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1 Zu diesem Produkthandbuch

Dieses Produkthandbuch dient zum sicheren Arbeiten mit den Servoreglern der Reihe BL 1-04 /C und dem Parametrierpro-
gramm item MotionSoft® fiir die Servoregler der Reihe BL 1-04 /C.

Befolgen Sie immer die in diesem Produkthandbuch enthaltenen Sicherheits- und Warnhinweise.

1.1 Erkl&rungen und Schreibweisen
1.1.1 Aufbau der Warnhinweise

Warnhinweise sind folgendermaBen aufgebaut:
= Signalwort

= Art der Gefahrdung

= MaBnahmen zur Abwehr der Gefahrdung

Verwendete Signalworter

™ GEFAHR Bezeichnet eine unmittelbar drohende Gefahr. Wenn die Situation nicht gemieden wird, sind Tod oder
schwerste Verletzungen die Folge.

/\ WARNUNG Bezeichnet eine moglicherweise geféhrliche Situation. Wenn die Situation nicht gemieden wird, kon-
nen Tod oder schwerste Verletzungen die Folge sein.

/\ VORSICHT  Bezeichnet eine moglicherweise gefahrliche Situation. Wenn die Situation nicht gemieden wird, kon-
nen leichte oder geringfligige Verletzungen die Folge sein.

/\ ACHTUNG Bezeichnet eine Warnung vor Sachschaden.

Verwendete Warnzeichen geméB 1SO 7010

Warnzeichen Erklarung

I\
A\

Warnung vor lebensgefahrlicher elektrischer Spannung.

Warnung vor heiBer Oberflache.

1.1.2 Schreibweisen in diesem Produkthandbuch

Aufbau der Hinweise

Hinweise in diesem Produkthandbuchsind folgendermafBen aufgebaut:
= Signalwort ,HINWEIS®

= Einleitender Satz

= Erklarungen, spezielle Hinweise und Tipps

Bedienelemente, Meniis
Bedienelemente, Men(s und MenUpfade werden in Orange geschrieben.

Beispiel: Doppelklick auf das gewiinschte Gerat oder Anklicken der Schaltfldche Verbindung neu aufbauen stellt eine On-
line-Verbindung her.
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1.2 Weitere Dokumentation

Weitergehende Informationen finden Sie in den folgenden Handbiichern:

= EtherCAT und CANopen-Handbuch item Servo Positioning Controller C-Serie: Beschreibt, wie die Servoregler C-Series oder
BL 1-04 /C mit einer CANopen- bzw. Ethercat-Steuerung in Betrieb genommen werden.

= PROFIBUS/PROFINET-Handbuch item Servo Positioning Controller C-Serie: Beschreibt, wie die Servoregler C-Series oder
BL 1-04 /C mit einer PROFINET-Steuerung in Betrieb genommen werden.

Diese Dokumente stehen auf unserer Homepage zum Download zur Verfligung: https://www.item24.com.

Zertifikate und Konformitatserklarungen zu den in diesem Handbuch beschriebenen Produkten kdnnen unter https.//www.
item24.com angefordert werden.

1.3 Bestellnummern

Bestellnummer Beschreibung

0.0.698.50 Steuerung BL 1-04 /C
0.0.688.62 /0 Ubergabebaustein C-Serie
0.0.689.27 /0 Kabel C-Serie

0.0.703.51 Leistungsleitung BL SC1 04/5
0.0.704.65 Leistungsleitung BL SC1 04/10
0.0.704.66 Leistungsleitung BL SC1 04/15
0.0.704.71 Geberleitung BL RSC/5
0.0.704.72 Geberleitung BL RSC/10
0.0.704.73 Geberleitung BL RSC/15
0.0.704.75 Geberleitung BL AKSC/5
0.0.704.76 Geberleitung BL AKSC/10
0.0.704.77 Geberleitung BL AKSC/15
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item

1.4 Geltende Normen

Norm

Beschreibung

EN 13849-1:2015

Sicherheit von Maschinen - Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen - Teil 1: Allgemeine
Gestaltungsleitsatze

Technische Dokumentation zur Beurteilung von Elektro- und Elektronikgerdten hinsichtlich der

EN 50581 Beschrankung gefahrlicher Stoffe
Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistungen von Maschinen - Teil 1: Allgemeine
EN 60204-1
Anforderungen
Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe - Teil 3: EMV-Anforderungen einschlieBlich speziel-
EN 61800-3 .
ler Prifverfahren
EN 61800-5-1 Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl - Teil 5-1: Anforderungen an
die Sicherheit - Elektrische, thermische und energetische Anforderungen
EN 61800-52 Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl - Teil 5-2; Anforderungen an
die Sicherheit - Funktionale Sicherheit
Sicherheit von Maschinen - Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer, elektroni-
EN 62061 . .
scher und programmierbarer elektronischer Steuerungssysteme
EN SO 12100 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsétze, Risikobeurteilung und

Risikominderung

IEC 61508 Teil 1-7

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/ programmierbarer
elektronischer Systeme

IEC 820791

Erstellen von Gebrauchsanleitungen - Gliederung, Inhalt und Darstellung - Teil 1: Allgemeine
Grundsatze und ausfiinrliche Anforderungen

UL 61800-5-1

Standard for Adjustable Speed Electrical Power Drive Systems - Part 5-1: Safety Requirements -
Electrical, Thermal and Energy

CSA C22.2 No. 274

Adjustable speed drives
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2 Zu |hrer Sicherheit
2.1 Allgemeine Hinweise

Der Servoregler BL 1-04 /C kann nur sicher betrieben und bedient werden, wenn Sie dieses Dokument gelesen, verstanden
und beachtet haben.

Der Servoregler BL 1-04 /C ist sicher konstruiert. Trotzdem bestehen bei vielen Handlungen Gefahren, die durch die richtige
Vorgehensweise vermieden werden kdnnen. Die richtigen Vorgehensweisen zur Vermeidung dieser Gefahren sind in diesem
Dokument beschrieben.

AuBer den in diesem Dokument beschriebenen Vorschriften kann es weitere Sicherheitsvorschriften und Arbeitsschutzvor-
schriften geben, die Sie befolgen missen. Halten Sie sich stets auf dem Laufenden.

Die Voraussetzung fiir eine einwandfreie Funktion des Servoreglers ist eine fachgerechte Projektierung.

Der einwandfreie und sichere Betrieb des Servoreglers setzt folgendes voraus:

= Den sachgemaBen und fachgerechten Transport,

= die fachgerechte Lagerung,

= die fachgerechte Montage,

= die Projektierung, unter der Beachtung der Risiken, SchutzmaBnahmen und NotfallmaBnahmen und der Installation sowie
= die sorgfaltige Bedienung und die Instandhaltung.

Fir den Umgang mit elektrischen Anlagen ausschlieBlich ausgebildetes und qualifiziertes Personal gemas Abschnitt 2.3 Ziel-
gruppe auf Seite 9 einsetzen.

Die nachfolgenden Hinweise miissen vor der ersten Inbetriebnahme der Anlage zur Vermeidung von Korperverletzungen und
Sachschaden gelesen und verstanden werden. Diese Sicherheitshinweise missen Sie jederzeit einhalten:

= Versuchen Sie nicht, den Servoregler zu installieren oder in Betrieb zu nehmen, bevor Sie nicht alle Sicherheitshinweise flr
elektrische Antriebe und Steuerungen in diesem Dokument sorgféltig durchgelesen haben. Diese Sicherheitsinstruktionen
und alle anderen Benutzerhinweise sind vor jeder Arbeit mit dem Servoregler durchzulesen.

= Bei Verkauf, Verleih oder anderweitiger Weitergabe des Servoreglers sind diese Sicherheitshinweise mitzugeben.
= Fin Offnen des Servoreglers durch den Betreiber ist aus Sicherheits- und Gewéhrleistungsgriinden untersagt.

2.2 BestimmungsgeméBe Verwendung

Der elektronische Antriebsregler (Servoregler) ist fur den Betrieb mit Elektromotoren im industriellen Umfeld ausgelegt.

Der Umgang mit dem Servoregler erfordert ausgebildetes und qualifiziertes Personal gemaB dem Stand der allgemeinen
Sicherheitstechnik und speziell der elektrischen Sicherheitstechnik.

Zur bestimmungsgeméBen Verwendung gehort auch die Einhaltung aller Angaben in dieser Anleitung.
Jede Uber die bestimmungsgemaBe Verwendung hinausgehende oder andersartige Benutzung gilt als Fehlgebrauch.

I\ WARNUNG  Gefahren bei Fehlgebrauch
Ein Fehlgebrauch des Servoreglers flihrt zu gefahrlichen Situationen.

= Verwenden Sie den Servoregler ausschlieBlich in denim Abschnitt 8.1 Allgemeine technische Daten spezifizierten Um-
gebungsbedingungen.

= Verwenden Sie den Servoregler niemals im AuBenbereich oder in explosionsgefahrdeten Bereichen.

= Setzen Sie fir alle Arbeiten am Servoregler das geeignete und qualifizierte Fachpersonal ein.

= Halten Sie sich immer an die im Abschnitt 8 Technische Daten ab Seite 33 spezifizierten Spannungsbereiche.
= Befolgen Sie alle Hinweise zum sicheren Gebrauch des Servoreglers in diesem Handbuch.
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2.3 Zielgruppe

Arbeiten am Servoregler in allen Lebensphasen auBer der Bedienung diirfen nur durch Fachpersonal und/oder unterwiese-
nen Personen, die fir die betreffenden Arbeiten ausgebildet sind, vorgenommen werden. Die Bedienung der Servoreglers
erfolgt durch den Benutzer.

Ausgebildetes und qualifiziertes Personal

Qualifiziertes Personal im Sinne dieses Produkthandbuches sind Personen, die mit der Projektierung, der Aufstellung, der
Montage, der Inbetriebsetzung und dem Betrieb des Servoreglers sowie mit allen Warnungen und VorsichtsmaBnahmen aus-
reichend vertraut sind und Uber die ihrer Tatigkeit entsprechenden Qualifikationen verfugen:

= Ausbildung und Unterweisung bzw. Berechtigung, Gerate/Systeme gemaB den Standards der Sicherheitstechnik ein- und
auszuschalten, zu erden und gemaB den Arbeitsanforderungen zweckmaBig zu kennzeichnen.

= Zusétzliche Ausbildung des Service- und Wartungspersonals im Bereich ESD-Schutz.

= Ausbildung oder Unterweisung gemas den Standards der Sicherheitstechnik in Pflege und Gebrauch angemessener
Sicherheitsausriistung.

= Schulung in Erster Hilfe.

2.4 Allgemeine Sicherheitshinweise

™ GEFAHR /N Lebensgefahr durch elektrischen Schiag!

Missachtungen von Sicherheitsvorschriften fiihren zu einem lebensgefahrlichen elektrischen Schlag.

Befolgen Sie stets alle allgemeinen Errichtungsvorschriften und Sicherheitsvorschriften flir das Arbeiten an Starkstromanla-
gen (Beispielsweise DIN, VDE, EN, IEC oder andere nationale und internationale Vorschriften).

= Sicherheitskritische Anwendungen sind flir den Servoregler nicht zugelassen, sofern diese nicht ausdriicklich vom Herstel-
ler freigegeben werden.

= Entnehmen Sie die Hinweise fur eine EMV-gerechte Installation aus dem Abschnitt 9.1 Hinweise zur sicheren und EMV-ge-
rechten Installation auf Seite 52. Die Einhaltung der durch die nationalen Vorschriften geforderten Grenzwerte liegt in
der Verantwortung der Hersteller der Anlage oder Maschine.

= Die im Produkthandbuch angegebenen Umgebungsbedingungen miissen eingehalten werden.

= Entnehmen Sie die Technischen Daten sowie die Anschluss- und Installationsbedingungen fiir den Servoregler aus diesem
Dokument und halten Sie diese immer ein.

= Der Servoregler entspricht der Schutzart IP20, sowie dem Verschmutzungsgrad 2. Achten Sie darauf, dass die Umgebung
dieser Schutzart und diesem Verschmutzungsgrad entspricht.

= Verwenden Sie ausschlieBlich vom Hersteller zugelassene Original-Zubehdrteile und Original-Ersatzteile.

= Die Servoregler miissen entsprechend den landesspezifischen Vorschriften (EN-Normen, VDE-Vorschriften, etc.) so an das
Netz angeschlossen werden, dass sie mit geeigneten Freischaltmitteln (beispielsweise Hauptschalter, Schiitz, Leistungs-
schalter) vom Netz getrennt werden konnen.

= Verwenden Sie zum Schalten der Steuerkontakte vergoldete Kontakte oder Kontakte mit hohem Kontaktdruck.

= Sie kénnen den Servoregler mit einem allstromsensitiven FI-Schutzschalter (RCD = Residual Gurrent protective Device) mit
mindestens 300 mA absichern.

= Vorsorglich missen Sie EntstorungsmaBnahmen flir Schaltanlagen treffen. Beispielsweise sollten Sie Schiitze und Relais
mit RC-Gliedern bzw. Dioden beschalten.
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2.5 Personliche Schutzausriistung

Tragen Sie bei Transport, Montage, Inbetriebnahme, Reinigung, Wartung und Demontage des Servoreglers die jeweils er-
forderliche personliche Schutzausristung, zum Beispiel:

= Schutzhandschuhe
Zur Vermeidung von oberflachlichen Verletzungen der Hande.

= ESD-Sicherheitsschuhe
Zur Vermeidung von Verletzungen der FiiBe bei herabfallenden Teilen. Zur Vermeidung von elektrostatischer Aufladung.

= Arbeitsschutzkleidung
Zur Vermeidung von oberflachlichen Verletzungen und Verschmutzungen.

= Schutzbrille
Zur Vermeidung von Augenverletzungen durch Staub oder Splitter.

= Leichter Atemschutz
Zur Vermeidung des Einatmens von gesundheitsgeféhrdenden Stoffen.

2.6 Sicherheitshinweise bei Montage und Wartung

™ GEFAHR N Lebensgefahrliche elektrische Spannung!

Vor der Durchfiihrung von Wartungsarbeiten miissen Sie sicherstellen, dass die Stromversorgung sowie die externe Span-
nungsversorgung des Servoreglers abgeschaltet, gegen Wiedereinschalten gesichert und der Zwischenkreis entladen ist.

Wahrend des Betriebs und bis zu 10 Minuten nach dem Abschalten des Servoreglers flihren die entsprechenden Anschliisse
und auch ein externer Bremswiderstand eine Zwischenkreisspannung, die bei Beriihrung den Tod oder schwere Korperver-
letzungen zur Folge haben.

Warten Sie 10 Minuten, bis Sie Arbeiten an entsprechenden Anschliissen durchfilhren. Messen Sie die Spannung mit einem
geeigneten Hilfsmittel nach.

A WARNUNG A\ Verbrennungsgefahr an heiBen Oberflachen!
Der Servoregler und insbesondere der Bremswiderstand - extern oder intern - kdnnen im laufenden Betrieb heiB werden.
Warten Sie eine geeignete Zeit ab, bevor Sie diese Teile berlihren.
Tragen Sie immer eine geeignete Personliche Schutzausristung, um schwere kérperliche Verbrennungen zu vermeiden.

/N VORSICHT  unfaligefahr fiir nicht qualifiziertes Personall

AusschlieBlich Personal, das flir die Arbeit an oder mit elektrischen Geraten ausgebildet und qualifiziert ist, darf den Servoreg-
ler montieren, warten und instand setzen.

So vermeiden Sie Unfélle, Verletzungen und Sachschéden:

Flinren Sie eine Gefahrdungsbeurteilung durch und befolgen Sie fiir die Montage und Wartung der Anlage alle staatlichen und
ortlichen Sicherheitsvorschriften und Unfallverhitungsvorschriften.

Fihren Sie die Arbeiten im Maschinenbereich nur bei abgeschalteter und verriegelter Wechselstrom- bzw. Gleichstromver-
sorgung durch. Abgeschaltete Endstufen oder abgeschaltete Servoreglerfreigabe sind keine geeigneten Verriegelungen. Hier
kann es im Storungsfall zum unbeabsichtigten Verfahren des Antriebs kommen. Ausgenommen sind Antriebe mit der Sicher-
heitsfunktion ,Safe Torque Off* nach EN 61800-5-2.

Elektronische Gerate sind grundsétzlich nicht ausfallsicher. Der Anwender ist dafr verantwortlich, bei Ausfall des elektrischen
Gerats seine Anlage in einen sicheren Zustand zu flihren.
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Schalten Sie die elektrische Ausriistung tiber den Hauptschalter spannungsfrei und sichern Sie gegen Wiedereinschalten.
Warten Sie bis der Zwischenkreis entladen ist bei:

= Wartungsarbeiten und Instandsetzung
= Reinigungsarbeiten
= langen Betriebsunterbrechungen

Die serienméBig gelieferte Motor-Haltebremse oder eine externe, vom Servoregler angesteuerte Motor-Haltebremse ist alleine
nicht ausreichend flr den Personenschutz geeignet.

Gehen Sie bei der Montage sorgfaltig vor. Stellen Sie sicher, dass sowohl bei Montage als auch wéhrend des spéteren Betrie-
bes des Antriebs keine Bohrspéne, Metallstaub oder Montageteile (Schrauben, Muttern, Leitungsabschnitte) in den Servoreg-
ler fallen.

Tragen Sie bei der Montage die geeignete Personliche Schutzausristung.

Sichern Sie zusatzlich vertikale Achsen gegen Herabfallen oder Absinken nach Abschalten des Motors, wie durch:
= mechanische Verriegelung der vertikalen Achse,

= externe Brems-/ Fang-/ Klemmeinrichtung oder

= ausreichenden Gewichtsausgleich der Achse.

2.7 Schutz gegen BerUhren elektrischer Teile

® GEFAHR /N Lebensgefahrliche elektrische Spannung!

In bestimmten Geratekonstellationen kann die Zwischenkreis-Schnellentladung am Servoregler unwirksam sein. Die Servoreg-
ler kdnnen dann nach dem Abschalten bis zu 10 Minuten unter Spannung stehen (Kondensator-Restladung).

Warten Sie 10 Minuten, bis Sie Arbeiten an entsprechenden Anschliissen durchfiinren. Messen Sie die Spannung mit einem
geeigneten Hilfsmittel nach.

So vermeiden Sie Unfalle, Verletzungen und Sachschéden:

Befolgen Sie die nationalen Unfallverhttungsvorschriften

(Fiir Deutschland gilt die DGUV Vorschrift 3 (ehemals BGV A3)).

Beriihren Sie niemals elektrische Anschlussstellen der Komponenten im eingeschalteten Zustand .

Trennen Sie vor dem Zugriff zu elektrischen Teilen mit Spannungen gréBer 50 V das Gerét vom Netz oder von der Spannungs-
quelle. Sichern Sie gegen Wiedereinschalten.

Bringen Sie vor dem Einschalten die dafiir vorgesehenen Abdeckungen und Schutzvorrichtungen flir den Bertihrschutz an
den Geraten an. FUr Einbaugeréte ist der Schutz gegen direktes Beriihren elektrischer Teile durch ein duBeres Gehduse, wie
beispielsweise einen Schaltschrank, sicherzustellen.

SchlieBen Sie vor Inbetriebnahme, auch fiir kurzzeitige Mess-und Priifzwecke, immer den Schutzleiter an allen elektrischen
Geréten entsprechend dem Anschlussplan (Siehe Abschnitt 9 Elekirische Installation auf Seite 52) fest an das Versor-
gungsnetz an oder verbinden Sie ihn mit dem Erdleiter.

Beachten Sie dabei den vorgeschriebenen Mindest-Kupfer-Querschnitt flr die Schutzleiterverbindung in seinem ganzen
Verlauf (siehe EN 61800-5-1). Auf dem Gehause konnen sonst hohe Spannungen auftreten, die einen elektrischen Schlag
verursachen.

Der Ableitstrom ist aufgrund der integrierten Netzfilter groBer als 3,5 mA, daher sind bei diesem Gerat zwei Anschlusspunkte
fest zu verdrahten.

Berticksichtigen Sie bei der Installation - besonders in Bezug auf Isolation und SchutzmaBnahmen - die Hohe der Zwischen-
kreisspannung. Sorgen Sie flir ordnungsgeméBe Erdung, Leiterdimensionierung und entsprechenden Kurzschlussschutz.
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2.8 Schutz durch Schutzkleinspannung (PELV) gegen elektrischen Schlag

™ GEFAHR /\ Lebensgefahrliche elektrische Spannung!

Hohe elektrische Spannung durch falsch ausgeflinrte elektrische Anschliisse. Befolgen Sie die unten stehenden Sicherheits-
hinweise.

Alle Anschllisse und Klemmen mit Spannungen bis 50 V am Servoregler sind Schutzkleinspannungen, die entsprechend der
Norm IEC 61800-5-1 bzw. EN 61800-5-1 beriihrungssicher ausgefiihrt sind.

SchlieBen Sie an alle Anschliisse und Klemmen mit Spannungen von 0 bis 50 V nur Geréte, elekirische Komponenten und
Leitungen an, welche eine Schutzkleinspannung (PELV = Protective Extra Low Voltage) aufweisen.

SchlieBen Sie nur Spannungen und Stromkreise an, welche eine sichere Trennung zu gefahrlichen Spannungen haben. Siche-
re Trennung wird beispielsweise durch Trenntransformatoren, sichere Optokoppler oder netzfreien Batteriebetrieb erreicht.

2.9 Schutz vor geféhrlichen Bewegungen

/\ WARNUNG | Verletzungsgefahr durch gefahrliche Bewegungen.
Befolgen Sie die unten stehenden Sicherheitshinweise.

Gefahrliche Bewegungen kdnnen durch fehlerhafte Ansteuerung von angeschlossenen Motoren verursacht werden. Die
Ursachen konnen verschiedenster Art sein:

= Unsaubere oder fehlerhafte Verdrahtung oder Verkabelung

= Fehler bei der Bedienung der Komponenten

= Fehlerin den Messwert- und Signalgebern

= Defekte oder nicht EMV-gerechte Komponenten

= Softwarefehler im iibergeordneten Steuerungssystem

Diese Fehler kénnen unmittelbar nach dem Einschalten oder nach einer unbestimmten Zeitdauer im Betrieb auftreten.

Die Uberwachungen in den Antriebskomponenten schlieBen eine Fehlfunktion in den angeschlossenen Antrieben weitestge-
hend aus. Im Hinblick auf den Personenschutz, insbesondere der Gefahr der Korperverletzung und Sachschaden, darf auf die-
sen Sachverhalt nicht allein vertraut werden. Bis zum Wirksamwerden der eingebauten Uberwachungen ist auf jeden Fall mit
einer fehlerhaften Antriebsbewegung zu rechnen, deren MaB von der Art der Steuerung und des Betriebszustandes abhangt.

Der Personenschutz ist aus den oben genannten Griinden durch Uberwachungen oder MaBnahmen, die anlagenseitig
Ubergeordnet sind, sicherzustellen. Diese werden nach den spezifischen Gegebenheiten der Anlage und einer Gefahren- und
Fehleranalyse vom Anlagenbauer vorgesehen. Die flr die Anlage geltenden Sicherheitsbestimmungen werden hierbei mit ein-
bezogen. Durch Ausschalten, Umgehen oder fehlendes Aktivieren von Sicherheitseinrichtungen kdnnen willklrliche Bewegun-
gen der Maschine oder andere Fehlfunktionen auftreten.

2.10 Schutz gegen Beriihren heiBer Teile

A WARNUNG A\ Verbrennungsgefahr an heiBen Oberfléchen!

Der Servoregler und insbesondere der Bremswiderstand - extern oder intern - kdnnen im laufenden Betrieb heil werden.
Warten Sie eine geeignete Zeit ab, bevor Sie diese Teile bertihren.

Tragen Sie immer eine geeignete Personliche Schutzausriistung, um schwere korperliche Verbrennungen zu vermeiden.
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2.11 Schutz bei Handhabung und Montage

/\ VORSICHT  Verletzungsgefahr durch Quetschen, Schneiden, StoBen.

Die Handhabung und Montage bestimmter Teile und Komponenten in ungeeigneter Art und Weise flhrt zu Verletzungen.
Befolgen Sie die unten stehenden Sicherheitshinweise.

= Den Servoregler so anbringen, dass eine gefahrlose Montage, Bedienung und Demontage mdglich ist.
= Die Einbaufreiraume missen ebenfalls definiert sein.
= Beachten Sie die bestimmungsgemaBe Verwendung des Servoreglers.

= Achten Sie beim Transport des Servoreglers auf Ecken und Kanten an Geh&usen und Bauteilen. Tragen Sie die geeignete
personliche Schutzausristung.

= Wenn Sie Komponenten der Anlage an der Wand und am Boden befestigen, kann es beim Bohren stauben. Tragen Sie die
geeignete personliche Schutzausriistung.

= Verwenden Sie ausschlieBlich geeignete Montage- und Transporteinrichtungen.

= Beugen Sie Einklemmungen und Quetschungen durch geeignete Vorkehrungen vor.

= Verwenden Sie ausschlieBlich geeignetes Werkzeug. Sofern vorgeschrieben, Spezialwerkzeug benutzen.
= Setzen Sie die Hebeeinrichtungen und Werkzeuge fachgerecht ein.

= Halten Sie sich niemals unter hdngenden Lasten auf.

= Beseitigen Sie auslaufende Flissigkeiten am Boden sofort.

3 Produktbeschreibung

Die Servoregler der Reihe Steuerung BL 1-04 /C sind intelligente AC-Servoregler flir die Steuerung dreiphasiger Synchronmo-
toren, Torque- und Linearmotoren. Die Servoregler sind universell einsetzbar, da sie mit verschiedensten Gebersystemen und
Motoren betrieben werden konnen. Durch umfangreiche Parametriermdglichkeiten lassen sie sich an eine Vielzahl verschie-
denartiger Anwendungen anpassen.

Zur Anbindung an eine Ubergeordnete Steuerung sind eine EtherCat/Profinet- und eine CAN-Schnittstelle integriert.
Parametersatze, die flr die Reihe C-Series erstellt wurden, konnen flr die BL 4000-C eingesetzt werden und umgekehrt.

