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Sehr geehrter Kunde,

wir sind stets bemuht, optimale Sicherheitsmal3hahmen zu gewahrleisten und uns am
neuesten Stand des technischen Fortschritts zu orientieren. Trotzdem ist es
erforderlich, da3 wir lhnen als Anwender unserer Bauteile folgende zusatzliche
Informationen geben:

Die Geréate sind ausschliellich als Zulieferteil zur Weiterverarbeitung durch Industrie,
Handwerk oder sonstige auf dem Gebiet der Elektrotechnik und EMV fachkundige
Betriebe bestimmt.

Warnhinweise!!

Achtung - nicht bertihren. Die Gerate haben ungeschutzte spannungsfihrende Teile.
Die Spannung liegt z.T. in einem lebensgefahrlichen Bereich.

Samtliche Arbeiten an den Geraten dirfen zur eigenen Sicherheit nur durch einen
Fachmann vorgenommen werden.

Offene Anschlisse mussen, um den Sicherheitsvorschriften zu entsprechen durch
Gehause, Abdeckungen 0.4. gegen Beriihrung gesichert werden. Spannung kann auch
nach Trennung des Gerdtes vom Netz noch vorhanden sein (Kondensatorent-
ladungen).

Bei Falschbedienung und unter ungiinstigen Bedingungen kénnen durch Uberdruck
Teile des Elektrolytkondensators abgesprengt werden. Bei ausnahmsweise notwen-
digen Arbeiten am offenen Gerat, bitte unbedingt Korper (Hande!) und Gesicht
schitzen.

Auf ausreichende Kihlung ist auf jeden Fall zu achten. Bei Uberhitzung besteht
Brandgefahr.

Technische Anderungen vorbehalten.
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1. WICHTIGE HINWEISE

- Das Gerat darf nur durch Fachpersonal angeschlossen und in Betrieb genommen werden.
- Das Gerat darf nur bei ausgeschalteter Versorgungsspannung ein- oder ausgebaut werden.
- Nach Betrieb des Gerates kénnen Teile der Einheit noch ca. 3 Minuten spannungsfuhrend sein.

- Das Gerat darf nur tber einen Transformator mit galvanisch getrennten Sekundarwicklungen an die
Netzspannung angeschlossen werden.

- Beachten Sie bitte bei der Auslegung oder bei Anschluf3 des Transformators, dafl} sekundérseitig
Spannungsunterschiede zwischen Leerlauf und Vollast sowie Netzschwankungen auftreten kénnen.

2. ALLGEMEINE INFORMATIONEN

Servoregler der Baureihe MRS 3V sind pulsbreitenmoduliert arbeitende Verstarker. Sie sind zum
Antrieb permanenterregter Synchron-Servomotoren mit Resolverauswertung entwickelt worden.

Es sind Vier-Quadranten-Regler, d.h. sie kénnen Motoren in beide Drehrichtungen beschleunigen und
bremsen. Das Gerat besitzt keine interne Ballastschaltung, deshalb muf3 bei Bremsvorgangen mit
groRen Massen und bei vertikalen Achsen eine externe Ballastschaltung verwendet werden.

Beim Beschleunigen stellt er dem Motor fir max. 3 Sekunden den 3-fachen Strom zur Verfiigung,
womit der Motor das 3-fache seines Dauermomentes als Impulsdrehmoment erreichen kann.

Zum Betrieb ist die Spannungsversorgung, der Motor und eine Sollwertvorgabe erforderlich (z.B. siehe
Eingangsprufschaltung).

Vorteile:
- Durch spezielles Modulationsprinzip fast keine Taktgerausche aus dem Gerat oder am Verbraucher.
- Hoher Wirkungsgrad durch optimale Ansteuerung der Endstufe

- Eine sehr kleine Mindestlastinduktivitat und der niedrige Innenwiderstand des Reglers ergeben eine
hohe Dynamik.

