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1.1

1.2

Uber dieses Handbuch

Uber dieses Handbuch

Dieses Kapitel enthalt Hinweise zu Symbolen, Signalwortern und Abkiirzungen, die
moglicherweise in diesem Handbuch verwendet werden.

Hinweis

Weiterflihrende Dokumentation finden Sie im Downloadbereich der SIEB & MEYER-In-
ternetseite unter http://www.sieb-meyer.de/downloads.html.

Darstellung der Warnhinweise

In diesem Handbuch werden folgende Warnhinweise verwendet. Je nach Gefahrdungs-
grad werden folgende Gefahrenstufen unterschieden:

Akute Verletzungsgefahr
Unmittelbare Gefahr, die tddliche, schwere oder irreversible Verletzungen
zur Folge haben kann.

—  Beachten Sie im Handbuch die Hinweise zur Vermeidung der Gefahr.

A WARNUNG

Verletzungsgefahr
A Gefahrliche Situation, die tddliche, schwere oder irreversible Verletzungen

zur Folge haben kann.

—  Beachten Sie im Handbuch die Hinweise zur Vermeidung der Gefahr.

A VORSICHT

Leichte Verletzungsgefahr
A Gefahrliche Situation, die leichtere Verletzungen oder Sachschaden zur

Folge haben kann.

—  Beachten Sie im Handbuch die Hinweise zur Vermeidung der Gefahr.

ACHTUNG |
Achtung

Gefahrliche Situation, die Sachschaden zur Folge haben kann.

—  Beachten Sie im Handbuch die Hinweise zur Vermeidung der Gefahr.

Technische Symbole

Symbol Beschreibung
» LED-Anzeige: LED an
O LED-Anzeige: LED aus
203 LED-Anzeige: LED blinkt
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Uber dieses Handbuch

1.3

BDM
CCw
cw
DC
DHCP

HFT
HSPAM

HSPWM

HW
MF
MTTFd

n.c.
0SsD
P2P
PAM
PELV
PFH

PoE
PWM
SELV
SERVO
SFF

STO
SVC
TBD

UF
uvLo
VvCC
VECTOR

Abkurzungen

Basisantriebsmodul (engl.: basic drive module)

gegen den Uhrzeigersinn (engl.: counterclockwise)

im Uhrzeigersinn (engl.: clockwise)

Diagnosedeckungsgrad der Sicherheitsfunktion (engl.: diagnostic coverage)

Kommunikationsprotokoll zur Zuweisung der Netzwerkkonfiguration an Clients
durch einen Server (engl.: Dynamic Host Configuration Protocol)

Hardwarefehlertoleranz (engl.: hardware fault tolerance)

Hochgeschwindigkeits-Pulsamplitudenmodulation (engl.: high-speed pulse ampli-
tude modulation)

Hochgeschwindigkeits-Pulsweitenmodulation (engl.: high-speed pulse width modu-
lation)

Hardware
selbstriickstellende Sicherung (engl.: multifuse)

mittlere zu erwartende Zeit bis zum Auftreten eines gefahrenbringenden Fehlers
(engl.: mean time to failure, dangerous)

nicht beschaltet (engl.: not connected)

Ausgangsschaltelement (engl.: Output Signal Switching Device)

Punkt zu Punkt (direkte Verbindung zwischen zwei Netzwerkknoten)
Pulsamplitudenmodulation

Schutzkleinspannung (engl.: protective extra-low voltage)
Fehlerwahrscheinlichkeit je Stunde (engl.: probability of dangerous failure per hour)
Stromversorgung Uber Ethernet (engl.: Power over Ethernet)
Pulsweitenmodulation

Sicherheitskleinspannung (engl.: safety extra-low voltage)

Servoregelung

Anteil sicherer Fehler (engl.: safe failure fraction)

Sicherheitsfunktion: sicher abgeschaltetes Moment (engl.: Safe Torque Off)
sensorlose Vektorregelung (engl.: sensorless vector control)

in Arbeit (engl.: to be done)

U/f-Kennlinie

Unterspannungsabschaltung (engl.: undervoltage-lockout)
Versorgungsspannung (engl.: voltage at the common collector)
Vektorregelung

Drive Controller SD4B - Hardwarebeschreibung



Transport:

Installation:
Inbetriebnahme:

Allgemeine Informationen

Allgemeine Informationen

Dieses Handbuch beschreibt die Drive Controller der Serie SD4B. Drive Controller der
Generation SD4x sind BDM (Basic Drive Modules), die als Frequenzumrichter oder
Servoverstarker genutzt werden konnen.

Mit Hilfe der SD4B-Gerate kdbnnen hochdynamische Servomotoren sowie synchrone
und asynchrone Hochfrequenzspindeln im Niedervoltbereich betrieben werden.

Die Gerate verfugen Uber Schnittstellen zu verschiedenen digitalen Gebersystemen.
Zudem werden geberlose Motorsysteme mit unterschiedlichen Steuerungsverfahren
anwendungsspezifisch unterstiitzt. Es konnen rotierende und lineare Motoren betrieben
werden, wodurch die Variantenvielfalt fir den Maschinenhersteller reduziert wird.

Fir Echtzeitanforderungen sind die Gerate mit einer optionalen Feldbusschnittstelle
ausgestattet.

Die Gerate entsprechen der Norm DIN EN 61800-5-1.

Dieses Handbuch enthilt die folgenden Informationen:

» Sicherheits- und Anwendungshinweise

» Hinweise zur elektromagnetischen Vertraglichkeit

» Geratebeschreibung (Blockschaltbild, Typenschild, Geratebezeichnung)
» Technische Daten, Malizeichnungen

» Steckerbelegungen

» Anschlussplane

» Status- und Fehlermeldungen

» Allgemeine Verdrahtung (Kabel- und Leitungsquerschnitte)

Dieses Handbuch richtet sich mit folgenden Anforderungen an das Fachpersonal der
Maschinenhersteller:

nur durch Fachpersonal mit Kenntnissen in der Behandlung elektrostatisch gefahr-
deter Bauelemente
nur durch Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung

nur durch Fachleute mit weitreichenden Kenntnissen in den Bereichen
Elektrotechnik / Antriebstechnik

Hinweis
Informationen zur Inbetriebnahme und Parametrierung des digitalen Drive Controller fin-
den Sie in der Bedienungsanleitung der Software drivemaster4.

Hinweis
Weiterflihrende Dokumentation finden Sie im Downloadbereich der SIEB & MEYER-In-
ternetseite unter http://www.sieb-meyer.de/downloads.html.
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Allgemeine Informationen

2.1

2.2

Zulassung fur die Markte in USA und
Kanada

Sowohl die US- als auch die kanadische Regierung haben genaue Vorschriften, die Pro-
dukte erfilllen missen, wenn sie in 6ffentlichen Gebauden oder in gewerblichem Be-
reich eingesetzt werden. Insbesondere alle elektrischen Produkte und Maschinen unter-
liegen einer Prif- sowie Zertifizierungspflicht und sind speziell zu kennzeichnen.

Die Occupational Safety and Health Administration (OSHA) erkennt ausschlieRlich Ge-
rate als sicher an, die von einem anerkannten NRTL (Nationally Recognized Testing La-
boratory) zugelassen und mit Prifzeichen versehen werden. Ein von OSHA zugelas-
senes NRTL uberpriift die Berechtigung der Existenz des Priifzeichens, beispielsweise
durch Inspektionen der Fertigungsstatten.

TUV SUD Product Service ist ein von OSHA anerkanntes NRTL und nimmt Produkt-
zertifizierungen z. B. fur Industriesteuerungen, elektrische Antriebe und andere vor. Die
Liste der anerkannten NRTL finden sie unter folgendem Link:

https://www.osha.gov/dts/otpca/nrtl/nrtllist. html

Die gepriften Gerate sind mit folgendem Symbol gekenn-
zeichnet:

Die Gerateserie SD4B ist nach der harmonisierten IEC / UL 61800-5-1 gepriift: ,Stan-
dard for Adjustable Speed Electrical Power Drive Systems - Part 5-1: Safety Require-
ments - Electrical Thermal and Energy*

» Datum: 18.12.2023

» Geratevarianten: 0SD4BB1D1P000Uxxxx, 0SD4BB1D1P100Uxxxx, 0SD4B-
B1E1N100Uxxxx

» Zertifikatsnummer: U10 096098 0010

» Zertifikatsdatenbank:
https://www.tuev-sued.de/produktpruefung/zertifikatsdatenbank
(Geben Sie die Zertifikatsnummer oder ,SIEB & MEYER AG*“ in das Suchfeld ein.)
http://www.tuev-sued.de/industry-and-consumer-products/-services/nationally-
recognized-testing-laboratory-nrtl
http://www.tuev-sued.de/industrie-konsumprodukte/branchenloesungen/industrie-
produkte-elektronik/frequenzumrichter

NRTL-Anforderungen

Ausnahmen fiir Testverfahren und Anforderungen fiir die Abnahme

Anforderungen flr die Abnahme:

» Drehzahlveranderbarer Antrieb (PDS) (mit oder ohne Gehause).

» Beider Installation sind die Anforderungen der aufgefihrten Teststandards und der
des Installationshandbuchs einzuhalten.

» Das Geratist fir die Verwendung durch den Endanwender in einem geschlossenen
Gehause zur Einhaltung des Verschmutzungsgrades 2 bzw. entsprechender Um-
weltbedingungen bestimmt.
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Allgemeine Informationen

» Das geschlossene Gehduse muss Schutzmaflinahmen zum Schutz bei direkter Be-
rihrung erfillen.

» Die Anlage darf nicht Gber oder unter einer entflammbaren Flache aufgestellt wer-
den.

» Versorgungsanlage: Die maximale Anlagenspannung betragt 300 V, Uberspan-
nungskategorie Il oder Uberspannungskategorie ||

» Die maximale Umgebungstemperatur betragt +40 °C.

» Die Klemmenanschlisse sind nur fir Schaltschrankbedingungen (Factory Wiring)
ausgelegt.

» In der Endanwendung muss ein Nebenstrom-Sicherungslasttrenner installiert wer-
den, der den Anforderungen des NRTL-Zertifikats entspricht.

» Alle Schutzschaltungen fiir den Nebenstrom miissen Charakteristik B haben.

» Der Durchmesser des Schutzleiters muss mindestens 10 mm? (AWG 8) betragen.
» Konstruktionstest

» Umfasst keine Fehlertests (SFC).

» Entspricht den Anforderungen der folgenden Normen: UL 61800-5-1, IEC
61800-5-1 und UL-1004-1.

Technische Betrachtung:

» Die Gerate wurden bei maximaler Umgebungstemperatur gemaf Spezifikation des
Herstellers von +40° C getestet.

» Die maximale Betriebshéhe des Gerats ist 1000 m.
» Die Tests wurden an der groften Gerateversion durchgefihrt.

Anforderungen an das Netzteil fiir SD4B

Spezifikationen: AC-DC Industrial DIN rail power supply; NRTLZulassung UL 508 File-
Nr. Exxxxx; IEC / UL / EN 60950-1 / EN 62368-1

» Das Netzteil hat den Anforderungen der Uberspannungskategorie Il bei Ver-
schmutzungsgrad 2 zu entsprechen: EN 61800-5-1; EN 60950-1 / EN 62368-1

» Eine sichere Trennung zwischen Stromkreisen mittels Basis- und Zusatzschutz
(Basisolierung plus zusatzliche Isolierung oder Schutzschirmung) oder durch eine
gleichwertige Schutzeinrichtung, z. B. verstarkte Isolierung.

» Verstarkte Isolierung:

Einzelnes Isolationssystem, das bei aktiven Teilen angewendet wird und einen
Schutzgrad gegen elektrischen Schlag liefert, der der doppelten Isolierung unter
den Bedingungen gleichwertig ist, die in der entsprechenden IEC 60664-1 (Isolati-
onskoordination fiir elektrische Betriebsmittel in Niederspannungsanlagen) festge-
legt sind.
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Sicherheitshinweise
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operation without
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connected plugs!
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=
m
Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise enthalten wichtige Informationen fiir lhre Sicherheit, die Sie
bei der Installation und wahrend des Betriebs von SIEB & MEYER-Geraten beachten
missen. Lesen Sie die Hinweise aufmerksam durch und bewahren Sie sie fiir spater
auf.

Beachten Sie aullerdem weitere Sicherheitshinweise in der Produktdokumentation zu
lhrem Gerat.

Normen und Richtlinien

SIEB & MEYER Gerate erflillen die Bestimmungen folgender Normen und Richtlinien:
» Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU:
EU-Konformitatserklarung, DIN EN 61800-5-1
» EMV-Richtlinie 2014/30/EU:
EU-Herstellererklarung, DIN EN 61800-3
» Maschinenverordnung (EU) 2023/1230:
EU-Herstellererklarung, DIN EN 61800-5-2 (Sicherheitsfunktionen)

SIEB & MEYER wendet die Produktnorm DIN EN 61800 flir seine Gerate an.

Hinweis
SD4B-Geréate erflllen nicht die Anforderungen fir Kleinspannung (Extra Low Voltage,

ELV) nach IEC 61140. Bei Bedarf muss das verwendete Leistungsnetzteil die Einhal-
tung dieser Norm gewahrleisten.

Hinweis

SIEB & MEYER-Frequenzumrichter und -Servoverstarker fallen nicht unter die Okode-
sign-Verordnung (EU) 2019/1781 fir Motoren und Frequenzumrichter und der beglei-
tenden Anderung (EU) 2021/341, da diese nicht fiir den Betrieb der in der Verordnung
definierten 50/60-Hz-Standardmotoren konzipiert sind.

Hinweis

SIEB & MEYER Produkte sind keine Produkte im Sinne der Maschinenverordnung (EU)
2023/1230. Die bestimmungsgemafe Verwendung von SIEB & MEYER Geraten in Ma-
schinen oder Anlagen ist solange untersagt, bis der Maschinen- oder Anlagenbauer die
CE-Konformitat der gesamten Maschine oder Anlage bestatigt.

Hinweis

Bei Anderungen am Gerat, sowohl an der Mechanik als auch an der Elektronik, erlischt
die EU-Richtlinienkonformitat und somit die C €-Kennzeichnung.

Drive Controller SD4B - Hardwarebeschreibung



3.2

3.3

Sicherheitshinweise

Arbeiten am Gerat

| A WARNUNG
Qualifiziertes Fachpersonal

—  Zur Vermeidung schwerer Verletzungen und Sachschaden durfen al-
le Arbeiten zur Installation, Inbetriebnahme und Instandhaltung aus-
schlieBlich von qualifiziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden! Der

Installateur von Einspeisesystemen muss dartber hinaus vom ortli-
chen VNB (Verteilungsnetzbetreiber) zugelassen sein.

— Qualifiziertes Fachpersonal im Sinne dieser Sicherheits- und Anwen-
dungshinweise sind Personen, die mit der Aufstellung, Montage, In-
betriebnahme und dem Betrieb des Produktes vertraut sind und Gber
entsprechende Qualifikationen fur ihre Tatigkeit verfiigen. Die Nor-
men DIN VDE 0100 und DIN VDE 0110 sowie nationale Unfallverhi-
tungsvorschriften sind zu beachten!

— Daruber hinaus mussen bei der Installation von Einspeisesystemen
alle anwendbaren Vorschriften sowie spezielle Sicherheitsbestim-
mungen und technische Anschlussbedingungen des &rtlichen VNB
eingehalten werden.

Die Gefahr schwerer Sach- und Personenschaden besteht bei:
A - unzulassigem Entfernen der Abdeckungen
- unzulassigem Einsatz bzw. nicht bestimmungsgemafer Verwendung

- falscher Installation oder Bedienung

—  Achten Sie auf entsprechende Hinweise in der Produktdokumentation
zu lhrem Gerat.

A WARNUNG
Gefahr von Personen- und Sachschiden durch unzulissige Anderun-

gen
A —  Nehmen Sie Anderungen am und im Gerét nur nach vorheriger Ab-

sprache mit SIEB & MEYER vor.

Alle am Gerat angebrachten Informationen und Hinweise wie z. B. Sicherheits- und Ge-
fahrenhinweise sowie technische Daten (Typenschild) sind:

» nicht zu entfernen
» nicht zu beschadigen
» in einem lesbaren Zustand zu halten (keine Abdeckungen, Ubermalungen 0.3.)

BestimmungsgemaRe Verwendung

Das Gerat darf nur entsprechend seiner bestimmungsgemalen Verwendung eingesetzt
werden. Beachten Sie entsprechende Hinweise zum Einsatz des Gerats in der Produkt-
dokumentation.

Drive Controller SD4B - Hardwarebeschreibung 11
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Das Gerét ist fur die Verwendung durch den OEM/Endanwender in einem geschlosse-
nen Gehause zur Einhaltung des Verschmutzungsgrades 2 bzw. entsprechender Um-
weltbedingungen bestimmt. Das bedeutet, dass wahrend des Betriebs keine leitfahige
Verschmutzung und keine Feuchtigkeit auftreten darf.

SIEB & MEYER Produkte sind nicht fiir den Einsatz in explosionsgefahrdeten Berei-
chen (ATEX-Zonen) ohne passendes Gehause geeignet.

Begriffsbestimmungen gemaR DIN EN 61800

Vor einer Inbetriebnahme ist sicherzustellen, dass von der Maschine keine Gefahr aus-
geht (z. B. unkontrollierte Bewegungen). Die Konformitat mit den Sicherheitsnormen
DIN EN 60204-1 und DIN EN 61800-5-1 muss festgestellt sein.

Die Einhaltung der durch die Gesetzgebung fur die elektromagnetische Vertraglichkeit
(EMV) geforderten Grenzwerte liegt in der Verantwortung des Herstellers der Anlage
oder Maschine. SIEB & MEYER-Produkte sind so konstruiert, dass unter Beachtung der
an den Maschinenhersteller ausgehandigten Anleitung ,EMV-gerechter Gerateaufbau®,
ein Betrieb im industriellen Bereich mdglich ist.

SIEB & MEYER fihrt im eigenen EMV-Labor Uberpriifungen aller Produkte durch und
gewabhrleistet damit, dass die Produkte bei sachgerechtem Einbau den geforderten
Normkonformitaten entsprechen.

Abweichungen vom in der Produktdokumentation beschriebenen Aufbau und der Instal-
lation sowie der Anleitung ,EMV-gerechter Gerateaufbau“ bedeuten, dass der Herstel-
ler der Anlage oder Maschine selbst neue Messungen veranlassen muss, um der Ge-
setzeslage zu entsprechen.

SIEB & MEYER-Gerate erflllen die Anforderungen der Niederspannungsrichtlinie
2014/35/EU. Die harmonisierten Normen der Reihe DIN EN 60204-1 und DIN EN
61800-5-1 werden konsequent angewendet.

Technische Daten und Angaben Uiber Anschlussbedingungen sind der Dokumentation
des entsprechenden Produkts zu entnehmen.

