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Seite 2 Technische Beschreibung TRS

Wichtig !

« Bitte unbedingt vor der Inbetriebnahme die technische Beschreibung lesen

o Gerat vor aggressiven und elektrisch leitfahigen Medien schitzen. Diese
kénnten zu Fehlfunktionen oder zur Zerstérung fuhren!

o Keine spannungsfuhrenden Teile berthren. Lebensgefahr!

e Einbau, AnschluR und Inbetriebnahme nur durch einen Fachmann unter Be-
ricksichtigung der einschlagigen Sicherheitsvorschriften.

e Zugesicherte Eigenschaften und Funktionen des Gerates werden nur bei sach-
gemafer Anwendung garantiert.

« Eingriffe und Abanderungen, die nicht ausdricklich von uns genehmigt wurden,
sowie nicht bestimmungsgemafer Gebrauch fuhren zum Ausschluf3 jeder Ge-
wébhrleistung und Haftung.

e« Grundlage fur alle mit uns geschlossenen Rechtsgeschafte sind unsere
"Allgemeinen Geschaftsbedingungen™.

« Das Firmensignet ist ein international geschutztes Warenzeichen. Alle Doku-
mentationen, Zeichnungen, Plane etc. unterliegen den urheberrechtlichen Be-
stimmungen. Jede Verwertung, Vervielfaltigung, Weitergabe, Verarbeitung und
Umgestaltung ohne unsere ausdrtickliche Genehmigung ist untersagt.
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Technische Beschreibung TRS

1. Technische Beschreibung

1.1 Typenibersicht

TRS 120/10 N

[ —

Option: N=Netzteil
Nennstrom: 10=10A Dauerstrom
Nennspannung:120=120V
Typenbezeichnung

Geréatebe- Nennausgangs- | Nenn- |Impuls- | Mindestlast- | Siche- |Stecker
zeichnung spannung strom |strom |induktivitat |rungen |DIN41612
TRS60/5 60 Volt 5A 10 A 1,6 mH 10 A D32
TRS60/10 60 Volt 10A | 20A 0,8 mH 16 A F48
TRS60/20 60 Volt 20A |40 A 0,4 mH 25 A F48
TRS120/5 120 Volt 5A 10 A 3,2 mH 10 A D32
TRS120/10 120 Volt 10A | 20A 1,6 mH 16 A F48
TRS120/20 | 120 Volt 20A [ 40A |0,8mH 25 A F48

Empfohlene Gleichspannungen fur Nennbetrieb: TRS120/..: 140 VDC TRS60/..: 72 VDC

(unter Berucksichtigung von +5% Leerlauf-Vollast und +10 % Netziiberspannung)

1.2 Technische Daten

* minimale Zwischenkreisspannung
* Maximale Zwischenkreisspannung
* Taktfrequenz der Endstufe

* Frequenz der Stromwelligkeit

* Bandbreite des unterlagerten Stromreglers

* Max. Eingangsdrift
* Mindestlastinduktivitat
* Gesamtwirkungsgrad

* Ausgangsstrom-Formfaktor (mit Lmin, bei Un und In)

* Spannungsbereich der Differenzeingédnge
* Innenwiderstand der Differenzeingange

* Spannungsbereich des Tachoeingangs (S.17)

(bei Usoll = £ 10 Volt und Nenndrehzahl)

* Versorgung der Regelelektronik (nicht bei Option "N")
* Betriebsbereitmeldung (Open-Kollektorausg.)

* [2T-Meldung (Open-Kollektorausg.)

* Anst. Dynam. Bremse (Open-Kollektorausg.)

* Ankerstrom-Monitor
* Enable ( Eingang )
Eingangswiderstand

Lieferbare Optionen:

* Frontplatten

* Ballastschaltung (Seite 20)

* TacholUberwachung (Seite 21)
* Dynamische Bremse (Seite 22)

oV

(85) 170 vDC
9 KHz

18,0 KHz

1 KHz

+ 15 uv/C
siehe oben
95 %

<1.007
+10V

20 KQ
1,7-85V
+15V/120mA und -15V/50mA

13V /15mA

13V /10 mA

13V /25 mA

10V  entspr. d. geratetyp. Imp.strom
aktiv > 12V-35V/3mA  inaktiv < 4V/1mA
3.9 KQ

* Schaltnetzteil fur eine Achse (Seite 23)

* Schaltnetzteil fur bis zu 12 Achsen (Seite 24)
* Busplatine (Seite 25)

* TRS als Stromregler
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Technische Beschreibung TRS Seite 5

1.3 Regelprinzip

Die Servoverstarker arbeiten nach dem Prinzip der Drehzahlregelung mit unterlagertem
Stromregelkreis. Der SignalfluBplan dieses Reglerprinzips ist in der folgenden Abbildung
dargestellt:

StellgrélRe

Drehzahl- Strombe- Strom- Motor-

Nsoll Isoll Tacho
> regler grenzung > regler Kombination

list A

4
A 4

Nist

Der Stromregelkreis besteht aus dem Stromregler und der Verstarker-Endstufe. Der
jeweilige Strom-Istwert wird am Ausgang der Endstufe ermittelt und auf den Summier-
punkt zurtickgefihrt. Den Strom-Sollwert liefert der Drehzahlregler (*). Soll- und Istwert
werden verglichen und die Differenz wird dem Stromregler zugefihrt.

Der ubergeordnete Drehzahlregelkreis besteht aus Drehzahlregler, Stromregelkreis und
Motor / Tachokombination. Der Drehzahlsollwert wird von auf3en durch den Benutzer
vorgegeben, wie z.B. Potentiometer, NC-Steuerung. Der Drehzahlistwert wird direkt an der
Motorwelle, z.B. durch einen Tachogenerator, ermittelt und am ersten Summierpunkt mit
dem Drehzahl-Sollwert verglichen. Die somit bekannte Differenz ist die Eingangsgrofe
des Drehzahlreglers. Er bildet aus der Regeldifferenz den erforderlichen Stromsollwert.

Der Vorteil dieses Regelprinzips ist, dal3 ein sehr stabiles Regelverhalten erzielt wird, da
der unterlagerte Stromregler schnell auf Storgré3en reagieren kann und so den Drehzahl-
regler entlastet. AuRerdem kdénnen Strombegrenzungen, die zum Schutz von Motor und
Verstarker notwendig sind, auf einfache Weise nur durch Begrenzung der Ausgangs-
spannung des Drehzahlreglers (Stromsollwert) realisiert werden.

