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Elektronische Geréate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher.

Achtung Gleichspannung

DC 160V=

Schockgefahr !
Lebensgefahr !
Zwischenkreis-Entladezeit >4min

Dieses Manual muf3 vor der Installation oder Inbetriebnahme sorgfaltig durch Fachpersonal
gelesen und verstanden werden.

Bei Unklarheiten ist der Hersteller oder Handler zu kontaktieren.
Falsche Installation kann zur Zerstorung der Gerate fuhren.

Die Gerate der Serie BAMOBIL sind elektrische Betriebsmittel (EB) der Leistungselektronik
fur die Regelung des Energieflusses.

Sie sind zur Regelung von Gleichstrommotoren im industriellen Einsatz bestimmt.
Schutzart 1P40

Anschluss nur an Batterien.

Vorschriften und Richtlinien:

Die Gerate und die dazugehdrenden Komponenten sind nach den drtlichen gesetzlichen
und technischen Vorschriften zu montieren und anzuschliel3en:

- EG-Richtlinie 89/336/EWG, 72/23/EWG, 89/37/EWG

- EN60204-1, EN292, EN 50178, EN60439-1, EN61800-3

- [IEC/UL IEC364, IEC 664, UL508C, UL840

- VDE-Vorschriften VDE 100, VDE 110, VDE 160 und

- TUV-Vorschriften

- Vorschriften der Berufsgenossenschaft. VGB4

Steuer- und Leistungsanschlisse kdnnen Spannung fiihren,
ohne dass der Antrieb arbeitet

Zwischenkreis-Entladezeit ist gré3er als 4 Minuten.

Vor Demontage Spannung messen!
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Der Anwender muB sicherstellen:

- dass nach einem Ausfall des Gerates

- bei Fehlbedienung,

- bei Ausfall der Regel- und Steuereinheit usw.
der Antrieb in einen sicheren Betriebszustand
gefuhrt wird.

Maschinen und Anlagen sind auf3erdem mit
gerateunabhangigen Uberwachungs- und
Sicherheitseinrichtungen zu versehen.

Es darf keine Gefahr fir Menschen und Sachen entstehen!

Montagearbeiten
- nur im spannungslosen Zustand
- nur von geschultem Fachpersonal

Installationarbeiten

- nur im spannungslosen Zustand

- nur von geschultem Elektro-Fachpersonal
- Sicherheitsvorschriften beachten

Einstell- und Programmierarbeiten

- nur von Fachpersonal mit Kenntnissen in
- elektronischen Antrieben und

- Software

- Programmierhinweise beachten

- Sicherheitsvorschriften beachten

CE

Bei Einbau in Maschinen und Anlagen ist die Aufnahme des bestimmungsgemal3en
Betriebes des Gerates solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine oder
Anlage den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 89/392/EWG und der
EMV-Richtlinie 89/336/EWG entspricht.

Die EG-Richtlinie 89/336/EWG mit den EMV-Normen EN61000-2 und EN61000-4
wird unter den im Kapitel EMV-Hinweise vorgegebenen Installations- und
Prufbedingungen eingehalten.

Eine Herstellererklarung kann angefordert werden.

Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung geforderten Grenzwerte liegt in der
Verantwortung des Herstellers der Anlage oder Maschine.

QS

Die Geréate sind uUber ihre Seriennummer mit ihren Prifdaten beim Hersteller fur 5 Jahre
archiviert.

Die Prufprotokolle konnen angefordert werden.

Sicherheits-Symbole

Achtung Lebensgefahr Achtung
Hochspannung Warnung

Sicherheitshinweise
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Allgemeines

Der Digitale-Gleichstrom-Servoverstarker BAMOBIL D2 bildet zusammen mit dem
Gleichstrommotor eine Antriebseinheit, die sich durch hohe Regeldynamik auszeichnet.
Der Strom ist proportional zum Drehmoment und die Spannung ist proportional zur
Drehzahl. Die Drehzahl wird bis zur Stromgrenze (max. Drehmoment) stabil geregelt. Bei
Uberlastung sinkt die Drehzahl bei konstantem Strom.

Rechteckige Drehzahl-Drehnmoment-Kennlinie.

Strom und Drehzahl (oder Spannung) werden exakt gemessen.

Der Drehzahlistwert wird aus dem Tachogenerator , der Ankerspannung oder ohne
Ruckfihrung (Sensorlos) aus der Ankerspannungs-Simulation gewonnen.

Digitale Drehzahlregelung und/oder Momentenregelung

Wird ein Inkrementalgeber oder ein Resolver als Drehzahl-Rickfiihrung (Feedback)
eingesetzt so kann der integrierte Positions-Regelkreis verwendet werden.

saulewab||y

Bemerkung:

Die Gerate BAMOBIL-D2 fir Gleichstrommotoren

und BAMOBIL-D3 fur Drehstrommotoren

sind baugleich.

Sie Unterscheiden sich im Anschluss und in der Software.

Information:

Batterie-Motorregler (analog und digital bis 360V Batteriespannung)

Kompaktgerate

Fur kleinere Leistungen  >>> UNITEK Serie BAMO-A2/-A3 10 bis 40A
>>> UNITEK Serie BAMO-A2/-D3 60 bis 500A
>>> UNITEK Serie BAMOBIL A2/ D2 50 bis 200A

Wetterfest IP65 >>>UNITEK Serie BAMOBIL-65-D3 200 bis 400A

Thyristor-Regler und Servoverstarker (analog und digital)

Thyristor-Regler >>> UNITEK Serie Classic 15 bis 2000A

Servoverstarker DC >>> UNITEK Serie Servo DC 5 bis 75A

Servoverstarker AC/IEC  >>> UNITEK Serie Servo AC 3 bis 75A
>>> UNITEK Serie DS 3 bis 50A
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Anwendung in:

Maschinen und Anlagen aller Art bis zu einer Antriebsleistung von 7.5 KW
besonders als

4Q-Gleichstrom Servoantriebe

- bei hochdynamischen Beschleunigungs- und Bremsvorgéangen

- bei grof3en Regelbereichen

- bei hohem Wirkungsgrad

- bei kleinen Motorabmessungen

- bei gleichmalligem, ruhigem Lauf

fur Drehzahlregelung, Drehmomentregelung oder

kombinierte Drehzahl-Drehmomentregelung mit oder ohne

Uberlagerter Lageregelung.

Konstantantriebe bei Férderantrieb, Spindelantrieb, Pumpen, Quer- und Langsteilerantriebe
Mehrmotore-Gleichlaufantriebe.

