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Elektronische Gerate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher.

Achtung Gleichspannung

DC 900V=

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 DS xx sind elektrische Betriebsmittel (EB) der Leistungselektronik fur
die Regelung des Energieflusses.

Sie sind zur Regelung von EC-Synchron-Motoren (burstenlose Gleichstrommotoren, BLDC)
im industriellen Einsatz bestimmt.

Schutzart IP20 fur Schaltschrankeinbau.

Anschluss nur am geerdeten Wechsel- oder Drehstromnetz.

Vorschriften und Richtlinien:

Die Gerate und die dazugehdérenden Komponenten sind nach den ortlichen gesetzlichen

und technischen Vorschriften zu montieren und anzuschlie3en:

- EG-Richtlinie 2004/108/EG, 2006/95/EG, 2006/42/EG

- EN60204-1, EN292, EN 50178, EN60439-1, EN61800-3, ECE-R100
ISO 6469, ISO 26262, ISO 16750, 1ISO 20653, ISO 12100

- IEC/UL IEC 61508, IEC364, IEC 664, UL508C, UL840

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

- TOV-Vorschriften

- Vorschriften der Berufsgenossenschaft. VGB4

Betrieb nur bei geschlossenem oder gesichertem Schaltschrank
erlaubt. Steuer- und Leistungsanschlisse konnen Spannung fuhren,
ohne dass der Antrieb arbeitet.

Zwischenkreis-Entladezeit ist groBer 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 aufserdem mit
gerateunabhangigen Uberwachungs- und
Sicherheitseinrichtungen zu versehen.

Es darf keine Gefahr fur Menschen und Sachen entstehen!

Montagearbeiten
- nur im spannungslosen Zustand
- nur von geschultem Fachpersonal

Installationsarbeiten

- 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, Anlagen und Fahrzeugen ist die Aufnahme des
bestimmungsgemalien Betriebes des Gerates solange untersagt, bis festgestellt wurde,
dass die Maschine, die Anlage oder das Fahrzeug den Bestimmungen der
EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, der EMV-Richtlinie 2004/108/EG entspricht.

Die EG-Richtlinie 2004/108/EG 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 des Fahrzeugs, der Anlage oder Maschine.

QS

Die Gerate sind Uber ihre Seriennummer mit ihren Prafdaten beim Hersteller fur 5 Jahre
archiviert. Die Prufprotokolle kdnnen angefordert werden.

Sicherheits-Symbole
Achtung Lebensgefahr Achtung

Hochspannung Warnung
Wichtig

Sicherheitshinweise
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Der Digitale-Drehstrom-Servoverstarker DS 4xx.2 bildet zusammen mit dem burstenlosen
Gleichstrommotor (Synchro-Servomotor, EC-Motor) eine Antriebseinheit, die sich durch
Wartungsfreiheit und hohe Regeldynamik auszeichnet.

Der Antrieb hat die bekannt guten Regeleigenschaften der Gleichstromantriebe ohne die
Nachteile der Kohleburstenstandzeiten und der Kommutierungsgrenze.

Das Rotor-Tragheitsmoment ist wesentlich kleiner und die Grenzleistung ist hoher als bei
baugleichen DC-Motoren. Hieraus ergeben sich bis zum Faktor 5 hdhere
Beschleunigungswerte.

Im Vergleich zum Asynchronmotor mit Frequenzumformer ist die Stabilitat, der Regel-
bereich und der Wirkungsgrad des Antriebs wesentlich besser.

Da die Motorerwarmung nur im Stator auftritt, sind die EC-Motoren immer in Schutzart

IP 65 ausgefuhrt.

Der birstenlose Gleichstrommotor ist in seiner elektrischen Ausflihrung ein Synchronmotor
mit Dauermagnet-Rotor und Drehstromstator.

Die physikalischen Eigenschaften entsprechen denen des Gleichstrommotors,

d.h. 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-Drehmoment-Kennlinie.

Strom, Drehzahl und Position (Lage) werden exakt gemessen. Die Drehfeldfrequenz ist
keine Regelgrolde, sie stellt sich selbsttatig ein.

Die Motorspannungen und Motorstrome sind Sinus formig. Maximaler Motorwirkungsgrad
durch kompensierende Stromregelung.

DS 4xx.2 kann als Drehmoment-, Drehzahl-Verstarker oder Einachs-Position-Verstarker
eingesetzt werden.

Der Positions- und Drehzahlistwert wird aus der Gebereinheit (Resolver oder
Inkrementalgeber) generiert. Die Encoder-Impulse werden fur eine Ubergeordnete
SPS/CNC-Steuerung vom Verstarker ausgegeben.

Strom-, Drehzahl-, und Positionsregelkreis sind einfach zu programmierende

digitale P-I-D Regler. Programmierung mittels PC oder Programmierbox.

Kommunikation mit Gbergeordneten Steuerungen Uber BUS-Systeme (Standard CAN-BUS,
RS232) oder Uber analoge Schnittstelle.

Achtung:

Bei zwischenkreisgespeisten DC-, AC- oder bl-Servo-Verstarkern muf} die
Energierlckspeisung in den Zwischenkreis beim Bremsbetrieb beachtet werden.
(Hubantrieben, Abwickler, gro3e Schwungmassen)

Externer Ballastwiderstand.

Information:

Digitale Servoverstarker fur kleinere Leistungen >>> UNITEK DS205, DS403

Analoge Drehstrom-Servo-Verstarker >>> UNITEK Serie TVD3,TVD6,AS
Analolge DC-Servo-Verstarker >>> UNITEK Serie TV3,TV6,TVQ6
Thyristor-Stromrichter 1Q,4Q,Servo >>> UNITEK Serie Classic

200W bis 800kW
DC und AC Servo-Verstarker fur Batteriebetrieb >>> UNITEK Serie BAMO A2,A3,D3
analog und digital Serie BAMOBIL
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Anwendung in:

Maschinen und Anlagen aller Art bis zu einer Antriebsleistung von 33 KW
besonders als

4Q-Servoantriebe in Vorschubachsen

- bei hochdynamischen Beschleunigungs- und Bremsvorgangen

- bei grol3en Regelbereichen

- bei hohem Wirkungsgrad

- bei kleinen Motorabmessungen

- bei gleichmafigem, ruhigem Lauf

fur Drehzahlregelung, Drehmomentregelung oder

kombinierte Drehzahl-Drehmomentregelung mit oder ohne

Uberlagerter Lageregelung.

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

Synchro-Servo-Antriebe sind kompakter als andere elektrische Antriebe.

Einsatz in:

Bestlickungsmaschinen, Prifmaschinen, Blechbearbeitungsmaschinen,
Werkzeugmaschinen, Kunststoffmaschinen, Montageautomaten,

Strick- und Nahmaschinen, Textilmaschinen, Schleifmaschinen, Holz-

und Steinbearbeitungsmaschinen, Metallbearbeitungsmaschinen, X-Y Tische,
Lebensmittelmaschinen, Roboter und Handlingsysteme, Regalférderzeuge, Extruder,
Kalander,

sowie in vielen anderen Maschinen und Anlagen

Die Motore sind

- in Schutzart IP 65 ausgefuhrt
- kompakt

- fur raue Umgebung

- fir hohe dynamische Uberlast
- wartungsfrei

Beachten:

Bremsbetrieb bei EC-Antrieben

Zum Beispiel:

- Abwickler, Hubwerke, Schwungmassen

Die Bremsenergie wird in der Ballastschaltung vernichtet

oder Uber einen externen Wechselrichter an das Netz zurtckgespeist.

Achtung: Die eingebauten Ballastwiderstande haben nur kleine Dauerleistung.
Bremsleistung berechnen und bei Bedarf oder Auslegungsunsicherheit
externe Ballastwiderstande verwenden.

Bei DS450 und groer immer externe Ballast-Widerstande.
Berechnung der Ballastleistung siehe Seite 31,32

Anwendung
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Aufbau:

Schaltschrankeinbaugerat im Ganzstahlgehause

nach den VDE- DIN- und EG- Richtlinien. (IP20, VGB4)
Einheitliche volldigitale Regelelektronik.

Leistungselektronik von 5 bis 50A (S1-Betrieb)
Leistungs-Eingangs-Spannung 30V~ bis 480V~.
Unabhangiges 24V-Choppernetzteil fur die Hilfsspannungen.

Galvanische Trennung zwischen

- Gehause zu allen elektrischen Teilen

- Hilfsspannungsanschluf zu Leistungsteil und Steuerelektronik
- Leistungsteil und Steuerelektronik

- Steuerelektronik und Logikeingange

Die Luft- und Kriechstrecken entsprechen VDE.