(*) In manchen Anwendungen Ubernimmt bereits ein Ubergeordneter Lageregelkreis die Drehzahlregelung. Das TRS kann auch als
Stromregler ausgeristet werden (Option 5.1)

n
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Seite 6 Technische Beschreibung TRS

1.4 Funktionsbeschreibung mit Blockschaltbild

A. Spannungsversorgung

Die Funktionen der Verstarker soll hier anhand des Blockschaltbildes (siehe S.7) erlautert
werden. Da diese Verstarkerserie vor allem fur Mehrachsysteme entwickelt wurde,
befinden sich auf der Servokarte nur Stitzkondensatoren fir die Zwischenkreisspannung
und die Elektronikversorgung. Die eigentlichen Stromversorgungen werden extern reali-
siert. Es steht zum Beispiel ein Schaltnetzteil zur Verfigung (+/- 15V - 1.5A ) welches die
Elektronikversorgung von max. 12 Achsen ermdoglicht. Optional kann das TRS auch mit
internem Elektroniknetzteil geliefert werden.

Die Zwischenkreisspannung kann durch Gleichrichtung einer transformierten Wechsel-
spannung aus dem 1-Phasennetz, sowie aus dem 3-Phasennetz erzeugt werden. Letzte-
rer ist allerdings der Vorzug zu geben, da der Aufwand an Sieb-Elkos wesentlich geringer
ist.

B. Regelteil

Der Drehzahl-Sollwert wird dem entsprechenden Differenzeingang zugefihrt. Der Dreh-
zahlistwert wird vom Tachogenerator geliefert und nach Filterung einem offset-armen
Verstarker zugefuihrt. Dieser ermdglicht eine Abschwachung sowie eine Verstarkung des
Tachosignals mittels Poti. Mit einem Festwiderstand (R 31) konnen Tachogeneratoren
unterschiedlicher EMK an die Regelung angepalt werden.

Am Summierpunkt SP1 werden Drehzahlsoll- und Drehzahlistwert verglichen. die entste-
hende Regeldifferenz wird vom PI-Drehzahlregler mit dem zugehérigen Gegenkopplungs-
Netzwerk verstarkt und die Regelabweichung auf 0 ausgeregelt. Die Ausgangsgrol3e des
Drehzahlreglers ist der Stromsollwert (SP2). Hier greifen auch die Strombegrenzungen
ein:

Effektivstrombegrenzung

Dieser Schaltung wird der Ankerstrom-Istwert zugefiihrt, dort quadriert und mit einem
nachfolgenden Tiefpal3, mit der Zeitkonstante T = 8,2 s, gefiltert. Der so gewonnene Ef-
fektivstrom-Istwert wird mit dem einstellbaren Effektivstrom-Sollwert (P4) verglichen. Bei
Annaherung an denselben reduziert die Schaltung den von der Regelung geforderten
Stromsollwert soweit, dal3 kein weiterer Anstieg des Effektivstrom-Istwertes mehr erfolgt.

Interne Stromsollwertbegrenzung

Diese Strombegrenzung ist allen Begrenzungen nachgeschaltet. Das bedeutet, daf der
an P3 eingestellte Impulsstrom in keinem Fall Gberschritten werden kann.
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Technische Beschreibung TRS Seite 7

Externe Stromsollwertbegrenzung

Mit dieser Strombegrenzung kann durch eine externe Spannung(0 - 10 V) der an P3 ein-
gestellte Impulsstrom im Bereich von 0 -100 % begrenzt werden. Eine Spannung von 0V
begrenzt auf ca. OA und eine Spannung von 10V laf3t den an P3 eingestellten Impulsstrom
zu.

Der begrenzte Stromsollwert wird dem Summierpunkt SP2 zugefihrt. Der zum Soll/Ist-
Vergleich noch fehlende Strom-Istwert wird von der Ankerstrom-Mel3schaltung gemessen
und ebenfalls auf den Summierpunkt SP2 geleitet.

Der Stromregler erzeugt aus dem Vergleich von Strom-Soll- und Istwert die Stellgro3e far
die Vierguadranten-Endstufe. Der Stromregler ist ein PI-Regler mit einer Proportionalver-
starkung KP = 3,03 und einer Nachstellzeit TN = 1ms. Da es sich um einen getakteten
Regler handelt, muf3 die kontinuierliche Stellgréf3e in ein impulsbreitenmoduliertes Signal
umgewandelt werden. Dies geschieht im Pulsbreiten-Modulator, in dem die Stellgré3e mit
einer Dreiecksspannung der Frequenz 9 KHz moduliert wird und daraus die Signale far
die Treiberstufe gebildet werden.

Durch ein spezielles Modulationsprinzip erreicht man eine Verdopplung der Stromflul3fre-
quenz (18 KHz), sodal’ ein gerauscharmer Betrieb gewahrleistet ist.

Weil Transistoren schneller ein- als ausschalten, ist es notwendig, die Einschaltsignale
etwas zu verzdgern, um zu verhindern, dal3 zwei Quadranten der Endstufe gleichzeitig
leitend sind. Diese Signalverzogerung wird in der Totzeitbildung realisiert.

C. Treiber und Endstufe

Die Treiberstufe verstarkt die vom Pulsbreiten-Modulator kommenden Signale. Sie ist so
aufgebaut, dal3 eine optimale Ansteuerung der Endstufe erfolgt. Man erreicht dadurch in
jedem Betriebsfall ein verlustarmes und sicheres Arbeiten der Endstufe. Die Endstufe
setzt die von der Treiberstufe zur Verfligung gestellten Signale in Leistung um. Sie ist mit
MOS-FET's aufgebaut, damit schnelles und somit verlustarmes Schalten mdglich wird.

D. Schutz- und Uberwachungs-Schaltungen

Die Zwischenkreisspannung (ZwSp) und der Strom im Zwischenkreis (ZwSt) werden
standig Uberwacht. Uberschreitet die ZwSp einen bestimmten Wert, schaltet die
Schutzfunktion "Uberspannungsiiberwachung" die Leistungsstufe und damit auch den
Motor ab. Uberschreitet der ZWSt bestimmte Werte, schaltet die Schutzfunktion "Kurz-
und MasseschluRiberwachung" der Motorleitungen das Gerat ab. Uberschreitet die
Geratetemperatur 80°C, schaltet die Funktion "Ubertemperaturiiberwachung" die
Leistungsendstufe ab.

Bei Geraten mit Option Tachobruchiberwachung, bewirkt zusatzlich eine Unterbrechung
der Tachogeneratorleitungen ein Abschalten des Gerétes.
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Seite 8 Technische Beschreibung TRS

Tritt eine der Schutzschaltungen in Funktion, so leuchtet beim Ansprechen die Rote LED
(LED 1) auf und die griine LED (LED3) erlischt. Ein Riicksetzen der Fehlerfunktion ist nur
durch Aus- und Wiedereinschalten der Versorgungsspannung moglich. Die Endstufe kann
danach durch eine Spannung am Enable-Eingang freigeschaltet werden, der Motor dreht.
ACHTUNG! Aus Sicherheitsgrinden ist die Enablefunktion mit einer Einschaltsperre
versehen, um zu verhindern, dafd der Motor beim Einschalten des Verstarkers und bereits
anliegendem Enable-Signal loslauft (s. 2.2 und 5.3).