Einsatz in:

batteriebetriebene Fahrzeuge wie

Elektrofahrzeuge, Elektroboote, Stapler, Transportsysteme

sowie in batteriebetriebene Maschinen und Anlagen wie
Montageautomaten Metallbearbeitungsmaschinen, X-Y Tische,
Lebensmittelmaschinen, Roboter und Handlingssysteme, Regalférderzeuge
Steinbearbeitungsmaschinen

und in vielen anderen batteriegespeisten Anwendungen

Beachten:

Antriebe bei lberwiegendem Bremsbetrieb.
Zum Beispiel:

- Abwickler, Hubwerke, grol3e Schwungmassen

Die Bremsenergie wird in die Batterie zuriickgespeist.

Bei Gleichstromnetzen mul3 das Netz die Bremsenergie
aufnehmen ohne dass die Spannung Uber den zuléassigen

Wert ansteigt.

Ist dies nicht sichergestellt, mul eine Ballastschaltung eingesetzt

werden.

Anwendung
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Aufbau:

Kompaktgeréat

nach den VDE- DIN- und EG- Richtlinien. 1P40

Kein Bertuihrungsschutz der Anschlisse bei <60V

Gehéause Spritzwassergeschiitzt IP53 (Option)

Einheitliche digitale Regelelektronik.

Leistungselektronik fur 50A, 80A,100A, 120A, 150A, 250A, 350A, 450A
Unabhangiges 24V-Choppernetzteil fur die Hilfsspannungen.
Leistungs-Eingangsbereich nom. 12 bis 48 V=, (12 bis 120V=).
Zusatzkuhler fur Luft oder Wasserkihlung

Galvanische Trennung

- Minus Batteriespannung hat Verbindung mit Gerate-GND

- Gehause und Kuhlblock sind galvanisch getrennt von allen elektrischen Teilen
- Die Luft- und Kriechstrecken entsprechen VDE.

Verwendet werden:

- FET -Leistungshalbleiter

- grol3ziigig dimensioniert.

- nur handelsubliche Bauteile im Industrie-Standard
- SMD-Bestuickung

- 7 Segment Leuchtdiodenanzeigen

Eigenschaften:
Batterie oder Gleichspannungsanschlul3 24V= bis 48V (24V= bis 120V=)
Unabhangiger Hilfsspannungsanschluf 24V=
Digitale Schnittstellen RS232, CAN-BUS (weitere Option)
2 Analoge Eingange, programmierbare Differenzeingange
4 Digitale Ein-Ausgéange, programmierbar, Optoentkoppelt
Sollwertrampen linear, nichtlinear (S-Funktion)
Freigabe- und Endschalterlogik
BTB-Betriebsbereit, Solid State Relais Kontakt
Drehzahl- und Drehmomentregelung. Lageregelung (Position, Inkr. Reso.)
Tacho, Ankerspannung, Resolver oder Encoder- Inkrementalgeber TTL ,
Sensorlos mit Ankerspannungs-Simulation
Encoderausgang oder 2. Encodereingang
Statische und dynamische Stromgrenze
Einheitliche volldigitale Regeleinheit
Schutzabschaltung bei Uberspannung, Unterspannung, und
Ubertemperatur vom Motor.
- Eigensicheres kurzschluf3festes Leistungsteil
*o Prozessorunabhangige Hardwareabschaltung bei
KurzschluB, ErdschluR,Uberspannung und Ubertemperatur von Verstarker

L I T T S T R N N N N

*
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Technische Daten

Ausfiihrung fir Batteriespannung bis 48V=

Leistungsspannung-Anschlul3

24V= bis 48 V=

Batteriespannung bei Bestellung angeben!

: B} 24V= 1+ 10% / 2A  Restwelligkeit <10%,
Hilfsspannungs-Anschluf selbstheilende Sicherung
e Dim. | 80 120 250 350 450
Anschluf3spannung V= 24 bis 48
Ausgangsspannung max. V= 22 bis 44
Dauerstrom A= 40 60 125 175 225
Spitzenstrom max. A= 80 120 250 350 450
Verlustleistung max. wW 200 300 600 900 1200
Takfrequenz kHz 8(16)
g?ﬁgﬁggﬂ%‘éﬂ% V= programmierbar bis max 68V
Eingangsicherung A 80 160 250 250 500A
Gewicht kg 55 5.8 6,8 6,8 6,8
Abmessungen HxBxT mm 244x194x90
Baugrol3e 2 2 2 2 2

Ausflihrung fiir Batteriespannung bis 120V=

Leistungsspannung-Anschlul3

24V= bis 120V=

Batteriespannung bei Bestellung angeben!

Hilfsspannungs-Anschlufd 24V=+ 10% /2A sReeigtsV%/ﬁg: ei;](%jit;slig(r;/oe’rung
Daten Dim. | 50 100 150
BAMOBIL-D2.2-160-

Anschlu3spannung V= 24 bis 120
Ausgangsspannung max. V~eff 22 bis 116
Dauerstrom At 25 50 75
Spitzenstrom max. A 50 100 150
Verlustleistung max. W 200 300 600
Takfrequenz kHz 8(16)
ey v= | Programmemrbis max
Eingangsicherung A 80 160 250
Gewicht kg 5.5 5.8 6,8
Abmessungen HxBxT mm 244x194x90
Baugrofi3e 2 2 2

Technische Daten
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Steuersignale V A Funktion Anschluf3
Analoge Eingange + 10 | 0.005 Differenzeingang X1
Digitale Eingange EIUNS 12-630 O.%lO Logik 10 X1
Digitale Ausgange +24 1 Tragggcr)]r-EAr#ﬁtge?ng X1
E%%%?\}ee\n_lf_grrl_spannung Differenzeingang X7
2. Encoder Eingang >3.6V Optoentkoppelt X7
Encoder Ausgang >4.7V Optoentkoppelt X8
CAN-Schnittstelle Logik 10 X9
RS232-Schnittstelle Logik IO X10

Umgebungsbedingungen

Schutzart

IPOO (IP20, VGB4 bei > 60V) (IPx3 Option)

Normen

EN60204,

Betriebs-Temperaturbereich

-10 bis +45°C

Erweiterter ]
Betriebs-Temp.-Bereich

+45°C bis +60°C Leistungsreduzierung 2%/°C

Lagertemperatur

-30°C bis +80°C

Feuchte

Klasse F Luftfeuchtigkeit <85% , keine Betauung !

Aufstellhbhe

<1000m G.NN 100%, >1000m Leistungsreduzierung
2%/100m

Bellftung

mit Zusatzkuhler interner Lifter

Einbaulage

Vertikal, Horizontal = Leistungsreduzierung 20%

Programmierung Ausfihrung Software-Version
BAMOBIL-D2.2-xx Ankersp. / Tacho BAMOBIL
BAMOBIL-D2.2-xx-RS Resolver BAMOBIL-RS
BAMOBIL-D22-xx-IN Encoder-TTL BAMOBIL-IN

Achtung: Leistungs-AnschlufRkabel vom BAMOBIL zur Batterie moglichst kurz.
Langere Leitungen fiihren aufgrund der Leitungsimpedanz zu dynamischen
Spannungseinbrichen. Diese belasten die eingebauten Elkos und verkirzen

die Lebensdauer.

