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EMOTRON DSV 5445/5444

Sehr geehrter Kunde / Anwender.

Mit dem System DSV 5445 — Lift verfiigen Sie uber ein hochwertiges, modernes und sehr leis-
tungsfahiges Antriebskonzept fur Alt- und Neuanlagen fir die Aufzugs- und Hubwerkstechnik.

Das feldorientierte System DSV 5445 — Lift kann alle gangigen Windentypen (sowohl mit als auch
ohne Getriebe und unabhangig von Synchron- oder Asynchrontechnik) fahren.

Der Kunde / Anwender soll diese Anleitung aufmerksam lesen und diese vor Beginn der Arbeiten
verstanden haben.

Die benannten Produkte:

DSV 5444 ; DSV 5445 ; GSV 5444 ; GSV 5445 ; DSV 5445-Plus-Serie ; KD 915, KD 920 , sowie
Kafig-Bremswiderstande 2,5...40 Ohm (Baureihen Cressal, Frizlen, Danotherm) und AddOn-Filter,
entsprechen den folgenden Richtlinien und Normen:

Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG und 73/23/EWG - Anderung 93/68/EWG - EMV Richtlinie
2004/108/EG und 89/336/EWG - Anderungen 92/31/EWG und 93/68/EWG, inkl. aktualisierte EMV
Richtlinie 2004/108/EG jeweils einschlieRlich der Anderungsrichtlinien bis Zeichnungsdatum.

Folgende Normen finden Anwendung:

EN 60204-1 1998-11 |IEC 61000-3-2: 2002-12 |EN 55011: 1998

EN 61800-3 pr A.1.1 1999 IEC 61000-3-2/A1: 1997 EN 55011/A1: 1999

EN 61800-3 pr A1l 1999 IEC 61000-3-2/A2: 1998 EN 55011/A2: 2000

EN 61800-3 2002-04 |EN 61800-2 1999-08 |EN 61800-4 2003-08

EN 12015 2004 EN 12016-08 1998 VDE 0660 Teil 500 (IEC 439, EN 60439)

EN 61000-6-3 2002-08 EN 55011B (Fachgrundnorm Stéraussendung) mit IEC801 Teil 1 bis 5
VDE 0875 Teil 11 2003-08 |EN 61000-6-3/AA 2004-07 |EN 61800-1 1999-08
EN 12015:2005/A1 2008 EN 12016:2008 2009/A1 |EN ISO 13849-1 2006/42/EG

Optional auf Anfrage: EN 954-1 Teilbereich EN 61508 (ist nicht bei allen Geraten verflgbar).

Die Deklaration erstreckt sich auf die von uns gelieferten Baugruppen und Aggregate, der Abneh-
mer muss sicherstellen, das nach Anbau oder Einbau die Maschine vor Inbetriebnahme den an-
zuwendenden Richtlinien flr die Endprodukte entspricht.

Zur Unterstitzung der IEEE915 sind mindestens 4% uk —Netzdrosseln vorzusehen, nahere Infor-
mationen bzw. Sonderlésungen werden auf Anfrage projektiert bzw. angeboten.

CG Drives & Automation Application centre & Lift ce ntre
GieRerweg 3
D-38855 Wernigerode
Germany

Phone: +49 (0)3943 - 92050
Fax: +49 (0)3943 - 92055

CG Drives & Automation (former Emotron)
Goethestralle 6
D-38855 Wernigerode
Germany
www.cgglobal.com _ www.emotron.com
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Begriffserlauterungen:

Nenn-Gerétestrom
Dynamischer Ausgangsstrom

Motorfrequenz fy
Motorpolzahl p

Synchrondrehzahl n

Nenndrehzahl ny

l:)Brems

Tragkraft
Vmax

r]Getriebe
Kennfaktor

Forderhdhe
Rotorfluss

Rotorzeitkonstante
Startverzogerung
Halteweg EH

Bremsrampe B
Bremsverzdgerung
Hochlauframpe HL
Anfahrruck

Aufhéngung
Ubersetzung
Gangzahl

1 Vss — Gebertyp

TTL — Gebertyp

HTL - Gebertyp

Spuren

Strom der am Geréateausgang, unter Beachtung der Einschaltdauer
ED, zur Verfiigung steht.

Strom der am Geréateausgang fur ca. 60 Sekunden zur Verfligung
steht. Angabe meist in %

Motor-Nennfrequenz auf Motortypenschild.

p=(f/ny)*60*2 (p = Wert vor dem Komma )
z.B. Motor ny = 1450 1/min, bei 50 Hz - 4-polige Maschine.

Synchrone Drehzahl der leerlaufenden Maschine.
n=(f/p)*60 (n ist stets grol3er als ny)

Drehzahl des Motors bei Nennlast und Nennfre-
guenz.(Typenschildangabe)

Dauerleistung des Bremswiderstandes

Zulassige Zuladung des Fahrkorbes in kg.

Maximale Geschwindigkeit des Fahrkorbes in Metern pro Sekunde.
Wirkungsgrad des verwendeten Getriebes (Wert kleiner 1)
Spezifischer Wert fiir den verwendeten Motor

Maximale Hohe des Fahrzugschachtes.

Motorparameter, der die Erregung des Asynchronmotors bestimmt.
(Kap.8.2)

Motorparameter, der das Drehmoment des Motors bestimmt. (siehe
Kap. 8.2)

Gibt die Zeit in Sekunden an, zwischen dem Offnen der Bremse und
dem Fahrtbeginn.

Weg den der Fahrkorb nach dem Erreichen des Biindigsignals noch
zuriicklegt.

Charakteristik des Bremsverlaufs.
Gibt die Zeit in Sekunden an, bis die Bremse mechanisch schlief3t.
Charakteristik des Hochlaufs.

Entsteht durch Haftreibung oder mechanisches ,Festsitzen beim An-
fahren

Wird durch die Anzahl der Umlenkrollen im Aufzugsschacht festgelegt.
Zahler der Getriebeuntersetzung.

Nenner der Getriebeuntersetzung.

z.B. Angabe am Getriebe 56 : 2 - Ubersetzung 56, — Gangzahl 2

Hochwertiger Drehgeber dessen Ausgangssignal einen Sinusverlauf
mit dem Spitze-Spitze-Wert von 1V hat. (4 Spuren)

Drehgeber mittlerer Qualitat in Transistor-Transistor Logik, d.h. Aus-
gangssignal hat Rechteckform und Versorgungsspannung ist meist 5
VDC. (4 Spuren)

Drehgeber minderwertiger Qualitat in High-Transistor-Logik, d.h. Aus-
gangssignal hat Rechteckform, aber Versorgungsspannung ist bis zu
30 VDC. (2 Spuren, nicht tiberwachbar)

Anzahl der Drehgebersignale die um je 90° zueinander versetzt sind.

28.08.2013
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1 Einleitung

Emotron Lift Center GmbH, die filhrende Marke in der Lifttechnik!

Der feldorientierte Aufzugsumrichter mit Direkteinf ahrt MULTIDRIVE DSV 5445 LIFT :

¢

¢
¢
¢

Bis zu 60% Energieeinsparung gegenuber Thyristorstellern.
Reduzierter Anlaufstrom (bei Werkseinstellung max. 1,2 Iy).
Einsatz eintouriger Marken-Normmotoren ohne besonderes Fremdliftungsgebldse mdglich.

Besonders moduliertes PWM-Verfahren (10 -15 kHz) fur "flisterleise Laufkultur”, keine dreh-
zahlabhangigen Gerduschpegel.

Schonung der Motorwicklung ohne zuséatzliche Drosseln durch dU/dt - Begrenzung, daher auch
fur Altumristungen verwendbar.

Hoher Wirkungsgrad = 97% bei 65% ED (<45° Umgebungstemperatur, 10 kHz).

Hohe Regelgute und bester Rundlauf durch feldorientierte Stromregelung mit typisch 65536
Punkten pro Motorumdrehung. Alle gangigen Gebertypen und Strichzahlen sind mdglich.

Bremsenergie Uber handelstibliche Widerstandskafige oder tber ,cosphi=1*-Ruckspeise-
Einheit aufnehmbar. Keine Netzblindleistung.

Notevakuierung mit USV bzw Batterie. moglich (Option).

Optimale Werksvoreinstellung, sehr einfache Bedienung durch kundenspezifische Menufih-
rung. Die Daten fir Aufhangung, Ubersetzung, Gangzahl, Treibscheibendurchmesser kénnen
direkt in den gangigen physikalischen Einheiten eingegeben werden.

Automatische Feinoptimierung durch Fuzzyregler.

Homepage http://www.emotron.com , (alt) http://www.dietz-electronic.de . Ausfiihrliche Kundenin-
formationen mit Applikations-Beispielen,

Ein Umrichter fur alle Antriebe: Gearless (synchron / asynchron), Planetenrad, Hypoid, Schne-
cke, Keilriemen und sogar Hydraulik !