Zur Meldung des Betriebsbereitzustandes steht ein Betriebsbereit-Signal zur Verfligung.
Die LED 3 (gruin) leuchtet und der Ausgang (8d bzw. 8c) liegt auf +13 V. Gleichzeitig steht
an Ausgang 6d bzw. 6¢ ein Signal von +13 V zur Verfigung ( s. 2.2 und 5.3).
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Technische Beschreibung TRS

1.5 BLOCKSCHALTBILD
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Seite 10 Technische Beschreibung TRS

1.6 Anzeigen / Einstellmdglichkeiten / Mel3punkte

Anzeigen:

LED 1 (rot) : Leuchtet bei Stérung , ( Uberspannung, Uberstrom und
Ubertemperatur); nach Aufleuchten dieser LED l&f3t sich
der Verstarker nur durch Aus- und erneutes Einschalten
der Elektronikversorgungspannung aktivieren.

LED 2 (gelb) : Effektivstrombegrenzung, leuchtet nach Ablauf der
Impulsstromphase.

LED 3 (grun) : Zeigt die Betriebsbereitschaft des Gerates an. Leuchtet

auch bei "Disable"-geschaltetem Verstarker.

Einstellmoglichkeiten:

Potentiometer 1 : Poti zur Einstellung der Drehzahl (Tacho)
Potentiometer 2 : Wechselspannungsverstarkung (P-Anteil)
Potentiometer 3 : Impulsstromgrenzwert, Stellbereich 10-100%

des geratespezifischen Impulsstromes.

Potentiometer 4 : Effektivstromgrenzwert, Stellbereich 0-100%
des geratespezifischen Effektivstromes.

Potentiometer 5 : Offset-Abgleich des Drehzahlreglers.
P1 - P4 befinden sich auf dem sogenannten Ident-Modul TRS/ID. Dieses Modul ist

steckbar und enthalt noch weitere anwendungsspezifische Bauelemente zur Regler-
anpassung (siehe S. 18)

MelRpunkte: MPO : 0V Bezugspotential
MP1 : Drehzahlsollwert
MP2 : Stromsollwert
MP3 : Ausgang Stromregler
MP4 . Stromgrenzwert extern
MP5 : Tachospannung
MP6 : Stromistwert

Achtung!MPO (0V) darf nur verwendet werden, wenn durch das angeschlossene
Mel3gerat keine Masseschleifen gebildet werden. Sie entstehen z.B. leicht
durch ein Oszilloskop, welches mit Erde verbunden ist, oder wenn die
Tastkopfe an verschiedenen OV-Potentialen liegen
(Steuerung/Servoregler).
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Technische Beschreibung TRS Seite 11

1.7 Frontansicht

Betrieb
|°t
Stérung

Offset
limp.

Verstarkung
Tacho

leff

0|00

00|

M@@@@Q

oV T Isan
Nsoll

Isoll

Stromreg.
lext
Tacho
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Seite 12 Technische Beschreibung TRS

2. Anschlull des Gerates

2.1 Steckerbelegung

Die 10 A -, bzw. 20 A - Gerate sind mit einer 48 poligen Steckerleiste (DIN 41612-F48)
ausgerustet. Auf Anfrage kann das Gerat bei entsprechender Stiickzahl auch mit einer
Mischpolleiste der Bauform F24 + H7 in Anlehnung an DIN 41612 ausgerustet werden.
Die Gerate mit 5 A Nennstrom sind mit einer 32 poligen Steckerleiste ausgerustet
(DIN41612-D32).

F48 D32

22z 2a Tacho (-)

2b GND

2d 2c Tacho (+)

4z 4a 15V +  Einspeisung (nicht bei Option "N")
4b GND

4d 4c 15V - Einspeisung (nicht bei Option "N")
6z 6a GND

6b GND

6d 6¢c Ansteuerung Dyn.-Bremse (Ausgang)
8z 8a Meldung "Stromgrenze erreicht" (Sensor-Stop)
8b GND

8d 8c Ready (Betriebsbereit-Ausgang)

10z 10a GND

10b GND

10d 10c Bezugspunkt n-Soll / I-Grenze

12z 12a Stromgrenzwert (0 - 10V)

12b GND

12d 12c Drehzahlsollwert (+/- 10V)

14z 1l4a 15V +

14 b GND

14d 14d Enable (Servo frei) (Eingang)

16z 16a la -Monitor

16 b GND

16d 16c 12t -Meldung (Ausgang)

18 z,b,d 18a,c Motorleitung (-)

20z,b,d 20a,c Motorleitung (-)

22 zb,d 22a,c Zwischenkreis (+ Ub)

24 zb,d 24a,c Zwischenkreis (+ Ub)

26 z,b,d 26a,c Leistungsmasse (0V)

28 z,b,d 28a,c Leistungsmasse (0V)

302zb,d 30a,c Motorleitung (+)

32zb,d 32a,c Motorleitung (+)
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Technische Beschreibung TRS Seite 13

2.2 Erlauterung der Anschlu3belegung:

Tachoeingang (2d - 27) [2a - 2c]

Eingang zum Anschlul® eines Gleichspannungs-Tachogenerators zur Drehzahlriickmel-
dung. Fur Nenndrehzahl bei einem Sollwert von 10 Volt sollte die Tachospannung min-
destens 1,8 Volt und nicht mehr als 85 Volt betragen. Die Bereiche sind mit dem Festwi-
derstand R31 festzulegen (s. Seite 17)

Elektronikversorgungsspannung + 15V (4 z,d) [4a,c]

An diesen Klemmen mul} eine geregelte Gleichspannung von = 15V angeschlossen wer-
den. Die Stromaufnahme der positiven Spannung betragt max. 100 mA, die der negativen
max. 50 mA. Wird ein internes Netzteil optional verwendet, so bleiben die Klemmen frei!

Elektronik GND (6z)[6a]
0V Klemme zur Einspeisung der = 15V Elektronikversorgungsspannung

Steuerausgang Dynamische Bremse (6d) [6¢]

Dieser Ausgang steuert das auf Seite 22 beschriebene Bremsmodul an. Im normalen
Betrieb liegen hier ca. 13V an. Bei "Disable" geschaltetem Verstarker oder in einem Feh-
lerfall (z.B. Tachobruch) ist der Ausgang hochohmig. Das Bremsmodul schlief3t daraufhin
den Motor Uber Schutzwiderstande kurz. Ein erneutes Einschalten der Verstarkerendstufe
wird fUr ca. 2 sec. verhindert. Damit ist sichergestellt, dafl3 die Endstufe nicht auf die noch
kurzgeschlossenen Motorleitungen geschaltet wird.