3.1 Typenbezeichnung

Typenschlissel am Beispiel der Produktfamilie BL 1-04 /C

BI_ - 04 / c Typenbezeichnung: Basic Line

Netzanschluss: 1 = einphasig / 3 = dreiphasig
ﬁ Nennstromin [A ]
Abbildung 1: Nomenklatur Cabinet (Schaltschrankgerét)
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3.2 Gerateansicht

Ansicht von vorne

Produktbezeichnung

Erdungsschraube

LED-Zustandsanzeige (READY, ERROR, ENABLE)
Siebensegment-Statusanzeige

[X3] STO-Schnittstelle (STOA, STOB), Endschalter (DING,
DIN7) Dig. Ausgang (DOUTO)

[X19] USB-Schnittstelle

[X18] Ethernet-Schnittstelle

LED (RUN/SF/MS)

LED (ERR/BF/MS)

[X21] Realtime-Ethernet-Schnittstelle
[X4] CANopen-Schnittstelle
Sicherheitszeichen geméaB 1ISO 7000
Warnhinweise

]
o ~Jeofrof ]

>~ J ]

&

B BE8 &
NEEEAaEA

—_
p—ry

Abbildung 2: Ansicht von varne

Ansicht von oben / Ansicht von unten

[X9

[X6] Anschluss fur Motor

[X2B] Multi-Encoder

[X2A] Resolver/ Analoge Hallgeber

1 Spannungsversorgung
]

Slot flir microSD-Speicherkarte
[X1] 1/0-Kommunikation

iy Y Y Y N N
el [ B =21 5 B

Abbildung 3: Ansicht von oben / Ansicht von unten
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3.3 Leistungsmerkmale

Alle Servoregler dieser Baureihe besitzen die folgenden Leistungsmerkmale:

Integrierte Feldbus Schnittstellen

= CANopen-Schnittstelle fir die Integration in Automatisierungssysteme

= EtherCAT-Schnittstelle (CoE)

= ProfiNet-Schnittstelle (item Standard Telegramme, basierend auf PROFIdrive)

Integrierte universelle Drehgeberauswertung fir folgende Geber:

= Resolver

= Analoge und Digitale Inkrementalgeber mit und ohne Kommutierungssignale

= hochauflosende Sick-Inkrementalgeber mit HIPERFACE®

= hochaufldsende Sick-Inkrementalgeber mit HIPERFACE DSL® (Einkabelvariante)
= hochaufldsende Heidenhain-Inkrementalgeber mit EnDat 2.2

= Leitfrequenz-Ein-/Ausgang und Pulsrichtungs-Interface

Anschliebare Motoren

= permanenterregte Synchronmaschinen mit sinusformigem Verlauf der EMK

= Torquemotoren

= Linearmotoren
- eisenlose und eisenbehaftete Linearmotoren mit geringer Motorinduktivitdt (0,5 ... 4 mH)
- Automatische Ermittlung der Motorparameter

Anwenderfreundliche Parametrierung mit dem PC-Programm item MotionSoft®

= Einstellung sémtlicher Parameter Gber den PC und Online-Darstellung von BetriebsgroBen und Diagnosemeldungen
= Benutzergefiihrte Erstinbetriebnahme, Laden und Speichern von Parametersdtzen

= Qszilloskopfunktion zur Optimierung des Antriebs und zur Analyse der SPS 10- Ankopplung

= Sprachunterstitzung: deutsch, englisch, franzdsisch, spanisch, italienisch, polnisch

= Automatische Motoridentifikation und Verfahren zur Kommutierlagenfindung bei Gebern ohne Kommutierspur

= Automatische Einstellung der Regelkreise flr Strom-, Drehzahl- und Lageregelung

Integrierte Funktionale Sicherheit
= Realisierung der Funktionalitdt SS1 mdglich
= Integrierte Sicherheitsfunktion STO (Safe Torque Off) zur Abschaltung der Leistung ohne externes Netzschiitz (Kategorie 3)

Referenzierung und Positionierung

= Integrierte Positioniersteuerung mit umfangreicher Funktionalitdt gemaB CAN in Automation (CiA) DSP402 und zahlrei-
chen anwendungsspezifischen Zusatzfunktionen

= Ruckfreies oder zeitoptimales Positionieren refativ oder absolut zu einem Referenzpunkt. Punkt-zu-Punkt-Positionierung mit
und ohne Uberschleifen

= Hochgeschwindigkeits-Sample-Eingange zur Triggerung der Speicherung von Positionsmarken
= Vielfaltige Referenzfahrtmethoden
= Rotor- und Lagepositionstrigger
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Bremsenansteuerung und Automatikbremse

= Direkte Ansteuerung einer Haltebremse im Mator mit hohem Strom. Somit ist kein externes Relais notig. Dabei konnen
ferner variable Verzugszeiten beriicksichtigt werden

=, Automatikbremse* zur Abschaltung des Leistungsteils bei langeren Pausen zur Energieeinsparung

Elektrische Eigenschaften

= Weitspannungsbereich, Nennspannung ab 75 VAC mdglich, Frequenzbereich nominell 50-60 Hz

=, Soft switch-on* zur sanften Vorladung des Zwischenkreises und Zwischenkreis-Schnellentladung

= DC-Bus Kopplung zwischen Geradten mit gleicher Netzversorgung zur Pufferung von Bremsenergien

= Verbesserte Uberwachung und Analyse der Netzversorgung durch direkte Messung der Netzspannung

Applikationen

= Drehzahl- und Winkelsynchronlauf mit elektronischem Getriebe (iber Inkrementalgeber-Eingang oder Feldbus. Umfangrei-
che Betriebsarten zur Synchronisation wie zum Beispiel ,Fliegende Sage®

= Tippbetrieb, Teach-in Betrieb, Wegprogramme, momentenbegrenzte Satzsteuerung und vieles mehr

Besondere Eigenschaften der Regelung

= Hohe Gute der Regelung durch eine hochwertige Sensorik, die iiblichen Marktstandards Giberlegen ist sowie (iberdurch-
schnittliche Rechnerressourcen besitzt

= Kurze Zykluszeiten, Bandbreite im Stromregelkreis ca. 2 kHz (mitt= 32 ps), im Drehzahlregelkreis ca. 500 Hz
(mitt =64 ps)

= parametrierbare Bandsperren zur Unterdriickung von Eigenfrequenzen der Regelstrecke

= Lastmomentkompensation flir Vertikalachsen

= Synchronisierbares internes Taktsystem zur Synchronisierung auf externe Sollwert-Taktquellen fir die Feldbusse CANopen
und EtherCAT durch interne PLL

Zertifizierung und Qualifikation
= Einhaltung der aktuellen CE- und EN-Normen ohne zusétzliche externe MaBnahmen
» Ulzertifiziert

= Allseitig geschlossenes, EMV-optimiertes Gehduse flr die Befestigung an (iblichen Schaltschrankmontageplatten. Die
Gerate verfligen Uber Schutzart IP20

= Integration aller fir die Erflllung der EMV-Vorschriften im Betrieb (Industriebereich) notwendigen Filter im Gerét, z.B. Netz-
filter, Filter fur die 24 V-Versorgung sowie die Ein- und Ausgange

4 STO (Safe Torque Off)

Dieses Kapitel dient zum sicheren Arbeiten mit der im Servoregler integrierten Sicherheitsfunktion STO - ,Safe Torque Off*.
Das vorliegende Produkthandbuch bezieht sich auf folgende Versionen:

= Steuerung BL 1-04 /C mit STO-Funktion ab Revision 1.0

= Parametrierprogramm item MotionSoft® ab Version 3.0.
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4.1 Spezielle Sicherheitshinweise

® GEFAHR N Lebensgefahrliche elektrische Spannung!

Befolgen Sie immer die Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe und Steuerungen im Kapitel 2 Zu lhrer Sicherheit auf Seite 8.

/N WARNUNG Gefahren durch Verlust der Sicherheitsfunktion

Wenn Sie die Umgebungs- und Anschlussbedingungen missachten, kommt es zum Verlust der Sicherheitsfunktion. Im
schlimmsten Fall kommen Personen zu Schaden.

Halten Sie die spezifizierten Umgebungs- und Anschlussbedingungen immer ein, insbesondere die Eingangsspannungstole-
ranzen, siehe Abschnitt 8.11 STO [X3] auf Seite 47.

4.2 Zulassung/ Sicherheitslevel

Der Servoregler BL 1-04 /C mit integrierter Sicherheitsfunktion ist ein Sicherheitsbauteil gemas Maschinenrichtlinie
2006/42/EG und ist mit dem CE-Kennzeichen versehen. Die produktrelevanten EG-Richtlinien entnehmen Sie der Konformi-
tatserkldrung in Abschnitt11.2 CE-Konformitat gemaB Maschinenrichtlinie auf Seite 74.

Das erreichbare Sicherheitsniveau hangt von den weiteren Komponenten ab, die zur Realisierung einer Sicherheitsfunktion
genutzt werden. Dies wurde von einer unabhéngigen Priifstelle zertifiziert.

Beachten Sie die cULus Prifbescheinigung (Scan des Originaldokuments) im Abschnitt 11.3 cULus Zertifizierung auf Seite 75.

4.3 Voraussetzungen fiir den Produkteinsatz

Stellen Sie diese Dokumentation dem Konstrukteur, Monteur und dem flr die Inbetriebnahme zustandigen Personal der
Maschine oder Anlage, an der dieses Produkt zum Einsatz kommt, zur Verfligung.

Stellen Sie sicher, dass die Vorgaben der Dokumentation stets eingehalten werden. Beriicksichtigen Sie hierbei auch die
Dokumentation zu den weiteren Komponenten (z.B.Sicherheitsschaltgerdt, Leitungen usw.).

Ber(icksichtigen Sie die flr den Bestimmungsort geltenden gesetzlichen Regelungen sowie:

= Vorschriften und Normen,

= Regelungen der Priiforganisationen und Versicherungen,

= nationale Bestimmungen

= alle Sicherheitshinweise im Abschnitt 2 Zu Ihrer Sicherheit ab Seite 8

= die speziellen Sicherheitshinweise im Abschnitt 4.1 Spezielle Sicherheitshinweise auf Seite 17

Bei Not-Halt-Anwendungen muss ein Schutz gegen automatischen Wiederanlauf entsprechend der geforderten Sicherheits-
kategorie vorgesehen werden. Dies kann z.B. iber ein externes Sicherheitsschaltgerat erfolgen.
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4.3.1 Qualifikation des Fachpersonals (Anforderungen an das Personal)

Das Gerédt darf nur von einer elektrotechnisch beféhigten Person in Betrieb genommen werden, die vertraut ist mit:
= der Installation und dem Betrieb von elektrischen Steuerungssystemen,

= den geltenden Vorschriften zum Betrieb sicherheitstechnischer Anlagen,

= den geltenden Vorschriften zur Unfallverhiitung und Arbeitssicherheit und

= der Dokumentation zum Produkt.

4.3.2 Diagnosedeckungsgrad (DC)

Der Diagnosedeckungsgrad hangt von der Einbindung der im Servoregler integrierten Sicherheitsfunktion in das Gesamt-
system sowie von den umgesetzten MaBnahmen zur Diagnose ab.

Wenn bei der Diagnose eine Storung erkannt wird, miissen geeignete MaBnahmen zum Erhalt des Sicherheitsniveaus vor-
gesehen werden.

‘ HINWEIS ‘ Querschlusserkennung

Prifen Sie, ob in Ihrer Applikation eine Querschlusserkennung des Eingangskreises und der Anschlussverdrahtung erforder-
lich ist.

Verwenden Sie ggf. ein Sicherheitsschaltgerdt mit Querschlusserkennung fiir die Ansteuerung der Sicherheitsfunktion.

4.4 Einsatzzweck

Mit zunehmender Automatisierung gewinnt der Schutz von Personen vor gefahrbringenden Bewegungen immer groBere Be-
deutung. Die funktionale Sicherheit beschreibt erforderliche MaBnahmen durch elektrische oder elektronische Einrichtungen,
um Gefahren durch Funktionsfehler zu vermindern oder zu beseitigen. Im normalen Betrieb verhindern Schutzeinrichtungen
den menschlichen Zugriff auf Gefahrenstellen. In bestimmten Betriebsarten, z.B. beim Einrichten, miissen sich Personen auch
in Gefahrenbereichen aufhalten. In diesen Situationen muss der Maschinenbediener durch antriebs- und steuerungsinterne
MaBnahmen geschitzt werden.

Die integrierte funktionale Sicherheitstechnik bietet die steuerungs- und antriebsseitigen Voraussetzungen zur optimalen Rea-
lisierung von Schutzfunktionen. Die Aufwénde bei Planung und Installation sinken. Durch den Einsatz integrierter funktionaler
Sicherheitstechnik steigen Maschinenfunktionalitdt und Verfligharkeit im Vergleich zum Einsatz herkdmmilicher Sicherheits-
technik.

4.5 Funktion und Anwendung

Die STO Funktion besitzt das Leistungsmerkmal ,Erreichen der Funktion ,Safe Torque Off* (STO)“.

Mit einem geeigneten externen Sicherheitsschaltgerdt und geeigneter Beschaltung des Servoreglers kann die Funktion
Lwoicherer Stopp 1% (SS1) realisiert werden.
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4.5.1 Beschreibung der Sicherheitsfunktion STO

Nutzen Sie die Funktion ,Sicher abgeschaltetes Moment* (,Safe Torque Off*, STO), wenn Sie in Ihrer Anwendung die Energie-
zufuhr zum Motor sicher abschalten missen. Die Funktion ,Sicher abgeschaltetes Moment® schaltet die Treiberversorgung fir
die Leistungshalbleiter ab. Somit wird verhindert, dass die Leistungsendstufe die vom Motor bendtigte Spannung liefert und
dass der Motor unerwartet anl&uft, siehe Abbildung 4.

STOA ———— DC
; +5V_0S
GNDA ———

DC

STOB ——— DC
]]> +BV_US
GNDB ———

DC

K-

Abbildung 4: ,Sicher abgeschaltetes Moment* - Funktionsprinzip

Bei aktiver Sicherheitsfunktion STO ,Safe Torque Off* ist die Energieversorgung zum Antrieb sicher unterbrochen. Der Antrieb
kann kein Drehmoment und somit auch keine geféhrlichen Bewegungen erzeugen. Bei hangenden Lasten oder anderen exter-
nen Kraften sind zusatzliche MaBnahmen vorzusehen, die ein Absacken sicher verhindern (z.B. mechanische Haltebremsen).
Im Zustand STO ,Safe Torque Off* erfolgt keine Uberwachung der Stillstandsposition.

ANNORIVIN[ER  Gefahr des Anruckens des Antriebs bei Mehrfachfehlem

Falls wahrend des Zustands STO die Endstufe des Servoreglers ausfallt (gleichzeitiger Kurzschluss von 2 Leistungshalbleitern
in unterschiedlichen Phasen), kann es zu einer begrenzten Rast-Bewegung des Rotors kommen. Der Drehwinkel / Weg ent-
spricht einer Polteilung. Beispiele:

= Rotative Achse, Synchronmaschine, 8-polig
— Bewegung < 45° an der Matorwelle.

= Linearmotor, Polteilung 20 mm
— Bewegung < 20 mm am bewegten Teil.
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4.5.2 Ubersicht Schnittstelle [X3]

Abbildung 5: Schnittstelle [X3]

Der Servoregler besitzt an der Frontseite einen 8-poligen Anschluss [X3] fiir
= die STO-Steuereingange,

= den digitalen Ausgang DOUTO und

= die digitalen Eingdnge DIN 6 und DIN 7

Die Sicherheitsfunktion STO wird ausschlieBlich iber die zwei digitalen Steuereingdnge STOA und STOB angefordert. Eine
sicherheitsgerichtete Beschaltung weiterer Schnittstellen ist nicht unbedingt erforderlich bzw. vorgesehen.

Eine Querschlusserkennung des Eingangskreises wird durch den Servoregler nicht durchgefiinrt.

Die Schnittstelle [X3] erlaubt den direkten Anschluss von aktiven und passiven Sensoren, da an DOUTO/GND eine kurz-
schlussfeste 24V-Versorgungsspannung herausgefihrt ist (Siehe Abschnitt 9.12 Anschluss: STO [X3] auf Seite 70).

4.5.3 Steuereingénge STOA, GNDA / STOB, GNDB [X3]

Mit den beiden Steuereingangen STOA und STOB wird die Sicherheitsfunktion STO (Safe Torque Off) zweikanalig angefordert.
Sie erlauben den direkten Anschluss von sicheren Halbleiterausgangen (elektronische Sicherheitsschaltgeréte, aktive Sicher-
heitssensoren,

z.B. Lichtgitter mit 0SSD-Signalen) und von Schaltkontakten (Sicherheitsschaltgerate mit Relaisausgangen, passive Sicher-
heitssensoren, z.B. zwangsgefiihrte Positionsschalter) siehe z.B. Abschnitt 9.12 Anschluss: STO [X3] auf Seite 70.

Um die Sicherheitsfunktion STO (Safe Torque Off) anzufordern, wird die 24V-Steuerspannung an beiden Steuereingangen
STOA und STOB abgeschaltet (0 V). Wenn beide Steuereingénge gleichzeitig bzw. innerhalb einer festgelegten Diskrepanzzeit
abgeschaltet werden, ist die Funktion STO aktiv.

Die Tabelle im Abschnitt 8.11.1 Elektrische Daten fiir die STO Funktion auf Seite 47 beschreibt die technischen Daten flr

die Steuereing&nge im spezifizierten Betriebsbereich von Logikspannungen.

Fir den Eingangsspannungsbereich der Steuereingdnge STOA und STOB sind Toleranzbereiche definiert. Von der Hohe der
Eingangsspannung héngt die in den Komponenten der STO-Schaltung (z.B. Kondensatoren) gespeicherte Energiemenge ab.
Bei Schaltvorgdngen miissen diese Energiemengen auf- bzw. entladen werden. Folglich ergeben sich von der Eingangsspan-
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nung abhdngige Werte fiir die Abschaltzeit fiir den Ubergang in den Sicheren Zustand (STO) und die Toleranzzeit gegeniiber
0SSD-Signalen (Pufferzeit).

Das Zeitverhalten wird in Abschnitt 8.11.2 Zeitverhalten auf Seite 48 beschrieben.

4.5.4 Diskrepanzzeit

Der Ubergang zwischen sicherem und unsicherem Zustand wird durch Pegelanderungen an den Steuereingangen STOA und
STOB des Servoreglers eingeleitet. GemaB Spezifikation der Sicherheitsfunktion miissen beide Pegel identisch sein, andern-
falls wird eine Fehlermeldung generiert. Die Zustandsmaschine im Servoregler iberwacht intern die Treiberversorgungsspan-
nungen als Folge der Ansteuerung der Steuereingange. Diese Pegeldnderungen erfolgen z.B. aufgrund von Bauteiltoleranzen
oder prellenden Ausgangen von Sicherheitsteuerungen in der Regel nicht exakt gleichzeitig. Die Firmware toleriert dies,
solange der zweite Eingang innerhalb einer definierten Zeit, der sog. Diskrepanzzeit, folgt. Wird diese tberschritten, generiert
der Servoregler eine Fehlermeldung.

Es st eine Diskrepanzzeit von 100 ms voreingestellt. Empfehlung: Schalten Sie STOA und STOB immer gleichzeitig.

Die Zustandsmaschine im Servoregler hat parallel zur integrierten STO-Schaltung einen eigenen Status. Aufgrund der Be-
wertung der Diskrepanzzeit erreicht diese Zustandsmaschine den ,Sicheren Zustand® moglicherweise erst mit deutlicher
VerzOgerung. Entsprechend kann dieser Zustand auch erst mit deutlicher Verzogerung tber digitale Ausgange oder einen
Feldbus signalisiert werden. Die Leistungsendstufe selbst ist dann schon ,sicher abgeschaltet®. Die Abarbeitung dieser Zu-
standsmaschine erfolgt im 10 ms Zyklus.

4.5.5 Testimpulse

Vorlibergehende Testimpulse von Sicherheitssteuerungen werden toleriert, flihren also nicht zur Anforderung der Funktion
STO.

Die Toleranz gegeniber Testimpulsen von Sensoren mit 0SSD-Signalen ist fiir den Betriebsbereich geméai Abschnitt 8.11.1
Elektrische Daten fir die STO Funktion auf Seite 47 ausgelegt.

4.5.6 Hilfsversorgung [X3]

Der Servoregler mit integrierter STO-Funktion stellt an [X3] einen schaltbaren 24 V-Ausgang DOUTO zur Verfligung. Dieser
kann zur Versorgung externer aktiver Sensoren eingesetzt werden.

4.5.7 Zusétzliche Diagnosefunktionen

Die folgenden Funktionen im Servoregler sind nicht gemas Maschinenrichtlinie 2006/42/EG zertifiziert. Sie sind funktionale
Ergdnzungen und bieten zusatzliche Diagnosemdglichkeiten.

Von der integrierten STO-Schaltung erzeugte Fehlermeldungen, wie z.B. Uberschreiten der Diskrepanzzeit, werden durch die
nicht sicherheitsrelevante Zustandsmaschine des Servoreglers erfasst und bewertet. Werden die Bedingungen flr einen Feh-
lerstatus erkannt, wird eine Fehlermeldung generiert. In diesem Fall kann nicht unter allen Umsténden gewéhrleistet werden,
dass die Leistungsendstufe sicher abgeschaltet wurde.

Die integrierte STO-Schaltung verfiigt nicht Gber eigene Fehlerbewertungs-Mechanismen und auch nicht tiber die Moglichkeit
einer Fehleranzeige.
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‘ HINWEIS ‘ Quittieren von Fehlermeldungen

Beim Quittieren von Fehlermeldungen werden immer auch alle quittierbaren Fehler bzgl. der funktionalen Sicherheit quittiert,
siehe Abschnitt 4.11 Diagnose und Stérungsbeseitigung auf Seite 27.

Der Servoregler Uiberwacht den Status der Steuereingdnge STOA und STOB.

Dadurch wird die Anforderung der Sicherheitsfunktion STO (Safe Torque Off) von der Firmware des Servoreglers erkannt und
nachfolgend verschiedene nicht sicherheitsgerichtete Funktionen ausgeftihrt:

= Erkennung der Abschaltung der Treiberversorgung flr die Leistungshalbleiter durch die integrierte STO-Schaltung,
= Abschaltung der Antriebsregelung und der Ansteuerung der Leistungshalbleiter (PWM),

= Abschaltung der Haltebremsansteuerung (wenn konfiguriert),

= Servoreglerseitige Zustandsmaschine mit Bewertung der Ansteuerung (Diskrepanzzeitiiberwachung),

= Erkennung von anwendungsbezogenen Fehlerzustanden,

= Diagnose der Hardware,

= Status- und Fehleranzeige iiber Display, digitale Ausgange, Feldbusse etc.

/A WARNUNG  Bremsausgang nicht sicherheitsgerichtet

Die Ansteuerung einer Bremse erfolgt durch die nicht sicherheitsgerichtete Firmware des Servoreglers. Erfordert der Einsatz-
zweck eine sichere Bremsansteuerung, sind zusatzliche, externe MaBnahmen erforderlich.

VATNO IR Motor trudelt ungebremst aus

Wird bei aktiver Endstufe einer der Steuereingdnge STOA oder STOB deaktiviert, flihrt dies bei nicht angeschlossener Halte-
bremse zu einem ungebremsten Austrudeln des Antriebs und zu Schaden an der Maschine.

SchlieBen Sie daher eine Haltebremse an den Servoregler an.

ANNOSICINER  Haltebremse unterdimensioniert

Uberpriifen Sie, ob die von Innen verwendeten Motoren mit Haltebremse dafiir ausgelegt sind, den Motor im Fehlerfall iiber
die Haltebremse abzubremsen und still zu setzen.

Die Anforderung des sicheren Zustandes bei aktiver Ansteuerung der Leistungshalbleiter (PWM) ist moglich, fihrt aber zu
einer quittierbaren Fehlermeldung. Im 10 ms-Zyklus wird der Status der Spannungen erfasst und bewertet. Sind diese Uber
einen I&ngeren Zeitraum ungleich, wird eine Fehlermeldung ausgeldst, siehe Abschnitt 4.11 Diagnose und Stérungsbeseiti-
gung auf Seite 27.

4.6 Schaltungsbeispiele

Die folgenden Abschnitte enthalten Schaltungsbeispiele mit detaillierten Zeichnungen und Hinweisen.
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4.6.1 Sichere Momentabschaltung (STO, ,Safe Torque Off)

24VDC

0vDC

ausgelegt ist.

Maschine ab.

Hinweise zum Schaltungsbeispiel

= |m Servoregler mit integrierter STO-Funktion ist keine Querschlusserkennung integriert.
Bei der direkten Verdrahtung von Lichtgittern erfolgt die Querschlusserkennung durch das Lichtgitter, sofern dieses daf(r

Abbildung 6: Anschluss der integrierten STO-Funktion, Beispiel einphasiger Servoregler
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Lichtgitter
Sicherheitsschaltgerdt

Die Sicherheitsfunktion ,Sicher abgeschaltetes Moment” (STO) kann durch verschiedene Geréte angefordert werden. Der
Schalter S1 kann z.B. ein Not-Halt-Schalter, ein Schutztir-Schalter, ein Lichtgitter oder ein Sicherheitsschaltgerdt sein. Die
Sicherheitsanforderung erfolgt 2-kanalig tiber den Schalter S1 und fiihrt zum 2-kanaligen Abschalten der Endstufe.

= Das Schaltungsbeispiel weist eine zweikanalige Struktur auf, die fiir Kategorie 3 und 4 mit zusétzlichen MaBnahmen ge-
eignet ist. Welche zusatzlichen MaBnahmen erforderlich sind, hangt vom Anwendungsbereich und Sicherheitskonzept der
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4.6.2 Verz6gern und sichere Momentabschaltung (SS1, ,,Safe Stop 1)

.

o4/ DG Servoregler mit integ-
Ve rierter STO-Funktion (nur
relevante Anschliisse
X1om dargestellt)

Not-Halt-Schalter
Schutzt(r
Lichtgitter

Sicherheitsschaltgerat K1
mit verzogertem Ausgang

Dol el e}
AEEN

K1 S1

k1_out

k1_delay k1_in

Abbildung 7: Schaltungsbeispiel ,Verzdgern und sichere Momentabschaltung” (SS1, ,Safe Stop 1), Beispiel einphasiger Servoregler

Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 1 (SS1, Typ C) kann durch verschiedene Gerate angefordert werden. Der Schalter S1
kann z.B. ein Not-Halt-Schalter, ein Schutztiir- Schalter oder ein Lichtgitter sein. Die Sicherheitsanforderung erfolgt zweikanalig
uber den Schalter S1 zum Sicherheitsschaltgerét.

Das Sicherheitsschaltgerdt K1 schaltet die Reglerfreigabe ab. Wird die Reglerfreigabe abgeschaltet, wird automatisch die
Bewegung verzogert, bei konfigurierter Bremse wird auf die Aktivierung der Bremse gewartet und anschlieBend wird der
Regelkreis abgeschaltet. Nach einer im Sicherheitsschaltgerat eingestellten Zeit wird die Endstufe 2- kanalig tiber STOA/B
abgeschaltet.

/\ WARNUNG  Gefahren durch Verlust der Sicherheitsfunktion

Eine fehlende Sicherheitsfunktion kann zu schweren irreversiblen Verletzungen filhren, beispielsweise durch ungewollte Be-
wegungen der angeschlossenen Aktorik.

Betreiben Sie die integrierte Sicherheitsfunktion STO nur, wenn alle SchutzmaBnahmen eingeleitet sind.

Validieren Sie die Sicherheitsfunktion zum Abschluss der Inbetriebnahme, siehe Abschnitt 4.9 Funktionstest, Validierung auf
Seite 27.

Falsche Verdrahtung oder die Verwendung externer Bauteile, die nicht entsprechend der Sicherheitskategorie ausgewahlt
wurden, filhren zum Verlust der Sicherheitsfunktion.

Fihren Sie eine Risikobeurteilung fir Ihre Applikation durch und wéahlen Sie die Beschaltung und die Bauteile entsprechend
aus.

Hinweise zum Schaltungsbeispiel

= Das verwendete Sicherheitsschaltgerat muss die Reglerfreigabe (X1 Pin 9, DIN5) ohne Zeitverzégerung und mit einer Zeit-
verzégerung die Eingdnge STOA und STOB (X3 Pin 1, Pin 3) abschalten.

= Die erforderliche Zeitverzdgerung ist abhangig von der Anwendung und muss anwendungsspezifisch bestimmt werden.
Die Zeitverzogerung ist so auszulegen, dass der Antrieb auch bei hichster Geschwindigkeit tber die Schnellhaltrampe auf
null abgebremst ist, bevor STOA/B abgeschaltet werden.
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= Die elektrische Installation muss entsprechend den Anforderungen der entsprechenden Normen im Abschnitt 1.4 Geltende
Normen auf Seite 7 erfolgen. Befinden sich beispielsweise das Sicherheitsschaltgerat und der Servoregler im gleichen
Schaltschrank, kann ein Fehlerausschluss fiir einen Quer- bzw. Erdschluss zwischen den Leitungen angenommen werden
(Abnahmepriifung des Schaltschranks auf fehlerfreie Verdrahtung).

= Das Schaltungsbeispiel weist eine 2-kanalige Struktur auf, die fir Kategorie 3 und mit zusatzlichen MaBnahmen fir Kate-
gorie 4 geeignet ist. Welche zusétzlichen MaBnahmen erforderlich sind, hangt vom Anwendungsbereich und Sicherheits-
konzept der Maschine ab.

4.7 Vor der Inbetriebnahme

Flihren Sie zur Vorbereitung der Inbetriebnahme die folgenden Schritte durch:

1. Stellen Sie sicher, dass der Servoregler korrekt montiert ist (siehe Abschnitt 10 Wartung, Reinigung, Reparatur und Ent-
sorgung auf Seite 52 und Abschnitt 9 Elektrische Installation auf Seite 52).

2. Priifen Sie die elektrische Installation (Anschlusskabel, Kontaktbelegung, siehe Abschnitt 9.12 Anschluss: STO [X3] auf
Seite 70).

3. Priifen Sie, ob alle PE-Schutzleiter angeschlossen sind.

4.8 Die Sicherheitsfunktion in item MotionSoft®

Im Fenster Sicherheitsmodul in item MotionSoft® kdnnen Statusdaten zur integrierten Sicherheitsfunktion STO abgerufen
werden. Die im Gerat integrierte Sicherheitsfunktion STO selbst erfordert keine Parametrierung.

4.8.1 Typanzeige Servoregler und Sicherheitsfunktion

In item MotionSoft® werden im Fenster ,Parameter - Grundkonfiguration Servoreglertyp und Informationen iiber die integrier-
te Sicherheitsfunktion (bei der BL 1-04 /C immer ,STO integriert”) angezeigt.

Abbildung 8: Information zu Servoreglertyp und integrierte Sicherheitsfunktion

Zusdatzlich werden im Fenster Parameter - Sicherheit - Sicherheitsmodul Informationen zur eingebauten Schaltung der integ-
rierten Sicherheitsfunktion STO angezeigt, siehe Abschnitt 4.8.3 Fenster ,Sicherheitsmodul (integriert)” auf Seite 26.
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4.8.2 Statusanzeige der Zustandsmaschine

Abbildung 9: Statuszeile mit Anzeige des Safety-Status

In der Statuszeile wird ebenfalls der Status der Funktionalen Sicherheit in der Firmware des Servoreglers angezeigt.

Dabei handelt es sich nicht um eine Darstellung des elektrischen Status der beiden STO- Eingénge, sondern um den Status
der Zustandsmaschine, der sich aus der Auswertung der Treiberversorgungsspannungen der integrierten Sicherheitsfunktion
STO ergibt.

Unabhangig von der Anzeige kann die Leistungsendstufe durch die integrierte Sicherheitsfunktion STO bereits sicher ab-
geschaltet sein.

Der Status der internen Zustandsmaschine wird auBerdem im Fenster Parameter - Sicherheit - Sicherheitsmodul angezeigt.

4.8.3 Fenster ,Sicherheitsmodul (integriert)*

Das Fenster Sicherheitsmodul (integriert) in item MotionSoft® wird folgendermafen aufgerufen:

Abbildung 10: Fenster Sicherheitsmodul

Das Fenster zeigt die Statusdaten der fest integrierten Sicherheitsfunktion STO an.

Abbildung 11: Fenster Status Sicherheitsmodul
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Das Fenster ist in verschiedene Bereiche unterteilt:

Die erste LED zeigt den von der Regler-Statemachine erkannten Status der Funktionalen Sicherheit in der Firmware des
Servoreglers an.