Netzfilter

Durch geeignete FiltermaRnahmen bei bestimmungsgemaflem Einsatz im industriellen
Bereich sind SIEB & MEYER-Gerate konform zur EMV-Richtlinie 2014/30/EU im Sinne
der EMV-Produktnorm (PDS) DIN EN 61800-3.

Der Einsatz von NetZfiltern hilft, folgende Ziele zu erreichen:

» Storfestigkeit. Das elektronische System wird vor hochfrequenten Stérgréfien ge-
schutzt, die Uber das Netzkabel eindringen kdnnen.

» Abstrahlschutz. Hochfrequente StérgroRen werden auf ein gesetzlich zulassiges
Mal reduziert. Damit wird ein Einwirken der Stérungen auf benachbarte Baugrup-
pen und benachbarte Gerate unterbunden.

» Produkte, die nicht mit einem NetZzfilter ausgestattet sind, miissen mit einem vorge-
schalteten NetZfilter betrieben werden.

» Beim Einsatz von SIEB & MEYER-Geraten im Wohnbereich, in Geschéfts- und Ge-
werbebereichen sowie Kleinbetrieben missen zusatzliche Filtermalinahmen ge-
troffen werden.

Ausfuhrliche Informationen finden Sie in der Dokumentation ,EMV-gerechter Gera-
teaufbau®, Kapitel ,EMV-Produktnorm DIN EN 61800-3 fur PDS*.
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CAUTION
No operation without
connected plugs!

3.5

Sicherheitshinweise

Hinweis
Hinweise, ob Ihr Gerat mit einem integrierten Netzfilter ausgestattet ist, finden Sie in der
Produktdokumentation lhres Geréats. Ausflihrliche Informationen zum Einsatz und zur

Installation von Netzfiltern finden Sie in der Dokumentation ,EMV-gerechter Gerateauf-
bau®.

Vernunftigerweise vorhersehbare
Fehlanwendung

Die Maschinenrichtlinie definiert eine ,verniinftigerweise vorhersehbare Fehlanwen-
dung“ als ,Die Verwendung einer Maschine in einer laut Betriebsanleitung nicht beab-
sichtigten Weise, die sich jedoch aus leicht absehbarem menschlichen Verhalten erge-
ben kann.*

SIEB & MEYER Produkte sind keine Produkte im Sinne der Maschinenverordnung (EU)
2023/1230.

Der Maschinenhersteller muss beim Bau und der Konstruktion der Maschine und der
Erstellung der Betriebsanleitung dafir Sorge tragen, neben der bestimmungsgemalen
Verwendung der Maschine auch jede vernlinftigerweise vorhersehbare Fehlanwendung
der Maschine in Betracht zu ziehen.

Zur Vermeidung von Verletzungen und Sachschaden gilt jede Verwendung, Installation
und Inbetriebnahme von SIEB & MEYER Produkten von Nicht-Fachleuten, welche die
zulassigen Angaben in den Technischen Daten der Produktdokumentation (hohe Span-
nungen, Temperaturen etc.) Uberschreitet, als nicht bestimmungsgemal und ist somit
verboten.

Achten Sie auf Sicherheitshinweise auf dem Geréat und in der Produktdokumentation.

Elektrischer Anschluss

Gefahr schwerer Personenschaden durch beriihrungsempfindliche

Spannungen
Nach dem Ausschalten elektrischer Gerate kdnnen je nach Gerat berih-

rungsempfindliche Spannungen von bis zu 4 Minuten auftreten. Bauart-
bedingt langere Entladezeiten entnehmen Sie der Produktdokumentation
Ihres Gerats.

—  FUhren Sie alle Arbeiten am und im Gerat nur im ausgeschalteten Zu-
stand, bei getrennter Netzverbindung und bei vollstdndig entladenem
DC-Bus aus.

— Berlhren Sie nach dem Ausschalten keine spannungsfiihrenden
Bauteile der Gerate.

— Beachten Sie die VDE-Richtlinien und die geltenden Unfallverhi-
tungsvorschriften (z. B. VBG 1 und VBG 4).
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A GEFAHR
Gefahr schwerer Personenschidden durch unsachgeméBe Erdung

Bei nicht sachgemalier Erdung der Anlage kénnen gefahrliche Korperstro-
me auftreten.

>

—  Fuhren Sie alle Erdungsmalinahmen entsprechend der Hinweise in
der Produktdokumentation lhres Geréats aus.

A GEFAHR
Hohe Spannungen an Temperatursensoren und Hall-Sensoren

—  Temperatur- und Drehzahlsensoren (Hall-Sensoren), die in der Mo-
torwicklung verbaut sind, erfordern eine sichere elektrische Trennung
zwischen Sensor und Motorwicklung gemafl den Vorgaben der EN
62477-1 und EN 61800-5-1. Andernfalls dirfen diese Schnittstellen
des Frequenzumrichters/Servoverstarkers nicht benutzt werden.

>

Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen Vorschriften durchzufihren (z. B.
Leitungsquerschnitte, Absicherungen und Schutzleiteranbindungen beachten).

Hinweis
SIEB & MEYER-Gerate sind fir den Anschluss an symmetrisch geerdete TN-Netze
konzipiert. Fir den Anschluss an TN-Netze und andere Netze beachten Sie die Hin-

weise in der Dokumentation ,EMV-gerechter Gerateaufbau“ bzw. den darin enthaltenen
Abschnitt ,Anschluss an verschiedene Netzformen®.

Hinweise fir die EMV-gerechte Installation (z. B. Schirmung, Erdung, Verlegung der Lei-
tungen) befinden sich in den technischen Handbiichern lhres Geréats (nur fir Maschi-
nenhersteller). Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenz-
werte liegt in der Verantwortung des Herstellers der Anlage oder Maschine.

1. Sichern Sie die Netzeinspeisung lber einen Sicherungsautomaten mit Zwangsfih-
rung fir jede Netzphase. Beachten Sie, dass die Netzzuleitung grundsatzlich erst
nach Beendigung der Arbeiten eingeschaltet werden darf!

2. Stellen Sie vor dem ersten Einschalten des Gerats sicher, dass die angeschlossene
Maschine keine unkontrollierten Bewegungen ausfuhren kann.

3. Schlielen Sie kapazitive Lasten niemals an die Ausgangsphasen der Servoverstar-
ker und der Frequenzumrichter an.

4. Vermeiden Sie Kabelschleifen. Komplettgerate sind an dem vorgesehenen PE-An-

schluss fiur die Netzzuleitung und Einschubgerate nur an der vorgesehenen Er-
dungsschraube zu erden.
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Sicherheitshinweise

Gefahrliche Spannungen
A Bei Verwendung von Filtern entstehen auf dem Schutzleiter (PE) Ableit-

strome, die im Fall eines Fehlers wesentlich groRer als die Nennwerte
werden kdnnen. Zum Schutz vor gefahrlichen Spannungen missen Fil-
ter daher vor dem Einschalten geerdet werden. Der Einsatz eines RCD-
Schutzschalters (Fl) ist unter Umstanden nicht mdglich. Bei Ableitstromen
23,5 mA sind nach DIN EN 61800-5-1 folgende MafRnahmen erforderlich:

—  Versehen Sie das elektronische Betriebsmittel mit einem festen An-
schluss ohne Steckverbinder und bringen Sie einen entsprechenden
Warnhinweis auf dem Gerat an. Dieser ist auch in die Dokumentation
des Gerates einzufiigen.

— Verwenden Sie einen Schutzleiter mit einem Leiterquerschnitt von
mindestens 10 mm? oder

— verlegen Sie Uber getrennte Klemmen einen zweiten Schutzleiter
elektrisch parallel zum ersten Schutzleiter.

Betrieb mit Fehlerstrom-Schutzschalter (RCD/FI)

Wenn Sie fir den Schutz gegen elektrischen Schlag eine Fehlerstrom-Schutzeinrich-
tung (RCD) verwenden, ist einspeiseseitig ausschliel3lich ein RCD vom Typ B zulassig.
Zudem missen alle vorgeschalteten RCD bis zum Transformator der Stromversorgung
vom Typ B sein.

Hinweis

Fir den Betrieb mit RCD-Schutzschalter berlicksichtigen Sie die Hinweise in der Be-
schreibung ,EMV-gerechter Gerateaufbau®, Kapitel ,Sicherheitstechnische Aspekte,
RCD-Schalter (FI)“. Beachten Sie auch die Norm DIN EN 61800-5-1.

Betrieb

A WARNUNG
i Gefahr schwerer Personenschiaden durch bewegende Maschinentei-

le

Wahrend des Betriebs einer Anlage mit offenen Tlren oder entfernten Ab-
deckungen besteht die Gefahr schwerer Personenschaden durch bewe-
gende Maschinenteile.

— Halten Sie Tiren wahrend des Betriebs geschlossen und entfernen
Sie keine Abdeckungen.

A WARNUNG

Gefahr von Personen- und Sachschaden durch herumfliegende Teile
Bei nicht angezogenen Befestigungsschrauben der Frontplatten und Ge-

hauseteile besteht die Gefahr von Personen- und Sachschaden.

—  Stellen Sie vor der Inbetriebnahme der Anlage sicher, dass alle Be-
festigungsschrauben fest angezogen sind.
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3.7

3.8
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A WARNUNG

Verbrennungsgefahr durch heiBe Oberflachen

Wahrend des Betriebs kdnnen die Gerate ihrer Schutzart entsprechend
heil’e Oberflachen besitzen. Dies gilt insbesondere fiir Bellftungsein-/aus-
lasse.

Bei Geraten mit Bedieneinheit darf wahrend des Betriebs nur die Bedien-
einheit berthrt werden.

Bei Verwendung von Ferritringen kdnnen Temperaturen in einigen Fallen
80 °C Uberschreiten.

—  Verwenden Sie nur Leitungen, die fir Temperaturen tber 90 °C vor-
gesehen sind. Dies entspricht der Entflammbarkeitsklasse UL 94V-0,
RTI 105 °C.

—  Achten Sie auf entsprechende Hinweise im Handbuch.

Anlagen, in die Servoverstarker und Frequenzumrichter eingebaut sind, missen ggf. mit
zusatzlichen Schutzeinrichtungen gemal der jeweils giltigen Sicherheitsbestimmun-
gen (z. B. Gesetz Uiber technische Arbeitsmittel, Unfallverhiitungsvorschriften usw.) aus-
gerustet werden.

Wartung

Das Gerat ist den Umwelteinflissen entsprechend regelmaRig auf Sauberkeit und
Funktionalitat zu Uberprifen. Das gilt besonders flr vorhandene Lifter.

Entsorgung

Hinweis

Beachten Sie bei der Entsorgung von Verpackungsmaterial, Altbatterien und irrepara-
blen Geraten die jeweils gliltigen landespezifischen Abfallbeseitigungsgesetze.

SIEB & MEYER-Produkte erfiillen die Bestimmungen folgender Richtlinie:

» 2011/65/EU (EU-Richtlinie RoHS 2 zur Beschrankung der Verwendung bestimmter
gefahrlicher Stoffe in Elektro- und Elektronikgeraten)

Die Grenzwerte der Norm 2011/65/EU fir gefahrliche Stoffe werden von SIEB & MEY-
ER-Produkten nicht Gberschritten.

SIEB & MEYER-Produkte, die mit nebenstehendem Symbol gekenn-

zeichnet sind, erflllen dartber hinaus die Bestimmungen folgender ‘e“
Richtlinie: d

» SJ/T 11364-2014 (China RoHS 2 zur Beschrankung der Verwen-
dung bestimmter gefahrlicher Stoffe in Elektro- und Elektronikge-
raten)

Die Grenzwerte der Norm SJ/T 11364-2014 fir gefahrliche Stoffe werden von
SIEB & MEYER-Produkten mit 0.a. Symbol nicht Gberschritten.
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3.9 Gewahrleistung

SIEB & MEYER gewahrleistet fiir seine Produkte mindestens die gesetzliche Gewahr-
leistung von einem Jahr. Weitergehende Anspriche sind in einer zusatzlichen Vereinba-
rung fur das jeweilige Produkt zwischen SIEB & MEYER und dem Kunden festzulegen.

Schadenersatzanspriiche sind ausgeschlossen durch:
» nicht bestimmungsgemaRe Verwendung des Gerats

» nicht normgerechte und unsachgemalfe Installation, insbesondere durch nicht kon-
zessionierte Elektroinstallateure

» Betreiben des Gerats bei defekten Schutzeinrichtungen

» Uberschreitung der maximal zuléssigen Eingangsspannung
» unsachgemalfie Bedienung

» Veranderungen am Gerat und dessen Zubehor

» Reparaturen, die nicht durch SIEB & MEYER oder eine von SIEB & MEYER aner-
kannte Reparaturwerkstatt durchgefiihrt wurden

» Fremdkdrpereinwirkung und hohere Gewalt

Sorgfaltspflicht des Maschinenherstellers

—  Eine von SIEB & MEYER durchgefiihrte Vorabprogrammierung entbindet den Ma-
schinenhersteller nicht, Werte auf deren Richtigkeit zu tberpriifen!
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EMV- hter Geriteaufb =
gerecnter Gerateauroau m

4 EMV-gerechter Gerateaufbau

Hinweis
Fir die Inbetriebnahme aller SIEB & MEYER-Gerate sind die EU-Richtlinien fir die elek-
tromagnetische Vertraglichkeit (EMV) anzuwenden!

Die Anleitung ,EMV-gerechter Gerateaufbau® ist in deutscher und englischer Sprache
erhaltlich und enthalt:

» EMV-Regeln

» Hinweise zur fachgerechten Erdung und Verdrahtung

» Sicherheitstechnische Aspekte

» Auszuge aus der EMV-Produktnorm

» Mdglichkeiten fur den Anschluss an verschiedene Netzformen

Verfiigbarkeit:

» PDF-Datei im Internet unter www.sieb-meyer.de/downloads.html
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5.1

Anschlussbeispiele

Drive Controller SD4B

Drive Controller SD4B

Das folgenden Anschlussbild zeigt die Gesamtverdrahtung des SD4B-Antriebs beispiel-
haft. Optionen sind mit gestrichelten Linien gekennzeichnet.
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Abb. 1: SD4B-Anschlussbeispiele
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5.2
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Typenschild

= U Ul @

= '
SIEB & MEYER jprg Wiw.sieb-meyerde C E

®

(1] o ©
0SD4BB1D1P000U0000 [P20 03.01.000
lnput. 24V-80VDC 12A DC 0,96kW
Output: S5V 2kHz 10A 3PH 084N

MSN: 0123456789 (&  [VEWE
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MSN: 0123456789 [  (VIHWEl

J

Abb. 2: Typenschildbeispiel SD4B

[Al  Aktuelles Typenschild: 7-stellige Geréteversion ©
[Bl  Altes Typenschild: 4-stellige Gerateversion ©®

Nr. Bedeutung Erlauterung

(1] Typenschlussel gibt den genauen Geratetyp an (siehe Seite 22)

9 Schutzart gibt den Schutzgrad des Gerats bei Berlihrung bzw. Fremdkérper-
einwirkung (1. Ziffer) und Feuchtigkeit (2. Ziffer) an

(3] Geréateversion gibt den Hardwarestand an; ist keine Geréateversion vorhanden,
steht hier 0.000 bzw. 00.00.000

(4] Technische Daten gibt technische Daten wie z. B. die Eingangs- und Ausgangsleis-
tung, Ausgangsfrequenz, etc. an

@ Seriennummer gibt die individuelle Nummer des Geréats an

@ QS-Kennzeichnung Prifschritte zur Qualitatssicherung:

» V = Vor- oder Teilprifung

» H = Hochspannungstest

» W = Warmetest

» E = Endprufungen

Die QS-Prifschritte werden wahrend des Testens markiert, siehe
unten.

Markierungen der QS-Prufschritte
Die QS-Prifschritte kénnen folgende Markierungen haben:

X zwei diagonale Striche: Prifschritt wurde durchgefihrt.
/ ein diagonaler Strich: Prifschritt ist nicht erforderlich.
Keine Markierung: Prafschritt wurde noch nicht durchgefihrt.

Hinweis

Welche Priifschritte bendétigt werden, ist in der entsprechenden Priifanweisung festge-
legt.
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Beispiel:

X}(W E Vorprifung (V) und Hochspannungstest (H) wurden erfolgreich
durchgefuhrt; Warmetest (W) ist nicht erforderlich; Endprifungen (E)
mussen noch durchgefiihrt werden.
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5.3 SD4B-Typenbezeichnung

Die Typenbezeichnung setzt sich aus folgenden Teilen zusammen:
» Typenschlissel: z. B. 0SD4B B1 D1P 000U 0000
» Gerateversion: z. B. 04.01.000 (aktuelles Format) bzw. 4.100 (altes Format)

5.3.1 Typenschlussel

0Sb4 B b k X Y Z f p s z a b c¢c d

Generation
0SD4

Produktreihe [A-Z]
B = Basic/Board

b: Bauform (Breite x Hohe x Tiefe) [A-Z]

B =25 x 165 x 120 mm

k: Kiithlungsart [0-9]

1 = passive Luftkiihlung

X: Stromklasse [A-Z] [Aeff]

D=14

E=175

Y: Endstufenanzahl oder Stromklasse Doppelachse [1-4, A-Z]
1 = Einzelendstufe

Z: Spannungsklasse (Anschlussspannung [Vac=A-M, Vdc=N-Z] /
Ausgangsspannun ac

N = Eingang 48 Vdc / Ausgang 33 Vac

P = Eingang 80 Vdc / Ausgang 55 Vac

f: Variante Feldbus [0-9]

0 = ohne Feldbus

1 = EtherCAT / POWERLINK / PROFINET IO

p: Erweiterungsmodul (nicht nachriistbar) [0-9]
0 = ohne Erweiterungsmodul

s: Safety-Option (STO ist immer bestiickt) [0-9]
0 = keine zuséatzliche Safety-Funktion
1 = SFM/SLOF

z: Ausfuhrgenehmigungspflichtig [A-Z
U = unbegrenzte Ausgangsfrequenz
L = max. Ausgangsfrequenz auf 599 Hz begrenzt

abcd: Verwaltungstechnische Optionen [0-9, A-Z]

5.3.2 Gerateversion

Die Gerateversion ist ein fortlaufender Zahler. Bei aktuellen Auslieferungen ist die Ge-
rateversion 7-stellig (xx.xx.xxx), bei alteren Auslieferungen ist die Gerateversion 4-stel-
lig (x.xxx). Ist keine Gerateversion vorhanden, steht hier 00.00.000 bzw. 0.000.

Bei Geraten mit unterschiedlichen Gerateversionen ist bei einem Tausch die Kompati-
bilitdt untereinander bei SIEB & MEYER zu erfragen.