Meldung " Stromgrenze erreicht " (8z) [8a]
Bei Uberschreiten des extern vorgegebenen Maximalstromwertes liefert dieser Ausgang
eine Spannung von ca. +13V .

Ready "Betriebsbereit” (8d) [8c]

Bei betriebsbereitem Geréat liefert dieser Ausgang eine Spannung von ca. 13V mit maxi-
mal 15 mA Belastbarkeit. Er wird nicht beeinfluf3t von der Disable-Funktion. Bei Storung
(LED 1 leuchtet) oder bei Unterspannung ist der Ausgang hochohmig.

Elektronik GND (10z) [10a]
0V Klemme als Bezugspunkt fur die = 15 V Elektronikspannung.

Drehzahl-Sollwerteingang (12d - 10d) [12c - 10c]

Eingange des Differenzverstarkers zur Vorgabe des Drehzahlsollwertes. Die maximale
Differenzspannung darf + 10 Volt betragen. Die Klemme 12d wirkt positiv gegenuber
Klemme 10d .Die Klemme 10d ist sowohl fiir den externen Stromgrenzwert als auch ftr
den Drehzahlsollwert der Bezugspunkt. Da in der Regel uUbliche SPS- oder NS-
Steuerungen beide Signalquellen auf einen gemeinsamen Punkt beziehen, kann die
Motordrehrichtung nicht durch tauschen der Drehzahlsollwertleitungen gewechselt
werden.
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Seite 14 Technische Beschreibung TRS

Stromgrenzwerteingang (12z - 10d)[12a - 10c]

Eingédnge des Differenzverstarkers zur Vorgabe des Maximalstromes. An diesem Eingang
kann eine Spannung von 0 - 10V angelegt werden. Eine Spannung von 0V begrenzt auf
ca. OA, eine Spannung von 10V laRt den geratespezifischen Impulsstrom zu. Es besteht
die Mdglichkeit diese Strombegrenzung richtungsabhéngig einzusetzen. Die entspre-
chenden Lotbricken befinden sich auf dem steckbaren Ident-Modul TRS/ID (s.Kapitel 4).

Enable (Endstufenfreigabe) (14d)[14c]

Fur den normalen Betrieb ist dieser Anschluf3 mit einer Spannung von +12 bis 35 Volt zu
verbinden. Bei einer Spannung unter 4 Volt und bei offenem Eingang ist die Endstufe
"Disable" und der Motor stromlos. Der Eingangswiderstand dieses Eingangs betragt 3.9
KOhm, und beriicksichtigt damit die Anforderungen von SPS - Steuerungen.

Achtung !

Die Enable-Funktion ist aus Sicherheitsgriinden mit einer Einschaltsperre versehen, die
verhindert, daf? der Motor beim Einschalten des Verstarkers und bereits anliegendem
Enable-Signal loslauft. Der Wechsel von "LOW" auf "High"-Signal am Enable-Eigang muf
also bei betriebsbereitem Gerat erfolgen. Aul3erdem wird nach einem "Disable"- und
unmittelbar darauffolgenden "Enable" -schalten, die Endstufenfreigabe bei den 120V -
Geraten um ca. 2 sec. verzogert. Die Notwendigkeit dieser Verzégerung ist auf Seite 21
naher erklart.

12t - Meldung (16d)[16c]

Nach Ablauf der Impulsstromphase geht der Verstarker in die 12t -Strombegrenzung und
liefert danach nur noch den Nennstrom ( LED 2 leuchtet ). In diesem Betriebsfall liefert der
Ausgang ca. 13V (max. 15 mA)

Motoranschlisse - (18z,b,d und 20z,b,d)[18a,c und 20a,c]

Dies sind die Ausgangsklemmen der Endstufe, an denen der Minuspol des Motors ange-
schlossen wird. Ab 10 A Nennstrom ist darauf zu achten, daf} die Motoranschliisse an
jeweils beide Klemmen anzuschlie3en sind.

Anschlisse +Ub (22z,b.d und 24z,b,d)[22a,c und 24a,c]

0 Volt (26z,b,d und 28z,b,d)[26a,c und 28a,c]
An diesen Anschlissen wird die Gleichspannung eingespeist, die auch als Zwischen-
kreisspannung bezeichnet wird. Ihre Hohe richtet sich normalerweise nach der Verstarker-
Nennspannung (siehe Seite 4). Je nach gewilnschter Ausgangsspannung kann sie aber
auch Kkleiner sein. Auch hier ist darauf zu achten, ab 10 A Nennstrom jeweils beide
Anschluf3reihen zu verwenden.

Motoranschliisse + (30z.b.d und 32z,b,d)[30a,c und 32 a,c]
Pluspol des Motors , ansonsten wie oben.

Zusatzliche GND (2b, 4b, 6b, 8b, 10b, 12b, 14b, 16b)
Zusatzliche GND-Klemmen, die nur bei Geraten mit F48-Stecker zur Verfigung stehen.
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2.3 Leitungsfuhrung

Fir einen storungsfreien Betrieb des Servoverstarkers ist eine sorgfaltige Leitungsfiihrung
unerlatlich!

Steuerung und Verstarker missen auf demselben Potential liegen (meist
Erdpotential).Die Potentialgleichheit mufd durch eine einzige Verbindung zwischen
Steuerung und Verstarker (26z,b,d-28z,b,d)[26a,c-28a,c] hergestellt werden. Diese
Verbindung muf3 durch eine genigend starke Leitung erfolgen. Der Leitungsquerschnitt
soll mindestens dem der Motorleitung entsprechen und nicht kleiner als 1,5 mm2 sein. Da
im Verstarker 0 Volt Zwischenkreis mit GND (6z und 10z)[6a und 10a] sowie
(2b,4b,6b,8b,10b,12b,14b,16b) verbunden ist, darf zur Vermeidung von Masseschleifen,
keine weitere dieser Klemmen mit Steuerungs-GND verbunden werden.

Die Steuerleitungen, die Tacholeitungen des Motors und die Motorleitungen sind in
getrennten Kabeln zu fuhren. Die Sollwertleitungen und die Tacholeitungen des Motors
mussen immer abgeschirmt sein; die Motorleitungen sollten abgeschirmt werden, wenn
besonders hohe Anforderungen an die Storfreiheit gestellt werden. Der Schirm der
Sollwertleitungen wird an der Steuerung auf GND aufgelegt, der Schirm der
Tacholeitungen am Verstarker (10z)[10a]. Die Schirmung der Motorleitungen muf3 an der
Quelle der Motorstrome, d.h. am Verstarker, geerdet werden (26z,b,d; 28z,b,d)
[26a,c; 28a,c].

Damit die Schutzfunktion "Masseschlul3festigkeit" des Verstéarkers sicher funktioniert, muf3
das Motorgehduse niederohmig mit 0 Volt Zwischenkreis (26z,b,d; 28z,b,d)[26a,c;
28a,c]verbunden sein.