Das Gerat beherrscht Aufzugsgeschwindigkeiten bis 6,0 m/s und liefert alle notwendigen Signa-
le fur die handelstuiblichen Aufzugssteuerungen. Mit Direkteinfahrt sind dauerhaft reproduzierba-
re Bundigkeiten < 0,5 mm mdglich.

Keine Probleme mit CE- und EMV-Richtlinien durch patentierte AddOn-Filtertechnologie.

Optimale Datenverwaltung durch kommissionsgebundene Datensicherung mit PC/Laptop.
Updates garantiert abwartskompatibel.

Standardisiertes Liftprogramm (auch fir digitale Schachtkopierung).

Einzigartiges Geberauswertungsverfahren (65536 Schritt pro Umdrehung) garantiert auch bei
kleinen Drehzahlen einen Motorlauf ohne Gerausche!

Sonderversionen fur Synchron- und Asynchron-Gearless-Winden mit 50MHz-Reglerkarte und
Optionen fur unterschiedliche Gebersysteme (SSI-Kombigeber, 8-Kanal-1Vss, Resolver usw.).

Sonderversionen mit integrierter Schachtkopierung (fur Regalbediengerate und Hubachsen).
Benutzerfuhrung Gber komfortables PC-Programm (unter W95, W98, ME, W2000, NT, XP).

Seite 6 © CGglobal 28.08.2013



EMOTRON DSV 5445/5444

2 Sicherheitshinweise

¢ Die Installation, Inbetriebnahme und Parametrierung darf nur durch qualifiziertes Fachpersonal
durchgefiuhrt werden, das diese Inbetriebnahmeanleitung griindlich gelesen und verstanden
hat.

¢ Fur die Inbetriebnahme miissen immer die durch den Hersteller vorgegebenen technischen
Unterlagen und Programmversionen verwendet werden.

¢ Wahrend der Inbetriebnahme ist mit unerwarteten Reaktionen des gesamten Antriebs durch
fehlerhafte Einstellungen, falschen Anschluss und oder defekte Komponenten zu rechnen.

¢ Vor Beginn der Inbetriebnahme miissen mindestens die NOT-AUS Funktionen, Spannungs-
freischaltung und Einfall der mechanischen Bremse installiert und getestet sein.

¢ Bei unzuldssigem Entfernen von Gehéuseteilen, bei unsachgeméallem Einsatz, bei falscher
Installation oder Bedienung besteht Lebensgefahr oder es drohen schwere gesundheitliche
und/oder materielle Schaden.

¢ Achten Sie vor jeder Inbetriebnahme darauf, dass alle Personen und Gegenstande aus dem
Gefahrenbereich entfernt sind.

¢ Der in dieser Inbetriebnahmeanleitung beschriebene Frequenzumrichter ist speziell fir die
Aufzugsindustrie bestimmt. Der Frequenzumrichter dient ausschlief3lich zur stufenlosen Dreh-
zahlregelung von Drehstrommotoren. Der Betrieb anderer elektrischer Verbraucher ist unzu-
l&ssig und kann zur Zerstérung der Gerate fuhren.

¢ Die Inbetriebnahme, d.h. die bestimmungsgemé&fie Aufnahme des Betriebes, ist nur unter Ein-
haltung der geltenden EMV-Richtlinien erlaubt.

¢ Beim Betrieb mit niedrigen Drehzahlen kann sich die Olschmierung in einem Leistung- oder
Kraftiibertragungssystem mit einem olfiihrenden Getriebegehause (Getriebemotor) oder Un-
tersetzungsgetriebe verschlechtern. Bei dem Getriebehersteller sind Informationen nach dem
zulassigen Dauerdrehzahlbereich einzuholen.

¢ Motor und Drehgeber missen den gleichen Drehsinn aufweisen. Bei Synchronmotoren ist am
Motorklemmbrett zusatzlich zur Phasenfolge (Drehfeld) der genaue Phasenanschluss zu be-
riicksichtigen.

¢ Sind in der Netzinstallation Kompensationsanlagen eingebaut, ist deren korrekte Funktion zu
Uberprifen.

+ Falls Erdschlussrelais (FI-Schutzschalter) verwendet werden, sollte die Empfindlichkeit 300mA
oder mehr je Umrichter betragen. Die FI-Schutzschalter missen fir pulsierende Gleichstrome
geeignet sein. Wenn kein ausreichender Erdungsquerschnitt gegeben ist, ist Typ B notwendig.

+ Prifen Sie nach erfolgter Inbetriebnahme den benétigten Motorstrom bei allen Geschwindig-
keiten (Strommessung oder Auswertung Klemme AB).

¢ Prifen Sie nach erfolgter Inbetriebnahme die Funktion des Bremswiderstands; der Wider-
standskorper darf nicht gliihen! Beachten Sie die Entziindungs- und Brandgefahr.

28.08.2013 © CGglobal Seite 7
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3 Technische Daten

3.1 Typenschlissel DSV - LIFT:

DSV 5445 40-/400 X

L, Modifikation

Nenn- Anschlussspannung [V]

» Nenn-Geratestrom [A]

» Entwicklungsstand

» 1ype Bauart

3.2 Elektrische Daten

¢

L I I IR N R 2 N IR 2R R JNR 2R JNE JNR N JNE JEE JNE JNR 2N JNE JNR 2N JNE JNR NN 4

typischer Eingangsspannungsbereich:

Netzfrequenz:

Steuerspannung fur Lifter ab BG-4/5 >80A:
Steuerspannung SPS-Ebene:
Leistungsfaktor typisch:
Ausgangsspannung:

Ausgangsfrequenz:

Taktfrequenz einstellbar:

typisches du/dt:

Ausgangsstrom dynamisch (lgyn):

Einschaltdauer bei 2.5, 5, 10.,12, 15 kHz PWM:

Regelbereich (2...128-pole motors):
Geberinterpolation bei 1Vss
Festdrehzahlen:
Drehzahlschwellen:
Lageregelungs-Modus:
Drehmoment-Modus:

Schutzart

Umgebungstemperatur
Lagertemperatur

Feuchteklasse

3x400V +10%  TT-, TN-Netz

(3 x 500V +5%/-15%) TT-, TN-Netz (Option)
(1/3 x 230V £10 %) TT-, TN-Netz (Option)

1 x 200VDC bis 700VDC auf Anfrage (Option)
Andere Spannungen oder IT-Netz auf Anfrage
50...60 Hz £ 5 %

230V +5, -15 % (optional 400V £10 % intern)

+24V +15 %

>0,97

3 x 0...(Netzeingangsspannung —10V typisch)
0...600 Hz

2.5...15 kHz (typ. 10 kHz, BGR 5 > 250A: 2.5kHz)

<1 kV/us (mit AddOn-Filter)
150 % (200% BGR 1 10A)

110, 100, 65, 50%, 40% (abhangig von Bauform)

1:32000

bis zu 512-fach bei 2048 Strichen pro Umdrehung

6

3

+ 31bit

+ 15bit

IP 20 (optional IP21), Verschmutzungsgrad 3
-10...55°C, bei Schwerlastbetrieb: 0 ... 40 °C
-20...70 °C

E to DIN 40040

Leistungsreduzierung ab 40 °C um 1.5 % pro 1 C° (maximal bis zu 55 °C bei Normalbetrieb)
Aufstellungshéhe bis 1000m, danach Leistungsreduzierung 6% pro 1000m

MTTFD

MTTF

MTBF

ISO 13849

EN954-1 Cat.3, EN61508 SIL2
EN954-1 Cat.2, EN61508 SIL1

11415 Jahre

53 Jahre

26 Jahre

ISP/EO plus Fahrschitz
BGR-3, BGR-4, BGR-5
BGR-1, BGR-2

Seite 8
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3.2.1 Leistungsanschluss und Zubehor

DSV 5445  |layn [A] Aus- Verlust- | Motor- Netz- Funkent- Netz- Leitungsquer- | Bremswiderstand
gangsleis-| leistung | leistung siche- stor Drosseln schnitt Netz- / | ca. 6 Haltestellen
tung [KVA]| [kW] typ. [KW] | rungTyp gL | Motorfil- (typisch) Motorleitung Kabel-