- It-Strombegrenzung
- Schutzschaltung fiir Uberspannung, Uberstrom und Ubertemperatur

- Inkrementalgeberausgang 1024 Impulse/Umdrehung
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3. TECHNISCHE DATEN
24...60/5-15 80...160/3-9 180...300/2-6
Nennspannung 60V DC 160 V DC 300V DC
Nennstrom 5A 3A 2A
Impulsstrom einstellbar max. 3 sec. 15A 9A 6A
Hilfsspannung f. externe Zusatzschalt. + 12 V/50 mA + 12 V/50 mA +12 V/50 mA
+5V/100 mA +5V/100 mA +5V/100 mA
max. zuldssige Versorgungsspannung 75V DC 200V DC 370V DC
min. zuldssige Versorgungsspannung 20V DC 60V DC 100v DC
Hilfsspannung (bei allen 3 Typen) 15-0-15V AC/0,5 A
Spannungsbereich der Sollwerteingange " 0..x10V
Eingangswiderstand der Sollwerteingange " 20kS 533 nF
Stellbereich der Eingangsabschwacher " 0...100%
Stellbereich des Tachoabschwéchers " 20...100%
Max. Eingangsdrift " +15:V/°C
Bandbreite des unterlagerten Stromreglers " 1 kHz
Taktfrequenz gegen Masse " 9 kHz
Mindestlastinduktivitat " 0,8 mH
Frequenz der Stromwelligkeit " 18 kHz
Ausgangsstrom-Formfaktor mit Mindestlast-
induktivitat (0,8 mH) " 1,01
Wirkungsgrad " 95%
Belastbarkeit der Betriebsbereit OC-Ausgange " 50 V /50 mA
Belastbarkeit der Impulsgebersignale “ 20 mA
max. Betriebs-Umgebungstemperatur " 45 °C
max. zulassige Kuhlkdrpertemperatur " 90 °C
Einbaulage " vertikal
Warmeableitung " Konvektion
Gewicht " ca. 0,75 kg
Option " Ballastschaltung MABA/MABA HV

4. REGELPRINZIP

Batteriebetrieb mit Schaltnetzteil SNT
maoglich

Beim burstenlosen Synchronmotor ist der Rotor als Permanentmagnet ausgebildet und wird mittels der 3-

phasigen Statorwicklung in Rotation versetzt.

Das 3-phasige, sinusférmige Drehfeld wird winkelrichtig vom Resolver bzw. seiner Auswertung gesteuert,
so daf3 in jeder Rotorstellung eine optimale Bestromung des Stators erfolgt.

Die Drehzahl des Synchronlaufers ist proportional zur Drehfrequenz des Stators.

Das Prinzip der Drehzahlregelung mit unterlagerter Stromregelung findet hier seine Anwendung.

Der Uibergeordnete Drehzahlregelkreis besteht aus Drehzahlregler und Motor-Tachonachbildungskom-
bination. Der Drehzahlsollwert wird von auf3en durch den Anwender vorgegeben, z.B. mittels
Potentiometer oder NC-Steuerung. Der Drehzahlistwert wird durch den Resolver ermittelt und am ersten
Summierpunkt mit dem Drehzahlsollwert verglichen. Die ermittelte Differenz ist die Eingangsgrol3e des
Drehzahlreglers. Er bildet aus der Regeldifferenz den erforderlichen Stromsollwert, der an den
untergeordneten Stromregelkreis weitergegeben wird. Der Stromregelkreis besteht aus dem Stromregler,
dem Pulsbreitenmodulator und der Verstarker-Endstufe. Der Stromistwert wird am Motorstrang gemessen
und auf dem Summierpunkt zurtickgefuhrt. Soll- und Istwert werden verglichen und die Differenz dem
Stromregler zugefihrt, der sie auf Null abgleicht.
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5. EINGANGE
5.1 Die Drehzahlsollwerteingange

Der Drehzahlsollwert kann wahlweise oder auch kombiniert durch Addition tber die Sollwerteingange 1
und/oder 2 eingespeist werden. Die Sollwerteingdnge 1 und 2 sind Differenzeingange.