Die LEDs Eingang STOA und Eingang STOB zeigen den von der Reglerfirmware erkannten Zustand der digitalen Eingange
an. Die Anzeige in item MotionSoft® hat informativen Charakter und ist nicht Bestandteil der Sicherheitsfunktion.

4.9 Funktionstest, Validierung

Die Funktion STO muss nach der Installation und nach Verdnderungen der Installation validiert werden.

Diese Validierung muss der Inbetriebnehmer dokumentieren. Als Hilfe fir die Inbetriebnahme sind im Abschnitt 11.5 Fragen
zur Risikominderung Seite 78 in Form von Beispiel- Checklisten Fragen zur Risikominderung zusammengestellt. Diese
Checklisten ersetzen keine sicherheitstechnische Ausbildung. Fir die Vollstandigkeit der Checklisten kann keine Gewéhr
ibernommen werden.

410 Bedienung und Betrieb

Verpflichtungen des Betreibers

Die Funktionsfahigkeit der Sicherheitseinrichtung ist in angemessenen Zeitabstanden zu prifen. Es liegt in der Verantwortung
des Betreibers, die Art der Uberpriifung und die Zeitabstande im genannten Zeitraum zu wéhlen. Die Priifung ist so durchzu-
flihren, dass die einwandfreie Funktion der Sicherheitseinrichtung im Zusammenwirken aller Komponenten nachgewiesen
wird.

Wartung und Pflege
Der Servoregler BL 1-04 /C mit integrierter STO-Funktion ist wartungsfrei.

4.11 Diagnose und Stérungsbeseitigung

STO bezogene Stérungsmeldungen

Fehlermeldungen, die im Zusammenhang mit der funktionalen Sicherheit auftreten, haben Fehlernummern von FSM bis 59/9.
Sie sind in der Fehlertabelle beschrieben.

Im Falle einer nicht quittierbaren Fehlermeldung missen Sie die Ursache geméaB den empfohlenen MaBnahmen zundchst
beseitigen. Flihren Sie danach einen Reset des Servoreglers durch und priifen Sie, ob die Fehlerursache und damit die Fehler-
meldung beseitigt ist.

5 Stérungsmeldungen

Die Servoregler der Reihe BL 1-04 /C besitzen eine umfangreiche Sensorik, die die Uberwachung der einwandfreien Funktion
von Steuerteil, Leistungsendstufe, Motor und Kommunikation mit der AuBenwelt Gbernimmt. Die meisten Fehler flihren dazu,
dass das Steuerteil den Servoregler und die Leistungsendstufe abschaltet. Ein erneutes Einschalten der Endstufe ist erst mog-
lich, wenn die Ursache des Fehlers beseitigt ist und der Fehler anschlieBend geloscht wurde.

Wenn ein Fehler auftritt, zeigt der Servoregler zyklisch eine Fehlermeldung in seiner Siebensegment-Anzeige an. Die Fehler-
meldung setzt sich aus einem E (fiir Error), einem Hauptindex und einem Subindex zusammen, zB.:E 0 1 0.
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Warnungen haben die gleiche Nummer wie eine Fehlermeldung. Im Unterschied dazu erscheint eine Warnung aber mit einem
vorangestellten und einem nachgestellten Mittelbalken, z.B.- 17 0-.

Eine vollstandige Liste aller Ereignisse, Warnungen und Fehlermeldungen finden Sie im Abschnitt 11.6 Fehlermeldungen und
Warnmeldungen auf Seite 80.

ANORCINERY  Sachschaden durch ausgeléste Fehler

Fehler, die ausgeldst werden, flihren meistens zum Austrudeln des Antriebes. Ein Austrudeln kann allerdings bei beschréank-
ten Verfahrbereichen der Achse zu Schaden an der Maschine flhren.

Allerdings flihren Fehler des Drehgebers zu einem Schnellhalt des Antriebs (auch wenn die Kommutierlage fehlt). Erst danach
erfolgt die Abschaltung der Leistungsendstufe.

Der Anwender muss priifen, ob die Fehlerreaktionen korrekt parametriert sind.

Bei Auftreten eines Fehlers erfolgt die Fehlerbehandlung in drei Schritten:

1. Fehleranalyse: Falls der Fehlertext in item MotionSoft® nicht aussagekraftig genug ist, sind weitere mogliche Fehlerursa-
chenim Abschnitt 11.6 Fehlermeldungen und Warnmeldungen oder in der Online Hilfe des item MotionSoft® aufgefinhrt.

2. Fehlerbehebung: Beheben Sie die Ursache des Fehlers unter Beachtung der Sicherheitshinweise (Abschnitt 2.4 Allgemei-
ne Sicherheitshinweise auf Seite 9).

3. Fehlerquittierung: Ldschen Sie den Fehler durch Anklicken der Schaltflache Fehler - Fehler I6schen in der Statuszeile von
item MotionSoft®. Alternativ kann auch tiber ein Bussystem der Fehler quittiert werden.

VAT IRPINER  Sachschaden maglich

Das Loschen eines Fehlers (iber item MotionSoft® kann zu einem unvermittelten Wiederanlauf fiihren, falls eine (iberlagerte
Steuerung oder externe Logik automatisch die Freigabe der Leistung durchfhrt.

Es miissen geeignete Abschalteinrichtungen (STO-Eingdnge, Abschalten der Leistungsversorgung) vorhanden und aktiviert
werden, wenn die Fehlersuche am Antrieb erfolgt.

Es kénnen u.a. folgende VorsichtsmaBnahmen angewendet werden.

= Abziehen des Steckers fir die Netzversorgung

= Aktivieren des STO

= Abschalten des Bussystemes (iber item MotionSoft® oder durch Ldsen des Bussteckers
= Trennen der Verbindung zum Motor

= Trennen der Wellenverbindung (Kupplung) zwischen Motor und Abtrieb, um den Motor zu testen, ohne dass die Maschine
Schaden nimmt.

5.1 Fehlermanagement

Im Fenster Fehler/Fehlermanagement kann eingestellt werden, welche Betriebszustdnde des Servoreglers welche Reaktion
hervorrufen. Es erscheint folgendes Fenster:
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~ Wichtigste Fehler

Ubertemperatur Motor:
Ubertemperatur Leistungsteil:
Winkelgeber
Durchdrehschutz:
Referenzfahrt

CAN Kommunikation:
Schleppfehler:
Temperatur-Warnschwelle:
Uberstrom It:

SW Endschalter:

HW Endschalter:

Abbildung 12: Fenster ,Fehlermanagement*

aufsteigend geordnet.

lauft unbeeinflusst weiter.

Fehlermanagement

Unterspannung Zwischenkreis: Reglerfreigabe ausschalten

Reglerfreigabe ausschalten
Reglerfreigabe ausschalten
S5top mit Maximalstrom
Stop mit Maximalstrom
Reglerfreigabe ausschalten
Reglerfreigabe ausschalten
S5top mit Maximalstrom
Warnung

Warnung

Warnung

Stop mit Maximalstrom

Warnung: Das Ereignis wird kurzfristig auf der 7-Segment-Anzeige des Servoreglers ausgegeben.
Reglerfreigabe ausschalten: Die Applikation wird mit der Nothalt-Rampe heruntergefahren.

Stop mit Maximalstrom: Der Antrieb wird mit maximalem Strom zum Stillstand gebracht.
Endstufe sofort abschalten: Der Antrieb trudelt aus, da die Endstufe stromlos geschaltet wird.

Einige der Ereignisse sind so schwerwiegend, dass bestimmte Reaktionen nicht deaktiviert werden kdnnen. Dies ist an ge-
sperrten Kontrollkdstchen in der Oberflache zu erkennen.

Die Konfiguration kann nur fiir die komplette Fehlergruppe vorgenommen werden, nicht fir einzelne Fehlerereignisse.
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Mit Hilfe dieses Fensters konnen Sie festlegen, wie der Servoregler auf das Auftreten eines fehlerhaften Ereignisses reagieren
soll. Jeder einzelnen Gruppe kénnen unterschiedliche Reaktionen zugeordnet werden. Selektieren Sie zunéchst die Gruppe
(durch Mausklick) und weisen dann die Reaktionen zu. Die Reaktionen sind im Folgenden von geringer Prioritat ausgehend

Eintrag im Puffer: Das Ereignis wird lediglich im Fehlerpuffer gespeichert. Das Ereignis wird nicht angezeigt, die Applikation
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5.2 Fehlerpuffer

[b Fehler/Fehlerpuffer

Im Fenster Fehlerpuffer sind die seit dem letzten Einschalten aufgetretenen Fehler, Warnungen und Ereignisse aufgelistet.
Folgende Informationen sind verflgbar:

= Fehlernummer

= Systemzeit (Stunden, Minuten, Sekunden)

= Fehlerbeschreibung (Text)

= Konstante und freier Parameter

Das Fenster prift nicht selbsttétig auf neue Fehler. Tritt bei gedffinetem Fenster ein neuer Fehler auf, muss die Schaltflache
Aktualisieren gedriickt werden, damit der Fehlerpuffer erneut ausgelesen wird.

Uber die Schaltflache Speichern in Datei kann die Liste der Fehlermeldungen bzw. der Warnungen und Ereignisse als Text-
datei oder CSV-Datei (Komma-getrennte Liste) gespeichert werden.

Abbildung 13: Fenster ,Fehlerpuffer* und Fenster ,Fehlermeldungen®

‘ HINWEIS ‘ Fehlermeldungen fiir Application Engineering

Wenn Sie dem Application Engineering einen Fehler melden, sollten Sie die Fehlermeldungen immer als Datei speichern und
diese dann mitschicken. In der Datei sind alle relevanten Informationen (Systemzeit, Konstante, Freier Parameter) abgelegt,
die helfen, die Fehlerursache schnell zu ermitteln.

Unter der Registerkarte Permanenter Ereignisspeicher sind Fehlermeldungen aufgelistet, die im internen EEPROM des
Servos dauerhaft abgelegt sind und auch nach einem zwischenzeitlichem ,Power Off* noch ausgelesen werden kdnnen. Die
Fehlermeldungen mit dem Hauptindex 00 kennzeichnen keine Laufzeitfehler. Sie enthalten Informationen, die im permanen-
ten Ereignisspeicher des Reglers abgelegt sind und nicht auf der Sieben- Segment-Anzeige erscheinen (z.B. Ereignis ,Fehler
quittiert®). Es sind in der Regel keine MaBnahmen durch den Anwender erforderlich.
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6 Lagerung/Transport

Fir die Lagerung und den Transport des Servoreglers gelten die folgenden Anforderungen und Hinweise:

Lagerung

= Lagern Sie den Servoregler entsprechend den angegebenen Lagertemperaturen. Verwenden Sie ausschlieBlich die Origi-
nalverpackung.

= Nach etwa einem halben Jahr Lagerdauer kann die Oxid-Schicht der Kondensatoren Schaden nehmen. Bestromen Sie
daher den Servoregler mindestens halbjanrlich fiir ca. 1 Stunde (24 V und 230 V), um die Oxid-Schicht zu erhalten.

Transport

/\VORSICHT  Verletzungsgefahr durch unsachgeméaBen Transport
Befolgen Sie die folgenden Hinweise, um den Servoregler sicher zu transportieren und Verletzungen zu vermeiden.

= Setzen Sie qualifiziertes Personal zum Transport des Servoreglers ein.

= Transportieren Sie den Servoregler ausschlieBlich in der Original-Verpackung.
= Verwenden Sie ausschlieBlich geeignete Transporteinrichtungen.

= Tragen Sie eine geeignete Personliche Schutzausristung.

= Informieren Sie bei Beschédigungen an der Verpackung unverziiglich den Transporteur. Uberpriifen Sie anschlieBend den
Servoregler auf duBere und innere Beschadigungen.

Transportschaden

™ GEFAHR I\ Lebensgefahrliche elektrische Spannung!

Transportschaden am Servoregler fiihren unter Umstanden zum Verlust der Isolation zwischen Niederspannungsteil und
Hochspannungsteil. Lebensgefahrliche elektrische Spannung ist die Folge.

Nehmen Sie den Servoregler nicht in Betrieb. Der Servoregler muss vom Vertriebspartner oder Hersteller tiberpruft werden.

Bei duBeren Beschadigungen am Gerét (Dellen, verbogener Montageflansch etc.) ist davon auszugehen, dass Bauteile lose
sind und die Durchschlagsfestigkeit zum Hochspannungsteil nicht mehr gegeben ist.
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7 Montage

230 mm
245 mm

25mm

50 mm

Abbildung 14: Servoregler BL 1-04 /C inklusive Montageplatte

Fir die Montage des Servoreglers gelten die folgenden Anforderungen und Hinweise:

= Befolgen Sie die allgemeinen Errichtungsvorschriften und Sicherheitsvorschriften zur Montage.

= Befolgen Sie die Sicherheitshinweise im Abschnitt 2.6 Sicherheitshinweise bei Montage und Wartung auf Seite 10
= Verwenden Sie ausschlieBlich geeignetes Werkzeug. Benutzen Sie, sofern vorgeschrieben, Spezialwerkzeuge.

= Tragen Sie stets eine geeignete Personliche Schutzausristung, siehe Abschnitt 2.5 Persénliche Schutzausriistung auf
Seite 10.

= Die Servoregler der Reihe BL 1-04 /C sind als Einbaugerat flr die Schaltschrankmontage vorgesehen.
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= Einbaulage: Senkrecht mit den Netzzuleitungen [X9] nach oben.

= Die Servoregler der Reihe BL 1-04 /C haben oben und unten Befestigungslaschen. Mit diesen Laschen wird der Servoreg-
ler senkrecht an einer Schalt- schrankmontageplatte befestigt.

= Empfohlenes Anzugsdrehmoment flr eine M5-Schraube der Festigkeitsklasse 5.6: 2,8 Nm.

= F(r eine ausreichende Beltftung des Gerats ist tiber und unter dem Gerat ein Abstand von jeweils 100 mm zu anderen
Baugruppen einzuhalten. FUr eine optimale Verdrahtung des Mator- bzw. Winkelgeberkabels an der Unterseite des Gerates
wird ein Einbaufreiraum von 150 mm empfohlen.

= Die Servoregler der Reihe BL 1-04 /C sind so ausgelegt, dass sie bei bestimmungsgemaBem Gebrauch und ordnungs-
gemaBer Installation auf einer warmeabfiihrenden Montageriickwand direkt anreihbar sind. UberméBige Erwdrmung kann
zur vorzeitigen Alterung und/oder Beschédigung des Gerétes fuhren.

8 Technische Daten

In diesem Kapitel finden Sie alle relevanten Technischen Daten fiir den Servoregler BL 1-04 /C mit der integrierten Sicher-
heitsfunktion ,Safe Torque Off (STO)*.

8.1 Allgemeine Technische Daten

Umgebungsbedingungen und Qualifikation

Eigenschaft Wert
Lagertemperatur -25°Chis+70°C

0°Chis+40°C
Umgebungstemperatur

+40 °C bis +50 °C mit Leistungsreduzierung 2,5 %/K

Montagehohe max. 2000 m Gber NN, oberhalb 1000
Zuldssige Aufstellnéhe m Uber NN mit Leistungsreduzierung

1% pro 100 m

Luftfeuchtigkeit Rel. Luftfeuchte bis 90 %, nicht betauend
Schutzart IP20

Schutzklasse |

Verschmutzungsgrad 2

\ HINWEIS \ Einhaltung des Verschmutzungsgrades

Die integrierte Sicherheitstechnik erfordert die Einhaltung des Verschmutzungsgrades 2 und somit einen geschiitzten Einbau-
raum (IP54). Dies ist durch geeignete MaBnahmen immer zu gewéahrleisten, beispielsweise durch Einbau in einen Schalt-
schrank.
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Abmessungen und Gewicht™)

Eigenschaft Wert
Gerdteabmessungen mit Montageplatte (H*B*T) 245 mm*50 mm*163 mm
Gehduseabmessungen (H*B*T) 200 mm*50 mm*163 mm
Gewicht ca. 1,5kg

*) Gerdteabmessungen ohne Gegenstecker.

8.2 Versorgung [X9]
Leistungsdaten [X9]
Eigenschaft BL 1-04 /C
Versorgungsspannung 1x75..230 VAC [+ 10 %], 50 ... 60 Hz
Typ des Versorgungsnetzes TN, TT
Im Dauerbetrieb max. Netzstrom 6A,
Zwischenkreisspannung 325VDC (Bei U, = 230 VAC)
24\ Versorgung 24VDC [+ 20 %] (0,35 A) ™)

*) Zuzuglich Stromaufnahme einer evtl. vorhandenen Haltebremse und EA's

‘ HINWEIS ‘ Zusétzliche Informationen
= Inder Netzzuleitung ist ein einphasiger Sicherungsautomat 16 A mit trager Charakteristik (B16) einzusetzen.

= Falls ein Betrieb mit niedriger Spannung erforderlich ist, empfiehlt sich die Verwendung eines Vorschalttrafos oder Trenn-
trafos, der die Spannung herabsetzt.

Interner Bremswiderstand

Eigenschaft Wert
Bremswiderstand 750
Impulsleistung 2 kW
Dauerleistung 8w
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Externer Bremswiderstand

Eigenschaft Wert

Bremswiderstand >75()
Impulsleistung > 8 kW
Dauerleistung 225W

| ® HINWEIS | zusatzliche Informationen

Der Anschluss des externen Bremswiderstands erfolgt parallel zum internen Bremswiderstand. Dadurch lassen sich bei Ver-
wendung eines 75 Q Widerstands die Dauerleistung und die Impulsleistung verdoppeln.

8.3 Motoranschluss [X6]

Leistungsdaten
Bei Versorgungsspannung 230 VAC [+ 10 %], 50 Hz

Eigenschaft BL 1-04 /C
Nennausgangsleistung 800 W
Maximale Ausgangsleistung fiir 3 s 2 kW
Nennausgangsstrom 4A,

Max. Ausgangstrom fir 2 s (f,,,, = 10 kHz,f > 2 Hz) 12A,
Verlustleistung / Wirkungsgrad™) 5%/95%

*) Als Richtwert zur Auslegung der Schaltschrankkuhlung.

Stromderating

Die Servoregler der Reihe BL 1-04 /C besitzen im Nennbetrieb ein Stromderating. Der Bemessungsstrom sowie die Zeit des
maximal zuldssigen Spitzenstroms des Servoreglers sind von unterschiedlichen Faktoren abhéngig. Diese Faktoren sind:

= Hohe des Ausgangsstroms: Je hoher der Ausgangsstrom, desto kiirzer die zuldssige Zeit.

= Taktfrequenz der Endstufe: Je hoher die Taktfrequenz, desto kiirzer die zuldssige Zeit.

= Die Drehfrequenz des Motors: Je niedriger die Drehfrequenz, desto kirzer die zuldssige Zeit.

Das Stromderating beginnt ab 10 kHz PWM-Frequenz (fpwm) und verlauft linear zwischen den in folgender Tabelle aufgefiihrten
Eckwerten:
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PWM-Frequenz f,,,,") BL 4104-C

Inenn Imax
10 kHz 4A 12A
16 kHz 3A 9A

*) Die PWM Frequenz ist der Kehrwert der halben Stromreglerzykluszeit ti. Durch die variablen Zykluszeiten ist es méglich, besonders hohe Dynamik bei
reduzierten Leistungsdaten zu erreichen.

Die maximale Uberlastzeit unterliegt ebenfalls einem Derating in Abhangigkeit der Drehfrequenz (= Drehzahl * Polpaarzahl).
Es beginnt bei Werten unterhalb von 2 Hz und verlauft linear bis 0.

feI max
0 02s
>=2Hz 25

Maximale Motorkabellange fiir fPWM = 10 kHz

Eigenschaft Wert

[<25m
siehe Abschnitt 9.1 Hinweise zur sicheren und
EMV-gerechten Installation auf Seite 52

Kategorie C2
(Schaltschrankmontage)

Kategorie C3 (Industriebereich) [<25m
C*<160 pF/m

Kabelkapazitat einer Phase gegen Schirm bzw. zwischen zwei
Leitungen

Derating der Kabellange
Siehe auch Abschnitt 9.1.4 Betrieb mit langen Motorkabeln auf Seite 53

Eigenschaft Wert
fo = 12 KHz [<21m
fo = 16 kHz [<15m

Motortemperatur-Uberwachung

™ GEFAHR /N Lebensgeféhrliche elektrische Spannung!

Die Signale fiir den Temperaturfiinler ,MT-“ und ,MT+" am Motoranschlussstecker [X6] missen motorseitig auf Schutzklein-
spannung liegen und entsprechend gegen die Motorphasen isoliert sein (PELV - Protective Extra Low Voltage).

UANONICINERY  Elektronischer Uberlastungsschutz des Motors

Der Servoregler verfiigt iber einen elektronischen Uberlastungsschutz mit Erhaltung des thermischen Gedachtnisses (Ther-
mal Memory Retention).

Fiir einen wirksamen Schutz miissen der Motor-Nennstrom, der Motor-Maximalstrom und die Uberlastzeit (1t-Zeit) wie im
Produkthandbuch beschrieben parametriert werden.
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item

Eigenschaft Wert
Sensorart Analog
Sensortyp Silizium TemperatLIJIrfUhler PTC/NTC,
zB.KTY84-130 0.4
Kennlinie Linear/Nicht-Linear, parametrierbar (10 Stiitzstellen)
Messbereich von 300 Q bis 20 kQ (+-10 %)
Ausgangsspannung +3,3V
Ausgangsstrom maximal 1,7 mA (Uber 2 k() Messwiderstand)
Innenwiderstand ca. 2 kQ
Ausgang fir Haltebremse im Motor
Eigenschaft Wert
Nennspannung 24V
Nennstrom 2 A (Summe aller digitalen Ausgéange und Halte-

bremse: max. 2,5 A)

Spannungsabfall bezogen
auf 24V Eingang bei 2A Laststrom

ca.15V

Uberlastschutz Ja, Strombegrenzung auf max. 3 A
Uberspannungsschutz bis 60 V
Interne Freilaufdiode Ja
Hiperface DSL® Anschluss [X6]
Eigenschaft Wert

HPF_DSL, HPF_DSL+

GemaB Hiperface DSL® Spezifikation RS485

Baudrate 9,37 MHz
Framerate 12,1 bis 27 s
Versorgungsspannung 10V (250 mA)

Unterstitzte Transfermodi

Kurz- und Langnachrichtentransfer mit Parameter-
satzspeicherung im Geber

Wellenwiderstand des anzuschlieBenden Kabels und des
Leitungsabschlusses
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8.4 Resolveranschluss [X2A]

Eigenschaft Wert
Ubersetzungsverhaltnis 1:2 bis 1:4
Tragerfrequenz 5-10 kHz
Erregerspannung 56V, kurzschlussfest
Impedanz Erregung (bei 10kHz) 40
Impedanz Stator >300
Messbereich (relevant fur Hallsensoren) 7V
Auflosung 14 Bit
VerzOgerungszeit Signalerfassung <200 ps
Drehzahlauflosung ca. 5min’
Drehzahlistwertfilter 400 s
Absolutgenauigkeit der Winkelerfassung <0,022°
Max. Drehzahl 16.000 min’!

8.5 Encoderanschluss [X2B]

‘ HINWEIS ‘ Nicht alle Geber eines Herstellers werden volisténdig unterstiitzt

Unter Umstanden werden nicht alle Geber eines Herstellers vollstandig unterstitzt. Im Einzelfall empfiehlt sich daher immer
ein Vorabtest des Gebers in der vorgesehen Anwendung.

Ausgang Spannungsversorgung

Die Spannungsversorgung fir Geber ist umschaltbar.

VA IIPINERY  Zerstorungsgefahr durch zu hohe Spannung

Eine zu hohe Spannung fiir den Winkelgeber kann diesen zerstoren. Vergewissern Sie sich, dass die korrekte Versorgungs-
spannung eingestellt ist, bevor Sie den Geber an den X2B-Stecker anschlieBen.

Eigenschaft Wert A Wert B
Ausgangsspannung 54V 10,4V
Ausgangsstrom 250 mA 200 mA
Kurzschlussfestigkeit Ja Ja
Regelung lber Sense-Leitungen Ja Ja

38




item Steuerung BL 1-04 /C — Produkthandbuch

Digitale Inkrementalgeber

angeschlossen werden.

Eigenschaft

item

Es konnen digitale Inkrementalgeber mit RS 422-kompatiblen A/B/N-Signalen mit einer Strichzahl bis zu 16384 Strichen an-
geschlossen werden (z.B. ERN 420). Zusétzlich kdnnen Hallgeber-Signale mit TTL-Pegel zur Bestimmung der Kommutierlage

Wert

Parametrierbare Geberstrichzahl

1 - 2'8 Striche/U

Spursignale A, B (Z0-Spur)

GemaB RS422
Input 0,4 V bei -0,3 bis 5 V Gleichtaktpegel

Spursignal N (Indexpuls)

Geméan RS422
Input 0,4 V bei -0,3 bis 5 V Gleichtaktpegel

Hall Geber Eingang

TTL Pegel (<0.5V = Low, > 2V = Hi)
2 KQ Pullup

Fehlereingang (Pin 6)

TTL Pegel (<0.5V = Low, > 2 V = Hi)
2 kQ Pullup

Eingangsimpedanz Spursignale

Differenzeingang 120 Q

Grenzfrequenz

Eigenschaft

Analoge Inkrementalgeber mit Kommutiersignalen
Es konnen analoge Inkrementalgeber mit RS 422-kompatiblen 1 VSS-Signalen (z.B. ERN 1387) angeschlossen werden.

10 MHz

Wert

Parametrierbare Geberstrichzahl

1 - 2'8 Striche/U

Lagehochauflosung der AB-Spur (Z0)
und Kommutierspur (Z1)

12 Bit/Periode

Spursignale A, B (Z0-Spur)

1,2 Vg, differentiell

Spursignal N (Indexpuls) Schaltschwelle

0.1V differentiell

Kommutierspur (Z1-Spur)

1,2V differentiell

Fehlereingang (Pin 6)

TTL-Pegel (<0.5V = Low,>2V = Hi)
2 kQ Pullup

Eingangsimpedanz Spursignale

Differenzeingang 120 Q

Grenzfrequenz Z0-Spur

f.>300kHz

Grenz

Grenzfrequenz Z1-Spur

f. ca. 10 kHz (Kommutierspur)

Grenz
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HIPERFACE®-Geber

Drehgeber mit HIPERFACE® der Firma Sick-Stegman werden in Singleturn und Multiturn- Ausflihrung unterstiitzt. Es kénnen
z.B. folgende Geberreihen angeschlossen werden:

= Singleturn SinCos-Geber: SCS 60/70, SKS 36, SRS 50/60/64, SEK 34/37/52

= Multiturn SinCos-Geber: SCM 60/70, SKM 36, SRM 50/60/64, SEL 34/37/52

= Singleturn SinCos-Geber fir Hohlwellenantriebe: SCS-Kit 101, SHS 170, SCK 25/35/40/45/50/53
= Multiturn SinCos-Geber flr Hohlwellenantriebe: SCM-Kit 101, SCL 25/35/40/45/50/53

Zusdtzlich konnen noch folgende Sick-Stegman-Gebersysteme angeschlossen und ausgewertet werden:
= Absolute, berlihrungslose Langenmesssysteme L.230 und TTK70 (HIPERFACE®)
= Digitaler Inkrementalgeber CDD 50

Eigenschaft Wert
Parametrierbare Geberstrichzahl abhangig vom Geber
Geméan RS485

ignale A, B (Z0-S |
Spursignale A, B (20-5pur) Input: 0,4V, Output: 0,8 V bis 2 V

TTL Pegel (<0.5V = Low, > 2 V = Hi)

Hall Geber Eingang

2 kQ Pullup
Fehlereingang (Pin 6) TTL Pegel (<0.5V = Low,>2V =Hi)
gang 2 kQ Pullup
Eingangsimpedanz Spursignale Differenzeingang 120 Q
Grenzfrequenz Bis zu 10 MHz abhéngig vom Gebersystem

Parametersatzspeicherung im Geber bei Endat und

Unterstlitzte Betriebsarten Hiperface®

Es werden Winkelgeber von Sick mit der Schnittstelle Hiperface DSL® (z.B. EKM36 ) unterstiitzt. Diese werden an X6 ange-
schlossen. Siehe Abschnitt 8.3 Motoranschluss [X6] auf Seite 35.

EnDat-Geber

Ausgewertet werden inkrementale und absolute Drehgeber der Firma Heidenhain. Es kdnnen z.B. folgende (hdufig verwende-
te) Geberreihen angeschlossen werden:

= Analoge Inkrementalgeber: ROD 400, ERO 1200/1300/1400, ERN 100/400/1100/1300
= Singleturngeber (EnDat 2.1/2.2): ROC 400, ECI 1100/1300, ECN 100/400/1100/1300

= Multiturngeber (EnDat 2.1/2.2): ROQ 400, EQI 1100/1300, EQN 100/400/1100/1300

= Absolute Langenmesssysteme (EnDat 2.1/2.2): LC 100/400

= Batteriegepufferte Geber (EBI 1135)

BiSS-Geber®

Es werden BiSS Geber Typ C unterstUtzt. Die Unterstltzung umfasst nicht die Auswertung des internen Typenschildes. Die
Speicherung von Daten im Geber ist nicht vorgesehen.