Luft- ter Querschnitt
menge AddOn
[m?3/h]
10 20 6,5 019 130-55| ax10a | Bon1 | axu5mH, 16a [4x15mmex| 40Q/0SKW
27 2. x.1,5 mm?
15 24 10 0,30 4,0-7,5 3 x 16A Bgr.1 | 3x15mH, 16A |4x15mm2* J0 QLKW
27 2. x.1,5 mm?2
0.41 ) 9% 40 Q /1 kW
20 30 13,0 115 55-9,0 3 x 25A Bgr. 2 3x0,7 mH, 35A | 4x2,5mm 2.x.1,5 mm2
0.58 ] .| 18-20Q/2kW
30 45 19,5 112 75-150] 3x35A Bor. 2 3x0,7 mH, 35A | 4 x4,0 mm 2.%.2,5 mmz
0,75 ) Bgr. 3 .| 18-20Q/2 kW
40 60 | 260 | i, | 11-22 | 3x50A | [0 7 | 3x05mH,50A | 4x60mm* | T T
2 |9omoor| 39,0/ 1,2 ) Bor. 3 2« | 14-15Q 74 kW
60/70/80 120 45.5 112 22 -30 3 x 63A Typ 3 3x0,3mH, 80A | 4x16 mm 2.%.2,5 mm2
15 i Bgr. 4 .« | 14-15Q174 kW
80 120 52,0 490 30 - 45 3 x 80A Typ 2 3x0,3mH, 80A | 4x25mm 2.%.2.5 mm?
2,25 i Bgr. 4 - 13Q /6,5 kW
120 180 78,0 490 45 - 55 3 x 125A Typ 3 3x0,25 mH, 100A | 4 x 35 mm 2. x.4,0 mm2
3,0 R BGr 4 - 10 Q /8 kw
150 225 104,0 290 55 -75,0 3 x 160A Typ 3 3x0,18 mH, 130A | 4 x50 mm 2. x.4,0 mm2
" 3.0 ] 2% 10 Q /8 kw
150 225 104,0 750 55-75,0 | 3 x 160A Bgr.5 | 3x0,18 mH, 130A | 4 x50 mm 2.%.4.0 mm?
200 300 | 1385 4,0 90-110 | 3x200A | Bgr.5 | 3x0,12 mH 200 | 4x 70 mmz+ | €5 Q/11kwW
750 2. X.6,0 mm?
5.0 x| 40Q/13 kW
250 375 173,5 750 132 3 x 250A Bor. 5 3x0,12 mH 200A | 4 x70 mm 2. x.10,0 mm?
6.0 x| 40Q/13kwW
320 480 222,0 810 160 3 x 320A Bgr.5 | 3x0,10 mH 250A | 4 x 95 mm 2 %.25.0 mm2
7.0 2% 5,0Q /19 kW
400 600 275,0 980 200 3 x400A Bgr.5 | 3x0,093mH 315A | 4 x 95 mm 2 %.25.0 mm?
75 9% 2,5Q/19 kW
470 700 300,0 980 250 3 x400A Bgr.5 | 3x0,093mH 315A | 4 x 95 mm 2. X.25,0 mm?

Die erlaubte Toleranz der Bremswiderstande ist +/- 20%, die Werte sind angegeben fur 400V-Netz (+/-10%)!

Motortyp [KW]
Netzsicherungen
Netzdrosseln
Leiterquerschnitte:
Einbaulage

Einbauabstande
Bremswiderstand

DSV 5445 BGR 2 flach

Die Zuordnung DSV544x zur Motorleistung muss an Hand der Aufzugsdaten ge-
pruft werden!

Der Sicherungstyp "gL" als Leitungssicherung kann verwendet werden. Falls
Halbleitersichrungen gewahlt werden, muss ggf. ihnr Nennstrom erhdht werden

Je nach Einschaltdauer, mechanischer und elektrischer Spezifikation des Antriebs
konnen die Nenndaten der Netzdrossel variieren.

Die angegebenen Querschnitte sind Anhaltswerte ohne Ricksicht auf die Umge-
bungsbedingungen, verwendete Kabeltypen und Leitungssicherungen. Die Quer-
schnitte kdnnen daher je nach geltender Vorschrift variieren.

wie Abbildung siehe Anhang Kapitel 13 (senkrecht Klemmen links)
Mindestens 100mm nach oben und unten, 10mm seitlich

Die Auslegung des Bremswiderstands muss an Hand der Aufzugsdaten gepruft
werden!

Die o0.g. Tabellenwerte gelten entsprechend

Y DSV 5445 150/400 BGR 5 sollte fiir Neuanwendungen nicht verwendet werden.
% DSV 5445 80/400 BGR 3 ist nur fiir den asiatischen Markt erhaltlich (nur frontal, nur ohne Filter).
GSV 5445 — Serie: Siehe dazu separates Handbuch fir burstenbehaftete Gleichstrommotoren!

28.08.2013
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EMOTRON DSV 5445/5444

4 Anschluss des Frequenzumrichters

4.1 Installationshinweise

"Die 6 goldenen Regeln im Schaltschrankbau™

1) Halten Sie die "24V-Systeme" (bzw. eventuelle andere Kleinspannungen) getrennt von den
"230V-Systemen" bzw. "400V-Systemen"!

2) Beachten Sie, dass die drei unter Punkt 1) genannten Grundspannungen sternférmig von ihrem
jeweiligen Erzeugungspunkt zu den einzelnen Verbrauchern gefiihrt werden missen! Insbesonde-
re das "24V-Systeme" hier besonders kritisch. Ziehen Sie die 24V bzw. 0V niemals schlangenfotr-
mig durch die Schienen und Verbrauchspunkte! Gehen Sie pro Schiene bzw. Verbrauchsgruppe
immer mit neuen Leitungen frisch vom Sternpunkt weg. Der Sternpunkt im "24V-System" ist das
Netzteil bzw. der Glattungskondensator in der 24V-Erzeugung! Setzen Sie zu diesem Zweck einen
Verteilerklemmstein fiir die jeweilige Spannung, um eine sternférmige Versorgung zu ermdglichen.

3) Die Schirme aller geschirmten Leitungen (dies sind in der Regel Leitungen vom Umrichter zum
Motor - sofern kein AddOn-Filter verwendet wird - und die Leitungen zum Bremswiderstand und
zum Drehgebersystem) miissen stets beidseitig aufgelegt sein! Aul3erdem muss das Drehgeber-
gehause Motor-Erd-Potential flihren, also intern mit der Schirmung verbunden sein. Bei langeren
Leitungen kann dies alle 25 m erneut notwendig werden, wenn ein geeigneter Erdungspunkt vor-
handen ist. Die einzigen Leitungen, welche einseitig geschirmt werden (stets auf der Quellenseite),
sind analoge Sollwerte (0...10V, 0...20mA oder 4...20mA).

4) Entstéren Sie Schiitzspulen mit zugehorigen RC-Gliedern oder Varistoren. Denken Sie auch an
die elektromagnetischen Ventile und Bremsen! Ein fehlender Varistor (er wird ausgesucht nach
der Nenn-Eingangsspannung am Bremsgleichrichter, also fir 230VAC oder 400VAC) im Klemm-
kasten der Bremse (oder am Ubergabepunkt im Schaltschrank) behindert die Funktion. Die RD-
oder RC- bzw. Varistor-Glieder mussen direkt am Sitz der Spulen angebracht sein! Wenn dies
nicht maglich ist, muss die Leitung mindestens bis zum méglichen Sitz des Entstorgliedes abge-
schirmt verlegt sein!

Nicht entstorte Induktivitdten verursachen beim Schalten Funkstorungen und hohe transiente
Uberspannungen. Die Folge kénnen unerwartete Funktion und Defekte sein, die Ihr gesamtes
System betreffen konnen.

5) Verlegen Sie insbesondere bei "0V" und "PE" ausreichende Querschnitte! Alle Versorgungslei-
tungen zu unseren Geraten DSV544* und DSV545* durfen nicht an weitere Verbraucher durchge-
schleift werden! - siehe ndchsten Punkt). Ein Wechsel von 4-Leiter- auf 5-Leiter-System und um-
gekehrt innerhalb eines Installations-Strangs ist nicht erlaubt und kann zu unerwiinschten EMV-
Problemen fihren. Wenn Sie den Aufzugs-Schaltschrank mit 4 Leitern anfahren, darf die Auftren-
nung auf 5 Leiter erst unmittelbar im Schrank erfolgen!

6) Nutzen Sie die Mdglichkeit unseres AddOn-Filters, der fir die Systeme DSV544* und DSV545*
zur Verfugung steht. Das AddOn-Filters ist Netz- und Motorfilter in einer Einheit und kann bis 10
Meter ohne abgeschirmte Leitungen verwendet werden. Der normale externe Netzfilter kann keine
Reflexionsleistung abbauen. Als Reflexionsleistung wird ein oft unterschéatzter Stérer bezeichnet,
der insbesondere nach Abschirmungen erst entsteht. Die kapazitive Energie muss abflieRen, was
bei weit entfernten oder zu schwachen Erdungspunkten u. U. nicht méglich ist.

Seite 10 © CGglobal 28.08.2013



EMOTRON DSV 5445/5444

4.2 Leistungsanschluss

PEE——— ‘
L1 —F— I \ |
L2 - R |
L3— . h ‘}
\
\
\

N_e;clz— Netz- i jﬂt-Aus
sicherun =
N 7777777 g 79[’9873977774——‘»77 i R T2*

Hauptschalter

L1 L2 L3 PE

|
\
\
MULTIDRIVE-VECTOR-VVVF DSV 5445 LIFT
\
\
\
\
\
\
\
\
\

Anbau-
®E] filter
- X4
X2 X1 X3
| o | BERAFEBREEN U1uzUs PE PE 30 31

L HJ @# @LJ %ﬂj

e e e e e e e e e e e e — e
@ ST
\
[ ! ‘ [ I
1 \ el \
I \ al \ | |
O | |
1 \ - \ | | 1
1 \ \ \ | 1 1
| O N :
I | | | e
I ‘ I B - I
I | | Impuls- | | | Brems
IBremse  |Kaltleiterl geber | Motorwicklung ] | widerstand |
|
|
I

Fahren Uber Schnittstelle nur bei Bedarf

Zweites Schitz nur bei Bedarf

0090_04d.bmp
Wird der Motorkaltleiter bei der externen Steuerung aufgelegt,
so muld der Steckeranschlul3 23 und 24 gebriuckt werden.