Verwendet werden:
- vollisolierte IGBT-Leistungshalbleiter
grof3zlgig dimensioniert.
- nur handelsubliche Bauteile im Industrie-Standard
- SMD-Bestlckung
- Leuchtdiodenanzeigen

Eigenschaften:

* EMV-sicheres Ganzstahl-Gehause

Direkter Netzanschlufd 30V~ bis 480V~

Unabhangiger Hilfsspannungsanschlufl} 24V=

Digitale Schnittstellen RS232, CAN-BUS (weitere Option)

Analoge Eingange, programmierbare Differenzeingange

Digitale Ein-Ausgange, programmierbar, Optoentkoppelt

Freigabe- und Endschalterlogik, Notstopfunktion, Sicherheit
BTB-Betriebsbereit, Solid State Relais

Lage, Drehzahl- und Drehmomentregelung

Gebersysteme : Resolver, TTL- Inkrementalgeber , SINCOS 1Vss, Rotorlage
Encoderausgang

Statische und dynamische Stromgrenze

Einheitliche volldigitale Regeleinheit

Eigensicheres kurzschluf3sicheres Leistungsteil

Zwischenkreis-Drossel (EMV-Entstérung)

Integrierte Ballastschaltung

DC-Leistungsbus

Prozessorunabhangige Schutzabschaltung bei Uberspannung, Unterspannung.
Kurzschluss, Erdschluss und Ubertemperatur von Verstarker oder Motor

¥ 0% Xk F Xk F Xk F X O X X  * *




3 Basis - Information

Hilfsspannungs-Anschluss

selbstheilende Sicherung

. Bis 1kW 1/3x 30V~ bis 480V~  +10% 50/60 Hz
Leistungsspannung-Anschluss | il qai\y 35 30V~ bis 480V~ +10% 50/60 Hz
24V= + 10% /2A  Restwelligkeit <10%,

Daten Dim. DS-405.2 | DS-412.2 DS-420.2 | DS-450.2
AnschluRspannung Nennwert | V~ 3x400 (480)
Ausgangsspannung max.Nennwert | V~eff 3x390 (470)
Zwischenkreisspannung V= 560 (675)
AnschluBleistung S1 max. kVA 3,4 8.2 14 34
Ausgangsleistung S1 max. kW 3 7.5 13.5 33
Dauerstrom Actt 5 12 20 50
Spitzenstrom max. A 10 24 40 100
Verlustleistung max. w 80 150 250 550
Taktfrequenz kHz 8
Ballast-Einschaltspannung V= 790 + 10
Uberspannung-Schaltschwelle V= 890 + 10
Ballastwiderstand extern minimal Q 80 51 40 16
Eingangsicherung A 10 20 40 80
Abschaltintegral A’s 150 200 300 1300
Gewicht kg 3 3 3.3 8
Abmessungen HxBxT mm 320x85x190 | 320x85x190 320x85x190 320x160x190
Montage-Raster mm 100 160
BaugrolRe 2 2 2 3
Steuersignale Vv A Funktion Anschluss
Analoge Eingénge + 10 | 0.005 | Differenzeingang X1
Digitale Eingange EIN 10-30 | 0.010 | Optoentkoppelt X1
AUS <6 --
Digitale Ausgange +24 | 0.03 Optoentkoppelt X1
Resolver Differenzeingang X7
Encoder Eingang >3.6V Optoentkoppelt X7
Encoder Ausgang >4.7 Optoentkoppelt X8
CAN-Schnittstelle Optoentkoppelt X9
RS232-Schnittstelle 9600 Baud X10

Technische Daten
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Umgebungsbedingungen

Schutzart IP20, VGB4
Normen EN60204,
Betriebs-Temperaturbereich 0 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 !
Aufstellhohe <1000m G.NN 100%, >1000m Leistungsreduzierung 2%/100m
Bellftung Interne Lufter

Einbaulage Vertikal, Horizontal = Leistungsreduzierung 20%

Programmierung Ausflihrung Software-Version Erweiterung
DS-4xx.2-x RESO-12/16bit | DRIVE 2ab V214 |-RS
DS-4xx.2-x Encoder DRIVE 2 ab V214 | -IN
DS-4xx.2-x Sinusgeber DRIVE 2 ab V218 |-SC
DS-4xx.2-x Rotorlage DRIVE 2ab V224 |-bl




3 Basis - Information
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Wichtige Hinweise
Montageflache blank, nicht lackiert (flachiger EMV-Kontakt)

Gerat auf mechanische Beschadigungen uberprufen.
Nur einwandfreie Gerate einbauen.

Montage nur im spannungslosen Zustand.

Bei elektrisch angeschlossenen Anlagen,
Kurzschlussbugel einlegen und Warnschilder anbringen.
Montage nur durch geschultes Fachpersonal.

Senkrechte Einbaulage.
Bei waagrechtem Einbau Leistungsreduzierung beachten.
Auf Abluft-Freiraum achten.(min. 100mm)

Gerate-Befestigungsbohrungen vom Maf3bild oder vom Bohrplan abnehmen.
Nicht vom Gerat ab markieren.

Montageldcher (M5) in der Montageplatte anbringen.

Schrauben bis auf 4mm eindrehen.

Gerat einsetzen und Schrauben festdrehen.

Filter und Drossel raumlich nahe am Gerat montieren.

Leitungs-Schirme flachig mit der Montageflache kontaktieren.
Schirmlose Kabelenden maoglichst kurz.

Bremswiderstande konnen sehr heil® werden. (200°C).
Widerstande so montieren, dass weder Verletzungen (Verbrennungen)
noch Warmeschaden auftreten kdnnen.

Ruttelsichere Verschraubungen verwenden.

Auf ausreichende Schaltschrankbeluftung achten.
Bei zu hohen Raumtemperaturen (>30°C) Klimagerate einsetzen.

Achtung: Betrieb mit betauten Geraten ist unzuldssig!

11
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Baugrole 2
DS-405 bis DS-420A

Einbautiefe

Befestigungsschrauben

Baugrolie 3
DS-450

ohne Stecker 190mm
mit Stecker max. 250mm
M5x10 (empfohlen DIN 912)

Mafbilder




DS 400.2

Malfdbilder
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Mafbilder Zubehor

EMV-Filter
o NETZ LAST &)
o E—ilia L1 E:“’S RIS o
T@ G 7= g
LEE - ELE
&3 o7
l LEE a’__‘__L - +¢ ELS
Erdung
wial = =
rUckwand
‘ 108 ‘
125
138
Motordrossel
@ | ‘@l
@]
| |
]
Q

Ballastwiderstand 300W

NN\
NN\

Type Spannun | Strom Masse Gew.
9
V~ A~ HxBxTmm kg
F250V-B90-16 1x250 1x16 45x90x40 0,4
F400V-B108-16 3x480 3x16 | 90x140x55 0,8
F400V-B150-25 3x480 4x25 | 130x180x80 | 2,4

Filter bei erhdhten EMV-Forderungen.
Filter direkt am Gerat montieren.
Zwischenkreisfilter und Eingangskondensatoren sind im Gerat

eingebaut.
Type Strom | Indukt. Masse Gew.
A mH HxBxTmm kg
MDD 1.6a-5 5 1.9 95x54x108 1.3
MDD 1.6b-10 10 1 95x58x108 1.4
MDD 2b-20 20 0.8 128x80x140 26
MDD 3c¢-50 50 0.5 190x115x180 11

Motordrossel nur bei Kabel- Schirmkapazitat >5nF
Kabellange ca.25m.

60.00

A
Y

—31.00—

11.50+—

5,2~ "
’7

L
—+11.50

306.00

317.00

10.00

337.00

Ballastwiderstand im Aluminiumgehause Schutzart IP65

Achtung: Der Ballastwiderstand kann bis zu 200°C heil3 werden.
Widerstand bertuhrungssicher montieren.
Keine hitzeempfindlichen Teile direkt am Widerstand
oder im Warmeluftstrom platzieren.

Berechnung Seite 29

Gewicht 1,1kg
Befestigungs-
Schrauben M5x12

Maf3bilder

14
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I Baugrossel Baugrosse? Baugrosse3

Fir gute EMV-Werte empfehlen wir blanke, nicht lackierte Montageplatten.

Durch die blanken Gerateriickwande wird ein guter flachiger Kontakt erreicht.