Die Leitungen Drehzahlsollwert (12d)[12c] und externe Strombegrenzung (12z)[12a] mit
Ihrem gemeinsamen Bezugspunkt (10d)[10c] sind in einem abgeschirmten Kabel bis zur
Steuerung zu fuhren. Die Schirmung ist an der Steuerung zu erden. Bei den Steuerungen
steht das Sollwertsignal in der Regel mit Massebezug oder mit Bezug auf die
Referenzspannung zur Verfligung. Auch bei Massebezug ist die Leitung Bezugspunkt
Nnsoll/lsoll (10d)[10c] bis zur Steuerung zu fuhren und dort mit GND zu verbinden.

2.4 Richtige Polung von Motor und Tacho

Verdreht man bei ausgeschaltetem Gerat von Hand die Motorwelle in die als positiv defi-
nierte Richtung, so mul3 an den Klemmen (30z,b,d)[30a,c] und (32z,b,d)[32a,c] eine
gegenuber den Klemmen (18z,b,d)[18a,c] und (20z,b,d)[20a,c] positive Spannung zu
messen sein. Ebenso mul3 die Tachospannung an Klemme (2d)[2c] positiv gegenuber
Klemme (2z)[2a] sein. Stimmt die Polung von Motor oder Tacho nicht, so mussen die
betreffenden Anschluf3leitungen vertauscht werden.
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2.5 Eingangsprifschaltung

+15V
17 Elektronik-
4b GND versorgung
Drehzahl 12d 4d _15V
30zbd
10d 32zbd
[ 10z
18zbd
—114d  20zbd
L 14z
%
Betriebsbereit — < | 8d
2t-Meldung < |4gq 2P
la-Monitor 22zbd
! <1z 24zbd Leistungs-
262bd Power- versorgung
28zbd
GND
TRS
2.5 Anschlu3bild (Vorschlag)
Elektronikspannungserzeugung
Optional auch intern aus UB
TRS 4z +15V:__DE______________:
4p |GND! *”* 220V/50Hz2!
44 -15\/: ac :O
Steuerung gg l(DOySt?cr)Yr]J)SChe Brems _|
30zb
327bd ol
N 18zbd
Naoi (Ao nlizg 2
Bezugs. GND — —10d gé Lfl ____________________
| ext U __________ U 12z 2b F--
22zbd| *YB_[5c
Ready 8d  24zhd Power 3x380V
Enable 14d 26200l GNOL |/ 50Hz
282bd\ PE
I’t-Meldung 16d o
la-Monitor 16z || LBJigastschaltung(;O%%%n)
Stromgrenze- 8z )
erreicht-Meldungl Leistungsmasse
Schutzleiter
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3. Inbetriebnahme

3.1. Voreinstellung

Bitte Uberprifen Sie die Verdrahtung sorgfaltig und vergleichen Sie alle Verbindungen mit
der AnschluBbelegung auf Seite 11. Alle Gerate sind natirlich stickgeprift und auf
Nenndaten voreingestellt, bevor sie unser Werk verlassen.

Wenn Sie Anschluf3fehler nicht ganz ausschliel3en kdnnen, so sollten Sie, um Schaden an
Motor und Maschine zu vermeiden, wie folgt vorgehen:

Sollwertvorgabe auf O stellen oder Eingang kurzschliel3en
Tachopoti P1 auf Linksanschlag

Verstarkungspoti P2 auf Linksanschlag

Impulsstrompoti P3 auf etwa 1/3 vom Linksanschlag
Effektivstrompoti P4 auf etwa 1/3 vom Linksanschlag
Offset-Poti P5 etwa auf Mittelstellung

* % ok k% F

Wenn Sie nun einschalten, mu3 der Motor Haltemoment entwickeln und darf nur wenig
driften. Falls der Motor unkontrolliert weglauft, bitte sofort abschalten und nochmals den
Tachokreis auf falsche Polung, KurzschluR oder Leitungsunterbrechung hin untersuchen.
Wenn jetzt kleine Sollwerte vorgegeben werden, so muld der Motor diesen folgen.

3.2. Einstellung von Impuls- und Effektivstrom

Der maximale Impulsstrom wird durch das Potentiometer P3 vorgegeben. Zur Einstellung
des Impulsstromes wird entweder der Sollwert OV vorgegeben und der Motor von Hand
aus der Nullage gedreht oder der Motor blockiert und ein konstanter Sollwert vorgegeben.
Dann das Potentiometer P3 zligig auf den gewilnschten Impulsstrom einstellen. Falls die
I2t- Strombegrenzung anspricht, ist fir ca. 20 Sekunden zur Erholung des Gerates der
Enable-Eingang (14d)[14c] zu Offnen; beim erneuten SchlieRen kann die Einstellung
fortgesetzt werden.

Nach Ablauf der Impulsstromphase wird der Strom selbsttatig auf den Effektivstrom, ein-
stellbar an P4, reduziert. Zur Einstellung P4, immer stlickweise und ohne zu zégern, ver-
stellen. Nach einer kurzen Anpassungszeit, in der der Strom entweder 0 oder 1, ist, fliel3t
der neue Dauerstrom.

Anmerkung:

IMP

Zur Messung der eingestellten Strome kann der Motor durch ein Amperemeter mit geeig-
netem Mel3bereich ersetzt werden. Die ndtige Mindestlastinduktivitat muf3 allerdings si-
chergestellt werden, d.h. diese Induktivitat muf3 durch Drosseln realisiert werden. Da der
Motor hier nicht blockiert werden muf3, kann sich so die Einstellung erheblich
vereinfachen.
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Seite 18 Technische Beschreibung TRS

3.3 Tachoanpassung

Zur Einstellung der max. Drehzahl wird ein Sollwert von 10 Volt oder ein bestimmter Pro-
zentsatz hiervon auf den Sollwerteingang gegeben. Mit dem Tachopoti P1 wird nun die
gewunschte Enddrehzahl, oder davon der gleiche Prozentsatz wie beim Sollwert, einge-
stellt. Sollte sich die Drehzahl auf diese Weise nicht in dem gewilnschten Bereich verstel-
len lassen, so mul3 durch Wechseln des Widerstandes R31 ein anderer Tachospan-
nungsbereich gewahlt werden. Der Bestlickungsort von R31 befindet sich auf dem Ident-
Modul TRS/ID (s. Kapitel 4).

Tachospannungsbereich Werte flr R31
14.5 bis 86 Volt 4,7 KQ
10.5 bis 61 Volt 10 KQ
4.5 bis 25 Volt 33 KQ
1.7 bis 10 Volt entfallt

Wenn die Drehzahl zu hoch ist, mu3 R31 vergroRert werden und umgekehrt. Fir R31 ist
werkseitig ein Wert von 10 KQ eingelotet.