Varistor (z.B. TNR G331K) am Bremsmagnet anbringen !

e © N e

Hilfskontakt muf fur kleine Stréme (10mA) geeignet sein.(sonst Grundlast ca. 1kOR paralle
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4.3 Anschluss der Geratellfter bei Geraten der Baug  réf3e 4 und 5

Das folgende gilt nur die Umrichter DSV5444/5445 - (60), -80, -120, -150, -200, -250/400
(@’ Die Lufter der Umrichter DSV 5444/5445 - 10 - 60/400 werden intern versorgt, so dass die
unten genannten Klemmen bei den Baugrof3e 1 - 3 und ,Plus“-Geréaten entfallen.

Auf Anfrage werden die Gerate der DSV 54** -Serie in den Baugrof3en 4 und 5 auch fir eine Lufterspannung
von 400 VAC statt wie bisher 230 VAC ausgeliefert. In diesem Fall wird ein kleiner Spartransformator im Ge-
rat integriert. Zu beachten ist die Anschlussbelegung an dem 4-poligem Versorgungsstecker:

1) Standard (ohne Spartrafo):

Der oberste Pin des Steckers darf hier nicht belegt werden !

o
ol N 1-phasig
ol L 230 VAC
O PE

2) Sonderversion mit Spartrafo nur auf Anfrage lieferbar,

oder ist wahlweise maglich
o L2 . o
5 2-phasig ol N 1-phasig
N 400 VAC ol L 230 VAC
O | PE Ol PE

Nur wenn der gelieferte Stecker am obersten Pin die Bezeichnung ,L2“ hat, ist die wahlseiti-
ge Pinbelegung mit 400 VAC oder 230 VAC mdoglich!

@ Freie Pins dirfen nie belegt werden, d. h. nie L1, L2 und N gleichzeitig belegen!
Zu beachten ist beim 400 VAC-Anschluss, dass zwei externe Sicherungen von ca. 2-4AT fur
die beiden Phasen L1 und L2 vorzusehen sind.

Hinweis zu Lifterbetrieb:
@ Alle BaugroR3en verfligen Uber eine Temperaturregelung (LUftersteuerung). Der Lifter schal-
tete sich in der Regel erst ab 40°C ein.

Seite 12 © CGglobal 28.08.2013
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4.4 Digitale Ein-/Ausgange

Die DSV 5445 LIFT verfugen uber programmierte und festverdrahtete Ein- und Ausgénge. Sie sind fur lhre
Liftanwendung voreingestellt. Eine Spannung von 30 VDC darf an den Ein- und Ausgangen keinesfalls iber-

schritten werden. Die Steuerspannung muss mit Elkos geglattet sein

(Trafo mit Gleichrichter allein gentgt

nicht!). Jeder Ausgang kann bei einer maximalen Spannung von 24 VDC einen maximalen Strom von 0,1 A

schalten. Die Stromversorgung der Ausgange erfolgt iber Pin 11 und Pin 12 von Stecker X1 aus einer exter-
nen Stromquelle. Die Stromversorgung ist mit einer Sicherung von 2 AT zu versehen. Die Eingénge schalten
bei einer Spannung von 15-24 VDC. Sie benétigen einen Strom von je 10 mA. Die Spannung bezieht sich auf
den Masseanschluss Pin 11 vom Stecker X1.

Digitale Eingange Pin Funktion Bemerkungen

Stecker X1

ISP 5 L 24v Impulssperre Zwangsfreigabe vom Motor-
schitz (Schitziuberwachung)

Eingang 8 6 _ 24V Drehrichtungswahl Bei DCP Grunddrehrichtung

INT 8 N Referenznocken mit Ausgang A5 verbinden,
wenn von SPS nicht separat

oV 11 | | 24V 0 V Extern Einspeisepunkt fir E/A-Ebene

24V 12 |7 24 V Extern Sicherung 2 AT Einspeisepunkt fir E/A-Ebene

Digitale Ausgange Pin Funktion Bemerkungen

Stecker X1

Ausgang 9 2 24V __“L_ | Bremse dffnen Maximal mit 0,1A belastbar

BB 3 24V __~L_ | Betriebsbereit BB=High, wenn kein Fehler

Digitale Eingénge Pin Funktion (OE50=0) Funktion (OE50=255/-256/15)

Stecker X2

Eingang 0 16 |24V Freigabe Regelung Binar: Aufwarts

Eingang 1 15 |24V Notevakuierung V4 Binar: Abwarts

Eingang 2 14 |24V Vi Inspektionsfahrt Binar: Bin 0

Eingang 3 13 |24V V3 Schnellstufe Binar: Bin 1

Eingang 4 12 |24V V2 Zwischenstufe Binar: Bin 2

Eingang 5 11 | 24V |V1Kleinstufe Binar: Bin 3

Eingang 6 10 |24V Ve Einfahrstufe Binar: Bin 4

Eingang 7 9 _ 24V Vn Nachregulieren Reserve (nicht verwendet)

Digitale Ausgange Pin Funktion Bemerkungen

Stecker X2

Ausgang 0 8 24V L |Regelung lauft F29=242 Motor ist hat Moment

Fahrschitz ein F29=3862 bzw. Fahrschiitz ein

Ausgang 1 7 24V __“L_ |V <Schwellein E12 Verzdgerungskontrolle

Ausgang 2 6 24V __L_ |V <Schwelle in E14 Tilrzone

Ausgang 3 5 24V __“L_ |V <Schwellein E16 Uberdrehzahl

Ausgang 4 4 24V __~1_ | Ubertemperatur Motor oder Gerat

Ausgang 5 3 24V __~__ |parallel zu X1 Pin 8 A5 zu INT verbinden

Ausgang 6 * 2 24V | Maximales Moment erreicht Signal nur kurzzeitig erlaubt

Ausgang 7 1 24V __~_ | Stillstand Fahrtende

Kaltleitereingang Pin Funktion Bemerkung

Stecker ,23-24"

Motorkaltleiter 23 Motortemperaturiberwachung | Ohne Motorkaltleiter

Motorkaltleiter 24 (letzte Fahrt wird noch beendet) | ,23-24" bitte briicken

Hinweis: Ist Flag OE50=0, arbeiten 7TZ-basierte Programme normal, ist OE50 nicht 0, wirken Eingange binér!

28.08.2013
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EMOTRON DSV 5445/5444

4.5 Anschlussbeispiele fir die Steuereingénge
Vorwort: Es gibt mehrer Anschlussbelegungen fur die E/A-Ebene (Input/Output-Signale an Stecker X1 / X2).

¢ Belegung auf Basis ,,7TZ" (meistverwendetes File, Einfahrgeschwindigkeit wird im Biindigbereich weg-
genommen). Die Basis ,,7TZ" entspricht der Werkseinstellung (auch bei Gearless gilt diese Belegung).

¢ Belegung ,10Sz" (fur DCP, ACP und andere Feldbussysteme) siehe Kapitel 4.5.5.

¢ Altere Programme werden in dieser Anleitungen nicht mehr erklart (bei Bedarf nachfragen).

4.5.1 Anschlussbeispiel ...7TZ... in der Stellung Eingange dezimal 'normal’ (OE50 =  0)

Minimal-Konfiguration fiir auf r-"=""="""="""=" .1 o
'7TZ'-basierende Programme ° ] T Spannungsversorgung fiir E/A-Ebene: 24V £10%
(Flag OE50 auf '0' = 'normal’)! . e A,
] ) decccccceceee Signal von Biindigfahnen (bei Bedarf)
— s ]or 02T 82T 2L EAEDNeDSVS4M45 & o w o 2E 2 QLR8N
— o ]| =>|
| — - (RN ddd - - — - — - SRR L T L1 [ F-—-—-
£22:2:33
©
22 2908 %%
§ ’ vom DSV
Ul U2 U3
Ve V3 Auf/Ab ? ? ? 1
Einfahren Hauptfahrstufe m_ P W W W
Fahrauftrag Uberlast / mechanische Bremse Motor-Schiitze
ist beendet Blockade ? ?
| :/ I- friih 6ffnende Tir erlaubt 'I :/ I Betriebsbereit E- \-X-\- - -
zum Motor
Beschreibung und Funktion der Anschlussklemmen bei '7TZ": | Fahrkurve mit Signalen fiir
Stillstand / Fahrtende 1 A7 7TZ-basierende Programme
Uberlast / Blockade 2 A6
parallel zu X1 Pin 8 3 A5 Hauptfahrstufe V3 ) S AN
Ubertemperatur 4 A4 / L
Uberdrehzahlschwelle 5 A3 / N\
Tirzonen-Schwelle 6 A2 . X
Einfahriiberwachung 7 A1 /
Fahrschiitze ein / Regelung ein 8 A0 / \
Nachregulieren (Vn) 9 E7 . ya N
Einfahren (Ve) 10 E6 Einfahrstufe Ve | e ————
Stockwerksfahrt (V1) 11 E5 t
Zwischengeschwindigkeit (V2) 12 E4
Hauptfahrstufe (V3) 13E3
Inspektionsfahrt (Vi) 14 E2
Notevakuierung (V4) 15E1
Software-Freigabe 16 EO Hauptfahrstufe E3 |
Bremse 6ffnen 2 A9 Einfahrstufe E6 —
Betriebsbereitschaft ok 3 BB P
Hardware-Freigabe (SD) 5 ISP S?h#tz'uaerl‘;vgghrsng LN
Fahrtrichtung (Auf/Ab) 6 E8 (sicherer Hal )
parallel zu X2 Pin 3 (A5) 8 INT Bremse 6ffnen A9 .
Einspeisepunkt '0V' 11 0V
Einspeisepunkt '+24V=' 12 24V Freigabe Regelung E0 — I
0148 0ld