Zusatzlich gibt die Gerateversion Auskunft Gber die Updatefahigkeit der internen Gera-
tesoftware, z. B. BIOS, FPGA oder Firmware.
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5.4

5.5

5.5.1

Drive Controller SD4B

SD4B-Variantenubersicht

Die folgenden Tabelle zeigt die funktionellen Unterschiede zwischen den Geratevarian-
ten der SD4B-Antriebsserie.

0SD4B... B1D1Pxxxx B1E1Nxxxx
BaugroRRe B1 B1
S [VA] bei 16 kHz 24 Vpc Einspeisung 290 380

48 Vp¢ Einspeisung 590 760

80 Vpc Einspeisung 980 -
P [W] bei 16 kHz 940 750
I TAgf] bei 8 kHz 10,0 13,0
I TAef] bei 16 kHz 10,0 13,0
1 TAef] bei 24 kHz 9,5 12,3
I [Aes] bei 32 kHz 9,0 11,5
MaRe HxBxT [mm] 165x25%120 165%25%120
Feldbuserweiterung'") maglich maglich
Sicherheit STO STO

) Die Feldbus- bzw. Gebererweiterung ist nicht nachrustbar, sondern muss direkt bei der Geratebestellung

angegeben werden.
Tab. 1: SD4B-Varianten

Allgemeine Technische Daten

Die folgenden Daten gelten fiir alle Gerate der Serie SD4B.

Lagerung und Transport

Stellen Sie sicher, dass das Geréat nicht unzulassig beansprucht wird. Insbesondere sind
folgende Punkte zu nennen:

» Vermeiden Sie die Bertihrung elektronischer Bauelemente.
» Unverpackte Gerate durfen wahrend des Transports und der Einlagerung nicht ge-

stapelt werden.

» Pldtzliche Anderungen der Temperatur diirfen nicht mehr als 0,5 °C/min betragen.

Die folgenden Klimabedingungen gelten fiir den Transport und die Lagerung. Wenn
notwendig, missen entsprechende MaRnahmen ergriffen werden, um diese Klimabe-
dingungen einzuhalten (Installation von Heizsystemen/Klimaanlagen etc.):

Umgebungsbedingungen

Lagerung nach DIN EN IEC
60721-3-1 in Produktverpa-

ckung (bis zu 6 Monate)m

Transport nach DIN EN IEC
60721-3-2 in Versandver-
packung (iiber 6 Monate)

Klimatische Bedingungen Klasse 1K4 Klasse 2K3
Umgebungstemperatur(z) Min. —25°C —25°C
Max. 55°C 70°C
Schwingungen Klasse 1M2 Klasse 2M1
Chemisch aktive Stoffe Klasse 1C1 Klasse 2C1

Relative/absolute Luftfeuchtigkeit

Klasse 1K3 (5 %
rF bis 85 % rF)

Klasse 2K3 (5 %
rF bis 85 % rF)

Regen

nicht zulassig

nicht zulassig

Wasser (kein Regen)

nicht zulassig

nicht zulassig

Kondensation, Spritzwasser und Eis

nicht zulassig

Salznebel

nicht zulassig

Drive Controller SD4B - Hardwarebeschreibung
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() Die von SIEB & MEYER verwendete Produktverpackung entspricht nicht dem Standard einer Versand-

verpackung. Zudem schitzt sie nicht vor Kondensation, Spritzwasser, Eis und Salznebel.
@ Die Grenzwerte gelten bei entfernter Kihlflissigkeit.

Tab. 2: Umgebungsbedingungen fiir Lagerung und Transport

Hinweis

Die maximale Lagerdauer betragt 2 Jahre. Nach dieser Zeit weisen Elektrolytkondensa-
toren einen extrem hohen Leckstrom auf und missen neu formiert werden. Dazu wird
die Betriebsspannung Uber einen 1-kQ-Reihenwiderstand Uber einen Zeitraum von 1
Stunde angelegt. Bitte erfragen Sie die genaue Vorgehensweise beim SIEB & MEY-
ER-Service.

Aufstellung und Betrieb

Beschadigung elektrostatisch gefihrdeter Bauelemente durch unsachgemiaRe
Behandlung

— Vermeiden Sie die Beriihrung elektronischer Bauelemente.

Die folgenden Vorgaben sind fur die Aufstellung und den Betrieb des Geréats zu be-
ricksichtigen. Werden diese Vorgaben nicht eingehalten, gilt dies als auBergewoéhnli-
che Betriebsbedingung:

Umgebungsbedingungen Betrieb nach DIN EN IEC 60721-3-3
Standort des Gerats Schaltschrankeinbau, Innenraum, wet-
tergeschutzt, ohne Klimatisierung
Klimatische Bedingungen Klasse 3K3
Temperaturbereich 5 °C bis 60 °C (100 % Nennstrom bis maxi-

mal 40 °C, darlber hinaus muss der Nenn-
strom pro 1 C° um 1,5 % reduziert werden.)

Luftfeuchtigkeitsbereich 5 % rF bis 85 % rF (nicht kondensierend)
Verschmutzungsgrad nach DIN EN 2

61800-2

Max. Aufstellhéhe 2000 m uber NN (Bei ausschlieBlich luftgekiihlten Geraten

gilt: 100 % Nennstrom bis 1000 m (iber NN, darliber hinaus
muss der Nennstrom pro 100 m um 1,5 % reduziert werden.)

Feuchtebedingung der menschlichen Trocken

Haut

Chemisch aktive Stoffe Klasse 3C1 (kein Salznebel)
Mechanisch aktive Stoffe Klasse 3S1 (keine Anforderung)
Mechanische Klasse Klasse 3M2

Bedingungen Schwingungen 2 bis 8 Hz: Amplitudenauslenkung = 1,5 mm

9 bis 200 Hz: Amplitude der Beschleunigung = 5 m/s?

Schock Spitzenbeschleunigung = 40 m/s?
Biologische Bedingungen Klasse 3B1 (keine Anforderung)
UV-Widerstand keine Anforderung

Tab. 3: Umgebungsbedingungen im Betrieb

(D) wichtig

Es muss gewahrleistet sein, dass die Belliftungselemente des Gerats frei und offen
sind, damit die Luftzirkulation nicht behindert wird.
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5.5.5

Drive Controller SD4B

Stromreduzierung fir Aufstellhohe und
Temperatur

Die folgende Tabelle gibt den Nennstrom abhangig von Aufstellhéhe und Umgebungs-
temperatur in Prozent an:

Aufstellhohe liber NN
Temperatur
<1000 m <2000 m
<40 °C 100 % 85 %
<50 °C 85 % 70 %
<60 °C 70 % 55 %
Linear interpolieren ist zuldssig.

Tab. 4: Stromreduzierung fiir Aufstellhbhe und Temperatur

Stromreduzierung bei niedrigen Drehzahlen

Die Leistungshalbleiter in der Endstufe sind bei stehendem Drehfeld oder niedrigen
Drehfeldfrequenzen (f < 5 Hz) einer hoheren Belastung ausgesetzt.

Bei Geraten der Generation SD4x wird der Strom bei Drehfeldfrequenzen < fperating be-
grenzt wie in der folgenden Abbildung dargestellt.

1[A]

ISpitzc-‘

I

lSpitze (0 Hz)]

Nenn T = °

1

Nenn (0 Hz) T

»
; o
fDerating f [HZ]

Abb. 3: Stromreduzierung fiir niedrige Ausgangsfrequenzen

S6-Betrieb

Is
%1 4

1-56=125%

—— 72s ———"

1-51 =100 %

[ 48s —

1-S6_ Leerlauf
=40%

1205 >

Abb. 4: Ununterbrochener periodischer Betrieb (S6)
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m
5.5.6 Technische Daten der Schnittstellen
Schnittstelle Eigenschaft Wert
X6 Encoder Schnittstellentyp RS422 (5V)
» Quadratur A/B, Impuls/Richtung, Up/ Geberversorgung 53V
Down, 2,5-Mbaud-Encoder, BISS-C, max. '200 mA

5-V-Impulsgeber (RS422-kompati-
bel), Sanyo Denki

Zahlfrequenz

5 MHz pro Spur

20 MHz nach Vervierfachung

Kurzschlussfest

Ja

Geberbruchuberwachung

Ja

10 serielle Schnittstellen

RS232 (Bedienteil)

Konform mit EIA/TIA-232-F

RS485 (Modbus RTU)

Konform mit TIA/EIA-485-A

CAN (CANopen)

Konform mit ISO 8482:1993

Geberversorgung 53V
X15 Analogeingang Arbeitsbereich +10V
> differentiell Max. Eingangsspannung 12V
Aufldsung 14 Bit
Linearitat <0,1 %
Offsetfehler <0,1%
Eingangsimpedanz 10 kQ
Abtastfrequenz 4 kHz
X15 10-V-Referenzspannung (VRE- Max. Ausgangsstrom 50 mA
F10v) Genauigkeit +0,5 %
Kurzschlussfest Ja
X15 digitale Eingédnge IN1 bis INS Low-Pegel (0 V = logisch 0 = L) <26V
> GND-bezogen High-Pegel (24 V = logisch 1 = H) >12,5V
Abtastfrequenz Software 4 kHz
Spannungsfestigkeit 35V
Typische Verzégerungszeit L — H <8 us
Typische Verzégerungszeit H — L <19 us
Typische Stromaufnahme 1,2 mA
X15 digitale Eingdnge IN4, IN5 Low-Pegel (0 V = logisch 0 = L) <0,98V
> GND-bezogen High-Pegel (24 V = logisch 1 = H) >6,5V
» Verwendung als Touch-Probe-Ein-
gang Abtastfrequenz FPGA 2 MHz
Spannungsfestigkeit 35V
Typische Verzégerungszeit L — H <3,5us
Typische Verzégerungszeit H — L <1us
Typische Stromaufnahme 1,2 mA
X15 digitale Ausgéange OUT1 bis Abtastfrequenz Software 4 kHz
ouTs Kurzschlussfest Ja
» GND-bezogen -
> high-side oder low-side parametrier- Max. Anzugszeit <13ps
bar (nur als Gruppe); high-side 2 Max. Abfallzeit <6 us
24 V an X15/A2 Max. Belastbarkeit einzeln 20 mA
(100 mA bei 24-V-Logikeinspeisung)
Max. Belastbarkeit zusammen 100 mA

(400 mA bei 24-V-Logikeinspeisung)

Sonstiges

nur ohmsche Last,
kein interner Freilaufzweig

X15 Motorschutz (M-TEMP)

Sensorbereich

0,3 kQ bis 2,5 kQ

Galvanische Trennung

Nein

Unterstiitzte Sensortypen

PTC
NTC
PT1000
KTY84130
KTY83122
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Schnittstelle Eigenschaft Wert
X15 Sicherheitsschaltung Spannungsbereich: Safe Input Level <24V
» STO-Eingénge Low
Spannungsbereich: Safe Input Level >18 'V
High
Spannungsfestigkeit 48 'V
Reaktionszeit (Ansprechzeit) 4 ms
OSSD-Testsignale ! s2ms '
! 2
0ssD1 !
max :
1ms :
0SSD2 | e
: max
i < 1ms
Tab. 5: Technische Daten der Schnittstellen
5.5.7 Motorregelung
Abtastfrequenz Einheit Wert
Abtastfrequenz Kommutierung kHz 2 x Schaltfrequenz
Abtastfrequenz Stromregelung kHz 16
Abtastfrequenz Drehzahlregelung kHz 16
Abtastfrequenz Lageregelung kHz 16

5.5.8

Tab. 6: Motorregelung

Spezifikation der Echtzeituhr

Die Echtzeituhr dient zur zeitlichen Zuordnung von anfallenden Geratezustandsmeldun-
gen.

Bei Anbindung des Gerats Uber Feldbus oder Ethernet ist eine Uhrensynchronisation
Uber die entsprechende Schnittstelle moglich.

Echtzeituhr

Batterie Lithium Knopfzelle BR1225
Nutzungsdauer unter Standardbedingungen'" > 6 Jahre
Nutzungsdauer mit Uhrensynchronisation unbegrenzt

() Das Gerat muss mindestens 50 % der Zeit mit 24-V-Logikspannung versorgt werden. Ist dies nicht der
Fall, reduziert sich die Nutzungsdauer.

Tab. 7: Spezifikation der Echtzeituhr

Sollte die Batterie ausfallen, beeinflusst dies nicht die physikalische Geratefunktionali-
tat. Einzige Folge ist, dass neu anfallende Geratezustandsmeldungen vom Antrieb nicht
mehr zeitlich zugeordnet werden kénnen.

Hinweis
Ein Batteriewechsel darf ausschliellich durch SIEB & MEYER oder eine von

SIEB & MEYER anerkannte Reparaturwerkstatt durchgefuihrt werden. Bei unautorisier-
tem Offnen des Geréts entfallt die Gewahrleistung!
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6 Geratevariante

0SD4B B1 xxXx xxxx

Merkmale:
» DC-Einspeisung

— 0SD4B B1 D1P xxxx: einstellbar von 24 bis 80 Vp¢
— 0SD4B B1 E1N xxxx: einstellbar von 24 bis 48 Vp¢

» Ausgangsleistung

— 0SD4B B1 D1P xxxx: bis 940 W
— 0SD4B B1 E1N xxxx: bis 750 W

» Sicherheitsschaltung STO

6.1 Abmessungen und Montage
25 (0.98)
12,3 (0.48) 70 (2.76)
4.2 (0.17) 19 (0.75)

4.2 (0.17) (4x) @ M3

165 (6.5)
) E eoe eo\— | |
153 (6.02)

© &

ri@ll

6 (0.24)

Abb. 5: Abmessungen SD4B in mm (inch)
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Montagehinweise

Stehende Montage

eco oo
eeo oo

eee e
eoe e

Wand / )
Kihlflache Liegende Montage

):%Qq

Abb. 6: Montagemdglichkeiten
» Die Gerate kénnen liegend oder stehend an einer Montagewand befestigt werden.
Dabei wird die Montageflache als Kuhlflache genutzt.

» Die Montageflache muss flr jedes Gerat bei einer Gehdusetemperatur von 60 °C
eine Warmeleistung von 25 W abfiuhren.

» Beistehender Montage kénnen mehrere Gerate ohne Abstand zueinander montiert
werden.
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6.2

6.2.1

Elektrische Spezifikation

Technische Daten 0SD4B B1 D1P xxxx

Geratevariante Ein- 0SD4B B1 D1P xxxx
heit

Einspeisung

Uberspannungskategorie nach DIN EN I}

61800-5-1

Nenneinspeisung“) Vbe 24748180
Eingangsspannungsbereich Vpe 20 ...90

Nenneingangsstrom At 12

Nenneingangsleistung VA 1.030

Zwischenkreis

Zwischenkreiskapazitat mF 1,320

Unterspannungsschwelle Vpe 10

Uberspannungsschwelle Vpe 110

Entladezeit min 10

Logikversorgung

Nennversorgungsspannung (SELV) =15 % Vpc 24

+20 %

Stromaufnahme A <0,5

Ausgangsdaten (£3 %)

Antriebsfunktion Vektorregelung / U/f-Steuerung / BLDC-Ansteuerung
Schaltfrequenz kHz 8 16 24 32
Nennausgangsstrom(2) Aeft 10,0 10,0 9.5 9,0
Spitzenausgangsstrom(g) Act 14,0 (5,0 s) 14,0 (5,0 s) 14,0 (4,3 s) 14,0 (3,7 s)
S6-Strom (siehe Seite 25) At 12,0 12,0 11,4 10,8
Nennstromreduzierungsfrequenz Hz 5 5 5 5
Nennausgangsstrom bei 0 Hz ;i:ir:ee 25 Aet 7,0 7,0 7,0 7,0
Spitzenausgangsstrom bei 0 Hz At 14,0 (1,1s) 14,0 (1,1s) 14,0 (1,1s) 14,0 (1,2 s)
Nennausgangsscheinleistung bei 24 Vp¢ Ein- VA 290 290 280 260
speisung

Nennausgangsscheinleistung bei 48 Vp¢ Ein- VA 590 590 560 530
speisung

Nennausgangsscheinleistung bei 80 Vp¢ Ein- VA 980 980 930 880
speisung

Spitzenausgangsscheinleistung bei 24 Vpg VA 410 410 410 410
Einspeisung

Spitzenausgangsscheinleistung bei 48 Vp¢ VA 820 820 820 820
Einspeisung

Spitzenausgangsscheinleistung bei 80 Vpc VA 1.370 1.370 1.370 1.370
Einspeisung

Max. Ausgangsdrehteldfrequenz Hz | 599®)1.500 | 599%/3.000 | 5999/3.000 | 599¥/3.000
Abschalttemperatur °C 85,0 85,0 85,0 85,0
Ausgangsspannung 3 Phasen (Nennleistung) Vst 0 bis 0,7 x Eingangsspannung

Stabilitat Ausgangsfrequenz % <0,2

Verlustleistung

Verlustleistung im Nennbetrieb w 25

Verlustleistung bei deaktivierter Endstufe w 4,5

Ballastschaltung

Interner Ballastwiderstand Q 22

Nennleistung, interner Ballastwiderstand w 50,0

Impulsenergie, interner Ballastwiderstand kJ 1,0
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Geratevariante Ein- 0SD4B B1 D1P xxxx
heit

Geriat

Schutzart IP 20

Schutzklasse nach DIN EN 61800-5-1 |

Gewicht kg 0,525

Primares Kuhlmedium Luft

M Zulassiger Spannungsrippel: max. 10 %

@ Gilt bei Montage auf anlagenseitiger Kuhlflache; MindestgroRe der Kuhlflache: 6 dm? (naturliche Konvektion).

® Gilt nur fir Geratevariante 0SD4B B1 D1P xxxL (mit begrenzter Ausgangsfrequenz), nicht fir Geratevariante

0SD4B B1 D1P xxxU (mit unbegrenzter Ausgangsfrequenz).

