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2 Allgemeines

2.1 Service und Kundendienst

NOVOTRON GmbH
Mauserstr. 31
D — 71640 Ludwigsburg

Anschrift: Telefon: +49 (0)7141 - 2969 - 0

Fax: +49 (0)7141 - 2969 - 22
E-Mail: info@novotron-online.com

www.novotron-online.com

2.2 Abkiirzungsverzeichnis

Kiirzel Bedeutung Kiirzel Bedeutung

VAC Wechselspannung VDC Gleichspannung

RO Read Only RW Readable and Writeable
\We} Write Only BCD binar codierte Dezimalzahl

2.3 Symbole

A
A\

Dieses Symbol zeigt eine allgemeine Warnung oder Hinweis hin. Ein Nichtbeachtung
kann den Betrieb erschweren oder zu Sachschaden fuhren.

Diese Symbol weist auf Gefahren hin,

« die zur Gefahrdung von Leben oder Gesundheit von Personen fiihren, oder

» die gréRere Sachschaden verursachen koénnen.

2.4 Marken- und Warenzeichen
~EnDat" ist ein eingetragenes Markenzeichen der DR. JOHANNES HEIDENHAIN GmbH.

~Windows" ist ein eingetragenes Markenzeichen der Fa. Microsoft.

,COMBICON*, ,MICRO COMBICON" und ,POWER COMBICON" sind Produktbezeichnungen der
Fa. Phoenix Contact.
,LUTZE SUPERFLEX® ist ein eingetragenes Markenzeichen der Fa. Friedrich Liitze GmbH & Co.

KG.

2.5 Aufbau des Handbuchs

Band 1 Grundgeréat
Band 2 Softwarereferenz
Band 3 Erweiterungsmodule
Band 4 Inbetriebnahme
4/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10
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2.6 Bestellbezeichnungen

2.6.1 Typenbezeichnung

‘ Typenbezeichnung der ND40 Serie
| ND41 IEI\ 3207 | [v ]l c IEI\ 0| 22 IEI\ 000 |

Kundenspezifische Modifikationen
000 entspricht Standard

Kennnummer Erweiterungsmodul (siehe unten)

kein integrierter NetZfilter

0
1 integrierter NetZfilter 1 phasig
3

integrierter NetZfilter 3 phasig

-l

J

C Signalanschluss MICRO COMBICON
D Signalanschluss D-SUB
W

Signalanschluss IP65 Gehause

Y 19“ Einschub
K Kompaktgehause
\ W IP65 Gehause

\J

| ND41 | 3202 | 320VDC/ Nennstrom 2 A/ Spitzenstrom 4 A
3204 320VDC/ Nennstrom 4 A/ Spitzenstrom 8 A
3207 320VDC/ Nennstrom 7 A/ Spitzenstrom 14 A

| ND42 | 5605 | 560VDC/ Nennstrom 5 A/ Spitzenstrom 10 A
5610 560VDC/ Nennstrom 10 A/ Spitzenstrom 20 A
5618 560VDC/ Nennstrom 18 A/ Spitzenstrom 34 A

‘ ND43 ‘ 6820 680VDC/ Nennstrom 20 A/ Spitzenstrom 40 A
6825 680VDC/ Nennstrom 25 A/ Spitzenstrom 45 A

2.6.2 Kennnummern der Erweiterungsmodule

Kennnummer Bedeutung
11 NOVOBUS + CAN-NOVOTRON
12 NOVOBUS + CAN-NOVOTRON galvanisch getrennt
21 NOVOBUS + PROFIBUS (obsolet)
22 NOVOBUS + EnDat 2.2 (obsolet)
23 NOVOBUS + PROFIBUS + EnDat 2.2 (obsolet)
31 NOVOBUS + PROFIBUS
32 NOVOBUS + EnDat 2.2
33 NOVOBUS + PROFIBUS + EnDat 2.2
34 NOVOBUS + CANopen
35 NOVOBUS + CANopen + EnDat 2.2

Version 01.10 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat 5/103
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2.6.3 Software Bus- Optionen

Als kundenspezifische Modifikation gibt es die Mdglichkeit, den NOVODRIVE mit fest eingestellten
Bussystemparametern zu liefern. Damit kann unabhéngig vom aufgespielten Parametersatz die
Steuerung die Kommunikation mit dem NOVODRIVE aufbauen und anschliel3end die Konfiguration
durchfiihren, ohne dass vorher die Busadresse per PC eingestellt werden muss.

Bus-Option = 0 (Standard Option)
Kundenspezifische Parameter werden beim Reset nicht veréndert.

Bus-Option = 1...4
Diese Optionen gelten fir CAN-NOVOTRON. Die Datenrate wird fest auf 1 MBit/s eingestellt. Alle

CAN-Identifier werden aus dem Zustand der digitalen Eingdnge GPIn9...14 bestimmt. Die
Unterschiede zwischen 1...4 liegen in der Anzahl der aktivierten Prozessdaten-ldentifier.

Bus-Option =5
Diese Option gilt fir Erweiterungsmodule mit PROFIBUS oder CANopen. Unter PROFIBUS wird die
Busadresse aus dem Zustand der digitalen Eingange GPIn9...14 bestimmt. Unter CANopen werden
die CAN-Identifier nach dem CANopen-Standard gesetzt, wobei die Node-ID aus dem Zustand der
digitalen Eingange GPIn9...14 ermittelt wird.

Bus-Option = 7

Diese Option gilt fir den Anschluss einer externen Steuerung der Fa. EPIS.

Wertigkeit Beispiel
GPIn9 1 1
GPIn10 2 0
GPIn11 4 0
GPIn12 8 1
GPIn13 16 1
GPIn14 32 1
Busadresse =57(1+8+16 +32)

Fur den Zustand der digitalen Eingange GPIn9...14 gilt:
24V - 0
oV - 1

6/103
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2.6.4 Lieferumfang fiir Standardgerate

Ausfiithrung im Kompaktgehause

Im Lieferumfang sind enthalten:

« Steckerset ,Leistungsanschluss ND41/42/43" mit Leistungsstecker X1, Temperaturstecker X6
(nur bei ND42) und Ringkern

e 1 x Schirmklemme SK14 (ND41) oder SK20 (ND42) von Fa. Phoenix Contact

« integrierter Netzfilter (1-phasig bei ND41, 3-phasig bei ND42-5605, ND42-5610 und ND43)
* integrierte Zwangsbeluftung

» Steckerset ,MICRO COMBICON ND40" oder ,D-SUB Anschluss ND40*
Ausfithrung als 19“-Gerat
Im Lieferumfang sind enthalten:
* Steckerset ,Leistungsanschluss NDxx" mit Leistungsstecker X1, Temperaturstecker X6 (nur bei
ND42) und Ringkern
» Steckerset ,MICRO COMBICON ND40" oder ,D-SUB Anschluss ND40"

Der NOVODRIVE enthalt keinen Netzfilter. Es muss ein externer Netzfilter vorgesehen
werden. I

Version 01.10 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat 7/103
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Zubehoér
Als zuséatzliches Montagematerial kénnen weitere Steckersets und Ringkerne fur die Gerate bestellt
werden.
Bestellnumme Produkt Umfang / Eigenschaften
r
105212 Steckerset ,MICRO COMBICON ND40*“ 1 x HD D-SUB, 15-polig, Stecker (inkI.
Haube)
1 x D-SUB, 9-polig, Stecker (inkl. Haube)
1 x D-SUB, 9-polig, Buchse (inkl. Haube)
1 x MICRO COMBICON, 8-polig Buchse
1 x MICRO COMBICON, 12-polig Buchse
1 x Abschlussstecker
105213 Steckerset ,D-SUB Anschluss ND40* 1 x HD D-SUB, 44-polig, Stecker (inkl.
Haube)
1 x HD D-SUB, 15-polig, Stecker (inkl.
Haube)
1 x D-SUB, 9-polig, Stecker (inkl. Haube)
1 x D-SUB, 9-polig, Buchse (inkl. Haube)
1 x Abschlussstecker
104378 Steckerset ,Leistungsanschluss ND41* 1 x COMBICON, 16-polig, Buchse
1 x Ringkern (Bestellnummer 100950)
105215 Steckerset ,Leistungsanschluss ND42* 1 x COMBICON, 12-polig, Buchse
(ND42-5605 und ND42-5610) 1 x COMBICON, 2-polig, Stecker
1 x Ringkern (Bestellnummer 100950)
105468 Steckerset ,Leistungsanschluss ND42-5618* 1 x POWER COMBICON, 12-polig, Buchse

1 x COMBICON, 2-polig, Stecker
1 x Ringkern (Bestellnummer 100950)

105216 Steckerset ,Leistungsanschluss ND43" 1 x POWER Stecker, 6-polig, Buchse
1 x POWER Stecker, 3-polig, Buchse
1 x Ringkern (Bestellnummer 100950)

100950 Ringkern Ringkern mit den Eigenschaften:
Werkstoff: N30
Ausfihrung: R25/10
AL: 4600 nH

102719 Serielles Kabel fir ,NOVOBUS-Anschluss* an den 1 x serielles Kabel 9polig 2m
PC

8/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10
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3 Sicherheitshinweise

A Im NOVODRIVE treten lebensgefahrliche Betriebsspannungen

auf!
Netzspannung tritt an Leistungseingéangen, Motoranschliissen, Ballastschaltungen,
Zwischenkreisanschliissen sowie am Temperaturfiihlereingang des NOVODRIVE auf.

Betroffen sind die Anschliisse X1, X6 und X7.

3.1 BestimmungsgemafBe Verwendung
Der NOVODRIVE der ND40-Serie ist ein hach dem neuesten Stand der Technik gebauter
Servoumrichter zum Ansteuern birstenloser Servomotoren und Linearmotoren mit einem
geeigneten Lagemesssystem.
Der NOVODRIVE wird als Komponente in elektrische Anlagen oder Maschinen eingebaut und darf
nur als integrierte Komponente der Anlage in Betrieb genommen werden.

A Sicherer und storungsfreier Betrieb

Ein sicherer und stoérungsfreier Betrieb ist nur durch das Zusammenspiel des
NOVODRIVE mit:

— dem Motor und Lagemesssystem,
— einer korrekter Verdrahtung und
— einer dazu passenden Parametrierung

moglich.
Eine falsche Parametrierung, ein Verdrahtungsfehler oder ein Defekt kann zu einer
unkontrollierten und gefahrlichen Beschleunigung des Motors fiihren.

Ein anderer Einsatz als der beschriebene kann zu Sachschaden oder zu gesundheitlicher
Gefahrdung des Benutzers oder anderer anwesender Personen flhren.

Der NOVODRIVE darf nur in technisch einwandfreiem Zustand, bestimmungsgemalR sowie
sicherheits- und gefahrenbewusst unter Beachtung der Handbiicher und Sicherheitshinweise
eingebaut und in Betrieb genommen werden.

Maschinenrichtlinie
Der Maschinenhersteller muss nach EU-Richtlinie 2006/42/EG eine Gefahrenanalyse fir die
Maschine erstellen und geeignete Malinahmen treffen, damit unvorhergesehene Bewegungen nicht
zu Schaden an Personen oder Sachen filhren kénnen.
Als Hersteller und/oder Betreiber einer Anlage sind Sie fur die Einhaltung der geltenden
Unfallverhiitungs- und Sicherheitsvorschriften verantwortlich.

Version 01.10 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat 9/103
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Umgebungsbedingungen
Der NOVODRIVE darf nicht in explosionsgefahrdeten Bereichen oder im Medizinbereich sowie in
anderen Bereichen, die als gefahrlich klassifiziert sind, eingesetzt werden.

3.2 Allgemeine Sicherheitsvorschriften

Lesen Sie vor der Installation und Inbetriebnahme des NOVODRIVE die vorliegende
Dokumentation. Eine falsche Handhabung des Servoumrichters kann zu Personen- oder
Sachschéden fuhren. Beachten Sie unbedingt die technischen Daten und Angaben zu den
Anschlussbedingungen (Typenschild und Dokumentation).
Transport und Lagerung
Fur den Transport und die Lagerung der NOVODRIVE darf nur die dafir vorgesehene Original -
verpackung verwenden werden.
Reparaturen und Anderungen
Zerlegen Sie den NOVODRIVE nicht. Nehmen Sie an dem NOVODRIVE keine Veranderungen vor.
Reparaturen und Umbauten dirfen nur durch die NOVOTRON GmbH durchgefuhrt werden.
Arbeiten an der Achse

Nehmen Sie Arbeiten an den angetriebenen Achsen der Maschine erst vor, nachdem der
NOVODRIVE vom Netz getrennt und die Entladezeit der Kondensatoren abgewartet wurde.

Ohne zusatzliche Schutzeinrichtungen kann ein Defekt im NOVODRIVE, im Lagemesssystem oder
der Verdrahtung im Extremfall innerhalb von Sekundenbruchteilen zu einer unkontrollierten
Bewegung bzw. zu einer enormen Beschleunigung des Motors fuhren.

3.3 Anschlussarbeiten

Nur qualifiziertes Fachpersonal darf Arbeiten wie Installation, Inbetriebnahme und Instandhaltung
des NOVODRIVE ausfuhren. Qualifiziertes Fachpersonal sind Personen, die mit der Aufstellung,
Montage, Inbetriebnahme sowie dem Betrieb des Produktes vertraut sind und Utber die ihrer
Tatigkeit entsprechenden Qualifikationen verfligen. Das Fachpersonal muss folgende Normen bzw.
Richtlinien kennen und beachten:

* |EC 364 bzw. CENELEC HD 384 oder DIN VDE 0100
¢ |EC-Report 664 oder DIN VDE 0110

* nationale Unfallverhiitungsvorschriften

Erdung

Das Kompaktgehause bzw. der 19“-Rahmen des NOVODRIVE muss vor Inbetriebnahme geerdet
werden (- Abschnitt 5.3.1).

Verdrahtung
Kontrollieren Sie vor dem Einschalten des NOVODRIVE die Verdrahtung. Uberpriifen Sie,

« ob alle Stecker richtig gesteckt und alle Schrauben festgeschraubt sind,

10/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10
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« ob die Erdung / Schirmung richtig ausgefihrt ist,

* ob die Steckverbinder durch Verschrauben gegen Abgleiten gesichert sind (es darf nicht an
unter Spannung (auch unter Kleinspannung) stehenden Steckern gezogen werden, weil dadurch
die angeschlossene Elektronik zerstort werden kann),

« ob der Beriihrungsschutz ausreichend gewabhrleistet ist (stellen Sie sicher, dass keine
spannungsfiihrenden Teile berthrt werden kénnen; die fiir Netzspannung verwendeten Kabel
mussen eine doppelte oder verstarkte Isolation zwischen Ader und Oberflache aufweisen; flr
die Aderenden missen Aderendhiilsen mit Isolation der entsprechenden Grof3e verwendet
werden).

Absicherung
Stellen Sie sicher, dass eine elektrische Absicherung des NOVODRIVE vorhanden und richtig
angeschlossen ist.

Not-Aus / Not-Halt
Sorgen Sie fiur eine Not-Aus- bzw. Not-Halt-Einrichtung, mit der der Motor jederzeit stillgesetzt
werden kann (- Abschnitt 6 ,Not-Aus Einrichtung®).

3.4 Betrieb

Entladezeit
Im NOVODRIVE sind Kondensatoren enthalten, die nach dem Abschalten der Netzspannung fir
einige Zeit gefahrliche Spannung fuhren.
Warten Sie deshalb nach dem Trennen des NOVODRIVE von der Netzspannung mindestens funf
Minuten, bevor Sie spannungsfilhrende Geréteteile (z.B. Kontakte) beriihren oder Anschliisse
I6sen. Messen Sie zur Sicherheit wiederholt die Spannung im Zwischenkreis und warten Sie, bis
diese unter 40 V abgesunken ist.

Berithrungsspannung
Ein bewegter Motor kann geféhrliche Beriihrungsspannung erzeugen, auch wenn die Netzspannung
ausgeschaltet ist. Deshalb beginnt die Entladezeit der Kondensatoren erst bei Stillstand des Motors.
Ein- und Ausschalten

Haufiges Ein- und Ausschalten der Netzspannung in schneller Folge ist zu vermeiden, da dadurch
die Einschaltstrombegrenzung des NOVODRIVE iiberlastet werden kann. Diese Uberlastung kann
zur Zerstérung des Einschaltstrombegrenzungswiderstands fihren. Es ist eine Wartezeit von 1
Minute zwischen Aus- und Einschalten einzuhalten.

Einschaltreihenfolge

Beim Einschalten muss zuerst die 24-VDC-Versorgungsspannung fur die Kleinspannungsseite
angelegt werden, bevor die Netzspannung fiir die Leistungsseite zugeschaltet werden darf.

Beim Abschalten ist umgekehrt zu verfahren.

Version 01.10 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat 11/103
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4 Technische Daten

4.1 Normen

Niederspannungsrichtlinie
Der NOVODRIVE erfillt bei vorschriftsmaRigem Einbau und Verdrahtung die
Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG hinsichtlich der Fachgrundnormen:
EN 50178:1997
Schutzart nach EN 60529:1991
Ausfiihrung im Kompaktgehduse P20
Ausfiihrung als 19“-Gerat Die Schutzart wird vom 19“-Rahmen bestimmt.
EMV-Richtlinie
Der NOVODRIVE erfllt bei vorschriftsméRigem Einbau und Verdrahtung die Richtlinien tGber die
elektromagnetische Vertraglichkeit 2004/108/EG hinsichtlich der Normen:
EN 61 800-3:2004
Die integrierten Netzfilter der NOVODRIVE sind ausreichend fiir eine Lange der Motorleitung bis zu
10 m. Bei langeren Motorleitungen ist eventuell ein externer Netzfilter notwendig.
Der Anschluss des NOVODRIVE darf nur an Industrienetze erfolgen. Bei Anschluss an das
offentliche Niederspannungsversorgungsnetz sind weitere Ma3nahmen zur Einhaltung der EN
61000-3-2 erforderlich.

A Storaussendung

Der NOVODRIVE ist ein Gerat der Klasse A. In einer Wohnumgebung kann dieses
Produkt hochfrequente Stérungen verursachen, die EntstormalRnahmen erforderlich
machen konnen.

12/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10
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4.2 Einbau
Benédtigtes Werkzeug
¢ Schlitzschraubendreher 4 mm
e Schlitzschraubendreher 3 mm
¢ 10er Gabelschliissel
* Abisolierwerkzeug
4.2.1 Kompaktgehause
MaRBzeichnungen
30,0 45,0
KN ]
o o
™ ~
| o
40,0
=FC ] o 8 -
100 01 10 0=
I | [ L U
|| N [Nl nJ
45,0 50,0 *
190,0 60,0 90,0
ND42-5605
ND41 ND42-5610

Alle Angaben in [mm]
Befestigungsschrauben: Zylinderschrauben M4 mit Unterlegscheiben und Zahnscheibe.
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Technische Daten
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Alle Angaben in [mm]

3135

327,5

l m—
100,0

160,0

ND42-5618

Befestigungsschrauben: Zylinderschrauben M4 mit Unterlegscheiben und Zahnscheibe.
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L —

360,0

Alle Angaben in [mm]
Befestigungsschrauben: Zylinderschrauben M4 mit Unterlegscheiben und Zahnscheibe.
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Wichtige Hinweise

Der NOVODRIVE ist in einen geschiitzten Schaltschrank einzubauen.

Es ist daflr zu sorgen, dass im Schaltschrank die Umgebungsbedingungen nach Abschnitt 4.2.3
eingehalten werden.

Das Kompaktgehduse muss geerdet werden.

Der untere Anschlussbereich muss gegen versehentliches Beruhren geschiitzt werden.

Der Anschluss X6 (nur ND42) fuhrt immer Netzspannung. Um den Beruhrschutz sicherzustellen,
muss er immer gesteckt sein, auch wenn kein Kabel angeschlossen wird.

T T TZwangsbeluftung

b
O@ * kein Staub

* kein Ruf

* keine Metallspane

* keine korrodierenden
oder metallischen Gase

max. und Hissigkeiten
o * 1 H
ND40 40° C keine Kondensation

—

Die Einbaulage ist senkrecht.

Montageplatte
geerdet

T Schaltschrank
] @ L]
Die Einbauumgebung muss so gewahlt werden, dass ausreichend Kihlluft zur Verfiigung steht.
Links und rechts vom NOVODRIVE muss der Abstand zu anderen Geratschaften mindestens 20

mm betragen. Beim Einbau mehrerer Kompaktgeh&use ist zwischen den Gehausen ein Abstand
von mindestens 40 mm einzuhalten, damit gentgend Kuhlluft angesaugt werden kann.

Im Schaltschrank ist fir einen Luftaustausch am Kompaktgehause zu sorgen.
Der NOVODRIVE darf nicht in als gefahrlich klassifizierten Bereichen betrieben werden.
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4.2.2 19“-Rahmen
MaRzeichnung
711 1423
= =
H = — | [— )
2390
86,0 157,0
17TE 31TE
ND42-5605 ND425618
ND42-5610

Alle Angaben in [mm]

Wichtige Hinweise (zusatzlich zu den Hinweisen zum Kompaktgehause)

19" NOVODRIVE nur in der Ausfilhrung ND41 und ND42.

Bei Transport und Lagerung missen die NOVODRIVE ESD geschutzt verpackt sein.

Beim Ein- und Ausbau muss auf eine ESD gerechte Handhabung geachtet werden, da
elektronische Bauteile beriihrt werden kénnen.

Der 19"-Rahmen muss an den Schutzleiter angeschlossen werden. Der Querschnitt der
Schutzverbindung muss entsprechend der Anschlussleitungen gewéhlt werden.

Das 19"-Gerat besitzt wegen des fehlenden Geh&auses keinen Schutz gegen geféhrliche Kérper-
strome. Deshalb mussen die Ober- und die Unterseite des 19"-Rahmens so abgedeckt sein,
dass der NOVODRIVE nicht versehentlich bertihrt werden kann.

Der Anschlussbereich am Ruckblech des 19"-Rahmens muss gegen versehentliches Beriihren
geschitzt sein.

A Luft- und Kriechstrecken

Fur die Einhaltung der Luft- und Kriechstrecken im 19“ Rahmen ist der Errichter der
Anlage verantwortlich.