Unterstiitzt werden unter anderem Geber der Hersteller Hengstler, Kibler und Balluf.
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8.6 USB [X19]

Kommunikationsschnittstelle Wert

Funktion USB 2.0, USB-B, Slave-Client,
Steckertyp USB-B

Stromaufnahme keine (self-powered)

Protokoll item spezifisch (generic device)

8.7 Standard-Ethernet [X18]

Kommunikationsschnittstelle Wert

Funktion Ethernet, 10/100 MBaud, UDP Kommunikation
Steckertyp RJ45

Protokoll TCP/IP

8.8 Realtime-Ethernet [X21]

Aktuell unterstitzen die Servoregler der Gerdtefamile BL 1-04 /C die folgenden Feldbusse und Applikationsprotokolle:

Feldbus Profil

CAN CIA DS 402 CANopen vV 2.0

PROFINET item-spezifisches Protokoll (basierend auf PROFIdrive V3.1)
EtherCAT CoE (Can over EtherCAT)

Die Unterstlitzung flr diese Feldbusse istim Servoregler integriert. Es sind keine Zusatzmodule erforderlich. Die Parametrie-
rung erfolgt mit item MotionSoft®.

Weitere Informationen zur Feldbusanbindung finden Sie in den feldbusspezifischen Produkthandblchern, siehe Abschnitt 1.2
Weitere Dokumentation auf Seite 6.

Fir die Einbindung des Feldbus Slave in die Umgebung einer externen Steuerung stehen auf unserer Homepage geeignete
EDS- (CANopen), GSDML- (PROFINET) und XML (EtherCAT) Dateien zur Verfligung (https://www.item24.com).

‘ HINWEIS ‘ Kompatibilitét zu Servoreglern der C-Serie

Das Verhalten am Bus und das Objekt-Verzeichnis ist weitgehend kompatibel mit dem Verhalten der Geréte der C-Serie. Ab-
weichungen bestehen z.B. bei den Gerdtekennungen (CANopen product_code ID 1018_02).
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8.9 CAN-Bus [X4]

Kommunikationsschnittstelle Wert

Norm ISO/DIS 11898-2, CAN 2 0A
Baudraten 50, 100, 125, 250, 500, 1000 kBit/s
Protokoll CANopen, gemaB DS301 und DSP402

8.10 l/O-Schnittstelle [X1]

Der Servoregler BL 1-04 /C besitzt 3 digitale Ausgange (DOUT), 9 digitale Eingange (DIN), sowie 2 analoge Eingange (AIN).

Digitale Ausgénge

Eigenschaft Wert

Nennspannung 24\

Ausgangsstrom ca. 1 A pro Ausgang, aber max. 2,5 A insgesamt inkl. Bremsenausgang
Digitale Eingange

Eigenschaft Wert

Nennspannung 24V gemaB DIN EN 61131-2 (15 V, < 10 V low bis 30 V high)

Ausgangsstrom Max. 3,2 mA

Die Funktion der digitalen Eingdnge ist zu groBen Teilen konfigurierbar. In Klammern ist die jeweilige Default-Einstellung an-
gegeben.

Eigenschaft Wert Filterzeit Max. Jitter
Frei konfigurierbar .

DINO..DIN3 (Positionsselektor) Axt) 1xt,

DINS Reglerfreigabe 4xt Txt,

DING, DIN7 Endschalter 0, 1 4xt Txt,
Frei konfigurierbar Txt

DIN4 (Start Positionierung) axt, (15 ns beim Sampling)
Frei konfigurierbar Txt

DINg (Sampling, Fliegende Sage) 4xt, (15 ns beim Sampling)

*) tx entspricht der konfigurierbaren Lagereglerzykluszeit
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Analogeingang AINO
Eigenschaft Wert
Eingangsbereich +10V
Auflésung 12 Bit
Filterzeit konfigurierbar: 2 x t, bis 200 ms

*) ti entspricht der konfigurierbaren Stromreglerzykluszeit

Analogeingang AIN1
Eigenschaft Wert
Eingangsbereich +10V
Auflésung 12 Bit
Filterzeit 4xt

*) 1, entspricht der konfigurierbaren Stromreglerzykluszeit

Leitfrequenz-Eingang X1

An diesem Eingang kann nicht nur der Leitfrequenz-Ausgang eines anderen BL 4000-C angeschlossen werden, sondern auch
Geber entsprechend dem Industriestandard RS422, Geber mit , Single-Ended” TTL-Ausgangen oder ,Open-Collector“-Ausgan-
gen. Bei der Verwendung von TTL-Gebern ist zu beachten, dass nur eine sehr geringe Hysterese vorliegt und die Signalschir-
mung besonders beachtet werden muss.

Alternativ werden die A- und B- Spursignale vom Gerdt als Puls-Richtungs-Signale interpretiert, sodass der Servoregler auch
von Schrittmotor-Steuerkarten angesteuert werden kann.

Beachten Sie, dass die Schnittstelle korrekt konfiguriert ist, da der Leitfrequenz-Eingang auch als Leitfrequenz-Ausgang ge-
nutzt werden kann.

Eigenschaft Wert

Parametrierbare Strichzahl | 1 - 2'8 Striche/U

Spursignale A, B, N gemaB RS 422-Spezifikation

Besonderheit N-Spur abschaltbar

Maximale Eingangsfrequenz | 10 Mhz

Filterung 4fache Uberabtastung

Ausgang Versorgung 5V, 200 mA, kurzschlussfest - nicht tiberspannungsfest
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Leitfrequenz Ausgang X1

Auf dem Stecker X1 befindet sich auch der Leitfrequenz-Ausgang (Geber-Emulation). Um diese Funktion zu nutzen, muss X1
als Leitfrequenz-Ausgang konfiguriert werden.

Eigenschaft Wert

Ausgangsstrichzahl Programmierbar 1 - 2% und 2 Striche/U
Spursignale A, B, N gemaB RS422-Spezifikation
Besonderheit N-Spur abschaltbar

Grenzfrequenz fi e, > 10 MHZ

Die Signale werden mit frei programmierbarer Strichzahl aus dem Drehwinkel des Gebers generiert.

Der Leitfrequenz-Ausgang stellt neben den Spursignalen A und B auch einen Nullimpuls zur Verfiigung, der einmal pro Um-
drehung (fiir die programmierte Strichzahl), fiir die Dauer einer halben Signalperiode auf high geht.

Beachten Sie ferner, dass die Spursignale nicht automatisch mit konstanter Frequenz ausgegeben werden, sondern auch als
s0g. ,Puls-Pakete” abhéngig vom Uberstrichenen Drehwinkel der Quelle erzeugt werden. Fiir nachgeordnete Schaltungen
mussen daher Schnittstellen verwendet werden, die fir Inkrementalgeber ausgelegt sind. Die Messung von Torzeiten oder die
Analyse der Zeit zwischen zwei Strichen zur Ermittlung einer Drehzahl sind daher nur eingeschrénkt moglich.

8.10.1 Zeitverhalten Digitale Eingénge

Die Digitalen Eing&nge werden zur Verbesserung der Storunterdrlickung digital gefiltert. In der nachfolgenden Abbildung ist
prinzipiell der Mechanismus der Filterzeit aufgezeigt. Zusatzlich wird hier die Besonderheit bei der Reaktion auf die Funktion
,Start Positionierung” dargestellt. Dieses Signal wird zwar im Lagereglerzyklus t, ausgewertet, der Start einer Bewegung wird
aber im Raster der Zykluszeit der Interpolation tp ausgefiinrt.

Drehzahiregler-Zyklustaktt,

Lagerregler-Zyklustakt t,

Interpolator-Zyklustakt t N

Digitaler Eingang

figh |

: : : : ; 3 t
Erkennen der Anderung am \ i 3 3 : :
digitalen Eingang . : : : : :

high 4 |

4xt,

low
Start Positionierung

" : : \ I
low T T v

start

Abbildung 15: Mechanismus der Filterzeit bei digitalen Eingéngen
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item

Parameter Max
Maximale Verzogerung bis Start eines

e . Set+t
Positionssatzes aktiv t, x
Anregelzeit fir den Strom fatet
(mit Stromvorsteuerung) no pum

t = Lagereglerzykluszeit (typ. 200 ps bei 50 ps Stromreglerzykluszeit t)
t =Drehzahlreglerzykluszeit (typ. 100 ps bei 50 ps Stromreglerzykluszeit t)
t,, = halbe Zykluszeit der PWM (enstpricht t)

8.10.2 Zeitverhalten Digitale Ausgange

Lageregler-Zyklustakt t,

Internes Ereignis

high |

low

Setzen des Ausgangs
durch Firmware g

low

Dig. Ausgang DOUT

high

low

Gooron  Twon The

-

U bwore S

DOUT.OFF

Abbildung 16: Mechanismus der Filterzeit bei digitalen Ausgéngen

t = Lagereglerzykluszeit (typ. 200 ps bei 50 ps Stromreglerzykluszeit t)

Parameter Wert

VerzGgerung durch Firmware i

tDOUT_ON/ Loour ofe x

DOUTt,, oy typ. 100 ps

DOUT 4y, e typ. 300 ps

tose typ. 100 ms bei 2 A und induktiver Last
o typ. 100 ms bei 2 A und induktiver Last
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8.10.3 Zeitverhalten beim Einschalten

24V Power On
UNHZ
| |
Bereit zur Freigabe |
| -
Reglerfreigabe
= I —
Endstufe aktiv |
(PWM ein) |— § J : L |
Bremse gelost
I l |
Drehzahl
7 |
Il \ / | |
< S
tbvol enc. ] ‘ tF‘iF t% tA 1 INOH ]
Abbildung 17: Timingdiagramm des Servoreglers
Parameter Min Typ Max
Start der Firmware nach Power On't,_ 43
Startzeit Encoder t, 0,7 s (Resolver) 2 s (Hiperface DSL®)
Ladezeit Zwischenkreis t,,, 1s
Endstufe aktiv nach Reglerfreigabe t,, und induktiver Last 6 ms
Fahrbeginnverzogerung t. (parametrierbar) 0 325
Abschaltverzogerung t, (parametrierbar) 0 32s
Erkennung Netz Aust, 06s
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8.1 STO [X3]

item

Kennzahlen
Eigenschaft Wert
Sicherheitslevel Kategorie 4 und Performance Level e bzw. SIL3/SIL CL3.

PFH(Probability of dange-
rous Failure per Hour)

3x10™
Wahrscheinlichkeit eines gefahrbringenden Ausfalls pro Stunde

PFD (Probability of dange-
rous Failure on Demand)

5x 108

DCavg (Average Diagnostic
Coverage)

High

MTTFd (Mean time to
dangerous failure)

| ® HINWEIS

Eigenschaft

Begrenzt auf 100 Jahre (Kat. 3)
Begrenzt auf 2500 Jahre (Kat. 4)

Weitere Kennzahlen entnehmen Sie der Baumusterpriifbescheinigung im Abschnitt 11 Anhang auf Seite 73.

‘ Regelmé&Bige Testung der STO-Funktion

Halten Sie die folgenden Priifintervalle ein, um die angegebenen Werte zu erreichen:
= Fir SIL 2, PL d/Kategorie 3: 1x pro Jahr

= Fir SIL 3, PL e/Kategorie 3: alle 3 Monate

= Fir SIL 3, PL e/Kategorie 4: taglich

8.11.1 Elektrische Daten fir die STO Funktion

Steuereingénge STOA / STOB [X3]

Wert

Nennspannung

24\ (bezogen auf GNDA/GNDB)

Spannungsbereich

192V..288V

Zuldssige Restwelligkeit

2 % (bezogen auf Nennspannung 24 V)

Nennstrom

typ. 20 mA, max. 30 mA

Eingangsspannungsschwelle
Einschalten

>=16V

Eingangsspannungsschwelle
Abschalten

<5V

Die technischen Daten der digitalen Eingénge DING und DIN7 bzw. des digitalen Ausgangs DINO entnehmen Sie dem Ab-
schnitt 9.11 1/0-Schnittstelle [X1] auf Seite 67.
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Reaktionszeit bis Leistungsendstufe inaktiv und maximale OSSD- Testimpulslange

Eigenschaft Werte

Eingangsspannung

(STOA/STOB) 19,2V 24V 28,8V
Typische Reaktionszeit 2ms 3ms 4 ms
Max. Testimpulslange

(0SSD) 0,5ms 1ms 1,5ms

Die maximale Reaktionszeit t
Seite 48 beschrieben.

ist im Abschnitt 8.11.2.1 Zeitverhalten Aktivierung STO im Betrieb mit Wiederanlauf auf

STOAB/OFF

8.11.2 Zeitverhalten

| ® HINWEIS | Eingénge funktional absolut gleichwertig

Die Eingange STOA und STOB sind funktional absolut gleichwertig, daher ist die Schaltreihenfolge von STOA/B in allen Dia-
grammen austauschbar.

8.11.2.1 Zeitverhalten Aktivierung STO im Betrieb mit Wiederanlauf

Die Abbildung zeigt das Zeitverhalten ausgehend vom Wegschalten der Steuerspannung an STOA/B sowie den erforderlichen
Ablauf, um das Gerét wieder anlaufen zu lassen.

= Die Haltebremsenansteuerung erfolgt Giber das Grundgerét, nicht sicherheitsgerichtet.
= Dargestellt ist das Austrudeln des Motors, unabhangig von Aktivierung/Deaktivierung der Bremse
= Der Sollwert wird erst freigeschaltet, wenn die Haltebremsverzdgerung T abgelaufen ist.

= Eswird ein Fehler ausgeldst, da die STO-Eingdnge bei aktiver Endstufe deaktiviert werden. Dieser ist in der Zeichnung
nicht bertcksichtigt.
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item

STOA
STOB

Treiberversorgung
+5V_0S

aus
Treiberversorgung
+5V_US

aus

LH* wird angezeigt

Haltebremse
(optional)

aus

Drehzahl

Ext. Reglerfreigabe

an

aus

| ,Safe Torque Off* (STO) aktiv |

-~

DCRP tENAI} Lo

: Lo tDHV
= Lo
Sronmore tsiOA/HON

t

ENAB HI

Abbildung 18: Zeitverhalten beim Aktivieren der Sicherheitsfunktion STO mit Wiederanlauf
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Zeit Beschreibung Wert
i Maximale zul&ssige Diskrepanzzeit, ohne dass 100 ms
DCRP der Servoregler einen Fehler auslost
Max. Reaktionszeit 5 ms, siehe auch
tsrons orr STOA/B - Schaltzeit von High auf Low ,Reaktionszeit bis Leistungsendstufe inaktiv
und maximale OSSD- Testimpulslédnge*
tsm/s on STOA/B - Schaltzeit von Low auf High typ. 0,6 ms, max. 1 ms
i VerzGgerung der internen Ablaufsteuerung des max. 10 ms
DRY Servos
Zeit, die die Reglerfreigabe (DIN5 oder
toue o Busfreigabe) Low sein muss, bevor STOA/B 0
eingeschaltet wird
Zeit, die die Reglerfreigabe (DINS oder Busfrei-
i gabe) noch Low sein muss nach dem Wieder- 20 ms
ENABHI einschalten von STOA/B und Statuswechsel
der STO-Schaltung
t EinschaltverzOgerung der Haltebremse
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8.11.2.2 Zeitverhalten Aktivierung SS1 im Betrieb mit Wiederanlauf

Das Zeitverhalten basiert auf der Beispielschaltung fiir SS1 in Abschnitt 4.6.2 Verzogern und sichere Momentabschaltung
(SS1, ,Safe Stop 1) auf Seite 24

k1_in
1
|
' t
k1_out ;
1 ; |
Do t
k1_delay -
1 -
| il
. t
Treiberversorgung Lo
an -
| . safe Torque 0ff* (STO) aktiv |
s ! T t
L,H* wird angezeigt
Do D A t
Haltebremse } 1 ! L .
(optional) Lo L A
SHEEENN . ]
. ' Lo [ ' t
Drehzahl b ! . . ;
‘ L T 1 | 1
Reglerfreigabe % 1 ! Do ; !
" —— — :
wd L HERIEN
- ! [ P ! ! t
Endstufenfreigabe [ P : 3
L L ‘ ;
v N
. ! ! ! t
R R T T
‘ tK‘W tKLde\ay ‘ tS‘TDA/BOFF L.; t[NABHl
tSTOA/BUN

Abbildung 19: Zeitverhalten beim Aktivieren der Sicherheitsfunktion SS1 (externe Beschaltung) mit Wiederanlauf
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item

Zeit Beschreibung Wert
VerzGgerungszeit zwischen dem Schalten von

t, S1und dem SchlieBen des unverzogerten siehe Datenblatt des Sicherheitsschaltgerats
Kontakts K1
Verzogerungszeit zwischen S1 und dem Off- . . .y

Lt doley nen der riickfallverzogerten Kontakte K1 Am Sicherheitsschaltgerdt einstellbar

t

STOA/B OFF

STOA/B - Schaltzeit von High auf Low

Max. Reaktionszeit 5 ms, siehe auch
,Reaktionszeit bis Leistungsendstufe inaktiv
und maximale OSSD-Testimpulslange

t

STOA/B ON

STOA/B - Schaltzeit von Low auf High

typ. 0,6 ms, max. 1 ms

VerzGgerung der internen Ablaufsteuerung des

ENABHI

wechsel der STO-Schaltung

tory Servos max. 10 ms
Zeit, die DIN5 noch Low sein muss nach dem
t Wiedereinschalten von STOA/B und Status- >20ms

Ausschaltverzogerung der Haltebremse

EinschaltverzGgerung der Haltebremse

8.12 MicroSD-Speicherkarte

Kommunikationsschnittstelle

Werte

Dateisystem

FAT16, FAT32

Steckertyp

microSD-Karte

Dateinamen

Nur Datei- und Ordnernamen, die dem 8.3 SFN Standard entsprechen,

werden unterstutzt.
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9 Elektrische Installation

In diesem Kapitel finden Sie alle relevanten Informationen fir die Elektrische Installation des Servoreglers BL 1-04 /C mit der
integrierten Sicherheitsfunktion ,Safe Torque Off (STO)*.

9.1 Hinweise zur sicheren und EMV-gerechten Installation
9.1.1 Erlauterungen und Begriffe

Die elektromagnetische Vertréglichkeit (EMV), englisch EMC (electromagnetic compatibility) oder EMI (electromagnetic inter-
ference) umfasst folgende Anforderungen:

= Eine ausreichende Storfestigkeit einer elektrischen Anlage oder eines elektrischen Gerats gegen von auBen einwirkende
elektrische, magnetische oder elektromagnetische Storeinfliisse Uber Leitungen oder iber den Raum.

= Eine ausreichend geringe Storaussendung von elektrischen, magnetischen oder elektromagnetischen Storungen einer
elektrischen Anlage oder eines elektrischen Geréats auf andere Geréte der Umgebung tber Leitungen und tber den Raum.

9.1.2 Aligemeines zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit

Die Storabstrahlung und Storfestigkeit eines Geréts ist immer von der Gesamtkonzeption des Antriebs abhéngig, der aus
folgenden Komponenten besteht:

= Spannungsversorgung

Servoregler

= Motor

Elektromechanik

Ausfiihrung und Art der Verdrahtung
Uberlagerte Steuerung

Zur Erh6hung der Storfestigkeit und Verringerung der Storaussendung sind im Servoregler ausreichende Filter integriert, so
dass der Servoregler in den meisten Applikationen ohne zuséatzliche Schirm- und Siebmittel betrieben werden kann.

9.1.3 VorschriftsgeméaBe Verkabelung

Fir einen betriebssicheren und EMV-gerechten Aufbau des Antriebssystems ist folgendes zu beachten:

™ GEFAHR /N Lebensgefahrliche elektrische Spannung!

Alle PE-Schutzleiter miissen aus Sicherheitsgriinden unbedingt vor der Inbetriebnahme angeschlossen werden.
Alle Schirme sind beidseitig aufzulegen.

Die Vorschriften der EN 61800-5-1 flir die Schutzerdung miissen unbedingt bei der Installation befolgt werden.

= Um die Ableitstrome und die Verluste im Motoranschlusskabel moglichst gering zu halten, sollte der Servoregler so dicht wie
mdglich am Motor angeordnet werden (siehe hierzu auch Abschnitt 9.1.4 Betrieb mit langen Motorkabeln auf Seite 53)

= Motor- und Winkelgeberkabel missen geschirmt sein.

= Den Schirm des Motorkabels mit geeigneten Schrimklemmen auf die Schaltschrank-Rickwand auflegen. Das ungeschirm-
te Kabelende sollte nicht langer als 80 mm sein.
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= Der netzseitige PE-Anschluss wird an den PE-Anschlusspunkt des Versorgungsanschlusses [X9] angeschlossen.

= Die Erdungsschraube an der Montageplatte muss ebenfalls mit einer separaten Schutzerdungsleitung mit dem netzseiti-
gen PE-Anschluss verbunden werden.

= Der Querschnitt beider Schutzerdungsleitungen darf jeweils nicht kleiner als der Querschnitt der Versorgungsleitungen
(L/N bzw. L1-L3) sein.

= Der PE-Innenleiter des Motorkabels wird an den PE-Anschlusspunkt des Motoranschlusses [X6] angeschlossen

= Signalleitungen miissen von den Leistungskabeln rdumlich moglichst weit getrennt werden. Sie sollen nicht parallel ge-
fuhrt werden. Sind Kreuzungen unvermeidlich, so sind diese maglichst senkrecht (d.h. im 90°-Winkel) auszufiihren

= Ungeschirmte Signal- und Steuerleitungen sollten nicht verwendet werden. Ist inr Einsatz unumgénglich, so sollten sie
zumindest verdrillt sein

= Auch geschirmte Leitungen weisen zwangslaufig an ihren beiden Enden kurze ungeschirmte Stiicke auf (wenn keine ge-
schirmten Steckergehduse verwendet werden).

Allgemein gilt:

= Die inneren Schirme an die vorgesehenen Pins der Steckverbinder anschlieBen.
= Gesamtschirm motorseitig flachig an das Stecker- bzw. Motorgehduse anschlieBen.

9.1.4 Betrieb mit langen Motorkabeln

| ® HINWEIS | Einhaltung der EMV-Norm EN 61800-3
Die Einhaltung der EMV-Norm EN 61800-3 ist nur bei Motorleitungslangen von bis zu 25 m gewdahrleistet.
Bei daruiber hinausgehenden Leitungslangen ist der Betrieb nicht zuldssig.

Bei Anwendungsfallen in Verbindung mit langen Motorkabeln und/oder bei falscher Wahl von Motorkabeln mit unzulassig
hoher Kabelkapazitat kann es zu einer Uberlastung der Filter, der Endstufe und der Sensoren kommen.

Um derartige Probleme zu vermeiden, empfehlen wir in Anwendungsfallen, bei denen lange Motorkabel erforderlich sind,
dringend die Verwendung von Kabeln mit <150 pF/m Kabelkapazitatsbelag (Bitte kontaktieren Sie ggf. Inren Motorkabelliefe-
ranten).

9.1.5 ESD-Schutz

ANNO S IVNERS  Sachschaden durch ESD (Electrostatic Discharge)

An nicht belegten Steckverbindern besteht die Gefahr, dass durch ESD (electrostatic discharge) Schéden am Gerét oder
anderen Anlagenteilen entstehen kénnen.

Beachten Sie zur Vermeidung solcher Schaden die folgenden Punkte:

= Stellen Sie die Erdung aller Anlagenteile sicher und verkabeln Sie den Servoregler vollstdndig, bevor die Spannung ein-
geschaltet wird.

= [nbetriebnehmer sowie Service- und Wartungspersonal miissen in ESD-Schutz geschult sein und entsprechende Schuhe
tragen.

= Bei der Handhabung, beispielsweise des USB Steckers, ist es sinnvoll zundchst das Schaltschrankgehause (sollte auf
PE-Potential liegen) mit der Hand zu berihren, bevor ein Stecker am Servoregler berthrt wird.
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9.2 Zusatzanforderungen zur UL-Zulassung

Netzabsicherung

Der integrierte Schutz gegen Kurzschluss ersetzt nicht die externe Absicherung des Versorgungsnetzes. Die Absicherung des
Versorgungsnetzes muss den Herstellerangaben, den nationalen und Internationalen Vorschriften und Gesetzen entsprechen
/ Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit protection. Branch circuit protection must be
provided in accordance with the Manufacturer Instructions, National Electrical Code and any additional local codes.

Der Servo darf nur in Netzen mit einem maximalen Kurschlussstrom von 5 kA bei 240 VAC eingesetzt werden, das mit einem
Sicherungsautomaten von 240 VAC, 10 A abgesichert ist / Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than
5,000 rms Symmetrical Amperes, 240 Volts Maximum When Protected by A Circuit Breaker Having An Interrupt Rating Not
Less Than 10 rms Symmetrical Amperes, 240 Volts Maximum.

Beachten Sie bei geforderter UL-Zertifizierung die folgenden Angaben fiir die Netzabsicherung:
Listed Circuit Breaker according to UL 489, rated 277 Vac, 10 A, SCR 10 kA

Verdrahtungsanforderungen und Umgebungsbedingungen

= AusschlieBlich 60 / 75 °C Kupferleitung (CU) verwenden / Use 60 / 75 °C copper conductors.
= AusschlieBlich in Umgebungen mit Verschmutzungsgrad 2 verwenden / For use in Pollution Degree 2 Environment only.

9.3 Anschluss: Spannungsversorgung [X9]

Der Anschluss der Servoregler der Reihe BL 1-04 /C an die Versorgungsspannung und einen optional anschlieBbaren Brems-
widerstand erfolgt gemas folgender Abbildung.

Hauptsicherung Spannungsversorgung [X9]
L o o/c | L AuBenleiter/ Netzphase
N o oo } N | Neutralleiter
PE ZK+ | Pos. Zwischenkreisspannung
Externer ZK- | Neg. Zwischenkreisspannung
Bremswiderstand
1 FEXT | Anschiuss des
L —E _ _ 1RecH Externen Bremswiderstandes
PE Schutzleiter
F1
+24\ O0——— 24V | 24V-Spannungsversorgung
0Vo GND | Bezugspotential Versorgungsspannung

Abbildung 20: Anschluss an die Versorgungsspannung [X9]

VA0S IRPINERY  Sachschaden am Servoregler méglich

In den folgenden Fallen wird der Servoregler Schaden nehmen:

= bei Verpolung der 24 V-Betriebsspannungsanschliisse,

= Dei zu hoher Betriebsspannung oder

= Dei Vertauschung von Betriebsspannungs- und Motoranschliissen.

Fir den Betrieb werden eine 24 V- und eine einphasige Netzversorgung bendtigt. Eine direkte DC-Kopplung der Zwischenkrei-
se mehrerer Gerate ist Uber die Klemmen ZK+ und ZK- moglich. An den Klemmen MT+ und MT-kann ein Motortemperatursen-
sor (NTC/PTC oder Offnerkontakt) angeschlossen werden. Der Anschluss eines Drehgebers erfolgt (iber den D-Sub-Stecker
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an [X2A]/ [X2B]. Falls Motoren mit einem Hiperface DSL® Geber verwendet werden, ist dieser (iber die Anschliisse an [X6]
anzuschlieBen.

Der Servoregler muss mit seinen PE-Anschliissen an die Betriebserde angeschlossen werden.

Den Servoregler zuerst komplett verdrahten. Erst dann diirfen die 24 V- Betriebsspannung und die Netzversorgung einge-
schaltet werden.

Der Servoregler besitzt einen internen Bremschopper mit Bremswiderstand. Flir groBere Bremsleistungen kann ein externer
Bremswiderstand an den Steckverbinder [X9] angeschlossen werden.

Ausflhrung am Gerat [X9]
Weidmiiller SL5.08HC/09/90G 3.2SN BK BX

Gegenstecker [X9]
Weidmiiller BLF DBO8HC/0E/180 SN BK BX

Steckerbelegung [X9]
. WEIDMULLER
Leistungsstecker BLF 5.08HC/09/180 SN BK BX
GND 17 ]
— Z] e
24V 2 ]
I | —
PE 3 ]
R_CH [ 4 | B ol |
—— B =
R_EXT 5 0
% 6 | B I
— B =——
ZK+ 7 0
N = | ° 0
N Z 8 N
Abbildung 21: Steckerbelegung [X9]
Pin Bezeichnung Spezifikation
1 GND Bezugspotential Versorgungsspannung
2 24V Versorgungsspannung flir Steuerteil und Haltebremse
3 PE Anschluss Schutzleiter vom Netz
4 R_CH Anschluss Bremswiderstand
5 R_EXT Anschluss Bremswiderstand
6 ZK- Neg. Zwischenkreisspannung
7 ZK+ Pos. Zwischenkreisspannung
8 N Neutralleiter
9 L AuBenleiter/Netzphase

Art und Ausflihrung des Kabels [X9]

Die aufgefiihrten Kabelbezeichnungen beziehen sich auf Kabel der Firma Lapp. Sie haben sich in der Praxis bewdhrt und befinden sich in vielen Applikationen
erfolgreich im Einsatz. Es sind aber auch vergleichbare Kabel anderer Hersteller, z.B. der Firma Liitze oder der Firma Helukabel, verwendbar.