Der Differenzeingang hat einige Vorteile, gegentiber dem massebezogenen: Gleichtaktstérimpulse
werden unterdriickt und Masseschleifen, welche Offsetspannungen mit sich bringen kdnnen, werden
unterbrochen. Ein Nachteil gegeniuber dem massebezogenen Eingang ist, daf3 der Sollwert mit 2 Adern
zugefuhrt werden mul3. Vorzugsweise sind Sollwertspannungen von 0 V bis zu +10 V einzuspeisen. Der
Eingangswiderstand der Sollwerteingénge betragt 20 kS 5 33nF. Die Eingangsabschwacher sind jeweils
mittels P1 bzw. P2 im Bereich von 0...100 % einstellbar.

Nicht benétigte Eingédnge missen auf Masse gelegt werden, um Stérungen, die durch Einstreuungen
hervorgerufen werden kénnen, auszuschlieRen.
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5.2 Der Strombegrenzungseingang

Der Strombegrenzungseingang wird z.B. zum Einrichten einer Maschine benétigt, z.B. damit ein vom
Antrieb bewegtes Teil bei einem Fehler nicht mit vollem Drehmoment bewegt wird und eventuell die
Maschine beschadigen kann oder bei Wickelantrieben den Wickelzug zu begrenzen. Uber diesen
Eingang wird immer das maximal zur Verfigung stehende Drehmoment herabgesetzt!

Der Eingangsspannungsbereich betragt 0...+ 10 V, wobei +10 V dem maximalen Impulsstrom
entsprechen. Der Eingangswiderstand betragt > 100 kS.

I-Soll

AGND AGND AGND

I-Soll Ausgang(+10V)
23 k8

CN2A

Vee
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5.3 Statuseingéange

Alle Statuseingange sind high-aktiv, dh. deren Bezeichnung beschreibt die jeweilige Funktion bei offenem
Eingang. Sie sind entweder mittels Schalterkontakt oder Open-Collector-Ausgang mit der Reglermasse zu
verbinden. Die maximale Spannung bei der sicher Low erkannt wird, betragt +1 V.

Der Disable-Eingang gibt die Endstufe frei. Bei offenem Eingang ist der Motor stromlos geschaltet. Das
Abschalten und die Freigabe der Endstufe erfolgen sofort.

Die Positiv/INegativ-Stop-Eingénge sind high-aktiv, dh. bei einem geotffneten Eingang ist die zugehdrige
Drehrichtung gesperrt. Achtung: Sobald einer der beiden Eingénge aktiv ist, arbeitet der Regler als P-
Regler!

Der Integral ab-Eingang bestimmt das Regelverhalten. Bei gedffnetem Eingang ist das Integralverhalten
des PI-Reglers abgeschaltet, und der Regler arbeitet als P-Regler.
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6. VERSORGUNG

6.1 Die Hilfsspannung

Benotigt wird eine Wechselspannung von 15-0-15 V AC / 0,5 A. Hohere Werte sind nicht zu empfehlen,
da hierdurch die Verlustleistung und damit die Erwarmung am Regler unnétig ansteigt.

Es ist auch mdglich bei Batteriebetrieb einen DC-DC-Wandler anzuschlieRen; dabei muf3 jedoch darauf
geachtet werden, dal3 die Restwelligkeit < 0,1 V ist.
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6.2 Die Zwischenkreisversorgung
Die Zwischenkreisversorgung erfolgt mittels eines Transformators.