Die 19"-Fuhrungsschienen missen aus isolierendem Material bestehen. Sie miissen aus-
reichende Luft- und Kriechstrecken zwischen den Leiterplatten des NOVODRIVE und dem 19"-
Rahmen bieten.

Der Kuhlkdrper des ND41 ist hinsichtlich der elektrischen Sicherheit wie ein Netzstromkreis zu
behandeln. Er darf also nicht z.B. auf eine geerdete Montageplatte geschraubt werden.
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« Zwischen den NOVODRIVE und anderen Einschiiben miissen ausreichende Luftstrecken
verbleiben. Insbesondere auf der rechten Seite des ND41 (Blick auf die 19" Frontplatte) muss
nach dem Einbau in den 19* Rahmen eine ausreichend grof3e Luftstrecke zu anderen leitfahigen
Teilen vorhanden sein.

e Das Herausziehen und Einsetzen des NOVODRIVE aus dem 19"-Rahmen ist nur im
spannungslosen Zustand (Entladezeit der Kondensatoren abwarten!) und nur durch eine aus-
gebildete Elektrofachkraft erlaubt.

* Fir den Betrieb des 19“-Gerats ist eine verstarkte Kiihlung (Zwangsbeliftung) notwendig. Die
verstarkte Kiihlung muss sich liber den gesamten Querschnitt des NOVODRIVE erstrecken. Bei
fehlender verstarkter Kiihlung ist mit einer entsprechenden Leistungsreduktion bzw. geringeren
Lebensdauer zu rechnen.

Typ ND41 ND42-5605 / 5610 ND42-5618
empfohlene Luftmenge 30...40 m3/h 80...100 m3/h 160...200 m3/h

Rahmenabmessungen

I 1.
* ik

45,0
176,0

0

465,1
482,6

171,0

49,0

|

284 00— =
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Technische Daten

4.2.3 Umgebungsbedingungen

Betrieb

Uberspannungskategorie
nach EN 50178 Abschnitt 5.2.16

Verschmutzungsgrad
nach EN 50178 Abschnitt 5.2.15.2

Klimaklasse

nach EN 50178 Abschnitt 6.1
Temperatur

Relative Luftfeuchtigkeit

Betauung oder Vereisung

Verschmutzung
nach EN 50178 Abschnitt 6.1.3

Typ B

+5 Grad Celsius ... +45 Grad Celsius
5 % bis 85 %

Nicht zulassig

Der NOVODRIVE darf nicht Staub, RuRpartikeln, Metallspédnen, korrodierenden
oder metallischen Dampfen, Gasen oder Flissigkeiten ausgesetzt werden. Die
verstarkte Kihlung muss ggf. Gber Filter erfolgen.

Die Kondensation von Feuchtigkeit muss vermieden werden. Falls eine Konden-
sation nicht ausgeschlossen werden kann, so muss daflir gesorgt werden, dass
die Kondensationsfeuchte vor dem Einschalten durch eine Heizvorrichtung
beseitigt wird.

Betriebsbeeintrachtigungen

Lagerung und Transport

Klimaklasse

nach EN 50178 Abschnitt 6.1
Temperatur

Relative Luftfeuchtigkeit

Ab einer Héhe von 1000 m Gber NN reduziert sich aufgrund der verminderten
Waéarmeabfuhr die Ausgangsleistung des NOVODRIVE.

Ab einer Hohe von 2000 m tber NN darf das NOVODRIVE nur noch mit
reduzierter Anschlussspannung betrieben werden.

Typ D

-25 Grad Celsius ... +55 Grad Celsius
5 % bis 95 %

4.2.4 Gewicht

ND41
ND42
ND42-5618
ND43

Kompaktgehause 194
2,4kg 0,6kg
3,4kg 1,2kg
2,4kg 3,4kg
11,2kg _

Version 01.10
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4.3 Elektrischer Anschluss

4.3.1 Kleinspannungsseite
Die Versorgungsspannung fur die Kleinspannungsseite des NOVODRIVE muss von einem
externen geregelten Netzteil erzeugt werden. Die Versorgungsspannung muss geerdet sein.

Spannung 24V =10 %
Stromverbrauch 19%-Ausfithrung [Absicherung] 10A[2A]
1,5A 2 A]

Kompaktgehause [Absicherung]

Um ein sicheres Anlaufen des NOVODRIVE zu gewéhrleisten, muss das Netzteil kurzzeitig den

doppelten Strom liefern kénnen.

4.3.2 Leistungsseite

A Netzanschluss

Der Netzanschluss darf nur an TN oder TT Netze mit geerdetem Sternpunkt erfolgen.
Bei asymmetrisch geerdeten Netzen ist ein Trenntransformator notwendig. Bei
Verwendung eines Trenn- oder Vorschalttransformators muss auf der Ausgangsseite
der Sternpunkt geerdet werden.

A Fehlerstrom (— EN 61800-5-1:2003)

Die NOVODRIVE kénnen einen Gleichstrom im Schutzleiter verursachen. Wo fur den
Schutz im Falle einer direkten oder indirekten Beriihrung ein Differenzstromgerat
(RCD) verwendet wird, ist auf der Stromversorgungsseite nur ein RCD vom Typ B
zulassig.

Geratetyp ND41-3202 ND41-3204 ND41-3207

Netzanschlussspannung 1-phasig 230 V~ +10 %

Netzanschlussspannung 3-phasig 130/230V~ £10 %

(Strang-/Leiterspannung)’

Eingangsfrequenz 50/60 Hz
Nennausgangsleistung 0,7 kVA 1,4 kVA 2,5 kVA
Absicherung 1-phasig Schmelzsicherung trige 2 10A
Absicherung 3-phasig Schmelzsicherung trage > 3x10A
Mindestquerschnitt der Zuleitungen (Kupfer) 1,5 mm?
Mindestquerschnitt des Erdungsanschlusses (Kupfer) 2,5 mm?
160 A

Maximaler Einschaltstrom

1 Der Vorschalttrafo muss einen geerdeten Sternpunkt besitzen.
2 Die Absicherung ergibt sich aus der maximalen Belastbarkeit der internen Gleichrichterschaltung.
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Geratetyp

Netzanschlussspannung 3-phasig

(Strang-/Leiterspannung)
Eingangsfrequenz
Nennausgangsleistung
Absicherung 3-phasig Schmelzsicherung trage 2
Mindestquerschnitt der Zuleitungen (Kupfer)
Mindestquerschnitt des Erdungsanschlusses (Kupfer)

Maximaler Einschaltstrom

Geratetyp
Netzanschlussspannung 3-phasig

(Strang-/Leiterspannung)

ND42-5605 ND42-5610

ND42-5618

230 /400 V~ +10 %

50/60 Hz

3,3 kVA 6,5 kVA
3x16 A
2,5 mm?2
2,5 mm?2

5A

ND43-6820

12,3 kVA
3x20 A
4,0 mm?2
4,0 mm?2

10A

ND43-6825

230...280/ 400...480 V~ 10 %

Eingangsfrequenz 50/60 Hz
Nennausgangsleistung 15,6 kVA 19,6kVA
Absicherung 3-phasig Schmelzsicherung trage 2 3x25A
Mindestquerschnitt der Zuleitungen (Kupfer) 6,0 mm?
Mindestquerschnitt des Erdungsanschlusses (Kupfer) 6,0 mm?2
10 A

Maximaler Einschaltstrom

A 3-phasiger Anschluss beim ND41

Die Strangspannung darf bei einem 3-phasigen Anschluss eines ND41 max. 130 V je
Phase betragen. Der Anschluss an eine héhere Spannung fiihrt zu irreparablen
Schaden am NOVODRIVE.

Version 01.10 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat
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Uberblick iiber die Netzanschluss - Varianten

w
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Technische Daten

4.3.3 Anschluss Zwischenkreis (X1.Z+ und X1.Z-)

A Die Kopplung von Zwischenkreise

Vor der Verwendung der Anschliisse Z+ und Z- ist mit dem Hersteller Riicksprache zu

halten.

A Externe Pufferkondensatoren

Die Anschlisse fur den Zwischenkreis Z+ und Z- sind nicht geeignet, direkt

externe Pufferkondensatoren anzuschliel3en!
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4.3.4 Spitzenstrom
Der Ausgangsstrom des NOVODRIVE wird intern durch das Zusammenwirken verschiedener
Faktoren begrenzt. Dies sind
« der applikationsabhangige Spitzenstrom (- Eingangsvariable ,CurrentPeakl1Limit"),
* der zulassige Motorspitzenstrom (- Parameter ,CurrentPeak2Limit"),

« die Effektivstrombegrenzung, die bei Erreichen des 12t-Grenzwertes (- Parameter ,12tLimit")
den Spitzenstrom auf den Wert von Parameter ,12tLimit" begrenzt,

« die Kiuihlkérpertemperatur (siehe nachfolgende Kennlinien), wobei der zuldssige Spitzenstrom in
Abhéangigkeit von der Temperatur und dem Betriebszustand ermittelt wird.

Der maximal mdgliche Ausgangsstrom wird vom kleinsten Faktor bestimmt.

16,0 7 g T e e dauerhaft im Stillstand
1 ND41-3207 | | | | | N fir 200ms oder bei aus-
14,0 7 ‘ reichender Geschwindigkeit
12,0 -
< .
g 10,01 |
S ] . o
2 80— A
8 sodr— ]
5 °0 fwomszoz]
20
0107 I [ [ i [ [ i [ i i
0O 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Kuhlkorpertemperatur [Grad Celsius]
20,0 24 AR AR Pe— g dauerhaft im Stillstand
ER ND436820 f N | | : I EEEE flr 200ms oder bei aus-
ST ey N | reichender Geschwindigkeit
32,0
L2805 T
g 24,03} ND425610 |---
D 20,0 5 mem——
8 16,0?: v
& 5--1ND42-5605
12,0 & e
8,0
40
0,0 +— — —

I I I I I
0O 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

Kuhlkorpertemperatur [Grad Celsius]

24/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10



Technische Daten

4.3.5 Zwischenkreis und Endstufe

NOVO7RON

fiir Dynamik und Bewegung

Geratetyp ND41-3202 ND41-3204 ND41-3207
Zwischenkreisspannung bei Nennanschlussspannung 320 v=
Abschaltschwelle bei Uberspannung im 430 V=15%
Zwischenkreis
Abschaltschwelle bei Unterspannung im 30 V=5 %
Zwischenkreis
Nennmotorstrom 2,0A 40A 7,0 A
Maximaler Motorstrom 40A 8,0A 14,0 A
Taktfrequenz der Endstufe 19,5 kHz 9,8 kHz
Unbeeinflusste Spannungsflanke der Motorausgznge typ. 3 kV/us
Bemessungsspannung der Ausginge 300 v~
Spannungsabfall bei Nennstrom ~10V ~15V ~20V
Verlustleistung der Endstufe bei Nennstrom 40w 50 W 60 W
Zwischenkreiskapazitit 360 pF 480 pF
Geratetyp ND42-5605 ND42-5610 ND42-5618
Zwischenkreisspannung bei Nennanschlussspannung 560 V=
Abschaltschwelle bei Uberspannung im 720 V=+5%
Zwischenkreis
Abschaltschwelle bei Unterspannung im 180 V=15 %
Zwischenkreis
Nennmotorstrom 50A 10,0 A 18,0 A
Maximaler Motorstrom 10,0 A 20,0 A 340A
Taktfrequenz der Endstufe 9,8 kHz 4,9 kHz 4,9 kHz
Unbeeinflusste Spannungsflanke der Motorausginge typ. 6 kV/us
Bemessungsspannung der Ausginge 500 V~
Spannungsabfall bei Nennstrom ~10V
Verlustleistung der Endstufe bei Nennstrom 100 W 130 W 260 W
Zwischenkreiskapazitat 300 pF 675 uF
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Geratetyp ND43-6820 ND43-6825
Zwischenkreisspannung bei Nennanschlussspannung 680 V=
Abschaltschwelle bei Uberspannung im 864 V=+£5%

Zwischenkreis
Abschaltschwelle bei Unterspannung im 200 V=15 %

Zwischenkreis

Nennmotorstrom 20,0 A 25,0 A

Maximaler Motorstrom 40,0 A 45,0 A
Taktfrequenz der Endstufe 4,9 kHz

Unbeeinflusste Spannungsflanke der Motorausgénge typ. 7 kVius

Bemessungsspannung der Ausginge 600 V~
Spannungsabfall bei Nennstrom ~10V
Verlustleistung der Endstufe bei Nennstrom 260 W
Zwischenkreiskapazitat 720 puF
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4.3.6 Ballastschaltung
Uber den Anschluss X1 wird durch eine Briicke der integrierte Ballastwiderstand aktiviert. Wenn die
Leistung des integrierten Ballastwiderstands nicht ausreicht, kann liber Anschluss X1 auch ein
externer Ballastwiderstand angeschlossen werden.

Die auftretende Ballastleistung wird intern elektronisch tiberwacht. Bei Uberschreiten eines einstell-
baren Grenzwertes wird ein Fehler ausgeldst (-~ Parameter ,BrPowerBoundary” bzw. Inbetrieb-

nahmesoftware ,Grenzwerte / Ballastschaltung").

ND41 ND42 ND43
Goriitet 3902 3204 5605 5618 6820
eratetyp 3207 5610 6825
E Dauerverlustleistu
9 ng mit 68 W 130w 130w 150 W 150 W
'
o
Q varctirktar
-
[ .
- Maximale
200 Ws 400 Ws 400 Ws 600 Ws 600 Ws
- Bremsenergie
5
% Widerstandswert 50 Ohm 25 Ohm 25 Ohm 17 Ohm 17 Ohm
'
a
o Dauerverlustleistu
£ <0,5 kw < 2,0 kW <5,0 kW < 5,0 kW < 5,0 kW
Q ng
e
X
w Maximale _ _ _ )
Wird von der Energieaufnahme des externen Widerstands bestimmt
- Bremsenergie
5
% Widerstandswert 50 Ohm 25 Ohm 33 Ohm 18...33 Ohm 18...33 Ohm
'
a
Einschaltschwelle
-5 (Schwellenautoma 375...415V 375..415V 670...700 V 670...700 V 806...840 V
5 tik)
K-
g [Impulsleistung im
3,5 kW 6,8 kw 14,8 kKW 28,8 kW 41,5 kW

Ballastwiderstand

& Maximale Bremsenergie

Die maximale Bremsenergie im zeitlichen Mittel ist in der Zeile ,Dauerverlustleistung*
angegeben. Ein Bremsvorgang darf niemals mehr Energie riickspeisen, als in der Zeile

.maximale Bremsenergie“ angegeben ist.

Version 01.10
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Bei gegebener Bremsenergie kann die Wiederholrate der Bremsvorgange nach folgender Formel
berechnet werden:

Bremsenergie[J]
Dauerverlustleistung Ballastwiderstand [ W ]

min. Wiederholzeit(sec )=

A Auswahlkriterien fiir den Ballastwiderstand

Bei der Auswahl eines externen Ballastwiderstandes muss beriicksichtigt werden, dass
im extremen Fehlerfall an den Klemmen des Ballastwiderstandes beim ND41 400 V
und beim ND42 bzw. ND43 900 V Gleichspannung anliegen kénnen.

In diesem Fall muss sichergestellt sein, dass der Widerstand weder durch Uberhitzung
noch durch Funkenflug einen Brand auslosen oder die elektrische Sicherheit gefahrden

kann.

Interner Ballastwiderstand Externer Ballastwiderstand

0o O 0O

eB
iB

& @EEBEEEEBEEEQEEEg@
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& Externer Ballastwiderstand
Die Lénge des Kabels zum externen Ballastwiderstand darf 3,0 m nicht Uberschreiten.

Wenn das Kabel langer als 0,5 m ist, muss es geschirmt sein.
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5 Anschlussbelegung

5.1 Kleinspannungsseite
19%-Ausfiihrung

(D)
NOVOTRON

fiir Dynamik und Bewegung
—

Display

7-Segment-Anzeige > -

- Lagemesssystem

Digit

X5 Bus-n (Standard)
X9 CANNOVOTRON
X10 CANopen
X11 PROABUS

X5/ X9/ X10/ X11

X3
24V Versorgungsspannung
und Steueranschlisse
optional auch als Klemmen

CAUTION - risk of electrical shock - discharge time 5 min.

X4 Bus-Out (Standard) X3A und X3B
X8 NOVOBUS fir g 2
Servicezwecke s
Kompaktgehause
[ | X2
Lagemesssystem
X5 Bus-n (Standard)
X9 CANNOVOTRON | D
X10 CANopen D
X11 PROABUS
0 3
C 24V Versorgungsspannung
- und Steueranschlusse
tional auch als Klemmen
X4 Bus-Out (Standard) P
X8 NOVOBUS fiir O SEA LTSS
Servicezwecke D

Bei einem Kompaktgehause ist die 7-Segment-Anzeige auf der Frontseite untergebracht.
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5.2 Leistungsseite

NOVYOTRONV

Anschlussbelegung

Anschlisse gleich fir Kompaktgeréte und 19“-Geréte.

ND41 ND42 ND43 (nur Kompaktgehause)
00 O 00O 00 OO0 00 00 =
@J o T@ LIEH
= HHEr]
[ & D N OVO . @
mE S @ I
= S du = iy
- : X e :
S X1
=, " N 00 A ]
% S L1070 I
= S RN ]
T S HOO LI 1
g © [IBHE
S 00O B
HILI/] i
OO0 e %
I
%@ x18 |[&D

(Ausschnitt von Gehéause)
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5.3 Pinbelegung
5.3.1 Schutzerdung

S

Am Erdungsbolzen des Kompaktgehéuses werden sternformig die Leitungen

* zum Schutzleiteranschluss des Schaltschranks,

¢ zum NOVODRIVE Anschluss X1 Pin PE (um eine gute Entstérung zu erreichen, muss diese
Leitung so kurz wie moglich ausgefuhrt werden ),

e zum Schutzleiteranschluss des integrierten Netzfilters

aufgelegt.

Beim Einbau in einen 19“-Rahmen ist analog zu verfahren. Dazu kann z.B. eine geeignete 19“-

Ruckwand mit Erdungsbolzen verwendet werden.

2\ Erauns

Sowohl das Kompaktgehause als auch der 19“-Rahmen muss geerdet werden.

A Ableitstrom

Durch die integrierten Netzfilter kbnnen im Betrieb Ableitstrome > AC 3,5 mA auftreten.
Nach EN50178:1997 Abschnitt 5.3.2.1 ist bei Ableitstrémen > AC 3,5 mA ein
Festanschluss notwendig, wobei eine der folgenden Bedingungen erfillt werden muss:
* Schutzleiterquerschnitt mindestens 10 mmz2 Cu,

* Uberwachung des Schutzleiters durch eine Einrichtung, die im Fehlerfall zu einer
selbsttatigen Abschaltung fihrt,

* Verlegen eines zweiten Schutzleiters.
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5.3.2 X1 - Leistung
Zum Anschluss des Netz - Abschnitt 4.3.2.
Zum Anschluss des Motors — Abschnitt 5.4.

ND41 ND42 ND43
ND41-3202, ND41-3204 und ND42-5605 und ND42-5610: ND43-68xx:
ND42-3207: Front-GMSTB 2,5-12-STF-7,62 BVZ 7,62HP 06SF SN (X1A)
MSTB 2,5-16-STF-5,08 BVZ 7,62HP 03SF SN (X1B)
ND42-5618:

PC4/12-ST-7,62

GIC2,5HCV/2-ST-7,62

e I[N
eB — eB 1|
|B . ©n
L : iB _ T2 ]
, B -1
E1l ’
= : El _ A1
E3 ] 2 , 22|
Z
+7 - ] = ]
% , Z , I[N
A2 ] +Z
W _ . ] (X1A)
PE [ , ol
PE ] A2
T1 , Al ] el
| e | !

G 2 ]

(X1)
(X1) o
(X1B)
L1[L2]13]
” (siehe x6) ) E{]_ D:’ﬂ ;j]
(siehe X7)

Anzugsdrehmoment 0,5 ... 0,6 Nm Anzugsdrehmoment 0,5 ... 0,6 Nm Anzugsdrehmoment 0,5 ... 0,6 Nm
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Pinbelegung

Pin Beschreibung

eB Externer Ballastwiderstand (nicht kurzschlussfest)

iB Interner Ballastwiderstand (nicht kurzschlussfest)

B Ballastwiderstand + (nicht kurzschlussfest, identisch mit Z+)

-—- nicht belegt

E1l Netzanschluss Phase L1

E2 Netzanschluss Phase L2

E3 Netzanschluss Phase L3

Z- Zwischenkreis Minus (nicht kurzschlussfest)

Z+ Zwischenkreis Plus (nicht kurzschlussfest)

A3 Motorausgang Phase A3 (kurzschlussfest)

A2 Motorausgang Phase A2 (kurzschlussfest)

Al Motorausgang Phase Al (kurzschlussfest)

PE Entstdranschluss / Erdung

T1 Temperaturfuhler Motor (PTC oder Offner, Achtung: nicht potenzialfrei, sondern auf Netzspannung, nicht

kurzschlussfest)
T2 Temperaturfiihler Motor (PTC oder Offner, Achtung: nicht potenzialfrei, sondern auf Netzspannung, nicht
kurzschlussfest)

34/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10



Anschlussbelegung

5.3.3 X2 - Lagemesssystem

NOVO7RON

fiir Dynamik und Bewegung
L —

15-polige HD D-SUB Buchse auf der Gerateseite mit UNC-Gewinde.

