARNING_2

POWERVOLTAGE

MOTORTEMP
DEVICETEMP
OVERVOLTAGE

|_PEAK

I12R

Bedeutung

Gerateerkennung inkonsistent
RUN Signal gestort, EMI
RFE Signal inaktiv (ohne RUN)

Leistungsspannung zu klein oder fehlt
Motortemperatur >87%
Geratetemperatur >87%
Uberspannung >1.5 x UN

Uberstrom 200%

Uberlast >87%

BALLAST (gerateabhangig) Ballastschaltung >87% Uberlastet

Achtung : Warnung F (BALLAST) ist bei BAMOCAR ohne Funktion

Adresse
REGID 0x8f
Bit 16
Bit 17
Bit 18
Bit 19
Bit 20
Bit 21
Bit 22
Bit 23
Bit 24
Bit 25
Bit 26
Bit 27
Bit 28
Bit 29
Bit 30
Bit 31

MM gOO®m®m>O0NOTULSWNPREO

Fault

Beispiel:

blinkt rot,

Die Anzeige wechselt zwischen Status und Warn-Nummer
Warnung Nummer 5
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6 Messwerte

6.1 DC-BUS-Spannungen, Batteriespannung

ab Firmware FW450

Zwischenkreis-DC-BUS-Spannungen, Batteriespannung (400 V)

DC-BUS-Spannungen, Batteriespannung

BAMOCAR D3-400 Zwischenkreis-Spannung Parameter Oxeb
Maximale Spannung 460V 25158
Batterie Spannung 370V 20211
Uberspannungs-Abschaltung 440V 24059
Ladespannung 340V 18561
ohne Leistungsspannung ov 0
Normierung 1 54,971
Toleranz +/-2%
Parameter Oxeb = 54,971 x Zwischenkreisspannung ( Toleranz +/-2%)
Zwischenkreis-DC-BUS-Spannung, Batteriespannung (700V)

BAMOCAR D3-700 Zwischenkreis-Spannung Parameter Oxeb
Maximale Spannung 800V 24045
Batterie Spannung 700V 20883
Uberspannungs-Abschaltung 780V 23413
Ladespannung 680 V 20250
ohne Leistungsspannung ov 0
Normierung 1 31,499
Toleranz +/-2 %

Parameter Oxeb = 31,499 x Zwischenkreisspannung (Toleranz +/-2%)

Strom - Istwert

BAMOCAR-D3 1100 % Kalibrierung Nennstrom Spitzenstrom
I-device DC blockiert
Maximalwert +/- 11Bit | mV Num Aeff A=pk Num A=pk
250/150 520 350 125 176 506 250
400/250 785 560 200 282 808 400

Die Grundeinstellungen sind im Parametersatz geschitzt.
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Zwischenkreis-DC-BUS-Spannung (Batteriespannung)

Zwischenkreis-DC —BUS-Spannung

7 Zwischenkreis-DC-BUS-Spannung (Batteriespannung)

7.1 Zwischenkreis-DC —BUS-Spannung

28000

26000

24000

22000

20000

Anzeige Oxeb

18000

16000

14000

12000

10000

8000

6000

4000

2000

0

BAMOCAR-D3-4Q0

BAMOCAR-D3-700

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900

Messtoleranz +/-2 %

Achtung:

Messwerte

DC-BUS-Spannung , Batteriespannung

nicht linear!

Bei DC-BUS-Spannungen <50V (bei 400 V) oder < 100 V (bei 700 V) sind die

Einstellungen fiir BAMOCAR 400/400

DC-BUS max (Oxa5H) | fiir Grenzspannung Num Oxeb Bemerkung
72 % 440V = 24059

66 % 400V = 21860

DC-BUS min (0xa5L) fir Unterspannung

52 % 320V 17462

44 % 270V 14713

Einstellungen fiir BAMOCAR 700/400

DC-BUS max (0Oxa5H) | fiir Grenzspannung Num Oxeb Bemerkung
83 % 750V = 23496=

78 % 700V = 21921=

DC-BUS min (Oxa5L) fir Unterspannung

63 % 600V = 18771=

52 % 500V = 15621=
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Endstufen — Temperatur

Anzeige Ox4a

Anzeige 0x4b

8 Endstufen — Temperatur

8.1 Endstufen-Temperatur

IGBT — Modultemperatur

Parameter Ox4a

+80°C

24000 (FW>450)