LAPP KABEL OLFLEX CLASSIC 110; 3x 1,5 mm?
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9.4 Anschluss: Motor [X6]

Ausflhrung am Gerat [X6]
Weidmidiller SL5.08HC/09/90G 3.2SN BK BX

Gegenstecker [X6]
Weidmidiller BLF DBOSHFCOEC180 SN BK BX

Steckerbelegung: Motor mit Motortemperatur-Sensor

WEIDMULLER
Anschluss: Motor [X6] mit Motortemperatur-Sensor BLF 5.08HC/09/180 SN BK BX
Y 17 P cm
v =107 b
v I 5
pe IR P
MT + 5 ul
WT-/DSL- [ 6| : B
DSL + 7] a p
BR+ T o[ ]
— 8 e
BR- 9 ul
Steckergehause -
Motorgehduse
Abbildung 22: Anschluss Motor mit Motortemperatur-Sensor
Pin Bezeichnung Spezifikation
1 U Motorphase U
2 Vv Motorphase V
3 W Motorphase W
4 PE Motor-Schutzleiter
5 MT+ Motortemperatur-Sensor +
6 MT-/ DSL- Motortemperatur-Sensor -
7 DSL+ Neg. Zwischenkreisspannung
8 BR+ Haltebremse +
9 BR- Haltebremse -

o6
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Steckerbelegung: Motor mit Hiperface DSL®

Anschluss: Motor [X6] mit Hiperface DSL®

W

PE

MT +

MT-/DSL-

DSL +

BR+

BR-

Steckergehause

WEIDMULLER
BLF 5.08HC/09/180 SN BK BX
1 p
— 8 i
2 p
— 8 —
3 a]
— 8 =
4 p
[ 8 =
5 p
— B =
6 p
8 —
7 a]
8 =
8 p
— 8 ]
9 p

item

| ® HINWEIS

Anschlusshinweise [X6]

SchlieBen Sie den inneren und den duBeren Kabelschirm vollflachig mit geeigneten EMV- Klemmen an die Riickwand des
Schaltschranks an. Das ungeschirmte Kabelende sollte nicht langer als 80 mm sein.

Art und Ausflihrung des Kabels [X6]

Die aufgefiihrten Beispiele der Kabelbezeichnungen beziehen sich auf Kabel der Firma Lapp.Es sind vergleichbare Kabel
anderer Hersteller (Firma Litze, Firma Helukabel) verwendbar.

LAPP KABEL OLFLEX SERVO 719 CY; 4 G 1,5+ 2 x (2 x0,75);
Fir hochflexible Anforderungen in Schleppketten:
LAPP KABEL OLFLEX SERVO FD 796 CP; 4G 1,5+ 2x(2x0,75)

‘ Mindest-Querschnitt beachten
Der Mindest-Querschnitt flr die Leitungen U, V, W und PE muss 1,5 mm2 betragen.
Beachten Sie auBerdem die maximal zuldssige Kabelkapazitdt gemah Kapitel 8.3 Motoranschluss [X6] auf Seite 35.

Abbildung 23: Anschluss Motor mit Hiperface DSL®
Pin Bezeichnung Spezifikation
1 U Motorphase U
2 Vv Motorphase V
3 W Motorphase W
4 PE Motor-Schutzleiter
5 MT+
6 MT-/ DSL- Hiperface DSL®-
7 DSL+ Hiperface DSL®+
8 BR+ Haltebremse +
9 BR- Haltebremse -
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Eine vorhandene Haltebremse im Motor wird an den Klemmen BR+ und BR- angeschlossen. Hierbei ist der maximal vom
Servoregler bereitgestellte Ausgangsstrom zu beachten.

™ GEFAHR /N Lebensgefahrliche elektrische Spannung!

Die Signale fur den Temperaturfihler ,MT-* und ,MT+* am Motoranschlussstecker [X6] miissen maotorseitig auf Schutzklein-
spannung liegen und entsprechend gegen die Motorphasen isoliert sein (PELV - Protective Extra Low Voltage).

/N WARNUNG:  Verletzungsgefahren

Der Bremsenausgang des Servoreglers (BR+, BR-) darf nicht als alleiniges Halte- Element in sicherheitsgerichteten Anwen-
dungen eingesetzt werden.

VANOICINERY  Zerstorungsgefahr durch vertauschte Anschliisse

Der Servoregler kann irreparabel beschadigt werden, wenn die Anschliisse flir Motor [X6] und Versorgung [X9] vertauscht
werden.

9.5 Anschluss: Resolver/Analoge Hallgeber [X2A]

An den 9-poligen D-Sub-Stecker kénnen zwei unterschiedliche Gebertypen angeschlossen werden:
= Resolver
= Analoge Hallgeber mit um 90° versetzten Spuren (Sinus/Cosinus)

Abweichend zur Analogauswertung Uber die X2B Schnittstelle besitzt dieser Eingang eine hohere Auflésung und es kdnnen
gréBere Amplituden eingelesen werden.

Ausflihrung am Gerat [X2A]
D-SUB-Stecker, 9-polig, Buchse

Gegenstecker [X2A]
= D-SUB-Stecker, 9-polig, Stift
= Gehduse flir 9-poligen D-SUB-Stecker mit Verriegelungsschrauben 4/40 UNC

Steckerbelegung [X2A]
D-SUB-Stecker Resolverausgang des
an X2A Motors

[=]

S2/8IN+
S4/8IN-
$1/C0S+
$3/C0S-
GND
MT-
R1/ Tréger +
R2 / Tréger -

[~]

[«]

[=]

Stift

5 f T+
Steckergehduse |*— - — -~ \'/: Schirm (optional)

Steckergehduse

Abbildung 24: Steckerbelegung: Resolveranschluss [X2A]
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= Der &uBere Schirm wird immer am Servoregler an PE (Steckergehéuse) gelegt
= Die dreiinneren Schirme werden einseitig am Servoregler auf PIN 3 von X2A gelegt

Pin Bezeichnung Spezifikation
1 52 SINUS-Spursignal, differentiell
6 4 Analoger Hallsensor (SINUS)
2 §1 COSINUS-Spursignal, differentiell
7 33 Analoger Hallsensor (COSINUS)
3 GND Schirm fur Signalpaare (innerer Schirm)
8 MT- Bezugspotential Temperaturfiinler
4 R1
Tragersignal fir Resolver
9 R2
5 MT+ Motortemperaturfihler, Offner, PTC, NTC, KTY

‘ HINWEIS ‘ Nur ein Motortemperatur-Sensor anschlieBbar

Der Motortemperatur-Sensor kann entweder an X2A oder X2B oder X6 angeschlossen werden. Es kdnnen nicht gleichzeitig
mehrere Sensoren angeschlossen werden.

‘ HINWEIS ‘ Vermeidung von EMV-Stérungen
Der auBere Kabelschirm muss vollflachig (niederimpedant) an das Gehaduse des Winkelgebersteckers angeschlossen werden.

Art und Ausflihrung des Kabels [X2A]

Die aufgefiihrten Kabelbezeichnungen beziehen sich auf Kabel der Firma Lapp. Es sind vergleichbare Kabel anderer Herstel-
ler, z.B. der Firma Liitze oder der Firma Helukabel ebenfalls verwendbar.

LAPP KABEL OLFLEX SERVO 728 CY; 3x (2x 0,14) + 2 x (0,5):

mit verzinnter Cu-Gesamtabschirmung, Fehler bei der Winkelerfassung bis ca. 0,7° bei 25 m Leitungslange, 2 x (0,5) flir den
Resolvertréger nutzen.

Fir hochflexible Anwendungen:

LAPP KABEL OLFLEX SERVO FD 798 CP: 3x (2x 0,14) + 2 x (0,5);
mit verzinnter Cu-Gesamtabschirmung, Fehler bei der Winkelerfassung bis ca. 0,7° bei 25 m Leitungslénge, 2 x (0,5) fiir den
Resolvertrdger nutzen.

9.6 Anschluss: Encoder [X2B]

An den 15-poligen D-Sub-Stecker kénnen unterschiedliche Encodertypen angeschlossen werden (siehe auch Abschnitt 8.5
Encoderanschluss [X2B] auf Seite 38):

= Analoge Inkrementalgeber (1V)
= Inkrementalgeber mit serieller Schnittstelle (Pegel RS485, z.B. EnDat, HIPERFACE®, BISS)
= Digitale Inkrementalgeber (RS422, HALL-Sensoren)
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Es bestent die Méglichkeit, ein optionales Fehlersignal (AS/NAS) tiber Pin 6 auszuwerten. Teilweise bieten Inkrementalgeber
die Méglichkeit, tber einen Ausgang die Erkennung von Verschmutzung oder anderen Storungen des Messsystems darzustel-
len (AS bzw. NAS). Die Auswertung des Fehlersignals ist bei digitalen und analogen Inkrementalgebern maglich.

Die Auswertung bei analogen Inkrementalgebern ist nur maglich, wenn keine Kommutierspur (Z1) parametriert und ange-
schlossen ist. Die Auswertung des Fehlersignals kann invertiert werden.

Ausflihrung am Gerat [X2B]
D-SUB-Stecker, 15-polig, Buchse

Gegenstecker [X2B]
= D-SUB-Stecker, 15-polig, Stift
= Gehduse flir 15-poligen D-SUB-Stecker mit Verriegelungsschrauben 4/40 UNC

VANORICINERY  Sachschaden durch falsche Spannungsversorgung

Im Falle einer falschen Spannungsversorgung kann der Geber zerstort werden. Stellen Sie sicher, dass die richtige Spannung
aktiviert ist, bevor der Geber an [X2B] angeschlossen wird.

Starten Sie hierfiir das Parametrierprogramm item MotionSoft® und wahlen Sie das Men(i Parameter/Geréteparameter/Win-
kelgeber-Einstellungen.

Steckerbelegung: Analoge Inkrementalgeber

D-SUB-Stecker Ausgang des analogen
an X2B Inkrementalgebers am Motor

TEMP
TEMP+

U_SENS +
U_SENS
s
BND
R
[
00S_z1
#0021
SIN_Z1
#SIN_21
008_20
#008_70
SIN_Z0
#SIN_20

T
L. Steckergehiuse

©

(XX XXX XY}
;0000000

=

Gehause

Abbildung 25: Anschluss Analoge Inkrementalgeber
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item

Pin Bezeichnung Spezifikation
1 MT+ Motortemperaturfiihler, Offner, PTC, NTC, KTY
9 U_SENS+ Sensorleitungen fir Geberversorgung. Bei langen Kabeln
5 U_SENS- motorseitig mit US/GND verbinden.
10 usS Betriebsspannung fir Inkrementalgeber
3 GND Zugehoriges Bezugspotential
1 R Nullimpuls Spursignal (differentiell) vom hochauflgsenden
4 4R Inkrementalgeber
12 C0S_21/D+ COSINUS Kommutiersignal (differentiell) vom
5 #C0S_71/D- hochauflosenden Inkrementalgeber
13 SIN_Z1/Cx SINUS Kommutiersignal (differentiell) vom
6 #SIN_Z1/C- hochauflésenden Inkrementalgeber
14 C05_20/B+ COSINUS Spursignal (differentiell) vom hochauflésenden
7 #C0S_70/ B- Inkrementalgeber
15 SIN_Z0/ A+ SINUS Spursignal (differentiell) vom hochaufldsenden
8 #SIN_Z0/ A- Inkrementalgeber
| @ HINWEIS | Vermeidung von EMV-Stérungen

Der auBere Kabelschirm muss vollflachig (niederimpedant) an das Gehéduse des Winkelgebersteckers angeschlossen werden.

Steckerbelegung: Inkrementalgeber mit serieller Schnittstelle

D-SUB-Stecker Ausgang des Inkrementalgebers mit
an X28 serieller Schnittstelle am Motor

TEMP.

TEMP +

U_SENS +

U_SENS
us
GND

©

DATA

HDATA

00000OOS
0000000
&

SCLK.

=

#SCLK
005_20
#005_20
SIN_20
#SN20

Schirm (optional)
L« Steckergehduse

Gehéause

Abbildung 26: Anschluss Inkrementalgeber mit serieller Schnittstelle
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Steckerbelegung: Digitaler Inkrementalgeber (RS422)

Pin Bezeichnung Spezifikation
1 MT+ Motortemperaturfiihler, Offner, PTC, NTC, KTY
9 U_SENS+ Sensorleitungen fir Geberversorgung. Bei langen Kabeln
5 U_SENS- motorseitig mit US/GND verbinden.
10 us Betriebsspannung
3 GND Zugehoriges Bezugspotential
11
4
12 DATA/ SL+ Bidirektionale RS485-Datenleitung (differentiell)
5 #DATA/ SL- (EnDat/HIPERFACE®, BISS)
13 SCLK / MA+
Taktausgang RS485 (differentiell) (EnDat, BiSS)
6 #SCLK / MA-
14 C0S_20/B+ COSINUS Spursignal (differentiell) vom hochaufldsenden
7 #00S_20/ B- Inkrementalgeber
15 SIN_Z0/ A+ SINUS Spursignal (differentiel) vom hochauflsenden
8 #SIN_70/ A- Inkrementalgeber
| @ HINWEIS | Vermeidung von EMV-Stérungen

Der duBere Kabelschirm muss vollflachig (niederimpedant) an das Gehduse des Winkelgebersteckers angeschlossen werden.

D-SUB-Stecker
anX2B

Ausgang des digitalen
Inkrementalgebers am Motor

TEMP

TEMP+

SENSE +

SENSE

Veo

©

©

Gehéduse

Abbildung 27: Anschluss Digitaler Inkrementalgeber (RS422)
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Pin Bezeichnung Spezifikation
1 MT+ Motortemperaturfiihler, Offner, PTC, NTC, KTY
J U_SENS+ Sensorleitungen flir Geberversorgung. Bei langen Kabeln
5 U_SENS- motorseitig mit US/GND verbinden.
10 usS Betriebsspannung fir Inkrementalgeber
3 GND Zugehoriges Bezugspotential
11 N/U, Nullimpuls RS422 (differentiell) vom digitalen
Inkrementalgeber
4 #N/ U,
12 H_U Phase U Hallsensor flir Kommutierung
5 H_V Phase V Hallsensor fir Kommutierung
13 H W Phase W Hallsensor flir Kommutierung
6
1 AT, A-Spursignal RS422 (differentiell) vom digitalen
7 /U, Inkrementalgeber
15 B/U, A-Spursignal RS422 (differentiell) vom digitalen
8 48/U,, Inkrementalgeber

| @ HINWEIS | Vermeidung von EMV-Stérungen
Der duBere Kabelschirm muss vollflachig (niederimpedant) an das Gehduse des Winkelgebersteckers angeschlossen werden

Art und Ausflihrung des Kabels [X2B]
Fir die Winkelgeberversorgung US und GND empfehlen wir einen Mindestquerschnitt von 0,25 mm?.

9.7 Anschluss: USB [X19]

Der Servaregler vom Typ BL 1-04 /C besitzt einen USB Anschluss vom Typ B.

Flir den korrekten Betrieb ist ein kurzes USB Kabel (<3m) und eine korrekte Installation und Erdung des Servoreglers er-
forderlich. Sollte es dennoch durch starke Stérungen zu Problemen mit hdngender Kommunikation kommen, kann der USB
Stecker kurzzeitig abgezogen werden, um die Kommunikation neu aufzubauen.

Ferner wird der Einsatz von zertifizierten und doppeltgeschirmten Kabeln vom Typ AB (USB-2.0-Anschlusskabel, Typ-A-Ste-
cker auf Typ-B-Stecker) AWG28-1P AWG24-2C mit geschirmten Steckern empfohlen.
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‘ HINWEIS ‘ Nicht EMV-gerechte Verdrahtung von Servoregler und Motor

Bei einer nicht EMV-gerechten Verdrahtung von Servoregler und Motor kann es zu Ausgleichsstrémen Gber den angeschlos-
senen Rechner und die USB-Schnittstelle kommen. Dies kann zu Problemen mit der Kommunikation fiihren.

Um dieses zu vermeiden, empfehlen wir die Verwendung des galvanisch getrennten USB-Adapters ,Delock USB Isolator (Typ
62588 von der Firma Delock) oder eines vergleichbaren Adapters.

Ausflhrung am Gerat [X19]
USB-Buchse, Typ B

Gegenstecker [X19]
USB-Stecker, Typ B

Steckerbelegung USB [X19]
Schnittstellenkabel fir USB-Schnittstelle, 4-adrig geschirmt und verdrillt (Typ B).

2 1
[

LI O
3 4

Abbildung 28: Steckerbelegung USB-Anschluss

Pin Bezeichnung Spezifikation
1

2 D- Data -

3 D+ Data +
4 GND GND

9.8 Anschluss: Standard Ethernet [X18]

Der Servoregler vom Typ BL 1-04 /C besitzt einen Netzwerkanschluss vom Typ RJ45.

Ausflhrung am Gerat [X18]
RJ45-Buchse, Cat. 6

Gegenstecker [X18]
RJ45-Stecker
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Steckerbelegung Netzwerkanschluss[X18]
(Cat.6 Patchkabel RJ45 LAN Kabel S-FTP/PIMF.

12 3 4 5 6 7 8

Abbildung 29: Steckerbelegung Netzwerkanschluss

item

9.9 Anschluss: Realtime-Ethernet [X21]

gen Feldbus-Handbiichern zu finden.

Ausflhrung am Gerat [X21]
RJ45-Buchse, Cat. 6

Gegenstecker [X21]
RJ45-Stecker

Steckerbelegung Realtime-Ethernet Anschluss [X21]
(Cat.6 Patchkabel RJ45 LAN Kabel S-FTP/PIMF.

W W W N NN W N
12 3 4 5 6 7 8

=

Abbildung 30: Steckerbelegung Netzwerkanschluss
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Pin Bezeichnung Beschreibung Farbe

1 X+ Sendesignal + Gelb

2 TX- Sendesignal - Orange
3 RX+ Empfangersignal + WeiB

4

5

6 RX- Empfangersignal - Blau

7

8

Die Verbindung in ein Ethercat- oder PROFINET-Netzwerk, erfolgt tiber zwei RJ45-Buchsen. Details hierzu sind in den jeweili-
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Pin Bezeichnung Beschreibung Farbe

1 TX+ Sendesignal + Gelb

2 X Sendesignal - Orange
3 RX+ Empfangersignal + Wei3

4

5

6 RX- Empfangersignal - Blau

7

8

9.10 Anschluss: CAN-Bus [X4]

CAN-SHIELD o . CAN-SHIELD o . CAN-SHIELD

CANGND KO > KON CANGND KO OO CANGND
T << i << i K
1200[3:: CANH CANH CANH 1200

Abbildung 31: Verkabelungsbeispiel fir CAN-Bus

= Im Idealfall werden die einzelnen Knoten des Netzwerkes linienférmig miteinander verbunden, so dass das CAN-Kabel von
Servoregler zu Servoregler durchgeschleift wird.

= Anbeiden Enden des CAN-Bus-Kabels muss jeweils genau ein Abschlusswiderstand von 120 Q 5 % vorhanden sein.
= Fir die Verkabelung muss geschirmtes Kabel mit genau zwei verdrillten Adernpaaren verwendet werden.

= Ein verdrilltes Adernpaar wird fiir den Anschluss von CAN-H und CAN-L verwendet.

= Die Adern des anderen Paares werden gemeinsam flir CAN-GND verwendet.

= Der Schirm des Kabels wird bei allen Knoten an die CAN-Shield-Anschliisse gefihrt.

= Von der Verwendung von Zwischensteckern bei der CAN-Bus-Verkabelung wird abgeraten. Sollte dies dennoch notwendig
sein, ist zu beachten, dass metallische Steckergehéuse verwendet werden, um den Kabelschirm zu verbinden.

Um die Storkopplung so gering wie mdglich zu halten, sollten

= Motorkabel nicht parallel zu Signalleitungen verlegt werden

= Motorkabel gemas der Spezifikation von item ausgefiihrt sein
= Motorkabel ordnungsgemas geschirmt und geerdet sein

Ausflihrung am Gerat [X4]
D-S UB-Stecker, 9-polig, Stift

Gegenstecker [X4]
= D-SUB-Stecker, 9-polig, Buchse
= Gehduse flr 9-poligen D-SUB-Stecker mit Verriegelungsschrauben 4/40 UNC
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Steckerbelegung [X4]
Pin Bezeichnung Spezifikation
1 Nicht belegt
6 GND CAN-GND, galvanisch mit GND im Servoregler verbunden
2 CANL CAN-Low Signalleitung
7 CANH CAN-High Signalleitung
3 GND Siehe Pin Nr. 6
8 Nicht belegt
4 Nicht belegt
9 Nicht belegt
5 Schirm Anschluss flir Kabelschirm

*) Um den CAN-Bus an beiden Enden zu terminieren ist ein externer Abschlusswiderstand erforderlich

Art und Ausflinrung des Kabels [X4]

Die aufgefiihrten Kabelbezeichnungen beziehen sich auf Kabel der Firma Lapp. Es sind vergleichbare Kabel anderer Herstel-
ler, z.B. der Firma Litze oder der Firma Helukabel, genauso verwendbar.

Technische Daten CAN-Bus-Kabel: 2 Paare mit je 2 verdrillten Adern, d = 0,22 mm?, geschirmt, Schleifenwiderstand < 0,2
Q/m, Wellenwiderstand 100-1200Q

LAPP KABEL UNITRONIC BUS CAN; 2 x 2 x 0,22; 7,6 mm, mit Cu-Gesamtabschirmung

Fir hochflexible Anwendungen:
LAPP KABEL UNITRONIC BUS CAN FD P; 2 x 2 x 0,25; 8,4 mm, mit Cu-Gesamtabschirmung

9.11 Anschluss: I/0-Schnittstelle [X1]

Der Servoregler BL 1-04 /C verfugt Gber zwei differentielle Eingange (AIN) fiir analoge Eingangsspannungen im Bereich + 10
V. Der Eingang AIN und #AIN wird Gber verdrillte Leitungen (als Twisted-pair) an die Steuerung geflihrt. Alternativ kann auch
ein geschirmtes Kabel eingesetzt werden.

Besitzt die Steuerung Single-Ended Ausgange, wird der Ausgang mit AIN verbunden und #AIN wird auf das Bezugspotential
der Steuerung gelegt. Besitzt die Steuerung einen differentiellen Ausgang, so ist dieser 1:1 an die Differenzeingénge des
Servoreglers zu schalten.

Das Bezugspotential GND24 wird mit dem Bezugspotential der Steuerung verbunden. Dies ist notwendig, damit der Differenz-
eingang des Servoreglers nicht durch hohe ,Gleichtaktstdrungen® Gibersteuert werden kann.

Trotz differentieller Ausflihrung des Analogeingangs ist eine ungeschirmte Fiihrung der Analogsignale nicht empfehlenswert,
da die Stérungen, z.B. durch schaltende Schiitze oder auch Endstufenstérungen der Umrichter hohe Amplituden erreichen
kénnen.

Die auf 24 V bezogenen Anschliisse kdnnen im Schaltschrank ungeschirmt ausgefiihrt werden. Bei langen Leitungen (1>2 m)
zur SPS oder auBerhalb des Schaltschrankes mussen geschirmte Leitungen verwendet werden, dessen Schirme beidseitig an
PE anzuschlieBen sind. Der Kabelschirm kann dann z.B. mit der Schaltschrankriickwand verbunden werden.
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Fiir die bestmdgliche Stérunterdriickung auf den Analogsignalleitungen sind die Adern des analogen Signals gesondert zu
schirmen. Ggf. sollte das analoge Signal in einem separaten geschirmten Kabel gefiinrt werden.

Der Servoregler stellt eine 24 V-Hilfsspannung zur Verfligung. So kdnnen die Eingange direkt Uber Schalter angesteuert
werden.

Die digitalen Ausgange sind als sogenannte ,High-Side-Schalter” ausgefiihrt. Das bedeutet, dass nur die 24 V im aktiven Zu-
stand an den Ausgang durchgeschaltet werden. Im passiven Zustand ist der Ausgang hochohmig und der Pegel wird lediglich
uber die Freilaufdiode und einen hochohmigen Innenwiderstand definiert.

Ausflihrung am Gerat [X1]
D-SUB-Stecker, 25-polig, Buchse

Gegenstecker [X1]
= D-SUB-Stecker, 25-polig, Stift
= Gehduse fur 25-poligen D-SUB-Stecker mit Verriegelungsschrauben 4/40 UNC
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Steckerbelegung [X1]
Pin Bezeichnung Spezifikation
1 #AINT
Analogeingang 1, max. 30 V Eingangsspannung
14 AIN1
2 #AINO
Analogeingang 0, max. 30 V Eingangsspannung
15 AINO
3 A/ CLK Inkrementalgebersignal A / Schrittmotorsignal CLK
16 A# / CLK Inkrementalgebersignal A# /Schrittmotorsignal CLK
4 B/DIR Inkrementalgebersignal B / Schrittmotorsignal DIR
17 B#/DIR Inkrementalgebersignal B# / Schrittmotorsignal DIR
5 N Inkrementalgeber Nullimpuls N
18 #N Inkrementalgeber Nullimpuls N#
6 GND24 Bezugspotential fiir EAs an X1
19 DINO Digitaler Eingang O (Ziel 0)
7 DIN1 Digitaler Eingang 1 (Ziel 1)
20 DIN2 Digitaler Eingang 2 (Ziel 2)
8 DIN3 Digitaler Eingang 3 (Ziel 3)
21 DIN4 Digitaler Eingang 4 (Eingang)
9 DINS Digitaler Eingang 5 (Reglerfreigabe)
22 DING Digitaler Eingang 6 (Endschalter 0)
10 DIN7 Digitaler Eingang 7 (Endschalter 1)
23 DIN8 Eingang (Fliegende Sage)
11 5V Geberversorgung (siehe Pin 3 ... 18)
24 24V Hilfsspannung flr EAs an X1
12 DOUTO Ausgang frei programmierbar
25 DOUT1 Ausgang frei programmierbar
13 DOUT?2 Ausgang frei programmierbar
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Art und Ausflihrung des Kabels [X1]

Die aufgefiinrte Kabelbezeichnung bezieht sich auf ein Kabel der Firma Lapp. Es sind vergleichbare Kabel anderer Hersteller,
z.B. der Firma Liitze oder der Firma Helukabel, ebenfalls verwendbar.

LAPP KABEL UNITRONIC LiYCY (TP); 25 x 0,25mm?

9.12 Anschluss: STO [X3]

™ GEFAHR N\ Lebensgefahrliche elektrische Spannung!

Fihren Sie die STO-Verkabelung ausschlieBlich als PELV-Stromkreise aus!

Stellen Sie sicher, dass keine Briicken o. . parallel zur Sicherheitsverdrahtung eingesetzt werden konnen, z.B. bei Anschluss
am zugehdrigen Steckverbinder durch Verwendung des maximalen Aderquerschnitts von 1,5 mm2 oder geeigneter Aderend-
hilsen mit Isolierkragen.

Ausflihrung am Gerat [X3]
SC 3.81/08/90F 3.2SN BK BX

Gegenstecker
BCF 3.81/08/180F SN BK BX

Steckerbelegung [X3]

1 8
EIRGERREEEE

Abbildung 32: Steckerbelegung [X3]

Pin Bezeichnung Beschreibung

1 STOA Steuereingang A fiir die Funktion

2 GNDA STO. Bezugspotential fir STO-A.

3 STOB Steuereingang B fiir die Funktion STO.

4 GNDB Bezugspotential fir STO-B.

5 DING Verbunden mit X1, Pin 22

6 DIN7 Verbunden mit X1, Pin 10

7 DOUTO Verbunden mit X1, Pin 12

8 GND Bezugspotential flr Hilfsversorgungsspannung.

Zur Sicherstellung der Funktion STO ,Safe Torque Off* sind die Steuereingdnge STOA und STOB zweikanalig in Parallelver-
drahtung anzuschlieBen, siehe Abschnitt 4.6.1 Sichere Momentabschaltung (STO, ,Safe Torque Off) auf Seite 23. Diese
Anschaltung kann z.B. Teil eines Not-Halt-Kreises oder einer Schutzttr-Anordnung sein.
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Art und Ausflihrung des Kabels [X3]

Eigenschaft Wert
Max. Kabelldnge ungeschirmt 30m
Max. Kabelldnge geschirmt >30m

Bei Verdrahtung auBerhalb des Schaltschranks und Kabelldngen > 30 m

Sehirmung Schirmung bis in den Schaltschrank flihren.

Leiterquerschnitt (flexible Leiter, Ade-

2 2
rendhdilse mit Isolierkragen), ein Leiter 025 mm?...0,5 mm

Mindestbeschaltung flir die Erstinbetriebnahme [X3]

™ GEFAHR VN Lebensgefahr durch tiberbriickte Sicherheitsfunktion

Sicherheitsfunktionen dirfen niemals Gberbriickt werden.

Zur Erstinbetriebnahme ohne Sicherheitstechnik konnen STOA und STOB fest mit 24 V versorgt werden und GNDA und GNDB
fest auf GND gelegt werden.

Fihren Sie Mindestbeschaltungen der Eingdnge STOA/STOB und GNDA/GNDB flir die Erstinbetriebnahme so aus, dass diese
zwangsweise entfernt werden mussen, wenn die endgultige Sicherheitsbeschaltung erfolgt.

10 Wartung, Reinigung, Reparatur und Entsorgung

Fir die Wartung, Reinigung, Reparatur und Entsorgung des Servoreglers gelten die folgenden Anforderungen und Hinweise:

Wartung
Der Servoregler BL 1-04 /C ist wartungsfrei.

Reinigung
UANORIPINERY  Schaden am Servoregler durch unsachgemaBe Reinigung

Zur Entfernung von oberflachlichen Verschmutzungen, wie Etikettenriicksténden, ist eine vorsichtige duBere Reinigung mit
einem geeigneten Hilfsmittel moglich.