3.4 Offset - Abgleich

Nachdem alle vorangegangenen Einstellungen vorgenommen wurden, muf3 unter Um-
standen jetzt noch der Offset-Abgleich durchgefiuihrt werden. Dazu wird wieder der Soll-
wert 0 Volt vorgegeben und mit P5 ein etwaiges Wegdriften der Motorwelle beseitigt.

Zur genaueren Einstellung des Offsets kann die Tachospannung an den Klemmen 2d und
2z mit einem Voltmeter (auf kleinsten MelRbereich schalten) gemessen und auf 0 Volt ab-
geglichen werden.
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Technische Beschreibung TRS Seite 19

4. Optimierung des Regelverhaltens

Alle zur Optimierung des Regelverhaltens notwendigen Bauteile befinden sich auf einem
steckbaren Ident-Modul TRS/ID. Dieses Modul tragt alle Potis und Bauteile, die kunden-
bzw. anwendungs- spezifisch sind. Beim Austauschen eines Verstarkers kann das Modul
mit den optimierten Parametern einfach auf den neuen Verstarker umgesteckt werden.
Dies garantiert kiirzeste Stillstandszeiten.

Ident-Modul TRS/ID

Ted I8 1
ST3 z B
[z0:]
ZD4
D P4 2 LB1 geschlossen: Impulsstrombegrenzung
[lzo7] [rPag [RPaq > > . 4
in negativer Richtung wirksam
i P1 7] [2) [2)
LB2 geschlossen: Impulsstrombegrenzung
(] P2 in positiver Richtung wirksam
I P3 N BrUckg ot;]fen: voller Impulsstrom in beiden
] ichtungen
RS54 =
RP 3] (})
o
|_
R31
.
o
-C9
~LR1231- RS3 LB3 geschlossen: die Erholzeit der [2t-
Ri2 Schaltung ist reduziert
ACHTUNG: Gesamtleistung erhéht,
R65 ci7 Uberhitzungsgefahr!
e} [3| LB4 geschlossen: Enable Verzégerung
L4 mood | ACHTUNG: Wird eine dynamische Bremse
benutzt, muR LB4 geschlossen sein!
ST2 4 !
1B

4.1 Wechselspannungsverstarkung

Bei den allermeisten Anwendungen beschrankt sich die Optimierung auf die Einstellung
der Wechselspannungsverstarkung (Gain) am Potentiometer P2. Hierzu den Motor an die
Last ankuppeln und einen Sollwert von 0 Volt vorgeben. Potentiometer P2 nach rechts
drehen, bis Oszillation einsetzt und sofort anschlie3end durch Linksdrehen den Punkt des
Wiederaussetzens aufsuchen.

4.2 Gleichspannungsverstarkung des Drehzahlreglers

Besonders bei Gibergeordnetem Lageregelkreis ist oftmals eine genau definierte statische
Steifigkeit erwinscht. Zur Veranderung der Steifigkeit ist der Widerstand R123 (ca. 330
Ohm) vorgesehen (s.oben) Mit groRer werdendem Widerstand nimmt die Steifigkeit ab.
Die statische Steifigkeit ist nicht zu verwechseln mit der an P2 einstellbaren dynamischen
Steifigkeit (Wechselspannungs-Verstarkung).

n
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4.3 Tachosiebung

Zur Filterung des Tachosignals ist der Kondensator C9 vorgesehen (s.oben) . Allerdings
hat dieser Kondensator auch noch die Aufgabe, die Regelbandbreite so zu begrenzen,
dal3 keine Oszillation durch Torsionsresonanzen entsteht. Falls vom Motor Heulgerausche
ausgesendet werden, die mit dem Verstarkungspoti P2 nicht beseitigt werden kdnnen,
liegt eine solche Oszillation durch Torsionsresonanz vor. Zu ihrer Unterdriickung ist der
Kondensator C9 stufenweise zu erhéhen, bis ein ruhiger Motorlauf erreicht wird. Eine
dariber hinausgehende Vergrofierung verschlechtert unnétig das dynamische Re-
gelverhalten (Uberschwingen).

StandardmaRiq ist fur C9 ein Wert von 10 nF eingelottet.

4.4 Integralanteil des Drehzahlreglers

Fir den Integralanteil des Drehzahlreglers ist der Kondensator C17 (ca. 100 nF) zustandig
(s. oben).

Die Anforderungen an die Dynamik der Verstarker unterscheiden sich beim Betrieb als
Drehzahlregler deutlich von denjenigen, die beim Vorhandensein eines tbergeordneten
Lagereglers benétigt werden:

Im ersten Fall muf die Steifigkeit vom Drehzahlregler erbracht werden, der deswegen
eine moglichst grolRe integrale Verstarkung haben muf3 (C17 muf3 klein sein), wobei ein
kurzzeitiges Uberschwingen meist zulassig ist. Im Gegensatz hierzu wird beim Betrieb mit
Ubergeordnetem Lageregler die Steifigkeit von diesem erbracht. Hierbei kommt es vor
allem auf gréRtmaogliche Breitbandigkeit des Servoverstarkers an, wobei die integrale
Verstarkung wesentlich geringer sein kann, als im ersten Fall. Der Kondensator C17 muf3
hierzu vergroRert werden. Das Uberschwingen des Verstarkers ohne Lageregelung wird
hierdurch geringer, die Abbremszeit bis zum Stillstand des Motors ist jedoch etwas langer.

4.5 Wechselspannungsverstarkung des Stromreglers

Fur die Wechselspannungsverstarkung des Stromreglers ist der Widerstand R65 (4,7
KOhm) zustandig (s. oben).

Die Wechselspannungsverstarkung des Stromreglers braucht nur in seltenen Fallen ge-
andert werden. Sie ist optimiert fir Motoren deren Induktivitat mindestens der auf Seite 4
angegebenen Mindestlastinduktivitat entspricht. Bei wesentlich groRerer Induktivitéat kann
es notwendig sein die Verstarkung zu vergréfRern. Hiermit wird die Bandbreite des gesam-
ten Regelkreises erhoht. Dazu muf3 R65 verkleinert werden. Die Verstarkung des Strom-
reglers berechnet sich nach der Formel:

V =1+ (10 KOhm / R65)
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5. Optionen

5.1 TRS als Stromregler

In einigen Anwendungen kann es nitzlich sein, das Gerat TRS als reinen Stromregler zu
betreiben, da eine Momentenregelung gewinscht wird oder der Drehzahlregler in der
Ubergeordneten Regelung bereits implementiert ist.