27000
[a [Q] [n]
-35 83131 16245
26000 -30 62115 16308
25 46960 16387
25000 20 35897 16487
15 27728 16609
-10 21629 16759
24000 5 17028 16938
0 13524 17151
23000 5 10830 17400
10 8742 17688
15 7108 18017
22000 20 5821 18387
25 4799 18797
21000 30 3982 19247
35 3324 19733
20 2790 20250
20000 as 2356 20793
_Tigbt.B 50 1999 21357
19000 aC2.N... 55 1705 21933
60 1461 22515
65 1258 23097
18000 70 1088 23671
75 944 24232
80 823 24775
17000 85 720 25296
£ 633 25792
95 558 26261
-10 -5 0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75 80 85 90 95100 400 CEB geiiz
IGBT-Temperatur
Innenluft-Temperatur Parameter Ox4b
+45°C 13000 (FW>450)
16000 -
rd
-~
~ rd
15000 - S
rd
”
rd
”~
Cd
14000 - - -
BAMOCAR-D3 -7
”
13000 | Phd
-
-
-
-
-
12000 - -
-
-
-,
-
-
11000 - -
L~
P -
-
-
-~ 10000 -
7z
7
7’
e
progt 019000
TR FETTE FEVET FEVET PRTEYETETE FTETE FTE FERTYIRTEY FRTEY FRUTE FRUTE FEVET INEY FRTET SVRTE STUTE FIUTE )
-35-30-25-20-15-10 -5 0O 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75 80 85 90 95100

Endstufen-Temperatur
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Gewadbhrleistung

9 Gewadbhrleistung

9.1 Gewadhrleistung

Stegmaier-Haupt gewihrleistet, dass das Gerét frei von Material- und Herstellungsfehlern ist. Die Werte
der Vor- und Endkontrollen in der Qualitatssicherung werden mit der Gerateseriennummer archiviert.

Die Gewahrleistungsfrist beginnt ab Gerateauslieferung und dauert zwei Jahre.

Stegmaier-Haupt ibernimmt keine Gewahrleistung fur die Eignung des Gerétes fir irgendeine
spezielle Anwendung.

Fir Mangel der Lieferung, wozu auch das Fehlen zugesicherter Eigenschaften gehort, haftet
Stegmaier-Haupt nur in der Weise, das bei Einsendung ins Herstellerwerk unentgeltlich nachgebessert
oder bei Notwendigkeit Ersatz geliefert wird.

Diese Méangelhaftung ist ausgeschlossen, wenn seitens des Bestellers oder Dritter unsachgemaRe
Instandsetzungsarbeiten oder unsachgemiRe Anderungen vorgenommen werden, wenn Mangel
durch Nichtbeachtung der Lieferung beiliegender Betriebsanleitung (MANUAL), durch
Nichtbeachtung der elektrischen Normen und Vorschriften, durch unsachgemaRe Behandlung
oder durch unvorhersehbare Natureinwirkung entstehen.

Folgeschaden

Alle weitergehenden Anspriiche auf Wandlung, Minderung und Ersatz von Schiden irgendwelcher
Art, insbesondere auch Schaden, die nicht am Gerat von Stegmaier-Haupt entstanden sind, sind
ausgeschlossen.

Folgeschaden, die auf Grund von Fehlfunktionen oder Mangel des Gerétes in der Maschine oder
Anlage entstanden sind, kdnnen nicht geltend gemacht werden.

Dies gilt nicht, soweit gesetzlich zwingend gehaftet wird.

MANUAL-Hinweise

Anderungen der in diesem MANUAL enthaltenen Informationen sind vorbehalten.

Alle Anschlusshinweise dienen der allgemeinen Information und sind unverbindlich. Es gelten die
ortlichen gesetzlichen Vorschriften sowie die Bestimmungen der Normen.

Stegmaier-Haupt tibernimmt weder ausdricklich noch stillschweigend irgendwelche Haftung fiir die in
diesem MANUAL dargestellten Produktinformationen, weder fiir deren Funktionsfahigkeit noch
deren Eignung fiir irgendeine spezielle Anwendung.

Alle Rechte vorbehalten.
Vervielfiltigung, Verbreitung und Ubersetzungen sind, unter Ausschluss jeglicher Haftung von
Stegmaier-Haupt, erlaubt.
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