Je nach Geréatetyp kénnen folgende Wechselspannungen eingespeist werden:

Typ Trafowechselspannung
MRS 3V 24... 60/5-15 22... 52V AC
" 80...160/3-9 60...120 V AC
" 180...300/2-6 128...210 V AC

6.3 Batteriebetrieb (V.. = 24 ace; Masse = 30 ace)

Bei Batteriebetrieb sind die daflr vorgesehenen Gleichspannungseingange zu verwenden, ist es unbe-
dingt auf richtige Polung zu achten!

Die Hilfsspannung wird Uber die Zusatzplatine SNT erzeugt.

Bei falscher Polung kann das Geréat zerstort werden!

Die angelegte Gleichspannung kann je nach Geratetyp:

Typ Spannungen
MRS 3V 24... 60/5-15 22V... 75V DC
" 80...160/3-9 60 V...200V DC
" 180...300/2-6 100 v...370 V DC

variieren.

Achtung! Beachten Sie aber, daf’ die oben genannten Spannungen niemals tUber- bzw. unterschritten
werden dirfen, da das Gerét sonst nicht mehr einwandfrei arbeitet.

Bei Batteriebetrieb und korrektem Anschlufd wird die anfallende Bremsenergie in die Batterie zuriickge-
speist.

243ce] e
+Vee ZC 15V AC MU3V
3
- SNT L GND
== - te] gy o [IRS3V
GND

J0ace

GNO
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7. AUSGANGE

7.1 Betriebsbereit

Der Betriebsbereit-Meldeausgang ist ein Open-Collector-Ausgang, der bei betriebsbereitem Zustand
gegen Masse geschaltet ist. Parallel dazu leuchtet die griine LED; im Fehlerfall leuchtet sie rot, und der
Ausgang ist hochohmig. Belastet werden darf der Ausgang mit maximal 50 mA bzw. +50 V.

Bei induktiven Belastungen (Relais) mulR unbedingt eine Freilaufdiode parallel geschaltet werden.

Beriebsbereif
<C
S [«
2k? 13
BC548
& TD9?
GND

7.2 Motor-Ausgang
An den Motorausgangen sollte direkt nur ein Motor angeschlossen werden, der eine Induktivitat von > 0,8

mH besitzt. Bei der Verwendung von Motoren geringerer Induktivitét ist jeweils eine Drossel von => 0,4
mH in die drei Motorleitungen zu schalten.

8. UBERSICHT DER EINSTELLMOGLICHKEITEN

8.1 Potentiometerbeschreibung

Potentiometer P1 . Abschwacher fir Sollwerteingang 1
Stellbereich 0...100 %
Potentiometer P2 : Abschwacher fur Sollwerteingang 2
Stellbereich 0...100 %
Potentiometer P3 : Abschwécher fiir Tachorickfiihrung (Resolver)
Stellbereich 20...100%
Potentiometer P4 : Offset-Abgleich des Drehzahlreglers
(Stillstand des Motos bei Sollwert = O V)
Potentiometer P5 : Wechselspannungsverstarkung des Drehzahlreglers
Potentiometer P6 : Einstellung der Rampensteilheit
Stellbereich 10...100%
LED 1 (griin) : Signalisiert die Betriebsbereitschaft des Reglers (auch bei Disable)
LED 2 (gelb) : Leuchtet, wenn der Regler in I’t-Strombegrenzung geht
LED 3 (rot) : Leuchtet bei Storung Uberspannung
LED 4 (rot) : Leuchtet bei Stérung Uberstrom
LED 5 (rot) : Leuchtet bei Stérung Ubertemperatur

Nach Aufleuchten einer der roten LED's laR3t sich der Regler nur durch Aus- und Einschalten aktivieren.
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8.2 Resolver als Inkrementalgeber

Die Ausgange sind RS 422-kompatibel. Der maximale Laststrom darf 20 mA nicht Uberschreiten.
"0-Spur" gibt einmal pro Umdrehung einen negativen Impuls mA

"A-Spur" erzeugt 1024 Impulse pro Umdrehung

"B-Spur" erzeugt 1024 Impulse um 90° phasenverschoben zur A-Spur

Die Breite der 0-Spur kann verandert werden.