Signalleitungen und Leistungskabel in getrennten Kabelkanale verlegen. Im rechten Winkel kreuzen.
(Raumliche Trennung der Stéraufkopplung)

Montagehinweise

Empfohlene Befestigungsschraube
DIN 912 M5x12 mit Sicherungsscheibe

Gewindebohrungen M5 im senkrechten Abstand von
312mm setzen.
Bohrschablone im Anhang

Schrauben M5x12 ansetzen.
Distanz zur Schaltschrankriickwand ca.4mm

Gerat mit Oberkante ansetzen (1)
nach oben schieben bis Anschlag (2)
unten bis auf Schaltschrankriickwand
driicken (3)

und absenken (4)

Schrauben anziehen

15



5 Elektrische Installation

Wichtige Hinweise

Die AnschluBBhinweise sind in ihrer Zuordnung der Anschlisse zu den Steckernummern
oder Klemmennummern verbindlich!

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

Die zu beachteten Vorschriften sind

- Anschluss- 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.

- Kurzschlussbugel einlegen.

- Warnschilder anbringen

Installation nur durch elektrotechnisch geschultes Fachpersonal.

AnschluBRwerte mit den Typenschildangaben vergleichen.

Auf richtige Absicherung der Einspeisung, der Hilfsspannung und der
externe Ballastwiderstande achten.

Leistungskabel und Steuerleitungen raumlich getrennt verlegen.
Schirmanschliisse und Erdungsmaflinahmen nach EMV-Richtlinien
ausfuhren.

Richtige Leitungsquerschnitte verwenden.

Achtung: Betrieb ohne PE-AnschluB verboten!

4 N

U n |Te k ‘ Igdust:: Eletl)dronli_l;

726 Drehstrom-Servoverstarker

DS 412-.2RS
Leistungsanschluss 3(1) x 30V~ bis 480V~
Nennstrom 12A eff 1P20
Hilfsspannung  24V=
Tel +49 (0)7195/9283-0 Info@unitek-online.de
Fax+49(0)7195/928329 www.unitek-online.de
k /

055555

Elektrische Installation



5 Elektrische Installation
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5 Elektrische Installation
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5 Elektrische Installation
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AnschluBubersicht DS405.2, DS412.2, DS420.2

Nefzspannung maximal 3x480V+PE

| ) comiscom2

L1
5
T e e i e A A e
Hilfsspannung 24V = !
2LV t
GND2L t
I
‘ ! Eingangs-
S T N
icherheifs =2 .
frol Vl }BT Betriebs /wischenkreis :
— bereit Antriebs-
Not-Stop le X377 ext Ballast-1 YV KV sthits
End- =3 ONDZ4 . ~UB Widerstand !
STeuerung schalter I spannung s a ! Netz-
B L 424 +UB 2 —— !
| T ke Filter
5 ENDI End- i ! bei Bedarf
49:6 ENDZ ST @ A b
Regler- B=17 FRG  Fregebe @ PO
g — | )
Analog- ;’ ‘; ;’ E 8 AINT+ Analog- )
Sollwer(/imv i i> i i Ig A\NW Eingang? @ :
T - X377
Logik-GND 7 10__GNDE Digtal-Gno; e
I X1-2 L2 Ly
Logik- }' ‘} = }' E 11 DINT Digitale ] 1
Ausgange P = i‘ § I12 DIN? Eingange @ L3 5 N
Lol <:B DOUT! pgrae 3 IR |
Eingange — 14 DOUTzAusgange M 1
(T T IWS AIN? M2 8
Analog- [ [ * Analo
Wert2 +/-10V : j> L I% AIN2 - EmganggZ @ M3__9 S S
Digitaler - ~<‘I 17 DOUTBD\gWaLer X3-4 /77];7
e - o B e s e
Freigabe Vl 18 RFE Freigabe » Bin 11 4 Ballastwiderstand
2LV =< 19 +24
fffffffffffffff N (4
Analog- — 20 AQUT aaesy x7 ) Feedback
Wert3 +/-10V 1 ‘<]L‘ IZW oD Geber | Cebor Geber
Zééfemf I o GND System-
GND
Z‘amer’ ﬁ F X8 INC-OUT @ D-Stecker mit abgeschirmten Kabel
Eingang J L %Zﬁmﬁﬁii?ﬁfﬁgg Schirmanschluss im Stecker
CaN- [ a
MASTER J & K9 LAN-BUS <@> Schutzerde PE-Anschluss
(] xi0 rs232 @
L Sehnifsfelle PC-COMx /7)77 EMV-Masse flachige Verbindung
D S LOO 2 zur Montageplatfte
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AnschluBiibersicht DS450.2

Nefzspannung maximal 3x480V+PE

1
_2
5% —————————————————————————————————————————————————————— - — — - B i
2LV Hilfsspannung 24V= '
GND24 i
|
|
X1-1 Detail I H |: H Fx £ingangs-
Sicherheits =1 Botriebs pelfe : >icherungen
Kreis <‘I Zj BTB bereit : \ \ K1 Antriebs-
Nof-Stop | ext Ballast- Schutz
End- =3 GND24 4. Widersfand !
SfeueFUDg schalter I Lol spannung XBBAL . T : Nefz-
I = D & —Q Filter
: 5 ENDT End- @ +UB 2 ‘x\ /:,,,,,‘L»“ ::DO : © bei Bedarf
4>I6 END2 St /7J77 iV
|
E:Eg‘t;rb—e r\l 7T FRG Freigabe @ l 1
S N !
nalog- ;’ E ;' '; 8 AH\HJr Analog- LW 3 t
St =Ly g o @ I !
Logik-GND - /IIW GNDE Digital-GND @ L3 5% :
O XA '
Logik- }( '} = ;’ '; I 1 DINT Digitale @ PE 6 g7 =-=-=-=-=-====== 4'
Ausgange . bl ingange
o e 12 DIN2 Frend ' I
Logik- ] 13 DOUTH Digitale @ 1
Eingange <: 1L DOUTzAusgange E; ;[
Analog- ;T;w””ii?“i I/‘B AINZ + Analog \I
Wert2 +/-11V AN I% AIN7- Engang? M3 9%y WTW 7777777777777
Aoy =" DOUT3 R85 @
s =116 RFE B
+2LV ><: 19 +24 @
Analog- A1 20 AQUT Andeger x1 | Feedback
ert3 +/- = .
Wert3 +/-10V “\IL,,,,,,,,,,‘L“ IZW GND Geber | ) Geber oener
System- 77777777777777777777;7;};:77
GéD GND st
Zahler- ﬁ F >Z<a§hm ‘F\EA’U?EJ @ D-Stecker mit abgeschirmten Kabel
Emgang J & Zahhmgulstmggngg Schirmanschluss im Stecker
CAN- [ (]
X9 CAN-BUS
MASTER | J ] @ Schutzerde PE-Anschluss
(] xi0 rs232 @
& Schnitfstelle PC-COMx /7%7 EMV-Masse flachige Verbindung
zur Montageplafte
D N DS 4002
COM1/COM2
—] o

AnschluRubersicht
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AnschluBiibersicht DS405.2, DS412.2, DS420.2
fur DC-BUS mit einspeise-Ruckspeise-Modul

UB DC-BUS maximal 650V= +5§
-UB -
R e i T F-F---- .- - - -
2LV Hilfsspannung 24 V= : finspeise-
GND24& t Ruckspeise
: Netzmodul
X1 Defail ‘ I
Sicherheifs Sy Betriebs seite H H :
Kreis %I 2j BTB bereit :
Not-Stop T X3-1 ,
End- =3 ONDZL . -UB WC !
STGUGFUDQ schalter I L 24 spannung 28 @ UB 7 :
—= + +
I 5 ENDT oo DC-BUS-Sicherungen :
I
:6 END? chalter @ . mit Uberwachung |
e =1 FRG e (3 &
Analog- }'T””””””{"\E 8 AH\HJr Analog- )
Sonerg - ‘ i> I Eingangl :
A S— |9 AINT- X377 |
Logi-GND - 10 GNDE Digtat-cuo @ SR &
‘(/ NG : X33 45
P — A | » Lz & , nicht anschlieBen
Logik- 1 = { E 11 DINT Digitale |
Ausgange [ = i ‘i I 12 DIN? Eingange @ L3 5 | e
””””””” | X33 i h
Logik- \‘l 13 DOUTY Digitale @ M1 7
Eingange <| 1L DOUTzAusgange M2 8[
o LR I e Lt
T - B X3°L
Q\E\ngaatsg <1: 17 DOUTSQ&?;% @ Bex 10
_ rehfe “Brucke ber int
s =118 RFE Bl I ot e
24V ><I 19 +24 @ ”””””””””
Ansiog- [ 120 AQUT jptoger e Feedback
Wert3 +/-10V U< | IZW GND Geper | ) Geber peber
System- stem-
o I oD 5
/ahler- ﬁ F X8 INC-0UT @ D-Stecker mit abgeschirmten Kabel
Eingang | J L %:mmﬁi:éﬁ%igg Schirmanschluss im Stecker
CAN- ﬁ F
MASTER J L X9 LAN-BUS @ Schutzerde PE-Anschluss
(| x10 rs232 @
& Schnittstelle PC-COMx HJW EMV-Masse flachige Verbindung
zur Montageplafte
ol DS 400.7
| ) comi/zcome T
1
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AnschluBubersicht DS 450.2
fur DC-BUS mit Einspeise-Ruckspeise-Modul