Auf keinen Fall dirfen Flussigkeiten aller Art in den Servoregler gelangen. Dichtungen konnen zerstort werden, was Kurz-
schliisse zur Folge haben kann.

Betreiben Sie den Servoregler grundsatzlich in einer sauberen Arbeitsumgebung. Verschmutzungen durch Staub, Ole,
Oldampfe, Fette, Fasern 0.4. im Gerdt flhren zum Verlust der Isolation zum Hochspannungsteil. Das Gerédt darf nicht weiter
gingesetzt werden.

Reparatur

Das Offnen des Gerates ist nicht zuldssig und fiihrt zum Verlust der Gewahrleistung. Reparaturen diirfen nur vom Hersteller
durchgefuhrt werden. Kontaktieren Sie diesbeztiglich Ihren Vertriebspartner.
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Entsorgung, Ausbau, AuBerbetriebnahme, Austausch

™ GEFAHR VN Lebensgefahrliche elektrische Spannung!

Befolgen Sie die unten stehenden Handlungsanweisungen, damit Sie den Servoregler sicher auBer Betrieb nehmen kénnen.

Schalten Sie die Spannungsversorgung vollstandig ab.
Entfernen Sie die Verbindung zum Netz.
Sichern Sie die Anlage gegen Wiedereinschalten.

Priifen Sie, ob das Gerat spannungsfrei ist (Messung an den Netzanschliissen und Messung zwischen den ZK+ und ZK- An-
schliissen am Stecker X9).

Warten Sie 10 Minuten. Erst dann dirfen Sie mit dem Ausbau beginnen.
Kontaktieren Sie Ihren Vertriebspartner hinsichtlich der Riicknahme oder des Austausches des Gerats.
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11 Anhang
11.1 CE-Konformitat gemé&B EMV- und Niederspannungsrichtlinie
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11.2 CE-Konformitat gemaB Maschinenrichtlinie
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11.3 cULus Zertifizierung

CERTIFICATE OF COMPLIANCE

Certificate Number E475045
Report Reference  E475045-20160413
Issue Date 2020-NOVEMBER-17

Issued to:  Item Industrietechnik GmbH

Friedenstrasse 107-109
42699 Solingen, GERMANY

This certificate confirms that  Power Conversion Equipment
representative samples of  See addendum page for models

Have been investigated by UL in accordance with the
component requirements in the Standard(s) indicated on
this Certificate. UL Recognized components are incomplete
in certain constructional features or restricted in
performance capabilities and are intended for installation in
complete equipment submitted for investigation to UL LLC.

Standard(s) for Safety: =~ See addendum page for Standards

Additional Information:  See the UL Online Certifications Directory at
https://ig.ulprospector.com for additional information.

This Certificate of Compliance does not provide authorization to apply the UL Recognized Component Mark. Only
the UL Follow-Up Services Procedure provides authorization to apply the UL Mark.

Only those products bearing the UL Recognized Component Mark should be considered as being UL Certified
and covered under UL’s Follow-Up Services.

Look for the UL Recognized Component Mark on the product.

Bruce Director North A i Certif ion Program
uLLLc

Any information and documentation involving UL Mark services are provided on behalf of UL LLC (UL) or any authorized licensee of UL. For questions, please
contact a local UL Customer Service ive at http://ul. i

Page 1 of 2
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CERTIFICATE OF COMPLIANCE

Certificate Number  E475045
Report Reference  E475045-20160413
Issue Date 2020-NOVEMBER-17

This is to certify that representative samples of the product as specified on this certificate were tested
according to the current UL requirements.

Power conversion equipment open type, Models:
Steuerung C1-02, Steuerung C1-05, Steuerung C1-08, Steuerung C3-05, Steuerung C3-10,

Listed to Safety Standards:
UL508C - Power Conversion Equipment
CAN/CSA C22.2 No. 274-13 - Adjustable Speed Drives

Power Conversion Equipment, Models:
BL 1-02 /C, BL 1-04 /C

Listed to Safety Standards:

UL 61800-5-1 - Adjustable Speed Electrical Power Drive Systems - Part 5-1: Safety Requirements -
Electrical, Thermal and Energy

CSA-C22.2 No. 274 - Adjustable Speed Drives

Bruce Mahrenholz, Director North American Certification Program
uLLLC

Any information and documentation involving UL Mark services are provided on behalf of UL LLC (UL) or any authorized licensee of UL. For questions, please
contact a local UL Customer Service ive at http://ul. i

Page 2 of 2
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11.4 Glossar Sicherheitstechnik

Begriff/Abkirzung Beschreibung

CCF Common Cause Failure, Fehler gemeinsamer Ursache nach EN 1SO 13849-1.

DC avg Average Diagnostic Coverage, Diagnosedeckungsgrad nach IEC 61508 und EN 61800-5-2.
HFT Hardware Fault Tolerance, Hardware-Fehlertoleranz nach IEC 61508.

Kat. Sicherheitskategorie nach EN ISO 13849-1, Stufen 1-4.

iMS® item MotionSoft®, Software zur Konfiguration und Inbetriebnahme.

Mean Time To dangerous Failure, Zeit in Jahren bis der erste gefahrliche Ausfall mit 100 %

MTTFd Wahrscheinlichkeit aufgetreten ist, nach EN ISO 13849-1.

Nach EN 60204-1: Elektrische Sicherheit im Notfall durch Ausschalten der elektrischen
Not-Aus Energie in der ganzen Installation oder einem Teil davon. Not-Aus ist einzusetzen, falls das
Risiko eines elektrischen Schlags oder ein anderes Risiko elektrischen Ursprungs bestent.

Nach EN 60204-1: Funktionale Sicherheit im Notfall durch Stillsetzen einer Maschine oder
Not-Halt bewegter Teile. Not-Halt ist dazu bestimmt, einen Prozess oder eine Bewegung anzuhalten,
sofern dadurch eine Gefdhrdung entstanden ist.

0SSD Output Signal Switching Device, Ausgangssignale mit 24 V Pegel-Taktung flir Fehleraufdeckung.
Probability of Failure on Demand, Ausfallwahrscheinlichkeit im Anforderungsfall nach IEC
PFD
61508.
PEH Probability of Dangerous Failures per Hour, Gesamte Wahrscheinlichkeit eines gefahrlichen
Ausfalls pro Stunde nach IEC 61508.
PL Performance Level nach EN ISO 13849-1: Stufen a ... e.
Pulsweitenmodulation. Bezeichnet hier die digitale Ansteuerung der Leistungshalbleiter mit
PWM . . P . . )
einem variablen Tastverhéltnis, um eine Spannung am Motorausgang einstellen zu kdnnen.
SFF Safe Failure Fraction [%], Verhaltnis der Ausfallraten sicherer und gefahrlicher (aber er-
kennbarer) Ausfalle zu der Summe aller Ausfélle nach IEC 61508.
Gerat fiir die Ausflhrung von Sicherheitsfunktionen oder Herbeifiihren eines sicheren Zustands
Sicherheitsschaltaerét der Maschine durch Abschalten der Energiezuflihrung zu gefahrlichen Maschinenfunktionen.
9 Die gewUinschte Sicherheitsfunktion wird nur in Kombination mit weiteren MaBnahmen zur
Risikominderung erreicht, wobei die Abschaltung beispielsweise ein Servoregler sein kann.
Sicherheits-Integritétslevel, diskrete Stufen zur Festlegung der Anforderungen zur Sicher-
SIL heitsintegritat von Sicherheitsfunktionen nach IEC 61508, EN 62061 und
EN SO 13849.
SIL CL Maximaler SIL, der von einem Teilsystem beansprucht werden kann.
SS1 Safe Stop 1, Sicherer Stopp 1 nach EN 61800-5-2.
STO Safe Torque Off, Sicher abgeschaltetes Moment nach EN 61800-5-2.
T Gebrauchsdauer nach EN ISO 13849-1.
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11.5 Fragen zur Risikominderung

Fragen fir die Validierung nach EN ISO 12100-1:2010 (Beispiel)

Nr. Fragen Trifft zu erledigt
1 Wurden alle Betriebsbedingungen und alle Eingriffsverfahren berticksichtigt? Ja Nein
Wurde die ,3-Stufen-Methode* zur Risikominderung angewendet?
= Inhdrent sichere Konstruktion ,
2 : . Ja | Nein
= Technische und evtl. ergédnzende SchutzmaBnahmen
= Benutzerinformation iiber das Restrisiko
Wurden die Gefdhrdungen beseitigt oder die Risiken der Gefdhrdungen soweit ver- .
3 . o . . Ja Nein
mindert, wie dies praktisch umsetzbar ist?
Ist sichergestellt, dass die durchgeflinrten MaBnahmen nicht neue Geféhrdungen .
4 Ja Nein
schaffen?
5 Sind die Benutzer hinsichtlich der Restrisiken ausreichend informiert und gewarnt? | Ja Nein
5 Ist sichergestellt, dass die Arbeitsbedingungen der Bedienpersonen durch die er- Ja Nein
griffenen SchutzmaBnahmen nicht verschlechtert worden sind?
7 Sind die durchgeflhrten SchutzmaBnahmen miteinander vereinbar? Ja Nein
Wurden die Folgen ausreichend berticksichtigt, die durch den Gebrauch einer flir
8 gewerbliche/industrielle Zwecke konstruierten Maschine beim Gebrauch im nicht Ja Nein
gewerblichen/nicht industriellen Bereich entstehen kdnnen?
9 Ist sichergestellt, dass die durchgeflhrten MaBnahmen die Fahigkeit der Maschine Ja Nein
zur Erflillung ihrer Funktion nicht GberméaBig beeintrachtigen?
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Fragen fir die Validierung nach EN ISO 13849-1 und -2 (Beispiel)

Nr. Fragen Trifft zu erledigt
1 Wurde eine Risikobeurteilung durchgefiihrt? Ja Nein
2 Wurden eine Fehlerliste und ein Validierungsplan erstellt? Ja Nein
3 Wurde der Validierungsplan, inkl. Analyse und Priifung, abgearbeitet und ein
Validierungsbericht erstellt? Ja Nein
Es mussen zumindest folgende Prifungen im Rahmen der Validierung erfolgen:
a. Uberpriifung der Komponenten: Wird ein BL 4000- C verwendet (Priifung .
; Ja Nein
anhand der Typenschilder)?
b. Ist die Verdrahtung korrekt (Uberpriifung anhand des Schaltplans)? Ja Nein
Wurden etwaige Kurzschlussbriicken entfernt? Ja Nein
Ist ein Sicherheitsschaltgerat an X3 verdrahtet worden? Ja Nein
st das Sicherheitsschaltgerat entsprechend den Anforderungen der An- .
g Ja Nein
wendung zertifiziert und verdrahtet?
C. Funktionsprifungen: Betétigung des Not-Halts der Anlage.Wird der Antrieb .
: Ja Nein
stillgesetzt?
Wird nur STO-A aktiviert - wird der Antrieb sofort stillgesetzt und wird
nach Ablauf der Diskrepanzzeit der Fehler ,Diskrepanzzeitverletzung* Ja Nein
(Anzeige 52-1) gemeldet?
Wird nur STO-B aktiviert - wird der Antrieb sofort stillgesetzt und wird
nach Ablauf der Diskrepanzzeit der Fehler ,Diskrepanzzeitverletzung® Ja Nein
(Anzeige 52-1) gemeldet?
Wird ein Kurzschluss zwischen STOA und STO-B erkannt oder ist ein ge- .
. . Ja Nein
eigneter Fehlerausschluss definiert?
Ist der Wiederanlauf verhindert? D. h. bei betétigtem Not-Halt und aktiven
Enable-Signalen wird ohne vorherige Quittierung bei einem Start- Befehl Ja Nein
keine Bewegung erfolgen.
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11.6 Fehlermeldungen und Warnmeldungen

Gruppe 0: Ereignisse

Ein ungiiltiger Fehlereintrag (korrumpiert) wurde im Fehlerpuffer mit dieser

0-0 Ungliltiger Fehler Fehlernummer markiert. Eintrag im permanenten Ereignisspeicher. Keine MaB-
nahmen erforderlich.
- Ein ungltiger Fehlereintrag (korrumpiert) wurde im Fehlerpuffer entdeckt und
0-1 Ungulhg.er. Fehler entdeckt korrigiert. Die Debug-Information enthalt die urspringliche Fehlernummer.
und korrigiert ) . o . .
Eintrag im permanenten Ereignisspeicher. Keine MaBBnahmen erforderlich.
02 Fehler gelischt Aktive Fehler wurden gwmert. Eintrag im permanenten Ereignisspeicher. Keine
MaBnahmen erforderlich.
. . Ein austauschbarer Fehlerspeicher (Service-Modul) wurde in ein anderes Gerat
Seriennummer / Geratetyp . . . L .
0-4 eingesteckt. Eintrag im permanenten Ereignisspeicher. Keine MaBnahmen er-
(Modulwechsel) .
forderlich.
0-7 Zusétzlicher Log-Eintrag Eintrag im permanenten Ereignisspeicher. Keine MaBBnahmen erforderlich.
08 Servoregler eingeschaltet Prof[ok.olhergng, dasg Servoregler emgeschaltgt wurde. Eintrag im permanenten
Ereignisspeicher. Keine MaBnahmen erforderlich.
Servoregler: Sicherheits- Protokollierung der Parametrierung des FSM 2.0 - MOV. Eintrag im permanenten
09 ] o . .
parameter geandert Ereignisspeicher. Keine MaBnahmen erforderlich.
FSM-Modulwechsel Protokollierung Modulwechsel. Eintrag im permanenten Ereignisspeicher. Keine
0-11 .
(alter Typ) MaBnahmen erforderlich.
FSM-Modulwechsel Protokollierung Modulwechsel. Eintrag im permanenten Ereignisspeicher. Keine
0-12 .
(neuer Typ) MaBnahmen erforderlich.
021 Log-Eintrag aus dem FSM Protokollherung von Ereignissen im FSM. Eintrag im permanenten Ereignisspei-
cher. Keine MaBnahmen erforderlich.
Defaultparametersatz Protokollierung, dass Defaultparametersatz geladen wurde. Eintrag im perma-
0-22 o . .
geladen nenten Ereignisspeicher. Keine MaBnahmen erforderlich.

Gruppe 1: Stackiiberlauf

1-0

Stackuberlauf

Falsche Firmware? Aktuelle Firmware laden. Bitte Kontakt zum Technischen
Support aufnehmen.

Gruppe 2: Unterspannung im Zwischenkreis

Unterspannung
Zwischenkreis

Fehlerverhalten Uberpriifen (Fehlermanagement). Leistungsversorgung tber-
prifen. Zwischenkreisspannung uberprifen (messen). Ansprechschwelle der
Zwischenkreistiberwachung tberprifen.
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Gruppe 3: Ubertemperatur Motor

item

Gruppe 4: Ubertemperatur

3.0 Ubertemperatur Motor Motor zu heiB? Parametrierung Uberpriifen (Stromregler, Stromgrenzwerte).
(analog) Passender Sensor? Sensor defekt? Parametrierung des Sensors oder der Sen-
Ubertemperatur Motor sorkennlinie Uberprifen. Falls der Fehler auch bei tiberbriicktem Sensor auftritt,

31 (digital) Servoregler austauschen.

30 Ubertemperatur Motor Anschlussleitungen Temperatursensor auf Drahtbruch (iberpriifen. Parametrie-
(analog): Drahtbruch rung der Drahtbrucherkennung (Schwellwert) Uberprfen.

33 Ubertemperatur Motor Anschlussleitungen Temperatursensor auf Kurzschluss (iberpriifen. Parametrie-
(analog): Kurzschluss rung der Kurzschlusserkennung (Schwellwert) tiberprifen.

Ubertemperatur
40 : :

Leistungsteil
41 Ubertemperatur

Zwischenkreis

Gruppe 5: Interne Spannungsversorgung

Temperaturanzeige plausibel? Einbaubedingungen Uberprfen, Filtermatten des
Schaltschrank-Lifters verschmutzt? Geratelufter defekt?

50 Ausfall interne Spannung 1
51 Ausfall interne Spannung 2
52 Ausfall Treiberversorgung

Servoregler von der gesamten Peripherie trennen und Gberprifen, ob der Fehler
nach Reset immer noch vorliegt. Ist der Fehler immer noch vorhanden, Servo-
regler austauschen.

5-3 Unterspannung digitale 1/0s

54 Uberstrom digitale 1/0s

Ausgénge auf Kurzschluss bzw. spezifizierte Belastung tiberpriifen. Bitte Kontakt
zum Technischen Support aufnehmen.

Ausfall Spannung

Technologiemodul defekt? Technologiemodul austauschen. Bitte Kontakt zum

Sicherheitsmodul

59 Technologiemodul Technischen Support aufnehmen.

56 Ausfall Spannung X10, X11 | Steckerbelegung der angeschlossenen Peripherie tberprifen. Angeschlossene
oder RS232 Peripherie auf Kurzschluss tiberprifen.

5.7 Ausfall interne Spannung Sicherheitsmodul defekt? Sicherheitsmodul austauschen. Ist der Fehler immer

noch vorhanden, Servoregler austauschen.

58 Ausfall interne Spannung 3

59 Geberversorgung fehlerhaft

Gruppe 6: Kurzschluss Endstufe

Servoregler austauschen.

6-0 Kurzschluss Endstufe Motor defekt? Kurzschluss im Kabel? Endstufe defekt?
61 Uberstrom Externen Bremswiderstand auf Kurzschluss oder zu kleinen Widerstandswert
Bremschopper uberpriifen. Bremschopper-Ausgang am Servoregler Gberpriifen.
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Gruppe 7: Uberspannung
70 Ub.erSpa””“WQ m Motor defekt? Kurzschluss im Kabel? Endstufe defekt?
Zwischenkreis
74 Uberspannung am Gerét sofort vom Netz trennen und Spannung am Netzeingang Uberprifen.
Netzeingang Qualitat der Spannungsversorgung (Spannungsspitzen) tberprifen.
Gruppe 8: Winkelgeber
80 Winkelgeberfehler Resol- Siehe MaBnahmen 082 . 08-8
ver/Hallgeber
Drehsinn serielle und
8-1 inkrementelle Lageerfas- GA und B-Spur vertauscht? Anschluss der Spursignale kontrollieren.
sung ungleich
Fehler Spursignale Z0
8-2
Inkrementalgeber
Fehler Spursignale Z1
8-3
Inkrementalgeber
84 Fehler Spursignale digitaler
i Inkrementalgeber Winkelgeber angeschlossen? Winkelgeberkabel defekt? Winkelgeber defekt?
: Konfiguration Winkelgeberinterface (iberprifen. Gebersignale sind gestort:
85 Fehler Hallgebersignale Installation auf EMV-Empfehlungen tiberpriifen.
Inkrementalgeber
86 Kommunikationsfehler
Winkelgeber
Leitfrequenzeingang: Signal-
8-7 amplitude Inkrementalspur
fehlerhaft
8.8 Interner Winkelaeberfehler Die interne Uberwachung des Winkelgebers an [X2B] hat einen Fehler erkannt.
g Kommunikationsfehler? Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
89 V\/Imke.lgeber an DSZB/XES] Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
wird nicht unterstiitzt
Gruppe 9: Winkelgeber-Parametersatz
30 Winkelgeber-Parametersatz. Parametersatz im EEPROM des Winkelgebers speichern (Neuformatierung).
veraltetes Format
9-1 Winkelgeber-Parametersatz | Winkelgeber defekt? Konfiguration Winkelgeberinterface Gberpriifen. Gebersig-
kann nicht dekodiert werden | nale sind gestort. Installation auf EMV-Empfehlungen Gberprifen.
9-2 W|nkelgeber—Parqmetersatz: Daten im Winkelgeber neu speichern.
unbekannte Version
Winkelgeber-Parametersatz: ) o .
93 defekte Datenstruktur Daten ggf. neu bestimmen und erneut im Winkelgeber speichern.
. .| Motor repariert: Neu referenzieren und Parametersatz im Winkelgeber spei-
Winkelgeber-Parametersatz: . . ,
o ) chern, danach im Servoregler speichern. Motor getauscht: Servoregler neu para-
94 kundenspezifische Konfigu- . . . o .
cation fehlerhaft metrieren, neu referenzieren und speichern im Winkelgeber, danach speichern
im Servoregler.
Winkelgeber-Parametersatz: . .
95 Lese/Schreibfehler Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
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item

Gruppe 10: Durchdrehschutz

Schreibgeschiitztes EE- . .
9-7 PROM Winkelgeber Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
99 EliiPnROM Winkelgeber zu Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Use Verordnung 600 Hz

Gruppe 11: Referenzfahrt

Uberdrenhzahl N . . . )
10-0 (Durchdrehschut?) Offsetwinkel iberpriifen. Parametrierung des Grenzwertes tiberprifen.
10-1 Uberdrehzahl gemd Dual- Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

renzliberwachung

Gruppe 12: CAN-Kommunikation

Fehler beim Start der .

11-0 Referenzfahrt Reglerfreigabe fehlt.

111 Fehler wahrend der Referenzfahrt wurde unterbrochen, z.B. durch Wegnahme der Reglerfreigabe.
Referenzfahrt

110 Referenzfahrt: Kein gultiger | Erforderlicher Nullimpuls fehlt. Nullimpuls prifen. Winkelgeber-Einstellungen
Nullimpuls prifen.
Referenzfahrt: Zeitiiber- Die maximal zuldssige Zeitdauer flr die Referenzfahrt wurde erreicht, noch

11-3 . ’ bevor die Referenzfahrt beendet wurde. Parametrierung der Zeitdauer bitte
schreitung . .

uberprifen.

114 Refeﬂrevnzfahrt: falscher / Zugehoriger Endschalter nicht angeschlossen? Endschalter vertauscht?
ungultiger Endschalter

115 Referenzfahrt: 12t / Schlepp- | Beschleunigungsrampen ungeeignet parametriert. Der Anschlag wurde erreicht,
fehler z.B. weil kein Referenzschalter angeschlossen ist

116 Referenzfahrt: Ende der Die fiir die Referenzfahrt maximal zuldssige Strecke ist abgefahren, ohne dass
Suchstrecke der Bezugspunkt oder das Ziel der Referenzfahrt erreicht wurde.

117 Referenzfahrt: Geberdiffe- Abweichung schwankt z.B. aufgrund von Getriebespiel, ggf. Abschaltschwelle

vergrdBern. Anschluss des Istwertgebers tberpriifen.

CAN: Knotennummer

12-0 Konfiguration der Teilnehmer am CAN-Bus Uberpriifen
doppelt
191 CAN: Kommunikationsfehler,
Bus AUS
, - Verkabelung tberprufen: Kabelspezifikation eingehalten, Kabelbruch, maximale
12-2 CA.N' Kommunikationsfehler Kabellénge Uberschritten, Abschlusswiderstande korrekt, Kabelschirm geerdet,
beim Senden .
alle Signale aufgelegt?
CAN: Kommunikationsfehler
12-3 )
beim Empfangen
104 CAN: Node Guarding Die Steuerung ist ausgefallen odgr d|§> Zyklluszelt der Remoteframes von Servo-
regler und Steuerung stimmen nicht Gberein.
12-5 CAN: RPDO zu kurz Ein empfangenes RPDO enthalt weniger Bytes als im Servoregler parametriert.
129 CAN: Protokollfehler Bitte Kontakt zum Technischen Supportaufnehmen.
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Gruppe 13: Timeout CAN-Bus

13-0

Timeout CAN-Bus

CAN-Parametrierung Gberprifen

Gruppe 114: Motor- und Winkelgeber-ldentifikation

Unzureichende Zwischen-

14-0 Kkreisspannung Versorgungsspannung dberpriifen. Motorwiderstand Uberprifen.
s | Die automatische Parameterbestimmung liefert eine Zeitkonstante, die auBer-
|dentifizierung Stromregler: . . . \ .
14-1 . halb des parametrierbaren Wertebereichs liegt. Die Parameter mussen manuell
Messzyklus unzureichend -
optimiert werden.
140 Endstufenfreigabe konnte Die Erteilung der Endstufenfreigabe ist nicht erfolgt, Anschluss von DIN4 (iber-
nicht erteilt werden prifen
14.3 Endstufe wurde vorzeitig Die Endstufenfreigabe wurde bei laufender Identifikation abgeschaltet, z.B.
abgeschaltet durch DIN4 oder eine Steuerung.
Winkelaeber nicht Die |dentifizierung kann mit den parametrierten Winkelgebereinstellungen nicht
14-4 9 durchgeflhrt werden. Winkelgeberkonfiguration dberprifen. Bitte Kontakt zum
unterstutzt .
Technischen Support aufnehmen.
Nullimouls konnte nicht qe- Der Nullimpuls konnte nach Ausfihrung der maximal zuldssigen Anzahl elek-
14-5 P g trischer Umdrehungen nicht gefunden werden. Nullimpulssignal dberprfen.
funden werden . ) ) )
Winkelgebereinstellungen Gberpriifen.
Die Impulsfolge bzw. Segmentierung der Hallsignale ist ungeeignet. Uberpriifen,
14-6 Hall-Signale ungdiltig ob der Geber 3 Hallsignale mit 120°- oder 60°-Segmenten aufweist. Verdrah-
tung Gberprtifen.
14.7 \dentifizierung nicht méglich ZW|SChen.kre|ssp§1nnung uberprifen. Uberprifen, ob Motor blockiert (z.B. Halte-
bremse nicht geldst)?
Die berechnete Polpaarzahl liegt auBerhalb des parametrierbaren Bereiches.
14-8 Ungiiltige Polpaarzahl Datenblatt des Motors Gberprifen. Bitte Kontakt zum Technischen Support

Gruppe 16: Programmablauf

aufnehmen.

160 Programmausfiihrung
fehlerhaft

16-1 Illegaler Interrupt

16-2 Initialisierungsfehler

16-3 Unerwarteter Zustand

164 Unerwarteter Hardware-

Fehler

Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
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item

Gruppe 17: Uberschreitung Grenzwert Schleppfehler

Uberschreitung Grenzwert

Gruppe 18: Warnschwelle Temperatur

17-0 Schieppfehler Fehlerfenster vergréBern. Beschleunigung verringern.
. . N .
17-1 Geberdifferenziiberwachung Externer Winkelgeber mcht angesohlossen bzw. defekt” Abwelohung schwankt
z.B. aufgrund von Getriebespiel, ggf. Abschaltschwelle vergroBern.
17-2 Stromsprungliberwachung Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

180

Analoge Motortemperatur:
Warnschwelle erreicht

Gruppe 21: Strommessung

Motor zu heiB? Parametrierung iberprifen (Stromregler, Stromgrenzwerte).
Passender Sensor? Sensor defekt? Parametrierung des Sensors oder der Sen-
sorkennlinie Uberprifen.Falls der Fehler auch bei Gberbriicktem Sensor auftritt,
Servoregler austauschen.

21-0 Fehler 1 Strommessung U
211 Fehler 1 Strommessung V
21-2 Fehler 2 Strommessung U
21-3 Fehler 2 Strommessung V

Gruppe 22: PROFIBUS

Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

22-0 PROFIBUS: e Technologiemodul defekt? Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
Fehlerhafte Initialisierung
9.0 PROFIBUS: Eingestellte Slave-Adresse Uberpriifen Busabschluss tberpriifen Verkabelung
Kommunikationsfehler uberpriifen
PROFIBUS: Kommunikation wurde mit der Slave- Adresse 126 gestartet. Auswahl einer
22-3 -
Unguiltige Slave- Adresse anderen Slave-Adresse.
PROFIBUS: Mathematischer Fehler in der Umrechnung der physikalischen Einheiten. Werte-
22-4 Fehler im Wertebereich bereich der Daten und der physikalischen Einheiten passen nicht zueinander.
Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
22-5 PRO.HBUS: Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
Zugriffsverletzung

Gruppe 23: Abspeichern/Wiederherstellen der Istposition

230 Kein verwertbarer Eintrag

931 Eintrag mit ungdiltiger
Checksumme

232 Flashinhalt inkonsistent

Abspeichern und Restaurieren der Istposition fehlgeschlagen, Antrieb neu
referenzieren.
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Gruppe 24: Uberwachung Analogeingang

24-0

Analogeingang uber
maximalem Grenzwert

Parametrierung der maximalen Grenze (berprifen. Verkabelung tiberprifen.

24-1

Analogeingang unter
minimalem Grenzwert

Gruppe 25: Ungiiltiger Geratetyp

Parametrierung der minimalen Grenze tberprifen. Verkabelung tberprtifen.

250 Ungultiger Geratetyp
Geréat austauschen.

251 Geratetyp nicht untersttzt

252 Hardvvgre-Rewsmn nicht Aktuelle Firmware laden. Bitte Kontakt zum technischen Support aufnehmen.

unterstutzt

05.3 Geratefunktion beschrankt Die gew(inschte Fulnktlonahtat ist auf diesem Servoregler nicht verflighar. Bitte
Kontakt zum technischen Support aufnehmen.

254 Unguiltiger Leistungsteiltyp Aktuelle Firmware laden. Bitte Kontakt zum technischen Support aufnehmen.

5.5 Inkompatibilitat Firmware/ Die kundenspezifische Firmware und der verwendete Servoregler sind inkompa-

Hardware

Gruppe 26: Flash

tibel. Bitte Kontakt zum technischen Support aufnehmen.

Fehlender User- Parameter-

Default-Parametersatz laden. Ist der Fehler immer noch vorhanden, Servoregler

26:0 satz austauschen.