Eingang RS485 / 3 Vss

Motor Encoder
Pi Hall- Kommutie
Beschreibung Temperat Resolver digital/anal EnDat 2.2
n sensoren r-ungsspur
ur og
Masse / GND T- - GND GND GND GND
2  Anschluss fur PTC oder T+
Offner
3 Inkrementalsignal A A+
Eingang RS422 /1 Vss
4 Inkrementalsignal A A
Eingang RS422 /1 Vss
Masse /GND GND R2 GND GND GND GND
Nullmarker
. - - - N+ - Data+
Eingang RS485
7  Spannungsversorgung
VCC - VCC VCC VCC VCC
5V+10% 200 mA
8 Resolver
Referenzsignal - R1 - - - -
5Veff AC Output
9 Resolver Sinus
. - S2 \Y, - C- -
Eingang RS485 / 3 Vss
10 Resolver Sinus
. - S4 w - C+ -
Eingang RS485 / 3 Vss
11 Inkrementalsignal B B+
Eingang RS422 /1 Vss
12 Inkrementalsignal B B
Eingang RS422 /1 Vss
13 Nullmarker
. - - - N- - Data-
Eingang RS485
14 Resolver Cosinus
. - S3 J{V] - D- Clk-
Eingang RS485 / 3 Vss
15 Resolver Cosinus
- S1 u - D+ Clk+

A Motortemperaturfihler

Version 01.10
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Das Anschlie3en des Motortemperaturfiihlers Gber Anschluss X2 darf nur erfolgen,
wenn der Fuhler und die Anschlusskabel eine doppelte oder verstarkte Isolation
gegenuber der Motorwicklung aufweisen.
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5.3.4 X3 - Steuersignale

NOVO7RON

& Die Kabellange darf 30 m nicht iiberschreiten.

X3A und X3B - ,,MICRO-COMBICON*

afsNaiayaNaNalaNaNaNaNal

550000655000 |

@11l b

aNaNa
5600

o] p
QL1 P

N
o5

@]D D

fiir Dynamik und Bewegung
—————

1 X3A 12 13 X3B 20
X3A Phoenix Contact MICRO COMBICON FK-MC 0,5/12-ST-2,5
X3B Phoenix Contact MICRO COMBICON FK-MC 0,5/8-ST-2,5
Stecker Pin Beschreibung
X3A 1 Steuerspannung 0 V — Abschnitt 4.3.1 ,Elektrischer Anschluss*
X3A 2 Steuerspannung 24 V
X3A 3 BTB2 (Betriebsbereit-Relais) — Abschnitt 11.2 ,Digitale Ausgange*”
X3A 4 BTB1 (Betriebsbereit-Relais)
X3A 5 MB2 (Motorbremse-Relais)
X3A 6 MB1 (Motorbremse-Relais)
X3A 7 GPIn6 (Funktionseingang) - Abschnitt 11.1 ,Digitale Eingange*
X3A 8 GPIn5 (Referenzschalter)
X3A 9 GPIn4 (positiver Endschalter)
X3A 10 GPIn3 (negativer Endschalter)
X3A 11 GPIn2 (Sollwertfreigabe)
X3A 12 GPInl (Leistungsfreigabe)
X3B 13 EncOut N-- — Abschnitt 11.6 ,Encoderausgang”
X3B 14 EncOut N+
X3B 15 EncOut B--
X3B 16 EncOut B+
X3B 17 EncOut A--
X3B 18 EncOut A+
X3B 19 Analoglnput-- - Abschnitt 11.4 ,Analogeingang”
X3B 20 Analoglnput+

Version 01.10
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X3 - ,,D-SUB*

Anschlussbelegung

©

15
SO00D0O0O00O0O0O0O0O0OO0OO0
lOOO0OO0OO0O0O0O0O00000O0
440 O 000000 0OQOO0OO0OCO0OCOON

o

44-polige HD D-SUB Buchse auf der Gerateseite mit UNC-Gewinde.

Pin | Beschreibung

1  CountA-- (Z&hlereingang)

2  CountB-- (Zahlereingang)

3  EncOutA-- (Encoderausgang)

4  EncOutB-- (Encoderausgang)

EncOutN-- (Encoderausgang)
/Syncln (Zyklussynchronisation)
/SyncOut

Pin | Beschreibung

16 | CountA+ (Z&hlereingang)

17 | CountB+ (Zahlereingang)

18 | EncOutA+ (Encoderausgang)

19 EncOutB+ (Encoderausgang)

20 EncOutN+ (Encoderausgang)
21 Syncin
22 | SyncOut

Pin Beschreibung

31 interne Belegung

32 interne Belegung

33 interne Belegung

34 interne Belegung

35 Analoginput+
36 | Analoginput--

5
6
7
8 | GPIn3 (neg. Endschalter)

9 | GPIn6 (Funktionseingang)
10 GPInl1

23 | GPIn2 (Sollwertfreigabe)
24 | GPIn5 (Referenzschalter)
25 GPIn10

37 GPInl (Leistungsfreigabe)
38 GPIn4 (pos. Endschalter)
39 GPIn9 (Fehler I6schen)

11 GPIn14
12 GPO11
13 -

14 A MB2 (Motorbremse)
15 BTB2 (Betriebsbereit)

26 | GPIn13
27 GPO10
28 -

29 MB1 (Motorbremse)
30 BTB1 (Betriebsbereit)

40 GPIn12

41 GPO9

42 GPO12

43 | Steuerspannung 24V

44  Steuerspannung OV

« Der Zahlereingang kann fir die Schritt-/Richtungsvorgabe oder als Encodereingang verwendet
werden (- Abschnitt 11.5 ,Z&hlereingang").

* Encoderausgang - Abschnitt 11.6 ,Encoderausgang*

Digitale Ausgange ,GPO9" ...

Zyklus-Synchronisation — Abschnitt 11.7 ,Reglerzyklus-Synchronisation®
Digitale Eingange ,GPInl1“..."GPIn14“ - Abschnitt 11.1 ,Digitale Eingange"“
,GPO12* - Abschnitt 11.2 ,Digitale Ausgange*

« Die Betriebsbereit-Ausgénge ,BTB1"“ und ,BTB2" werden im Zustand ,Betriebsbereit" iber ein
Halbleiterrelais kurzgeschlossen (- Abschnitt 8 ,Zustandsmaschine” und Abschnitt 11.2

.Digitale Ausgénge").

* Die Ausgéange ,MB1“ und ,MB2"“ zur Steuerung der Motorhaltebremse werden im aktiven
Zustand Uber ein Halbleiterrelais kurzgeschlossen (- Abschnitt 8 ,Zustandsmaschine” und
Abschnitt 11.2 ,Digitale Ausgange*).
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5.3.5 Busanschliisse bei Standardausfiihrung (X4 und X5)

Typenbezeichnung Position X4 Position X5
ND4X-XXXXXX-X11-XXX - Anschluss X4 - Anschluss X5
ND4X-XXXXXX-X12-XXX - Anschluss X4 - Anschluss X5

Verdrahtung von NOVOBUS und CAN-NOVOTRON mit Abschlussstecker

Fir den Anschluss an den PC kann ein normales serielles Kabel verwendet werden (kein Null-

modemkabel).
& Nur geschirmte Kabel verwenden!
Address n Address 0
X5 X4 X5 X4
- XN R oYl - X EEEE 10 o1
6O e « =06 (- % B « =06 60 06
28p 0 2 (— 2_—12
TO v . -7 X . -7 0 o7 NOVOBUS
PC 8O oiog ? 80 -8 ? 30 | 308 Termination
40 e e 04 T« I 10 o4
9 { v . =09 90 ¢ =09 10 o]
5¢h 05 5 (— 50 o5
NOVODRIVE NOVODRIVE

Ohne Abschlussstecker kommt keine Verbindung zustande. I

X4 - NOVOBUS Bus-Out

9-polige D-SUB Stifte auf der Gerateseite mit UNC-Gewinde.

Die NOVOBUS-Signale auf Pins 2, 3 und 5 entsprechen dem RS-232 Standard.

Die CAN-NOVOTRON Signale Pin 1, 8 und 9 entsprechen dem Standard CAN 2.0 A und B nach
ISO 11898.
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Pin Beschreibung

CAN-NOVOTRON GND (nur bei Option potenzialfrei)
NOVOBUS RS232 Riickleitung

NOVOBUS RS232 Tx

nicht belegt
NOVOBUS RS232 GND / CAN-NOVOTRON GND
nicht belegt

nicht belegt
CAN-NOVOTRON L (optional potenzialfrei)
CAN-NOVOTRON H (optional potenzialfrei)

© 00 N o g b~ W DN

X5 - NOVOBUS Bus-In

5000001
90 O O 06

9-polige D-SUB Buchse auf der Gerateseite mit UNC-Gewinde.
Die NOVOBUS-Signale auf Pins 2, 3 und 5 entsprechen dem RS-232 Standard.

Die CAN-NOVOTRON Signale Pin 1, 8 und 9 entsprechen dem Standard CAN 2.0 A und B nach
ISO 11898.

Pin Beschreibung

CAN-NOVOTRON GND (nur bei Option potenzialfrei)
NOVOBUS RS232 Riickleitung

NOVOBUS RS232 Rx

nicht belegt

NOVOBUS RS232 GND / CAN-NOVOTRON GND
nicht belegt

nicht belegt
CAN-NOVOTRON L (optional potenzialfrei)
CAN-NOVOTRON H (optional potenzialfrei)

© 0o N o g~ W DN
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Anschlussbelegung

5.3.6 X6 - Motortemperaturfiihler (nur bei ND42)

Q|11 4
@

400 V: Phoenix Contact COMBICON GIC 2,5 HCV/ 2-ST-7,62

O

Pin Beschreibung
T1 Motortemperaturfiihler Motor (PTC oder Offner)

T2 Motortemperaturfiihler Motor (PTC oder Offner)

A Anschluss X6

Der Anschluss X6 fuhrt immer Netzspannung. Er darf nicht geerdet werden. Die
Anschlussleitung muss die Anforderungen fir Basis-Isolation von Netzspannung

erfullen.
Bei Anschluss an X6 muss der Motortemperaturfihler gegeniiber der Motorwicklung

nur Basisisolierung aufweisen, wahrend bei Anschluss iiber X2 eine doppelte oder
verstarkte Isolation erforderlich ist.

5.3.7 X7 - Netzanschluss liber integrierten Netzfilter (nur

Kompaktgehause)
Der Anschluss X7 ist fur die Netzanschlussklemmen des ins Kompaktgehause integrierten
Netzfilters vorgesehen. Die Ausgénge des Netzfilters kommen oberhalb von Anschluss X7 (nur
ND41 und ND42) als Einzeladern aus dem Kompaktgehause heraus. Sie missen an Anschluss X1
gemal folgender Farbbelegung angeschlossen werden:

1-phasiger Anschluss (ND41) 3-phasiger Anschluss (ND42) 3-phasiger Anschluss (ND43)

L | N L1 L2 | L3 L1 |L2 | L3
|2 EE ) ES E 0 E |
X1.E1 — schwarz oder braun X1.E1 — schwarz
X1.E2 —blau X1.E2 — braun
PE Bolzen  —grin-gelb X1.E3 — grau oder blau

PE Bolzen - griin-gelb
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5.3.8 Busanschliisse mit Erweiterungsmodul (X8, X9, X10, X11)

Anschlussbelegung

Typenbezeichnung

ND4X-XXXXXX-X21-XXX

ND4X-XXXXXX-X22-XXX

Position X4 ersetzt durch

- Anschluss X8
- Anschluss X8

Position X5 ersetzt durch
- Anschluss X10 (PROFIBUS)
— Anschluss X9 (CAN-NOVOTRON)

ND4X-XXXXXX-X23-XXX
ND4X-XXXXXX-X31-XXX

ND4X-XXXXXX-X32-XXX

- Anschluss X8
- Anschluss X8
- Anschluss X8

- Anschluss X10 (PROFIBUS)
- Anschluss X10 (PROFIBUS)
— Anschluss X9 (CAN-NOVOTRON)

ND4X-XXXXXX-X33-XXX
ND4X-XXXXXX-X34-XXX

ND4X-XXXXXX-X35-XXX

Verdrahtung von NOVOBUS

Dieser Anschluss ist als Serviceschnittstelle zur Verbindung mit einem PC vorgesehen. Das Durch-
schleifen des NOVOBUS auf weitere Geréate ist nur mit einem speziell konfektionierten Kabel
mdoglich. Der Abschlussstecker ist weder notwendig noch vorgesehen.

- Anschluss X8
- Anschluss X8
- Anschluss X8

- Anschluss X10 (PROFIBUS)
- Anschluss X11 (CANopen)
— Anschluss X11 (CANopen)

Fur den Anschluss an den PC kann ein normales serielles Kabel verwendet werden (kein Null-

modemkabel).

& Nur geschirmte Kabel verwenden!

Anschlussvarianten fiir X8

Verbindung von PC mit einem NOVODRIVE

PC ND40
0) (o
© ®
e} ©]
@ @
©) ©]
® ®
® ® ® ®
Adresse
0

Verbindung von PC mit mehreren NOVODRIVEs

~ ND40

PC ND40 ND40
(o 0 L

® ®

@ ®
o )

® )

©® o
® ®

@ B

beboo
©@e 060

Adresse
2

Adresse
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X8 - NOVOBUS

9-polige D-SUB Buchse auf der Gerateseite mit UNC-Gewinde.
Die NOVOBUS-Signale auf Pins 2, 3 und 5 entsprechen dem RS-232 Standard.

Die CAN-NOVOTRON Signale Pin 8 und 9 entsprechen dem Standard CAN 2.0 A und B nach ISO
11898.

Pin Beschreibung

nicht belegt

NOVOBUS RS232 Tx

NOVOBUS RS232 Rx

nicht belegt

NOVOBUS GND / CAN-NOVOTRON GND
nicht belegt

nicht belegt
CAN-NOVOTRON L
CAN-NOVOTRON H

© 0 N o o s~ W DN

X9 - CAN-NOVOTRON

5000001
90 O O 06

9-polige D-SUB Buchse auf der Gerateseite mit UNC-Gewinde.
Die CAN-NOVOTRON Signale Pin 8 und 9 entsprechen dem Standard CAN 2.0 A und B nach ISO
11898.

Pin Beschreibung
nicht belegt
nicht belegt
nicht belegt

nicht belegt
nicht belegt
nicht belegt

nicht belegt
CAN-NOVOTRON L
CAN-NOVOTRON H

© 00 N o o b~lw DN
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X10 - PROFIBUS

9-polige D-SUB Buchse auf der Gerateseite mit UNC-Gewinde.
Die PROFIBUS-Signale entsprechen RS-485 / EN 50170.
Die Pin-Belegung entspricht EN 50170.

Pin Beschreibung

Schirm

nicht belegt

RxD/TxD (Receive/Transmit Plus)
CNTR-Plus (Richtungssteuerung Plus)
DGND (Masse)

VP (+5 V)

nicht belegt

RxD/TxD (Receive/Transmit Minus)

© 00 N oo g b~ WO NP

nicht belegt

X11 - CANopen

9-polige D-SUB Stifte auf der Gerateseite mit UNC-Gewinde.
Die CAN-Signale entsprechen CAN 2.0 A und B nach ISO 11898.
Die Pin-Belegung entspricht CiA DS102-1.

Pin Beschreibung

nicht belegt

CANopen CAN_L

CANopen CAN_GND

nicht belegt

CANopen CAN_SHLD (Schirm, optional)
CANopen GND (optional)

CANopen CAN_H

nicht belegt

CANopen CAN_V+ (optional)

© 0N o g~ W NP
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Anschlussbelegung

5.4 Motoranschluss

& Motorkabel

Der Motor muss mit einem abgeschirmten Kabel am Leistungsanschluss X1 des
NOVODRIVE angeschlossen werden. Aufgrund der physikalischen Eigenschaften
eines pulsweiten modulierten (PWM) Signals mit mehreren 100 Vs verursachen die
Umrichterausgénge Al, A2 und A3 erhebliche Stérungen, wenn die Verdrahtung nicht

sorgfaltig ausgeflihrt wird.

Motorleitung

Ringkern

Motor

mdglichst kurz !

A4

PE

Fur die Verbindung der Umrichterausgange Al, A2, A3 und dem Erdungsanschluss mit dem Motor
ist ein geschirmtes, vieradriges Kabel notwendig. Zwischen den Umrichterausgédngen und der
Motorleitung missen die Adern Al, A2 und A3 zusammen eine vollstandige Windung durch den

Ringkern gewunden werden.

Leitungsparameter

& Die Motorkabel miissen fiir DNC-Motoren bzw. Servomotoren

geeignet sein.

Parameter Wert
Bemessungsspannung U, / U min. 600 V / 1000 V
Leitungsquerschnitt Gerateabhangig: — Abschnitt 4.3 ,Elektrischer Anschluss”

eingesetztes und getestetes Kabel der Fa. Novotron:

+ LUTZE SUPERFLEX® PLUS M (C) PUR SERVO 0,6/1kV
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Abschirmung

Der Kabelschirm des Motorkabels ist auf der Seite des NOVODRIVE auf dem Kompaktgehause
bzw. auf der Rickwand des 19“-Rahmens aufzulegen. Fir die Schirmauflage am Kompaktgehause
ist eine Schirmklemme SK14 (ND41) oder SK20 (ND42) der Fa. Phoenix Contact zu verwenden.
Eine Ausnahme stellt das ND43 dar. Aufgrund der Steifigkeit des Motorkabels soll der Kabelschirm
in unmittelbarer Nahe des Anschluss X1A auf die Montageplatte gelegt und mit einer Schelle
grof3flachig festgeklemmt werden.

Auf der Motorseite muss der Kabelschirm Gber den Stecker groRRflachig mit dem Motorgehause
verbunden werden.

& Unzulassige Praktiken

Die Wirkung einer Kabelschirmung kann erheblich eingeschrankt werden, wenn z.B.:
- Das Ende des Schirms zu einem ,Litzenkabel* zusammen gedreht und mittels
Kabelschuh an einem Erdungsbolzen befestigt wird (- ,,Schweineschwanzchen®).

- Die Schirme von Motorkabel, Steuerkabel oder Kabel von Messsystemen
unmittelbar miteinander verbunden werden. Hierbei werden Stérungen nicht nach Erde
abgeleitet, sondern auf andere Schirme eingekoppelt.

Zulassige Motorkabelldngen

Kabelliange Kompaktgehause 19% Gerate
<10m interner Netzfilter® externer Netzfilter
>10m * interner Netzfilter mit zusatzlichen externer Netzfilter

FiltermalRnahmen

>40m bitte Rucksprache mit der Fa. Novotron halten

Die Auslegung der Netzfilter ist abhangig von den Strémen und der Motorkabellangen der
angeschlossenen NOVODRIVE. Hierbei muss besonders auf die Dampfung im Frequenzbereich
150 kHz...5 MHz geachtet werden. Die Dampfung in diesem Bereich sollte bei min. 50...60dB
liegen.

Haltebremse des Motors
Die Zuleitung der Motorbremse sollte aus Griinden der elektrischen Sicherheit und der

Einddmmung von elektromagnetischen Stérungen nicht zusammen mit den Motorleitungen Al,
A2 und A3 in einem Kabel verlaufen. Insbesondere bei groReren Kabellangen kdnnen die 24 V
Leitungen durch kapazitive Kopplung erhebliche Stérungen einfangen.

In der Regel liegen die Anschliisse der Haltebremse motorseitig auf dem gleichen Stecker wie die
Motorphasen. In diesem Fall muss darauf geachtet werden, dass die Leitungen der Haltebremse:

3 Einhaltung der Grenzwertklasse A (EN61800-3).
4 Bei Verwendung langerer Motorleitung ist darauf zu achten, dass die Kabelkapazitat gering ist. Beachten
sie hierbei unseren Applikationshinweis: 16-400-013D-00 ,AppNote Motorleitung 10m u.m.".

46/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10



NOVO7RON

Anschlussbelegung fir Dynamik und Bewegung

« eine doppelte Isolation zu den anderen Adern aufweisen, und

* in einem separatem Schirm innerhalb des Motorkabels verlaufen, und

« vor dem Anschluss an andere Schaltungsteile mehrfach durch einen Ringkern gewunden
werden.
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5.5 Anschlussbeispiele
5.5.1 Kleinspannungsseite (ND42 MICRO COMBICON)
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Minimal anzuschliel3ende Signale:

* Geerdete 24-V-Spannungsversorgung.
* 2 schaltbare Signalleitungen fiir die Leistungs- und die Sollwertfreigabe (GPIn1 und GPIn2).
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5.5.2 Leistungsseite (ND42 Kompaktgehause)

Lo bog - od 0d
[S]

T1
T2

eB

iB interner
Ballast-
B widerstand

El
E2
E3

Temperatur-
ensor

1 Windung +7

A3
A2

Al Erdungs-
PE anschluss

§@@@@@@@@@@@@
~N

Schirmauflage__|
~5cm abisolieren

L1]L2 [L3

(PE)

L'\eﬂi(t)&% Netz-Zuleitung

Wichtige Hinweise:

* Kompaktgehduse auf einer geerdeten Montageplatte festschrauben.

* Netzzuleitung (1- bzw. 3-phasig) mit dem Netzfilter (Anschluss X7) verdrahten.

» 3-phasigen Netzfilter mit Anschluss X1 Pin E1, E2 und E3 bzw. 1-phasigen Netzfilter mit
Anschluss X1 Pin E1 und E2 verbinden

* Die Adern der Motorleitung auf einer LaAnge von 16 cm vom Schirm befreien. Alle Adern in einer
vollstandigen Windung durch den Ringkern fihren und an Anschluss X1 Pin Al, A2, A3
anklemmen. Phasenzuordnung nach Motoranschlussplan beachten!

* An der Motorleitung die Isolation des Schirms auf 5 cm entfernen, den Schirm auf das
Kompaktgehduse auflegen und mit der Schirmklemme befestigen.

* Die Anschlisse des Motortemperatursensors an T1 und T2 anklemmen.

* Die Erdungsleitungen von Netzzuleitung, Netzfilter, Motor und Anschluss X1 mittels Kabelschuh
M6 am Erdungsbolzen des Kompaktgehduses anschlieRen.
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« Fur die Verwendung des integrierten Ballastwiderstandes eine Briicke an Anschluss X1 Pin B
und iB einfiigen.