10



4 Mechanische Installation

Wichtige Hinweise

Gerat auf mechanische Beschadigungen uberprifen.
Nur einwandfreie Geréte einbauen.

Montage nur im spannungslosen Zustand.
Batterie-Pluspol abklemmen,
Montage nur durch geschultes Fachpersonal.

Die Einbaulage ist bei Geraten mit Grundplatte und bei Geraten mit
Zusatzkuhler (Luft mit Lufter, Flussigkeit) beliebig.

Bei Gerate mit Zusatzkuhler ohne Lufter, senkrechte Einbaulage.

Bei waagrechtem Einbau Leistungsreduzierung beachten.

Auf Abluft-Freiraum achten.(min. 200mm)

Auf ausreichende Bellftung achten.

Bei zu geringer Warmeabfuhr schaltet das Gerat tiber seine thermische Uberwachung ab.

Mechanische Installation

Gerate-Befestigungsbohrungen vom Mal3bild oder vom Bohrplan abnehmen.
Nicht vom Gerat ab markieren.

Filter und Drossel raumlich nahe am Gerat montieren.
Leitungs-Schirme flachig mit der Montageflache kontaktieren.

Leistungskabel (Batterie- und Motorkabel) getrennt von den Signalleitungen verlegen.
Minimalen Kabelquerschnitt beachten.

Schirmlose Kabelenden mdglichst kurz.

Kabelschuhe 8mm

Ruttelsichere Verschraubungen verwenden.

Achtung: Bei Leistungsanschluf’3 und Hilfsspannungsanschlufl3 von
der Batterie unbedingt beachten.
Minus Leistungsspannung = Minus Hilfsspannung

Interne Verbindung wird bei Verpolung der
Hilfsspannung zerstort.

11
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Einbautiefe ohne Stecker: BAMOBIL bis 120A = 85mm, BAMOBIL ab 150A = 95mm

Befestigungsschrauben

BAMOBIL bis 120 = M5x20, BAMOBIL > 150 = M5x30

Die Kuhlleistung der Bodenplatte (ohne Zusatzkihler) montiert auf der Schaltschrank-
Ruckwand ( 4mm Stahl blank) entspricht bei 10mm Starke einem Dauerstrom von 35A
(S1-Betrieb)und bei 20mm Starke einem Dauerstrom von 50A

Bei einem Strom groR3er als 50Aeff (bei Aussetzbetrieb S2, S3) ist ein Zusatzkihler
(Luft oder Flussigkeit) oder eine warmeableitende Montageflache notwendig.

Anschlu3schrauben M8x16
maximal zugelassenes Anzugsdrehmoment 12 Nm

12
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MaRbild Bedienfeld

27.50
25.00

130.00
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IST

SOLL

75.00

: al[s][é
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NaT-Aus SPUR BLOCKIERUNG AUTD
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; START ETOP || HOME |==| MORE

5.00 140,00

150,00

Das Bedienfeld wird Glber den CAN-BUS mit dem Regelgerét verbunden.

166.00

Mafbilder
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MaRbilder mit Zusatzkuhler fir Schalttafel-Montage

Einbautiefe ohne Stecker . ““““"’"’;g;;‘i.ééi‘;’;?;ﬁ‘z
raasia S | ASLIUMY |
3 |
- |
Sl
(@]
o
: HI W MH
A
F 170. 00 %
B 194. 00 N
Befestigungs- Bohrmalle BxH 170x232 mm
Befestigungs-Schrauben M4x10

Einbaulage Senkrecht, bei waagrechter Einbaulage 20% Leistungsreduktion

14
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MaRbilder mit Zusatzkuhler fir Durchsteck-Montage

Einbautiefe ohne Stecker

86. 50

Montage

65, 00
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Freiraum fur Zuluft beriicksichtigen

— 5 o
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o
o
S
)
=
B
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<
=
o
o
S
)
-+l
o
0
S
<+
440 min 161, 50
170. 00

Schalttafel-Durchbruch

Befestigungs-Schrauben M5x30
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5 Elektrische Installation

Wichtige Hinweise

Die AnschlufZhinweise sind in ihrer Zuordnung der Anschliisse zu den Steckernummern
oder Klemmennummern verbindlich!

Alle weiteren Hinweise hierzu sind unverbindlich.
Die Eingangs- und Ausgangsleitungen kdnnen unter
Berucksichtigung der elektrischen Vorschriften und
Richtlinien verandert und erganzt werden.

Die zu beachteten Vorschriften sind

- Anschluf3- und Betriebshinweise

- Ortliche Vorschriften

- EG-Vorschriften wie EG-Maschinenrichtlinie 89/392/EWG
- VDE, TUV und Berufsgenossenschaft-Bestimmungen

Elektrische Installation nur im spannungslosen Zustand.
Auf sichere Freischaltung achten.

- Kurzschlussbuigel einlegen.

- Warnschilder anbringen

Installation nur durch elektrotechnisch geschultes Fachpersonal.

AnschluBwerte mit den Typenschildangaben vergleichen.
Auf richtige Absicherung der Einspeisung, der Hilfsspannung achten.

Leistungskabel und Steuerleitungen raumlich getrennt verlegen.
Schirmanschlisse und ErdungsmafRnahmen nach EMV-Richtlinien ausfihren.
Richtige Leitungsquerschnitte verwenden.

Achtung:
Schlechte oder unterdimensionierte Kabelverbindung zwischen Batterie und
Gerat kbnnen zu einer Beschadigung des Gerates fuhren! (Bremsenergie)

Achtung: Leistungs-Anschlul3kabel vom BAMOBIL zur Batterie moéglichst kurz.
Langere Leitungen fiihren aufgrund der Leitungsimpedanz zu dynamischen
Spannungseinbrichen. Diese belasten die eingebauten Elkos und verkirzen
die Lebensdauer.

Achtung: Bei Leistungsanschluf’3 und Hilfsspannungsanschlul3 von
der Batterie unbedingt beachten.
Minus Leistungsspannung = Minus Hilfsspannung
Interne Verbindung wird bei Verpolung der
Hilfsspannung zerstort.

Elektrische Installation

17
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5 Elektrische Installation
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5 Elektrische Installation

CNC/SPS
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X9 X8 XL7 X8 XL9 GND XBi1 XBIS
CAN- INC- FRG analog-
BUS  OUT  RUN Sollwert Gehduse
Schirm J—
auf
ISteckergehduse

kurz wie

X7 XB:2 XB:4

1Spol. Stecker
Schirm

MONTAGEPLATTE

au
Steckergehguser

i
auf die Montoageplatte bringen

Erdverbindungen so

Die Geréate entsprechen der EG-Richtlinie 89/336/EWG in den Normen EN61800-3 unter
folgenden Installations- und Prifbedingungen.