AnschluRubersicht

| ) comi/com?

|

+UB DC-BUS maximal 650V= +UB
_UB -UB
PE-—— — — — —— — m e — — oo - - -t -==- - — -
24V Hilfsspannung 24V= ' Einspeise-
GND2L ' Ruckspeise
| Netzmodul
X1-1 Detall |
Sicherheits |jﬁ Botrichs Seite ‘ :
Kreis %I Zj BTB bereit @ |:| |:| :
Not-Stop N| |
i, =13 GND2L .. :
STEUEFUDQ E(:aﬁer I Epirmung ><3 !
—>I L+ 24 _UB 1o—m :
5 ENDT o +UB 2p— :
= I 6 ENDy  Shater @ DC-BUS-Sicherungen :
Regler- NI mit Uberwachung |
T =7 FRG e |
nalog- - 8 AINT+ analog- LT 3¢ !
S = Ly . s @ oo s :
St - I - nicht anschlie3en |
Logh-GD -1 11_GNDE Dtal-guo @ 135 |
,,,,,,,,,,,,,, o RN |
Logik- ( “; = - 1 DINT Digitale PE 6 |
. ety g e @ <5
,,,,,, = I =
Logik- 4,13 DOUT Digitale @
Ingange Mw 7
Eingang <I WL DOUTzAusgange
77777777777777 N P B
Analog- * Analo \
Wert2 +/-1V \%,7? 77777777 - : Wé A‘NZ Emganggz @ MS 9
Asgang = DOUT 3R %gms @
e =16 RFE P
<24y ><I 19 +24 @
Analog- 20 ADUT anseser x7 |7 Feedback
Wert3 +/-10V ,,< 77777777 . IZW GND Geber | Geber Geber
zigemf I GND System-
GND
Zahler- 1 F ?i N[A’OUT @ D-Stecker mit abgeschirmten Kabel
Eingang J L ijlﬁﬁjéjgﬁﬁigg Schirmanschluss im Stecker
CAN- [ (]
MASTER J L K9 CAN-BUS @ Schufzerde PE-Anschluss
(] xi rs232
L Sehnittstelle PC-COMx /7J77 EMV-Masse flachige Verbindung
DS AOO 2 zur Montageplafte
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Steckeriibersicht DS405.2, DS412.2, DS420.2

Betriebsbereit

Hilfsspannung

Endschalter
Reglerfreigabe
Analogeingang 1
Logik-Null

Digitaler Eingang
Digitaler Ausgang

Analogeingang 2

Digitaler Ausgang
Drehfeld Freigabe

Analog-Null

RS232 X10

CAN-

BUS X9

BTB/RDY
BTB/RDY
GND24
24
ENDI/LMTY
END2/LMT2
FRG/RUN
AINT+

AINI-

GNDE

DN

DIN?

DouT!
DouT?2
AINZ+
AINZ-
DOUT3

RFE

2

Analoger Ausgang AOUT

GND

=~ lw

S| B8] ©8S

m

BEEEREEER R ERE SR EE R

Weiter Geberanschlisse

Feeedback Incremental, SINCOS, Rofor
siehe Seite 37 bis 40

-UB
Zwischenkrers
+UB

PE Schutzerde

L1

L2 Nefzanschluss
L3

M1

M2 Motoranschluss
M3

Ballastwiderstand

Encoder
Ausgang
Eingang

O—{2||— Kanal A
o—-{1||— Versorgung +5V

Resolver X7
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Steckeriibersicht DS450.2

X3

Ballast LT L2

) |

Zhe

Encoder
Ausgang
Eingang X8

CAN-BUS X9

AGND ©

C5
2o
Ex
i
Weiter Geberanschlusse
Feeedback Incrementfal, SINCOS, Rotor
siehe Seife 37 bis 40

RS232 X10

Steckerubersicht

24



5 Elektrische Installation

AINL

CNC/SPS - L ] 4

Eingangsfilter i

nur bei erhdhten
I‘ I‘ I‘ Anforoderungen

ERDSCHIENE
ELEKTRONIK

—_————m — -

X9 X8 X177 X1:8 XL:9 GND X3 3 4
CAN- INC- FRG analog-
BUS ouT RUN  Sollwert
Schirm
auf
Steckergehduse

s}

X7 X3 7 8 9 6

D D D A

15pol. Stecker
Schirm

auf
Steckergehduser

MONTAGEPLATTE

Erdverkindungen so kurz wie

auf die Montogeplatte bringen

. -
I I I Motordrosseln
u

'
inen—Rahmen

alle

R\&G ‘:meg@ Moschinen-Rahmen

Die Gerate entsprechen der EG-Richtlinie 2004/108/EG in den Normen EN61800-3 unter
folgenden Installations- und Prifbedingungen

Montage:

Gerat auf blanker Montageplatte 500x500x2mm leitend montiert.

Montageplatte iber 10mm? mit PE verbunden.

Motorgehause Uber 10mm? mit PE verbunden.

Geratenull X-AGND uber 2.5mm? mit Montageplatte verbunden.

Gerate-PE-Schraube X3:6 Uber Leitung 4mm? mit Montageplatte verbunden
Steueranschlisse:

Signalleitungen abgeschirmt, Analogsignal-Leitungen verdrillt und abgeschirmt

AnschluBl Netz dreiphasig:
3x 400V~ mit Schutzleiter

Anschlul Motor:
Motorleitung abgeschirmt, flachiger Erdkontakt

Bei Einbau in Maschinen und Anlagen ist die Aufnahme des
bestimmungsgemalien Betriebes des Gerates solange untersagt,
bis festgestellt wurde, dass die Maschine oder Anlage den
Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG und

der EMV-Richtlinie 2004/108/EG entspricht.

Bei Fahrzeugen ECE-R83, ECE-R100

Eine Herstellererklarung kann angefordert werden.
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frei
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5 Elektrische Installation
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AnschluR am geerdeten Wechsel- oder Drehstromnetz (TN-C-Versorgungdsnetz).
Unsymetrisch geerdete und nicht geerdete Netze nur tGiber Trenntrafo anschlieBen!!
Anschluss am T-NC-Netz

Maximale Anschlu3spannung 528V~
g auch kurzzeitig nicht

S T Uberschreiten.
L] Zerstdrungsgefahr!!

F1 = Gerateschutz
Schmelzsicherungen FF, F oder
Halbleiterautomaten

Zusatzliches NetZfilter bei
erhohten EMV-Bedingungen
Zwischenkreisfilter und Eingang-
Kondensatoren sind eingebaut.
Ableitstrom >60mA

- L
______ : N\

Anschluss T-NC-Netz mit Spartransformator.

; Maximale
o ___| I Transformator-Sekundarspannung
528V~ auch kurzzeitig nicht
Senerongon HH[H Uberschreiten.
Zerstorungsgefahr!!
]

2 Transformator-Sicherungen Trage

Spar
Transformator N

Eingangs
Sicherungen HX|: I: |:

F1 = Gerateschutz
Schmelzsicherungen FF, F oder
Halbleiterautomaten

— | - - Zusatzlicher Uberspannungschutz
m%u | gegen Transformator-Schalt-
x 7 ol Uberspannungen
- Zusatzliches NetZfilter bei

L erhohten EMV-Bedingungen

1 xsel_ 5 Zwischenkreisfilter und Eingang-
Kondensatoren sind eingebaut.

| Ableitstrom >60mA

)
w
~
<
= z
_ _
—
~
P

Bei Anschlu3spannung <30V wird die Endstufe elektronisch gesperrt.(kein BTB-Signal)
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Achtung:

Anschluss nur Uber Trenntransformator

Anschluss am TT-Netz

T

|
~< ‘% -
Netzfilter |

AN

|
R
|

|

| \
|
.
Trenn]‘

Transfornator |

Uity |

g
Netzfilter |

|
> f - —°
Netzfilter |

- - -

Trenn]‘

Transfornator |

HHithe |

g
Netzfilter |

Bei Versorgungsnetzen ohne PE-Leiter beachten.

TT-Netz

Asymetrisches Drei-oder Vierleiter-
Drehstromnetz mit direkter
Erdung.