5.6 Netzfilter

Grundlagen

(3,

©

N [

(1) Netzfilter mit Y2 Kondensatoren
(2) Verbindung zwischen Netzfilter und NOVODRIVE entweder sehr kurz oder geschirmtes Kabel
verwenden.
(3) niederfrequenter Ableitstrom tber den Netzfilter
(4) hochfrequenter Ableitstrom Uber den Netzfilter
(5) hochfrequenter Ableitstrom Uber den NOVODRIVE

Der Ausgang eines Servoumrichters taktet mit einer PWM - Frequenz von 5 ... 20 kHz und je nach
Anschlussspannung mit Spannungshiiben von 320 VDC bzw. 560 VDC. Die Adern im Motorkabel
und die Motorwicklungen besitzen eine parasitare Kapazitat zum Kabelschirm und dem
Motorgehduse und damit zur Erde. Die Kombination aus allem fiihrt dazu, dass vor allem im
Motorkabel ein hochfrequenter Ableitstrom vom Zwischenkreis nach Erde abfliel3t.
Ohne weitere Malinahmen wirde der hochfrequente Stromkreis erst Uber weite Strecken der
Netzzuleitung wieder geschlossen werden und der Strom erhebliche elektromagnetische Stérungen
in der Umgebung verursachen. Um das zu verhindern, muss der Netzfilter einerseits den Stromkreis
moglichst nah am Zwischenkreis wieder schlieBen und andererseits die Netzzuleitung fiir
hochfrequente Stréme blockieren.
Dabei spielt es keine Rolle, ob der Servoumrichter einphasig oder dreiphasig angeschlossen ist.
Alle stromfiihrenden Phasen L1, L2 und L3 (dreiphasiger Anschluss) oder L und N (einphasiger
Anschluss) fihren den selben hochfrequenten Ableitstrom und miissen daher durch den Netzfilter
gefuhrt werden.

MaBnahmen
Teilweise werden die hochfrequenten Ableitstréme durch im NOVODRIVE enthaltene Y2 Konden-
satoren vermindert. Dies ist aber fiir eine vollstandige Entstérung noch nicht ausreichend.
Die hochfrequenten Stérungen am Gleichrichtereingang des Servoumrichters wird im
Frequenzbereich von 100 kHz ... 1 MHz von den Oberwellen der PWM - Frequenz und im Bereich
von 500 kHz ... 3 MHz vom Ableitstrom des Motorkabels bestimmt. Deshalb spielt es bei der
Auswahl des Netzfilters auch eine Rolle, ob der Motor z.B. direkt neben dem NOVODRIVE
eingebaut wird oder Uber eine 50 m lange Leitung angeschlossen wird.

Ein NetZzfilter fir Antriebssysteme muss in jedem Fall folgende Eigenschaften aufweisen:
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¢ In der Netzzuleitung missen Drosseln vorhanden sein. Diese sind in der Regel strom
kompensiert, damit sie bei geringer Baugrof3e und den zu erwarteten Strémen nicht in die
Sattigung gehen.

« Zwischen den Drosseln und dem Gleichrichtereingang des Umrichters missen ausreichend
grol3e Y2 - Kondensatoren gegen Erde geschaltet sein. Sie sind unbedingt notwendig, sind aber
auch der Grund fir die hohen Ableitstrome in Antriebssystemen.

* Der Netzfilter muss im Frequenzbereich von 100 kHz ... 3 MHz eine sehr gute Dampfung in der
GroéRenordnung 70...100 dBm aufweisen.

Die im Kompaktgehause integrierten Netzfilter sind fir eine Lange des Motorkabels von bis zu 10 m

ausgelegt.

Bei anderen Anschlussvarianten geben die obigen Angaben Richtwerte fir die Auswahl eines

Netzfilters vor. Ein Nachweis fur die Einhaltung von EMV Grenzwerten kann aber nur eine Messung

am Einbauort liefern.
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6 Not-Aus-/Not-Halt-Einrichtung

A Verletzungsgefahr durch laufenden Antrieb!

Durch bewegte Teile kdnnen Gefahren fiir Personen oder Schéden an der Anlage
entstehen. Deshalb muss die Anlage, in die der NOVODRIVE eingebaut wird, mit einer
Not-Aus-Einrichtung versehen werden. Die Not-Aus-Einrichtung muss die Anlage so
schnell wie moglich stillsetzen kdnnen.

A Gefahr durch nachlaufenden Antrieb nach Not-Aus!

Nach Abschalten der Versorgungsspannung kénnen Motoren noch fir kurze Zeit weiter
laufen.

A Gefahr durch elektrischen Schlag!

Vor Arbeiten am NOVODRIVE oder am Motor muss der Antrieb allpolig vom Netz
getrennt werden. Die Wegnahme der Leistungsfreigabe am NOVODRIVE ist daftir

nicht ausreichend, weil die Trennung tber Halbleiterbauelemente erfolgt.
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6.1 Anschlussplan

Anmerkung: Nicht alle in der Zeichnung gezeigten Komponenten sind im Einzelfall notwendig.

L1 ——

L2
L3
2NTT 1 F1 [] [] []
B 1x
| K1IZI-§ - \- - \
GPIn1 —
n El >
GPIn2 =
+24V . E
E3 >
oV =
PE
oV = L ) .
> Der Schitz K2 muss einem Gleichstrom
- trennen konnen, dessen Héhe dem
(a' Scheitelwerts des Spitzenstrom des
(o) NOVODRIVE entspricht.
Minimalstanforderung: @) K2 L& optional
> Al S~
. Loptional ! / M
Not-g. f 1°F O A2 ~
S = - \ ¥
1 / A3
K1 | 7 K3 I
N 3
| KIEZF X - X -
optional
3 X Ry
6.2 Konzepte
Es gibt verschiedene Méglichkeiten zum Stillsetzen des Antriebs:
Gefahr durch bewegte Teile Gefahr durch elektrischen Schlag /
Korperstrome

Allpolige Trennung vom Netz mit Auslaufen des Motors | Allpolige Trennung von NOVODRIVE und Motor vom Netz

Geregeltes Abbremsen

Widerstandsbremsung
Welches Konzept anzuwenden ist, hdngt von den geltenden Sicherheitsvorschriften und den
moglicherweise auftretenden Gefahren ab.

6.2.1 Alipolige Trennung vom Netz
Prinzip

Die Verbindung zwischen NOVODRIVE und Netz wird Uber Schiitz K1 unterbrochen.
Ablauf

« Uber Schiitz K1 erfolgt die Unterbrechung von NOVODRIVE und Netz.

* Der Motor lauft aus, falls er zuvor in Bewegung war.

* Der NOVODRIVE geht in den Fehlerzustand ,,Unterspannung®.
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* Wenn der Motor steht, beginnt die Entladung des Zwischenkreises. Nach Ablauf der Entladezeit
von 5 Minuten sind NOVODRIVE und Motor frei von gefahrlichen Spannungen.

Es wird empfohlen, die 24-V-Spannungsversorgung des Steuerteils aufrecht zu
erhalten, da von ihr keine Gefahr ausgeht. Andernfalls gehen die
Zustandsinformationen verloren, was bedeutet, dass vor dem Wiederanlauf eine

Reinitialisierung des NOVODRIVE und applikationsabhangig — eine neue Referenzfahrt
notwendig waren.

6.2.2 Widerstandsbremsung
Prinzip

Die Widerstandsbremsung bremst den Motor unabhé&ngig vom NOVODRIVE ab, indem die Motor-

wicklungen Uber Bremswiderstéande kurzgeschlossen werden. Notwendig sind dazu die Schitze K2
und K3.

Ablauf

* Sperren der Leistung des NOVODRIVE (z.B. iiber den digitalen Eingang GPIn1 =0 V).

« Trennung des Motors vom NOVODRIVE durch Offnen des Schiitzes K2 und Einleiten der
Kurzschlussbremsung durch Schliel3en des Schitzes K3.

* Der Motor wird bis zum Stillstand abgebremst.
Bemessung der Bremswiderstande
Um einerseits maximale Bremswirkung zu erzielen und andererseits den Motor nicht zu

beschéadigen, missen die Widerstande R richtig dimensioniert werden.

Maximaldrehzahl(Upm) - Spannungsgradient des Motors[Ume]
R, =

V3 - Spitzenstrom des Motors[ A]
oder

R - Gleichspannung Zwischenkreis[V |
“ V6 - Spitzenstromdes Motors[A]

Die Dimensionierung der Bremswiderstande R hinsichtlich der zuldssigen Impulsleistung muss in

Abhangigkeit von der in der Applikation im schlimmsten Fall auftretenden kinetischen Energie
erfolgen.

& Bremsenergie

Die Bremswiderstande missen die 6-fache Rotationsenergie des Motors bei
Nenndrehzahl aufnehmen kénnen.
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6.2.3 Geregeltes Abbremsen

Prinzip
Durch Sperren der Sollwertfreigabe wird der Motor durch den NOVODRIVE geregelt abgebremst.
AnschlieRend wird der NOVODRIVE bzw. der Motor vom Netz getrennt.

Ablauf
« Durch Wegnahme der Sollwertfreigabe (z.B. Gber den digitalen Eingang GPIn2 = 0 V) des

NOVODRIVE wird das geregelte Abbremsen des Motors Uber die parametrierte Stopp-Rampe
eingeleitet (- Inbetriebnahmesoftware ,Grenzwerte / Rampen,,).

A 24-V-Spannungsversorgung und Leistungsfreigabe

Um ein geregeltes Abbremsen zu ermdglichen, darf weder die 24-V- Spannungsver-
sorgung des Steuerteils abgeschaltet noch die Leistungsfreigabe weggenommen

werden.

* Parallel dazu kann der NOVODRIVE von der Netzspannung Uber Schiitz K1 getrennt werden,

um einen Wiederanlauf zu verhindern.
¢ Nach Ablauf der Abbremszeit muss die Leistungsfreigabe (z.B. Gber GPIn1 =0 V)
weggenommen werden.
Nach Ablauf der Abbremszeit kann Uber Schiitz K2 der Motor vom NOVODRIVE abgetrennt
werden. Der Zwischenkreis kann nach der Abtrennung vom Netz noch fir einige Minuten genug
Energie enthalten, um einen Wiederanlauf zu ermdglichen. Ob Schiitz K2 notwendig ist, hangt
vom Einzelfall ab (z.B. eine hohe Reibung bremst den Motor). Im Zweifelsfall sollte das

Verhalten durch einen Versuch ermittelt werden.
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Berechnung der Abbremszeit

héchste Drehzahl der Achse[ Upm |

Upm
StoppR
oppRampe| s ]

Rotatorischer Motor

Bremszeit[ms] =

Linearmotor hochste Geschwindigkeit [m/s]

Bremszeit[ms] = e
StoppR —
oppRampe [~ =]

Wenn der berechnete Wert unterschritten wird, so trudelt der Motor mit der Restgeschwindigkeit
aus. Empfohlen wird, den Wert auf 120 % zu vergréf3ern.

Einschrankungen

Die Funktionsfahigkeit des geregelten Abbremsens wird durch folgende Umstande bestimmt:

» Der NOVODRIVE muss richtig parametriert sein. Dies gilt insbesondere fir die Parameter fur
den Motor sowie flr die Strom-, die Drehzahl- und die Lageregelung.

* Wenn der Betrieb mit Lageregelung erfolgt und vor dem Not-Aus ein Lageschleppfehler
aufgetreten ist, wird der Bremsvorgang solange verzogert, bis der Lageschleppfehler abgebaut
ist. Ein Lageschleppfehler kann z.B. durch eine mechanische Stérung (Blockade) aufgebaut
worden sein.

* Wenn das Lagemesssystem defekt ist, ist kein geregeltes Abbremsen mehr maoglich.
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7 Lagemesssysteme
Alle NOVODRIVESs der ND40 Serie unterstiitzen eine Reihe von Lagemesssystemtypen:
* Resolver,
* Sinusencoder und inkrementelle Linearmesssysteme mit bis zu 1024-facher Interpolation,
» Absolutmesssysteme mit EnDat 2.2° Interface von HEIDENHAIN,

* Absolutmesssysteme mit SSI-Schnittstelle (auf Anfrage).
7.1 Schnittstellen

7.1.1 Resolver

X2
- .._13(53) N iy S3
! 156y 1 OO0 11 St
! I | II | ll S1ss
I Hiosy 1y 1 st
. sS4
—4= -_—)
Ly e 00000 T
s I I 32 Q
|§ |_8<(Rl) [ | R>1_ R1
! g IlsR2) 11 11 R2
L ] W
& 1
Gehduse von Messsystem
am Motor

Geh&use NOVODRIVE
19" oder Kompaktgehduse
Eigenschaften (z.B.: Litton JSSBH-21-P4):
e  Typ: Transmitter
« Ubersetzungsverhaltnis: 2 : 1
» Eingangssignal: 5 Veff / 10 kHz
* Resolverpolzahl: 2 (Standard). Es kénnen auch Resolver mit einer anderen Polzahl verwendet

werden. Damit die Kommutierung des Motors magglich ist, muss zwischen der Resolverpolzahl
und der Motorpolzahl ein geradzahliges Verhaltnis herrschen:

Motorpolzahl = V - ResolverpolzahlmitV =1,2,3,4,5,...

5 EnDat ist ein eingetragenes Markenzeichen der DR. JOHANNES HEIDENHAIN GmbH.
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7.1.2 Sinusencoder

I o Eye) A-
: < H

| |

| I | I Inkrementalsignale
X - [11(B+) I B+
SO ) )0} @ R
. 112 (89 B-
| L= : : -
i | | |
. 6(N+) | | N+
e L
I L3N | g | N-
: —< | —e—)-
. | I
- s I | I |
18 Mgyt [
T ) Al | 4
SR L (%) I | _C:
| o ¥ | T — |
.= I i Kommutierungsspur
| 25 1% ! ! optional
c20 1504 | p1D:
2 TN ] AVA
-89 14 (- D-
128 U : e
185 | h b
. 25 7 (vee) | | VCC
- 25 t|ien GND
152 Uamn || e
-_. - " "

o T

Geh&use von Messsystem

am Motor

Technische Daten (z.B. HEIDENHAIN ERN1387):

* Spannungsversorgung: 5V 10 %

¢ Inkrementalspur auf den Signalen A+, A--, B+, B--: Signalpegel RS422 (keine Interpolation) oder
1 Vss (interpoliert)

¢ Nullmarker N+, N--: Signalpegel RS422 (keine Interpolation) oder 1 Vss (interpoliert). Die
Auswertung des Nullmarkers erfolgt nach der Formel:

Nullmarker aktiv =(A+ > A-) UND (B+ > B-) UND (N+ > N-)
« Optionale Kommutierungsspur auf den Signalen C+, C--, D+, D--: Signalpegel 1 Vss

58/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10



NOVO7RON

Lagemesssysteme fiir Dynamik und Bewegung
7.1.3 EnDat 2.2
X2

- = = |15 (Clk+) Iy I Clk+ Vee
| P violett -)
- I 14 (Clk-) 11 Clk- | RS485
(I 3 )
i . | : llgelb : Il (10
@ I 6 (Data+)| | qra | | Datat vee
= e ) .
= . i?é(Data-- Data- | Rs485

=t m o Ve
i = ! I Irosa I GhD
2 rwco) 1y -- 11 Ve
| & I__( braun/ griin ol |
. g " |1 (GND) GN)D_ GND
!'—'7 I__( | IweiB/grUn 1
I 12 vee) Vi 1 vee
i P blau ol |
. 1|5 (GND) 11 11 GND| Sensor (optional)
! r_( 1 Jweif >

é‘ ¥

Gehduse NOVODRIVE
19" oder Kompaktgehéuse

1

Geh&use von Messsystem
am Motor

Quelle: Kabelfarben aus Heidenhain Katalog

Die Verwendung eines EnDat 2.2 Absolutmesssystems erfordert ein Erweiterungsmodul mit EnDat

2.2 Schnittstelle.

Um die Funktionssicherheit zu gewahrleisten, dirfen nur Original EnDat 2.2 Kabel der

Fa. Heidenhain verwendet werden.
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7.2 Unterstiitzte rotatorische Lagemesssysteme

Diese Liste enthalt alle momentan von der Inbetriebnahmesoftware unterstiitzten rotatorischen

Lagemesssysteme. Auf Anfrage kdnnen Parameter auch fir andere Lagemesssysteme
bereitgestellt werden.

Name Eigenschaften Auflésung Drehzahlbereic Zusatzinformationen
h
Resolver Standardauflésung | 0...3000 Upm 2-polig
(16 Bit/U) 0...6000 Upm (andere Polzahlen auf Anfrage)
0...12000 Upm
Sinus- Inkrementalspur Standardauflésung | 0...3000 Upm Sinusencoder ohne Kommutierungs-
encoder 2048 Perioden/U (16 Bit/U) 0...6000 Upm information. Nach der Leistungsfreigabe
0...12000 Upm wird die Kommutierungslage
automatisch mittels der Autokomm
Funktion ermittelt.
(andere Perioden/U auf Anfrage)
ERN1387 Inkrementalspur Standardauflésung | 0...3000 Upm Sinusencoder mit Kommutierungsspur
2048 Perioden/U (16 Bit/U) 0...6000 Upm der Fa. Heidenhain
Kommutierungsspu 0...12000 Upm
r
1 Periode/U
ECN1325 Standardauflésung  0...3000 Upm Absolutmesssystem SingleTurn mit
(16 Bit/U) 0...6000 Upm EnDat 2.2 Schnittstelle der Fa.
0...12000 Upm Heidenhain
Erweiterte 0...2500 Upm
Auflésung 0...5000 Upm
(20 Bit/U)
Maximale 0...450 Upm
Auflésung
(25 Bit/U)
EQN1337 Standardaufldsung  0...3000 Upm Absolutmesssystem MultiTurn mit EnDat
(16 Bit/U) 0...6000 Upm 2.2 Schnittstelle der Fa. Heidenhain
12000 Upm
Erweiterte 0...2500 Upm
Auflésung 0...5000 Upm
(20 Bit/U)
Maximale 0...450 Upm
Auflésung
(25 Bit/U)
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7.3 Unterstiitzte lineare Lagemesssysteme

Diese Liste enthalt alle momentan von der Inbetriebnahmesoftware unterstitzten linearen
Lagemesssysteme. Auf Anfrage kdnnen auch Parameter flr andere Lagemesssysteme
bereitgestellt werden.

Name Eigenschaften Auflosung Geschwindigkei Weitere Informationen
tsbereich

LH100 0,5 mm/Periode 1024 x interpoliert | 0...5 m/s magnetisches Linearmesssystem
0...3m/s der Fa. Siko

LH100 1,0 mm/Periode 1024 x interpoliert | 0...5 m/s magnetisches Linearmesssystem
0..3m/s der Fa. Siko

RGH22D 5 um/Periode keine Interpolation | 0...5 m/s optisches Linearmesssystem

(5um) (RS-422) der Fa. Renishaw

RGH22B 20 pm/Periode 1024 x interpoliert | 0...5 m/s optisches Linearmesssystem

(20um) der Fa. Renishaw

LC483 10 nm 10 nm 0..2m/s lineares Absolutmesssystem mit EnDat

2.2 Schnittstelle der Fa. Heidenhain
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8 Zustandsmaschine des NOVODRIVE

A

[ Nicht Funktionsbereit ]

!

[ Funktionsbereit, aber ]

nicht Betriebsbereit

v

Power On/ Reset

Fehlerklassifizierung

v

Warte bis die Lage-
erfassung bereit ist.

Sende das BootUp
Telegramm

Hardware
Initialisierung Klasse 2 | Klasse 3 und 4 | Fatal
Identifizierung des Stopp durch Leistung
Erweiterungsmoduls geregeltes sperren
Bremsen
Laden der Parameter Lgéi:?] Warte auf
aus dem EEPROM sperreng Ausschalten

v |

Warte auf Sperren der
Leistung von auf3en.

v

Warte auf Quittierung
des Fehlers2.

Liegt der Fehler in
der Lageerfassung?

Reset der
Lageerfassung

Unterspannung? |

Die Netzspannung ist eingeschaltet. ' I

[ Betriebsbereit ]

Y

Warte bis die Lage-
erfassung bereit ist.

Leistung gesperrt2

Befehl: Leistung freigeben '

Motorbremse I6sen

Inkrementelles Lagemesssystem
ohne Kommutierungsinformation?

Suche der
Kommutierungslage
mit Autokomm

Leistung freigeben

Befehl: Leistung
sperren

Motorbremse anlegen

2 Nur in diesen Zustanden kann die
Betriebsart durch eine 0 —>1
Hanke in Bit 5 Register , Control*
geandert werden.

3 Nur in diesem Zustand kann ein
Fehler durch eine 0 = 1 Hanke in
Bit 6 Register , Control“ geléscht
werden.

Leistung freigegeben

Sollwert gesperrt?

i

Befehl: Sollwert freigeben '

Sollwert freigegeben?

Befehl: Sollwert sperren '

62/103

Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat

Version 01.10



NOVO7RON

Register des NOVODRIVE ey "4 Bewegung

9 Register des NOVODRIVE

Der NOVODRIVE enthéalt zur Konfiguration und Steuerung eine grof3e Zahl von Registern.

Register werden unterteilt in drei Kategorien:

* Systemwerte: voreingestellte Werte, die nicht verandert werden kénnen,

e Parameter: zur Konfiguration des NOVODRIVE; enthalten dauerhafte Informationen und sollten
im EEPROM gesichert werden,

* Variablen: zur Durchfiihrung von Auftragen; enthalten temporére Informationen.

Alle Parameter, Ablaufsétze, und die Fehlerhistorie werden in einem EEPROM dauerhaft

gespeichert. Wahrend die Fehlerhistorie automatisch gesichert wird, miissen die Parameter und

Ablaufsatze Uber einen Befehl in das EEPROM Ubertragen werden.

A Archivierung

Parameterséatze missen archiviert werden! Ohne den Orginalparametersatz kann eine
Maschine unter Umstéanden nach einem Austausch des NOVODRIVES nur noch mit
einem extrem hohen Aufwand in Betrieb genommen werden. Die Archivierung kann
z.B. Uber einen PC mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware erfolgen. Sie muss fiir jede
Maschinenkomponente getrennt und nach jeder Anderung erfolgen. Es sollten Datei-
namen verwendet werden, die auch spater eine eindeutige Zuordnung erlauben.