In den Minimalkonfigurationen fiir ...7TZ... bleiben die Hauptfahrstufen V3, V1, V2, Vn, oder Vi angelegt, und
.ve' kommt ab dem Kopierpunkt hinzu. Es ist auch méglich, die Hauptfahrstufe wegzunehmen kurz nachdem
,Ve" gegeben wird. Zwischen dem Wegnehmen der Hauptfahrstufe und dem Anlegen der Einfahrgeschwin-
digkeit wird dann jedoch empfohlen, eine Zeit von min. 5ms einzuhalten, die Umschaltung muss allerdings
‘prellfrei’ erfolgen!

Im Bereich der Bundigkeit schaltet die Steuerung Ve wieder auf low. Der Ausgang X2 A5 Pin 3 verbunden mit
X1 INT Pin 8 schaltet das DSV automatisch auf Lagereglung und bewirkt das Einfahren in die Haltestelle.

Der genaue Restweg bis zum Stopp wird in Parameter "F26" (Halteweg EH Biindig) in mm vorgegeben.

Die Spezifikation der Klemmen ist beschrieben unter Kapitel "Digitale Ein-/Ausgénge”.
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4.5.2 Anschlussbeispiel '7TZ" in der Stellun

g Eingd  nge 'binar codiert’ (OE50 = 255/-256)

(oder héher) basierten
méglich! Die Firmware

falls vom Juli '05 (oder héher) sein!
)

Minimal-Konfiguration fiir auf
‘7TZ'-basierende Programme
(Flag OE50 = 255 = binarcode)
Hinweis: Diese alternative Funktion
der Auswahl von Geschwindigkeiten
und Richtungen ist nur mit Index-95

Programmen
muss eben.

ST

Spannungsversorgung fiir E/A-Ebene: 24V +10%

Fahrauftrag|

ist beendet

Uberlast /
Blockade

ik

friih &ffnende Tiren 1

El
>

3 Ab

Binir-Code fir 3
Fahrstufen ©

L= Signal von Biindigfahnen (bei Bedarf)
(1] 525%
0 © SE28L8 ™
IR LTI }-—-—-
T -0 & £ > =
=z 2=z 00
2282g %~
vom DSV
Ul U2 U3

P ——

erlauben! 1

A0 kann dazu verwendet
werden, die Fahrschiitze
Gber ein '24V'-Hilfsrelais
ein- bzw. auszuschalten!

mechanische Bremse

e

Motor-Schiitze

Betriebsbereit

S

zum Motor

Stillstand / Fahrtende 1 A7
Uberlast / Blockade 2 A6
parallel zu X1 Pin 8 3 A5
Ubertemperatur 4 A4

Uberdrehzahlschwelle 5
Tiirzonen-Schwelle 6
Einfahriiberwachung 7

8

Al
Fahrschiitze ein / Regelung ein A0
keine Funktion 9 E7
keine Funktion 10 E6
keine Funktion 1E5
Binar-Signal '2' 12 E4
Binar-Signal 1’ 13 E3
Binar-Signal ‘0’ 14 E2
Abwirts-Kommando 15 E1
Aufwarts-Kommando 16 EO
Bremse &ffnen 2 A9
Betriebsbereitschaft ok 3 BB
Hardware-Freigabe (SD) 5 ISP
Fahrtrichtung (Auf/Ab) 6 E8
parallel zu X2 Pin 3 (A5) 8 INT
Einspeisepunkt '0V' 110V
Einspeisepunkt '+24V=" 12 24V

Beschreibung und Funktion der Anschlussklemmen bei '7TZ":

Fahrkurve mit Signalverlauf
bei 7TZ-Programmen binar

Hauptfahrstufe V3

Einfahrstufe Ve

Hauptfahrstufe V3

Ve

L I

(sicherer Halt SD ISP)

SN Ne—
Kommandos: Abwérts / Aufwarts I

A
Schitz-Uberwachung | - 1

BLEE 0l

Aufwarts | Abwarts

Bin 0

Bin 1

Bin 2

Aktion

Findili / binar-Flag **

EO

m
[EY

m
N

E3

E4

DSV zur Lift-Steuerung

0ES50

Nothalt aktiviert

255 oder -256

Aufwarts-Kommando

255 oder -256

Abwarts-Kommando

255 oder -256

Keine Aktion (ungiltig)

255 oder -256

Stop (normaler Halt)

255 oder -256

Ve

255 oder -256

Vi

255 oder -256

V1

255 oder -256

V1

-256

V2

255 oder -256

V3

255

V3

-256

Vn

255 oder -256

Stop (normaler Halt)

255 oder -256

Ve

255 oder -256

Vi

255 oder -256

V1

255 oder -256

V1

-256

V2

255 oder -256

V3

255

V3

-256

cololojlojlojlo|lololo|r |k |k |k |k |k |~k |k~ |lo|-|o
Plrlkrlrlrlr|lr|lkrlr|lololojlolo|lo|o ook |k |o|o

Vn

255 oder -256

0 0

O (kPP OFRF|FP|OC|IC|IOC|FRPI|FP|FP|O|F |k OO0 |0 ([X [X |X |X

O O (F (k[ [k |O|C|Fk |0 |0 |F |k |k |k O |0 |k O ([X [X |X |X

O Ok Ok [O|F |k |0 |0 |0 |k |0 |k |0 |k |k OO [X [X |X |X

Warte auf neue Fahrt

255 oder -256

** Firmware ab Mitte 2007

28.08.2013
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C

In einigen Fallen werden alte Aufzugs-Steuerungen verwendet, die beide Richtungssignale schon auf 'low

setzen, bevor die Bundigkeit hier erreicht wird. In diesem Fall ist folgende Hardware zusatzlich notwendig:

Hilfskontakte der Fahrschiitze

| IS.Fr
|
o \\ \T‘ . \\ o
24V | \\ EOD
K3 K3N —
Aufwirts NN
Wenn die Steuerung beide LA ov
Signale bereits vor dem ™~
Erreichen der Biindigkeit \-..
auf 'low' setzt, muss diese &
Zusatzschlatung verwendet -..\ E1
werden (die Fahrschiitze werden ]
hier von der Sterung verwaltet) |
I~

L
Abwarts

4.5.3 Anschlussbeispiel "7TZ' in der Stellung Einga

| 2l

i

(nicht notwendig bei OE50 = -16)

nge 'dezimal halbcodiert’ (OE50 = 15)

Vorwort: Sonderfirmware ab Stand Oktober 2008 (z. B. TUDXxxN) unterstitzt auch das Verfahren 'China’.
Fur diese Codierung gilt die Tabelle (Signal ISP muss 1 sein, damit EO-E1 und E2-E6 ausgefiihrt werden):

Aufwarts

Abwarts

Bin O

Bin 1

Bin 2

Bin 3

Bin 4

Aktion ***

EO

El

E2

E3

E4

ES

E6

DSV zur Lift-Steuerung

Nothalt aktiviert

Aufwarts-Kommando

Abwarts-Kommando

Keine Aktion (unglltig)

Ve

Stop (normaler Halt)

V1

V2

V3

Vi

Vn

Ve

Stop (normaler Halt)

V1

V2

V3

ololojlolo|lo|r |k |k |k |k |~ |~ |k |o|~|o

Vi

0

| |P (PP PO 0|0 |0|0|0|0 |k |k |O|Oo

Oolr |kl |lolRr|O|k |k |k |~ Ok |x |x |x |x

O |O|O|O|F |O|O |0 |0 |0 |0 |k |0 |0 (X X |X |X

O |0 |0k |O|O |0 |0 |0 |0 |k |O|0 |0 (X X |X |X

O |0 |k [O|0O |0 |0 |0 |0 |k |O |0 |0 |0 (X X |X |X

P |k |OO0|0O |0 |0 |k |k |O |0 |0 |0 |0 (X X |X |X

Vn

*** Eirmware ab Ende 2008

Stellen Sie bitte sicher, dass auch in diesem Beispiel der Eingang INT mit dem Ausgang A5 verbunden ist,
damit ein normaler Halt mdglich ist (Wegschalten 'Ve’). Siehe dazu auch das Bild auf der vorherigen Seite.
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4.5.4 Anschlussbeispiel '7TZ' in der Stellung Eingéd  nge ’binar Russland’ (OE50 = -16)

only for G50MHz-TUDWxxN code 0ES0h= -16 for Russia
nur bei 60MHz-Reglerkarte Flag E50h= -16 fur Russland

fast gear speed Vx ! |

schnelle Fahrstufe _ | |

approaching speed Ve (Vn) ' !
Einfahren Ve (Nachreg. Vn) _ |
hardware-clearance |1SP
Eingang ISP (X1 Pin 5)
open brake A9
Bremse auf A9
direction-signal up/down
Richtung X2 Pin 16/ 15

Achtung: Nur bei 60 MHz DSV mdglich!