Gerate-PE uber Erdverbindung

IT-Netz

Asymetrisches Drei-oder
Vierleiter- Drehstromnetz ohne
direkte Erdung.

Gerate-PE Uber Erdverbindung

r-r41-r-————— a ‘ r—ra4-r-————— a ‘
I PE | I PE |
e o— e o— -
Los__ T ] Los_ T ]
Anschlussdaten
Wechselstrom-Anschlu® | Drehstrom-Anschluf min. Anschlul3- empf. Antriebs- | Netzfilter-Type
Type 1x30V -10% bis 3x30V -10% bis Querschnitt Sicherung Schitz
1x480V +10% 50/60Hz 3x480V +10% 50/60Hz mm2 AWG Groflke
405 | L1=X3:3, N=X3:4 L1=X3:3,L2=X3:4,L3=X35 | 1 18 | 10 AFF | DLOO | kp50v-B90-16
412 L1=X3:3, N=X3:4 L1=X3:3,L2=X3:4,L3=X3:5 | 1.5 | 16 | 20 AFF | DLO F400V-B108-16
420 nicht maglich L1=X3:3,L2=X3:4,L3=X3:5 | 2.5 14 | 40 AFF | DLO F400V-B150-25
450 nicht moglich L1=X3:3,L2=X3:4,L3=X3:5 6 10 63 AF | DL2 aA.

PE-Anschlu® am Erdungsbolzen X3:6

(Betrieb ohne PE-AnschluB verboten!)

Netzanschluf}

28
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Bunpeliop

Bunuuedss)|iH

Einschaltstrom

Der erstmalige Einschaltstrom wird intern durch |,

einen NTC-Widerstand auf den 10fachen
Nennstrom begrenzt (ca 2ms). Die Wirkung
bleibt erhalten wenn zwischen ausschalten und
wieder einschalten eine Wartezeit von 120sek
eingehalten wird. Der NTC-Widerstand liegt im
Kuhlstrom des Geratellfters.

Bei schnellerem Aus-Einschalten kann der

Einschaltstrom auf den 30fachen Wert (1ms)
ansteigen. Es muss eine Vorlade-Baugruppe
eingesetzt werden.

Vorladung

Durch Einsatz der Baugruppe Vorladung wird
der Ladestrom auf den 2fachen Nennstrom
begrenzt. Das Leistungsschutz wird zeit-
verzogert eingeschaltet.

Hilfsspannungsanschluf

Netzpotentialfreie Hilfs-Gleichspannung

Die Hilfsspannung hat
- galvanische Verbindung zur Logikspannung
- galvanische Schutz-Trennung zu allen gerateinternen Versorgungsspannungen
- interne selbstheilende Sicherung

- EMV-Filter

[ awpoux
——

l)(b 27,2?\‘

L2
L3
PE— — — — 44 - - - - — — -+
. |
INgangs
Sicherungen WX|::||::||::| !
Vorladung !
I
I I
A
Anfmebif W} O\ |
Schutz |
| G— ? I
V |
K1 |
Nefzfilter |
- | __ 4

T A

7
selbstheilende
Sicherung

Netztell 24V

IStecker Xt 1000

Achtung:

Achtung:

lintern
|
X13 lxn 29,30

Zum internen Versorgungsstrom (0.8A) mul noch der Summenstrom der

—— GNDL

Externe Sicherung nur fur Leitungsschutz

—— +15L

I

Nefzanschluss DSxxx

24V= +/-10% / 2A

vec

-15

:I GND

Restwelligkeit
Einschaltstrom
Nominalstrom

Ausgange (DOUT) vom 24V Netzteil geliefert werden.

Eingangsspannung 24V DC X1:4

GND24 X1:3
10%

2A

0.8A

Bei Hilfsspannung kleiner 20V , auch kurzzeitige Spannungsaussetzer,
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.

A\
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5 Elektrische Installation

Motor Leistungsanschluf

Nur von Unitek freigegebene elektronisch kommutierte Synchronmotoren (burstenlose
Gleichstrommotoren, EC-Motoren) mit Resolver oder Inkrementalgeber verwenden.
Siehe Anhang A (Motorspezifische Anschlul3- und Parametrier- Vorschriften.)

Motor-Stecker oder

Klemmkasten

-2 |

L ( RS/IN

Leistfungs-Modul

- |

I-IsT2A

Resolver oder

Inkrementalgeber

Kabelbezeichnung | PE

M1 M2 M3

AnschluRklemme X3:6

X3:7 | X3:8 | X3:9

Nur eine richtige Anschluf3folge moglich!!

Type DS 405 |412 420 450
Querschnitmm® |15 |25 |4 10
AWG 16 14 10 6
Gerdteseite Motorkabel Motorseite
Klemmkasten
X3 gr;{sihelf imk
M3 9 K = chaltschran
M2 8 (e E}
\%
M7 @ [ |
L»7] freie Erd blanke Flache v
PE 6 o’ <100mm
Sc U
DS 400 u

Bei langem Motorkabel den Schirm mehrfach erden.

Motorkabel

3 Adern + Schutzleiter
einfach geschirmt

fur 600V~, 1000V=
Schirmkapazitat 150pF/m
Minimalquerschnitt s.Tabelle

Motordrossel

Nur nétig ab einer Schirm-
kapazitat von >5nF.

ca. 25m Motorkabel.

SchirmanschluB

Flachiger Anschlul® am
Schaltschrank-Eingang.
Flachiger oder moglichst kurzer
Anschluf} auf der Motorseite

Motoranschluf}
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Ballastschaltung DS 405, DS412, DS420

-UB X3:1

8 - ext, Ballast
o ~ — — — Widerstand
< s xazl — \

| T L1 T T

n , P2

o (. (.

5 Eﬁ] | B IE(O} i
i . (. (.

U (. (.

o lsar Dawl 222

] T\ 1 o /7777

N Ballast-
— : ) Sicherung
X3/ Bricke
DS L0 bei infernem

Ballastwiderstand

Die beim Bremsen auftretende
Energie wird in den Zwischen-
kreis zuruckgespeist.

Die Zwischenkreis-Elko kdnnen
nur wenig Energie speichern.
Die Uberschussige Energie muly
im Ballastwiderstand in Warme
gewandelt werden.

Der interne Ballast-Widerstand ist
fur Antriebe ohne
Schwungmassen ausgelegt.

Bei Schwungmassen oder
Auslegungsunsicherheit immer
externe Ballastwiderstande
einsetzen. (Siehe Seite 14)

F2 - Absicherung gegen

= ext Ballast Erdschlu3.

Sl EVRREEN S Wit Wl Elektronische Begrenzung gegen

n T T 1 | Uberlast und Ballast-KurzschlulR.

o ] [i]

o) -t N R e

| T mi 7;7 /7777

— Dsusg | senens
Type DS 405 412 420 450
Eingebauter Widerstand Ohm 80 51 42
Dauerleistung W 50 100 ex{\'e‘,frr]er
Pulsleistung 1s kW 1 25 Widerstand
Externer Widerstand min. Ohm 80 51 40 16
Sicherung F2 AF 10 16 25 80

Achtung:

Bei DS420
Motor-Schwungmasse (Laufertragheitsmoment) beachten.
Der interner Ballastwiderstand hat nur 100Watt Leistung.

Externen Ballastwiderstand einsetzen.
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Externer Ballastwiderstand

Dimensionierung
Maximalwert der Bremsleistung
Jg X An x n

Leistung Ballastwiderstand

Pmax [W] =
91 X tg P Ballast [W]
Jg = Motor- und reduziertes Lastmoment [kgm?]
n = maximale Drehzahl [min '1]
n = Drehzahldifferenz [min 7]
ts = Bremszeit [s]
30
K1 \\
ﬂ&zu N
\\
l \\
9 N\
8 \
7 \
0 \
S N
3 L5 678 910 210 30
Bremszeit —&= [s]
K2
0.9
ﬂl 0.7 pd
05 /
//
d
0.3
//
O‘Z/
30 50 100 200 300
Abkuhlzeit —= [s]

Ballast-Schaltung

33
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ajeubisionalg

Digitale Eingange
6 Optokoppler-Eingéange

‘ r Digitale Eingange Eingangs- Spannung .
\ | Qé Endsmauerwz EHBWZ//LLMMTTWZ EIN-Pegel +10 bis +30V
ndschalfer
[ | X17  Freigabe FRG /RUN AUS-Pegel <+6V
X111 Digitaler Eingangl DIN1
X112 Digitaler Eingang? DINZ V(C i -
Digitaler | | X118 Drgehfeld—Frgwgagbe RFE Eingangs- Strom max.  7,5mA
Eingang
1030V 39 i - Nominal-Spannung/Strom +24V/6mA
| | L70 }ZM{ PAX
WUUHT
| | Inw C Bezugs-Masse GNDE (X1:10)

= DSxx/BAMO-D

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 Eingange sind frei programmierbar.