Ungiiltige Werte
Der NOVODRIVE uberprift im Hintergrund regelmaRig die eingestellten Werte. Werden ungliltige
Einstellungen oder flir Erweiterungen reservierte Werte gefunden, so reagiert der NOVODRIVE mit
der Fehlermeldung 106, 107, 108, 109, 450, 451, 452 oder 453. Im Falle des Fehlers 453 finden Sie
die Adresse des falsch gesetzten Registers im Register ,Errorinfo0* oder mit der Inbetriebnahme-
software auf der Seite ,Allgemein/Fehlerdiagnose”. In den anderen Féllen ergibt sich die
Registeradresse aus der Fehlermeldung.
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Reservierte Bits und Register

Reservierte Bits bzw. Register enthalten immer den Wert 0 und diirfen nicht verandert
werden! Wird dieser Hinweis nicht eingehalten, sind spatere Probleme mit neueren
Softwareversionen vorprogrammiert.

9.1 Registerliste
9.1.1 Informationen zum NOVODRIVE

Dez. Klasse Groe Name Funktion
Adr.
100 System INT32 RO NovodriveType ASCII String mit dem Geréatetyp (z.B. ,ND41")
101 System INT16 RO RatedVoltage Nennanschlussspannung des NOVODRIVE in Ves
102 System INT16 RO RatedCurrent Nennstrom des NOVODRIVE in Ae
103 System INT16 = RO | XRamAvailableSegment GréRe des Bahnspeichers in 256 Bytes
s
104 System INT32 RO SerialNumber Seriennummer des NOVODRIVE als Dezimalzahl
(z.B. ,ND41-10120" als 4110120)
105 System INT32 RO HardwareCode ASCII String Kennung der Hardware (z.B. ,0100%)
106 System INT32 RO SoftwareVersion ASCII String der Softwareversion (z.B. ,,0102")
107 System INT16 RO Modification Modifikationsnummer des NOVODRIVE als
Dezimalzahl
108 System INT32 RO ExtModuleType Hexadezimale Kennung des Erweiterungsmoduls
109 System INT16 RO BusOption - Software Busoptionen
110 System INT32 RO ClockActiveHours Betriebsstundenzéahler aktiv; Stunden
111 System INT32 RO ClockLifeTimeHr Betriebsstundenzahler gesamt; Stunden
112 System INT8 RO ClockActiveMinutes Betriebsstundenzéahler aktiv; Minuten
113 System INT8 RO ClockLifeTimeMin Betriebsstundenzéhler gesamt; Minuten
114 System INT32 RO CiaVendorld Hersteller ID CiA
115 System INT32 RO Pnold Hersteller ID PNO
116 System INT32 RO TechFuncFlagsl Bit-Feld mit den unterstitzten
117 System INT32 RO TechFuncFlags2 Technologiefunktionen
120 Parameter = INT16 | RW SpeedScaleUnit Informationen fur die Skalierung der Ein- und
121 Parameter | INT32 | RW SpeedScale Ausgabewerte in Sl-Einheiten tber ein Bus-Modul
122 Parameter = INT16 | RW PositionScaleUnit (nicht CAN-NOVOTRON);
123 Parameter INT32 RW PositionScale diese Werte gehdren auch zum Parametersatz
124 Parameter INT16 RW RampScaleUnit
125 Parameter = INT32 | RW RampScale
126 Parameter | INT16 | RW CurrentScaleUnit
127 Parameter | INT32 | RW CurrentScale
128 Parameter | INT32 | RW GearFactor
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Dez.

Adr.
129
150

Klasse

Parameter

Variable

GroRe

INT32
INT32

RW
RwW

Name

BallScrewPitch
ParamControl

Funktion

Steuerregister fir die Speicherung von Parametern

9.1.2 Eingangsvariablen und -parameter fiir Betriebsarten und 1/0-

Hardware
Dez. Klasse GroRe Name Funktion
Adr.
200 Variable INT8 | RW Control Kontrollregister
201 Parameter = INT8 | RW OperationMode Vorgabe der Betriebsart
202 Variable INT16 RW DigitalSetpoint Geschwindigkeitsvorgabe
203 Parameter = INT16 | RW CurrentPeakLimitl Applikationsabhangige Strombegrenzung
204 Parameter INT16 RW PositioningSpeed Obsolet; - Betriebsart #32
205 Variable INT32 | RW TargetPosition Zielposition fur die aktuelle Betriebsart
206 Parameter | INT16 | RW AccelerateLimit Beschleunigungsrampe
207 Parameter INT16 RW DecelerateLimit Bremsrampe
208 Variable INT16 | RW GPO Zustand der digitalen Ausgéange
209 Variable INT16 RW Aslnput Eingangssignale der Ablaufsteuerung
248 Variable INT16 | RW Datalnput16 Allgemeine Eingangsvariablen
249 Variable INT32 | RW Datalnput32

9.1.3 Ausgangsvariablen fiir Betriebsarten und 1/0-Hardware

Dez. Klasse GroBe Name Funktion
Adr.
250 Variable INT8 RO Status Statusregister; "Status” enthalt nur die Bits 8...15
251 Variable INT16 RO Status16 aus "Status16"
252 Variable INT16 RO ErrorCode Fehlercode in BCD-Darstellung
253 Variable INT32 RO SysTimelms Systemzeit [1,024ms]
254 Variable INT32 RO PositionActuall Aktuelle Position
255 Variable INT32 RO PositionActual1lHigh Uberlaufzahler fiir die Lageerfassung
256 Variable INT16 RO SpeedSetpointl Geschwindigkeitssollwert
257 Variable INT16 RO SpeedSetpoint2 Geschwindigkeitssollwert aus dem Lageregler
258 Variable INT16 RO SpeedActual Aktuelle Geschwindigkeit zur Anzeige
259 Variable INT16 RO SpeedActualFiltered  Aktuelle Geschwindigkeit fur die Drehzahlregelung
260 Variable INT16 RO CurrentSetpoint Stromsollwert
261 Variable INT16 RO VoltageSetpoint Spannungssollwert
262 Variable INT16 RO GPIn Zustand der digitalen Eingénge
263 Variable INT16 RO EncinputCounter Zustand des Eingangszéhlers
264 Variable INT16 RO Analoglnput Zustand des Analogeingangs
265 Variable INT8 RO ActualOperationMode  Aktive Betriebsart
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Dez. Klasse Groe Name Funktion
Adr.
266 Variable INT16 RO StepDisplay Schrittanzeige fur Technologiefunktionen
267 Variable INT32 RO PositionSetpoint Positionssollwert fiir den Lageregler
268 Variable INT16 RO AsOutput Ausgangssignale der Ablaufsteuerung
269 Variable INT16 RO @ SpeedSetpointFiltered Geschwindigkeitssollwert fiir den Drehzahlregler
298 Variable INT16 RO DataOutput16 Allgemeine Ausgangsvariablen
299 Variable | INT32 RO DataOutput32

9.1.4 Parameter fiir Motoreinstellungen sowie System- und

Technologiefunktionen

Dez. Klasse GroBe Name Funktion
Adr.
300 Variable INT8 = RO reserviert
301 Parameter = INT8 | RW TechHandler - Technologie Funktionen
302 Parameter = INT8 | RW reserviert
303 Parameter INT16 RW EnableDelay Interne Verzdgerungszeit der Leistungsfreigabe
[ms]
304 Parameter INT8 RW PdoHandler - Parameter ,PdoHandler"
305 Parameter = INT8 | RW FeedbackSystem - Lagemesssystem
306 Parameter = INT8 = RW ScFactor
307 Parameter = INT8 | RW SyncControl - Reglerzyklussynchronisation
308 Parameter | INT8 | RW LimitSwControl - Endschalter
309 Parameter = INT32 | RW LimitSwPosHigh
310 Parameter | INT32 = RW LimitSwPosLow
311 Parameter = INT16 | RW ErrorConfig - Fehlerbehandlung
312 Parameter | INT16 RW ErrorStopTime
313 Parameter INT16 RW StopRampLimit
314 Parameter = INT16 | RW SpeedLimit Grenzwerte fiir
315 Parameter INT16 RW SpeedBoundary - die GroRe der Soll- und Ist-Geschwindigkeit
316 Parameter | INT16 = RW @ SpeedTrackingBoundary - die Abweichung der Soll- und Istgeschwindigkeit
317 Parameter = INT32 | RW PosTrackingBoundary - die Abweichung der Soll- und Istposition
318 Parameter INT16 RW BrPowerBoundary - Ballastschaltung
319 Parameter = INT8 | RW McMotorPoles Parameter fiir die Kommutierung des Motors
320 Parameter | INT32 | RW McPoleDistance
321 Parameter = INT16 | RW McFactor
322 Parameter INT16 RW McAngleOffset
323 Parameter | INT16 | RW McDivisor
324 Parameter = INT8 | RW MotorTempControl — Temperaturiiberwachung Motor
325 Parameter = INT8 = RW MotorTempBoundary
326 Parameter = INT8 | RW MbSetTime Verzdgerungszeiten fir das Schalten der Motor-
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Dez. Klasse Groe Name Funktion
Adr.
327 Parameter = INT8 | RW MbReleaseTime bremse in Bezug auf Leistung freigeben/sperren
328 Parameter INT8 = RW FanControl - Uberwachung der Lufter im Kompaktgehause
329 Parameter = INT16 | RW Feedbackinformation - Lagemesssystem
330 Parameter | INT8 &= RW EnclinterpolationBits
331 Parameter INT32 RW EncAnalogOffset
332 Parameter = INT16 | RW ---- reserviert
333 Parameter | INT16 | RW CurrentPeakLimit2 Maximal zuléssiger Spitzenstrom des Motors
334 Parameter = INT16 | RW I12tBoundary I2t-Grenzwert des Motors zur Auslésung Fehler 315
335 Parameter = INT16 | RW 12tLimit I2t-Grenzwert des Motors zur Strombegrenzung
336 Parameter INT8 = RW 12tFilter Zeitkonstante fur die Berechnung des I2t-Wertes
337 Parameter = INT8 | RW CcKp Aktiver Stromreglerparametersatz
338 Parameter | INT8 | RW CcKi
339 Parameter | INT8 | RW CcEmkO
340 Parameter INT16 RW CcRippleComp
341 Parameter | INT8 | RW CcPhasePrecontrol
342 Parameter = INT16 | RW ScKp Aktiver Geschwindigkeitsreglerparametersatz
343 Parameter INT16 RW ScKi
344 Parameter | INT16 | RW ScKd
345 Parameter | INT16 = RW ScKf
346 Parameter = INT8 | RW ScActualFilter
347 Parameter = INT8 | RW ScSetpointFilter
348 Parameter INT16 RW PcKp Aktiver Lagereglerparametersatz
349 Parameter = INT16 | RW PcKd
350 Parameter | INT16 RW SetpointScale - Betriebsarten #48 und #50 ,Bahnfahrt”
351 Parameter = INT8 | RW AnaloglnputControl - Analogeingang
352 Parameter INT16 RW AnaloglnputScale
353 Parameter = INT16 | RW AnaloglnputOffset
354 Parameter = INT8 | RW EncinputControl - Zahlereingang
355 Parameter = INT8 = RW EnclnputPreControl
356 Parameter | INT32 RW EnclnputFactor
357 Parameter | INT16 | RW EncOutputResolution | - Encoderausgang
358 Parameter | INT16 @ RW TestRevSpeed - Betriebsarten #1 und #2 ,Reversieren*
359 Parameter = INT32 | RW TestRevPosHigh
360 Parameter INT32 RW TestRevPosLow
361 Parameter = INT32 | RW DistanceBoundary Wegbeschrankung fiir verschiedene Betriebsarten
362 Parameter = INT16 RW EncCounterMask - Lagemesssystem
364 Parameter | INT16 | RW BlockedCurrent - Betriebsart #15 ,Suche Anschlag”
365 Parameter | INT32 = RW HomePosition Obsolet; — Betriebsart #10
366 Parameter | INT32 @ RW HomePositionMask - Betriebsarten Anhang A ,Position setzen“
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Dez. Klasse Groe Name Funktion
Adr.
367 Parameter = INT32 | RW ---- reserviert
368 Parameter INT32 RO PositionOffset Nullpunktverschiebung der Position
369 Parameter | INT16 @ RW PositioningWindow - Betriebsarten Anhang B ,In-Position*
370 Parameter | INT16 RW SpeedWindow - Betriebsarten Anhang C ,In-Geschwindigkeit"
371 Parameter | INT16 RW CanBcr - CAN-NOVOTRON; Datenrate
372 Parameter INT8 RW CanNodeld - CAN-NOVOTRON;
373 Parameter INT32 RW CanNmtld Identifier fur die Ubertragungskanéle
374 Parameter = INT32 | RW CanSyncld
375 Parameter | INT32 RW CanTimeStamp
376 Parameter = INT32 RW CanEmergencyld
377 Parameter = INT32 | RW CanPdol1TxId
378 Parameter | INT32 | RW CanPdol1RxId
379 Parameter = INT32 | RW CanPdo2TxId
380 Parameter | INT32 = RW CanPdo2RxId
381 Parameter | INT32 | RW CanSdoTxId
382 Parameter = INT32 | RW CanSdoRxId
383 Parameter | INT32 | RW CanNmtErrControlld
384 Variable INT16 RO - reserviert
385 Variable INT16 RO reserviert
386 Variable INT16 RO - reserviert
387 Parameter = INT16 | RW BusCycleTimeMin — CAN-NOVOTRON; Grenzwerte fiir die
388 Parameter INT16 RW BusCycleTimeMax Zykluszeit des Prozessdatenkanals
389 Variable INT16 RO - reserviert
390 Parameter | INT16 RW FiCycle - Betriebsart #59 ,Feininterpolator”
391 Parameter | INT32 RW CANopenBaudrate — CANopen; Datenrate im Erweiterungsmodul
392 Parameter INT8 @ RW | ExtModuleBusAddress @ PROFIBUS-Adresse / CANopen Node-ID des
Erweiterungsmoduls
393 Variable INT16 RO - reserviert
399 Variable INT16 RO
400 Parameter | INT16 RW PdoTByte[0] - CAN-NOVOTRON;
401 Parameter = INT16 | RW PdoTByte[1] Mapping-Parameter fiir den
Prozessdatenaustausch mit Zeittakt-Telegramm
415 Parameter | INT16 RW PdoTByte[15]
416 Parameter INT16 RW PdoRByte[0]
417 Parameter = INT16 | RW PdoRByte[1]
431 Parameter = INT16 | RW PdoRByte[15]
432 Variable INT16 RO reserviert
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Dez. Klasse Groe Name Funktion
Adr.
439 Variable INT16 RO
440 Parameter INT32 RW UserParam[0] Vom Benutzer frei verwendbare Register zur
441 Parameter = INT32 | RW UserParam[1] Speicherung von Informationen;
442 Parameter = INT32 | RW UserParam[2] diese Register werden nicht vom NOVODRIVE
443 Parameter INT32 RW UserParam(3] verwendet
444 Parameter = INT32 | RW UserParam[4]
445 Parameter | INT32 | RW UserParam[5]
446 Parameter = INT32 | RW UserParam[6]
447 Parameter = INT32 | RW UserParam(7]
448 Parameter INT32 RW UserParam(8]
449 Parameter | INT32 | RW UserParam[9]
450 Parameter INT16 RW CsScKp0 Alternativer Parametersatz O fur den
451 Parameter | INT16 | RW CsScKi0 Geschwindigkeits- und den Lageregler
452 Parameter | INT16 = RW CsScKdo
453 Parameter = INT16 | RW CsScKfo
454 Parameter | INT16 RW CsPCKpO
455 Parameter INT16 RW CsPCKdO
456 Parameter | INT16 | RW CsScKpl Alternativer Parametersatz 1 fur den
457 Parameter | INT16 | RW CsScKil Geschwindigkeits- und den Lageregler
458 Parameter = INT16 | RW CsScKdl
459 Parameter = INT16 RW CsScKfl
460 Parameter = INT16 RW CsPCKp1l
461 Parameter = INT16 | RW CsPCKd1
462 Parameter INT16 RW CsScKp2 Alternativer Parametersatz 2 fur den
463 Parameter | INT16 | RW CsScKi2 Geschwindigkeits- und den Lageregler
464 Parameter | INT16 = RW CsScKd2
465 Parameter = INT16 | RW CsScKf2
466 Parameter = INT16 | RW CsPCKp2
467 Parameter INT16 RW CsPCKd2
468 Parameter = INT16 | RW CsScKp3 Alternativer Parametersatz 3 fiir den
469 Parameter | INT16 | RW CsScKi3 Geschwindigkeits- und den Lageregler
470 Parameter = INT16 | RW CsScKd3
471 Parameter = INT16 RW CsScKif3
472 Parameter = INT16 RW CsPCKp3
473 Parameter | INT16 | RW CsPCKd3
474 Parameter = INT8 = RW CsCcEmkO Alternativer Parametersatz O fur den Stromregler
475 Parameter | INT8 | RW CsCcKi0
476 Parameter = INT8 = RW CsCcKpO
477 Parameter = INT8 | RW CsCcEmk1 Alternativer Parametersatz 1 fur den Stromregler
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Dez. Klasse Groe Name Funktion
Adr.
478 Parameter = INT8 | RW CsCcKil
479 Parameter = INT8 RW CsCcKpl
480 Variable INT16 RO ---- reserviert
481 Parameter | INT16 | RW FCVH - Haftreibungskompensation
482 Parameter INT16 RW FCVL
483 Parameter = INT16 | RW FCMP
484 Parameter | INT16 = RW AkPhiPoGain Parameter fur die automatische Suche der
485 Parameter = INT16 | RW AkCurrentGain Kommutierungslage
486 Parameter = INT16 | RW AkSpeed
487 Parameter INT16 RW StatusEventMask - Ereignisiiberwachung
488 Parameter = INT16 | RW InPosTimeConst - Betriebsarten Anhang B (In-Position)
489 Parameter INT16 RW AsDefSpeed — Ablaufsteuerung;
490 Parameter | INT16 | RW AsDefAccLim verschiedene Defaultwerte fir die
programmierbaren
491 Parameter = INT16 | RW AsDefDecLim Satze
492 Parameter | INT32 | RW AsAnInCorrFactor - Betriebsart #44
493 Parameter = INT16 | RW ResolvCorrectionl reserviert
494 Parameter | INT16 = RW ResolvCorrection2
495 Parameter = INT16 | RW ResolvCorrection3
496 Parameter = INT16 RW ResolvCorrection4
497 Parameter INT16 RW FieldAttCurrent - Feldschwéchung
498 Parameter | INT16 | RW FieldAttSpeedLow
499 Parameter INT16 RW FieldAttSpeedHigh

9.1.5 Variablen fiir den Betriebszustand

Dez. Klasse GroBe Name Funktion
Adr.
550 Variable INT16 RO SyncStatus - Reglerzyklussynchronisation
551 Variable INT16 RO SpeedTrackingError | Schleppfehler der Geschwindigkeit
552 Variable INT32 RO PosTrackingError Schleppfehler der Position
553 Variable INT32 | RW PosTrackingMemory | Aufzeichnung max. Schleppfehlers der Position
554 Variable INT32 RO - reserviert
5565 Variable INT16 RO CurrentPeakLimit0 Aktueller max. moglicher Spitzenstrom
556 Variable INT16 RO 12tActual Aktueller [2t-Stromwert
557 Variable INT16 RO ResolverAngle Resolverwinkel und Signalpegel an den
558 Variable INT8 = RO ResolverSinus Anschlussen fur den Resolver
559 Variable INT8 RO ResolverCosinus
560 Variable INT16 RO EncSignalA Signalpegel an den Anschlissen fur den
561 Variable INT16 RO EncSignalB Sinusencoder
562 Variable INT8 RO PhaseCurrActualAl Aktuelle Soll- und Istphasenstrome Al...A2;
70/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10



Register des NOVODRIVE

NOVO7RON

fiir Dynamik und Bewegung
I

Dez. Klasse Groe Name Funktion
Adr.
563 Variable INT8 RO PhaseCurrActualA2 die Skalierung ist hardwareabhéngig
564 Variable INT8 RO PhaseCurrSetpointAl
565 Variable INT8 RO PhaseCurrSetpointA2
566 Variable INT8 RO PhaseVoltageAl Aktuelle Spannung der Motorphasen Al...A3;
567 Variable INT8 RO PhaseVoltageA2 die Skalierung ist hardwareabhé&ngig
568 Variable INT8 RO PhaseVoltageA3
569 Variable INT8 RO DcBusVoltage Gleichspannung im Zwischenkreis;
die Skalierung ist hardwareabhéngig
570 Variable INT16 RO BrPowerFiltered - Ballastschaltung; berechnete Verlustleistung
571 Variable INT8 RO HeatsinkTemp Kihlkérpertemperatur
572 Variable INT8 RO MotorTempFiltered Widerstandswert des Temperaturfuhlers im Motor
[58,8 Ohm/Inkr.]
573 Variable INT16 RW TiPtr - Betriebsarten #48 und #50
574 Variable INT16 | RW XRamPtr
575 Variable INT16 RO reserviert
576 Variable INT16 RO reserviert
577 Variable INT16 RO reserviert
578 Variable INT16 RW TracePtr - Betriebsarten #48 und #50
579 Variable INT8 RO ActualOperationMode  Obsolet; identisch mit Adresse 265
580 Variable INT32 RO ErrorinfoO - Fehlermeldungen;
581 Variable INT32 RO Errorinfol zusétzliche Informationen im Fehlerfall
582 Variable INT32 RO RippleCompensation | reserviert
583 Variable INT32 RO AllControl Anteil des Sollstroms vom Drehzahlregler
584 Variable INT32 RO PositionSetpoint Interne Sollposition des Lagereglers
585 Variable INT16 | RW EPSaddress - Erweiterungsmodul; Lagemesssystem
586 Variable INT16 RW EPSdata
587 Variable INT32 RO FrictionCompValue - Haftreibungskompensation
588 Variable INT16 RO ExtModuleState - Erweiterungsmodul; interner Zustand
589 Variable INT16 RW I2tActualMemory Schleppanzeige der Variablen ,12tActual”
590 Variable INT32 RO PdoMappingState - CAN-NOVOTRON
591 Variable INT16 | RW Status16Memory Schleppanzeige der Variablen "Status16"
592 Variable INT32 RO ExtPosRawData - Erweiterungsmodul; Lagemesssystem
593 Variable INT16 RO ApparentCurrent - Feldschwéachung
594 Variable INT16 | RO 12T100ms
595 Variable INT16 RO I12T100msApparent

9.1.6 Pufferspeicher der Fehlerhistorie

Dez.
Adr.
600

Klasse

Variable

GroRe

INT8

RO

ErrorPtr

Funktion

- Fehlerhistorie;
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Dez. Klasse Groe Name Funktion
Adr.
601 Variable INT32 RO Error [0] Zeiger auf den letzten Fehler und Ringpuffer
602 Variable INT32 RO Error [1]
632 Variable INT32 RO Error [31]
633 Variable INT16 RW EhinfoPtr - Fehlerhistorie;
634 Variable INT16 RO EhInfoCursor Abfrage von Zusatzinformationen iber Cursor
635 Variable INT16 RO EhInfoError
636 Variable INT16 RO EhinfoHour
637 Variable INT32 RO EhInfo0
638 Variable INT32 RO Ehinfol
639 Variable INT16 RO reserviert

9.1.7 Erweiterungsmodul mit EnDat 2.2 Lagemesssystem

Dez. Klasse GroBe Name Funktion
Adr.
640 Variable INT16 RO EpParam[00] - Erweiterungsmodul;
641 Variable INT16 RO EpParam[01] Informationen Uber das vom Erweiterungsmodul
ausgewertete Lagemesssystem
671 Variable INT16 RO EpParam[31]
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9.1.8 Variablen und Pufferspeicher des Oszilloskops

Dez. Klasse Groe Name Funktion
Adr.
680 Variable INT8 ' RW ScopeControl - Oszilloskopfunktion
681 Variable INT8 RO ScopeStatus
682 Variable INT16 | RW ScopeTimer
683 Variable INT16 RW ScopeSignall
684 Variable INT16 RW ScopeSignal2
685 Variable INT16 RW ScopeSignal3
686 Variable INT16 RW ScopeSignal4

687 Variable INT16 RW ScopeTriggerSignal

688 Variable INT8 | RW ScopeTriggerBit
689 Variable INT8 | RW ScopeTriggerLevel

690 Variable INT8 | RW ScopeDelay

691 Variable INT16 | RO ScopeDataPointer

700 Variable INT32 RO Scope Data [0] aufgezeichnete Oszilloskopdaten
701 Variable INT32 RO Scope Data [1]

827 Variable INT32 RO Scope Data [127]

828 Variable INT16 RO reserviert

829 Variable INT16 RO reserviert
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9.1.9 XRAM-Speicherbereich

Der XRAM-Bereich ist wortweise organisiert und kann nur Gber die X-Befehle von NOVOBUS bzw.
CAN-NOVOTRON gelesen und beschrieben werden.