Montage:

Geréat auf blanker Montageplatte Aluminium 500x500x5mm leitend montiert.
Montageplatte tber 10mm?2 mit -UB verbunden.

Motorgehause tber 10mm?2 mit -UB verbunden.

Geratenull X-AGND uberl.5 mm? mit Montageplatte verbunden.

Gehéause mit Montageplatte verbunden

Steueranschliusse:

Signalleitungen abgeschirmt, Analogsignal-Leitungen verdrillt und abgeschirmt
Schirm flachiger Kontakt auf Montageplatte

Batterieanschluf
48V Gleichspannung

Anschlul Motor:
Drossel 2x1mH
Motorleitung abgeschirmt, flachiger Kontakt auf Montageplatte

Bei Einbau in Maschinen und Anlagen ist die Aufnahme des
bestimmungsgemalen Betriebes des Gerates solange untersagt,
bis festgestellt wurde, dass die Maschine oder Anlage den
Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 89/392/EWG und

der EMV-Richtlinie 89/336/EWG entspricht.

Eine Herstellererklarung kann angefordert werden.

EMV
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BAMOBIL D2.2

JYOISIaqNIN08)S

Befriebsbereif
Hilfsspannung

Endschalter
Reglerfreigabe
Analogeingang 1
Logik-Null

Digitaler Eingang

Digitaler Ausgang

Analogeingang 2

Digitaler Ausgang
Drehfeld Freigabe

Analog-Null

BTB/RDY
BTB/RDY
GND24
+2h

END1/LMT1
END2/LMT2

FRG/RUN
AIN1+
AINT-
GNDE
DIN1
DINZ
DouT1
DOUT2
AINZ+
AIN2-
DOUT3
RFE
+24

Analoger Ausgang AOUT

GND

6X SNG-NVD

Versorgung GND
Kanal N
Kanal B
Kanal A
Versorgung +5V

Mo
2 [o
330 X1
L po
5 po
6 po
7 o
8 po
9 mo
[0 o
1o
[1]12 po o
[13 ho / A
= °
14 po o =
15 o 2 5
[1]16 po " 5 B z
I T T =
L7 pa = E ] o
[M18 ho A SIN2 —
= [V B o
19 ho LI £0s1— e Temper
2t T3 8 REF1 o Motor |
L w 2 o Temperatur—— o |— REF?
] nc
o > o Z Motor ne o3| |—cos2
nwn S ne 0—2||——SIN1
~ Z c o
=n =
o n
w ”
e
Bl
g

ILX Z€ZSY

00— X
ZHX‘X‘

22




5 Elektrische Installation

AnschluB an der Batterie

ACHTUNG

Maximale Anschlu3spannung
UB +30% (62V=)

auch kurzzeitig nicht

] o Uberschreiten.
=] ' > Zerstorungsgefahr!!
2 PP 4 F1 = Schmelzsicherungen
= 11 A
oL ede T ACHTUNG
- o Pertenespenng Der Leistungsanschluss hat keinen
B_ | Verpolschutz.

. _BA_MQB_‘LiD_3| Bei verpoltem Anschluss kann das
Gerat zerstort werden!

Batterieanschlul}

Type Batterie-?gi%h\lfzﬁ-Bolzen éb\unesrgc“#rllzigt Sicherung A
Schraube M8x16 mm2 AWG
-50,80 Anzugsmoment 16 4 80
-100 -150 <12Nm 35 > 160
-250 XB1 (+UB=) 70 00 250
-350 XB5 (- UB=) 95 0000 350
-450 185 | 350 500
Batterie-Anschlul3 <2m. 2 bis 10m Anschlul starker. Ab 10m Zusatzkapazitat einsetzen!

Hilfsspannungsanschluf

Netzpotentialfreie Hilfs-Gleichspannung 24V= +/- 10% / 2A
Die Hilfsspannung hat

- galvanische Verbindung zur Logikspannung
- interne selbstheilende Sicherung

- EMV-Filter s e - ;
Externe Sicherung nur fiir Leitungsschutz ” T Mgl " /-

= i 1 I

Netzteil 24V

|
i intern I |— vee
i — .5
| T T I 7' v
GND24 %X” lxt 29,30 I o
| l

Eingangsspannung 24V DC X1:4

GND24 X1:3 LM%T
Restwelligkeit 10% LTT T .
Einschaltstrom 2A
Nominalstrom 0.8A

Achtung:  Zum internen Versorgungsstrom (0.8A) muf3 noch der Summenstrom der
Ausgange (DOUT) vom 24V Netzteil geliefert werden.

Achtung: Bei Hilfsspannung kleiner 20V , auch kurzzeitige Spannungs-
aussetzer, schaltet das interne Netzteil ab.
Daten im RAM-Speicher werden geldscht.
Drehzahl und Positions-Sollwerte werden auf 0 gesetzt,
Kalibrierungsdaten sind verloren.
Meldung OK im Status ist dunkel.




BAMOBIL D2.2

Z Gleichstrom-Motor Leistungsanschiu
& |
- XB 2| Ml |
S —
Q — |
A l
O O % |
=N |
c = |
»r v Bl M3 e
a T
- [, ==
—_— ;;7 Motor-
-Ist 0 {
rosse
. Tacho , Resal Ink talgeber TTL SC
aCho , xesatver, Inkremenrtatgeber
BAMOBIL-D?
Positiver Sollwert = M1 positiv gegen M3
AnschluBfolge
Kabelbezeichnung M1 M3 g’lztdorkab_e:c ) "
ern einfach geschirmt
Motorphasen A. B' fiir 200V=
AnschlufRbolzen XB:2 XB:4 SChIrmkapaZItat 150pF/m
Minimalquerschnitt s.Tabelle
Kabelquerschnitt minimal
Type BAMOBIL-D3-x -50 -80 | -100 | -120 | -150 | -250 | -350 | -450
Querschnitt mm? 4 6 6 10 16 25 70 95
AWG 10 10 10 6 4 2 000 | 0000
Motordrossel

Nur noétig ab einer Schirmkapazitat von
>5nF. ca. 25m Motorkabel.

Ferritringe

Bei HF-Storkopplung auf Sensorsysteme,

Ferritringe tber die Motorleitung

schieben.
Schirmanschiuf

Flachiger Anschlufl3 am Schaltschrank-Eingang
Flachiger oder mdglichst kurzer Anschluf3 auf der Motorseite
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5 Elektrische Installation

Digitale Eingange

‘ r DETale—Em;nge— ——————— Eingangs- Spannung .
\ | X&5  Endschalter] END1/LMT1 EIN-Pegel +10 bis +30V
X1:6  Endschalter? END2/LMT2
\ | X17 Freigabe FRG /RUN AUS-Pegel <+6V
X111 Digitaler Eingang? DIN1
| X112 Digitaler Eingang2  DIN2 vee i -
Digitaer | X1:18  Drehfeld-Freigabe  RFE Eingangs- Strom max. 7,5 mA
Eingang \; .
10,30 349 j_ Nominal-Spannung/Strom +24V/6mA
| | 470 %5{ Phx
munT
| | Inw s | J_ Bezugs-Masse GNDE (X1:10)

| L - - - T - =

Der Freigabe-Eingang (FRG/RUN) und der Eingang fur die Drehfeld-Freigabe (RFE) sind
fest zugeordnet und kénnen nicht programmiert werden.