J4 J5 J6

X 0 0 = 0-Spur 90° von A-Spur
0 X 0 = 0-Spur 180° von A-Spur
0 0 X = 0-Spur 360° von A-Spur

(0 = offen; X = zu)

Andere Zustande verboten!

Die Létbricken befinden sich auf der Zusatzplatine Resolver.

8.3. Einstellungen fir unterschiedliche Motoren:

Mittels J1, J2 und J3 kann der Regler auf Motoren unterschiedlicher Fabrikate eingestellt werden.

Achtung: Fur Motoren, die nicht tGber die Mattke AG bezogen wurden, kann eine
Fehlfunktion auch gleichen Motor-Types nicht ausgeschlossen werden!

J3 J2 J

0 0 0 L? 2?2 B (z.B. LX 210 BW)
0 0 X L? 2?2 C (z.B. LX 430 CD)
0 X 0 L? 227 E (z.B. LS 610 EW)
0 0 X MBR

0 X 0 NX

(0 = offen ; X = zu)

Die Létbricken befinden sich auf der Zusatzplatine Resolver.
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9. STECKERBELEGUNG

2a Ausgang Drehmomentbegrenzung (+ 10V)

2c Ausgang Betriebsbereit (Open Collektor)

2e Ausgang + 5V (100 mA)

4a Masse

4c Eingang 15V AC Versorgung Hilfsspannung

4e Eingang 15V AC Versorgung Hilfsspannung

6a Eingang Drehmomentbegrenzung (0-10V)

6c Ausgang + 12V DC (50 mA)

6e Ausgang - 12V DC (50 mA) Option:
8a Eingang Resolver S3 Inkrementalgebersignale
8c Eingang Resolver R1 A, B, O invertiert:
8e Differenzeingang + Sollwert 1 _

10a Differenzeingang + Sollwert 2 A-10a
10c Differenzeingang - Sollwert 1 B - 10e
10e Differenzeingang - Sollwert 2 0-12¢c
12a Eingang negativ Stop

12¢ Eingang Integral ab

12e Eingang Disable

1l4a Eingang positiv Stop

l4c Eingang Resolver S4

1l4e Eingang Resolver S1

16a Ausgang Inkrementalgebernachbildung A-Spur

16¢c Ausgang Inkrementalgebernachbildung B-Spur

16e Eingang Resolver S2

18ace Ausgang Motor U

20ace Ausgang Motor  V

22ace Ausgang Motor W

24ace + Vcc positive Zwischenkreisspannung

26ace Wechselspannungseingang Leistungsversorgung

28a Ausgang Inkrementalgebernachbildung O-Spur

28c Masse

28e Eingang Resolver R2

30ace Leistungsmasse (intern mit Masse verbunden)

32 ace Wechselspannungseingang Leistungsversorgung
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10. LEITUNGSFUHRUNG UND ERDUNG

Samtliche Steuerleitungen missen geschirmt ausgefiihrt sein. Bei externen Sollwerten muf3 der Schirm
der Steuerleitung an der Steuerung - und nicht am Verstarker angeschlossen werden. Der Bezug einer
der beiden Steuerleitungen des Sollwertes am Verstarker auf das 0-Volt-Potential des Servoverstarkers
macht die Vorteile des Differenzeingangs zunichte und kann zu Stérungen fiihren.

Die Motorleitung sollte aus einem 3-adrigen separaten, abgeschirmten Kabel mit einem
Leitungsquerschnitt von mindestens 1,5 mmz2 bestehen. Der Schirm ist an die Leistungsmasse des
Reglers anzuschlielen und am Motor zu isolieren.