Bahndatenspeicher

Die Funktion des Bahndatenspeichers ist unter den Betriebsarten #48 und #50 im Handbuch
~Softwarereferenz” beschrieben. Sein Inhalt geht bei jedem Ausschalten oder nach jedem Reset

verloren.

Dezima Klasse Grofle

le
Adress
e
0 Variable INT16 = RW
1 Variable INT16 | RW

4095 Variable INT16 = RW

Satzspeicher

Name Funktion
XRAM_O Bahndatenspeicher Wort 0
XRAM_1 Bahndatenspeicher Wort 1
XRAM_4095 Bahndatenspeicher Wort 4095

Der Satzspeicher wird fur programmierbare Ablaufe verwendet. Er kann wie die Parameter in das

EEPROM ubertragen werden.

Dezima Klasse GrofRe
le

Adress

8192 Variable INT16 RW
8193 Variable INT16 RW

9211 Variable INT16 = RW

Name Funktion
XRAM_8192 Satzspeicher Wort 0
XRAM_8193 Satzspeicher Wort 1
XRAM_9211 Satzspeicher Wort 1023
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9.2 Steuerregister ,ParamControl“

Das Register steuert das Laden und Speichern von Parametern im EEPROM. Der Parametersatz
kann auch auf Standardwerte zurlickgesetzt werden.

Das Sichern und Auslesen von Parametern aus dem EEPROM kann aus Sicherheitsgriinden nur im
gesperrten Zustand erfolgen. So wird verhindert, dass der Motor mit inkonsistenten Daten betrieben

wird.
Adresse Name Funktion
150 ParamControl Steuerregister fir Parameter

Nach Beschreiben des Registers mit dem Funktionswert muss gewartet werden, bis das Register
auf den Wert ,DONE" bzw. ,FAIL* wechselt.

Hexadezimal ASCII- Funktion
er Wert Aquivalent
0x4C4F4144 ,LOAD" Abrufen von Parametern und Ablaufsétzen aus dem EEPROM (geschieht
automatisch nach jedem Reset)
0x53415645 ~SAVE" Speichern von Parametern und Ablaufsétzen in das EEPROM (permanente

Speicherung); ein Speichervorgang kann je nach Anzahl der zwischenzeitlich durch-
gefiihrten Anderungen bis zu 30 Sekunden dauern

0x46414354 FACT" Zurilicksetzen von Parametern und Ablaufsétzen auf Standardwerte
0x444F4EA45 .DONE" | Wert des Registers nach erfolgreicher Durchfihrung
0x4641494C JFAIL® Wert des Registers nach nicht erfolgreicher Durchfiihrung

Das Register ,ParamControl“ darf nach einem Reset oder nach Einschalten erst
beschrieben werden, wenn der NOVODRIVE funktionsbereit ist (Zustand
zunterspannung”). Davor wird das Register intern benutzt.
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9.3 Register ,,Status16«

Das Register ,Status16“ bildet den kompletten Betriebszustand des NOVODRIVE ab. Das Register
.Status” (Adresse 250) ist aus Grinden der Kompatibilitdt zum ND30 vorhanden und enthélt die Bits
8...15 des Registers ,Status16".

‘Adresse‘ ‘ 251 H Status16 ‘

Bt || 151413 |12 |11 | 10| 9 | 8 |

[

1 = Die Leistung ist gesperrt.

1 = Der NOVODRIVE ist nicht betriebsbereit
weil z.B. keine Netzspannung anliegt.

1 = Die Strombegrenzung ist aktiv.

Ab Version 00.59:

1 = Die Strom- oder Geschwindigkeits-
begrenzung ist aktiv.

1 = Einer der Endschalter hat angesprochen.

0 = reserviert

1 = Der NOVODRIVE ist im Fehlerzustand.

1 = Der NOVODRIVE ist nicht Funktionsbereit.

1 = Der Sollwert ist gesperrt.

Bt 7 |6 |5 |4]3]2]1]0]

1 = Der letzte Fahrauftrag wurde erfolgreich
durchgefuhrt.

1 = Ein Ereignis hat stattgefunden.

1 = Die Parameter wurden auf die
Standardwerte zurlickgesetzt oder neu aus
dem EEPROM geladen.

1 = Die Referenzlage wurde noch nicht
ermittelt oder ist verloren gegangen.

1 = Der negative Endschalter ist aktiv.

1 = Der positive Endschalter ist aktiv.

1 = Die Zwischenkreisspannung ist zu klein.

1 = Das Lagemesssystem ist nicht bereit.

Hinweise

Bit 3 wird nach dem Einschalten oder im Falle eines Fehlers im Lagemesssystem (Fehlerklasse 4)
auf 1 gesetzt. Nach erfolgreicher Ausfilhrung der Betriebsarten #9, #10, #11, #12, #14 und #15 wird
es auf 0 zurlickgesetzt.
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Alle im Statusregister ,Status16“ angezeigten Ereignisse werden im Register ,Statusl6Memory*
aufgezeichnet. Wird ein Bit im Register ,Status16“ auch nur zeitweise auf 1 gesetzt, wird dies
dauerhaft in das Register ,Status16Memory“ Gbernommen. Der Inhalt des Registers
.Status16Memory” kann durch Beschreiben mit O wieder geléscht werden.

Um eine permanente Abfrage des Registers ,Status16Memory“ zu umgehen, kénnen ausgewahlte
Bits Uberwacht werden. Die Auswahl erfolgt Gber den Parameter ,StatusEventMask®. Jedes
gesetzte Bit in ,StatusEventMask" aktiviert die Uberwachung des entsprechenden Bits in Register
~Statusl6Memory“. Wenn mindestens eines der Uberwachten Bits gesetzt ist, so wird dies in Bit 1
von Register ,Status16" angezeigt.

Adresse Name

251 Status16

487 StatusEventMask
591 Status16Memory
Beispiel

Funktion

Statusanzeige

Bitmaske flr die Ereignistiberwachung

Schleppanzeige der Variablen ,Status16“

Es soll tberwacht werden, ob die Strombegrenzung im Betrieb aktiv wird.

Schritt Register Inhalt Beschreibung
1 StatusEventMask 0000 0100 0000 0000 Ereignismaske auf 0x0400 setzen
2 Status16Memory 0000 0000 0000 0000 |Ereignisspeicher léschen
3
4 Status16 xxxx x1lxx xxxx xx0x  Die Strombegrenzung tritt kurzfristig auf.
5 Status16 xxxx x0xx xxxx xx0x | Die Strombegrenzung ist beendet.
6 Status16Memory 0000 0100 0000 0000 Register “Status16Memory” hat Bit 10 aufgezeichnet.
7 Status16 xxxx x0xx xxxx xxlx Bit1l zeigt, ein Ereignis hat stattgefunden.
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9.5 Register ,,Control“

Das Register ,Control” ist die Softwareschnittstelle fur die Steuerung der grundlegenden Funktionen
des NOVODRIVE.

‘Adresse‘ ‘ 200 H Control ‘

B 7 ]6fs[afa2]1]o]

1 = Die Leistung wird gesperrt.

0 = reserviert

0 = reserviert

1 = Die Motorbremse wird manuell gelost
(ohne Freigabe der Leistung).

1 = Feldschwachung einschalten
(V01.02 und spéter).

0 — 1 = ausgewahlte Betriebsart aktivieren.

0 — 1 = Ein anliegender Fehler soll geldscht
werden.

1 = Der Sollwert wird gesperrt.

Beispiele

Bedeutung Binarer Wert Hexadezimaler
Wert

Nach dem Einschalten enthélt das Register den Wert 1000 0001 0x81

Leistung und Sollwert sperren 1000 0001 0x81

Leistung freigeben, Sollwert bleibt gesperrt 1000 0000 0x80

Betriebsart aktivieren (Leistung bleibt freigegeben, Sollwert bleibt gesperrt) 1100 0000 0xCO0

Betriebsart aktivieren (Leistung und Sollwert bleiben freigegeben) 0100 0000 0x40

Leistung und Sollwert freigeben 0000 0000 0x00

Fehler I6schen (Leistung und Sollwert gesperrt) 1100 0001 0xC1
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9.6 Freigabe und Sperre von Leistung und Sollwert
Die NOVODRIVE-Funktionen
e Leistung freigeben und sperren
« Sollwert freigeben und sperren
werden sowohl von den digitalen Eingangen ,GPIn1* und ,GPIn2" als auch vom Register ,Control*
Bits 0 und 7 gesteuert.
Die NOVODRIVE-Funktionen
* Betriebsart &ndern
* Fehler I6schen
werden nur Uber das Register ,Control“ Bit 5 und 6 gesteuert.

Interne Verknlpfung der Freigabesignale

GPInl (Leistung freigeben) .—»
& » EnableDelay » Interne Feigabe der Leistung
Register ,, Control* Bit 0 '—»( )

GPIn3 (neg. Endschalter) .—> >
& & —» Interne Freigabe des Sollwerts '

A

/

GPIn4 (pos. Endschalter) '—>

GPIn2 (Sollwert freigeben) .—»
& f » Internes Start-Signal
Register ,,Control* Bit 7 '—»( )

Verzogerung der Leistungsfreigabe (,,EnableDelay*)

Die Freigabe der Leistung kann intern durch den Parameter ,EnableDelay” verzégert werden. Dies
ist sinnvoll, wenn z.B. das Schitz fur die Netzzuleitung und GPIn1 gemeinsam geschaltet werden.
In diesem Fall sollte der Wert von ,EnableDelay* auf 1 Sekunde gesetzt werden. Damit ist sicher-
gestellt, dass der Zwischenkreis vollstandig aufgeladen ist, bevor der Motor bewegt wird.
Andernfalls kann die Einschaltstrombegrenzung beschadigt werden.

Adresse Name Funktion

303 EnableDelay Interne Verzdgerung der Leistungsfreigabe; die Skalierung betragt
1 Inkr. =1 ms.
Empfohlen wird eine Verzégerung von 1000 Inkr. = 1 Sekunde

9.7 Bedienhoheit — Parameter "PdoHandler”

Der Parameter ,PdoHandler" legt fest, wie der NOVODRIVE gesteuert wird. Die Einstellung kann
Uber die Inbetriebnahmesoftware auf der Seite ,|O/Control“ erfolgen.

‘ Adresse ‘ Name Funktion

‘ 304 ‘ PdoHandler Siehe nachfolgende Liste
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Liste der unterstiitzten Funktionen

Wert Name Funktion

0 Inbetriebnahme- Der NOVODRIVE wird Uber den NOVOBUS (z.B. Uber die Inbetriebnahmesoftware)

software oder uber den Servicekanal von CAN-NOVOTRON gesteuert. Nach Zuschalten der
Eingange ,GPIn1" (Leistung freigeben) und ,GPIn2" (Sollwert freigeben) erfolgt die
Steuerung ausschlief3lich durch Beschreiben des Registers ,Control* bzw. der
Prozessdateneingange.

1 Digitale Eingange Der NOVODRIVE wird Uber die Digitaleingdnge gesteuert. Das Register ,Control*
wird Uber die Eingénge ,GPIn1" (Leistung freigeben), ,GPIn2“ (Sollwert freigeben)
und ,GPIn9“ (Fehler I6schen) manipuliert. Damit kénnen einfache Anwendungen,
wie z.B. Analogvorgabe und Encoder-Rickmeldung, ohne Busanschluss realisiert
werden.

Ab Version 01.04: GPO9=Status16.Bit0, GPO10=Status16.Bit10

2 Technologiefunktion 1: Der NOVODRIVE wird Giber die Digitaleingdnge gesteuert. Alle GPIn und GPO sind
Ablaufsteuerung Uiber | mit den Ein- und Ausgangen der Ablaufsteuerung verbunden. Die optionale
digitale Eingénge Technologiefunktion ,Ablaufsteuerung”“ muss separat eingeschaltet werden.

- Reserviert fur Erweiterungen.
CAN-NOVOTRON Wie 0, es lauft aber zusétzlich der CAN-NOVOTRON Prozessdatenaustausch mit
Bahndatenspeicher dem Bahndatenspeicher fur die Betriebsarten #48 und #50.

5 Technologiefunktion 8 = Wie 2, das Register ,,Control“ wird aber Uber die Eingdnge ,,GPIn1" (Leistung
freigeben) und ,GPIn9" (Fehler 16schen) manipuliert. Im Gegensatz zu 2 werden
die Bits ,Sollwert freigeben” und ,Betriebsart &ndern” intern von der Technologie-
funktion 8 gesteuert. Die Technologiefunktion 8 muss separat eingeschaltet
werden.

6...15 - Reserviert fur Erweiterungen.

16 Erweiterungsmodul Der NOVODRIVE wird vom Erweiterungsmodul nicht gesteuert. Es kénnen keine
Inbetriebnahme- (Soll-)Daten Uber den PROFIBUS / CANopen ibergeben werden. Die Steuerung
software des NOVODRIVE erfolgt tiber die Inbetriebnahmesoftware. Uber den PROFIBUS /

CANopen kdnnen lediglich Ist-Werte abgefragt werden.
Dieser Wert dient zur Erstinbetriebnahme des NOVODRIVE.

17 Erweiterungsmodul Der NOVODRIVE wird mit dem Drive Profil iber PROFIBUS / CANopen gesteuert.
Drive Profil

18 Erweiterungsmodul Der NOVODRIVE wird mit der Ablaufsteuerung tiber PROFIBUS / CANopen
Ablaufsteuerung gesteuert.

19...31 - Reserviert fur Erweiterungen.

32 CAN-NOVOTRON Wie 0, es lauft aber zusatzlich der CAN-NOVOTRON Prozessdatenaustausch mit
Prozessdaten mit Zeittakt-Telegramm. Der NOVODRIVE arbeitet als CAN-NOVOTRON Slave.
Zeittakt

33...255 - Reserviert fur Erweiterungen
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10 Skalierung von Soll- und Ist-Werten

Die Skalierung von Strom-, Geschwindigkeits- und Positionsinformationen héngt von der Gerate-
variante, dem angeschlossenen Lagemesssystem und verschiedenen Parametern ab.

Das Grundgerat arbeitet aus Griinden der Verarbeitungsgeschwindigkeit immer mit Inkrementen.
Das gleiche gilt auch fir die Ubertragung tiber NOVOBUS und CAN-NOVOTRON.

Im Gegensatz dazu kdnnen fir die Inbetriebnahmesoftware und die Erweiterungsmodule fir Bus-
systeme (PROFIBUS, CANopen) Skalierungswerte eingestellt werden, die eine Vorgabe und
Anzeige von Prozessinformationen in Sl-Einheiten erlauben.

10.1 Inkrementskalierung im Grundgerat

Die folgenden Informationen sind nur interessant, wenn direkt mit den Registern des
Grundgeréats gearbeitet wird. Die berechneten Werte kénnen in der Inbetriebnahme-
software auf der Seite ,Motor / Scales Information* abgefragt werden.

Position
Ink. 16
Resol —— =2
esolver Umdrehung
i Ink. Impulse Register EncinterpolationsBits
S d = - 2m i
inusencoder Umdrehung Umdrehung
_ Strecke[mm] _ Impulsldnge des Messsystems [mm |
Inkrementelle lineare Lagemesssysteme nk. = yRegster EncinterpolationsBits
EnDat 2.2 Ink. _ (% — Register EncinterpolationsBits )
Absolutes rotatorisches Lagemesssystem Umdrehung
. EnDat 2.2 Strecke [mm] - 2Register EncinterpolationsBits Messschritt [mm/lnk]
Absolutes lineares Lagemesssystem Ink.
Geschwindigkeit
i .. Umdrehung
o Auflésung der Position | ——————=
Rotatorisch Geschwindigkeit [ Upm ] g [ Ink. ]
= 585937,5 - -
Ink. Register ScFactor
. L. omm
o Auflésung der Position| ——
Linear Geschwindigkeit [ m/s] 9 [ Ink. ]
= 9,765625 - -
Ink. Register ScFactor
Geschwindigkeitsrampen
Rotatorisch Rampe [M]
otatorisc [IT]mS = 0,038147 - Auflésung der Geschwindigkeit | Upm |
¥ Rampe [ﬂz]
inear Tl(]s = 38,147 - Aufiosung der Geschwindigkeit[m/s ]
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Effektivstrome (Sollmoment, Stromgrenzwerte, I’t-Uberwachung etc.)

Die Skalierung der Effektivstrome ist abh&ngig vom Nennstrom des NOVODRIVE.

Nennstrom

Spitzenstrom

Prozent
100 %
200 %

Dezimaler Wert

14848
29696

Hexadezimaler Wert
0x3A00
0x7400

Phasenstrome (PhaseCurrentActualA1, PhaseCurrentActualA1 etc.)

Die Skalierung der Phasenstrome ist abhéngig vom Nennstrom des NOVODRIVE.

Nennstrom

Spitzenstrom

Prozent
100 %
200 %

Zwischenkreisspannung

Dezimaler Wert

48
96

Hexadezimaler Wert
0x30
0x60

Die Skalierung der Zwischenkreisspannung ist abhangig von der Nennspannung des NOVODRIVE.

Umrechnungsfaktoren fiir Strom und Spannung

Skalierung Effektivstrom Phasenstrom Zwischenkreis- Nennspannung
NOVODRIVE Typ spannung
ND41-3202 0,135 mA/Inkr. 58,9 mA/Inkr. 1,78 VDC/Inkr. 230 VAC
ND41-3204 0,269 mA/Inkr. 117,9 mA/Inkr. 1,78 VDC/Inkr. 230 VAC
ND41-3207 0,470 mA/Inkr. 206,2 mA/Inkr. 1,78 VDClInkr. 230 VAC
ND42-5605 0,337 mA/Inkr. 147,3 mA/Inkr. 4,0 VDCl/Inkr. 400 VAC
ND42-5610 0,673 mA/Inkr. 294,6 mA/Inkr. 4,0 VDCl/Inkr. 400 VAC
ND42-5618 1,210 mA/Inkr. 530,0 mA/Inkr. 4,0 VDCl/Inkr. 400 VAC
ND43-6820 1,347 mA/Inkr. 589,0 mA/Inkr. 4,0 VDCl/Inkr. 480 VAC
ND43-6825 1,683 mA/Inkr. 737,0 mA/ Inkr. 4,0 VDC/Inkr. 480 VAC

Beispiele fiir rotatorische Lagemesssysteme

Messsystem

Resolver mit

16 Bit / Umdrehung
oder

ERN1387 mit

16 Bit / Umdrehung

Drehzahlbereich

0...3000 Upm

Drehzahlbereich

0...6000 Upm

Drehzahlbereich

0...12000 Upm

Lage:

1 Inkr. = 1/65536 U
Drehzahl:

1 Inkr. =0,11175 Upm
Rampen:

1 Inkr. =

0,004263 Upm/ms

Lage: Lage:

1 Inkr. = 1/65536 U 1 Inkr. = 1/65536 U
Drehzahl: Drehzahl:

1 Inkr. = 0,2235 Upm 1 Inkr. =0,1118 Upm
Rampen: Rampen:

1 Inkr. = 1 Inkr. =

0,008526 Upm/ms

0,004263 Upm/ms
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10.2 Sl-Skalierungen

Die Inbetriebnahmesoftware und die Erweiterungsmodule fir Bussysteme ermdglichen
die Vorgabe und Darstellung von Prozessdaten in SI-Einheiten.