Tab. 8: Elektrische Daten 0SD4B B1 D1P xxxx

6.2.2 Uberlastzeiten

Lastabschaltung:

Uberlastabschaltung:

2000.00

1500.00

Abschaltzeit [s]

1000.00

500.00

50.00

40.00

30.00

N
o
1=
S

Abschattzeit [s]

10.00

0.00

4.00 6.00 8.00 10.00
Ausgangsstrom [A]
W8kHz M 16kHz

Abb. 7: Lastabschaltung 0SD4B B1 D1P xxxx

0.00 2.00
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12.00

0.00 2.00 4.00 6.00 8.00 10.00 12.00 14.00
Ausgangsstrom [A]
W8kHz W 16kHz

Abb. 8: Uberlastabschaltung 0SD4B B1 D1P xxxx
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6.3

6.3.1

Elektrische Spezifikation

Technische Daten 0SD4B B1 E1N xxxx

Geratevariante Ein- 0SD4B B1 E1N xxxx

heit
Einspeisung
Uberspannungskategorie nach DIN EN I}
61800-5-1
Nenneinspeisung“) Vbe 24748
Eingangsspannungsbereich Vpe 20 ...50
Nenneingangsstrom At 16
Nenneingangsleistung VA 800
Zwischenkreis
Zwischenkreiskapazitat mF 1,880
Unterspannungsschwelle Vpe 10
Uberspannungsschwelle Vpe 75
Entladezeit min 10
Logikversorgung
Nennversorgungsspannung (SELV) =15 % Vpc 24
+20 %
Stromaufnahme A <0,5
Ausgangsdaten (£3 %)
Antriebsfunktion Vektorregelung / U/f-Steuerung / BLDC-Ansteuerung
Schaltfrequenz kHz 8 16 24 32
Nennausgangsstrom(2) Aeft 13,0 13,0 12,3 1.5
Spitzenausgangsstrom(g) Act 17,5(5,0s) 17,5 (5,0 s) 17,5 (4,3 s) 17,5 (3,7 s)
S6-Strom (siehe Seite 25) At 15,6 15,6 14,7 13,8
Nennstromreduzierungsfrequenz Hz 5 5 5 5
Nennausgangsstrom bei 0 Hz ;i:ir:ee 25 Aet 9,2 9,2 8,7 8,1
Spitzenausgangsstrom bei 0 Hz At 17,5(1,0 s) 17,5(1,0s) 117,5(1,0 s) 17,5 (0,9 s)
Nennausgangsscheinleistung bei 24 Vp¢ Ein- VA 380 380 360 340
speisung
Nennausgangsscheinleistung bei 48 Vp¢ Ein- VA 760 760 720 680
speisung
Spitzenausgangsscheinleistung bei 24 Vp¢ VA 510 510 510 510
Einspeisung
Spitzenausgangsscheinleistung bei 48 Vpg VA 1.030 1.030 1.030 1.030
Einspeisung
Max. Ausgangsdrehfeldfrequenz Hz | 599®1.500 | 599%/3.000 | 5999/3.000 | 599¥/3.000
Abschalttemperatur °C 85,0 85,0 85,0 85,0
Ausgangsspannung 3 Phasen (Nennleistung) Vst 0 bis 0,7 x Eingangsspannung
Stabilitat Ausgangsfrequenz % <0,2
Verlustleistung
Verlustleistung im Nennbetrieb w 25
Verlustleistung bei deaktivierter Endstufe w 4,5
Ballastschaltung
Interner Ballastwiderstand Q 10
Nennleistung, interner Ballastwiderstand w 50,0
Impulsenergie, interner Ballastwiderstand kJ 1,0
Gerit
Schutzart IP 20
Schutzklasse nach DIN EN 61800-5-1 |
Gewicht kg 0,525
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Geratevariante

Ein-
heit

0SD4B B1 E1N xxxx

Primares Kihlmedium

Luft

M Zulassiger Spannungsrippel: max. 10 %

@ Gilt bei Montage auf anlagenseitiger Kiihlflache; MindestgroRe der Kuhlflache: 6 dm? (naturliche Konvektion)

® Gilt nur fiir Geratevariante 0SD4B B1 E1N xxxL (mit begrenzter Ausgangsfrequenz), nicht fiir Geratevariante

0SD4B B1 E1N xxxU (mit unbegrenzter Ausgangsfrequenz).

Tab. 9: Elektrische Daten 0SD4B B1 E1N xxxx

6.3.2 Uberlastzeiten

Lastabschaltung:

Uberlastabschaltung:

2000.00 —

1500.00 —

Abschaltzeit [s]

1000.00

500.00
0.00 5.00 10.00
Ausgangsstrom [A]
SkHz M 16kHz W24kHz W32kHz

Abb. 9: Lastabschaltung 0SD4B B1 E1N xxxx
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Abschaltzeit [s]

10.00

0.00

0.00 5.00 10.00 15.00
Ausgangsstrom [A]
8kHz W 16kHz MW24kHz M 32kHz

Abb. 10: Uberlastabschaltung 0SD4B B1 E1N xxxx
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6.4 Anschlusse, Anzeigen und Taster

— 3

T

X1
Ethernet X36
DC Power
O—f—P2P
[= %)
(e o=) |
(e 6=) 0
;@' X13
=) X15 b IN
=S 1o}
s o=) 0
=) X14
(o %a) u] ouT
O—f—4
——

— 5
— 6

X10
COM

X6
ENC

X53
Motor

Abb. 11: Ansichten SD4B: Frontplatte (links), Oberseite (mittig) und Unterseite (rechts)

Name Bedeutung Beschreibung
1/2/3 Status-LEDs fiir das Gerat Seite 64
4/5/6 Status-LEDs fiir den Feldbus

P2P P2P-Taster Seite 40
X6 ENC Encoder-Eingang Seite 40
X10 COM COM-Schnittstelle (RS232/RS485/CAN) Seite 44
X11 Ethernet Ethernet-Schnittstelle Seite 46
X13IN Feldbus-Eingang Seite 48
X14 OUT Feldbus-Ausgang

X151/0 Eingadnge/Ausgange Seite 49
X36 DC Power DC-Leistungseingang Seite 54
X53 Motor Motorausgang Seite 55
Hinweis

Der passende Steckersatz fiir den Drive Controller SD4B ist bei SIEB & MEYER erhalt-

lich:

» Geratevariante 0SD4B B1 D1P xxxx: Artikelnummer 32299587
» Geratevariante 0SD4B B1 E1N xxxx: Artikelnummer 32299635
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7.1

711

7.1.2

Anschlusse

Anschlusse

Bedienung der Klemmenanschlusse

SIEB & MEYER verwendet auf seinen Geraten Reihenklemmen des Herstellers Phoe-
nix Contact (www.phoenixcontact.com).

Bei den Reihenklemmen finden Sie folgende Hinweise zur Anschlusstechnik:

» Bezeichnung der Reihenklemme des Herstellers Phoenix Contact (z.B. ,MC*, ,P-
C4")

» minimaler Leiterquerschnitt der Klemmenanschlisse gemal Nennstrom des
SIEB & MEYER-Geréats

» maximaler Leiterquerschnitt gemafl Angabe des Herstellers Phoenix Contact

» maximales Anzugsdrehmoment der Schrauben bei Schraubanschlussklemmen ge-
maRk Angabe des Herstellers Phoenix Contact

Federkraftanschluss

Die einzelnen Leiter werden per Federkraftanschluss
in der Klemme fixiert. Zum Einstecken/ Herauslésen
eines Leiters, gehen Sie wie folgt vor:

» Betatigen Sie den Federkraftanschluss durch \/ﬁ \f_,n

Driicken mit einem Schraubendreher wie in der \
Abbildung gezeigt. \@

» Schieben Sie den Leiter in die Rastkammer bzw.
ziehen Sie ihn aus der Rastkammer heraus.

» Losen Sie den Schraubendreher wieder.

Hinweis
Massive Drahte oder mit Aderendhilsen versehene Anschlussleitungen kénnen ohne
Werkzeug in die Rastkammer geschoben werden.

Push-in-Federanschluss

Reihenklemmen mit Push-in-Technik arbeiten nach dem Druckfederprinzip:

Die Kontaktfeder drlickt den Leiter gegen die stromfihrende Kupferschiene. Die be-
sondere Federkontur erméglicht eine direkte und werkzeuglose Verdrahtung von star-
ren Leitern und flexiblen Leitern mit Aderendhilse oder verdichteten Leiterenden (ab
0,25 mm3).
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7.2
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» Beim Einfihren des Leiters in die
Klemmstelle 6ffnet die Feder selbstta-
tig.

» Um den Leiter zu |6sen oder kleinere
Leiter ab 0,14 mm? bzw. solche ohne
Aderendhilse einzustecken, driicken
Sie den farblich abgesetzten Be-
tatigungsdricker mit einem Schlitz-
schraubendreher.

Abb. 12: Klemmstelle 6ffnen

Kabelanforderungen

Die in diesem Abschnitt beschriebenen Kabel entsprechen den Anforderungen, die
SIEB & MEYER fiir eine einwandfreie Funktion einer Kabelverbindung fordert.

Risiko von Kabelschaden durch mechanische Belastungen

Kabel, die mechanischen Belastungen ausgesetzt werden, z.B. in Schleppketten 0.4.,
missen fir diesen Zweck geeignet sein. Andernfalls kénnen Sachschaden auftreten.
Die Kabel der Fa. SIEB & MEYER sind nicht schleppkettenfahig!

—  Der Maschinenhersteller muss dafiir Sorge tragen, dass nur fir diesen Zweck ge-
eignete Kabel verwendet werden.

—  Alle Anschlussleitungen, die an den Geraten verdrahtet werden, miissen mit ei-
ner entsprechenden Zugentlastung gemaf DIN EN 61800-5-1 versehen werden.
Dies gilt insbesondere, wenn keine Schirmanschlussklemmen (SK 8-D, SK14-D
von Phoenix) am Chassis verwendet werden.

Prinzipiell gelten fir Kabel die folgenden Regeln (siehe auch Dokumentation ,EMV-ge-

rechter Gerateaufbau®)

» Motor- und Signalkabel durfen nicht zusammen in einem Kabelschutzschlauch ver-
legt werden!

» Motorkabel missen mit Drahtgeflecht abgeschirmt sein. Sie sind getrennt von Si-
gnalleitungen zu verlegen.

» Signalleitungen missen mit Drahtgeflecht abgeschirmt sein. Differenzsignale soll-
ten nur mit paarig verdrillten Leitungen Ubertragen werden. Sie sind getrennt von
Motorkabeln zu verlegen.

» Die Kabelschirme mussen in den Steckern mit dem Steckergehause verbunden
und im Schaltschrank mdglichst auf einer Erdungsschiene aufgelegt werden.

» Schirme von Kabeln, die im Schaltschrank nicht in einem Stecker enden, wie z. B.
Motorkabel, miissen auf der Erdungsschiene geerdet werden.

» Beide Schirmenden von geschirmten Kabeln sind grundsatzlich an das Gehause zu
verlegen.

Die Leitungsquerschnitte sollten so ausgewahlt werden, dass die zulassigen Strom-
belastungswerte bei maximaler Umgebungstemperatur (siehe technische Daten) nicht
Uberschritten werden. Die zulassigen Werte fiir die einzelnen Leitungsquerschnitte sind
durch die DIN EN 60204-1 vorgegeben und unbedingt zu beachten.
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Die Strombelastbarkeit im Zusammenhang mit dem Leitungsquerschnitt von PVC-iso-
lierten Kupferleitern oder Kabeln nach DIN EN 60204-1 bei unterschiedlichen Verlege-
arten entnehmen Sie folgender Tabelle. Alle Angaben beziehen sich auf eine Umge-
bungstemperatur von +40 °C und eine Betriebstemperatur am Leiter von 70 °C.

Querschnitt A [mm?] Strombelastbarkeit | [A]
Verlegeart B2 Verlegeart c®? Verlegeart ®
0,75 8,5 9,8 10,4
1,00 10,1 11,7 12,4
1,50 13,1 15,2 16,1
2,50 17,4 21 22
4 23 28 30
6 30 36 37
10 40 50 52
16 54 66 70
25 70 84 88
35 86 104 110
50 103 125 133
70 130 160 171
95 156 194 207
120 179 225 240

M Verlegung in Installationsrohren oder geschlossenen Installationskanalen auf oder in Wanden oder in Ka-
nalen fur Unterflurverlegung (mehradrige Kabel oder Mantelleitungen)

@ Direkte Verlegung auf oder in Wanden/Decken oder in Kabelwannen (mehradrige Kabel oder Mantellei-
tungen)

® Verlegung einer Leitung frei in der Luft an Tragseilen sowie auf Kabelpritschen mit einem Mindestabstand
von 0,3 x Kabeldurchmesser zur Wand (mehradrige Kabel oder Mantelleitungen)

Tab. 10: Strombelastbarkeit nach DIN EN 60204-1

Fir abweichende Umgebungstemperaturen sind folgende Korrekturfaktoren vorgese-
hen:

Umgebungstemperatur T [°C] Korrekturfaktor
30 1,15
35 1,08
40 1,00
45 0,91
50 0,82
55 0,71
60 0,58

Querschnitte von runden Leitern

Die Normwerte des Querschnittes von runden Kupferleitern sind in der folgenden Ta-
belle dargestellt, die auch die ungefahre Beziehung metrischer ISO- und AWG/MCM-
GroRen angibt.

Genormte Querschnitte von runden Leitern:

ISO-Querschnitt [mm?] AWG/MCM
GroRe Aquivalenter Querschnitt [mm?]

0,2 24 0,205

- 22 0,324

0,5 20 0,519
0,75 18 0,82

1,0 - -

1,5 16 1,3

2,5 14 2,1

4,0 12 3,3
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ISO-Querschnitt [mm?] AWG/MCM
GroRe Aquivalenter Querschnitt [mm?]

6,0 10 53

10 8 8,4

16 6 13,3

25 4 21,2

35 2 33,6

50 0 53,5

70 00 67,4

95 000 85,0

- 0000 107,2
120 250 MCM 127

Hinweis

7.21

38

Der Strich zahlt als GréRRe, wenn das Anschlussvermoégen berucksichtigt wird.

Motorkabel

Gefahrliche Korperstrome

A Legen Sie das Motorgehduse auf Maschinenerde oder
verbinden Sie den Erdanschluss des Motorsteckers mit dem zentralen Er-
dungspunkt der Maschine.

—  Fur die Schirmung beachten Sie Folgendes: Verwenden Sie generell
abgeschirmte Motorkabel.

ACHTUNG
Storende Masseschleifen

Durch unsachgemafen Anschluss von Schutzleiterverbindungen in Motorkabeln kon-
nen storende Masseschleifen und Funktionsausfalle des Motors auftreten.

—  Durch die beschriebenen MalRnahmen werden stdrende Masseschleifen vermie-
den.

Legen Sie Schutzleiterverbindungen, die in Motorkabeln zusatzlich gefiihrt werden
direkt an der Schirmleitung auf und kennzeichnen Sie diese mit L oder PE.

Sollte sich dies als unpraktisch erweisen, verzichten Sie auf die Schutzleiterverbin-
dung in den Motorkabeln und verlegen Sie eine separate Schutzleiterverbindung
parallel zu den Motorkabeln.

—  Sorgen Sie stets dafir, dass das Kabel zum Antrieb zurtickgefiihrt wird! Das Kabel
darf mit keiner anderen Masseschleife verbunden werden.

!

!

Fir die Motoren ist eine abgeschirmte Leitung auszuwahlen, um Stérungen so gering
wie moglich zu halten.

Der Kabelschirm muss grof3flachig iber 360° angeschlossen werden. Zudem sollte das
Motorkabel mdglichst kurz sein, um die elektromagnetische Stéraussendung und kapa-
zitive Strdme zu reduzieren.
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7.2.2

7.2.3

Anschlusse

Gut leitend und grofRflachig
mit dem Schrankgehause
beidseitig verbinden

Schirmanbindung, z. B.
Bettermanp-Befestigungsschelle

Massesternpunkt

P L s O

Schirmschiene

A Iy

—

1 I 1 I 1 I 1 I |

Auch maschinenseitig schirmen Kabelabfangschiene

Abb. 13: Anschluss von Motoren

Anforderungen an das Motorkabel

Die maximal zulassige Lange des Motorkabels ist auf 100 m beschrankt und darf eine
Kapazitat von 5,2 nF nicht Uberschreiten.

Beispiel: Bei einer Kabelkapazitat von 0,26 nF pro Meter ergibt sich eine maximale
Lange der Motorleitung von 20 m.

Kommunikationskabel

Bitte verwenden Sie in lhrem eigenen Interesse nur hochwertige, den Normen entspre-
chende Kabel fiir die Verdrahtung der Kommunikationsschnittstellen.

Ungeerdete Testaufbauten

— Sogenannte ,fliegende Testaufbauten®, die nicht oder nicht ausreichend geerdet
sind, kdnnen zur Zerstérung lhrer Kommunikationsschnittstellen bzw. angeschlos-
sener Gerate fuhren.

RJ45
Verwenden Sie hochwertige RJ45-Kabel.

Gulnstige RJ45-Kabel kénnen zu Beschadigungen an den RJ45-Buchsen fihren. Hau-
fig weichen die Abmessungen der Kabelstecker von den Standardmafen ab und verur-
sachen schon nach wenigen Steckzyklen Kontaktprobleme.

Kabel fur die Rotorlageerkennung

Fir die Verdrahtung der verschiedenen Messsysteme ist eine abgeschirmte Leitung mit
abgeschirmtem D-Sub-Gehause zu verwenden. Der Kabelschirm muss beidseitig auf-
gelegt werden: Auf der Antriebsseite legen Sie den Schirm auf das D-Sub-Gehause und
auf der Motorseite legen Sie den Schirm auf das Gehduse des Messsystems.

Differenzsignale sollten nur mit paarig verdrillten Leitungen ibertragen werden.
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7.3

7.4

40
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P2P-Taster

Auf der Frontplatte des Gerates befindet sich eine kleine kreisférmige Offnung mit einem
P2P-Taster dahinter. Mit diesem Taster kénnen Sie von dem parametrierten IP-Modus
vorubergehend in den IP-Modus ,Punkt zu Punkt (AutolP)“ umschalten.

Dies wird zum Beispiel bendtigt, wenn ein falscher IP-Modus parametriert ist und Sie
zum Andern der Parametrierung keine Verbindung zum Geréat haben. In diesem Fall ge-
hen Sie wie folgt vor:

1. Betétigen Sie den Taster mit einem spitzen Gegenstand (z. B. Kugelschreiber) fir
mindestens 1 Sekunde.

2. Trennen Sie das LAN-Kabel (X11) und verbinden Sie es direkt mit dem PC.

Der neue IP-Modus wird Uber die LEDs angezeigt und ist dann aktiv. Sie kdnnen
die Parametrierung nun &ndern.

3.  Um den vorlibergehenden P2P-Modus zu verlassen, driicken Sie den P2P-Taster
erneut fir mindestens 1 Sekunde oder schalten Sie das Gerat aus und wieder an.

Eine ausfiuhrliche Beschreibung dieses Vorgangs finden Sie im Dokument ,Drive Con-
troller SD4x — Ethernet-Konfiguration®.

X6 — Encoder

Encoder-Eingang fur Motorfeedback

» Encoder (Quadratur A/B, Impuls/Richtung, Up/Down)
» 5-V-Impulsgeber

» BIiSSC

» RENISHAW BiSS C

» Sanyo Denki Encoder

9-polige D-Sub-Buchse; siehe Spezifikation (S. 26)

X6 (ENC1) Pin E/A  |Name Bedeutung (Messsystem 1)
1 E/A  [M1_A+ Spur A+
2 E/A |M1_A- Spur A-
3 E/A | M1_N+ Nullimpuls +
4 E/A [M1_N- Nullimpuls -
5 E/A |GND Masse
6 E/A  [M1_B+ Spur B+
7 E/A  [M1_B- Spur B-
8 A VCC5.3 5,3 V Versorgungsspannung
9 E M1_AUX+ Pulse IN (5 V)

Der Kabelschirm wird auf das Steckergehause gelegt.