60MHz Up Down Bin0 Binl Bin 2 Action binary-flag
(ADL) | Auf Ab Bin0 Binl Bin 2 Aktion Binar-Flag
ISP EOQ E1l E2 E3 E4 DSV -> Lift-PLC 0E50
0 X X X X X Nothalt -16
1 0 0 X X X Stop (normaler Halt aus Ve / Vn) -16
1 0 0 0 0 0 Warte auf die nachste Fahrt -16
1 1 0 X X X Aufwarts-Richtung -16
1 0 1 X X X Abwarts-Richtung -16
1 1 1 X X X Keine Aktion (ungultiger Code) -16
1 1 0 0 0 0 Stop (normaler Halt aus allen V) -16
1 1 0 0 1 0 Ve -16
1 1 0 0 0 1 Vi -16
1 1 0 1 0 1 V1 -16
1 1 0 0 1 1 V2 -16
1 1 0 1 1 0 V3 -16
1 1 0 1 0 0 Vn -16
1 0 1 0 0 0 Stop (normaler Halt aus allen V) -16
1 0 1 0 1 0 Ve -16
1 0 1 0 0 1 Vi -16
1 0 0 1 0 1 V1 -16
1 0 1 0 1 1 V2 -16
1 0 0 1 1 0 V3 -16
1 0 1 1 0 0 Vn -16

Der Code -16 (ADL) ist identisch mit Code 255 (KEB), lediglich bei EO+E1=0 wird biindig eingefahren!

Weitere Codes fur Haushahn MC3000 (OE50=16) oder zum Ersatz der Alt-Serie DSV5452/3 (OE50=-15)
Finden Sie in der Zusatz-Doku MC3000 and 5453.pdf, ASW5453-LESS7TZ.gif, 2500WTTL-LIFT1SX.gif
Und DSV5453-to-60MHz.gif, die Sie im Ordner EmoSoftLift\infos nach 1. Internet-Update finden werden.
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4.5.5 LIFT7TZ-Programme mit analoger Geschwindigkei

t-Sollwertvorgabe (OE3C = 0)

Ab LIFT7TZ.KOM (Index 98) 13.01.06 hat sich die Bedeutung des Flags OE3C
(Schmitt-Flag / digital-Flag) geandert.
Mit diesem Flag wird jetzt unterschieden, ob das Programm Uber digitale Fahrstufen fahrt oder

aber einem analogen Sollwert an den Klemmen X1 17/19 folgt. Steht das Flag OE3C auf '0', wird

ein analoger Sollwert an den Klemmen X1 17 1SW-/ 19 1W+ erwartet.

Folgende Tabelle ist dabei zu beachten: (fettgedruckt entspricht Werkseinstellung)

Adr. OE50 Adr. OE3C Funktion

Findili-Flag / | Schmitt-Flag /

binar — Flag digital - Flag

0 255 Fahrstufen digital, dezimal codiert, Richtung Uber E8

255 255 Fahrstufen digital, bindr codiert 'KEB', Richtung Gber EQ und E1
-256 255 Fahrstufen digital, bindr codiert 'CT', Richtung Gber EO und E1

15 255 Fahrstufen digital, bindr codiert 'BLT’, Richtung tiber EO und E1
-16 255 Fahrstufen digital, bindr codiert ’ADL’, Richtung tUber EO und E1
0 0 Fahrstufen analog, Richtung tber Sollwertvorzei  chen oder E8
255 0 Fahrstufen analog, Richtung Gber EO / E1 (ode r Vorzeichen)

In der analogen Betriebsart wird die Bewertung des analogen Sollwerts mit der Variablem OE02
(V3) eingestellt. 10V Sollwert entsprechen dann der da eingetragenen Fahrgeschwindigkeit.

Das Programm in der analogen Betriebsart alle Funktionen wie in der digitalen Stellung (Bremse

A9, Stillstand A7, Motorschitzsignal AO, sowie alle Drehzahlschwellen).

Es erkennt automatisch das Fahrtende (Soll- und Istwert = 0).
Folgende Parameter bzw. Variablen haben neue Bedeutungen ab 'Index 99"

F9 SW1 zeigt den ermittelten Wert der Analogbewertung

0EQ2 V3 normiert den analogen Sollwert an X1 17/18/19

0E20 Rampe begrenzt die maximale Rampe bei Analogsollwert

OE2C Offset justiert Analogsollwert nur bei +/- 10V-Betrieb

OE2E Hysterese blendet im Bereich OV Stoerungen aus (5mV =1)

OE3C Digital - Flag | entscheidet Betriebsart (digital = 255; analog = 0)

OE4E Anfahrzeit Toleranz-Zeit bis zum Erkennen von Sollwert = 0

0E50 Binar - Flag entscheidet Input-Code (binaer = 255 oder -256)

0D38/0D3A | versteckt Zwischenspeicher Analogbewertung (Vorzeichen)

F24 P von I-Regler | (nur 60MHZz) Verstarkung fir I-Regler (siehe Tabelle Seite 47)
F28 Motor-V/EMK | (nur 60MHz) Motorspannung / EMK bezogen auf Parameter F1
0B38 S-max (nur 60MHZz) zeigt maximalen Ausgangsstrom in Inkremente
0B3A ke (nur 60MHz) zeigt VV/1000*10 fur geberlose Feldorientierung
0B3C R1 (nur 60MHZz) Eingabe wird bendtigt fir geberlose Regelung
0B3E BRUSH (nur 60MHz) Wahlt im geberlosen Modus SYNC oder ASYN
Seite 18 © CGglobal 28.08.2013
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4.5.6 Anschlussbeispiel

“...DCP.../...ACP... for DCP_03/_04/ACP_03-BUS”

Option

Minimal-Konfiguration
fur DCP / ACP / CanOpen

Spannungsversorgung fir E/A-Ebene: 24V T10%

wn
< Rl e ceccecccaaa- Signal von Biindigfahnen (bei Bedarf)
N N T T e L BT T
~— ol =
— - — - =l 2]l =l=lul el - — - — - {=lsl=l=f S ([T ] ] F-—-—-
T T 2 0
1 =2z2283
i 22 gaa ¥~
vom DSV
Notbetrieb (ohne DCP) Ul U2 U3
[p—
Fahrauftrag Uberlast/ | frih 6ffnende Tiren 1 mechanische Bremse Motor-Schiitze
ist beendet Blockade erlauben! 1 ?
| :/ I' A0 kann dazu verwendet '| :/ I Betriebsbereit Z- - =\-=\ -
werden, die Fahrschiitze
(ber ein '24V'-Hilfsrelais
ein- bzw. auszuschalten! zum Motor
Beschreibung und Funktion der Anschlussklemmen bei '7TZ": .
Fahrkurve mit Signalverlauf
Stillstand / Fahrtende 1 A7
Uberlast / Blockade 2 A6
parallel zu X1 Pin 8 3 A5
Ubertemperatur 4 A4 Hauptfahrstufe V3 pe .
Uberdrehzahlschwelle 5 A3 /
Turzonen-Schwelle 6 A2
Einfahriiberwachung 7 A1 /
Fahrschiitze ein / Regelung ein 8 A0 / N\
keine Funktion 9 E7 /
keine Funktion 10 E6 Einfahrstufe Ve -
keine Funktion 11E5 = T
Notbetrieb (ohne DCP) 12 E4 t
keine Funktion 13 E3
keine Funktion 14 E2
keine Funktion 15 E1
keine Funktion 16 EO
pit 7 .
Bremse 6ffnen 2 A9 bit 8 I
Betriebsbereitschaft ok 3 BB
Hardware-Freigabe (SD) 5 IsP .
Fahrtrichtung (Auf/Ab) o E8 Ob2ah ISP
parallel zu X2 Pin 3 (A5) 8 INT I
Einspeisepunkt '0V' 10V Ob2ch A9
Einspeisepunkt '+24V="' 12 24V Ob2eh I

D14

Die Eingange EO, E1, E2, E3, E5, E6, E7 diurfen nicht belegt werden. Fur den Notbetrieb, d.h.