Ohne Freigabe FRG/RUN ist der Servo elektronisch gesperrt (keine PWM-Impulse).
Ohne Drehfeld-Freigabe RFE ist das Drehfeld der Endstufe zusatzlich elektronisch
gesperrt.(Zweiter Sperrkanal)

Der Antrieb ist momentenfrei. (kein Haltemoment)

Die weiteren 4 digitalen Eingédnge sind frei programmierbar.
Die Eingange LMT1 (X1:5) und LMT2 (X1:6) sind bevorzugt als Endschalter-Eingéange zu
verwenden.

Eingang Anschluf3 | Funktion Status Parameter
FRG/RUN X1:7 Freigabe/Enable fest

RFE X1:18 Drehfeld Enable fest

END1/LMT1 X1:5 Endschalterl/Dig. Eingang programmierbar

END2/LMT2 X1:6 Endschalter2/Dig. Eingang

DIN1 X1:11 Digitaler Eingangl

DIN2 X1:12 Digitaler Eingang?2

Externe Spannungsversorgung flur Ein- und Ausgange

Logik-
Spannung
24V=

X1 +24V fir Logik und Hilfsspannung

Y

Logik-
Masse

Y
=
—

2

=

GNDE Logik-Masse

Steuersignale

25



BAMOBIL D2.2

RFE hat bei Gleichstrom-Motoren keine Funktion.
Eingang RFE X1:18 mit X1:29 (+24 Logik) verbinden.

34y bBuebuig - sysylayols
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5 Elektrische Installation

Digitale Logik-Ausgange (Open-Emitter)

Die Logik-Ausgéange 1 bis 3 sind fir 24V und 1A ausgelegt. Kurzzeitig 2A.

r DEWE—AU;M—E ——————— Ausgangs-Spannung
\ | X113 Digitaler Ausgang! DOUTH EIN-Pegel max +24=
X114 Digitaler A 2 DOUT? - =
\ | X111 DJSHZLEF Aiiéiﬁéj DOUT3 AUS-Pegel <1v
| | 3|, T3 = Ausgangs-Strom nom 1A
oarater | a /SE — " Ausgangs-Strom max 2A
igitaler A
Ausgang %—<‘§T <] J_
e | | Bezugs-Spannung +24 (X1:4)
Iuw .L Bezugs-Masse GNDE (X1:10)
\ | = DS/BAMOBIL

Ein Energie-Sparprogramm kann programmiert werden. (Getakteter Ausgang).
Logikausgang 4 (24V, 3A) ist nur bei bestimmten Geraten am Leistungsteil verflgbar.

Melde--Kontakt Betriebsbereit (Solid State Relais) / Ready BTB /RDY

B/RDY Solid State Relais  KONtakt far max 48V/0.2A
] Kapazitive Last max 1myF
Kontakt-Widerstand max 2 Ohm

Sicherheits
4

Kreis

Der Kontakt ist geschlossen bei
betriebsbereitem Gerét.

\ | IIW E Fﬁ'm Anzeige mit Status-7Segment-LED
.. Bei Fehler ist der Kontakt gedffnet.

| 7 T_Ds/BAMOBIL Kontaktkreis absichern mit 1A Sicherung.

Betriebsbereit fallt ab (LED rot, Relaiskontakt offen)

bei Fehlermeldungen

bei Unterspannung der Hilfsspannung (< 20V)
Die Meldung Unterspannung im Zwischenkreis kann programmiert werden.
(Siehe Manual NDrive)

Ausgang Anschluf Funktion Status Parameter
BTB/RDY X1:1, X1:2 Betriebsbereit fest /Relais
DOUT1 X1:13 Digitaler Ausgangl programierbar
DOUT2 X1:14 Digitaler Ausgang2 programierbar
DOUT3 X1:14 Digitaler Ausgang3 programierbar
DOUT4 XX:XX Digitaler Ausgang4 programierbar
é;i‘:{m o - +24V fir Logik und Hilfsspannung
24hV= AL Summenstrom aller Ausgange beachten!
boag;; -— XMU[lGNDE GNDE Logik-Masse

Steuersignale
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BAMOBIL D2.2

Q Analoge Eingange +/- 10V
D
C r— - — - — —— = — = — = — -
D ]
= e — o
m I [ I [
— analoge Spannun o o ke . B
«© 2 openmn o o winF== | |221k
3 +/-10V Lo | 1 4 ADC
| | | | 1 | —
Q—) - 56 00k — TCOM
CD L 20k
| an BEERRY
Eingang Anschluf Grund- Funktion | Spannung | Status Parameter
AIN1+,AIN1- X1:8, X1:9 Drehzahl-Sollwert +/-10V prog.
AIN2+,AIN2- X1:15,X1:16 Stromgrenze +/-10V prog.
Eigenschaften
Differenzeingang AIN1+/AIN1- AIN2+/AIN2-
Eingangswiderstand 70k
Grenzspannung +/-12v
Auflésung 11Bit + Vorzeichen

Die Motordrehrichtung kann durch vertauschen der +/- Anschliisse am Differenzeingang,
durch einen Logik-Eingang oder durch Programmierung geéndert werden.

Die Analog-Eingange kdnnen verschiedenen Funktionen zugewiesen werden.

Analogeingang AIN1 kann bei digitalem Sollwert (RS232, x-BUS)
als externe analoge Drehzahlgrenze und der Analogeingang AIN2 kann
als externe analoge Stromgrenze programmiert werden.

Analoger Ausgang +/-10V

Ausgang Anschlufl3 Grund- Funktion | Spannung | Status Parameter
AOUT1 X2:20 Drehzahl-Istwert +/-10V prog.
GND X2:21 Signal-Null ov fest
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5 Elektrische Installation

Serielle Schnittstelle RS 232

Uber die Serielle PC-Schnittstelle RS232 wird der Verstarker BAMOBIL-D3 programmiert
und fur die Inbetriebnahme bedient.

Die Software wird im Software-Manual DS NDrive beschrieben.

Steck o o A Die Serielle Schnittstelle ist
ST R 29 s \ galvanisch mit dem
PC PNt Geréte-Null (GND / AGND)
e T o \ verbunden.
(- (-
(- (-
[ [
| |
[ [
| |
[ [
(- (-
GND 5
'"—%J —]
PE am Steckergehduse DS 400 l

Verbindung zwischen BAMOBIL-D3 (D-Stecker X10) und der

Seriellen Schnittstelle (COMx) am PC nur mit einem Nullmodem-Kabel.
Nullmodem-Link-Kabel nicht verwenden!