26-1 Checksummenfehler
Flash: Fehler beim

262 Schreiben

6.3 Flash: Fehler beim Léschen Fehler kann nicht vom Anwender behoben werden. Bitte Kontakt zum Techni-

schen Support aufnehmen.

6.4 Flash: Fehler im internen
Flash

26-5 Fehlende Kalibrierdaten

266 Fehlende User- Positions- Parametersatz speichern und Reset ausfiihren. Ist der Fehler immer noch vor-
datensétze handen, bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

6.7 Fehler in den Datentabellen | Default-Parametersatz laden. Ist der Fehler immer noch vorhanden, bitte Kontakt

(CAM)

Gruppe 27: Schleppfehleriiberwachung

zum Technischen Support aufnehmen.

270

Warnschwelle Schleppfehler

Parametrierung des Schleppfehlers Uberpriifen. Mator blockiert?
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Gruppe 28: Betriebsstundenzéhler

28-0 Betriebsstundenzahler fehlt

" Betriebsstundenzahler Bitte Kontakt zum technischen Support aufnehmen.

Schreibfehler
Betriebsstundenzahler o . , .
282 orrigiert Fehler quittieren. Tritt der Fehler erneut auf, bitte Kontakt zum Technischen
Support aufnehmen.
8.3 Betriebsstundenzahler

konvertiert

Gruppe 29: SD-Karte

Die Option ,Nach Einschalten und Reset eine Parameterdatei einlesen® ist akti-

230 Keine SD-Karte vorhanden viert, aber keine SD-Karte gesteckt. Stecken Sie eine SD-Karte.

291 | SDHarte:
Initialisierungsfehler
SD-Karte ungeeignet? Schreibschutz der Karte aktiviert? DIP-Schalter BOOT
292 SDKarte: eingeschaltet (Firmware-Download)? Bitte Kontakt zum technischen Support

Parametersatzfehler aufnehmen.

29-3 SD-Karte: Schreibfehler

SD-Karte: Fehler beim

i Firmware-Download

Gruppe 30: Interne Berechnungen

300 Interner Umrechnungsfehler | Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Gruppe 31: It

310 [2t-Motor Motor blockiert? Leistungsdimensionierung des Antriebs tiberprifen.

311 [2t-Servoregler Leistungsdimensionierung des Antriebspakets tberprtifen.

31-2 [2t-PFC Leistungsdimensionierung des Antriebs tberprtifen. Betrieb ohne PFC selektieren.
31-3 [’t-Bremswiderstand Bremswiderstand uberlastet. Externen Bremswiderstand verwenden.

314 [2t-Wirkleistungsiberlastung | Leistungsdimensionierung des Antriebspakets tberprifen.

Gruppe 32: PFC

o . Briicke fir den internen Bremswiderstand angeschlossen? Anschaltung des
Ladezeit Zwischenkreis . . .
320 iberschritten externen Bremswiderstandes tberpriifen.
Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Unterspannung fir aktive

32-1 PFC

Versorgungsspannung auf Einhaltung der Nenndaten tiberprifen.

Uberlast Bremschopper.
32-5 Zwischenkreis konnte nicht
entladen werden

Ein-/Ausschaltzyklen der Leistungsversorgung tberprifen. Bremswiderstand
uberprdfen.
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Briicke fur den internen Bremswiderstand angeschlossen? Anschaltung des ex-

32-6 Entladezgn Zwischenkreis ternen Bremswiderstandes Gberpriifen. Bitte Kontakt zum Technischen Support
Uberschritten
aufnehmen.
] Leistungsversorgung flr . .
32-7 Reglerfreigabe fehlt Fehlende Zwischenkreisspannung.
Ausfall Leistungsversorgung Unterbrechung / Netzausfall der Leistungsversorgun
32-8 bei freigegebenem : g ) . g gung
Leistungsversorgung Uberprifen.
Servoregler
32-9 Phasenausfall Ausfall einer oder mehrerer Phasen. Leistungsversorgung tberpriifen.

Gruppe 33: Schleppfehler Encoderemulation

330

Schleppfenler
Encoderemulation

Gruppe 34: Feldbus

Einstellungen der Inkrementalgeber- Emulation Gberpriifen (Strichzahl).

34-0

Keine Synchronisation tber
Feldbus

Synchronisationsnachrichten vom Master ausgefallen?

34-1

Synchronisationsfehler
Feldbus

Gruppe 35: Linearmotor

Synchronisationsnachrichten vom Master ausgefallen? Synchronisationsintervall
zu Klein parametriert?

Kommutierlagebestimmung

Gruppe 36: Parameter

350 Dlurchdrehsohutz Gebersignale sind gestort. Installation auf EMV-Empfehlungen Gberpriifen.
Linearmotor
355 Fehler bei der Es wurde ein fiir den Motor ungeeignetes Verfahren gewdahlt. Bitte Kontakt zum

Technischen Support aufnehmen.

36:0 F_’a@meter wurde
limitiert
36-1 Parameter wurde nicht

akzeptiert

Gruppe 37: Sercos

Benutzerparametersatz kontrollieren

Zweifacher MDT- Ausfall

7.0 Sercos: Sercos-Verdrahtung tberpriifen (z.B. Lichtwellenleiter sdubern). Einstellungen
Empfangsdaten gestort flr Lichtleistung tberprifen. Baudrate Gberprifen.

371 Sercos: Lichtwellen- Sercos-Verdrahtung (Lichtwellenleiter) auf Bruch iberprifen. Anschlisse Uber-
leiter-Ring unterbrochen prifen.

370 Sercos: Sercos-Verdrahtung (Lichtwellenleiter) tberpriifen. Steuerung Uberprifen:
Zweifacher MST- Ausfall Werden alle MSTs gesendet?
Sercos: . . .

37-3 Ungiiltige Phasenvorgabe Programm im Sercos-Master Gberpriifen.

7.4 Sercos: Sercos-Verdrahtung (Lichtwellenleiter) Gberpriifen. Steuerung tberpriifen:

Werden alle MDTs gesendet?
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Sercos: Wechsel in

item

Einstellungen flr die Betriebsarten in den IDNs S-0-0032 bis S-0-0035 (ber-

Kommunikationsfehler

Gruppe 38: Sercos

375 | nbekannte Betriebsart priifen.
376 Sercos: T3 ungiiltig Baudrate erhohen. Zeitpunkt T3 manuell verschieben.
37-7 Sercos I Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Modus aktiv

Gruppe 39: Sercos

Sercos: . .
380 SERCON Status event Keine MaBnahmen erforderlich.
Sercos: Sercos ist aktiviert, aber kein Technologiemodul gesteckt. Technologiemodul
381 Kein Mbdul vorhanden korrekt gesteckt? Technologiemodul defekt? Technologiemodul austauschen.
Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
382 Sercos: Modul defekt Technologiemodul austauschen. Bitte Kontakt zum Technischen Support auf-
nehmen.
183 Sercos: S-0-0127: Ungliltige | Konfiguration (zyklische Daten fiir MDT und AT) tiberpriifen. Uberpriifung der
Daten in S-0-0021 Zeitschlitzberechnung durch den Master.
Sercos: S-0-0127: Unzuldssi- , PP . ) . .
384 ge IDNs n AT oder MDT Konfiguration fUr die zyklische Datentbertragung tberpriifen.
385 Sercos: S-0-0128: Ungiiltige | Wichtungseinstellungen tberpriifen. Betriebsarteneinstellungen tberprifen.
Daten in S-0-0022 Einstellungen interner/externer Winkelgeber Uberpriifen.
Sercos: S-0-0128: Wich- . . . .
386 tungsparameter fehlerhaft Wichtungseinstellungen tiberpriifen.
8.7 Sercos: Ungiiltige IDN in Konfiguration Signalstatus- und Signalsteuerwort dberprifen (S-0-0026 / S-
S-0-0026 / S-0-0027 0-0027).
Sercos: Wichtungseinstellungen Gberprifen. Bitte Kontakt zum Technischen Support
388 .
Fehler bei Umrechnung aufnehmen.
38.9 Sercos: SERCON 410b Technologiemodul austauschen. Bitte Kontakt zum Technischen Support auf-

nehmen.

Sercos: Liste S-0-0370:

390 Konfigurationsfehler MDT-
Datencontainer

391 Sercos: Liste S-0-0371:
Konfigurationsfehler AT-
Datencontainer

39.0 Sercos: Fehler im zyklischen
Kanal MDT
Sercos: Fehler im zyklischen

3931 Kanal AT

394 Sercos: Fehler im zyklischen
Datencontainer MDT

39.5 Sercos: Fehler im zyklischen

Datencontainer AT

Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
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Gruppe 40: SW-Endschalter

400 Neggﬂver SW-Endschalter
erreicht
Zuléssigen Positionierbereich Uberprifen.
Positiver SW-Endschalter
40-1 .
erreicht
402 Zielposition hinter negati- )
i vem SW-Endschalter Der Start einer Positionierung wurde unterdrlckt, da das Ziel hinter dem
jeweiligen Software-Endschalter liegt. Zielposition Uberprifen.Positionierbereich
403 Zielposition hinter positivem | {iberpriifen.

SW-Endschalter

Gruppe 41: Wegprogramm

41-0

Wegprogramm:
Synchronisationsfehler

Gruppe 42: Positionierung

Fliegende Sdge: Parametrierung der Vorhalt-Strecke tberprtifen.

Positionierung: Fehlende

420 Anschlusspositionierung:
Stopp
Posmonlerung:IDrehrlch— ) Das Ziel der Positionierung kann mit den aktuellen Optionen nicht erreicht
421 tungsumkehr nicht erlaubt: . Iy I .
Stopp werden. Parametrierung der betreffenden Positionssatze Uberpriifen.
Positionierung: Drehrich-
42-2 tungsumkehr nach Halt
nicht erlaubt
42-3 Sta.rt Posﬂmmerqng VErWOR | Eing Umschaltung der Betriebsart durch den Positionssatz war nicht mdaglich.
fen: Falsche Betriebsart
42-4 Referenzfahrt erforderlich Option ,Referenzfahrt erforderlich” zuriicksetzen. Referenzfahrt durchfihren.
Rundachse: Drehrichtung Die berechnete Drehrichtung ist im eingestellten Modus flr die Rundachse nicht
42-5 . ! . .
nicht erlaubt erlaubt. Gewahlten Modus Uberpriifen.
49.9 Fehler beim Starten der Fahrgeschwindigkeit und Beschleunigungen uberprifen. Bitte Kontakt zum

Positionierung

Gruppe 43: HW-Endschalter

Technischen Support aufnehmen.

430 Endschalter:

Negativer Sollwert gesperrt
431 Endschalter:

Positiver Sollwert gesperrt
432 Endschalter:

Positionierung unterdriickt

Der Antrieb hat den vorgesehenen Bewegungsraum verlassen.
Technischer Defekt in der Anlage? Endschalter tiberprifen.
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Gruppe 44: Kurvenscheibe

item

Fehler in den Kurven-

Uberpriifen, ob Index korrekt zugeordnet wurde. Uberpriifen, ob Kurvenscheiben

Gruppe 45: Treiberversorgung IGBT

440 scheibentabellen im Gerdt vorhanden sind.
Kurvenscheibe: Sicherstellen, dass der Antrieb vor Aktivierung der Kurvenscheibe referenziert
441 . ' ist. Option ,Referenzierung erforderlich® I6schen. Sicherstellen, dass eine Kur-
Referenzierung fehlt

venscheibe nicht bei laufender Referenzfahrt gestartet wird.

Treiberversorgung nicht

40| apschaltbar
Treiberversorgung nicht
45-1 L
aktivierbar
452 Treiberversorgung wurde

aktiviert

Gruppe 47: Einrichtbetrieb

Technischer Defekt? Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

470

Einrichtbetrieb: Timeout

Gruppe 48: Betriebsart

Die fiir den Einrichtbetrieb erforderliche Drehzahl wurde nicht rechtzeitig
unterschritten. Verarbeitung der Anforderung auf Steuerungsseite Uberprifen.
Drehzahlschwelle priifen. Timeout priifen.

480

Referenzfahrt erforderlich

Referenzfahrt ausfihren.

Gruppe 49: DCO (Device Communication Objects)

Gruppe 50: CAN-Kommunikation

DCO-Datei:
491 Servoregler passwortge- Richtiges Passwort in DCO-Datei eintragen.
schiitzt, falsches Passwort
492 DCO-Datei: Datenfehler Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

PDOs deaktivieren oder das SYNC-Intervall erhéhen. Die maximale Anzahl

50-0 Zu viele synchrone PDOs PDOs darf nicht hoher sein als der Faktor tp zwischen Lageregler und IPO. Bitte
Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
501 SDO-Fehler aufgetreten Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
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Gruppe 51: FSM 2.0

Ursache:
Kein Sicherheitsmodul erkannt bzw. unbekannter Modultyp.
MaBnahme:

= F(r die Firmware und Hardware geeignetes Sicherheits- oder Feldbus- Akti-
vierungs-Modul einbauen.

Kein / unbekanntes FSM- = Eine flr das Sicherheits- oder Feldbus Aktivierungs-Modul geeignete Firm-
51-0 Modul oder Treiberversor- ware in den Servoregler laden, vgl. Typenbezeichnung auf dem Modul.
gung fehlerhaft Ursache:
= Interner Spannungsfehler des Sicherheitsmoduls oder des Feldbus- Aktivie-
rungs-Moduls.
MaBnahme:
= Modul vermutlich defekt. Falls mdglich gegen ein anderes Modul austau-
schen.
Ursache:
Typ oder Revision des Moduls passt nicht zur Projektierung.
MaBnahme:
51-2 FSM: Ungleicher Modultyp = Uberprifen, ob korrekter Modultyp und korrekte Revision verwendet wird.:
= Nach einem Modulwechsel: Modultyp noch nicht dbernommen. Aktuell
eingebautes Sicherheits- oder Feldbus- Aktivierungs-Modul als akzeptiert
Ubernehmen.
Ursache:
= Typ oder Revision des Moduls wird nicht untersttzt.
MaBnahme:
= Fir die Firmware und Hardware geeignetes Sicherheits- oder Feldbus- Akti-
vierungs-Modul einbauen.
= Eine fir das Modul geeignete Firmware in den Servoregler laden, vgl.
= Typenbezeichnung auf dem Modul. Ursache:
513 FSM: Ungleiche Modulversion ] D.er Modultyg ist korrekt, aber die Revision des Moduls wird vom Servoregler
nicht unterstitzt.
MaBnahme:
= Uberprifung der Revision des Moduls; nach Austausch moglichst Modul
gleicher Revision verwenden. Flr die Firmware und Hardware geeignetes
Sicherheits- oder Feldbus-Aktivierungs-Modul einbauen.
= -Wenn nur ein Modul mit héherer Revision verflgbar ist: Eine fur das Modul
geeignete Firmware in den Servoregler laden, vgl.
= Typenbezeichnung auf dem Modul.
Ursache:
= Die interne Kommunikationsverbindung zwischen Servoregler und Sicher-
. heitsmodul ist gestort.
514 FSM: Fehler in der SSIO- MaBnahme:

Kommunikation

= Storstrahler im Umfeld des Servoreglers identifizieren.
= Modul oder Servoregler austauschen.
= Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
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Ursache:
= Interner Hardware-Fehler (Steuersignale Bremsansteuerung) des Sicherheits-
moduls oder Feldbus- Aktivierungs-Moduls.

MaBnahme:

FSM: Fehler in der Bremsen- | = Modul vermutlich defekt. Falls mdglich gegen ein anderes Modul austau-
ansteuerung schen. Ursache:

= Fehler im Bremsentreiber-Schaltungsteil im Servoregler.

MaBnahme:

= Servoregler vermutlich defekt. Falls moglich, gegen einen anderen Servoreg-
ler austauschen.

51-5

Ursache:
Seriennummer des aktuell eingebauten Sicherheitsmoduls weicht von der ge-
speicherten ab.

MaBnahme:
Fehler tritt nur nach einem Austausch des FSM 2.0 - MOV auf.
= Nach einem Modulwechsel: Modul noch nicht Gbernommen. Aktuell einge-

bautes FSM 2.0 - MOV als akzeptiert Ubernehmen. Parametrierung des FSM
2.0 MOV im Hinblick auf die Anwendung Uberprtifen, da Module getauscht

FSM: Ungleiche Modul-

51-6 .
Seriennummer

wurden.
Gruppe 52: FSM 2.0 STO
Ursache:
Steuereingdnge STO-A und STO-B werden nicht gleichzeitig betatigt.
MaBnahme:
Diskrepanzzeit Uberpriifen.
Ursache:
Steuereingdnge STO-A und STO-B sind nicht gleichsinnig beschaltet.
MaBnahme:
FSM: Diskrepanzzeit Beschaltung der Eingange tiberprufen.
52-1 ' _
abgelaufen Ursache:
0S- und US-Versorgung werden nicht gleichzeitig geschaltet (Diskrepanzzeit
Uberschritten).
= Fehler in der Ansteuerung / externen Beschaltung des Sicherheitsmoduls.
= Fehler im Sicherheitsmodul. MaBnahme:
= Beschaltung des Sicherheitsmoduls iberprifen - werden die Eingange
STO-A und STO-B zweikanalig und gleichzeitig abgeschaltet?
= Sicherheitsmodul austauschen, falls Defekt des Moduls vermutet wird.
Ursache:
FSM: Ausfall STOA/STOB Ausfall Treiberversorgung bei aktiver PWM.
52-2 MaBnahme:

bei freigegebener Endstufe
9% Der sichere Zustand wurde bei freigegebener Leistungsendstufe angefordert.

Einbindung in die sicherheitsgerichtete Anschaltung Gberprifen.
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52-3

FSM: Fehler in den
Begrenzungen

Ursache:

Servoregler meldet Fehler, wenn aktuell angeforderte Bewegungsrichtung
nicht ausfuhrbar ist, weil das Sicherheitsmodul den Sollwert in diese Richtung
gesperrt hat.

Fehler kann in Verbindung mit den sicheren Geschwindigkeitsfunktionen SSFx
auftreten, wenn ein unsymmetrisches Geschwindigkeitsfenster verwendet
wird, bei dem eine Grenze auf null gesetzt ist. In diesem Fall tritt der Fehler auf,
wenn der Servoregler in der Betriebsart Positionieren in die gesperrte Richtung
verfahrt,

MaBnahme:
Applikation tiberprtfen und ggf. &ndern.

Gruppe 53: FSM: Verletzung von Sicherheitsbedingungen

530

USFO: Sicherheitsbedingung
verletzt

Ursache:
Verletzung der iberwachten Geschwindigkeitsgrenzen der SSFO im Betrieb / bei
angeforderter USFO / SSFO. MaBnahme:

Priifung, wann die Verletzung der Sicherheitsbedingung auftritt:
a) beim dynamischen Abbremsen auf die sichere Drehzahl.
b) nachdem der Antrieb die sichere Drehzahl erreicht hat.

= Beia) Uberpriifung der Bremsrampe - Messdaten aufzeichnen - kann der
Antrieb der Rampe folgen?

= Parameter fur die Bremsrampe oder Startzeitpunkt / Verzgerungszeiten fur
die Uberwachung andern.

= Bei b) Uberpriifung - wie weit liegt die aktuelle Geschwindigkeit von der
Uberwachten Grenzgeschwindigkeit entfernt; ggf. Abstand vergréBern (Para-
meter im Sicherheitsmodul) oder Geschwindigkeitsvorgabe der Steuerung
korrigieren.

531

USF1: Sicherheitsbedingung
verletzt

Ursache:
Verletzung der iberwachten Geschwindigkeitsgrenzen der SSF1 im Betrieb / bei
angeforderter USF1/ SSF1.

MaBnahme:
siehe USFO, Fehler 53-0.

532

USF2: Sicherheitsbedingung
verletzt

Ursache:
Verletzung der iberwachten Geschwindigkeitsgrenzen der SSF2 im Betrieb / bei
angeforderter USF2 / SSF2.

MaBnahme:
siehe USFO, Fehler 53-0.

533

USF3: Sicherheitsbedingung
verletzt

Ursache:
Verletzung der Uberwachten Geschwindigkeitsgrenzen der SSF3 im Betrieb / bei
angeforderter USF3 / SSF3.

MaBnahme:
siehe USFO, Fehler 53-0
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Gruppe 54: FSM: Verletzung von Sicherheitsbedingungen

Ursache:
Bremse soll einfallen, Riickmeldung nicht in der erwarteten Zeit erfolgt.
MaBnahme:

= Uberpriifung, wie die Riickmeldung konfiguriert ist - wurde der richtige Ein-
gang fUr die Riickmeldung gewahit?

= Passt die Polaritdt des Riickmeldesignals?
= Uberpriifung, ob das Riickmeldesignal auch wirklich schaltet.

= Passt die parametrierte Verzogerungszeit flr die Auswertung des Rickmel-
designals zur verwendeten Bremse (ggf. Schaltzeit messen).

SBC: Sicherheitsbedingung

540 verletzt

Ursache:

Drehzahlistwert befindet sich zu lange auBerhalb der erlaubten Grenzen.

MaBnahme:

Priifung, wann die Verletzung der Sicherheitsbedingung auftritt:

a) beim dynamischen Abbremsen auf die Null.

b) nachdem der Antrieb die Drehzahl Null erreicht hat.

Bei a) Uberpriifung der Bremsrampe - Messdaten aufzeichnen - kann der An-

$S2: Sicherheitsbedingung ‘{/rieb“der Rampe‘folge“n? I?a(.ameterﬂjr die“Bremsrampe oder Startzeitpunkt /

verletzt erzOgerungszeiten flr die Uberwachung dndern.

= Beia) Wenn Option ,Schnellhaltrampe im Grundgerat aktivieren” gesetzt ist:
Uberpriifung der Schnellhaltrampe des Servoreglers.

= Bei b) Uberpriifung - Schwingt der Antrieb nach dem Erreichen von Drehzahl
Null noch nach oder steht der Antrieb stabil

= ggf. Toleranzzeit der Uberwachung erhéhen.

= Beib) Wenn der Geschwindigkeitsistwert im Stillstand sehr verrauscht ist.

Experten- Parameter flir die Drehzahlerfassung und Stillstandserkennung
Uberprifen und ggf. anpassen.

54-2

Ursache:
= Winkelgeberauswertung meldet ,Motor dreht” (Drehzahlistwert berschreitet
Grenze).

= Antrieb hat sich seit dem Erreichen des sicheren Zustands aus seiner Posi-
tion gedreht.

S08: Sicherheitsbedingung oedt

verletzt MaBnahme:

= Positionstoleranz fiir die SOS- Uberwachung iiberpriifen, ggf. vergroBern,
wenn zulassig.

= Wenn der Geschwindigkeitsistwert im Stillstand sehr verrauscht ist: Experten-
Parameter flir die Drehzahlerfassung und Stillstandserkennung tberprifen
und ggf. anpassen.

54-3
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Ursache:
= Drehzahlistwert befindet sich zu lange auBerhalb der erlaubten Grenzen.

MaBnahme:
Priifung, wann die Verletzung der Sicherheitsbedingung auftritt:

a) beim dynamischen Abbremsen auf die Null.
b) nachdem der Antrieb die Drehzahl Null erreicht hat.

= Bei a) Uberpriifung der Bremsrampe - Messdaten aufzeichnen - kann der An-
trieb der Rampe folgen? Parameter fur die Bremsrampe oder Startzeitpunkt /

angefordert

54-4 SS1: Sicherheitsbedingun ;
verletzt gtng Verzdgerungszeiten flr die Uberwachung dndern.
= Beia) Wenn Option ,Schnellhaltrampe im Grundgerat aktivieren® gesetzt ist:
Uberpriifung der Schnellhaltrampe des Servoreglers.
= Bei b) Uberpriifung - Schwingt der Antrieb nach dem Erreichen von Drehzahl
Null noch nach oder Steht der Antrieb stabil - ggf. Toleranzzeit der Uberwa-
chung erhohen.
= Beib) Wenn der Geschwindigkeitsistwert im Stillstand sehr verrauscht ist:
Experten- Parameter fiir die Drehzahlerfassung und Stillstandserkennung
Uberprifen und ggf. anpassen.
Ursache:
Interner Hardware-Fehler (Spannungsfehler) des Sicherheitsmoduls.
MaBnahme:
Modul vermutlich defekt. Falls mdglich gegen ein anderes Modul austauschen.
Ursache:
Fehler im Treiber-Schaltungsteil im Servoregler.
MaBnahme:
545 | OTU:Sicherheitsbedingung | Servoregler vermutlich defekt. Falls mdglich gegen einen anderen Servoregler
verletzt austauschen.
Ursache:
Riickmeldung vom Servoregler, dass die Endstufe abgeschaltet wurde, bleibt
aus.
MaBnahme:
Priifung, ob der Fehler quittiert werden kann und bei erneuter Anforderung STO
erneut auftritt - wenn ja: Servoregler vermutlich defekt. Falls moglich gegen
einen anderen Servoregler austauschen.
Ursache:
Fehler tritt auf, wenn SBC angefordert wird und die Bremse in den letzten 24h
vom Servoregler nicht gellftet wurde.
MaBnahme:
) . = Wenn die Bremsansteuerung iber die Bremsentreiber im Servoregler [X6]
54-6 SeBlgf.tgemse > 24 hnicht erfolgt: Die Bremse muss mindestens 1x innerhalb von 24 hvor der Anforde-
g rung SBC bestromt worden sein, da die Uberpriifung der Leistungsschalter
nur bei eingeschalteter (bestromter) Bremse erfolgen kann.
= Nur wenn die Bremsansteuerung tiber DOUT4x und ein externes Bremsen-
steuergerat erfolgt: 24h Uberwachung in den SBC-Parametern deaktivieren,
wenn das externe Bremsensteuergerat dies zuldsst.
Ursache:
Wenn SOS fUr 1&nger als 24 h angefordert wird, wird der Fehler ausgeldst.
S05: 505 > 24 h : . .
54-7 MaBnahme:

SOS zwischendurch beenden, Achse zwischendurch mindestens einmal ver-
fahren.
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Gruppe 55: FSM: Istwerterfassung 1

item

FSM: Kein Drehzahl-

Ursache:
= Folgefehler bei Ausfall eines Positionsgebers.

mation

550 /Pasitionsistwert verfiigbar = Sicherheitsfunktion SSF, SS1, SS2 oder SOS angefordert und Drehzahlist-
oder Stillstand > 24 h wert ist nicht giltig.
MaBnahme:
Priifung der Funktion des / der Positionsgeber (siehe folgende Fehler).
Ursache:
= Vektorldnge sin2+cos? auBerhalb des erlaubten Bereichs.
= Amplitude eines der beiden Signale auBerhalb des erlaubten Bereichs.
= \ersatz zwischen Analog- und Digitalsignal > 1 Quadrant.
FoM: SINCOSGeber [X25]- yeﬁgf E;nnen bei SIN-/COS und auch HIPERFACE®-Gebern auftreten.
551 Fehler Spursignale . . iy
= Uberpriifung des Positionsgebers.
= Uberpriifung der Anschlussverdrahtung (Leitungsbruch, Schluss zwischen
zwei Signalen oder Signal / Schirm.
= Uberpriifung der Versorgungsspannung fiir den Positionsgeber.
= Uberpriifung des Motorkabels / Schirmauflage Motor und antriebsseitig.
EMV-Stérungen konnen den Fehler ausldsen.
Ursache:
FSM: SINCOS-Geber [X2B] - Eiqgangsﬂsignale deg SinCos-Gebers Ihaben gich 24h lang nicht um eine Mindest-
550 Stilstand > 24 h groBe geadndert (bei angeforderter Sicherheitsfunktion).
MaBnahme:
SS2 oder SOS zwischendurch beenden, Achse zwischendurch mindestens ein-
mal verfahren
Ursache:
= Vektorldnge sin2+cos? auBerhalb des erlaubten Bereichs.
= Amplitude eines der beiden Signale auBerhalb des erlaubten Bereichs.
= Eingangssignal ist statisch (gleiche Werte rechts und links des Maximums).
MaBnahme:
55-3 g%\r/}lgﬁgﬁg ;/er [X2A]- . QberprUfung des Resolvers.
= Uberpriifung der Anschlussverdrahtung (Leitungsbruch, Schluss zwischen
zwei Signalen oder Signal / Schirm).
= Uberpriifung auf Ausfall des Erregersignals.
= Uberpriifung des Motor- und Geberkabels / Schirmauflage motor- und
antriebsseitig. EMV-Storungen kénnen den Fehler auslasen.
Ursache:
= Meldung vom Servoregler ,Winkel fehlerhaft® wird durchgereicht, wenn der
Zustand langer als erlaubt besteht.
= Geber an X2B wird vom Servoregler ausgewertet.
= Geber ist defekt.
FSM: SonstigerIGebler [X2B] MaBnahme:
55-7 - Fehlerhafte Winkelinfor-

= Uberpriifung des Positionsgebers an X2B.

= Uberpriifung der Anschlussverdrahtung (Leitungsbruch, Schluss zwischen
zwei Signalen oder Signal / Schirm).

= Uberpriifung der Versorgungsspannung fir den EnDat-Geber.

= Uberpriifung des Motor- und Geberkabels / Schirmauflage motor- und
antriebsseitig. EMV-Storungen kénnen den Fehler auslasen.
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558

FSM: Unzulassige Beschleu-

nigung detektiert

Gruppe 56: FSM: Istwerterfassung 2

Ursache:
= Fehler im angeschlossenen Positionsgeber.

= EMV-Stérungen, die auf die Positionsgeber wirken.