Eine skalierter Datenaustausch tGber den SDO-Kanal ist nicht mdglich, weil die Umrechnung nicht
im Grundgerat vorgenommen wird. Um die Faktoren berechnen zu kénnen, missen mehrere Ein-
stellungen in der Inbetriebnahmesoftware vorgenommen werden, und zwar im Bezug auf:

« das verwendete Lagemesssystem (- Inbetriebnahmesoftware Seite ,Allgemein / Skalierung /
Anzeigeformat und Einheit®)

« das Getriebe oder die Spindel (falls vorhanden) (- Inbetriebnahmesoftware ,Allgemein /
Skalierung / Getriebelibersetzung®)

« das gewtlinschtes Anzeigeformat (- Inbetriebnahmesoftware Seite ,Allgemein / Skalierung /
Anzeigeformat und Einheit®)

Zahlenformat der Position bei einem rotatorischen Antrieb

Nachkommastellen ] 1 2 3
In ,Inkr.” HHAHHHH, - - -
In ,Grad" HHAHHHH, HHHHHHH # HHHHHE HH HHHHH B
In ,Umdr.“ HHHHHHAH, B H# HiHHHHH A HHHHH HAH

Zahlenformat der Position bei einem linearen Antrieb / rotatorischen Antrieb

mit Spindel

Nachkommastellen ] 1 2 3
In ,Inkr." HHAHHHHHE, - - -
In ,pum* HHHHHIHHAH B # HitHHHH A HHHHH HAH
In ,mm* HHAHHHH, HH#HHHE # HHHHEHE #HH -
In,m*“ HHAHHHH#, HHAHHR # HHHHHE HH -

Zahlenformat der Drehzahl bei einem rotatorischen Antrieb

Nachkommastellen ] 1 2 3
In ,Inkr." HHAHHHH, - - -
In %" HHAHHHH, HHHHHHH # - -

In ,Grad/sec* HHHHHHHAH B H# HiHHHHH A HHHHH HAH

In ,Umdr./sec* HHAHHHHH, HHAHHHEH# HHHHHE HHHH# #HH

In ,Umdr./min“ HHHHHIHAH B # HitHHHH A HtHHHH HAH
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Zahlenformat der Geschwindigkeit bei einem linearen Antrieb

Nachkommastellen o 1 2 3
In ,Inkr." HHAHHTHH, - - -
In %" HHAHHHH#, HHAHHRH # - -
In ,mm/sec* HHAHHHH, HHRHHH # HHHHEHE #HE HHHH# #HHH
In ,m/sec* HHAHHHH, HHHHHH # HHHHHE -

Zahlenformat der Geschwindigkeit bei einem rotatorischen Antrieb mit Spindel

Nachkommastellen ] 1 2 3
In ,Inkr." HHHHHHAH, - - -
In %" HHAHHHHHE, HHAHHHE - -
In ,Grad/sec* HHHHHIHHAH B # HitHHHH A HHHHH HAH
In ,Umdr./sec* HHAHHHH, HH#HHHE # HHHHEHE #HH HHH#H #HH
In ,Umdr./min“ HHAHHHH#, HHAHHR # HHHHHE HH HHHH B
In ,mm/sec* HHAHHHH, HHHHHH # HHHHEHE #HE HHHHH #HH
In ,m/sec* HHAHHHHH, HHHHHH # HHHHHE #HH -

Zahlenformat fiir die Drehzahlrampen bei einem rotatorischen Antrieb

Nachkommastellen ] 1 2 3
In ,Inkr." HHHHHHAH, - - -
In %" HHAHHHHHE, HHAHHHE - -

In ,Grad/sec"2" HHHHHIHHAH B # HHHHHA A HHHHH HHH

In ,Umdr./sec"2" HHAHHHH, HH#HHHE # HiHHHH# #H HiHH#HE A

In ,Umdr./min/ms* HHAHHHH#, HHAHHR # HHHRRHE B HHHHE B

Zahlenformat fiir die Geschwindigkeitsrampen bei einem linearen Antrieb

Nachkommastellen o 1 2 3
In ,Inkr." HHAHHHH, - - -
In %" HHAHHHH, HHHHHHH # - -
In ,mm/sec"2“ HHHHHHAH, B H# HiHHHHH A HHHHH HAH
In ,m/sec”2" HHAHHHHHE, HHAHHHE HHHHHE -

Zahlenformat fiir die Drehzahlrampen bei einem rotatorischen Antrieb mit

Spindel
Nachkommastellen ] 1 2 3
In ,Inkr." HHHHHIHHAH - - -
In %" HHAHHHH, HHHHHHE # - -
In ,Grad/sec"2" HHAHHHH, HHAHHRH # HHHHHE HH HHHH B
In ,Umdr./sec"2" HHHHHHH, HHHHHH # HHHHEHE #H1E HHHHH #HHH
In ,Umdr./min/ms* HHAHHHH, HHHHHH # HHHHHE #H HHHHH B
In ,mm/sec"2“ HHHHHHHAH, B H# HitHHHH A T HAH
In ,m/sec”2" HHAHHTHH, HH#HHE # HHHHEHHE #H -
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Zahlenformat fiir Effektivstrome

Nachkommastellen 1] 1 2 3
In ,Inkr." HHAHHTHH, - - -
In %" HHAHHHH#, HHAHHRH # - -
In ,A* HHAHHHH, HHRHHH # HHHHEHE #HE HHHH# #HHH
Beispiel
Vorgabe:

Die Position soll in [mm] mit einer Nachkommastelle vorgegeben und angezeigt werden.

Auswabhl:

Es wird das Format ,#####.# mm* ausgewahlt.

Ergebnis:
Die Ubertragung der Position iiber PROFIBUS erfolgt in der Form:

23,1mm O 0000231dez O 0x0000 OOE7
Die Inbetriebnahmesoftware zeigt den Wert als ,23,1 mm* an.
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11 Hardware-Eingange und -Ausgange

11.1 Digitale Eingange

Auf dem Anschluss X3 bzw. X3A/X3B sind zwo6lf bzw. sechs digitale Eingdnge vorhanden. Der

Zustand der digitalen Eingange wird im Register ,GPIn" gespeichert.

Low Pegel <6V
High Pegel >21V
Maximal zuldssige Spannung 30V
Entprellung mit einer Zeitkonstante von 100 ps
Innenwiderstand

Zustand 1
Zustand 0

10 kOhm

Die Funktionen der digitalen Eingange ,,GPIn1” ... ,GPIn6" sind festgelegt. Die digitalen Eingéange

,GPIn9“ ... ,GPIn14" kdbnnen verschieden benutzt werden:
» fir die Satzauswabhl fir die Ablaufsteuerung,

» fir die Einstellung der Busadresse fir die Erweiterungsmodule PROFIBUS und CANopen bzw.

CAN-NOVOTRON (nur bei bestimmten Bussystem-Optionen),
« flr die Verwendung als per Bus abfragbarer Digitaleingang.

‘Adresse‘ ‘ 262 H GPIn ‘

(Bt |[15 1413121110 9 | 8 |

GPIn9 (Fehler I6schen)

GPIn10

GPIn11

GPIn12

GPIn13

GPIn14

reserviert

reserviert

(sl 7]efs[afal2]1]o]

GPIn1l (Leistung Freigabe)

GPIn2 (Sollwert Freigabe)

GPIn3 (negativer Endschalter)

GPIn4 (positiver Endschalter)

GPIn5 (Referenzschalter)

GPIn6 (Funktionseingang)

reserviert

reserviert
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11.2 Digitale Ausgange

Auf dem Anschluss X3 sind sechs digitale Ausgange vorhanden. Die digitalen Ausgénge ,BTB1"/
,BTB2" und ,MB1"/ ,MB2" sind Halbleiterrelais mit einer Belastbarkeit von 24 V / 200 mA. Sie
werden intern gesteuert.

Zustand ,0%: Relais Kontakte offen
Zustand ,1% Relais Kontakte geschlossen

Fur den Anschluss an eine Motorhaltebremse muss ,MB1" an 24 V und ,MB2" an den Plus-An-
schluss der Haltebremse angeschlossen werden. Der Minus-Anschluss der Haltebremse wird mit
Masse verbunden.

Die digitalen Ausgange ,GPO9" ... ,GPO12" schalten nach 24 V und sind mit 100 mA belastbar. Sie
kénnen durch Beschreiben des Registers ,GPO" gesetzt werden.

Zustand ,0%: Ausgang hochohmig
Zustand , 1% Ausgang +24 V

Die Funktionen der digitalen Ausgéange ,BTB* und ,MB" sind festgelegt. Die digitalen Ausgénge
,GPO9" ... ,GPO12" kdnnen verschieden benutzt werden:

« als Signalausgéange fir die Ablaufsteuerung,

» fir die Verwendung als vom Bus setzbarer Digitalausgang.

‘Adresse‘ ‘ 208 H GPO ‘

(Bt [[15 [14]13][12[11]10] 0 [ 8 |

GPO9

GPO10

GPO11

GPO12

reserviert

reserviert

reserviert

reserviert

eef[7]ef[s]afaf2][1]0]

MB (Motorbremse-Relais)

BTB (Betriebsbereit-Relais)

reserviert

reserviert

reserviert

reserviert

reserviert

reserviert
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11.3 Endschalter

Hardware-Eingédnge und -Ausgénge

Hardware-Endschalter

positive Fahrtrichtung
—_

Motor 3~ :B:I‘ ]
T i
C — )
negativer —
positiver
Endschalter Endschalter
24V
X3 | X3A /—o
————— 8 /10 (GPin3) |\ A o o oo
: (- ¥ }
38/ o (Gpina) 1 I )
I - - -
. : I |
[ 14372 4y | |
- il ARG - - y
= 14471 @ND) | | ;! )
| & (- t t
Lo — : by b
\
Y J

NOVODRIVE é.

Die Reaktion auf die Hardware-Endschalter kann ausgewahlt werden:

¢ Kkeine Reaktion,

* geregeltes Abbremsen des Motors mit der Stopprampe: die Endschalterposition kann durch

Fahren in die entgegengesetzte Richtung wieder verlassen werden; werden beide Endschalter
geoffnet, wird der Fehler 314 (Fehlerklasse 2) ausgelost,

« Auslosen des Fehlers 310 oder 311 (Fehlerklasse 3): der Motor trudelt aus; das Offnen beider
Endschalter 16st den Fehler 314 (Fehlerklasse 2) aus.
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Software-Endschalter

A Funktionsfahigkeit der Software-Endschalter

Software-Endschalter kdnnen nur funktionieren, wenn eine Referenzfahrt durchgefiihrt
wurde oder wenn ein Absolutmesssystem verwendet wird. Dies wird in Bit 3 im
Register ,Status16“ durch eine 0 angezeigt.

Bit 3 wird nach dem Einschalten zunachst auf 1 gesetzt. Durch erfolgreiche Ausfiihrung einer der
Betriebsarten #9, #11, #12, #14 oder #15 wird Bit 3 dann auf 0 zurlickgesetzt. Nach dem Auftreten
eines Fehlers der Klasse 4 wird das Bit 3 im Register ,Status16“ wieder gesetzt und die Software-

Endschalter werden wieder deaktiviert.

Die Reaktion auf die Software-Endschalter kann ausgewahlt werden:

keine Reaktion,

geregeltes Abbremsen des Motors mit der Stopprampe: die Endschalterposition kann durch
Fahren in die entgegengesetzte Richtung wieder verlassen werden; Uberlappen sich beide
Endschalterpositionen, wird der Fehler 318 (Fehlerklasse 2) ausgeldst,

Auslosen des Fehlers 316 oder 317 (Fehlerklasse 3): der Motor trudelt aus, Gberlappen sich
beide Endschalterpositionen, wird der Fehler 318 (Fehlerklasse 2) ausgel6st.

Register
Adresse Name Funktion
308 LimitSwControl Hardware-Endschalter:
xxxx 0000 Keine Reaktion
xxxx 0001 Geregeltes Abbremsen des Motors mit der Stopprampe
xxxx 0010 Auslosen des Fehlers 310 oder 311
Software-Endschalter:
0000 xxxx Keine Reaktion
0001 xxxx Geregeltes Abbremsen des Motors mit der Stopprampe
0010 xxxx Auslésen des Fehlers 316 oder 317
309 LimitSwPosHigh Position des positiven Software-Endschalters
310 LimitSwPosLow Position des negativen Software-Endschalters
Fehlercodes
Fehlercode Ursache
E310 Der positive Hardware-Endschalter hat angesprochen
E311 Der negative Hardware-Endschalter hat angesprochen
E312 Die Software- und Hardware-Endschalter blockieren sich gegenseitig
E314 Beide Hardware-Endschalter haben angesprochen
E316 Der positive Software-Endschalter hat angesprochen
E317 Der negative Software-Endschalter hat angesprochen
E318 Beide Software-Endschalter haben angesprochen
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11.4 Analogeingang

Beschreibung

Der NOVODRIVE enthélt einen analogen +10 V Eingang, dessen Aufloésung und Wandelzeit
wahlbar ist. Er kann benutzt werden

e zur Vorgabe der Geschwindigkeit (Betriebsarten #18, #19 und #20),

* zum Override der Geschwindigkeit in der Ablaufsteuerung,

e zur Messwerterfassung durch Abfrage Uber ein Bussystem.

Register
Adresse Name Funktion
264 Analoginput Der Spannungswert mit der Auflésung:
16/14 Bit +11,6 V 1,0 V = -2825 Inkremente
10 Bit 9,6 V 1,0 V = +3413 Inkremente
351 AnaloglinputControl Auswahl der Auflésung der Wandlung und der Wandelzeit
0=16Bit/3,2ms
1=14Bit/0,8 ms
2=10Bit/102,4 ps
Eine Anderung wird erst nach einem Reset wirksam!
352 AnaloglnputScale Wird von den Betriebsarten #18, #19 und #20 fur die Skalierung des
Drehzahlsollwerts verwendet (100% = 256)
353 AnaloglnputOffset Offsetkorrektur (Skalierung wie ,Analoginput®)

Hardware 1/0

Der Analogeingang liegt auf Anschluss X3 bzw. X3B.

-

i g X3/ X3B

-5 35/ 20 (Anln+) »~ ~  Anin+ =

2 ’% - U=0..210V

i f i(zl 19 (Anin-) : 1 : I Anin-

= v v

| g - b’ W

<<
i) |
NOVODRIVE Analogvorgabe

Fehlercodes

Der Analogeingang erzeugt keine Fehlermeldungen.

90/103 Handbuch ND40 Band 1 - Grundgeréat Version 01.10



NOVO7RON

Hardware-Eingange und -Ausgange UL Sihddd s

11.5 Zahlereingang

Beschreibung
Der NOVODRIVE besitzt einen Zahlereingang, der als Quadratur- oder Schritt-/Richtungszéahler
verwendet werden kann. Damit kann z.B.
» das Verhalten eines Schrittmotors emuliert,
* ein elektronisches Getriebe realisiert,
e der Synchronlauf von Achsen realisiert oder
* eine Messwerterfassung durch Abfrage Uber ein Bussystem durchgefiihrt werden.

Hinweis: Die ersten drei Funktionen werden durch Auswahl der entsprechenden Betriebsart
realisiert.

Register

Adresse Name Funktion

263 EnclnputCounter Zahlerstand mit 16384 Impulsen / Umdrehung
354 EncinputControl Parameter zur Konfiguration des Zéhlers

Bit 0: 0 = Quadraturzahler (A/B Signale)
1 = Schritt/Richtungszahler

Hardware 1/0

Der Zahlereingang liegt auf Anschluss X3. Die Signalpegel miissen RS-422 (5 V) entsprechen. Der
Anschluss von 24-V-Pegel erfordert die Zwischenschaltung von Widerstéanden. Intern sind die
Eingédnge mit 120 Ohm Abschlusswiderstanden beschaltet. Die maximale Eingangsfrequenz liegt
bei 2 MHz.

X3

P = L P 5
5 e s | <Goi— ARRAAR
'8 T T — N
| % ! I R GND
-2 17 +) 1 | 11 B+ ij
| o [ -
2 e 000000 | <o AaRnans
== L 1] GND

& T

NOVODRIVE

Anschluss Quadraturzahler
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! Zahlereingang (Count)

NOVODRIVE
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Hardware-Eingédnge und -Ausgénge

Richtung
@85 — —

Schritt

<Ciost— FRARRHR

Fehlercodes

) ™ A+ VCC
o) H
I 11 A

[T — ™
I ' I | GND
VCC
! : : 3} H
-) N
11 11 GND

v v

Anschluss Schritt-/Richtungszahler

Der Zahlereingang erzeugt keine Fehlermeldungen.
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11.6 Encoderausgang

Beschreibung

Wird als Lagemesssystem ein Resolver eingesetzt, so kann die Resolverposition als Inkremental-
signal tber den Encoderausgang ausgegeben werden. Damit kann z.B. eine Lageregelung durch
eine externe Steuerung aufgebaut werden.

Register
Adresse Name Funktion
357 EncOutputResolution 1...1024 Perioden pro Umdrehung des Resolvers

Hardware 1/0

Der Encoderausgang liegt auf Anschluss X3. Die Signalpegel entsprechen RS-422 (5 V). Die
maximale Ausgangsfrequenz liegt bei 156,2 kHz. Die Spuren A und B sind um 90 Grad versetzt.
Der Nullmarker wird am Resolvernullpunkt auf 1 gesetzt, wenn A und B = 1 sind.

X3/ X38B
— 18/ 18 (A+) 1 \ A T
r - I [ - Encoder A
- -
: 137179 1 "l A- rsess> SHHHHHE
! . s
I | I |l ; Il GND
. I vCcC
| I{19/ 16 (B+) | B+ Encoder B
! ~= } )
I | _4(/ 15 (B | | : I B rsees> FHHHHHYH
= - L)
i g I 1 ! GND
k- : P! P!
=
5 1|20/ 14 (N+) | N+ NS
!g 1% A | — e Nullmarker
| 8 I _5(/ 13 (N | | | N= Rs483> —f——
. - } )
—_— ‘l ‘l GND
& T
NOVODRIVE
Fehlercodes

Der Encoderausgang erzeugt keine Fehlermeldungen.
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11.7 Reglerzyklussynchronisation

Beschreibung

Hardware-Eingédnge und -Ausgénge

Mit dieser Funktion kénnen die Reglerzyklen von NOVODRIVEs der ND40-Serie synchronisiert
werden. Dies ist z.B. fur die synchrone Bearbeitung der Betriebsarten #48...#50 notwendig. Dazu
missen die Syncln- und SyncOut-Pins auf Anschluss X3 miteinander verbunden werden.

NOVODRIVE ND4x NOVODRIVE ND4x

NOVODRIVE ND4x

Folgeelektronik Regler

Syncin

Y
—

>
[}

Folgeelektronik Regler Folgeelektronik Regler
s 2E ik S E
SkE Sls (% S (‘% =3
| |

xa-l“ls 22'.7 l Y Tzzjg

120 Ohm

maximal 3m

e — o NN

X000 ‘

120 Ohm

Innerhalb der Kette muss ein NOVODRIVE als Master konfiguriert werden, alle anderen als Slaves.
Die Slaves synchronisieren nach dem Einschalten ihre Reglerzyklen auf den Master.

Solange die Leistungsfreigabe vorhanden ist, wird von den Slaves die Synchronitét tberpruft.

Treten Abweichungen auf, wird ein Fehler generiert.

Register

Adresse Name Funktion

307 SyncControl Parameter zum Konfigurieren der Reglerzyklussynchronisation
Inhalt: 165 dez Konfiguration als Slave
Inhalt: 90 dez Konfiguration als Master

550 SyncStatus

Reglerzyklus. Der ideale Wert liegt bei 350 dez.

Hardware 1/0

Die Funktion benutzt die ,Syncin“ und ,,SyncOut" Pins auf dem Anschluss X3.

Diese Variable enthélt den Zeitpunkt des Synchronsignals relativ zum

Die Verdrahtung kann mit einem Oszilloskop kontrolliert werden. Zwischen den beiden Leitungen
muss ein Rechtecksignal mit der Periode von 102,4 us und einem Puls-/Pausenverhéltnis von

~30:70 anliegen.

Fehlercodes
Fehlercode Ursache
E320 Der Reglerzyklus weicht vom Master ab. Eine Kontrolle findet nur statt, wenn die
Leistungsfreigabe vorhanden ist.
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12 Fehlermeldungen

12.1 Anzeige

Die Anzeige muss im Abstand von drei Sekunden einmal blinken. Tut sie das nicht,

bedeutet das, dass die Software nicht mehr lauft.

7-Segment-Anzeige Beschreibung

2

TERERE R
L

Der NOVODRIVE ist im Reset-Zustand.

i H H H Test der Anzeige wahrend des Resets.

Laden der Parameter aus dem EEPROM.

St

u |3

Konfiguration von CAN-NOVOTRON.

iz i

Warten auf die Bereit-Meldung des Erweiterungsmoduls.

Der NOVODRIVE ist gesperrt, d.h. die Leistungsfreigabe und die
Sollwertfreigabe sind gesperrt.

Der NOVODRIVE ist gestoppt, d.h. die Sollwertfreigabe ist gesperrt, aber
die Leistungsfreigabe ist vorhanden.

N Der NOVODRIVE ist im Start-Zustand, d.h. die Leistungsfreigabe und die
Sollwertfreigabe sind vorhanden.

Es ist der Fehler 309 aufgetreten.

Bitte beachten Sie:

Manche Vorgéange laufen so schnell ab, dass aus dem obigen Anzeigetext nur

einzelne Zeichen sichtbar sind (z.B. ,L" fur ,L o a d*).

12.2 Register

Wenn ein Fehler auftritt, wird das Bit 13 des Registers ,Status16“ gesetzt. Der NOVODRIVE ist
dann nicht mehr betriebsbereit. Alle aufgetretenen Fehler werden in der Fehlerhistorie gespeichert,

welche Uber die Inbetriebnahmesoftware ausgelesen werden kann.

Adresse Name

252 ErrorCode
580 Errorinfo0
581 Errorinfol

Funktion
Fehlercode

Zusatzliche Informationen zum Fehler
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12.3 Verhalten im Fehlerfall

Die Fehler sind in fiinf Klassen aufgeteilt, die sich in der Reaktion nach dem Auftreten des Fehlers
unterscheiden:

Fehlerklasse 1 (Warnung)

Das Register ,ErrorCode" enthélt den Fehlercode, der Betriebszustand andert sich aber nicht. Nach
60 Sekunden wird das Register ,ErrorCode” selbststandig geléscht. Die Inbetriebnahmesoftware
zeigt einen Warnhinweis/Fehlercode an.