Kabel nur im stromlosen Zustand stecken.

Die Schnittstelle ist fest auf 115200 Baud eingestellt.

Nullmodem-Verbindungs-Kabel R(Sﬁf[ K10 DSE DT

Sicht auf Lotseite O
Schirm am Gehause

Kabellange max. 10m %B

GND

RxD
TxD

GND

o000

® O ® 8O

o
o
@]
o

® 0O ® ®O

\__~""J PE am Steckergehause

RS72372 PC X10 DS/BAMOBIL
Bei starken Stérungen auf der

Schnittstelle sollte ein Leitungsfilter

eingesetzt werden. RD N RyD
Laptop mit USB-RS232 Konverter TxD e TxD
sind meist stérempfindlich. GND Lk GND

[Té

Schirm enfkopaelt von X110

Schnittstellen



BAMOBIL D2.2

Ua|[RISHIUYOS

CAN-BUS

Der CAN-BUS ist die digitale Verbindung zur CNC-Steuerung.
Optimale Bedingungen mit CNC-Steuerungen und CAN-Komponenten von
Firma LABOD electronic oder CAN Open.
Programmierung und Bedienung mittels Bedienfeld mit CAN-BUS.
Interface nach ISO 11898
Einstellung und Programmierung siehe DS-CAN Manual

- - - - - \
CAN-LABOD | ______, —
e il
| I 17
CANH 07— TP Cann >
L1y <
CANL & T ToANL - /
I Il ‘ | B
CANGND o+ -Lieip a z S{J
|||—‘J L—||| |
PE am Steckergehiuse DS 400 1

Die BUS-Schnittstelle ist
galvanisch getrennt von der

internen

Geratespannung.

Die Spannungsversorgung
erfolg Uber einen internen

isolierten DC-DC-Wandler
oder Uber das Buskabel.

Can-V+ 9 bis 15V=

CAN-BUS Kabel CAN-BUS X9
Abgeschirmte Busleitung mit geringer
Schirmkapazitat verwenden.
Signal plus GND ( +Versorgung).
D-Stecker mit metallischem oder metallisiertem nc L CAN-L
Gehéause. LiYCY 4x0.25+Schirm CAN-H —— B CANiﬁN .
nc e B -
CAN=-V+—— nc
Bezeichnung | Stecker-Nr | Kabelfarbe | Kabel Nr
CAN-V+ 9 braun 1
CAN-GND 3 weiss 4 (PE)
CAN-H 7 griin 3
CAN-L 2 gelb 2
CAN-BUS-Verbindung mit mehreren BAMOBIL-D3
Master Adresse xx Adresse xx Adresse xx
X9 DS/BAMOBIL X9 DS/BAMOBIL X9 DS/BAMOBIL
T S
 GLANL O O
O GLAN-H pm— pm—
aa o el T T ol TN T T T
< o s e 11 T ey — —
4@\ Ll T Sokll 1 L B So k]l 1 ]
— CAN-GND - _°p o _°F o
<C FeaN-v+ T — — T T
o ° * O e e O + .
PE \__— JPF am Sfeckergehause \_~2__J

Abschlu3-Widerstand am Ende der Busleitung > 1200hm zwischen CAN-H und CAN-L
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5 Elektrische Installation

Tachoanschluf
Nur bei BAMOBIL-D2

:— _______ BAMOBIL-D2
g Anpass- ! VCCasy \ .
_ 2 D-Stecker X7 Adapmer | L Positiver Sollwert
e U e i ™S
25 ToND S LS - | TachoGND = X7:4
< jc( T M JRA L @ j> | Tacho + = X7:11
= 2 ' b sy / Motor - =M1 (V)
P % TEMP 12 |2 B - / Motor + = M3 (W)
T LfMofor
S CLLL o0 / Parameter Oxa4 = 5 (DC-Tacho)
GND 5 T 5 T GND /
i 1 i - /
PE am Steckergehause L ] liam Sitkeghaui .
Tacho Anpass-Adapter
Vorwiderstand Rv = max.Tachospannung * 2,8 [kOhm]

Filterkondensator 0,1 myF

Ankerspannungsregelung mit Riickfiihrung

Ankerspannungs-Rickfuhrung auf den Tacho-Eingang mittels Trennverstarker UNITEK
4Q-PTV 1-1

Einstellung 4Q-PTV : maximale Ankerspannung = 8V Ausgangsspannung

Anschluss ohne Anpass-Adapter

Parameter Oxa4 = 5 (DC-Tacho)
Positiver Sollwert Motor - =M1 (U)

Motor + = M3 (W)
Ankerspannungsregelung mit Simulation (ohne externes Gebersystem)

Parameter Oxa4 = 6 (DC-Armature)

Positiver Sollwert Motor - =M1 (U)
Motor + = M3 (W)

31



BAMOBIL D2.2

JoN|0SoY

Resolver Anschluf
Nur bei BAMOBIL-D2-RS

b-

Motor-Stecker Stecker X7 DS 41010
Resalver ‘ | J
R1 AEE== B
f— — &7
REF1 I | | I REF1 REF1
o P!
[ [ AJ
[ [
A VI . ~
REF2 [I'~"=———/|] rREF2
| |
| |- L7 +
| \l REF2
| !
| |
g Nl ey PO
(N 1 ! !
v/ SIN }‘ ‘ ‘ ‘} SIN J_ J_ AD2S
o P
j . o 1o
I [ __
St [
AT (U S
— | = 2x202
| [
| |
| d
\ -
‘ e /
St AN |
oS/ H ; ; H oS/ - /
- Lo . _
. L — InfF —— /
o |l Lol s __
| | | |
cosz [ === ——"/][cos2 5 /

Motor
Temperatur

|||—

PE am Steckergehause

T

100nF \
L

TEMP

mit 2,4,6 oder 8 poligen Resolver einsetzen.
Motorspezifisches Anschluf3blatt (RS) beachten!

AnschlufRstecker

AnschlufRkabel
Kabellange

Schirmanschluf

\

/

Der
Resolver ist ein Absolut- Mel3-
system fur eine Motorumdrehung.
Er ist robust und unempfindlich
| gegen hohe Motortemperaturen.
\ Der Aufbau entspricht einem
rotierendem Transformator.
Der Rotor wird von der Referenz
I(10kHz) gespeist.
Der Stator liefert die von der
Dreh- frequenz modulierten
Sinus- und Cosinus- Signale.
/Im Servo-Verstarker werden die

| Amplituden dieser Signale

ausgewertet und digitalisiert.

Die Auflésung wird selbsttatig
optimal auf 10,12 oder 14 bit
eingestellt.

Die maximale mdgliche Drehzahl
ist 50000 (10bit).