Die Eingange LMT1 (X1:5) und LMT2 (X1:6) sind bevorzugt als Endschalter-Eingange zu
verwenden.

Externe Spannungsversorgung fiir Ein- und Ausgange

Eingang Anschluf} | Funktion Status
FRG/RUN X1.7 Freigabe/Enable fest
RFE X1:18 Drehfeld Enable fest
END1/LMT1 X1:5 Endschalter1/Dig. Eingang programmierbar
END2/LMT2 X1:6 Endschalter2/Dig. Eingang
DIN1 X1:11 Digitaler Eingang1
DIN2 X1:12 Digitaler Eingang?2
é;i‘:;m I - [ 1 _@_ +24V fur Logik und Hilfsspannung
e DS 4100
o —o ] v GNDE Logik-Masse
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5 Elektrische Installation

Sicherheits-Eingang RFE (Drehfeld-Freigabe)
Achtung:

Bei abgeschaltetem Eingang der Freigabe - oder der Drehfeld - Freigabe ist
der Antrieb momentenfrei . Ohne mechanische Bremse oder Sperre kann der

Antrieb durchfallen oder sich bewegen.

Die Motorleitungen sind nicht spannungsfrei. Nur das Drehfeld ist gesperrt. Bei
Arbeiten am Motor oder Servo muss der Servoverstarker vom Netz getrennt

werden

Betrieb mit RFE-Eingang
Zweikanalige Freigabe-Sperre
Uber ein Sicherheits-Schaltgerat.

Sicherheits - Eingang RFE

Freigabe-Eingang FRG/RUN plus a2
Drehfeld-Freigabe-Eingang RFE s
Einschaten. i "
Sicherheitsgerat Kontakte geschlossen all z 2
Freigabe FRG/RUN O.5 sek nach RFE H | : o
1PNOZ 1 o s Qs
. . e I ‘ o
Sicherheits-Abschaltung e o
Sicherheitsgerat Kontakte geotffnet g z
Kein FRG/RUN Signal sperrt im ersten e ji
Sperrkanal die PWM-Impulse im Prozessor. ijl &u
Kein RFE Signal sperrt die PWM-Impulse in ii ijj
einem zweiten Sperrkanal nach dem o &
16 én
Prozessor. | Ry - ¢
: C or on
Wiedereinschalten g on
Sicherheitsgerat entriegeln. — 1.DS. BAMOBIL

Sicherheitsgerat Kontakte geschlossen.

Erst nach erneuter Freigabe FRG/RUN zeitlich
nach der Drehfeld-Freigabe kann der Motor
sich bewegen

Betrieb ohne RFE-Eingang

Der Eingang RFE muss mit der
Logikspannung gebrtckt werden.

Ist die Logikspannung gleich Versorgungs-
spannung so wird der RFE Eingang mit
+24V gebruckt.

Die Freigabe FRG/RUN mindestens 0.5 sek
nach dem RFE-Signal .

eeeeeeee
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5 Elektrische Installation

ajeubisionalg

Digitale Ausgange
Digitale Logik-Ausgédnge (Open-Emitter)

M omtaie Avemanee T T T~ Ausgangs-Spannung
\ | X113 eD\g\:agtaergEu%gaDQW DOUT EIN-Pegel max +24=
X114 Digitaler Ausgang? DOUT2 AUS_Pege| <1V=
| | X117 Digifaler Ausgang3 DOUT3
| | ﬁ—i*“ ] —_J—=—  Ausgangs-Strom nom 1A
S W% —" Ausgangs-Strom max 2A
\g\aer A
Ausgang %—<4§T <] J_
s | | Bezugs-Spannung +24 (X1:4)
Iuw ‘L Bezugs-Masse GNDE (X1:10)
| L = _ = _obsBamosL _ _ _ _

Die Logik-Ausgéange 1 bis 3 sind fur 24V und 1A ausgelegt. Kurzzeitig 2A.
Ein Energie-Sparprogramm kann programmiert werden. (Getakteter Ausgang).
Logikausgang 4 (24V, 3A) ist nur bei bestimmten Geraten am Leistungsteil verfligbar.

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

T BTB/RDY Solid State Relais antakt far max 48V/0.5A
- X1 —— Widerstand max 2 Ohm
Sicherheits ‘ Der Kontakt ist geschlossen bei betriebsbereitem Gerat.
. EG“Z Anzeige mit Status-7Segment-LED
. X12 K | Bei Fehler ist der Kontakt gedffnet.
| | o [—fm BTB/RDY Kontakt immer in den
= L Sicherheitskreis einfiigen!
\ | T T_DS/BAMOBIL

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 Anschlu} Funktion Status Parameter
BTB/RDY X1:1, X1:2 Betriebsbereit fest /Relais
DOUT1 X1:13 Digitaler Ausgang1 programierbar
DOUT2 X1:14 Digitaler Ausgang?2 programierbar
DOUT3 X1:17 Digitaler Ausgang3 programierbar
DOUT4 X Digitaler Ausgang4 programierbar
oo g b o pa +24V fir Logik und Hilfsspannung
24V= DS 411 Summenstrom aller Ausgange beachten!
T — g oo GNDE Logik-Masse
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5 Elektrische Installation

Analoge Eingéange +/- 10V

analoge  Spannung
+/- 10V

P —

|
100k
IN-

Eingang Anschlul® 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 +/- Anschlisse am Differenzeingang,

durch einen Logik-Eingang oder durch Programmierung geandert werden.

Die Analog-Eingange konnen verschiedenen Funktionen zugewiesen werden.

Analogeingang AIN1 kann als externe analoge Drehzahlgrenze und der
Analogeingang AIN2 kann als externe analoge Stromgrenze programmiert werden.

Analoger Ausgang +/-10V

Steuersignale
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5 Elektrische Installation

Ua|[9ISIHUYOS

RS 232

Uber die Serielle PC-Schnittstelle RS232 wird der Verstarker DS programmiert und fir die

Inbetriebnahme bedient.

Die Software wird im Software-Manual DS NDrive beschrieben.

- — —
Stecker | Y

am RxD 2 RxD

PC 3

T JANEA
I [
I I
ECER 1
I I
[ [
[ [
[ [
[ [
[ [
[ [
[ [
[ [

PE am Steckergehause

Die Schnittstelle ist galvanisch
mit dem Gerate-Null (GND)

verbunden.

Verbindung zwischen DS4xx.2 (D-Stecker X10) und der seriellen Schnittstelle
(COM1/COM2) 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
Sicht auf Lotseite
Schirm am Gehause

Kabellange max. 10m

Bei starken Stérungen auf der
Schnittstelle sollte ein Leitungsfilter
eingesetzt werden.

Laptop mit USB-RS232 Konverter
sind meist storempfindlich.

RS2372 PC

RxD

X10 DS/BAMOBIL

TxD

®O0O® @O0

0000

© ||~
O O|0|0

®O0O®®O0

GND

w
[ 1

RSZ237 PC

TN

O

PE am Steckergehause

RxD

311 TxD

GND

FM=Buchse

X10 DS/BAMOBIL

RxD ||,

TxD s

®0®®O0

GND

O
1T

 J
Schirm entkoppelt von X110

RxD
TxD

GND
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5 Elektrische Installation

CAN-BUS c
Der CAN-BUS ist die digitale Verbindung zur CNC-Steuerung. D
Optimale Bedingungen mit CNC-Steuerungen und CAN-Komponenten von Ko
Firma LABOD electronic oder CAN Open. 4(7)
Programmierung und Bedienung mittels Bedienfeld mit CAN-BUS. =
Interface nach ISO 11898 c
Einstellung und Programmierung siehe DS-CAN Manual -S
[ CANLvCC = z[[\\ Die Schnittstelle ist galvanisch w
| \ getrennt von der internen
| D oc [ | Geratespannung.
| .
CAN-LABOD | |, . B /’ Die Spannungsversorgung
o || AN A &N{ / erfolg Uber einen internen
A ] [ [ - isolierten DC-DC-Wandler
N e < - / oder Uber das Buskabel.
i b / Can-V+ 9 bis 15V=
CANGND o7 ¢ CANGND *H b S{ﬁ
I L &
i 1 L