Schraubbolzen Flansch: max. Anzugsdrehmoment = 0,7 Nm
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7.41 Encoder-Signale

A
o L JUUL UL
Impuls ;
Richtung . ,
Pin —Richtung—
6/7 ! !
X X =
Cw CcCcw
A
Pin
i
Up 1/2 é
Down o
in | __ :
6/7 Down: 5
. >
Cw CcCcw
A
Pin |, |
1/2
Quadratur
Pin B
6/7
' X =
Cw CcCw

Abb. 14: Encoder-Signale (X6)
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Anschlusse

7.4.2 Hall-Sensor RS422

RS422 Hall-Sensor Antriep
(paarig verdrillt) ! ':
i |
! :
| 1 M1_A+ !
E —Lz,z nF i
i 120 Q i
i L 22nF i
2 | M1_A- T |
! 1
1 ]
! il |
! |
6 | M1_B+ i
E L 22nF '
H 120Q i
i L 22nF i
MiB- | T :
! 1 i
a i
3 E M1_N+ i
i —Lz,z nF i
i 120 Q i
.0.0. ! Loz :
= L | M1_N- T |
. | 1 |
N |
U — 8 : 0 VCC5.3 :
GND “,\ ," 5 : J_GND i
[ |
6 :
Schirm E :
Abb. 15: Hall-Sensor RS422 (X6)
7.4.3 Impulsgeber 5V
Impulsgeber Antrieb

...............................................

5V,

: H 91 M1/2 AUX+
oV s - - :

8: VCC5.3
T O

I 1
¢ 1 ®

Abb. 16: Impulsgeber 5 V (X6)
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74.4 Inkrementalgeber mit TTL-Signalen

Der Anschluss ist nach Schnittstellennorm EIA-422 ausgefiihrt.

Motorgeber Antrieb
1 iM1/2 A+
UA- : : 2 IM12A- y .
UB+ : 6 M1/2 B+ . .
’0'0. - Q|j
UB- : : 7 IM1/2B- I T
3 IM1/2 N+
UN+ ; : : i
U e
4 IM1/2N- T
UN- : :: . °
: : 8 |
Uness T +—0 VCC5.3
GND __": ° 1 Ov/GND
¢ l s

Abb. 17: Inkrementalgeber mit TTL-Signalen (X6)

7.4.5 Sanyo Denki Encoder

Antrieb
| ]
. ' X6 1
SanMotion-R | !
|
A 3 | MI_N+ |
ES+ AL RAEE ° !
! 1
I l |
! |
! |
! |
: 1
4 IMIN i
ES- . ; ; °® ® :
H 1 | |
1 ! ! ]
1 1 1 1
1 ! | H
| i 8 ! 1
5V - T X O VCC5.3 |
Vo 5 1 :
GND At GND H
\I/ E :
® o) i
1
Schirm E :

Abb. 18: Sanyo Denki Encoder (X6)
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7.5

7.5.1
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X10 —- Kommunikation RS232/RS485/CAN

COM-Schnittstelle zur Verbindung des Bedienteils und zur Anbindung an CANopen-
und Modbus-RTU-Netzwerke

9-poliger D-Sub-Stecker; siehe Spezifikation (S. 26)

Pin E/A |Name Bedeutung
1 A VCC5.3 5,3 V Versorgungsspannung
(Versorgung fiir optionales Bedienteil)
2 E RS232_Rx Daten empfangen
3 A RS232_Tx Daten senden
4 E/A | CAN_L CAN Low
5 E/A |GND Masse
6 E/A | RS485_D+ Daten+
7 E/A | RS485 _D- Daten-
8 E/A [CAN_H CAN High
9 E/A |GND Masse

Schraubbolzen Flansch: max. Anzugsdrehmoment = 0,7 Nm

Hinweis
CAN-Bus: Da es sich hier um einen Multiport-Anschluss handelt, entspricht die Pinbele-
gung fur den CAN-Bus nicht der CiA-Norm und muss entsprechend angepasst werden.

RS232-Diagnose

Hinweis
Diese RS232-Schnittstelle an X10 ist als Diagnoseschnittstelle der unteren Ebene vor-
gesehen, z. B. mit dem Programm PuTTY.

Die Kommunikation mit der Software drivemaster4 ist tiber diese Schnittstelle nicht vor-
gesehen. Verwenden Sie daflir bitte die Ethernet-Schnittstelle X11.

PC / Steuerung Antrieb
3 2 IRX
TX '
2 L x
RX =
5 1 5 | GND
GND =

Abb. 19: RS232-Schnittstelle (X10)
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Wenn Sie X10 mit einer RS232-Standardschnittstelle am PC (9-poliger D-Sub-Ste-
cker) verbinden méchten, muss das verwendete Kabel wie folgt aufgebaut sein:

9-polige 9-polige
D-Sub-Buchse D-Sub-Buchse

Abb. 20: RS232-Kabel

7.5.2 RS485-Bus

Bei der RS485-Schnittstelle handelt es sich um eine Zweidrahtverbindung mit Diffe-
renzsignalen. Die Leitungen haben eine Nennimpedanz von 120 Q. An den beiden En-
den des Buskabels werden die Signalleitungen mit jeweils einem Abschlusswiderstand
(120 Q) verbunden (siehe Abbildung). Die Antriebe besitzen keinen eigenen internen
Abschlusswiderstand, daher muss der Leitungsabschluss im Buskabel realisiert wer-
den.

Eine externe Sicherheitsschaltung kann durch einen ohmschen Spannungsteiler rea-
lisiert werden. Hierbei erzeugen Widerstande eine differentielle Busspannung, um die
Empfanger in einen sicheren Zustand zu bringen. Diese Widerstande sind in der Regel
im Hauptgerat (Client) implementiert und haben einen Wert von ca. 560 Q. In den An-
trieben sind keine entsprechenden Widerstande implementiert.

Client
\V/ @ I
560 Q
g
1
120 Q 120 Q
g
7| 16 7| [6 7] |6 560 Q
3 3 3 I
A A =
T LTA T
SD4x (X10) SD4x (X10) SD4x (X10)
Server 1 Server 2 Servern

Abb. 21: RS485-Bus
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CAN-Schnittstelle

Die CAN-Schnittstelle ist gemaR ISO 11898 ausgeflhrt. Es handelt sich dabei um eine
Zweidrahtverbindung mit Differenzsignalen. ISO 11898 spezifiziert ein Buskabel mit
zwei Signalleitungen CAN_H und CAN_L, die Leitungen haben eine Nennimpedanz von
120 Ohm. An den beiden Enden des Buskabels werden die Signalleitungen mit jeweils
einem Abschlusswiderstand (120 Ohm) verbunden (siehe Abbildung).

Busknoten 1 Busknoten 2 Busknoten n
SPS (Master) SD4x (X10) SD4x (X10)
8 4 8 4
CAN_H o

120 Q 120 Q
CAN_L

Abb. 22: CAN-Schnittstelle

Die Lange des gesamten Buskabels darf die vorgegebenen Langen nicht iberschrei-
ten. Der folgenden Tabelle kénnen die physikalischen Begrenzungen, die fir be-
stimmte Ubertragungsraten gelten, entnommen werden:

Ubertragungsrate Max. Lange des Busses
50 kBd 1000 m
125 kBd 500 m
250 kBd 250 m
500 kBd 100 m
1000 kBd 25m

Durch die Spezifikation gemaf 1ISO 11898 ist auch die Anzahl der Busknoten begrenzt.
Sie liegt zwischen 32 und 100 Busknoten. Die Anzahl ist abhangig von dem verwende-
ten Kabel und der Ubertragungsrate. Genauere Informationen tber die maximale An-
zahl der Busknoten finden Sie in dem Dokument ,,CAN Physical Layer” der Nutzerorga-
nisation CiA.

X11 — Ethernet 10/100 Mbit

Ethernetschnittstelle zur Kommunikation mit dem angeschlossenen PC fiir die Parame-
trierung und Inbetriebnahme (Modbus-TCP-Protokoll)

8-polige RJ45-Buchse geschirmt, Ethernet Verbindung fir Standard-Patch-Kabel

X11 EE‘DI E/A Name / Zustand Bedeutung
Lo ¥ grin kein Datenaustausch

= LEDO A
= {8} flackert griin Datenaustausch (TX/RX) lauft
= 8
= E/A |VC- PoE (NC)

6 E RX- Daten empfangen-—

5

7 E/A VC+ PoE (NC)

3 E RX+ Daten empfangen+

2 A TX- Daten senden-

1 A TX+ Daten senden+

LED 1 A gelb Ethernet-Verbindung hergestellt
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Ethernet-Kommunikation

Anschlusse

Uber die Ethernet-Schnittstelle wird die Kommunikation mit der Software drivemaster4
hergestellt. Mit Hilfe der Software drivemaster4 werden die SD4B-Antriebe parame-
triert, in Betrieb genommen und gewartet.

Antrieb
1

Antrieb
2

Antrieb
n

RJ45-Patchkabel
100 MBit

SWITCH

Abb. 23: Ethernet-Kommunikation (X11)
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IT-Infrastruktur
(Firmen-LAN)

______________

Hallen-
meister

drivemaster4

Instand-
haltung

drivemaster4

www

Fernwartung
Service
drivemaster4
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7.7

X13/X14 - Feldbus IN/OUT

Feldbuserweiterung zur Anbindung einer SPS (nicht nachristbar)

2 x 8-polige RJ45-Buchse, geschirmt

X13 IN Pin/LED E/A Name/Farbe Bedeutung
8
=Elﬂ E/A VC- PoE (NC)
= . !
= 6 E RX- Daten empfangen-
—
E > E/A VC+ PoE (NC
1 0
=1 4 (NE)
3 E RX+ Daten empfangen+
2 A TX- Daten senden-
1 A TX+ Daten senden+
X14 OUT Pin/LED E/A Name/Farbe | Bedeutung
8
=EITI] E/A VC- PoE (NC)
= . !
=] 6 E RX- Daten empfangen-
—
= 5
— |_| 2 E/A VC+ PoE (NC)
3 E RX+ Daten empfangen+
2 A TX- Daten senden-
1 A TX+ Daten senden+

Die Feldbusschnittstelle kann mit verschiedenen optionalen Ethernet-Echtzeitprotokol-
len ausgeliefert werden.

LED-Zustande

Der Zustand der Echtzeit-Ethernet-Verbindung wird abhangig vom Busprotokoll durch
die LEDs an beiden RJ45-Buchsen angezeigt.

Eine Beschreibung der Feldbus-LEDs am Geréat finden Sie im Kapitel 9 ,LED-Statusan-

zeigen®, Seite 64.

EtherCAT:
RJ45-Buchsen LED Zustand Bedeutung
X13/ X14 O aus Es besteht keine Verbindung.
Link: Das Geréat hat eine Verbindung zum
= | » giin Ethernet, sendet/empféangt aber keine
=" LED O Ethernet-Frames.
= & fackert ari Activity: Das Gerét hat eine Verbin-
= ackertgrun dung zum Ethernet und sendet/empfangt
e 1 P .
= | 1 (lastabhéngig) Ethernet-Frames.
LED 1 O aus Diese LED wird nicht verwendet.

48
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7.8 X15 - Ein-/Ausgange / Sicherheitsschaltung
(STO)

2 x12-poliger Mini-Combicon Stecker, passend fir Gegenstecker DFMC 1,5/12-ST-3,5
(Phoenix Contact); siehe Spezifikation (S. 26)

Gegenste- Pin E/A | Name Bedeutung
cker X15

A1 E/A |gND™" Masse

A2 E 24v IN Logikeinspeisung 24 V

A3 A 24v OUT? Logikversorgung 24 V

A4 A 24v ouT® Logikversorgung 24 V

A5 E SAFE B/ OSSD2 | Freigabe der Sicherheitsschaltung
» Dauerlast ca. 15 mA/24 V
» Einschaltspitzenstrom ist im Normalfall ver-

nachlassigbar.

A6 E SAFE A/ OSSD1 [ Freigabe der Sicherheitsschaltung

» Dauerlast bei 24 V > 160 mA/24 V, abhangig
von der Gerateleistung

» Einschaltspitzenstrom pro Gerat kann 8 A/
24V in den ersten 2 ms Ubersteigen.

A7 E/A |GND Masse

A8 A OouT5 Digitaler Ausgang

A9 A OouT4 Digitaler Ausgang

A10 A OuT3 Digitaler Ausgang

A11 A OouT2 Digitaler Ausgang

A12 A OouT1 Digitaler Ausgang

B1 E/A |GND Masse

B2 E/A  |GND Masse

B3 E A IN- Bezugspunkt fir AIN+ (Pin B4)
B4 E A IN+ Analoger Eingang

B5 E VREF 10V 10 V Versorgungsspannung
B6 E M-TEMP Motortemperatur (gegen GND zu beschalten)
B7 E/A |GND Masse

B8 E INS Digitaler Eingang

B9 E IN4 Digitaler Eingang

B10 E IN3 Digitaler Eingang

B11 E IN2 Digitaler Eingang

B12 E IN1 Digitaler Eingang

() Beachten Sie, dass zwischen den GND-Anschliissen von Logikversorgung und Leistungsversorgung
(X36) keine Potentialunterschiede herrschen dirfen.

@ per 24-V-Ausgang ist nicht zur Versorgung von externen Sicherheitsschaltungen geeignet, da die Nor-
men hierfiir eine externe Versorgung verlangen.

Hinweis
Das Leistungsteil ist nur aktiv, wenn SAFE A und SAFE B angeschlossen sind. Wird die

Sicherheitsfunktion (STO) nicht bendtigt, missen Pin A5 und Pin A6 zu Pin A4 gebrickt
werden.
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7.8.1
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Die folgende Abbildung zeigt die Steckseite:

" AA 2
@@\@@@ g |
! B 12E

Abb. 24: Steckseite X15

Angaben zu den Klemmanschlissen
» Leiterquerschnitt starr/flexibel: 0,2 bis 1,5 mm?
» Anschlussart: Federkraftanschluss (Bedienung siehe Seite 35)

Verwandte Themen
Sicherheitsschaltung / Anlaufsperre (STO), Seite 57

Digitale Eingange

Die Bedeutungen der digitalen Eingédnge kdnnen parametriert werden.

Eingange Antrieb
B8 -B12
O ; 20k0
I |
‘_@ [[220F |

81, B2, B7

Abb. 25: Digitale Eingédnge (X15)
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7.8.2 Digitale Ausgange

Der Ausgangstreiber kann als Low-Side-Treiber oder als High-Side-Treiber arbeiten.
Den gewiinschten Treibertyp stellen Sie in der Software drivemaster4 ein.

Antrieb
................................. 5 Last 1

¢ OUT1

: ---{__J-----oUs
Low-Side-Treiber  ouT2 Last 2
— max. 500 mA : I U— o-----{  |----- oUpe

AN
—max. 40V :

OuUT3 Last 3
©A10

ouT4 Last 4

<
S e
o
s

ouUT5 Last 5

Abb. 26: Digitale Ausgénge (X15) als Low-Side-Treiber parametriert

Antrieb
24 V. ©
. . . MF 0,5A
High-Side Treiber
—max. 20 mA Last 1
—max. 100 mA bei zusatzlicher : : o--——-—f |------
Logikeinspeisung tber X15/A2 - A12 -

L AT

©A10

Abb. 27: Digitale Ausgénge (X15) als High-Side-Treiber parametriert
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7.8.3 Analogeingang

Externe analoge
Sollwertquelle J S AnalogIN

B3 AIN-

P F
A-Out- A oA : {20ks] _
> NSOLL ’0"‘ : o |j
A-Out+ Vv Vi : 20ks +
P i F

B4:AIN+
: - < 3.3ks 3
o Il
H 1110 nF
T B5 !
U s 0 VCC10
GND B1,B2, B7§ - GND

[ =
._@._.

(ol,

Abb. 28: Analogeingang (X15)

Spannungsschnittstelle mit Eingangsspannungsbereich: £10 V

Auch mit einem Potentiometer beschaltbar (500 Q — 5 kQ)
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7.8.5

7.8.5.1

Anschlusse

Anschluss des Motorschutzes

EIN-/AUSGANG: Der thermische Motorschutz wird Gber diese Anschliisse ausgewertet.

Der SD4B-Antrieb unterstiitzt die Auswertung einer im Motor integrierten Temperatur-
tiberwachung. Das NTC- bzw. PTC -Verhalten der Uberwachung wird durch die Soft-
ware (Motorparameter) spezifiziert. Der Regler wird deaktiviert, sobald die kritische Mo-
tortemperatur erreicht ist.

Die folgenden Sensortypen stehen zur Verfigung: NTC, PTC, KTY84130, KTY83122
und PT1000.

Motor Antrieb
[t s |
1 ] I
i | i
1 1 : H
I I . |
I NTC PTC Thermo- ! ! 01:F :
: KTY84/130  kontakt | ! e o — ,
| 1 1 I
: : : i
1 1 ! H
1 1 : H
! I
: l :
i :
! I
i :
! I
1 3K3 !
! |
l !
! |
! |
l !
! I

Abb. 29: Motortemperaturfiihler
Der Temperaturflihler muss einen Innenwiderstand von 250 Q bis 2 kQ haben.
Hinweis

Wird kein Motortemperaturfiihler angeschlossen, muss der Eingang mit GND verbun-
den werden.

Anschluss der Sicherheitsschaltung

Hinweis
Siehe auch Kapitel 8.1 .Sicherheitsschaltung / Anlaufsperre (STO)", Seite 57.

Beschaltung mit OSSD

OSSD = Output Signal Switching Device

................................ Antrieb
| A6
0SSD1 : o .
Ul U “SAFEA 1
T — = o
: —
; m> 2 E .
L A5
0SSD2 -
| Ly 7 SAFE B
: I
GND cjgN7D |

Abb. 30: Sicherheitsschaltung (STO) - Beschaltung mit OSSD
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7.8.5.2

7.9
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Beschaltung ohne OSSD

OSSD = Output Signal Switching Device

Antrieb
+24 V CEAfs o4 5
Netzteil ‘SAFE A _T_
24V § T = o
: — :
: m> 2
+24 1-n o i A5
‘SAFE B
GND TAT X
GND |

Abb. 31: Sicherheitsschaltung (STO) - Beschaltung ohne OSSD

X36 — DC-Leistungsversorgung

3-poliger Combicon Stecker, passend fir folgende Gegenstecker:
» Geratevariante 0SD4B B1 D1P xxxx: FKCN 2,5/ 3-ST-5,08 (Phoenix Contact)
» Geratevariante 0SD4B B1 E1N xxxx: FKCN HC 2,5/ 3-ST-5,08 (Phoenix Contact)

Gegenstecker X36 Pin Name Bedeutung

1 DC+ DC-Leistungsversorgung+
2 N Masse
3 PE Schutzleiter

" Beachten Sie, dass zwischen den GND-Anschllissen von Leistungsversorgung und Logikversorgung
(X15) keine Potentialunterschiede herrschen durfen.