Die digitalisierten Signale werden
die Positions-,die Geschwindig-
keits- Regelung und fir die
Incrementausgabe verwendet.

Resolver X7
)

Steckerbelegung
\ Lotseite
\ SIN2 —— e
oSt ——
—— Temperatur
. REFI— nc Moldr (GND)
emperafur _ RFE
Motor RE (052
ne ?S\NW
M, Stiftkontakt

X7 15poliger D-Stecker

4x2 Adern paarig verdrillt und geschirmt, plus Gesamtschirm.
Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden.

bei >25m nur hochwertige Resolverkabel mit verbesserten
Schirmeigenschaften einsetzen.
am Stecker X7

Am Motorstecker

alle Schirme zusammenfassen und mit dem
Gehéause kontaktieren.
Gesamtschirm mit dem Steckergehause

kontaktieren.

Einstell-Parameter siehe Software Manual DS
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5 Elektrische Installation

Encoder TTL AnschlufR
Nur bei BAMOBIL-D2-IN

|, ———— 1

ITTL-Incrementalgeber (Encoder)
mit 2 Zahlspuren und einer Nullspur.

Zahlspuren mit oder ohne
\ Gegentakt- Ausgabe.

T Tvecwsv! VCC +5V

1

—_——\  (Bei einfachem AnschiuR A,B,N
\ die negierten Eingange nicht

Encoder

\ belegen.)

\
\ Zahl-Eingang entspricht RS485

Maximale Zahlfrequenz 500kHz
\

I Der Incrementalgeber ist galvanisch
/ mit dem Gerate-Null (GND)

Motaor-Stecker

Motor
Temperatur

|

|
Poiet V5V

| S

| =
L

|

|

|

L TEMP

I
[ |
[ |
[ |
[ I
[ |
[ |
[ |
[ |
[ |
[ |
[ |
[ I
[ |
L1 |
[ |
[ |
[ |
[ |
[ N
[ ]
[ |
[ |
[ |
[ |
[ |
[ |
[ |
[ |
I

t

[ |
[ |
[ |
t

[ |
[ |
[ |
[ |
[ |

H |
|

||}—%J L—“l

PE am Steckergehduse

PE am Steckergehduse

r

; verbunden.
Versorgungsspannung 5V liefert

) der Servo.
/
/
/
/ Steckerbelegung
/ Lotseite Encoder X7
(
\ SoXor{age 127 EE
- == oforlage 2—— —— Versargung GNC
Rotorlage 3—|13 — >
Temperafur Mofor ——|12 7Temper§fur o
el e — Kanal A
Versorgung +5V - ﬁ:g:t E
Kanal N — —— Kanal A

M, Stiftkontat

Nur von UNITEK zugelassen Motoren (Anhang A) mit
TTL-Incrementalgeber (Encoder) und Rotorlagespuren einsetzen.
Motorspezifisches Anschluf3blatt (IN) beachten!

AnschlufRstecker
AnschluRkabel

X7 15poliger D-Stecker
10 Signaladern geschirmt
2 Versorgungsadern

Minimalquerschnitt 0.14mm
Minimalquerschnitt 0. 5 mm

Kabellange
Schirmanschluf3

Einstell-Parameter

Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden.

bei >25m Querschnitt eine Stufe grolier.

am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehause kontaktieren.
am Motorstecker

sieheSoftware Manual DS

Schirm mit dem Steckergehause kontaktieren.

Encoder TTL
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BAMOBIL D2.2

X8 TTL- Encoder Ausgang oder Eingang (2)
Der D-Stecker X8 wird als Eingang oder Ausgang (Default) geschaltet.

Ausgang X8 Pin 6 nicht belegt oder mit GND gebriickt.
Eingang X8 Pin 6 mit +5V gebrtckt (X8:1)

X
(00)
M
>
@)
@)
o
(D |
=
| | VCC-ONT N vee
> | | LBR 1
| \
c I j> ‘ \K
7)) VAN
«Q ! \
Q ! Inc-In \
S |
I _
LCII | | | v §K \
|
it | s |
- ' ]
«Q [ Vi §< |
Q | i
S D-Stecker X8 /
«Q I |
1/ Vout-ln /N6 /
T T¢
L} vec o Hw /
o T1 o |
a
RN /
| IR
% SR %ﬁ ? 2 /
—+— I I I I
v c I | /
o | |
R TR TR A | Inc-0ut
=5 s LA ]!
— % %\ \ 1 \
C | |
= o]
= — b - 1%7 - \
o Tk %i ??gz
N N el -
T A
L no-ont] U s [ GND-ONT -~ GND
T T LBR 2
e S
PE am Steckergehause | _D_SX_X/_BA_MEB_‘L;DB_ _______
Encoder 9 pol D-Stecker ( M, Stifte)
IN-OUT X8
Steckerbelegung Lotseite
—— Versorgung GND - Achtung: X8 als Eingang
ek X8:6 (Select IN) mit X8:1 (+5V)
— Kanal A im D-Stecker verbinden
—— Versorqung +5V
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5 Elektrische Installation

X8 als TTL- Encoder Ausgang

Die vom Motor gelieferten Gebersignale ( Feedback) werden als TTL- Encodersignale fir
die CNC-Steuerung am D-Stecker X8 ausgegeben.

Der Encoder-Ausgang ist potentialgetrennt.

Die Spannungsversorgung erfolgt iber das Geber-Kabel von der CNC/SPS-Steuerung.
Spannungsversorgung +5V +/- 0.2V

Das Ausgangssignal entspricht RS485

Option: Interne Versorgung vom Servo (LBR1+ LBR2)

Die Auflésung ist bei RS und SC programmierbar. (Parameter Oxa4, Bit 1),
bei IN gleich der Geber-Impulszahl.

Kanal A Signalform (Motor rechtsdrehend)
_ | T Ausgangspegel low. <0.5V
fanat A high. > 4.5V
Kanal B Flankensteilheit <0.1ps
Kanal ﬁ Nullimpuls min. 0.2 ps
Ausgangsfrequenz max 200 kHz
Kanal N _‘
‘ Impulse / UPM
Kanal N bei RS, SC programmierbar
bei IN Geber-Impulszahl

X8 als TTL- Encoder Eingang
Achtung: X8 Pin 6 (Select IN) muss mit X8 Pin 1 (+5V) gebrickt sein !!

Der Encoder-Eingang ist potentialgetrennt.

Die Spannungsversorgung erfolgt tber das Geber-Kabel
Option: Interne Versorgung vom Servo

Eingangssignale entsprechend RS485
Eingangsfrequenz max 200 kHz

Option: Interne Versorgung vom Servo (LBR1+ LBR2)

Der Encoder Eingang kann auf unterschiedliche Funktionen programmiert werden.
Siehe Software-Beschreibung DS-NDrive.