&

bei Ausfall des DCP/ACP-Bus, ist der Eingang E4 vorgesehen. Hierfiir muss jedoch zuvor
das Flag EOC auf "0" gesetzt werden, um den DCP-Bus abzuschalten.

Die Beschreibung "CAN/DCP/ACP-Businterface" befindet sich im Kapitel "Optionen".
Informationen finden Sie unter DCP-10SZ.TXT im EmoSoftLift Programm.

Hinweise zu alten Steuerverfahren LIFT3SZ.KOM und LIFT9SZ.KOM finden Sie in der tech-

nischen Kundeninformation "ki0302d0"

28.08.2013
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4.6 Schnittstelle X4

RS232 - Pin 8 mit 5 verbinden (siehe Skizze 0006_04d.drw)
Adressierten RS485-Betrieb - Pin 5 mit Pin 6 und 7 verbinden. (sinngemaf wie RS232)

Stecker SUB-D 9 Pin Nr.  Bedeutung DSV - Seite PC - Seite
1 TXD-RS422
2 TXD RS232 oder TXD+ RS422 po2 — 7 2m0
3 RXD RS232 oder RXD+ RS422 03 O o
4 RXD- RS422
5 GND i o8
6 Umschaltung RS485/422 Gp5 O b . o 5o
7 Umschaltung auf adressierten RS485-Betrieb Gehause ¢ I > Gehuse
8 Mit Pin 5 verbinden SUB-D 9 SUB-D 9
9 VC C 0006_04d

Das RS232-Schnittstellenkabel fur MAXIDRIVE VVVF DSV 5453 und MULTIDRIVE VECTOR VVVF DSV
5445 LIFT passt bei beiden Systemen. (Unsere Artikel-Nr: 7906014)

Sollte das PC-Programm (EmoSoftLift oder TER) beim Auslesen/Andern/Programmieren der Daten die Mel-
dung ,Transfer Error* oder ,b3-Fehler* bringen, so starten Sie das Programm erneut, wechseln Sie in der
Eingabemaske die Schnittstelle von Com1 auf Com2. Wenn das nicht hilft, bitte RS232-Kabel kontrollieren.

Seite 20 © CGglobal 28.08.2013
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4.7 Zeitdiagramm

V=El6
V3, V2, V1 o Riicklauf-
Hochlaut verrundung
ochlauf- \ ¢
verrundung | /N : ) N P
\ max. Beschleunigung Bereich fiir
Ve v \ / Interrupt
t
Netz
Betricbsbereit e BB (X]:3)
Motorschitz 29=3862 . | | A0 (X2:8)
Drehrichtung-
rehrichtung S | 2 ES8 (X1:6)
vorgabe —
Hardware-Freigabe ( 2\‘;
ISP ISP (X1:5)
RFrei%abe R \2,,\9‘ E0 (X2:16)
egelung
Regelung an 1292242 P [A0 (X2:8)]
; 5 V3, V2, V1 sollte high bleib Ve aktivier( E2..5.7
. y solite higl elben, wenn Ve aktiviel
Vi, V3, V2, VI, Vn (X2:14..11,9)
7T2/5Z 3SZ (alt) 4 é \
Ve B 000 <) Ve(X2:10)
t2
Bremse auf A | A9 (X1:2)
Tiraufv<El4 S I A2 (X2:0)
Inter.nachv<E12 | [ I Al (X27)

Overdrive v<E16 | HNRE A3 (X2:5)

Stillstand | I 2 — AT (X2:1)
0114_01d.drw
t1 Zeit bis Betriebsbereit ca. 3 s
t2 Bremsverzégerung einstellbar in Variable E24
t3 Startverzégerung gegen Anfahrruck einstellbar in Variable E28H
1 Motorschutzschalter nur schalten, wenn AO aus und A7 ein, gilt nur bei F29 = 242
2 Signal anstehen lassen bis A7 gesetzt, gilt nur bei F29 = 242
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4.8 Bremswege / Kopierpunkte

Bremswege der drei Hauptgeschwindigkeiten V1,2,3 in Abh&angigkeit der Fahrgeschwindigkeit und Verrun-
dungsrampen (Rampensteilheit = 200). Die Einstellung des Bremsweges erfolgt Giber E18 (Bremsrampe B).

4.8.1 typische Bremswege fiur DSV-System mit TUDYxxN

IXxxN (normale Getriebeanlagen)

V3,V2,V1l |Bremsram- |Bremsram- |Bremsram- ||V3, V2, V1 |Bremsram- |Bremsram- |Bremsram-
pe B =45 pe B =30 pe B =15 pe B =45 pe B =30 pe B =15

in m/s a=0,6m/s2|a=1,0m/s2|a=1,4m/s2|lin m/s a=0,6m/sz2|a=10m/s2|a=1,4 m/s?
0,50 0,550 m 0,450 m 0,350 m 1,80 3,000 m

0,60 0,600 m 1,90 3,250 m

0,70 0,750 m 2,00 4,375 m 3,525 m 2,500 m
0,75 1,000 m 0,800 m 0,600 m 2,10 3,850 m

0,80 0,900 m 2,20 4,125 m

0,90 1,050 m 2,25 5,300 m 4,200 m 2,975 m
1,00 1,550 m 1,250 m 0,925 m 2,30 4,450 m

1,10 1,450 m 2,40 4,750 m

1,20 1,600 m 2,50 6,250 m 4,850 m 3,600 m
1,25 2,150 m 1,700 m 1,250 m 2,60 5,400 m

1,30 1,850 m 2,70 5,650 m

1,40 2,000 m 2,75 7,200 m 5,700 m 4,125 m
1,50 2,725 m 2,250 m 1,625 m 2,80 6,000 m

1,60 2,450 m 2,90 6,300 m

1,70 2,725 m 3,00 8,175 m 6,600 m 4,700 m
1,75 3,500 m 2,825 m 2,050 m 4,00 9,000 m

4.8.2 typische Bremswege fiir DSV-System mit

TUDWNXxxN/ZxxN (insbesondere getriebelos)

V3,V2,V1l |[Bremsram- |Bremsram- |Bremsram- ||V3, V2, V1 |Bremsram- |Bremsram- |Bremsram-
peB=225 |peB=150 [peB=75 peB=225 |peB=150 (peB=75

in m/s a=0,6m/s2|a=1,0m/s?2|a=1,4m/s?||lin m/s a=0,6m/s2|a=1,0m/s?|a=1,4m/s?

0,50 0,550 m 0,450 m 0,350 m 1,80 3,000 m

0,60 0,600 m 1,90 3,250 m

0,70 0,750 m 2,00 4,375 m 3,525 m 2,500 m

0,75 1,000 m 0,800 m 0,600 m 2,10 3,850 m

0,80 0,900 m 2,20 4,125 m

0,90 1,050 m 2,25 5,300 m 4,200 m 2,975 m

1,00 1,550 m 1,250 m 0,925 m 2,30 4,450 m

1,10 1,450 m 2,40 4,750 m

1,20 1,600 m 2,50 6,250 m 4,850 m 3,600 m

1,25 2,150 m 1,700 m 1,250 m 2,60 5,400 m

1,30 1,850 m 2,70 5,650 m

1,40 2,000 m 2,75 7,200 m 5,700 m 4,125 m

1,50 2,725 m 2,250 m 1,625 m 2,80 6,000 m

1,60 2,450 m 2,90 6,300 m

1,70 2,725 m 3,00 8,175 m 6,600 m 4,700 m

1,75 3,500 m 2,825 m 2,050 m 4,00 9,000 m
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5 Drehgeber

5.1 Anschlussbelegung Drehgeberkabel und Stecker X3

X3 Pin [ Pin-Belegung Gebertyp 1Vss | Gebertyp TTL | Gebertyp TTL | Gebertyp HTL Geberlos
am Stecker X3 (4 Spuren) (4 Spuren) (4 Spuren) (2 Spuren)
Des DSV 5445 Ub=5V Ub=5V Ub=10...30V Ub=10...30V | (Notbetrieb)
1 A A A A A
2 /A /A /A /A
3 5VDC 5VDC 5VDC
4 GND GND GND GND
5 B B B B B
6 /B /B /B /B
7 N N *% N *% N *% N *%
8 /N /N ** /N ** /N **
9 Innenschirm
10 -15VDC -15VDC
11 GND SENSE -Sense ** -Sense **
12 AuBenschirm Schirm Schirm Schirm Schirm
13 VCC SENSE +Sense ** +Sense **
14 Alarm
15 +15VDC +15 VDC +15 VDC
Jumperposition auf der @ Y @ Y @ Y E@ Y E@ Y
Reglerkarte (40/50MHz) s | Ut U U o) tt o) tt
JP3-Flag OE3E 40/50MHz |0 255 255 255 (OE60=255)
JP3-Flag OE3E bei 60MHz | 0 255 255 -256 (OE60=255)

&

&

Die o.g. Tabelle gilt fir Aufzugsanlagen mit Asynchronmotoren

** = N,/N und die 'Sense’-Anschliisse missen nur verbunden werden, wenn der Geber diese hat!
Fur Synchronmotoren , Option SSI, EnDat ®, 2. Geber ATB oder Resolver , gelten die Anschluss-
spezifikationen und Einstellungen siehe unten in dem entsprechenden Kapitel.