Spannungsbereich: 24 bis 80 Vp¢, Spannungsrippel max. 10 %

Angaben zu den Klemmanschlissen

» Leiterquerschnitt starr: 1 — 1,5 mm?

» Leiterquerschnitt flexibel: 1 — 2,5 mm?

» Anschlussart: Push-in-Federanschluss (Bedienung: siehe Seite 35)

Verdrahtungsfehler

—  Um Verdrahtungsfehler und somit Gerateschaden auszuschliel3en, verdrahten Sie
immer alle Pins (auch Pin 2 / DC-) mit ausreichendem Leiterquerschnitt.

Drive Controller SD4B - Hardwarebeschreibung



== Anschlusse
m

7.9.1 Anschluss der Spannungsversorgung
SD4B : :
X36 X15
1 2 A2| A1
1~ 24V _-80V
230V, | . GND
"""""""""""""""""""""""""""""""" ':(1)
A~ 24V
230V, | . GND

Abb. 32: DC-Netzteilanschluss fiir X36 und X15

(1) Die Logikversorgung an X15 wird unter den folgenden Bedingungen benétigt:
» Erhaltung der Fehlermeldungen nach Ausschalten der Hauptspannung erwiinscht
» hohere Ausgangsstrome der digitalen Ausgange (> 20 mA), siehe Anschlussbeispiel Kapitel
7.8.2 Digitale Ausgange”, Seite 51

7.10 X53 — Motoranschluss

4-poliger Combicon Stecker, passend fir folgende Gegenstecker:
» Geratevariante 0SD4B B1 D1P xxxx: FKCN 2,5/ 4-ST-5,08 (Phoenix Contact)
» Geratevariante 0SD4B B1 E1N xxxx: FKCN HC 2,5/ 4-ST-5,08 (Phoenix Contact)

Gegenstecker X53 Pin E/A | Name Bedeutung
1 A U Motorphase U
2 A \% Motorphase V
3 A w Motorphase W
4 PE Schutzleiter

Angaben zu den Klemmanschliissen

» Leiterquerschnitt starr: 1 — 1,5 mm?

» Leiterquerschnitt flexibel: 1 — 2,5 mm?

» Anschlussart: Push-in-Federanschluss (Bedienung: siehe Seite 35)
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7.10.1  Anschluss der Motorphasen

Motorkabelschirm W

Motorphase U =

AC

Motorphase V <—— Motor

Motorphase W =

D
PE =
Abb. 33: Motorphasenanschluss
Motorgehause in der Maschine erden!
A GEFAHR

Geféahrliche Kérperstrome

A Legen Sie das Motorgehduse auf Maschinenerde oder
verbinden Sie den Erdanschluss des Motorsteckers mit dem zentralen Er-
dungspunkt der Maschine.

—  Fur die Schirmung beachten Sie Folgendes: Verwenden Sie generell
abgeschirmte Motorkabel.
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8.1

Kategorie 0

Kategorie 1

Kategorie 1b

Kategorie 2

Funktionale Sicherheit

Funktionale Sicherheit

Im Folgenden werden die Sicherheitsfunktionen beschrieben, die im Drive Controller
SDA4B zur Verfiigung stehen.

Sicherheitsschaltung / Anlaufsperre (STO)

» entsprechend DIN EN ISO 13849-1:2023 (PL e), DIN EN 61508:2011 SIL 3

Die Anlaufsperre dient dazu, einen unerwarteten Anlauf eines drehzahlveranderbaren
Antriebs aus dem Stillstand zu verhindern und kann z. B. in der Maschinenfunktion ,Si-
cherer Halt* verwendet werden. Die Stopp-Funktion setzt den Antrieb im Normalbetrieb
still.

SIEB & MEYER-Antriebe verfligen Uber eine Anlaufsperre geprift nach DIN EN ISO
13849-1 und eine Stoppfunktion nach DIN EN 60204-1, Stopp-Kategorie 0 (siehe
Stopp-Kategorien unten). Eine Stopp-Kategorie 1 kann erlangt werden, wenn ein ge-
pruftes sicheres Not-Aus-Schaltgerat mit Verzégerung oder eine sichere SPS nach DIN
EN 60204-1 verwendet wird.

Die Stopp-Funktionen werden durch die DIN EN 60204-1 (VDE 0113-1) Absatz 9.2.1
und 9.2.2.3, definiert. Es gibt die folgenden Kategorien von Stopp-Funktionen:

Stillsetzen durch sofortiges Ausschalten der Energiezufuhr zu den Maschinen-An-
triebselementen. Hierbei handelt es sich um ein ungesteuertes Stillsetzen.

Ein gesteuertes Stillsetzen, bei dem die Energiezufuhr zu den Maschinen-Antriebs-
elementen beibehalten wird, um das Stillsetzen zu erzielen. Die Energiezufuhr wird
erst dann unterbrochen, wenn der Stillstand erreicht ist.

Ein gesteuertes Stillsetzen, bei dem die Energiezufuhr zu den Maschinen-Antriebs-
elementen beibehalten wird, um das Stillsetzen zu erzielen. Die Aufrechterhaltung
der Stoppbedingung wird Gberwacht. Sollte die Stoppbedingung wegfallen, wird die
Energiezufuhr unterbrochen, ohne dabei eine gefahrbringende Situation zu erzeu-
gen.

Ein gesteuertes Stillsetzen, bei dem die Energiezufuhr zu den Maschinen-Antriebs-
elementen erhalten bleibt.

Jede Maschine muss mit einer Stopp-Funktion der Kategorie 0 ausgeriistet sein. Stopp-
Funktionen der Kategorie 1 und/oder 2 sind dann vorzusehen, wenn dies fiir die sicher-
heits- und/oder funktionstechnischen Erfordernisse der Maschine notwendig ist.

Die Nachteile der Abschaltung Uber elektromechanische Elemente lassen sich durch
den konsequenten Einsatz elektronischer Elemente eliminieren. Die Norm DIN EN
60204-1 ,Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausristung von Maschinen® erlaubt
auch fir das Stillsetzen im Notfall den Einsatz von elektronischen Betriebsmitteln, so-
fern diese unter Anwendung der Normen DIN EN ISO 13849-1 und/oder der DIN EN
61508 die gleiche Sicherheit erflillen, wie nach DIN EN 60204-1 gefordert.

Diese geprtfte Sicherheitsschaltung wurde basierend auf dem Konzeptpapier der Dri-
vecom ,Technische Leitlinie flr Sicherheitsgerichtete Antriebe” vom 23.04.2004 entwi-
ckelt. Das Konzeptpapier wurde von der BIA und dem TUV Rheinland geprift, und die
Erflllung der zugrunde gelegten Normen und Prifgrundlagen wurde bestatigt.

Der Stillstand der Maschine muss vor der Stillsetzung des Antriebs Uber eine externe
Ubergeordnete Maschinensteuerung herbeigefiihrt werden, und die Stopp-Funktion der
Kategorie 2 muss mindestens sichergestellt sein.
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8.1.1

58

Mit der Anlaufsperre wird die Energiezufuhr vom Antrieb zum Motor unterbrochen, in-
dem die Versorgung der Endstufenansteuerung abgeschaltet wird und somit eine Dreh-
bewegung des Motors unmdglich ist.

Diese Schaltung hat den Vorteil, dass in einer Anlage mit mehreren Antrieben ein ein-
zelner Antrieb sicher gesperrt werden kann, wahrend die anderen Antriebe in Betrieb
bleiben kdnnen. Zudem kann ein Antrieb gesperrt werden, ohne dass bei erneuter Inbe-
triebnahme der Zwischenkreis neu aufgeladen werden muss.

A GEFAHR ‘
Gefahr durch elektrischen Schlag
Eine galvanische Trennung der Endstufen vom Motor erfolgt durch die
Anlaufsperre nicht. Sie ist somit keine Schutzfunktion gegen elektrischen
Schlag.

—  Fur Betriebsunterbrechungen, Wartungs-, Instandsetzungs- und Rei-
nigungsarbeiten an der Maschine bzw. Anlage muss die komplette
Maschine grundsatzlich iber den Hauptschalter galvanisch vom Netz
getrennt werden (DIN EN 60204-1 5.3).

Hinweis

Alle Einbauraume fiir sicherheitsbezogene Bauteile des Steuerungssystems sowie au-
Rerhalb verlegte Teile missen, wenn sie vorschriftsmafig montiert sind, einer Schutzart
IP54 entsprechen.

Funktionsweise der Anlaufsperre

Die Anlaufsperre sperrt den jeweiligen Antrieb einer Anlage. Alle weiteren Antriebsmo-
dule (Servoverstarker/Frequenzumrichter) bleiben funktionstiichtig.

An dem zu sperrenden Antrieb greift eine TUV-gepriifte Sicherheitsschaltung auf die
entsprechenden Ansteuerungen der Endstufentransistoren zu, indem sie die Span-
nungsversorgung der Ansteuerungen unterbricht. Dadurch kénnen keine Ansteuerim-
pulse zu den Endstufentransistoren geleitet werden und der Motor ist in einem sicheren
Halt.

A GEFAHR ‘
Kein Drehmoment bei aktivierter Anlaufsperre
Der Motor kann bei aktivierter Anlaufsperre kein Drehmoment mehr auf-
bringen. Dadurch kénnen sich nicht selbsthemmende Antriebe I6sen.

—  Nicht selbsthemmende Antriebe wie hangende Lasten mussen uber
eine mechanische Bremse blockiert werden.

OSSD (Output Signal Switching Device)

Definition: Teil der beriihrungslos wirkenden Schutzeinrichtung (BWS), der mit der Ma-
schinensteuerung verbunden ist und der in den AUS-Zustand ubergeht, wenn der Sen-
sorteil wahrend des bestimmungsgemaflen Betriebs anspricht (Quelle DIN EN IEC
61496-1).

Das OSSD-Signal ist ein gepulstes Signal, dessen Phasenlage in den einzelnen Kana-
len verschoben ist. Durch die Kontrolle der Impulsmuster lassen sich alle Fehler erken-
nen, Kurzschluss zur Versorgung, Querschluss oder Defekt des Gerates. Hiermit wird
ein sehr hoher Sicherheitslevel (SIL 4) erreicht.
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A\ 4

OSSD Testhaufigkeit OSSD Testimpulsbreite
1 min | 22ms :
—»
1,120 ms, ! i
1
0SSD1 0SSD1 !
max :
,1ms 1
al L 1
1
1
1
l |
| 1
0SSD2 0SSD2 1
|
1 max
| 1ms
I
|
I
|

Abb. 34: OSSD-Signale

Mit dem OSSD1+2-Signal, oder Uber ein oder mehrere Not-Halt-Schaltgerate, wird
die Sicherheitsschaltung angesteuert, siehe auch Kapitel 8.1.2 ,Beispielverdrahtung®,
Seite 60.

Fallen die OSSD-Signale oder mindestens eine der +24-V-Leitungen aus, so schaltet
die Sicherheitsschaltung die Impulsmuster der Ansteuerung der Endstufensektoren ab.
Die Reaktionszeit der Anlaufsperre betragt max. 4 ms.

Die Anlaufsperre darf erst angesteuert werden, wenn

» der Antrieb in einem sicheren Halt ist (Stopp-Kategorie 2),

» die Ubergeordnete Steuerung das Antriebsmodul deaktiviert hat,
» (Drehzahlsollwert 0)

» die Motorhaltebremse arretiert ist.

Ladeschaltung ] DC+

Netzanschluss 3~ —
.—

Endstufensektoren T1 bis T6

A e L0 & e 1K

OSSD2 / SAFE B

Steuerlogik
Onigg "
3~
Takt

Abb. 35: Steuerung der Sicherheitsschaltung
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8.1.2

60

=
m
Beispielverdrahtung

Durch die Kombination eines sicheren Not-Halt-Befehlsgerates mit einem OSSD-Si-
cherheitsschaltgerat oder einem Lichtvorhang mit OSSD-Ausgéangen und der sicheren
Abschaltung der Impulsmuster lasst sich eine Schaltung mit Fehlererkennung zusam-
menstellen, die einen sicheren Halt (nach Stopp-Funktion Kategorie 0+1) erreicht ent-
sprechend der Sicherheitsanforderungen nach SIL 3 (DIN EN 61508). Bei dieser Schal-
tung kdnnen mehrere sichere Not-Halt-Schaltgerate in Reihe geschaltet werden, die
sténdig Uberprift werden.

Beschaltung mit OSSD (SIL 3)

Not-Halt-
Schaltgerat 0SSD-
e Ausgange
; — | Sicher- | == | Antrieb
I~ — | heits- |»—-—
1-n schalt-
gerat
T
TTT

Abb. 36: Beschaltung mit OSSD

Beschaltung ohne OSSD (SIL 3)

Das folgende Bild zeigt einen Aufbau ohne OSSD-Sicherheitsschaltgerat, wobei nur
sicherheitsgerichtete Befehlsgerate in zweikanaliger Ausfiihrung mit zwangséffnenden
Kontakten Verwendung finden. Hier wird der SIL 3 (nach DIN EN 61508) erreicht. Es
kénnen auch mehrere verschiedene sichere Not-Halt-Befehlsgerate, Positionsschalter
oder Turverriegelungen zu einem Sicherheitskreis kaskadiert werden.

Not-Halt- Not-Halt-
> >LSchaltgerét Schaltgerat
< <
~— [ T [ Antriep
I~ I~/ ]
1 2-n

Abb. 37: Beschaltung ohne OSSD

Hinweis
Um den Sicherheitslevel SIL 3 nach DIN EN 61508 zu erlangen, miissen sowohl das Si-

cherheitsschaltgerat als auch das Not-Halt-Schaltgerat mit mindestens SIL 3 zertifizierte
Sicherheitsschaltgerate sein.

Hinweis

Um den Sicherheitslevel SIL 3 nach DIN EN 61508 zu erlangen, wurden die Schal-
tung und das Layout nach IEC 60664-1:2008 bemessen. Es wurde Basismaterial
nach IEC 60249 sowie eine alterungsbestandige Lack- und Schutzschicht nach IEC
60664-3:2003 verwendet. Die Normenkonformitat wurde vom TUV-Nord CERT gepriift
und nachgewiesen.

Drive Controller SD4B - Hardwarebeschreibung



8.1.3

Funktionale Sicherheit

Anforderungen der Normen

Folgende KenngréRen werden im Rahmen des Sicherheitsnachweises geleistet:
» gemal DIN EN ISO 13849-1:2023

— MTTFd: >100 Jahre

— DC=99%

— Kategorie 4

— Performance Level e
» gemal DIN EN 61508:2011 und DIN EN 61800-5-2:2017

~ PFH=9,37x107"
~ SFF=99,74 %
~ HFT=1

Das Sicherheitskonzept K1/K2 erflllt die Anforderungen an SIL 3 nach oben genannten
Normen.

Anforderungen nach DIN EN 61800-5-2:2017

Das Sicherheitskonzept K1/K2 liefert bei entsprechender Beschaltung keinen Anteil ge-
fahrlicher, unerkannter Fehler in einer Sicherheitskette fiir die Funktion STO.

Damit Iasst sich gemaf DIN EN 60204-1 die Stoppfunktion Kategorie 0+1 realisieren.
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8.14

Drehzahl

Safety
STO

Regler Ein

Geriitezustand
Fehler

(muf bestatigt werden)

Geriitezustand

Anlavfsperre
(Warnung)

Fehlerreset
(Bestatigung Fehler)

=
mn
Ablauf der Anlaufsperre

Das folgende Schaubild stellt den Vorgang der Anlaufsperre einschlie3lich der vom An-
wender erforderlichen Aktionen mittels einer Zeitachse dar.

Verhalten STO

A

> i
A

> t
A

> t
A

> t
A

> i
A

> t

Abb. 38: Verhalten STO/Anlaufsperre - Zeitablauf und erforderliche Aktionen

Fall A

62

Wird die Sicherheitsfunktion STO bei abgeschalteter Leistungsendstufe aktiviert,
kann vom Drive Controller kein Drehmoment an einem angeschlossenen Motor auf-
gebracht werden. Der Drive Controller wechselt in den Zustand ,Einschaltsperre®.
Ein Drehmoment an einem angeschlossenen Motor kann vom Drive Controller auf-
gebracht werden, nachdem die Sicherheitsfunktion STO deaktiviert und die Leis-
tungsendstufe eingeschaltet wird.
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Fall B Wird die Sicherheitsfunktion STO bei eingeschalteter Leistungsendstufe aktiviert,
wird die Leistungsendstufe ausgeschaltet und es kann vom Drive Controller kein
Drehmoment an einem angeschlossenen Motor aufgebracht werden. Der Drive
Controller wechselt in den Zustand ,Fehler®. Ein Drehmoment an einem ange-
schlossenen Motor kann vom Drive Controller aufgebracht werden, nachdem der
Fehler quittiert, die Sicherheitsfunktion STO deaktiviert und die Leistungsendstufe
eingeschaltet wird.
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Abb. 39: LEDs
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LED-Statusanzeigen

Das Gerat verfugt Uber jeweils 3 RGB-LEDs zur Anzeige des Geratestatus (1, 2, 3) und

des Feldbusstatus (4, 5, 6). Dabei werden nicht alle Farben angesteuert.

LED1 | LED2 | LED3 |[Geritestatus
Bootloader Lauflicht'"
O aus O aus O aus Bootloader aktiv: Schritt 1
O aus O aus * griin Bootloader aktiv: Schritt 2
S O aus ‘ griin ‘ gran Bootloader aktiv: Schritt 3
6
‘ griin ‘ griin ‘ griin Bootloader aktiv: Schritt 4
1 Betriebszustand
2 O aus O aus O aus CPU lauft nicht
3
* blau O aus O aus Nicht einschaltbereit
‘ blau O aus ‘ blau Einschaltsperre
‘ grin O aus ‘ blau Schnellhalt
‘ griin O aus O aus Einschaltbereit
» griin * grin O aus Eingeschaltet
» grin » griin » gran Betrieb freigegeben
O aus ‘ rot O aus Fehler
O aus ‘ rot * blau Fehlerreaktion aktiv
O aus @ rot bl. O aus Unbekannter Status
@ tiirkis bl. @ grin bl. @ tiirkis bl. Gerateidentifikation der drivemaster4-
Software
IP-Adressmodus
Q} blau bl O aus Q} blau bl P2P-Taster langer als 1 Sekunde ge-
4 ' ' driickt
O aus gelb bl O aus Anzeige des aktiven IP-Adressmodus
’ beim Systemstart und nach kurzem Dri-
cken (<0,8 Sekunden) des P2P-Tasters
Zahlen Sie, wie oft LED 2 gelb blinkt:
» 1 x: (0) Automatisch (DHCP-Client)
» 2 x: (1) Statisch oder (2) Statisch +
Adresswahlschalter
» 3 x:(3) Punkt zu Punkt (DHCP-Ser-
ver)
» 4 x: (4) Punkt zu Punkt (AutolP)
O aus @ rot bl O aus » DHCP-Server-Modus: Abbruch, da ein
’ anderer DHCP-Server vorhanden ist.
» DHCP-Client-Modus: Abbruch, da die
IP-Adresse bereits existiert.
CPU-Fehler
{é} blau bl @ rot bl {;} blau bl CPU Exception: Anklindigung eines CPU-
' ' ’ Fehlers (siehe Anhang (S. 74))

™ Griines Lauflicht wahrend sich der Antrieb im Bootloader befindet (z. B. bei Systemsoftware-
Updates): Die Schritte 1 bis 4 werden solange wiederholt, bis der Bootloader verlassen wird.