Fehlerklasse 2

Der Motor wird mit der in Register ,StopRampLimit* eingestellten Drehzahlrampe linear abgebremst.
Nach Ablauf der im Register ,ErrorStopTime* eingestellten Zeit wird die Leistung gesperrt. Die Zeit
beginnt mit dem Auftreten des Fehlers. Wenn die eingestellte Zeit nicht ausreicht, so trudelt der
Motor aus. Empfohlen wird ein Wert, der 120 % Uber der Bremszeit liegt.

héchste Drehzahl der Achse [Upm]

Upm ] oder
ms

Rotatorischer Motor Bremszeit[ms] =
Stopp Rampe |

héchste Geschwindigkeit[m/s |

m/s]
ms

Bremszeit[ms] =

Linearmotor Stopp Rampe |

Fehlerklasse 3
Die Leistung wird sofort gesperrt, der Motor trudelt aus.
Fehlerklasse 4

Die Leistung wird sofort gesperrt, der Motor trudelt aus. Da das Lagemesssystem einen Fehler
gemeldet hat, ist die Referenzposition verloren gegangen. Das Bit 3 im Register ,Status16* wird
gesetzt.

Fehlerklasse 5 (Fataler Fehler)

Die Leistung wird sofort gesperrt, der Motor trudelt aus. Da es sich um einen schwerwiegenden
Fehler handelt, kann der Fehler nur durch Ausschalten des NOVODRIVE behoben werden.

12.4 Loschen der Fehler

Fehler der Klasse 2, 3 und 4 kénnen geléscht werden, in dem die Leistungsfreigabe weggenommen
und das Bit 6 in Register ,Control* auf 1 gesetzt wird. Wird die Leistungsfreigabe vor dem Setzen
von Bit 6 nicht weggenommen, so verharrt der NOVODRIVE im Zustand ,Warte auf Sperren der
Leistung*.

Nach dem Ldschen (bei anliegender Netzspannung) ist der NOVODRIVE wieder betriebsbereit.
Fehler der Klasse 1 kénnen nicht geléscht werden.

Fehler der Klasse 5 kénnen nur durch Ausschalten der 24-V-Versorgung geldscht werden (sofern
kein dauerhafter Defekt vorliegt).
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12.5 Fehlerliste
Fehlercode Anzeig
Fehlerklasse Ursache
hex / dez e

0x001 1 EO0O01 FATAL Interner Fehler
0x002 2 E0O02 FATAL
0x003 3 E0O03 FATAL
0x100 256 E100 FATAL

Das Register ,Datalnput16” enthalt einen unglltigen Wert
0x104 260 E104 2 )

(Betriebsart #70).

Das Register ,TechHandler* enthalt einen ungultigen Wert bzw. die
0x105 261 E105 3 . o

ausgewahlte Funktion ist nicht vorhanden.
0x106 262 E106 3 Das Register ,PDOHandler” enthalt einen ungdltigen Wert.
0x107 263 E107 4 Das Register ,Feedback System* enthalt einen ungultigen Wert.
0x108 264 E108 3 Das Register ,OperationMode"” enthélt einen ungtltigen Wert.
0x109 265 E109 Obsolet Das Register ,Call102A" enthalt einen ungultigen Wert.

WARNING Mindestens einer der Kiuihlkérpertemperatursensoren zeigt einen
0x110 272 E110 oder Defekt bzw. einen Wert unter 0 Grad. Nach 3 Warnungen in einer
2 Sekunde tritt der Fehler auf.

0x111 273 E111 FATAL Die Strommessung in Motorphase Al funktioniert nicht.
0x112 274 E112 FATAL Die Strommessung in Motorphase A2 funktioniert nicht.

Es wurde versucht, die Parameter im EEPROM zu speichern,
0x120 288 E120 2 N . . . .

wahrend die Leistungsfreigabe vorhanden ist.
0x121 289 E121 3 Die Systemdaten im EEPROM konnten nicht beschrieben werden.
0x122 290 E122 3 Die Systemdaten im EEPROM konnten nicht gelesen werden.

Der Betriebsstundenzahler im EEPROM konnte nicht beschrieben
0x123 291 E123 3

werden.

Der Betriebsstundenzahler im EEPROM konnte nicht gelesen
0x124 292 E124 3

werden.
0x125 293 E125 3 Die Fehlerhistorie im EEPROM konnte nicht beschrieben werden.
0x126 294 E126 3 Die Fehlerhistorie im EEPROM konnte nicht gelesen werden.

Der Parameterbereich 1 im EEPROM konnte nicht beschrieben
0x127 295 E127 3

werden.
0x128 296 E128 3 Der Parameterbereich 1 im EEPROM konnte nicht gelesen werden.

Der Parameterbereich 2 im EEPROM konnte nicht beschrieben
0x129 297 E129 3

werden.
0x130 304 E130 3 Der Parameterbereich 2 im EEPROM konnte nicht gelesen werden.
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Fehlercode Anzeig
Fehlerklasse Ursache

hex / dez e
0x131 305 - WARNING Das Register ,ParameterControl* enthélt einen ungultigen Wert.
Es wurde versucht, die Systemparameter im EEPROM ohne die
0x132 306 - WARNING . .
notwendigen Rechte zu beschreiben.
0x133 307 E133 FATAL Die Formatierung des EEPROM ist fehlgeschlagen.
Es wurde versucht, das EEPROM ohne die notwendigen Rechte zu
0x134 308 E134 FATAL i
formatieren.
0x135 309 E135 3 Der Satzspeicher im EEPROM konnte nicht beschrieben werden.
0x136 310 E136 3 Der Satzspeicher im EEPROM konnte nicht gelesen werden.
0x137 311 E137 3 Der Bereich 6 im EEPROM konnte nicht beschrieben werden.
0x138 312 E138 3 Der Bereich 6 im EEPROM konnte nicht gelesen werden.
Prufsummenfehler im Bereich der Systemparameter im EEPROM.
0x142 322 E142 FATAL

Der NOVODRIVE muss zur Reparatur eingesendet werden.

Prifsummenfehler im Parametersatz. Es muss ein neuer
0x143 323 E143 FATAL Parametersatz auf den NOVODRIVE ubertragen und gespeichert
werden. Danach den NOVODRIVE aus- und wieder einschalten.

Prifsummenfehler im Satzspeicher der Ablaufsteuerung. Die Sétze
0x144 324 E144 FATAL mussen neu auf den NOVODRIVE ubertragen und gespeichert
werden. Danach den NOVODRIVE aus- und wieder einschalten.
Nur bei aktiver Feldschwéchung: Der Kihlkdrper ist zu heil3, um die
Feldschwachung aufrecht zu erhalten oder die Begrenzung des

0x306 774 E306 3 . . C .

Spitzen/Effektivstrom ist niedriger eingestellt als der

Feldschwéchstrom.

Fehler im Zusammenhang mit den Leistungstreibern bei gesperrter
0x307 775 - WARNING .

Leistung.
0x307 775 E307 3 Kurzschluss an den Leistungsausgangen Al, A2 oder A3.
0x308 776 E308 3 Uberstrom, d.h. der Stromregler regelt nicht richtig.

Die Signalpegel des Resolvers liegen unter 50 % des erwarteten
0x309 777 E309 4

Wertes.
0x310 784 E310 3 Der positive Hardware-Endschalter hat angesprochen.
0x311 785 E311 3 Der negative Hardware-Endschalter hat angesprochen.

Die Software- und Hardware-Endschalter blockieren sich
0x312 786 E312 3 .

gegenseitig.
0x314 788 E314 3 Beide Hardware-Endschalter haben angesprochen.
0x315 789 E315 2 Die Effektivstromiberwachung hat angesprochen.
0x316 790 E316 2 Der positive Software-Endschalter hat angesprochen.
0x317 791 E317 2 Der negative Software-Endschalter hat angesprochen.
0x318 792 E318 2 Beide Software-Endschalter haben angesprochen.

Der NOVODRIVE ist freigegeben und die Reglerzyklus-
0x320 800 E320 2

synchronisierung ist als Slave konfiguriert und funktioniert nicht.
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Fehlercode Anzeig
Fehlerklasse Ursache
hex / dez e
WARNING Mindestens einer der Kiihlkérpertemperatursensoren zeigt eine
0x400 1024 E400 oder Ubertemperatur an. Nach 3 Warnungen in einer Sekunde tritt der
2 Fehler auf.
Der eingestellte Widerstandsgrenzwert des Motortemperaturfihlers
0x401 1025 E401 2 N ) . .
wurde Uberschritten. Der Motor ist zu heil3.
WARNING Die Lufteriberwachung ist eingeschaltet und der im NOVODRIVE
0x402 1026 E402 oder angeschlossene Lufter verbraucht keinen Strom, d.h. er lauft nicht.
2 (- Inbetriebnahmesoftware Seite ,Allgemein/Fehlerbehandlung®).
Ein reservierter Parameter enthélt einen Wert ungleich 0. Die
0x450 1104 E450 2 ) )
Adresse des Parameters steht in Register ,Errorinfo0.
Die Beschleunigungs- oder Bremsrampe ist auf O gesetzt, d.h der
0x451 1105 E451 2 . - o
Wert von Register ,AccelerateLimit* oder ,DecelerateLimit ist 0.
0x452 1106 E452 2 Der Wert von Register ,ExtModuleBusAddress* ist 0.
Ein Parameter enthalt einen ungiiltigen Wert. Die Adresse des
0x453 1107 E453 2 . .
Parameters steht in Register ,Errorinfo0“.
Es wurde versucht, ein Register im Erweiterungsmodul zu lesen, das
0x454 1108 E454 2 . .
nicht existiert.
0x501 1281 - WARNING NOVOBUS-Ubertragungsfehler.
0x504 1284 - WARNING
0x505 1285 - WARNING NOVOBUS-Protokollfehler: ungiiltiges Kommando.
0x506 1286 - WARNING NOVOBUS-Protokollfehler: ungiltige Registeradresse.
0x507 1287 - WARNING NOVOBUS-Protokollfehler: falsche Prifsumme.
Es wurde ein Reset-Befehl empfangen, obwohl die Leistung noch
0x511 1297 E511 3 ) .
freigegeben ist.
Die Leistungsfreigabe wurde erteilt, obwohl der NOVODRIVE noch
0x512 1298 E512 3 . ] .
nicht betriebsbereit ist.
Es wurde versucht, den Speicher des Lagemesssystems zu lesen
0x514 1300 E514 3 oder zu beschreiben, wahrend die Leistungsfreigabe noch
vorhanden ist.
CAN-NOVOTRON Protokollfehler: Ein Servicekanal Nachricht enthélt
0x515 1301 - WARNING i -
ein ungultiges Kommando.
CAN-NOVOTRON Protokollfehler: Ein Servicekanal Nachricht enthalt
0x516 1302 - WARNING . " .
eine ungultige Registeradresse.
CAN-NOVOTRON Protokollfehler: Ein Servicekanal Nachricht enthélt
0x517 1303 - WARNING . " .
eine ungultige Prufsumme.
CAN-NOVOTRON: Das nachste Zeittakt-Nachricht fuir die Prozess-
0x518 1304 E518 2 . ) . .
daten wurde zu friih empfangen (- Register ,BusCycleTimeMin").
CAN-NOVOTRON: Das nachste Zeittakt-Nachricht fir die Prozess-
daten wurde zu spat empfangen (- Register ,BusCycleTimeMax®“).
0x519 1305 E519 2 Vor dem Abstellen dem Prozessdatenaustausch mit Zeittakt-

Nachricht muss der "PDoHandler" auf O oder 1 gesetzt werden.
Andernfalls erscheint der der Fehler 519 sofort wieder.
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Fehlermeldungen

Fehlercode Anzeig
Fehlerklasse Ursache
hex / dez e
CAN-NOVOTRON: Es wird der Prozessdatenaustausch mit Zeittakt-
0x520 1312 - WARNING Nachricht verwendet und das Register,BusCycleTimeMax" enthalt
den Wert 0.
CAN-NOVOTRON: Die Nachrichtenléange fir die
0x521 1313 E521 2 N . .
Prozessdateneingange (Sollwerte) ist ungleich 8 Byte.
Es wurde versucht, fiir den Prozessdatenaustausch eine dafir nicht
0x522 1314 E522 2 geeignete Variable zu verwenden. Beispiel: Eine Readonly- Variable
wurde in den Eingang gemappt.
CAN-Bus: Ein CAN-Nachricht wurde durch ein nachfolgendes CAN-
Nachricht Giberschrieben bevor es bearbeitet werden konnte. Die
Fehlermeldung erfolgt nur wenn in Register ,ErrorConfig das Bit 3
(Prozessdaten Nachrichte) oder Bit 4 (Servicekanal Nachrichte)
0x523 1315 E523 2 gesetzt ist.
Normalerweise beruht der Fehler auf einer Verletzung des Kommuni-
kations-Protokolls auf Anwendungsebene. Prinzipiell erlaubt aber die
Spezifikation des CAN-Bus die mehrfache Sendung eines Nachrichts
bei der gestorten Quittierung von Nachrichten.
0x550 1360 E550 FATAL Timeout beim Reset des CAN-Controllers.
CAN-NOVOTRON: Anderung der Prozessdatenkonfiguration,
0x551 1361 E551 2 N . . . .
wahrend die Leistungsfreigabe noch vorhanden ist.
In verschiedenen Betriebsarten wird die L&nge des Fahrwegs
0x600 1536 E600 2 Uberwacht. Es wurde die Strecke aus Register ,DistanceBoundary*
Uberschritten, ohne dass ein Marker gefunden wurde.
Das Ausfuhren der Betriebsart ist in der vorliegenden Konfiguration
0x601 1537 E601 2 sinnlos z.B wenn die Betriebsart #14 gestartet wird und es ist kein
Sinusencoder angeschlossen.
Positionierung mit S-Rampe: Die Beschleunigungsgrenze wird aus
0x604 1540 - WARNING . N . .
numerischen Griinden uberschritten.
Betriebsart #48: Es wurde das Ende der Bahndaten erreicht, weil
0x610 1552 E610 2 . N
nicht gentigend Daten nachgeladen wurden (Overrun).
Der Selbsttest der internen Schnittstelle zum Erweiterungsmodul
0x621 1569 E621 FATAL i
wurde wegen eines Fehlers abgebrochen.
0x622 1570 E622 FATAL Der Identifikations-Code des Erweiterungsmoduls ist ungiiltig,
Es wurde ein Lagemesssystem ausgewahlt, das von diesem
0x623 1571 E623 3 . N ) .
NOVODRIVE nicht unterstiitzt wird (falsches Erweiterungsmodul).
0x624 1572 E624 4 Interner Fehler der Lageerfassung im Erweiterungsmodul.
Allgemeiner Fehler der Lageerfassung im Erweiterungsmodul.
0x625 1573 E625 4 Innerhalb der nédchsten 100 ms wird die Fehlerursache geklart und
der Fehlercode geandert.
Die Lageerfassung im Erweiterungsmodul bekommt keine Antwort
0x626 1574 E626 4
vom Lagemesssystem.
0x627 1575 E627 4 Interner Softwarefehler der Lageerfassung im Erweiterungsmodul.
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Fehlercode Anzeig
Fehlerklasse Ursache
hex / dez e
0x628 1576 E628 4 Dieser Typ Lagemesssystem wird nicht unterstitzt.
EnDat 2.2 Lagemesssystem: Das Lagemesssystem meldet einen
0x629 1577 E629 4 . .
internen Fehler (Fehlerbit 1).
EnDat 2.2 Lagemesssystem: Priifsummenfehler bei der Abfrage der
0x630 1584 E630 4 -
Positionsdaten.
0x631 1585 E631 4 EnDat 2.2 Lagemesssystem: Fehler Typ 1
0x632 1586 E632 4 EnDat 2.2 Lagemesssystem: Fehler Typ 2
0x633 1587 E633 4 EnDat 2.2 Lagemesssystem: Inkonsistente Daten empfangen.
0x634 1588 E634 4 Interner Hardwarefehler der Lageerfassung im Erweiterungsmodul.
EnDat 2.2 Lagemesssystem: Es treten Spikes auf der Datenleitung
0x635 1589 E635 4
auf.
0x636 1590 E636 FATAL Interner Fehler im Erweiterungsmodul fiir Busse.
0x637 1591 E637 OBSOLET
0x638 1592 E638 FATAL
0x639 1593 E639 3
0x640 1600 E640 3
0x641 1601 E641 3
In manchen Betriebsarten wird dieser Fehler angezeigt, wenn die
0x650 1616 E650 2 ) . . .
Funktion nicht erfolgreich ausgefuihrt werden konnte.
1 Das Erweiterungsmodul sendet den Fehler uber PROFIBUS /
0x661 1633 - oder CANopen, wenn es die Bedienhoheit verloren hat. Das Grundgeréat
WARNING gibt eine Warnung aus.
0x0680 1664 E680 5 Interner Fehler des Erweiterungsmoduls.
Die PROFIBUS-Adresse ist ungliltig.
0x0681 1665 E681 5 ) R o . .
Die gewéhlte Adresse wird in Register ,Errorinfol” angezeigt.
Der Lageschleppfehler ist hoher als im Register
JPositionTrackingBoundary” eingestellt.
0x700 1792 E700 3 ) . . .
Entweder war die Beschleunigung zu hoch oder es liegt eine
mechanische Blockade vor.
Der Drehzahlschleppfehler ist héher als im Register
~SpeedTrackingBoundary” eingestellt.
0x701 1793 E701 3 : . . .
Entweder war die Beschleunigung zu hoch oder es liegt eine
mechanische Blockade vor.
Die Beschleunigung ist hdher als im Register ,RampBoundary*
0x702 1794 E702 OBSOLET .
eingestellt.
Die Geschwindigkeit ist hoher als im Register ,SpeedBoundary”
0x705 1797 E705 3 .
eingestellt.
Die Signalpegel des Sinusencoders sind kleiner als 50 % des
0x706 1798 E706 4 erwarteten Wertes oder es liegt ein interner Fehler bei der

Auswertung des Sinusencoders vor.
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Fehlermeldungen

Fehlercode Anzeig
Fehlerklasse Ursache
hex / dez e
Es wurde ein Z&ahlfehler am Sinusencoder-Eingang (X2) erkannt.
« Das Lagemessystem wurde gestort. Die Verkabelung, Erdung
und Abschirmung muss kontrolliert werden.
» Die Signaleingange fiir den Nullmarker sind nicht angeschlossen
0x707 1799 E707 4 und die Uberwachgng muss apgeschaltet werden (- Inbetrieb-
nahmesoftware Seite ,Allgemein / Fehlerbehandlung®).
* Das Lagemesssystem liefert keinen eindeutigen Nullmarker (z.B.
Renishaw RGH22). Die Uberwachung muss abgeschaltet
werden (- Inbetriebnahmesoftware Seite ,Allgemein /
Fehlerbehandlung").
0x803 2051 E803 FATAL Interner Softwarefehler
0x804 2052 E804 FATAL
0x805 2053 E805 FATAL
0x806 2054 E806 FATAL
0x807 2055 E807 FATAL
0x808 2056 E808 FATAL
0x900 2304 E900 3 Interner Fehler
0x901 2305 E901 3
0x902 2306 E902 3
0x906 2310 E906 3
0x907 2311 E907 3
0x908 2312 - WARNING
0x909 2313 E909 FATAL
0x910 2320 E910 FATAL
0x911 2321 E911 FATAL
0x912 2322 E912 FATAL
0x913 2323 E913 FATAL
0x914 2324 E914 FATAL
0x915 2325 E915 FATAL
0x970 2416 £970 3 Der Bz-;lllastwiderstand i§t nicht. angeschlosser.] oder ist defekt, oder
der Widerstandswert stimmt nicht (- Abschnitt 4.3.6).
Die auftretende Bremsleistung ist zu hoch.
* Der Wert im Register ,BrakePowerBoundary* entspricht nicht der
Leistung des angeschlossenen Ballastwiderstands (- Inbetrieb-
0x971 2417 E971 3 nahmesoftware Seite ,Grenzwerte / Ballastschaltung").
» Der Ballastwiderstand ist zu klein dimensioniert und es muss ein
gréRerer externer Ballastwiderstand angeschlossen werden (-
Abschnitt 4.3.6).
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Fehlercode

hex / dez

0x976

0x977

0x978

0x979

OXEE2

OxXEE3

2422

2423

2424

2425

3810

3811

Anzeig

e

EQ976

E9T77

E9T78

E979

EOFF

STOP

Fehlerklasse

Ursache

Es ist Unterspannung im Zwischenkreis aufgetreten, nachdem die

Leistung freigegeben wurde.

« Das Netz ist noch nicht zugeschaltet worden.

*  Der Parameter ,MainsVoltage" ist zu hoch eingestellt (-
Inbetriebnahmesoftware Seite ,Allgemein / Netzspannung").

* Die Sicherungen in der Zuleitung sind defekt.

Die Berechnung des Sollwertes hat einen Uberlauf ergeben. Der
Regler kann der Sollwertvorgabe nicht mehr folgen, weil z.B. bei
Schrittvorgabe die Lage&nderung zu groR ist.

Der Stromregler kann den Motorstrom nicht mehr regeln, weil das
Motorkabel unterbrochen ist oder die Motorinduktivitat extrem hoch
ist. Im zweiten Fall kann die Uberwachung abgeschaltet werden (-
Inbetriebnahmesoftware Seite ,Allgemein / Fehlerbehandlung®).

Es ist eine Uberspannung im Zwischenkreis aufgetreten.

* Der NOVODRIVE ist an eine zu hohe Netzspannung
angeschlossen worden.

« Der Parameter ,MainsVoltage" ist zu niedrig eingestellt (-
Inbetriebnahmesoftware Seite ,Allgemein / Netzspannung®).

« Wenn der Fehler nur beim Bremsen des Motors auftritt, ist der
Ballastwiderstand nicht angeschlossen.

Es wurde ein Not-Aus eingeleitet. Der Motor trudelt aus

Es wurde ein Not-Halt eingeleitet. Der Motor wird mit der Stopp-
Rampe abgebremst und nach Ablauf der ,ErrorStopTime* die
Leistungsfreigabe weggenommen.
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