Die Stromregelung wird durch ein spezielles Ident-Modul realisiert. P1 und P2 sind dort
nicht bestiuckt, da sie nur auf den Drehzahlregler wirken. Impulsstrom- und
Effektivstromgrenzwert sind weiterhin einstellbar. Zur Stromsollwert-Einspeisung ist
weiterhin der Sollwerteingang (12d)[12c] nach (10d)[10c] zu verwenden. Auch der externe
Stromgrenzwert kann weiterhin Uber (12z)[12a] eingestellt werden. Im Blockschaltbild 1.5
kann man sich den Block "Drehzahlregler" mit dem Poti P2 als Ubertragungsglied mit der
Verstarkung 1 und den Block "Tachoeingangsverstarer® mit P1 als Unterbrechung
vorstellen.

Die Verstarkung des Stromreglers wird dber R65 auf dem Ident-Modul bestimmt
(s.Kapiteld).

5.2 Ballastschaltung

Die in Motor und Last gespeicherte Bewegungsenergie wird beim Abbremsen durch den
Verstarker in das Netzteil zuriickgespeist. Die Energieaufnahme des Siebkondensators
reicht fur diese Energie bei groRem Tragheitsmoment jedoch nicht aus und eine Ruck-
speisung der Energie in das Netz ist bei einer ungesteuerten Gleichrichterbriicke nicht
maoglich. Durch das Ansteigen der Zwischenkreisspannung tber einen festgesetzten Wert
wird die Endstufe freigeschaltet und dies durch Aufleuchten von "LED 1" (rot, Stérung)
angezeigt. Ist dies der Fall, mul eine Ballastschaltung angeschlossen werden.

Es stehen verschieden Ballastschaltungen zur Verfiigung:

Fur 60 V Gerate: BS2/60 mit einer Leistung von 35 W

Fir 120 V Gerate: BS2/120 mit einer Leistung von 80 W
BS2/120V mit einer Leistung von 125 W

Die Einschaltschwelle fur 60 V Gerate betragt StandardmaRig 85 V, fur 120 V Gerate
172V.

Zur Ermittlung der Bremsleistung ist in grober Naherung folgende Formel zu verwenden:

P =0,0055*J* n2/T

mit:

P = Leistung in (W)

J = Massentragheitsmoment in (kg m?2)

n = Drehzahl in (Upm)

T = Periodendauer in (S)

(Zeit vom Beginn eines Bremsvorganges bis
zum Beginn des néachsten Bremsvorgangs)

Steckerbelegung:

n
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2a - 32a und 16c¢ - 32c - des Zwischenspannungskreises
2c - 14c + des Zwischenspannungskreises

Bestlckungsplane:

PC-BS2/24; PC-BS2/60
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5.3 Tachotberwachung

Die Option Tachouiberwachung (Bestellbez. TRS/LB) verhindert ein "Losbrechen” des
Motors bei Tacholeitungsbruch. Sie sollte Uberall dort eingesetzt werden, wo ein unkon-
trolliertes Weglaufen des Motors Schaden anrichten kénnte. Im Falle einer Unterbrechung
des Tachokreises wird die Verstarkerendstufe sofort "Disable" geschaltet und die Stor-
meldung (LED 1) ausgel6st. Der Motor ist nun stromlos und lauft aus, wird aber nicht aktiv
gebremst. Ein aktives Abbremsen des Motors ist mit der Option "Dynamische Bremse"
maoglich. (s.nachstes Kapitel)

Funktionsbeschreibung :

Durch den Tachogenerator wird potentialfrei ein sinusférmiger Wechselstrom von ca. 30
KHz eingepréagt, der am Tachogenerator eine Wechselspannung von ca. 200 mVss er-
zeugt. Bei einer Unterbrechung des Tachokreises wird dieser Wechselstrom unterbrochen
und die Stormeldung ausgeldst. Eine frequenzselektive Auswertung garantiert einen
storungsfreien Betrieb. Die Tragerfrequenz von 30 KHz wird vom Tachofilter des Verstar-
kers so stark unterdrtickt, daf3 keine Beeinflussung des Regelverhaltens erfolgt.

Achtung! Die einwandfreie Funktion der Tachouberwachung hangt stark vom
Tachogenerator und von den verwendeten Tacholeitungen und deren Lange ab. Wichtig
ist auch, ob und wie diese Leitungen abgeschirmt sind. Das Tachouliberwachungsmodul
kann im Werk, anhand eines Musters aus Tacho mit zugehériger Leitung, auf die ver-
schiedenen Gegebenheiten angepal3t werden.

Beachten Sie, dal3 die Tachouberwachung nicht gleichzeitig mit einem internen
Schaltnetzteil eingesetzt werden kann.

Tachouberwachung TRS/LB
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5.4 Dynamische Bremse

Bei Spannungsausfall, Not-Aus, oder bei einer Storung des Servoverstarkers erfordern
viele Anwendungen den Einsatz einer unabhangigen Notbremse. Das Dyn. Bremsmodul
(Bestellbez. DBM) besteht aus zwei antiparallel geschalteten Thyristoren, die den Motor
Uber vorgeschaltete Schutzwiderstéande kurzschliel3en. Die Ansteuerung erfolgt durch den
Servoverstarker TRS.

Funktionsbeschreibung

Bei betriebsbereitem und "Enable" geschaltetem Gerat wird das Relais auf dem Brems-
modul bestromt und héalt die Thyristoren im gesperrten Zustand. Im Fehlerfall wird die
Verstarkerendstufe stromlos, das Relais fallt ab und einer der beiden Thyristoren ziindet.
Der Motor wird nun tber die auf dem Bremsmodul enthaltenen Vorwiderstande kurzge-
schlossen. Die Vorwiderstande sind so zu berechnen, dal3 der Motor auch bei der
hochstmoglichen Drehzahl keinen Schaden erleidet (Entmagnetisierung). Die Anzahl der
parallel zu schaltenden Widersténde richtet sich nach der Energie die beim Abbremsen in
Warme umgesetzt werden mul. Es kdnnen maximal 18 Widerstande mit je 9 Watt parallel
geschaltet werden.

Die Ansteuerung vom TRS erfolgt so, dal? dieser erst nach ca. 2 sec. wiedereingeschaltet
werden kann. In dieser Zeit mul3 der Bremsvorgang beendet sein, damit die Thyristoren
wieder geldscht sind. Ansonsten wurde der Verstarker in die noch leitenden Thyristoren
einspeisen und die Vorwiderstande auf dem Bremsmodul tGberlasten.

Dynamisches Bremsmodul DBM
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5.5 + 15 Schaltnetzteil fir eine Achse

Alternativ zur externen Versorgung mit +15 V Elektronikspannung sind die TRS Gerate mit
internem Elektroniknetzteil lieferbar. Die Gerate haben dann laut Typenschlissel die
Bezeichnung TRSXXX/XXN.

In diesem Fall kann das Tacholberwachungsmodul nicht eingesetzt werden.

Die Option kann z.B. bei Batteriebetrieb sinnvoll sein, wenn nur wenige Achsen (1-3)
bendtigt werden und der Einsatz des grol3en Schaltnetzteils (s. 5.6) noch nicht lohnt.