Feldbus-LEDs 4, 5 und 6

Die Feldbus-LED 4 zeigt den Zustand der CAN-Bus-Schnittstelle an. Fur die optionale
Echtzeit-Ethernet-Verbindung zeigt die Kommunikations-LED COM 0 (LED 5) den Sys-
temzustand und COM 1 (LED 6) mdgliche Fehlerzustéande an.

Im Folgenden sind die LED-Zustande abhangig vom Feldbusprotokoll beschrieben.
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CAN-Bus:
LED Zustand Bedeutung
LED 4 O aus CAN-Bus ist nicht der Steuerkanal des Drive Controllers.
203 griin bl. Das Gerat befindet sich im Zustand Pre-Operational.
1x ot griin bl. Das Gerat befindet sich im Zustand Stopped.

‘ grin

Das Gerat befindet sich im Zustand Operational.

@ rot bl.

Fehler in CAN-Konfiguration

1% 48F rotbl.

Ein CAN-Fehlerzahler hat das Warning-Level erreicht.

2x 8t rotbl.

Heartbeat-/Node-Guarding-Fehler

3% {8t rotbl.

Synchronisationsfehler

‘ rot

Bus-Off-Zustand

O aus

EtherCAT:
LED Zustand Bedeutung
LEDS O aus Das Gerat befindet sich im Zustand Init.
203 griin bl. Das Gerat befindet sich im Zustand Pre-Operational.
1x ot griin bl. Das Gerat befindet sich im Zustand Safe-Operational.
» griin Das Gerat befindet sich im Zustand Operational.
LED 6 Kein Fehler

@ rot bl.

Ungiiltige Konfiguration

Mégliche Ursache: Eine durch die Feldbussteuerung (MainDevice) vorge-
gebene Statusénderung ist aufgrund von Register- oder Objekteinstellun-
gen nicht moglich.

1% Iof rotbl.

Lokaler Fehler

Die Gerate-Applikation hat den EtherCAT-Status eigenstandig geandert.

Mégliche Ursachen:

» Ein Host-Watchdog-Timeout ist aufgetreten.

» Synchronisationsfehler, das Gerat wechselt automatisch nach Safe-
Operational

O aus

2 x @ rot bl Prozessdaten-Watchdog-Timeout
' Ein Prozessdaten-Watchdog-Timeout ist aufgetreten.
Mdogliche Ursache: Sync-Manager-Watchdog-Timeout
POWERLINK:
LED Zustand Bedeutung
LED 5 O aus Das Gerat wird initialisiert.
% griin bl. Das Gerat befindet sich im Zustand Stopped.
(2,5 Hz)
1t grin bl. Das Gerét befindet sich im Zustand Basic Ethernet.
(10 Hz)
1x ot griin bl. Das Gerét befindet sich im Zustand Pre-Operational 1.
2x Jef griin bl. Das Gerat befindet sich im Zustand Pre-Operational 2.
3x {8} griin bl. Das Gerat befindet sich im Zustand Ready to Operate.
» griin Das Gerét befindet sich im Zustand Operational.
LED 6 Kein Fehler

‘ rot

Das Gerat hat einen Fehler erkannt.

Drive Controller SD4B - Hardwarebeschreibung

65



LED-Statusanzeigen ﬁ
PROFINET IO:
LED Zustand Bedeutung
LED 5 O aus Kein Fehler
%5 rot bl. DCP-Signal-Service wird iiber den Bus ausgeldst.
(1 Hz, 3s)
‘ Fehler: Watchdog-Timeout; Channel-Diagnose, generische oder erweiterte
rot Diagnose liegt vor; Systemfehler
LED 6 O aus Kein Fehler
% rotbl. Kein Datenaustausch
(2 Hz)
Fehler: keine Konfiguration; langsame oder keine physikalische Verbin-
‘ rot dung
66 Drive Controller SD4B - Hardwarebeschreibung



10.1

SD4x-Antriebsmeldungen

SD4x-Antriebsmeldungen

Zu den Antriebsmeldungen gehdéren Fehler- und Betriebsmeldungen. Diese Meldungen
werden in der Software drivemaster4 angezeigt und Uber das verwendete Feldbussys-
tem ausgegeben.

Hinweis
Die nachfolgenden Meldungen gelten fir die gesamte SD4x-Serie. Je nach Geratetyp
oder Betriebsart kann es sein, dass bestimmte Meldungen nicht vorkommen.

Zusatzlich stehen lhnen diese Fehler- und Betriebsmeldungen in deutscher und engli-
scher Sprache im Internet unter www.sieb-meyer.de/downloads als Text in Form einer
CSV-Datei zur Verfiigung. Sie finden die CSV-Datei unter lhrem ,Drive Controller SD4*
im Bereich ,Equipment®. CSV-Dateien kénnen Sie zum Beispiel mit dem Programm Mi-
crosoft Office Excel lesen und bearbeiten.

Fehlermeldungen

Antriebsfehler fihren automatisch zum Abschalten der Leistungsendstufe bzw. des
Leistungsnetzteils und mussen grundsatzlich Uber einen Fehlerreset-Befehl zurlickge-
setzt werden. Der Fehlerspeicher ist als Ringspeicher aufgebaut. Darin kdnnen die letz-
ten 32 Fehlerdatensatze abgelegt werden. Einige Fehlerreaktionen sind Gber die Soft-

ware drivemaster4 parametrierbar.

Fehlercode | Name DS402 Fehlerreaktion Parame-
(Fehler- trierbar
code)

E00 Kein Fehler 0x0000 Keine Nein

EO1, EO2 Reserviert

E03 Motoridentifizierung 0x71B0 Austrudeln Nein

E03-1 Motoridentifizierung - Nicht mdglich 0x71B1 Austrudeln Nein

E03-2 Motoridentifizierung - Ungiiltige Parameter 0x71B2 Austrudeln Nein

E03-3 Motoridentifizierung - Prozessfehler 0x71B3 Austrudeln Nein

E03-4 Motoridentifizierung - Falscher Motor 0x71B4 Austrudeln Nein

E03-5 Motoridentifizierung - Nicht unterstitzt 0x71B5 Austrudeln Nein

E04, E05 Reserviert

E06 Fehler Endschalter 0x8080 Bremsen Ja

E06-1 Hardware Endschalter positiv 0x8081 Bremsen Ja

E06-2 Hardware Endschalter negativ 0x8082 Bremsen Ja

E06-3 Software Endschalter negativ 0x8083 Bremsen Ja

E06-4 Software Endschalter negativ 0x8084 Bremsen Ja

EO7 Reserviert

E08 Inbetriebnahme Heartbeat 0x8A10 Bremsen Ja

E09 Kommunikationsfehler II 0x8130 Bremsen Ja

E09-1 Kommunikationsfehler - Heartbeat 0x8131 Bremsen Ja

E09-2 Kommunikationsfehler - Node Guarding 0x8132 Bremsen Ja

E09-3 Kommunikationsfehler - SYNC-Timeout 0x8133 Bremsen Ja

E09-9 Kommunikationsfehler - Recovery from Bus-Off 0x8139 Bremsen Ja

E09-10 Kommunikationsfehler - RX-Bus passiv 0x813A Bremsen Ja

E09-11 Kommunikationsfehler - TX-Bus passiv 0x813B Bremsen Ja

E09-12 Kommunikationsfehler - Unerwartete SYNC-Datenlange |0x813C Bremsen Ja

E09-13 Kommunikationsfehler - Consumer-Remote-Reset 0x813D Bremsen Ja

E10 Fehler bei Parametersatzwechsel 0x6380 Austrudeln Nein

E10-1 Parametersatzwechsel - bei aktiver Endstufe 0x6381 Bremsen/ Austrudeln Ja
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Fehlercode | Name DS402 Fehlerreaktion Parame-
(Fehler- trierbar
code)

E10-2 Parametersatzwechsel - Parametersatz nicht vorhanden | 0x6382 Bremsen/ Austrudeln Ja

EN Reserviert

E12 Fehler Sollwertgenerator 0x8B00

E12-1 Fehler Sollwertgenerator - Strombegrenzte Rampen 0x8B01 Sofort Ausschalten Nein

E12-2 Fehler Sollwertgenerator - Interpolation 0x8B02 Bremsen Ja

E13 Reserviert

E14 Externer Fehler 0x9000 Sofort Ausschalten Ja

E14-1 Externer Fehler - DIN 'Externer Fehler' 0x9001 Sofort Ausschalten Ja

E14-2 Externer Fehler - AIN1 Kabelbruch 0x9002 Sofort Ausschalten Ja

E14-3 Externer Fehler - AIN2 Kabelbruch 0x9003 Sofort Ausschalten Ja

E15 Fehler - Digitale Ausgénge 0x5080 Bremsen Ja

E15-1 Digitale Ausgange - Fehler Versorgungsspannung 0x5081 Bremsen Ja

E15-2 Digitale Ausgange - Fehler Temperaturiiberwachung 0x5082 Bremsen Ja

E15-3 Digitale Ausgange - Fehler Ausgangsstrom 0x5083 Bremsen Ja

E15-4 Digitale Ausgange - Kurzschluss Ausgang 1 (fir 0x5084 Bremsen Ja

Ausgang 1 kein Detektieren, wegen des nachgeschalte-
ten MOSFET-Relais)

E15-5 Digitale Ausgange - Kurzschluss Ausgang 2 0x5085 Bremsen Ja

E15-6 Digitale Ausgange - Kurzschluss Ausgang 3 0x5086 Bremsen Ja

E15-7 Digitale Ausgange - Kurzschluss Ausgang 4 0x5087 Bremsen Ja

E15-8 Digitale Ausgange - Kurzschluss Ausgang 5 0x5088 Bremsen Ja

E15-9 Digitale Ausgange - Kurzschluss VCC24_User 0x5089 Bremsen Ja

E16 Safety-Fehler | 0xFF20

E17 Safety-Fehler I 0xFF30

E18 STO bei aktiver Endstufe 0xFF40 Sofort Ausschalten Nein

E19 Reserviert

E20 Hardwaretemperatur zu hoch 0x4110 Bremsen Ja

E20-1 Umgebungstemperatur - CPU-Temperatur zu hoch 0x4111 Bremsen Ja

E21 Reserviert

E22 Parameterfehler 0x6320 Bremsen/Ausschalten Ja

E22-1 Parameterfehler - Motorparameter nicht konsistent 0x6321 Bremsen/Ausschalten Ja

E22-2 Parameterfehler - Geratedatenbankeintrag fehlt 0x6322 Bremsen/Ausschalten Ja

E23 Interne Software 0x6100 Bremsen/Ausschalten Ja

E23-1 Interne Software - FPGA-Heartbeat-Uberwachung 0x6101 Bremsen/Ausschalten Ja

E23-2 Interne Software - Analog Frontend 0x6102 Bremsen/Ausschalten Ja

E23-3 Interne Software - Feldbus 0x6103 Bremsen/Ausschalten Ja

E24 Interne Hardware 0x5090

E24-1 Interne Hardware - AIN-Referenzspannung 0x5091 Bremsen / Ausschalten Ja

E24-2 Interne Hardware - AIN-Offset NOK 0x5092 Bremsen / Ausschalten Ja

E24-3 Interne Hardware - Motortemperatur Referenzspannung | 0x5093 Bremsen / Ausschalten Ja

NOK

E24-4 Interne Hardware - Motortemperatur Offset NOK 0x5094 Bremsen / Ausschalten Ja

E24-5 Interne Hardware - Lifter Fehler 1 0x5095 Bremsen / Ausschalten Ja

E24-6 Interne Hardware - Lifter Fehler 2 0x5096 Bremsen / Ausschalten Ja

E24-7 Interne Hardware - Lufter Fehler 3 0x5097 Bremsen / Ausschalten Ja

E25 Motor - Fehler beim Setzen 0x8B10

E25-1 Motor - Fehler beim Setzen 1 0x8B11 Sofort Ausschalten Ja

E25-2 Motor - Fehler beim Setzen 2 0x8B12 Sofort Ausschalten Ja

E26 Motor - Drehzahlfehler 0x8490 Sofort Ausschalten Ja

E26-1 Motor - Geschwindigkeitsfehler zu grof3 0x8491 Sofort Ausschalten Ja

E26-2 Motor - Minimaldrehzahl unterschritten 0x8492 Sofort Ausschalten Ja

E26-3 Motor - Uberdrehzahl 0x8493 Sofort Ausschalten Ja

E26-4 Gerat - Ausgabefrequenz zu hoch 0x8494 Sofort Ausschalten Ja

E26-5 Drehzahl zu hoch fir Betrieb ohne VPM 0x8495 Sofort Ausschalten Ja
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Fehlercode | Name DS402 Fehlerreaktion Parame-
(Fehler- trierbar
code)

E27 Motor - Phasenanschluss fehlerhaft 0x7190 Sofort Ausschalten Ja

E27-1 Motor - Phasenanschluss U fehlerhaft 0x7191 Sofort Ausschalten Ja

E27-2 Motor - Phasenanschluss V fehlerhaft 0x7192 Sofort Ausschalten Ja

E27-3 Motor - Phasenanschluss W fehlerhaft 0x7193 Sofort Ausschalten Ja

E28 Motor - Modell fehlerhaft 0x71A0 Sofort Ausschalten Nein

E28-1 Motor - Modell-EMK weicht ab 0x71A1 Sofort Ausschalten Nein

E29 Motor - Temperatur 0x4310 Sofort Ausschalten Ja

E29-1 Motor - Temperatur 1 0x4311 Sofort Ausschalten Ja

E29-2 Motor - Temperatur 2 0x4312 Sofort Ausschalten Ja

E30 Motor - I’t 0x2312 Sofort Ausschalten Ja

E31 Motor - Uberstrom 0x7180 Sofort Ausschalten Nein

E31-1 Motor - Uberstrom U 0x7181 Sofort Ausschalten Nein

E31-2 Motor - Uberstrom V 0x7182 Sofort Ausschalten Nein

E31-3 Motor - Uberstrom W 0x7183 Sofort Ausschalten Nein

E32, E33 Reserviert

E34 Feedback 1 - Uberwachung 0x7320 Austrudeln oder Bremsen |Ja

E34-1 Feedback 1 - Spur A nicht in Ordnung 0x7321 Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-2 Feedback 1 - Spur B nicht in Ordnung 0x7322 Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-3 Feedback 1 - Spur N nicht in Ordnung 0x7323 Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-4 Feedback 1 - Geberbruch 0x7324 Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-5 Feedback 1 - Fehler in Auswertung 0x7325 Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-6 Feedback 1 - Kurzschluss 0x7326 Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-7 Feedback 1 - Eingangsamplitude zu niedrig 0x7327 Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-8 Feedback 1 - Eingangsamplitude zu hoch 0x7328 Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-9 Feedback 1 - CRC1-Fehler 0x7329 Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-10 Feedback 1 - Fehler 10 0x732A Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-11 Feedback 1 - Fehler 11 0x732B Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-12 Feedback 1 - Fehler 12 0x732C Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-13 Feedback 1 - Fehler 13 0x732D Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-14 Feedback 1 - Fehler 14 0x732E Austrudeln oder Bremsen Ja

E34-15 Feedback 1 - Fehler 15 0x732F Austrudeln oder Bremsen Ja

E35 Feedback 2 - Uberwachung 0x7380 Austrudeln oder Bremsen |Ja

E35-1 Feedback 2 - Spur A nicht in Ordnung 0x7381 Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-2 Feedback 2 - Spur B nicht in Ordnung 0x7382 Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-3 Feedback 2 - Spur N nicht in Ordnung 0x7383 Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-4 Feedback 2 - Geberbruch 0x7384 Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-5 Feedback 2 - Fehler in Auswertung 0x7385 Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-6 Feedback 2 - Kurzschluss 0x7386 Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-7 Feedback 2 - Eingangsamplitude zu niedrig 0x7387 Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-8 Feedback 2 - Eingangsamplitude zu hoch 0x7388 Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-9 Feedback 2 - CRC1-Fehler 0x7389 Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-10 Feedback 2 - Fehler 10 0x738A Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-11 Feedback 2 - Fehler 11 0x738B Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-12 Feedback 2 - Fehler 12 0x738C Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-13 Feedback 2 - Fehler 13 0x738D Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-14 Feedback 2 - Fehler 14 0x738E Austrudeln oder Bremsen Ja

E35-15 Feedback 2 - Fehler 15 0x738F Austrudeln oder Bremsen Ja

E36 bis E38 | Reserviert

E39 Ballastschaltung - Ubertemperatur 0x4510 Sofort Ausschalten Nein

E40 Ballastschaltung - It 0x7115 Sofort Ausschalten Nein

E40-1 Ballastschaltung - Fehlerhafter Anschluss 0x7116 Sofort Ausschalten Nein

Ballastwiderstand"
E41 Ballastschaltung - Uberstrom 0x7112 Sofort Ausschalten Nein
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Fehlercode | Name DS402 Fehlerreaktion Parame-
(Fehler- trierbar
code)

E42 Reserviert

E43 DC/DC-Wandler - Ubertemperatur 0x4610 Sofort Ausschalten Nein

E44 DC/DC-Wandler - It 0x71C0 Sofort Ausschalten Nein

E45 DC/DC-Wandler - Uberstrom 0x71D0 Sofort Ausschalten Nein

E46 Reserviert

E47 Netzteil Auslastung - I’t 0x2180 Sofort Ausschalten Ja

E47-1 Netzteil - Busrippel zu hoch 0x2181 Sofort Ausschalten Ja

E47-2 Netzteil - Maximale Leistung Uberschritten 0x2182 Sofort Ausschalten Ja

E47-3 Netzteil - It-Uberlast 0x2183 Sofort Ausschalten Ja

E48 Netzteil - Ausfall der Hauptspannung bei aktiver 0x3130 Bremsen Ja

Endstufe

E48-1 Netzteil - Ausfall Netzphase L1 bei aktiver Endstufe 0x3131 Bremsen Ja

E48-2 Netzteil - Ausfall Netzphase L2 bei aktiver Endstufe 0x3132 Bremsen Ja

E48-3 Netzteil - Ausfall Netzphase L3 bei aktiver Endstufe 0x3133 Bremsen Ja

E49 Netzteil - Ubertemperatur 0x4410 Sofort Ausschalten Ja

E50 Netzteil - Fehler im externen Leistungsnetzteil 0x3280 Sofort Ausschalten Nein