Die Kerne eventuell bendétigter Drosseln sollten ebenfalls - um Funktionsstérungen zu vermeiden - mit
Erde verbunden werden. Regler, Motor und Steuerung mit mindestens 1,5 mmz2-Leitung sternpunktférmig
erden. Die Leitung des Resolvers muf} aus einer abgeschirmten Leitung bestehen. Der Schirm wird
reglerseitig auf Masse gelegt und am Motor isoliert. Bei Leitungslangen tiber 8m muf3 eine paarweise
verdrillte, abgeschirmte Leitung verwendet werden. Es sind die Paare R1/R2, S1/S2, S2/S4 zu bilden.

15V AC 4e Sek 1 — 6
10V F—A—38+ Sallw.1 GND |2 '
GND ! ! ! ! 10c Sallw 1 v QE 26ace* Sek 2 Prim
‘]_\ Y= - S0lw. 2452V a( [32ace* | o
T 2201Spi1 Ausg Vee 00 2 °
Ceal-Saut Eng. GND == —
—<4GND
0 1] 18ace* 1 LX210BW
31+ Sollw.2 V [20ace* 2
STEUEFUDQ 129 - Sollw.2 Motor W [22ace” 3 R
Cintegral ab 4
12e ! his3ble 1
1‘2': Pos. émp
Neg. Stop lbe v+~ 1
o 3w
R2 28— 3
34 14c Il ] 4
82 16e I I 5
RAB 1 11 6
L U
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11. INBETRIEBNAHME

11.1 Voreinstellung
Bei Lieferung ist der Regler durch das Werk voreingestellt.

Im Falle einer volligen Dejustierung sind folgende Voreinstellungen vorzunehmen:
- Eingangsabschwéacher P1 und P2 auf Mittelstellung

- Tachopoti P3 auf Linksanschlag

- Verstarkungspoti P5 auf Linksanschlag

- Offset-Poti P4 auf Mittelstellung

- Rampe P6 auf Linksanschlag

Die Inbetriebnahme sollte, wenn méglich, zundchst mit angeschlossenem Motor und abgekoppelter Last
erfolgen!

Bei falschem Anschluf’ kann der Motor mit vollem Drehmoment arbeiten und das Einstellpotentiometer
hat keinen EinfluR auf die Drehzahl!

Der Disable-Eingang wird gedffnet:
Beim nun folgenden Einschalten wird zunachst Sollwert = 0 V vorgegeben. Der Motor muf3 nach Schalten
des Disable-Eingangs Haltemoment entwickeln und darf nur wenig driften. Werden dann kleine Sollwerte
vorgegeben, muf3 der Motor folgen.

Sollten wahrend der Inbetriebnahme Fehler auftreten, so lesen Sie bitte zundchst Kapital 13.

11.2 Rampe

Die Drehzahlrampe kann mit P6 von 2,5 ms bis 60 ms verandert werden. Bei grof3eren Rampen muf3 C40
auf der Regelplatine vergro3ert werden. (Standard 100 nF)

11.3 Drehzahl-Abgleich

Zum Einstellen der maximalen Drehzahl wird ein Sollwert von maximal 10V auf einen Sollwert-Eingang
gegeben. Mit Tachopoti P3 wird nun die gewiinschte Enddrehzahl eingestellt.

Sollte durch diese Einstellung kein stabiles Regelverhalten (Schwingen der Motorwelle) zu erreichen sein,
so empfiehlt es sich, das Tachopoti weiter nach rechts zu drehen (héhere Drehzahl) und die gewlinschte
Enddrehzahl dann mit dem Eingangsabschwéacher P1 oder P2 einzustellen.

11.4 Offset-Abgleich

Nachdem alle vorangegangenen Einstellungen vorgenommen wurden, wird der Offsetabgleich
durchgefiihrt. Dazu wird der Sollwert 0 V vorgegeben und mit P4 ein Wegdriften der Motorwelle beseitigt.
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11.5 Stromregler

Bei einer ubergeordneten Lageregelung kann es sein, dafd der Drehzahlregelkreis abgeschaltet werden
muf3. Wird die Lotbriicke J14 auf der Regelplatine geschlossen und die Lotbriicke L3 auf der Basisplatine
geoffnet, so arbeitet der Regler als Stromregler.