= Unzuldssig hohe Beschleunigungen in den Verfahrprofilen.

= /U geringe Beschleunigungsgrenze parametriert.

= Winkelsprung nach Referenzfahrt in den vom Servoregler an das Sicherheits-
modul ibertragenen Positionsdaten.

MaBnahme:

= Uberprifung der angeschlossenen Positionsgeber: Treten weitere Fehler-
meldungen im Zusammenhang mit den Gebern auf, dann zunéchst deren
Ursache beseitigen.

= Uberpriifung des Motor- und Geberkabels / Schirmauflage motor- und
antriebsseitig. EMV-Stérungen kdnnen den Fehler auslosen.

= Uberpriifung der Sollwertvorgaben / Verfahrprofile der Steuerung: Enthalten
diese unzuldssig hohe Beschleunigungen, die oberhalb des Grenzwertes flr
die Beschleunigungsiberwachung liegen (P06.07)?

= Kontrolle, ob der Grenzwert flr die Beschleunigungsiiberwachung korrekt
parametriert ist - der Grenzwert (P06.07) sollte mind. 30% ... 50% oberhalb
der maximal auftretenden Beschleunigung liegen.

= Bei Winkelsprung in den Positionsdaten vom Servoregler - Fehler einmalig
quittieren

56-8

FSM: Drehzahl-/
Winkeldifferenz Geber 1-2

Ursache:
= Drehzahldifferenz zwischen Encoder 1 und 2 eines uC langer als erlaubt
auBerhalb des erlaubten Bereichs.

= Winkeldifferenz zwischen Encoder 1 und 2 eines pC l&nger als erlaubt auBer-
halb des erlaubten Bereichs.

MaBnahme:

= Problem kann auftreten, wenn im System zwei Positionsgeber verwendet
werden, die nicht ,starr gekoppelt” sind.

= Uberpriifung auf Elastizitdten oder Lose, Mechanik verbessern.

= Anpassung der Expertenparameter flr den Positionsvergleich, wenn dies aus
Applikationssicht akzeptabel ist.

569

FSM: Fehler Kreuzvergleich
Geberauswertung

Ursache:

Kreuzvergleich zwischen pC1 und pC2 hat Winkeldifferenz oder Drehzahldiffe-
renz festgestellt oder einen Unterschied in den Erfassungszeitpunkten fiir die
Positionsgeber.

MaBnahme:

Timing gestort. Wenn der Fehler nach RESET erneut auftritt, ist vermutlich das
Sicherheitsmodul defekt.
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Gruppe 57: FSM: Ein-/Ausgénge

item

570

FSM: E/A - Fehler Selbsttest
(intern/extern)

Ursache:

= Interner Fehler der digitalen Eingange DIN40 ... DIN43 (detektiert tber
interne Testsignale).

= Fehler am Bremsausgang an X6 (Signalspiel, detektiert tiber Testimpulse).

= Interner Fehler des Bremsausgangs (detektiert iber interne Testsignale).

= Interner Fehler der digitalen Ausgdnge DOUT40 - DOUT42 (detektiert iber
interne Testsignale).

MaBnahme:
= Uberpriifung der Anschlussverdrahtung fiir die digitalen Ausgange DOUT40

= DOUT42 (Kurzschluss, Querschluss etc.).

= Uberpriifung der Anschlussverdrahtung fiir die Bremse (Kurzschluss, Quer-
schluss, etc.).

= Bremsanschluss: Der Fehler kann bei langeren Motorkabeln auftreten,
wenn:

1. Der Bremsausgang X6 fiir die Bremse konfiguriert wurde (dies ist bei Werks-
einstellungen der Fall!) und

2. Ein Motor ohne Haltebremse verwendet wird und die Bremsanschlussleitun-
gen im Matorkabel an X6 aufgelegt sind. In dem Fall: Klemmen Sie die Brems-
anschlussleitungen an X6 ab.

= Wenn kein Fehler in der Anschlussverdrahtung vorliegt, kann ein interner
Fehler im Modul vorliegen (Prifung durch Modulwechsel).

571

FSM: Digitale Eingange -
Fehler Signalpegel

Ursache:

Uberschreitung / Verletzung der Diskrepanzzeit bei mehrkanaligen Eingangen

(DIN40 ... DIN43, Zweihandbediengerét, Betriebsartenwahlschalter).

MaBnahme:

= Uberpriifung der verwendeten externen aktiven und passiven Sensoren -
schalten diese zweikanalig und gleichzeitig (innerhalb der parametrierten
Diskrepanzzeit).

= Zweihandbediengerat: Uberpriifung, wie das Gerét vom Anwender bedient
wird - werden beide Tasten innerhalb der Diskrepanzzeit betatigt? Ggf. Ein-
weisung vornehmen.

= Uberpriifung der eingestellten Diskrepanzzeiten - sind diese ausreichend?

572

FSM: Digitale Eingdnge -
Fehler Testimpuls

Ursache:

Ein oder mehrere Eingdnge (DIN40 ... DIN49) wurden flir die Auswertung von

Testimpulsen der Ausgange (DOUT40 ... DOUT42) konfiguriert. Die Testpulse

aus DOUTx kommen nicht an DIN4x an.

MaBnahme:

= Uberpriifung der Verdrahtung (Schllisse nach 0V, 24 V, Querschliisse).

= Uberpriifung der Zuordnung - korrekter Ausgang fir Testimpuls ausgewahit
/ konfiguriert?
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576

Gruppe 58: FSM: Kommunikation / Paral

FSM: Ubertemperatur

Ursache:
Die Temperaturiiberwachung des Sicherheitsmoduls hat angesprochen, die
Temperatur von pC 1 oder pC2 lag unter -20° oder Gber +75°C.

MaBnahme:
= Uberpriifung der Betriebsbedingungen (Umgebungstemperatur, Schalt-
schranktemperatur, Einbausituation im Schaltschrank).

= Wenn der Servoregler thermisch hoch belastet ist (hohe Schaltschranktem-
peratur, hohe Leistungsaufnahme / Abgabe an den Motor, viele Steckplatze
belegt) sollte ein Servoregler der nachsthéheren Leistungsstufe verwendet
werden.

metrierung

Ursache:
Die Plausibilitatsprtifung im Sicherheitsmodul hat Fehler ergeben, z. B. eine un-
zuldssige Winkelgeberkonfiguration; der Fehler wird ausgeldst bei Anforderung

580 FSM: Plausibilitatspriifung eines Validierungscodes durch das SafetyTool und beim Sichern von Parametern
Parameter im Sicherheitsmodul.
MaBnahme:
Hinweise des SafetyTools bei Gesamtvalidierung beachten, Parametrierung
Uberprifen.
Ursache:
Parametriersitzung bereits seit > 8 h aktiv. Das Sicherheitsmodul hat die Para-
FSM- Al iner Fehl metriersitzung daher abgebrochen Die Fehlermeldung wird im permanenten
58-1 - AllgemeIner renier Ereignisspeicher gespeichert.
Parametrierung
MaBnahme:
Parametriersitzung innerhalb von 8 h beenden, ggf. danach neue Parametrier-
sitzung starten und fortsetzen.
Ursache:
= Kommunikationsverbindung gestort.
= Timeout/ Datenfehler / falsche Reihenfolge (Paketzahler) in der Daten(iber-
tragung Servoregler - Sicherheitsmodul.
= Zu hoher Datenverkehr, neue Anfragen an Sicherheitsmodul gesendet, bevor
die alten beantwortet wurden.
584 FSM: Puffer interne MaBnahme:
Kommunikation = Uberpriifung der Kommunikationsschnittstellen, Verkabelung, Schirm, etc.
= Uberpriifung, ob wihrend einer laufenden Parametriersitzung noch weitere
Gerdte lesend auf den Servoregler und das Sicherheitsmodul zugreifen, so
dass die Kommunikationsverbindung tberlastet werden kann.
= Uberpriifung, ob die Firmwarestande im Sicherheitsmodul und im Servoreg-
ler sowie die Revisionsstande des Parametrierprogramms und des Safety-
Tools zusammenpassen.
Ursache: }
= Paketzéhlerfehler bei Ubertragung zwischen pC1 und uC2.
o = Checksummentfehler bei Ubertragung zwischen puC1 und pC2.
FSM: Kommunikation .
585 Sicherheitsmodul - Mafnahme:

Servoregler

= Interne Storung im Servoregler.

= Uberpriifung, ob die Firmwarestande im Sicherheitsmodul und im Servoreg-
ler sowie die Revisionsstande des Parametrierprogramms und des Safety-
Tools zusammenpassen.
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586

FSM: Fehler Kreuzvergleich
Prozessoren 1-2

Gruppe 59: FSM: Interne Fehler

item

Ursache:
Timeout Kreuzvergleich (keine Daten) oder Kreuzvergleich fehlerhaft (Daten pC1
und pC2 weichen voneinander ab).

= Fehler Kreuzvergleich digitale 10.
= Fehler Kreuzvergleich Analogeingang.

= Fehler Kreuzvergleich interne Betriebsspannungsmessung (5V, 3,3V, 24
V) und Referenzspannung (2,5 V).

= Fehler Kreuzvergleich Analogwerte Winkelgeber SIN/COS.

= Fehler Kreuzvergleich Programmlaufiiberwachung.

= Fehler Kreuzvergleich Interruptzahler.

= Fehler Kreuzvergleich Eingangsabbild.

= Fehler Kreuzvergleich Verletzung von Sicherheitsbedingungen.

= Fehler Kreuzvergleich Temperaturmessung.

MaBnahme:

Es handelt sich um einen internen Fehler des Moduls, der im Betrieb nicht auf-

treten drfte.

= Uberpriifung der Betrigbsbedingungen (Temperatur, Luftfeuchtigkeit, Be-
tauung).

= Uberpriifung der EMV - Verdrahtung wie vorgeschrieben, Schirmkonzept,
sind externe Storquellen vorhanden?

= Sicherheitsmodul kdnnte defekt sein - Fehlerbehebung nach Modulwechsel?

= Uberpriifung, ob eine neue Firmware fiir den Servoregler oder ein neuer
Versionsstand des Sicherheitsmoduls verfligbar ist.

FSM: Failsafe-Versorgung /

Ursache:
Interner Fehler im Modul im Schaltungsteil Failsafe-Versorgung oder in der

59-1 , Treiberversorgung flir Ober- oder Unterschalter.
sichere Impulssperre
MaBnahme:
Modul defekt, austauschen.
Ursache:
= Referenzspannung 2,5V auBerhalb der Toleranz.
59-2 FSM: Fenler externe Spar- = Uberspannung Logikversorgung +24 V erkannt.
nungsversorgung
MaBnahme:
Modul defekt, austauschen.
Ursache:
50.3 FSM: Fehler interne Spannung (intern 3,3V, 5V, ADU-Referenz) auBerhalb des erlaubten Bereichs.
_ Spannungsversorgung MaBnahme:

Modul defekt, austauschen.
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FSM: Fehlermanagement:

Ursache:

Es sind zu viele Fehler gleichzeitig aufgetreten.

MaBnahme:

= Klarung: Welchen Zustand hat das eingebaute Sicherheitsmodul, enthalt es
einen glltigen Parametersatz?

= Permanenten Ereignisspeicher des Servoreglers uiber das Parametrierpro-

59-4 , gramm auslesen und analysieren.
Zu viele Fehler e .
= Fehlerursachen Schritt flir Schritt beheben.
= Sicherheitsmodul mit ,Auslieferzustand” einbauen und Inbetriebnahme des
Servoreglers durchfiihren.
= Wenn das nicht verflighar ist: Werkseinstellungen im Sicherheitsmodul her-
stellen, anschlieBend Datenubernahme aus dem Servoregler und Gesamtvali-
dierung durchflhren. Uberprifung, ob der Fehler erneut auftritt.
Ursache:
= Spannungsunterbrechung / Power-Off wahrend des Speicherns von Para-
metern.
, = Flash-Speicher im Sicherheitsmodul korrumpiert (z.B. durch extrem starke
597 | FSM: Flash- Storungen)
Checksummentfehler gen).
MaBnahme:
Priifung, ob Fehler nach RESET wieder auftritt, wenn ja: Modul neu paramet-
rieren, Parametersatz erneut validieren. Wenn Fehler bestehen bleibt: Modul
defekt, austauschen.
Ursache:
= Schwerer interner Fehler im Sicherheitsmodul: Fehler bei der Dynamisierung
interner Signale festgestellt.
FSM: Interne Uberwachung = Gestorter Programmablauf, Stack-Fehler oder OP-Code-Test fehlgeschlagen,
59-8 )
Prozessor 1-2 Prozessor Exception / Unterbrechung.
MaBnahme:
Prifung, ob Fehler nach RESET wieder auftritt, wenn ja: Modul defekt, austau-
schen.
Ursache:
Ansprechen der internen Programmablaufiiberwachung.
59.9 FSM: Sonstiger MaBnahme:

unerwarteter Fehler

Gruppe 60: Ethernet

= Uberpriifung der Firmwaresténde des Servoreglers und der Revision des
Sicherheitsmoduls - Update verflighar? Sicherheitsmodul defekt, austau-
schen.

60-0

Ethernet benutzerspezifisch
(1)

Gruppe 61: Ethernet

Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

61-0

Ethernet benutzerspezifisch
(2)

Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
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Gruppe 62: EtherCAT

item

EtherCAT: Allgemeiner

Ubertragung fehlerhaft

Gruppe 63: EtherCAT

62-0 Kein EtherCAT Bus vorhanden. Verdrahtung tberpriifen.

Busfehler
691 EtherCAT: Initialisierungs- Technologiemodul austauschen.

fehler Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

! Falsches Protokoll (kein CAN over EtherCAT)?

622 FtherCAT: Protokolifehler EtherCAT-Verdrahtung Uberprifen.

EtherCAT: Ungiltige . . . .
62-3 RPDO-LAnge RPDO-Konfiguration des Servoreglers und der Steuerung Uberprfen.

EtherCAT: Ungliltige , . . .
62-4 TPDO-LAnge TPDO-Konfiguration des Servoreglers und der Steuerung Uberprifen.
62-5 FtherGAT: ZykKlische Daten- EtherCAT-Verdrahtung Uberpriifen. Konfiguration der Steuerung Uberpriifen.

erfordert DC

Gruppe 64: DeviceNet

630 EtherCAT: Modul defekt Technologiemodul austauschen.
63-1 EtherCAT: Ungliltige Daten Protokoll tiberprifen. Verdrahtung tberprifen.
63-2 EtherCAT; TPDO-Daten ZyKluszeit reduzieren (EtherCAT-Bus).
wurden nicht gelesen
633 EtherCAT: Keine Distributed | Uberpriifen, ob die Steuerung das Merkmal , Distributed Clocks" unterstiitzt.
Clocks aktiv Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
EtherCAT: Fehlen einer
634 SYNC-Nachricht im IPO- Zykluszeiten des Servoreglers und der Steuerung Gberprifen.
Zyklus
63-5 EtherGAT: Falsche Firmware Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
gefunden
636 EtherCAT: Betriebsart Aktivieren Sie in der Steuerung Distributed Clocks (DC) oder wahlen Sie eine

andere Betriebsart.

meldet Uberlauf

64-0 DeviceNet: MAC ID doppelt | MAC-ID dndern.

641 DeviceNet: Busspannung DeviceNet-Verdrahtung Uberpriifen. Es miissen 24V auch am DeviceNet-Modul
fehlt angeschlossen werden.

64-2 PewoeNet: Empfangspufer Scanrate verringern.
Ubergelaufen

64-3 PewoeNet: Sendeputer Baudrate erhdhen. Anzahl Knoten verringern. Scanrate reduzieren.
Ubergelaufen

64-4 D'evu:eNet: 1/0-Nachricht DeviceNet-Verdrahtung Uberpriifen. Auf EMV-gerechte Verkabelung tberprfen.
nicht gesendet

64-5 DeviceNet: Bus Off DeviceNet-Verdrahtung Uberprifen. Auf EMV-gerechte Verkabelung tberprfen.

64-6 DeviceNet: CAN-Controller Baudrate erhéhen. Anzahl Knoten verringern. Scanrate reduzieren.
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Gruppe 65: DeviceNet

650

DeviceNet aktiviert, aber
kein Modul

DeviceNet-Kommunikation deaktivieren oder Modul einstecken.

65-1

Timeout I/0-Verbindung

Gruppe 66: Modbus

Innerhalb der erwarteten Zeit wurde keine 1/0-Nachricht empfangen.

66-0

Modbus: Keine freie TCP/
IP-Verbindung

Gruppe 67: Modbus

Reduzieren Sie die Anzahl TCP/IP- Verbindungen.

67-0 Modbus: Timeout TCP/IP Uberpriifen Sie die Verbindung zum Master.
67-1 Modbus: Timeout Modbus Uberpriifen Sie die Verbindung zum Master.
TCP/IP
670 Modbus: Pufferiiberlauf Redumergn Sie im Master die Zykluszeit, mit der Telegramme an den Servoreg-
ler geschickt werden.
67-3 Modbus: Telegrammiange Uberpriifen Sie die Konfiguration des Masters.
Zu kurz
67-4 Modbus: Telegrammidnge Uberpriifen Sie die Konfiguration des Masters.

zZu lang

Gruppe 68: Ethernet/IP

Ethernet/IP: Allgemeiner

680 Fehler Modul tauschen. Bitte Kontakt zum technischen Support aufnehmen.
Ethernet/IP: ) . .

68-1 Kommunikationsfehler Verbindung zur Steuerung Gberprifen.

68-2 Ethernet/IP: Verbindung Verbindung neu aufbauen.
geschlossen

68-3 EFhernet/lP: Verbindung Verdrahtung dberprifen.
Timeout

68-4 Fthernet/IP: Doppelte IP-Adresse in einem Ethernet/IP- Netzwerk nur einmal verwenden.

IP- Adresse

Gruppe 69: Ethernet/IP

Ethernet/IP: Allgemeiner

69-0 Keine MaBnahmen erforderlich.
Fehler
Ethernet/IP: Ungiiltige ' o .

69-1 IP-Konfiguration IP-Konfiguration tiberprfen.

69-2 Ethernet/ll?: Kein Ein Ethernet/IP-Modul in TECH2 stecken oder Ethernet/IP deaktivieren.
Technologiemodul

69-3 Ethernet/1P: Ungleiche Firmware des Servoreglers aktualisieren.

Modulversion

104



item Steuerung BL 1-04 /C — Produkthandbuch

Gruppe 72: PROFINET

item

Kommunikationsfehler

Gruppe 73: PROFINET

700 | PROFINET: PROFINET-Modul tauschen.
Initialisierungsfenler
) : Keine Kommunikation moglich, z.B. weil das Buskabel abgezogen ist. Verkabe-
72 PROFINET: Busfehler lung tberprifen und PROFINET- Kommunikation neu starten.
790 PROFINET: Fehler im Mathematischer Fehler in der Umrechnung der physikalischen Einheiten.
Wertebereich Parametrierung anpassen.
PROFINET: Ungiiltige IP-Adresse, Subnetzmaske und Gateway- Adresse Uberprfen, ob gultig bzw.
72-3 , . . . o
IP- Konfiguration zuldssig. IP-Konfiguration andern.
72-4 PRQ.HNET: Ungultiger Zuldssigen PROFINET-Geratenamen (Name of Station) vergeben.
Gerdtename
72-5 PROFINET: Modul defekt PROFINET-Modul tauschen.
706 PROFINET: Ungiiltige/nicht | Es wurde ein Feature von PROFINET benutzt, welches vom Modul nicht unter-
untersttzte Indication stlitzt wird. Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
PROFINET: Abweichende - " o Lo .
70.7 Modulkonfiguration Master/ Uberprufgn, ob die im PROFINET- Telegrammeditor eingestellten Telegrammlén-
Slave gen der Einstellung im Master entsprechen.
PROFINET: Ausfall der . .
72-8 2yKlischen Kommunikation Verdrahtung tberprifen.
729 PROFINET: Telegramm-Konfiguration in der Steuerung Uberprtifen.

730

PROFlenergy: Zustand nicht
maglich

PROFIEnergy-Zustand bei stillstehendem Motor erneut anfordern.

731

PROFINET: Falsche
Firmware gefunden

Gruppe 78: NRT-Kommunikation

Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

780

NRT: Fehler beim Senden
des Frames

Gruppe 79: RS232-Kommunikation

In der Regel ist keine MaBnahme nétig. Ggf. Busauslastung reduzieren, z.B.
durch weniger Teilnehmer in einem Strang.

790 RS232-Kommunikation

Gruppe 80: 1RQ_0_3

Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

80-0 | Uberlauf Stromregler IRQ
80-1 Uberlauf Drehzahlregler IRQ
80-2 | Uberlauf Lageregler IRQ
80-3 | Uberlauf Interpolator IRQ

GroBere Zykluszeiten fir Strom-, Drehzahl- und Lageregler bzw. Interpolator ein-
stellen. Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
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Gruppe 81: IRQ_4_5

81-4 Uberlauf Low-Level IRQ Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Gruppe 82: Interne Ablaufsteuerung

Interne Ablaufsteuerung: Prozess wurde abgebrochen. Nur zur Information.
820 Ablaufsteuerung . :
Keine MaBnahmen erforderlich.
82-1 G|e|chze|t|g(?r KO- Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
Schreibzugriff

Gruppe 83: Technologiemodule

Technologiemodul: Das Technologiemodul kann im verwendeten Steckplatz nicht betrieben werden
830 | Steckplatz/Kombination oder die Kombination der Technologiemodule ist unzuléssig.
Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

83-1 Nicht unterstutztes Aktuelle Firmware laden.
Technologiemodul

Technologiemodul; HW-

832 Revision nicht unterstiitzt

Aktuelle Firmware laden.

83-3 Servicemodul: Schreibfehler | Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

834 MC2000 Watchdog Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Gruppe 84: Interne Ablaufsteuerung

Reglerfreigabe nach kurzer Zeit erneut erteilen. Tritt der Fehler erneut auf,
folgende Ursachen (iberprifen:

= Liegen noch Fehler vor?

= |st der Winkelgeber bereit?
Bedingungen fiir
84-0 . . . = |5t DIN4 gesetzt?
Reglerfreigabe nicht erflllt
Jieriretg = Wird MOTID noch ausgefiihrt?
= L&uft ein TFTP-Download?

Wurde ein Energiesparmodus tiber PROFlenergy aktiviert?
Sperrt das FSM 2.0 - MOV (SBC) die Freigabe?

106




item Steuerung BL 1-04 /C — Produkthandbuch

Gruppe 90: HW-Initialisierung

item

Fehlende Hardwarekompo-

00| nente (SRAM)

90-1 Fehlende Hardwarekompo-
nente (FLASH)

90-2 Fehler beim Booten FPGA

90-3 Fehler bei Start SD-ADUs

904 Synchronisationsfehler SD-
ADU nach Start

90-5 SD-ADU nicht synchron
IRQO (Stromregler):

906 Trigger- Fehler

90-7 Kein CAN-Controller
vorhanden
Checksummenfehler

90-8 N
Gerateparameter

909 DEBUG-Firmware geladen

Gruppe 91: SW-Initialisierung

Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

91-0 Interner Initialisierungsfenler
Speicherfehler beim

9141 .
Kopieren

910 Fehler beim Auslesen des
Controller-/Leistungsteiltyps

913 Interner Software- Initialisie-

rungsfehler

Gruppe 92: Bootloader-/Firmware-Update

Bitte Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Fehler beim Firmware-

920 Download
Fehler beim Bootloader-
921 Update
900 Fehler beim Loschen (Int.
Flash)
Fehler beim Programmieren
92:3 (Int. Flash)
Fehler beim Loschen
924 (Ext.Flash)
Fehler beim Programmieren
925 (Ext. Flash)
996 Firmware-Datei:

Formatfehler

Firmwaredatei ist z.B. durch Mailclient oder Virenscanner korrumpiert. Firmware-
datei erneut anfordern bzw. gezippt tbertragen.

Ist der Fehler immer noch vorhanden, bitte Kontakt zum Technischen Support
aufnehmen.

107



item

item Industrietechnik GmbH
FriedenstraBe 107-109
42699 Solingen

Deutschland

Telefon +49 212 6580 0
Telefax +49 212 6580 310

info@item?24.com
item24.com

12/2020

Made in Germany

item Industrietechnik GmbH

0.0.701.34



	Inhalt
	1 Zu diesem Produkthandbuch
	1.1 Erklärungen und Schreibweisen
1.1.1 Aufbau der Warnhinweise
	1.1.2 Schreibweisen in diesem Produkthandbuch
	1.2 Weitere Dokumentation
	1.3 Bestellnummern
	1.4 Geltende Normen
	2 Zu Ihrer Sicherheit
2.1 Allgemeine Hinweise
	2.2 Bestimmungsgemäße Verwendung
	2.3 Zielgruppe
	2.4 Allgemeine Sicherheitshinweise
	2.5 Persönliche Schutzausrüstung
	2.6 Sicherheitshinweise bei Montage und Wartung
	2.7 Schutz gegen Berühren elektrischer Teile
	2.8 Schutz durch Schutzkleinspannung (PELV) gegen elektrischen Schlag
	2.9 Schutz vor gefährlichen Bewegungen
	2.10 Schutz gegen Berühren heißer Teile
	2.11 Schutz bei Handhabung und Montage
	3 Produktbeschreibung
	3.1 Typenbezeichnung
	3.2 Geräteansicht
	3.3 Leistungsmerkmale
	4 STO (Safe Torque Off)
	4.1 Spezielle Sicherheitshinweise
	4.2 Zulassung/ Sicherheitslevel
	4.3 Voraussetzungen für den Produkteinsatz
	4.3.1 Qualifikation des Fachpersonals (Anforderungen an das Personal)
	4.3.2 Diagnosedeckungsgrad (DC)
	4.4 Einsatzzweck
	4.5 Funktion und Anwendung
	4.5.1 Beschreibung der Sicherheitsfunktion STO
	4.5.2 Übersicht Schnittstelle [X3]
	4.5.3 Steuereingänge STOA, GNDA / STOB, GNDB [X3]
	4.5.4 Diskrepanzzeit
	4.5.5 Testimpulse
	4.5.6 Hilfsversorgung [X3]
	4.5.7 Zusätzliche Diagnosefunktionen
	4.6 Schaltungsbeispiele
	4.6.1 Sichere Momentabschaltung (STO, „Safe Torque Off“)
	4.6.2 Verzögern und sichere Momentabschaltung (SS1, „Safe Stop 1“)
	4.7 Vor der Inbetriebnahme
	4.8 Die Sicherheitsfunktion in item MotionSoft®
	4.8.1 Typanzeige Servoregler und Sicherheitsfunktion
	4.8.2 Statusanzeige der Zustandsmaschine
	4.8.3 Fenster „Sicherheitsmodul (integriert)“
	4.9 Funktionstest, Validierung
	4.10 Bedienung und Betrieb
	4.11 Diagnose und Störungsbeseitigung
	5 Störungsmeldungen
	5.1 Fehlermanagement
	5.2 Fehlerpuffer
	6 Lagerung/Transport
	7 Montage
	8 Technische Daten
	8.1 Allgemeine Technische Daten
	8.2 Versorgung [X9]
	8.3 Motoranschluss [X6]
	8.4 Resolveranschluss [X2A]
	8.5 Encoderanschluss [X2B]
	8.6 USB [X19]
	8.7 Standard-Ethernet [X18]
	8.8 Realtime-Ethernet [X21]
	8.9 CAN-Bus [X4]
	8.10 I/O-Schnittstelle [X1]
	8.10.1 Zeitverhalten Digitale Eingänge
	8.10.2 Zeitverhalten Digitale Ausgänge
	8.10.3 Zeitverhalten beim Einschalten
	8.11 STO [X3]
	8.11.1 Elektrische Daten für die STO Funktion
	8.11.2	Zeitverhalten
	8.11.2.1  Zeitverhalten Aktivierung STO im Betrieb mit Wiederanlauf
	8.11.2.2  Zeitverhalten Aktivierung SS1 im Betrieb mit Wiederanlauf
	8.12 MicroSD-Speicherkarte
	9 Elektrische Installation
	9.1 Hinweise zur sicheren und EMV-gerechten Installation
9.1.1 Erläuterungen und Begriffe
	9.1.2 Allgemeines zur Elektromagnetischen Verträglichkeit
	9.1.3 Vorschriftsgemäße Verkabelung
	9.1.4 Betrieb mit langen Motorkabeln
	9.1.5 ESD-Schutz
	9.2 Zusatzanforderungen zur UL-Zulassung
	9.3 Anschluss: Spannungsversorgung [X9]
	9.4 Anschluss: Motor [X6]
	9.5 Anschluss: Resolver/Analoge Hallgeber [X2A]
	9.6 Anschluss: Encoder [X2B]
	9.7 Anschluss: USB [X19]
	9.8 Anschluss: Standard Ethernet [X18]
	9.9 Anschluss: Realtime-Ethernet [X21]
	9.10 Anschluss: CAN-Bus [X4]
	9.11 Anschluss: I/O-Schnittstelle [X1]
	9.12 Anschluss: STO [X3]
	10	 Wartung, Reinigung, Reparatur und Entsorgung
	11 Anhang
11.1 CE-Konformität gemäß EMV- und Niederspannungsrichtlinie
	11.2 CE-Konformität gemäß Maschinenrichtlinie
	11.3 cULus Zertifizierung
	11.4 Glossar Sicherheitstechnik
	11.5 Fragen zur Risikominderung
	11.6 Fehlermeldungen und Warnmeldungen