E51 Netzteil - Ladeliberwachung 0x3230 Sofort Ausschalten Nein

E51-1 Netzteil - Ladeliberwachung - Kurzschluss 0x3231 Sofort Ausschalten Nein

E51-2 Netzteil - Ladeiiberwachung - Uberspannung 0x3232 Sofort Ausschalten Nein

E51-3 Netzteil - Ladetiberwachung - Nullpunktfehler 0x3233 Sofort Ausschalten Nein

E52 Versorgungsspannung 0x5110 Sofort Ausschalten Nein

E52-1 Versorgungsspannung 15 V 0x5111 Sofort Ausschalten Nein

E52-2 Versorgungsspannung 24 V 0x5112 Sofort Ausschalten Nein

E52-3 Versorgungsspannung 5 V 0x5113 Sofort Ausschalten Nein

E53 Reserviert

E54 Leistungsendstufe - I’t-Uberlast 0x2310 Sofort Ausschalten Ja

E54-1 Leistungsendstufe - I*t-Auslastung 0x2311 Sofort Ausschalten Ja

E55 Endstufe - Ubertemperatur 0x4210 Sofort Ausschalten Ja

E55-1 Endstufe - Ubertemperatur Phase U 0x4211 Sofort Ausschalten Ja

E55-2 Endstufe - Ubertemperatur Phase V 0x4212 Sofort Ausschalten Ja

E55-3 Endstufe - Ubertemperatur Phase W 0x4213 Sofort Ausschalten Ja

E56 Endstufe - Erdschluss 0x2330 Sofort Ausschalten Nein

E57 Endstufe - Kurzschluss 0x2340 Sofort Ausschalten Nein

E57-1 Endstufe - Kurzschluss Uberstrom Phase U 0x2341 Sofort Ausschalten Nein

E57-2 Endstufe - Kurzschluss Uberstrom Phase V 0x2342 Sofort Ausschalten Nein

E57-3 Endstufe - Kurzschluss Uberstrom Phase W 0x2343 Sofort Ausschalten Nein

E57-4 Endstufe - Kurzschluss Hardware 0x2344 Sofort Ausschalten Nein

E57-5 Endstufe - Kurzschluss Hardware Phase U 0x2345 Sofort Ausschalten Nein

E57-6 Endstufe - Kurzschluss Hardware Phase V 0x2346 Sofort Ausschalten Nein

E57-7 Endstufe - Kurzschluss Hardware Phase W 0x2347 Sofort Ausschalten Nein

E58 Endstufe - Fehler 0x5410 Sofort Ausschalten Nein

E58-1 Endstufe - UVLO Phase U 0x5411 Sofort Ausschalten Nein

E58-2 Endstufe - UVLO Phase V 0x5412 Sofort Ausschalten Nein

E58-3 Endstufe - UVLO Phase W 0x5413 Sofort Ausschalten Nein

E59 Unterspannung Zwischenkreis 0x3220 Sofort Ausschalten Nein

E59-1 Unterspannung Zwischenkreis - Leistungsendstufe 0x3221 Sofort Ausschalten Nein

E59-2 Unterspannung Zwischenkreis - Leistungsnetzteil 0x3222 Sofort Ausschalten Nein

E60 Uberspannung Zwischenkreis 0x3210 Sofort Ausschalten Nein

E60-1 Uberspannung Zwischenkreis - Leistungsendstufe 0x3211 Sofort Ausschalten Nein

E60-2 Uberspannung Zwischenkreis - Leistungsnetzteil 0x3212 Sofort Ausschalten Nein

E60-3 Uberspannung Neutralpunkt - Leistungsendstufe 0x3213 Sofort Ausschalten Nein

E61 Reserviert

E62 Konfigurationsfehler 0x6080 Austrudeln Nein
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] g

Fehlercode | Name DS402 Fehlerreaktion Parame-
(Fehler- trierbar
code)

E62-1 Geratekonfiguration 0x6081 Austrudeln Nein

E63 Systemfehler - Typenschild 0x6170 Austrudeln Nein

E63-1 Systemfehler - RTOS 0x6171 Austrudeln Nein

E63-2 Systemfehler - FPGA 0x6172 Austrudeln Nein

E63-3 Systemfehler - STM / Analog Frontend 0x6173 Austrudeln Nein

E63-4 Systemfehler - Zeitbasis 0x6174 Austrudeln Nein

E63-5 Systemfehler - User-Parameter 0x6175 Austrudeln Nein

E63-6 Systemfehler - Fehlerspeicher 0x6176 Austrudeln Nein

E63-7 Systemfehler - 12C 0x6177 Austrudeln Nein

E63-8 Systemfehler - Geratedatenbank 0x6178 Austrudeln Nein

E63-9 Systemfehler - FPGA-Synchronisation 0x617 9 | Austrudeln Nein

E63-10 Systemfehler - Feldbussystem Multiprotokoll-Chip 0x617A Austrudeln Nein

E63-11 Systemfehler - CLIO Endstufenschnittstelle 0x617B Austrudeln Nein

E63-12 Systemfehler - Watchdog Timeout 0x617C Austrudeln Nein

E63-13 Systemfehler - Hyperflash-GrofRRe 0x617D Austrudeln Nein

E64 CPU - Programmfehler - Division durch Null 0x61 80 Austrudeln Nein

E64-1 CPU - Programmfehler - Nicht ausgerichteter Speicher- [ 0x6181 Austrudeln Nein

zugriff

E64-2 CPU - Programmfehler - Coprozessorzugriff nicht még- | 0x61 82 Austrudeln Nein

lich

E64-3 CPU - Programmfehler - lllegaler EXC_RETURN 0x6183 Austrudeln Nein

E64-4 CPU - Programmfehler - lllegale Verwendung von EPSR | 0x6184 Austrudeln Nein

E64-5 CPU - Programmfehler - Undefinierter Befehl 0x61 85 | Austrudeln Nein

E64-6 CPU - Busfehler - Giiltige Fehleradresse im BFAR 0x61 86 | Austrudeln Nein

E64-7 CPU - Busfehler - Stapelfehler fiir Ausnahmeeintrag 0x6187 Austrudeln Nein

E64-8 CPU - Busfehler - Entstapelfehler fur Ausnahmeeintrag | 0x6188 Austrudeln Nein

E64-9 CPU - Busfehler - Ungenauer Datenbusfehler 0x6189 Austrudeln Nein

E64-10 CPU - Busfehler - Genauer Datenbusfehler 0x618A Austrudeln Nein

E64-11 CPU - Busfehler - Fehler beim Prefetching der Instr. 0x618B Austrudeln Nein

E64-12 CPU - Speicherfehler - Giiltige Fehleradresse im MM- 0x61 8C | Austrudeln Nein

FAR

E64-13 CPU - Speicherfehler - Stapelfehler durch ARM MPU 0x618D Austrudeln Nein

E64-14 CPU - Speicherfehler - Entstapelfehler durch ARM MPU | 0x618E Austrudeln Nein

E64-15 CPU - Speicherfehler - Instr fetch von geschiitztem Ort | 0x618F Austrudeln Nein

™ Der interne Ballastwiderstand wird angesteuert, obwohl ein externer Ballastwiderstand parametriert ist.
Tab. 11: Fehlermeldungen der SD4x-Serie
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10.2 Meldungen

Die Grenzwerte fir die meisten Meldungen sind parametrierbar, z. B. Uber die Soft-
ware drivemaster4. Alle Meldungen sind bitcodiert in Objekt 0x0258 ,MESSAGE_RE-
GISTER" angelegt.

Code Meldung
MO0 Hardware-Eingang Schnellhalt
MO1 Hardware-Eingang positiver Endschalter
MO02 Hardware-Eingang negativer Endschalter
MO03 Hardware-Eingang externer Fehler
MO04 Safe Torque Off (STO) ist aktiv
MO05 Richtungssperre aktiv
MO06 Sollwert zu klein
MO07 Magnetische Ausrichtung NOK
MO8 Spannungsgrenze erreicht
M09 Stromgrenze erreicht
M10 Obere Drehmomentgrenze erreicht
M11 Untere Drehmomentgrenze erreicht
M12 Uberdrehzahl
M13 Unterdrehzahl
M14 Drehzahlfehler
M15 Drehzahl Null
M16 Einspeisespannung NOK
M17 Netzteil 12t-Uberlast
M18 Leistungsnetzteil Temperatur
M19 Leistungsnetzteil Uberspannung
M20 Leistungsnetzteil Unterspannung
M21 Netzteil It-Auslastung
M22 Ballastschaltung I’t
M23 Ballastschaltung Chopper aktiv
M24 Lastindikator 1
M25 Lastindikator 1
M26 Lastindikator 2
M27 Lastindikator 2
M28 Leistungsendstufe I?t-Auslastung
M29 Leistungsendstufe Temperatur
M30 Leistungsendstufe Uberspannung
M31 Leistungsendstufe Unterspannung
M32 Motor I%t-Auslastung
M33 Motor Temperatur
(Nur far Temperatursensoren KTY und PT1000)
M34 Motor ist ausgetrudelt und nicht bei Drehzahl Null ausgeschaltet worden
M35 Motorhaltebremse nicht gelost
M36 Umgebungstemperatur zu hoch
M37 KurzschlieRen der Motorphasen aktiv
M38 Feedback 1 NOK
M39 Feedback 2 NOK
M40 Invertierung Zielwert
M41 Ausblendband aktiv
M42 Handfahrgeschwindigkeit 1 aktiv
M43 Handfahrgeschwindigkeit 2 aktiv
M44 Drehmomentreduzierung Uber digitalen Eingang ist aktiv
M45 Leistungsendstufe 12t-Uberlast
M46 Halt aktiv
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Code Meldung

M47 Hardwarefreigabe - Digitaler Eingang ,Regler ein“ fehlt
(,Regler ein” Uber Feldbus ist vorhanden)

M48 Encoder 1 - M1_AUX+ NOK (Signalfehler X6)

M49 Encoder 2 - M2_AUX+ NOK (Signalfehler X7)

M50 Feldbus-Fehlerzahler hat ,Warning-Level“ erreicht

M51 Sollwert Erreicht

M52 Einspeisespannung des Netzteils zu niedrig

M53 Einspeisefrequenz des Netzteils zu niedrig

M54 Einspeisefrequenz des Netzteils zu hoch

M55 Reserviert

M56 Feldbus Protokollfehler

M57 Feldbus Watchdog-Fehler

Tab. 12: Meldungen der SD4x-Serie
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CPU Exception
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Anhang

A CPU Exception

Ein CPU Exception-Fehler kiindigt einen CPU-Fehler an, indem alle 3 Status-LEDs
gleichzeitig blinken. Es folgt ein Unterfehler, der durch ein- oder mehrfaches rotes blin-
ken der mittleren LED angezeigt wird. Die Anzahl des Blinkens kann gegebenenfalls bei
der Diagnose der Fehlerursache helfen. CPU Exception und Unterfehler werden wieder-
holend angezeigt.

Der Fehlermodus kann nur mit einem Gerateneustart (Reset) verlassen werden. Tritt
solch ein Fehler bei Ihnen auf, wenden Sie sich bitte an SIEB & MEYER.

LED 1 LED 2 LED 3 Geratestatus
CPU Exception (ca. 2 Sekunden): Ankiindigung ei-
% blau bl. B rotbl. | blaubl. | e CPU-Fehlers
Unterfehler: Usage Fault
Executed an SDIV or UDIV instruction with a divisor
O aus 1x 3 rotbl. | O aus of 0
O aus 2% 8t rotpl. O aus Made an unaligned memory access.
Attempted an access to a coprocessor if the access
O aus 3% 1 rotbl O aus is denied or privileged only (configurable in CPACR).
Attempted an illegal load of EXC_RETURN to the
O aus 4% 8 rotpl. QO aus PC, as a result of an invalid context, or an invalid
EXC_RETURN value.
Attempted to execute an instruction that makes ille-
O aus 5> & rotbl. | O aus gal use of the EPSR.
O aus 6x I8 rotbl. O aus Attempted to execute an undefined instruction.
Unterfehler: Bus Fault
Bus fault occurred during floating-point lazy state
O aus 7x 38t rotbl. O aus preservation.
Stacking for an exception entry has caused bus
O aus 8x 8¢ rotbl. O aus fault. 9 Y
Unstack for an exception return has caused bus
O aus 9x Jot rotbl. | O aus fault.
O aus 10 x 48} rot pl. O aus Imprecise data bus error.
O aus 1 x I8¢ (ot bl. O aus Precise data bus error.
O aus 12 % 4o} rotpl. QO aus Error on prefetching an instruction.
Unterfehler: Memory Fault
MemManage fault occurred during floating-point lazy
O aus 13 % % rotbl. O aus state preservation.
O aus 14 x 38 ot pl. O aus Stacking error caused by ARM MPU violation.
O aus 15 % 48} rot pl. O aus Unstacking error caused by ARM MPU violation.
The processor attempted a load or store at a protec-
O aus 16x & rotbl. | O aus ted (by ARM MPU) location.

Tab. 13: CPU Exception-Fehler
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B Herstellernachweis

B.1 SIEB & MEYER-Zubehor

Im Folgenden finden Sie alle Zubehdrteile fur den SD4B, die Sie bei SIEB & MEYER
bestellen konnen.

Hinweis

Beachten Sie die Hinweise in der Dokumentation, welches Zubehor fir lhr Gerat einge-
setzt werden kann.

B.1.1 Steckersatz

SIEB & MEYER-Artikelnummer Geratevariante
32299587 0SD4B B1 D1P xxxx
32299635 0SD4B B1 E1N xxxx
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Schutzvermerk nach DIN ISO 16016 beachten / Observe protection notices acc. to DIN ISO 16016

igiigol8 69 8a /9 98 59 v8 €8 28 18

AR\ | /ANR\ | /ANR\ } /4

2 MAN TIV LV OLY 6V 8Y LV OV SV W EV 2V IV

Menge / . N
Pos. Quantity Materialkurztext / Title Stecker / Connector .
1 1 FKCN 2,5/ 4-ST-5,08 X53
2 1 Mini Combicon DFMC 1.5/12-ST-3.5 2x12 X15
3 1 FKCN 2,5/ 3-ST-5,08 X36
= MRSk |Werst E?zg”
SIEB & MEYER m Dy (Oberfiache / Surface Vafisab
G Rohteilnr. / Raw mat/ 21
eneral tolerances acc. -
to DIN ISO 2768 mK Title Blat,
Datum/ Date| Name Steckers 1.362171DB / 0SD4Bx >
Gezeichnel | 51.10.2022 | Livancic ~ |Materialnummer/ Part number von

| Zust. / Issue| Revision | Datum / Date

Name

Ers. f.:/ Repl. for:

Ers. d.:/ Repl. by:

2 3 [ 4 [ 5

6

7 [ 8
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Abb. 40: Steckersatzinhalt 32299587
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Schutzvermerk nach DIN ISO 16016 beachten / Observe protection notices acc. to DIN ISO 16016

2)81180/969 89 . 98 54 vd £4 24 14

A0SL

[oUoUolUolololUolaloloUalUol

Pos. gggﬁﬁt{, Materialkurztext / Title Stecker / Connector .
1 1 FKCN 2,5 HC / 4-ST-5,08 X53
2 1 Mini Combicon DFMC 1.5/12-ST-3.5 2x12 X15
3 1 FKCN 2,5 HC / 3-ST-5,08 X36
—] A Sra ke |Weri =
SIEB & MEYER m D) Oberfliche / Surface Vafitab
G Rohteilnr. / Raw mat. 21
eneral acc.
to DIN ISO 2768 mK [Title: Bt/
Datum / Date| Name Steckers £.362171DB / 0SD4Bx 48V ;e
Sezeichnet /] 10,03.2026 | Lehn Wiaterainummer ] Part number von
Goreti 24102022 | Lo 32299635 >

‘ Zust. / Issue

Revision | Datum / Date

Name

Ers. f.: / Repl. for:

Ers. d.: / Repl. by:

5

6

7 [ B
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Abb. 41: Steckersatzinhalt 32299635
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B.2 Phoenix Contact

www.phoenixcontact.com

Bestellcode fiir Phoenix-Stecker

XXXX  xx/ X XXX XXXX

‘ RastermaR
3,81 = Rastermaf fiir MiniCombicon
5,08 = Rastermal fiir Combicon
7,62 = Rastermal fir PowerCombicon
10,16 = Rastermal? fir PowerCombicon
Steckertyp
St = Stecker ohne Flansch
STF = Stecker mit Flansch
GW = Grundgehéuse mit Gewindeflansch
Polzahl
2 = 2-polig
Querschnitt

1,5 = max. Querschnitt 1,5 mm?
2,5 = max. Querschnitt 2,5 mm?
4 = max. Querschnitt 4 mm?
6 = max. Querschnitt 6 mm?
25 = max. Querschnitt 25 mm?
Gehausetyp

G = Grundgehéuse

MC = MiniCombicon

SPTA = MiniCombicon

FMC = MiniCombicon

MSTB = Combicon

FKC = Combicon

PC = PowerCombicon

SPC = PowerCombicon

HDFK = Durchfiihrungsklemme

Hinweis
Beschriftete Stecker kdonnen bei SIEB & MEYER bestellt werden.
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A

Abmessungen 28
Anlaufsperre 57
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E
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F
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H
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Motorkabel 38
Motorregelung 27
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P

P2P-Taster 40
Push-in-Anschluss 35

R

RCD-Schalter 15
RJ45-Kabel 39
RS232-Schnittstelle 44
RS485-Schnittstelle 45

S

S6-Betrieb 25

Sanyo Denki Encoder 43

Schnittstellen: technische Daten 26

Steckersatz 32299587 76
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STO (Safe Torque Off) 57

Stromreduzierung
Aufstellhdhe/Temperatur 25
niedrige Drehzahlen 25

-

Technische Daten
0SD4B B1 D1P xxxx 30



Index

80

0SD4B B1 E1N xxxx 32
Typenschild 20
Typenschlussel 22

U

UL-Zertifikat 8

Umgebungsbedingungen
Betrieb 24
Lagerung/Transport 23

X

X10 — RS232/RS485/CAN 44
X11 — Ethernet 46

X13 — Feldbus IN 48

X14 — Feldbus OUT 48

X15 — IN/OUT/STO 49

X36 — DC-Eingang 54

X53 — Motor 55

X6 — ENC 40

Z

Zubehor 75
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