Bei Schaltung als Stromregler darf der Motor kein nennenswertes Drehmoment bei Sollwert =0 V
aufweisen.

Auch bei kleinen Sollwerten lauft der Motor in jeweils eine Drehrichtung hoch, jedoch ist das
Drehmoment, das der Motor entwickeln kann, sollwertabhangig.

11.6 Ballastschaltung (extern)
Die Ballastschaltung tiberwacht die Zwischenkreisspannung und wandelt die im Bremsbetrieb anfallende
Energie in Warme um. Wird im Bremsbetrieb die rote LED "Uberspannung" aktiviert, so muR eine
Ballastschaltung (MABA) eingesetzt werden.
MRS 3V 24... 60/5-15 MABA
80...180/3-9 MABA HV
180...360/2-6 MABA HV

AnschluR von MABA/MABA HV an MRS 3V

Z2kace Zac
Lac
6ac

MRS 3V 5| MABA
MABA HV

+\/cc

0 30ace 26ac
28ac
30ac
37ac

Die Leitungen zwischen MRS 3V und MABA dirfen 30 cm nicht Uberschreiten.
Leitungsquerschnitt mind. 1,5 mm?
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11.7 MaRRzeichnung MRS 3V
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Drehmoment
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4] \ o) || Input 2
sl ﬁ & | Tacho
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\ | ||l Gain
il I % [ Ramp
ool (o] |l fo ol e
160 57
168
11.8 Eingangsprufschaltung MRS 3V
ol v 5 ACHE Sek 7 —— o, Trao
el, a Sek. T 15-0-15V/05A
el oy I o Sek2 210V/3A
¥ oy AC [26ace” Sek
- 3723ce*
e O
- : 2Lace* 2-4-6-8ac ‘
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00| Spliw 1 T 2 MBRO032/L.2
12+ Sollw2 U | 18ace® 1
- Sollw.Z \/ |20ace* 4
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1hal Py, Stop
%2 gi‘%*ﬁop <1 |1ke 7
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R1
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*Leifungsquerschnitte beachfen!
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*Leitungsquerschnitfe beachten!
N=6000Upm

Auf Resolverplatine
Brucke “Z” zu, und “X” auf
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11.9 Prinzipschaltbild MRS 3V

Orehzanl

Orehzahl-| _|Sfrom- o | Sallwert U | Stram-
Sollwert & regler begrenzung *Rotorlage i regler T [
T ) £
L P FE N
D
Sollwert ooV Strom- | ot L, ‘E Ll S
*Rotarlage It regler W B T
| |F
MR e
Sallwert woll SIPOM- |1 Ll L,
*Rotarlage regler ]
[
& Stommep-
schalfung
Resolver- Resolver
auswerfung
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Technische Beschreibung Ausgabe 1.04
11.9.1 Bestluckungsplane MRS 3V

zu MRS 3V 24... 60/5-15
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11.9.2 Bestuckungsplan der Regelplatine
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11.9.3 Bestuickungsplan der Resolverplatine
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12. OPTIMIERUNG DES REGELVERHALTENS

12.1 Wechselspannungsverstarkung
Bei den allermeisten Anwendungen beschrankt sich die Optimierung auf die Einstellung der

Wechselspannungsverstarkung am Potentiometer P5. Sie bestimmt das Drehmoment und somit die
Geschwindigkeit mit der der Regler nachregelt (dynamische Steifigkeit).

13. FEHLERSUCHE

Keine Reaktion, griine LED leuchtet nicht:
Betriebsgleichspannungen nachmessen. Fehlt eine der Spannungen, Verdrahtung tberprifen.
Grune LED leuchtet, jedoch sonst keine Reaktion:

Disable-Eingang nicht geschlossen. Unterbrechung im Motorkreis:
Mit Voltmeter Spannung messen. Drehmomentbegrenzung nicht geschlossen.