PE am Steckergehause DS/BAMOBIL |

CAN-BUS Kabel
Abgeschirmte Busleitung mit geringer

Schirmkapazitat. CAN-BUS X9

Signal plus Versorgung.
D-Stecker mit metallischem oder metallisiertem
Gehause. -
LiYCY 4x0.25+Schirm
- —— CAN-L
AN —— CAN-GND
Bezeichnung | Stecker-Nr | Kabelfarbe | Kabel Nr ne -
CAN-V+ 9 braun 1 CAN-V+ ne
CAN-GND 3 weiss 4 (PE)
CAN-H 7 gran 3
CAN-L 2 gelb 2
FM=Buchse
CAN-BUS-Verbindung mit mehreren DS-Servo
Master Adresse xx Adresse xx Adresse xx
X9 DS/BAMOBIL X9 DS/BAMOBIL X9 DS/BAMOBIL
— — —
. O O O
O —) —) .
a8 T e 9] N 602 N T 602 roo
< A S I 1610 - - - — — s o i =
— 89 g L 89 g L 89 g ! L(fwj
i (,WD — — 1 . 1 ol i
St [ | =) 11
o > > 4 > ® 4 ° FM
PE \ J PE am Steckergehause \ J \ J

Abschlusswiderstand zwischen CAN-L und CAN-H (nom 120 Ohm)
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5 Elektrische Installation

JoA|0SoY

Resolveranschlufl
Nur bei DS xx-RS

Motor-Stecker D Stecker X7

Resolver ‘ |
R1 ~=====uUnB
= — &1 +
REFI T B EE
I P!
[ [ J
([ [
Rz Ly . ~
REF2 [ ~"————"I| rEF2
| |
| |- L7 +
| |
| \l
| |
g AN R ER
SINT ‘; ; ; h SINT i
o Lot o
. I n
o [
Skl [
SINZ [N /= — 7] SNz
= 2x2u2

cost [h

I
|
I
|
|
31 L= = 14
|
|
|
|
|
I

S3 ‘}
cos?

I
Motor I
Temperatur H
1l

L

PE am Steckergehause

REF2

AD2S

TEMP

Nur von UNITEK zugelassen Motoren (Anhang A)
mit 2,4,6 oder 8 poligen Resolver einsetzen.
Motorspezifisches Anschluf3blatt (RS) beachten!

Anschluf3stecker
AnschluRkabel

X7 15poliger D-Stecker
4x2 Adern paarig verdrillt und geschirmt, plus Gesamtschirm.

I

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

| (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 Aufldsung wird selbsttatig optimal
auf 10,12 oder 14 bit eingestellt.

Die maximale mdgliche Drehzahl ist
50000 (10bit).

Die digitalisierten Signale werden fur
den Polradwinkel, die Positions-,die
Geschwindigkeits-Regelung und flr
die Incrementausgabe verwendet.

Resolver X'/
)

Steckerbelegung
Lotseite @
@
SN2 — |30 & {8 [ne
COSTT97° oe| [ Tem i
I perafur
Tempefaﬁil 172 o |5|[nc Motor (GND
Motor nclm © 04 [——REFZ
nelhg o O COS2
O=12[|—— SIN1T
nefis| © 515l
—
M, Stiftkontakt EMJ
——

Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden.

Kabellange

bei >25m nur hochwertige Resolverkabel mit verbesserten

Schirmeigenschaften einsetzen.

Schirmanschlul® am Stecker X7

Am Motorstecker

Einstell-Parameter siehe Software Manual DS

alle Schirme zusammenfassen und mit dem
Gehause kontaktieren.

Gesamtschirm mit dem Steckergehause
kontaktieren.




5 Elektrische Installation

Encoder-Anschiufl
Nur bei DS xx-IN

TTL-Incrementalgeber (Encoder)
mit 2 Zahlspuren und einer Nullspur
plus 3 Rotorlagespuren.

—— Temperatur GNC

D-Stecker X7 r _DS X/BE/\OB\_L—D_ N (ZBaer;ZE;JarEtn L\n&tsg(;te)reOhne
VTR \ - - .
T 7 ~——,  (Beieinfachem Anschiuf AB,N
A [ ] ™S . die negierten Eingange auf 2.5V
o o legen.
RERE . T
I . \  Zahl-Eingang entspricht RS485
EEREe =1 | Maximale Zahlfrequenz 500kHz
sl D |

g [ B; | Der Incrementalgeber ist galvanisch

I " mit dem Gerate-Null (GND)
A T /" verbunden.
L ml s j> / Versorgungsspannung 5V liefert
T T

g N |5 ,  der Servo.

@ | IROTORII ]| 13 —

5 I I L1 /

O L T I — o /

= I I — 1 L

2 ool e | | /
| | — | [L
i iGND i i . e / Steckerbelegung
Lo I ; / Létseite Encoder X7
| ITEMP | ] 12 -

Motor /H i i i i L e J/
Temperatur [ [ nc

| | Rotorlage 1 —— ne
‘GNDMt 5 - T | Tempergagfugﬂgogééz e BN

| 4"' \ Kanal B ——

00000000

— 4 |— Kanal A
Versorgung +5V ok Eggi g
PE am Steckergehause PE am Steckergehause J Kanal N 7| Kenal 8

M, Stiftkontakt

Nur von UNITEK zugelassen Motoren (Anhang A) mit TTL-Incrementalgeber (Encoder) und
Rotorlagespuren einsetzen.
Motorspezifisches Anschlu3blatt (IN) beachten!

Anschlul3stecker X7 15poliger D-Stecker

Anschlu3kabel 10 Signaladern geschirmt Minimalquerschnitt 0.14mm
2 Versorgungsadern Minimalquerschnitt 0. 5 mm
Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden.
Kabellange bei >25m Querschnitt eine Stufe grofRer.
Schirmanschlu®  am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehause kontaktieren.

am Motorstecker  Schirm mit dem Steckergehause kontaktieren.
Einstell-Parameter sieheSoftware Manual DS

Encoder TTL



5 Elektrische Installation

SSAL SOO/NIS

SIN / COS Anschluss
Nur bei DS xx-SC

Incrementalgeber (Encoder)

mit 2 analogen sinusférmigen
D-Stecker X7 : DS xx/BAMOBILD \ Zahlspuren upd einer Nullspur

————— \ plus 2 Komutierungsspuren.
VCC +5V 10 VCC +5V . .
B A Differenzsignale 1Vss

1 TMS
N E \" Maximale Z&hlfrequenz
e B0 . 500kHz

SF1

SFO \ )
b 2 Faktor Der Incrementalgeber ist

nll | galvanisch mit dem
Gerate-Null (GND)
verbunden.
Versorgungsspannung 5V
| Liefert der Servo.

120

1
T H
L

kb- "

kr+ 3 /

SIN/COS 1Vss

121
—

1< VJ

kr- 19

Die Aufldsung wird selbsttatig
auf Optimum eingestellt.

ke+ 14

kc-

Motar-Stecker

kd+ 7

1000

kd- 13

GND 6

VEC 5V
N / Steckerbelegung  <n/cos X7
R / Lotseite

I
i T-Motor l
Motor 100nF Kanal kc-
Temperatur Kanal kc+
GND 5 GND \ Kanal kd-——

Temperatur Motor ——

nc
—— Kanal kd+
— Versorgung GND
— Temperafur GNC
— Kanal ka-
— Kanal kr+
—— Kanal kb+
—— Kanal ka+

****** —_— Kanal kb-——
||| , | 74||| \ Versor auﬂma% LEY
PE am Steckergehause \_PE am Steckergehause J

O0O00000O0

M, Stiftkontakt

Nur von UNITEK zugelassen Motoren (Anhang A) mit SIN / COS Geber (SC) einsetzen.
Motorspezifisches Anschluf3blatt (SC) beachten!

Anschlu3stecker X7 15poliger D-Stecker

Anschlu3kabel 4xSignaladern drill-geschirmt Minimalquerschnitt 0.14mm
2xSignaladern geschirmt Minimalquerschnitt 0.14mm
4x Versorgungsadern,Temp Minimalquerschnitt 0. 5 mm

Kabeltyp (4x(2x0.14)+(4x0.14)C+4x0.5)C
Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden.

Kabellange bei >25m Querschnitt eine Stufe groRer.

Schirmanschlu®  am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehause kontaktieren.

am Motorstecker  Schirm mit dem Steckergehause kontaktieren.
Einstell-Parameter sieheSoftware Manual DS
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5 Elektrische Installation

Rotorlagegeber Anschluss mit bl-Tacho
Nur bei DS xx-bl

Anpass- ;

T Mp

Tacho R

D-Stecker X7 Adapter | DS xx/BAMOBIL-D
~ T T, r— — 71
l +15V 10 10 +15V VCC +5V \
I RN
! I ™S
TR+ 2 TR+ 2

TS+

TT+

Tacho S

Roforlage + bl-Tacho
e o

ROTOR1

Tacho T

TR-|
R+
3 TS+ 3
o Tk
9 TS| 9
{87k
|
TT+
Q Tk
IT-
O Tk

Rotor U1

Motor-Stecker

ROTOR2

Rotor U2

ROTOR3

=

Rotor U3

GND

s

ool 19 v v

TEMP

I

|l
15 I 15

|

!