TRS/NT60 bzw. TRS/NT120
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5.6 * 15 Schaltnetzteil fur max. 12 Achsen

Dieses Schaltnetzteil befindet sich auf einer Euro-Karte mit den Abmessungen 160 x 100
x 35 mm. Es kann aus einer Gleichspannung von 18 bis 36V versorgt werden und erzeugt
+15V/2A und -15V/1A. Die Ausgangsspannungen sind vom Eingang potentialgetrennt.
Das Netzteil kann max. 12 Stick TRS... versorgen. Bei Verwendung des Netzteils fir an-
dere Zwecke ist darauf zu achten, daf3 die negative Ausgangsspannung nicht starker be-
lastet wird als die positive.
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5.6 Busplatine

Die Busplatine (Bestellbez. TRS/BUS-S) erleichtert die Verdrahtung des Servoreglers,
schafft Ubersicht und erhéht die Betriebssicherheit.

Zudem bietet sie die Mdglichkeit, Endschalter-Funktionen zu realisieren. Wird einer der
Endschalter (A) oder (B) gedffnet, bremst der Motor und kann nur wieder in die andere
Drehrichtung aktiviert werden. Sollten Sie diese Funktion nicht nutzen, missen die Ein-
gange nach GND gebruckt werden, der Regler arbeitet sonst nicht !

Fur Freigabe ist der "Enable"-Eingang gegen Masse zu schalten.

Die Busplatine ist auch fir positive Logik (Eingénge aktiv bei 12-30 V) lieferbar.

Typenschlissel:
TRS/BUS-S

-N
“V N: Negative Logik

P: Positive Logik

S: Schraubklemmen
K: DIL-Sockel

Busplatine f. TRS
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Schraubklemme = Anschlufl3

1 Tacho (-)
2 Tacho (+)
3 Anst. dyn.Brems
4 GND ref.
5 Sensor-Stop

6 Stromgrenzwert

7 Enable (Freig.)

8 la - Monitor

9 12T- Monitor

10 +15 Volt

11 -15 Volt

12 GND (0 Volt)

13 Ready (Bereit)

14 Ready (Bereit)

15 Sollwert (+)

16 Sollwert (-)

17 Endschalter (A)

18 Endschalter (B)

Motor (-)

Ub (+)

GND (0V)

Motor (+)

Signalinvertierung durch Schliel3en von:
JP1 = Endschalter (B)

nn

:

o)



==

o O
S Trechnisghe Beschreibung TRS Seite 29
‘ ST2 KL TN
FrrrTTTTT @'IJ é @
% @ JP2 = Endschalter (A)
=y S JP3 = Enable
@13 @
=iR=E
"o (2
= S
9
s O

n
i

S



Technische Beschreibung TRS

Seite 30

6. Anhang
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6.2 Bauteil-Lageplan Unterseite
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6.3 Mal3zeichnungen
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6.4 TRSW

Der Servoverstarker TRS steht in der Version TRSWXXX/XX als Wandmontagegerat zur
Verfiigung. Die Versorgung erfolgt Uber einen Drei-Phasen-Transformator mit einer
Sekundarspannung von 3x48-3x54VAC fur die 60 V Ausfihrungen (3x95VAC fur 120V
Geréate) oder uUber eine Gleichspannung von 65-72VDC fir 60 V Geréate (135-140 VDC fur
120V Geréate). Falls nicht die Option "N" (Internes Netzteil fir die Elektronikversorgung)
bestellt wurde, mul das Gerat zusatzlich mit +15 VDC versorgt werden.

Die MalRe des Gerates sind: LxHxT:105x133x215. Die Kuhlung erfolgt Uber einen
zusatzlichen Ventilator, der bereits im Gerat integriert ist.

Steckerbelegung:

Signalstecker (Schraubsteckverbinder Phoenix MSTB2,5/20-ST-5,08

1 la-Monitor (10V = 40 A)

2 12t-Meldung (+15V = I2T)

3 lextern (Ext. Strombegrenzung)

4 Sensor Stop Meldung (+15V wenn lext. Grenze erreicht)
5 GND ref. (Referenzmasse der Elektronik)

6 Tachoeingang (-)

7 Tachoeingang (+) (liegt intern tber 2000hm auf Masse)
8 Ansteuerung Dynamische Bremse

9 + 15V (+15V Ausgang; max. 20mA)

10 GND

11 — 15V (-15V Ausgang; max. 20mA)

12 Negativer Anschlul} fir Pos.Stop; Neg.Stop; Enable

13 Enable (auf +12V bis +35V zu schalten)

14 Neg.Stop (auf +12V bis +35V zu schalten)

15 Pos.Stop (auf +12V bis +35V zu schalten)

16 Differenzeingang fur Sollwert (+)

17 Differenzeingang fur Sollwert (=)

18 Betriebsbereit Meldung (potentialfreier Reedkontakt)

19 Betriebsbereit Meldung (potentialfreier Reedkontakt)

20 NC

Leistungsstecker (Schraubverbinder Phoenix GKDS/E)
Motorleitung (-)

Motorleitung (+)

Motor Schirm

+Ub Zwischenkreis

GND Zwischenkreis

L1 - Trafo

L2 - Trafo

L3 - Trafo

PE - Schutzleiteranschlul3

OCoOoO~NOOOUILPAWNPEF
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Erlauterungen zur Anschlul3belegung:

Bis auf die Endschalterlogik (Signalstecker 12, 14 und 15) und den Anschlu3 des
Transformators (Leistungsstecker 6,7 und 8) entsprechen die Anschliisse denen des
Standardgerates TRS.

Positiv Stop - Schalter (Signalstecker 15,12)

Fur den Lauf des Motors in positiver Richtung ist die Klemme 15 mit Klemme 12 zu
verbinden. Bei Unterbrechung dieser Verbindung, wie z.B. durch einen Endschalter
(Offner), werden positive Sollwerte unterdriickt und daher der Motor mit dem eingestellten
Impulsstrom abgebremst. "Negative" Drehzahlen sind weiterhin maoglich. Bei aktivierter
Stop-Funktion wird gleichzeitig der Integralanteil des Reglers abgeschaltet.

Negativ Stop - Schalter (Signalstecker 14,12)
Dieser Eingang hat dieselbe Funktion wie "Positiv Stop", jedoch fiir negative Sollwerte.

Trafoanschlisse (Leistungsstecker 6,7,8)

An diesen Kontakten werden die Sekundaranschlisse des Transformators
angeschlossen. Diese Anschlisse missen extern abgesichert werden. Bei Verwendung
eines extrem niederohmigen Trafos (z.B. bei Parallelschaltung mehrerer Achsen) kann ein
Einschaltstrombegrenzer notwendig sein, um die Gleichrichterdioden nicht zu zerstéren.

Busplatine:
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