Brummiberlagerung im Motorstrom:

Gleichtaktiiberlagerung am Differenzverstarkereingang ist zu grol3. Gesonderte Masseleitung von Motor
zum zentralen 0 V-Punkt der Steuerung verlegen.

Rumpelnde, rhythmische Laufgerausche mit frithzeitigem Einsatz der I2t-Strombegrenzung:
Verstarkung an P5 reduzieren.
Dauerleistung zu gering, d.h. zu frihzeitiger Einsatz der 12t-Strombegrenzung:

Last zu groR3. Stromverlauf nachmessen und tatsachlichen Effektivwert hieraus errechnen. Unnétige hohe
Impulsstrome. Zur Erzielung optimaler Taktzeiten im Dauerbetrieb sind die Beschleunigungs- und
Bremsphasen mit dem geringstmdglichen Impulsstrom zu fahren. Statt trapezférmigem Drehzahlverlauf
maoglichst dreieckférmige Verlaufe ohne Leerlaufphasen anstreben.

Motor wird auch ohne Last zu heif3:

Erwarmung durch Ummagnetisierungsverluste; Betriebsspannung verringern oder Drosseln vor den Motor
schalten.

Elektrische Storpegel zu grof3 (z.B. Stérung der Steuerung).

Verdrahtung nicht in Ordnung. Drosseln direkt am Geréat montieren und Kerne mit kurzer Leitung erden.
Schirmanschlisse von Steuerleitungen am zentralen Nullpunkt der Steuerung erden, nicht am
Servoverstarker.

Ausgange externer Steuerungen (Operationsverstérker) durch Serienwiderstéande (330 S) von der Leitung
entkoppeln.
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Maximale Drehzahl ist zu gering:

Sollwert ist zu gering, Betriebsspannung zu niedrig, Belastung zu grof3. Eingangspoti P1/2 bzw. Tachopoti
P3 auf Rechtsanschlag; Betriebsspannung nachmessen, Impulsstrom oder Effektivstrom kurzzeitig zum
Nachweis der Uberlastung erhéhen: Drehzahl muf? dann ansteigen.

Motor dreht mit hoher Drehzahl im Leerlauf und gelbe LED leuchtet:

Die Drehzahl ist zu hoch.
Zwischenkreisspannung erhéhen oder Drehzahl mit Poti Eingang oder Tacho senken.

Drift zu stark:

Unglnstige Eingangsbeschaltung; Eingdnge unnétig abgeschwacht; Stérspannung auf den
Eingangsleitungen.

Potentiometer des Eingangs steht auf Maximum.

Eingangsleitungen auf Masse-Strome untersuchen.

Uberstrommeldung (mit interner Gerateabschaltung) bei hohen Drehzahlen:

Kommutierungsgrenze des Motors Uberschritten; Betriebsspannung kleiner wahlen und/oder Impulsstrom
verringern.

Unprazises Regelverhalten mit starkem Uberschwingen auch bei nur maRig aufgedrehter
Verstarkung:

Induktive Phasendrehung durch sehr grof3e Motorinduktivitat bei gleichzeitig kleiner mechanischer
Zeitkonstante; Motor mit kleinerer Induktivitat verwenden, Betriebsspannung erhéhen.

Motor weist Drehmoment im Stillstand auf, dreht aber nicht:
Hilfsspannungen, Resolver und Motorkabel richtig angeschlossen.

Jumper richtig gesteckt.

Motor fur diesen Regler ungeeignet.

Positiv-Negativ-Stop nicht auf Masse.

Motor lauft bei kleinen Drehzahlen unrund oder bleibt héangen:

Kabelbruch oder Kontaktschwierigkeiten an der Resolver- oder Motorverbindung.

Uberspannungsmeldung:

Bremsenergie zu hoch. Ballastschaltung MABA verwenden.