VCC +5V
2 sz‘

Motor
Temperatur

GND

T T%Tor

| | 100nF
5 5 GND

PE am Steckergehause

1

Nur von UNITEK zugelassen Motoren (Anhang A) mit
Rotorlagegeber (bl) einsetzen.
Motorspezifisches Anschluf3blatt (bl) beachten!

Anschlu3stecker
AnschlufRkabel

Kabellange
Schirmanschluf}

X7 15poliger D-Stecker

M, Stiftkontakt

3 Rotorlagegeber-Signale
(Hallsensoren) fur die
Kommutierung.

Mit oder ohne burstenlosem
Tachogenerator

Der Rotorlagegeber ist
galvanisch mit dem Gerate-Null
(GND) verbunden.
Versorgungsspannung 15V
vom Servo

Anpassadapter, wenn die
Tachospannung bei Nenn-
drehzahl grosser als 10V~ ist.

Bei kleineren Tachospannungen
X7: Pin 1,9 und 11 verbinden.
Tacho-Mittelpunkt an X7:1
anschliel3en.

Steckerbelegung Rofor X7
)

Lotseite
nc
Rotorlage 3—— nc
Roforlage 2— — Versorgung GND
Rotorlage 1 —— —— Temperafur GNC
Temperatur Motor —— — Tacho T+
Tacho T- —— —— Tacho S+
Versorgung +15V —— — Tacho R+
Tacho S- —— —— Tacho R-

12 x Signaladern ,Versorgungsadern,Temp

Minimalquerschnitt 0.25mm

Bei Schleppkette nur geeignetes Kabel verwenden.

bei >25m Querschnitt eine Stufe grofRer.

am Stecker X7 Schirm mit dem Steckergehause kontaktieren.
am Motorstecker  Schirm mit dem Steckergehause kontaktieren.
Einstell-Parameter sieheSoftware Manual DS NDrive

Rotorlage
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5 Elektrische Installation

Buebulg - buebsny - Jopooug g¥x

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 gebruckt.
Eingang X8 Pin 6 mit +5V gebruckt (X8:1)

|
| VCC-ONT o veC
| | LBR 1
' | |
| :1> N \
| _
| Inc-In \
| ]
| | | Xzsri \
| |
: ™S
' | §Z§:< |
| |
D-Stecker X8, /
S —
1/ Voutn 1 V6 /
T rT¢
| Lo
1] JVCC-ONT jp 1 /
S T I
D)
B /
@ | R
so o s LA T R
—+— I I I I
Uy o o /
Ge 1 gl s
»L\ | | | —
% % ¢ S %i Inc-Ouf ??SZ |
|| Bl I8l =
o= #\ \ 1 \
e ini!
Ei ‘in \ N\ \%7 L \
S < it
i N1l -
T A
| noeent] U s | GND-CNT o~~~ GND
! T T LBR 2
s !
PE am Steckergehause | _D_SX_X/_BA_MEB_‘L_DB_ _______
Encoder 9 pol D-Stecker ( M, Stifte)
IN-OUT X8
Steckerbelegung Lotseite

-~
[aB]
-0
[a¥)
= W

Kana
Select IN——

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

Achtung:

X8 als Eingang
X8:6 (Select IN) mit X8:1 (+5V)
im D-Stecker verbinden

45



5 Elektrische Installation

X8 als TTL- Encoder Ausgang

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

Der Encoder-Ausgang ist potentialgetrennt.

Die Spannungsversorgung erfolgt Uber 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

Camal A Signalform (Motor rechtsdrehend)
_ — Ausgangspegel low. <0.5V

Kanal A high. > 4.5V
Kanal B Flankensteilheit <0.1ps
ool B Nullimpuls min. 0.2 us

u Ausgangsfrequenz max 200 kHz
Kanal N

‘ Impulse / UPM
sl 1 bei RS, SC programmierbar
o bei IN Geber-Impulszahl

X8 als TTL- Encoder Eingang

Achtung: X8 Pin 6 (Select IN) muss mit X8 Pin 1 (+5V) gebruckt sein !!
Der Encoder-Eingang ist potentialgetrennt.

Die Spannungsversorgung erfolgt Uber 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.

X8 Encoder - Ausgang - Eingang
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Leuchtanzeigen am Servo

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.

Status-Anzeige am Servo

Anzeige | Punkt/Strich | Zustand Status bei NDrive
H blinkt Prozessor aktiv
°l' | 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
° leuchtet Antrieb freigegeben OK=1,ENA=1
dunkel Antrieb gesperrt (nicht freigegeben) OK=1,ENA=0
E leuchtet Drehzahl gleich Null (Stillstandsmeldung) NO =1
a leuchtet Antrieb dreht rechts , N aktuell positiv NO=0
B leuchtet Antrieb dreht links , N aktuell negativ NO=0
blinkt Motorstrom auf Dauerstrom reduziert  Icns Icns =1
E leuchtet Motorstrom bei maximaler Stromgrenze Imax lecns = 0
° dunkel Normalbetrieb. Motorstrom innerhalb der Stromgrenzen lcns = 0
leuchet flr | Ein neuer Befehl (Wert) wurde vom BUS oder RS232
Ef 0.1 empfangen
° Sekunden

Beispiel: Motor rechtsdrehend

o

Punkt blinkt
Unterer Strich

Rechter Strich

= Prozessor aktiv
= Antrieb freigegeben
= Motor dreht rechts
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Fehler-Anzeige am Servo

Die rote LED " FAULT" leuchtet und mit der griinen 7Segment-Anzeige wird die Fehlernummer angezeigt

Fehlerliste
Anzeige Fehleranzeige Bedeutung
am Servo bei NDrive
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
77 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 Uberlastet
t[))”enzlgnalpunkt Prozessor aktiv
(IjDuerﬁi(rglalpunkt Hilfsspannung fehlt oder gerateinterner Hardware-Fehler

Beispiel:

* DEVICETEMP

FAULT LED rot
E l Fehler-Nummer 5

POWERVOLTAGE (Leistungsspannung fehlt)

Fehlermeldung bei DS450. Bei DS405,412,420 wird die IGBT-Ubertemperatur
als Fehler 1 POWER FAULT (Endstufen Fehler) gemeldet

Leuchtanzeigen Fehler
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Warnungen
Anzeige der Warnungen
Im Feld Warnungen werden die Warnmeldungen angezeigt.

Warnmeldungen

o Sevo Nbrive 019 Pe! | Bedeutung Rdresse
0x8f
0 Bit 16
1 Bit 17
2 Bit 18
3 Bit 19
4 Bit 20
5 POWERVOLTAGE | Leistungsspannung zu klein oder fehlt Bit 21
6 MOTORTEMP Motortemperatur > 87% Bit 22
7 DEVICETEMP Geratetemperatur > 87% Bit 23
8 OVERVOLTAGE Uberspannung >1.5 x UN Bit 24
9 |_PEAK Uberstrom 200% Bit 25
A Bit 26
B Bit 27
C 2R Uberlast > 87% Bit 28
D Bit 29
E Bit 30
F BALLAST Ballastschaltung > 87% Uberlastet Bit 31
Beispiel:

O

l FAULT LED
Warnung Nummer 5

Blinkt rot, die Anzeige wechselt zwischen Status und Warn-Nummer
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Option
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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 Ubernimmt keine Garantie fur die Eignung des Gerates flr 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.

Diese Mangelhaftung ist ausgeschlossen, wenn seitens des Bestellers oder Dritter
unsachgemale Instandsetzungsarbeiten vorgenommen werden, wenn Mangel durch
Nichtbeachtung der, der Lieferung beiliegenden Betriebsanleitung (MANUAL), durch
Nichtbeachtung der elektrischen Normen und Vorschriften, durch unsachgemale
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 Gerates 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 AnschluBhinweise dienen der allgemeinen Information und sind unverbindlich. Es
gelten die ortlichen gesetzlichen Vorschriften sowie die Bestimmungen der Normen.
UNITEK ubernimmt weder ausdrucklich noch stillschweigend irgendwelche Haftung fur die
in diesem MANUAL dargestellten Produktinformationen, weder fur deren Funktionsfahigkeit
noch deren Eignung fir irgendeine spezielle Anwendung.

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