X8 Encoder - Ausgang - Eingang
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5 Elektrische Installation

Leuchtanzeigen am BAMOBIL D2

Im Zustand "Normal" leuchtet die griine 7 Segmentanzeige plus Dezimalpunkt als
Betriebszustands-Anzeige (Status-Anzeige).

Beim Zustand "Fehler" leuchtet die rote Fehler-LED und die 7 Segmentanzeige zeigt die
Fehlernummer an.

Beim Zustand "Warnung'" blink die rote Fehler-LED und die 7 Segmentanzeige zeigt
abwechseln den Status und die Warnungs-Nummer an.

Status-Anzeige am Servo

Anzeige | Punkt/Strich | Zustand Status bei NDrive
E blinkt Prozessor aktiv
I | dunkel Hilfsspannung fehlt oder gerateinterner Hardware-Fehler
blinkt Startzustand nach Reset (Hilfsspannung 24V Aus-Ein) OK=0
E Die erste Freigabe beendet den Blink-Zustand
o leuchtet Antrieb freigegeben OK=1,ENA=1
dunkel Antrieb gesperrt (nicht freigegeben) OK=1 ENA =0
E leuchtet Drehzahl gleich Null (Stillstandsmeldung) NO=1
H leuchtet Antrieb dreht rechts , N aktuell positiv NO=0
E@ leuchtet Antrieb dreht links , N aktuell negativ NO=0
blinkt Motorstrom auf Dauerstrom reduziert  lcns lcns=1
E leuchtet Motorstrom bei maximaler Stromgrenze Imax Icns =0
2| dunkel Normalbetrieb. Motorstrom innerhalb der Stromgrenzen lcns = 0
leuchet fur | Ein neuer Befehl (Wert) wurde vom BUS oder RS232
Ef 0.1 empfangen
°l | Sekunden

Beispiel: Motor rechtsdrehend

Punkt blinkt
Unterer Strich
Rechter Strich

Prozessor aktiv
= Antrieb freigegeben
= Motor dreht rechts

Leuchtanzeigen Status
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Fehler-Anzeige am BAMOBIL D2
Die rote LED " FAULT" leuchtet und mit der griinen 7Segment-Anzeige wird die
Fehlernummer angezeigt
Fehlerliste
Anzeige Fehleranzeige
am BAMOBIL bei NDrive Bedeutung
0 BADPARAS Parameter beschadigt
1 POWER FAULT Endstufen-Fehler
2 RFE FAULT Sicherheitskreis fehlerhaft
3 BUS TIMEOUT Ubertragungsfehler BUS
4 FEEDBACK Gebersignal fehlerhaft
5 POWERVOLTAGE Leistungsspannung fehlt
6 MOTORTEMP Motortemperatur zu hoch
7 DEVICETEMP Geratetemperatur zu hoch
8 OVERVOLTAGE Uberspannung >1.8 x UN
9 | PEAK Uberstrom 300%
A RACEAWAY Durchdrehen (ohne Sollwert, falsche Richtung)
B USER Benutzer -Fehlerauswahl
C RESERVE
D RESERVE
E CPU-ERROR Software Fehler
F BALLAST Ballastschaltung Gberlastet
Dezimalpunkt ;
blinkt Prozessor aktiv
Dez(ijrSr?il(%lekt Hilfsspannung fehlt oder geréateinterner Hardware-Fehler
Beispiel:
E FAULT LED rot
Fehler-Nummer 5 POWERVOLTAGE (Leistungsspannung fehlt)

38



5 Elektrische Installation

Warnungsanzeige am BAMOBIL D2

Beim Zustand "Warnung'" blink die rote Fehler-LED und die 7 Segmentanzeige zeigt
abwechseln den Status und die Warnungs-Nummer an.

Warnmeldungen

amBAMOBIL | bel NDrive Bedeutung
0 MOTORTEMP Motortemperatur tber 80%
1 DEVICETEMP Geratetemperatur tber 80%
2 12t I2t Gber programiertem Wert
3 BLOCK Antrieb blockiert
4
5
6
7
8
9
A
B
C
D
E
F
Beispiel:
E l FAULT LED Blinkt rot,

Warnung Nummer 5

die Anzeige wechselt zwischen Status und
Warn-Nummer

??

Leuchtanzeigen Warnungen
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5 Elektrische Installation

Garantie

UNITEK gewahrleistet, dal’ das Gerat frei von Material- und Herstellungsfehlern ist. Die
Werte der Vor- und Endkontrollen in der Qualitatsicherung werden mit der
Gerateseriennummer archiviert.

Die Garantiezeit beginnt ab Gerateauslieferung und dauert zwei Jahre.

UNITEK dbernimmt keine Garantie fur die Eignung des Gerates fur irgendeine spezielle
Anwendung.

Fur Mangel der Lieferung, wozu auch das Fehlen zugesicherter Eigenschaften gehort,
haftet UNITEK nur in der Weise, dal3 bei Einsendung ins Herstellerwerk unentgeltlich
nachgebessert oder bei Notwendigkeit Ersatz geliefert wird.

Gewahrleistung

Diese Mangelhaftung ist ausgeschlossen, wenn seitens des Bestellers oder Dritter
unsachgemalie Instandsetzungsarbeiten vorgenommen werden, wenn Mangel durch
Nichtbeachtung der, der Lieferung beiliegenden Betriebsanleitung (MANUAL), durch
Nichtbeachtung der elektrischen Normen und Vorschriften, durch unsachgemaie
Behandlung oder durch Natureinwirkungen entstehen.

Folgeschaden

Alle weitergehenden Anspriche auf Wandlung, Minderung und Ersatz von Schaden
irgendwelcher Art, insbesondere auch Schaden, die nicht am Gerat von UNITEK
entstanden sind, sind ausgeschlossen.

Folgeschaden, die auf Grund von Fehlfunktionen oder Mangel des Geréates in der Maschine
oder Anlage entstanden sind, kdnnen nicht geltend gemacht werden.

Dies gilt nicht, soweit gesetzlich zwingend gehaftet wird.

Manualhinweise

Anderungen der in diesem MANUAL enthaltenen Informationen sind vorbehalten.

Alle Anschluf3hinweise dienen der allgemeinen Information und sind unverbindlich. Es
gelten die ortlichen gesetzlichen Vorschriften sowie die Bestimmungen der Normen.
UNITEK tbernimmt weder ausdricklich noch stillschweigend irgendwelche Haftung fur die
in diesem MANUAL dargestellten Produktinformationen, weder fur deren Funktionsfahigkeit
noch deren Eignung fur irgendeine spezielle Anwendung.

Alle Rechte vorbehalten.
Vervielfaltigung, Verbreitung und Ubersetzungen sind, unter Ausschluf3
jeglicher Haftung von UNITEK, erlaubt.

41



BAMOBIL D2.2

42 UniTek Industrieelektronik GmbH, H.-P.-Kaysser-Str.1 D-71397 Leutenbach (bei Stuttgart)