5.1.1 Jumper JP3

Hardware Gebertberwachung:

oben

—1 Vss sinus;

unten —4 Kan. TTL
mitte —keine Uberwachung HTL, Resolver

Muss der Jumper JP3 umgesteckt werden, Uberprifen Sie auch das JP3-Flag in den Variablen!
Bei 60-MHz-Geraten gibt es den Jumper JP3 nicht! Hier schaltet das Flag die Hardware mit um!

Jumper JP3

) LJ 'E[jﬁ:\Stecker
. N zur'X6'

Offnung im
Seitenblech

Offnung im Seitenblech ™

s

N Tm=t
\ A
\ Es ‘ - /
Jumper 'JP3' —7
Steckverbinder
zur Option 'X6'

*= Bei BGR-1 und Plus-Geréten muss
statt des Kunstoff-Deckels gegebenen-
falls das Seitenblech und die Options-
tragerplatte entfernt werden, wenn der
Jumper 'JP3' umgesteckt werden muss

0089_03d

Bild: Lage von Jumper JP3 BGR 2-5; Bei BGR 1 und BGR 2 flach muss das Gehause gedoffnet werden (nur
40/50MHz). Bei 60-MHz-Geréaten entfallt Jumper JP3 (er wird automatisch Uber die Variable OE3E gesetzt)!

28.08.2013
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5.2 Einstellung Drehgeber und Strichzahlen

Gebertyp Speicherstelle 0E4A Ypeicherstelle OE3E JU mper JP3 (nur 40/50-MHz)
1024-Striche 1Vss 1024 000 Oben *
1024-Striche TTL 1024 255 Unten
1024-Striche HTL 1024 255 (-256 bei 60MHz) | Mitte
2000-Striche TTL 2000 255 Unten
2048-Striche 1Vss 2048 000 Oben **
2048-Striche TTL 2048 255 Unten
2500-Striche TTL 2500 255 Unten
2500-Striche HTL 2500 255 (-256 bei 60MHz) | Mitte
4096-Striche TTL 4096 255 Unten
512-Striche TTL 512 255, analog Beringer Unten
500-Striche TTL 500 255 Unten

* bevorzugte Ausfiihrung ,normale Winde* ** bevorzugte Ausfihrung ,Gearless-Winde"

Nach Ausfiihrung der Funktion "Werte speichern” Giber das interne, externe FU-Control kann es bei

&

Geberstrichzahlen ab 2500 Strichen u.U. zu einem Berechnungsiiberlauf kommen. Das interne FU-

Control zeigt: "Parameterfehler Reglung aus "; das externe zeigt: "Betriebsbereit? ". In diesen Fall
stellen Sie Parameter F24 auf den Wert "1" unter dem Menupunkt "Parameter verdndern". Nach-
dem "Werte speichern " ausgefiihrt wurde, ist das Gerat wieder betriebsbereit.

Das gleiche kann auch gelten bei der selten Aufhangung ,4:1"

5.3 Gebertechnlogie
5.3.1 1Vss 4 Kanal Sinus / Cosinus

Der 1Vss-Sinus / Cosinus Geber (z. B. 1024 Zyklen) stellt das derzeit modernste Gebersystem dar. Die inter-
ne zusatzliche Vervielfachung (n-fach-Analog-Abtastung z.B. n=256) bringt z. B. bei einem 2048-1Vss-Geber
eine effektive Strichzahl von n*2048 Inkrementen pro Umdrehung der Motorwelle. Diese hohe Auflésung ist
fur einen besonders sanften Lauf erforderlich, da keine diskreten Regelschritte (Springe zwischen den Flan-
ken und Totzeiten) auftreten kdnnen. Dies trifft besonders auf die langsam laufenden "Gearless"-Antriebe zu.

AuRerdem bietet das System eine perfekte Uberwachung bei Kabelbruch und Geberfehler durch die Auswer-
tung der 4 einzelnen 1Vss-Kanéle im DSV 544x-System.

5.3.1.1 Absolutwertgeber mit 1Vss 4 Kanal Sinus/C  osinus und analoge Resolversysteme

Bei Synchronmotoren wird der Pohlradwinkel RHO bendtigt, damit der Umrichter das Statordrehfeld immer
optimal zur Lage des permanent magnetisierten Pohlrades in die jeweiligen Motorphasen einspeist. Daher
wird noch eine Single-Turn-Lage Uber eine zuséatzliche Optionskarte dem Geréat mitgeteilt. Im Anhang werden
derartige Systeme am Beispiel verschiedener Winden - mit Synchronmotoren - erklart.
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5.3.2 TTL 4 Kanal

Der TTL-4-Spuren-Geber ist alternativ zum 1Vss - Geber verwendbar; seine Eigenschaften sind jedoch un-
glnstiger als 1Vss sin/cos, da die Analogabtastung nicht aktivierbar ist. (JP3-Flag auf 255). Die verhaltnis-
mafig kleinen Strichzahlen pro Umdrehung lassen noch gute Fahreigenschaften bei Schneckengetrieben zu,
wobei sich die Antriebsgerdusche deutlich erhéhen. Fiur Planetenrad- oder Direktantriebe (Gearless) ist das
Gebersystem nur bedingt oder u. U. nicht geeignet.

Das System bietet eine perfekte Uberwachung bei Kabelbruch und Geberfehler durch die Auswertung der 4-
Spuren im DSV 544x-System, wobei der Motor sich minimal bewegen muss, um diesen Fehler zu erkennen.

5.3.3 HTL 2 Kanal

Der HTL Geber mit 2 Spuren sollte nur in Notféllen, z.B. bei Altumriistungen, Geber ist bereits montiert, ver-
wendet werden.

Das System bietet wegen seiner nur 2 Spuren keine Uberwachung bei Kabelbruch und Geberfehler durch
den DSV 544x.

5.3.4 Drehgeberanbau, Geberkupplung

Fur ausgezeichnete Regeleigenschaften lhres Antriebes ist neben der Auswahl des Gebertyps natirlich auch
der Montageort und die Art der Kupplung von grol3er Bedeutung. Ein "schlechter" Drehzahlistwert zerstort die
beste Regelung!

Der Drehgeber soll mdglichst spielfrei an der Stelle des hochsten Massentragheitsmomentes mit der Motor-
oder Schneckenwelle verbunden sein. Die Kupplung darf keine Resonanzen, insbesondere der Regelzeit-
konstanten, zulassen. Hierbei erweisen sich Kupplungen aus gesagtem Aluminium (Helical) und gewickelte
Stahlfedern (SEW) als wenig oder sogar ungeeignet. Gute Ergebnisse werden Sie mit Periflex- und Falten-
balgkupplungen erreichen; bei Kupplungen mit Hartgummi-Stern darf dieser bei der Montage auf keinen Fall
zusammengedriickt werden. Richten Sie die beiden Wellen genau fluchtend aus, und beachten Sie die Hin-
weise des Geberherstellers zur Geberbefestigung an der Antriebseinheit. Sichern Sie Verbindungen gegen
Lésen (Madenschrauben, Klemmringe, Spannzangen). Sorgen Sie dafur, dass das Gebergehause leitend mit
dem Motor- bzw. Schneckengehduse verbunden ist.

5.3.5 Drehgeberkabel Schirmung

Fur ausgezeichnete Regeleigenschaften lhres Antriebsystems ist die richtige und ungestdrte Messung des
Drehzahl-Istwertes sehr wichtig. Der Drehzahl-Istwert ist ein Teil des gesamten Regelkreises. Seine Giite
wird ausschlie3lich von der schlechtesten Komponente, also einem womadglich gestérten Istwert, bestimmt.
Verwenden Sie daher die spezifizierten Kabel der Geberhersteller mit ausreichendem Querschnitt, guter
Schirmung und "twistet pair" Kabelfihrung.

Der Schirm muss auf beiden Seiten (Motor und Frequenzumrichter) geerdet werden. Drehgebertypen ohne
geerdetes Aul3engeh&use sind daher fur unsere Anwendung nicht geeignet.
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6 Inbetriebnahme

6.1 Bedienung des FU-Control

(bei 60 MHz nur externes FUC mdglich)

00000000
ooo0oCc0OO0OO0

@ ResetC>
BO OlAg

O

GEBER

O

Alles OK
Einschaltbereit
<A V>
O O OO0

Tasten

Stecker auf der linken Gerateseite !

- —  —

| FU-Control

O

0147_01d.drw

Wahrend der Einschaltphase Uberprift der Umrichter seine eigene Hardware, sowie die dazugehorige Peri-
pherie (Netzphasen, Motorkaltleiter und Drehgeber...)
Im Display des FU-Control erscheinen fur kurze Zeit folgende Meldungen und haben folgende Bedeutung:

| Displaymeldung

$edeutung der Displaymeldung

Netz einschalten:

Um die Parameter und
len zu verandern,

Variab-
mussen

diese zuerst eingelesen wer-

den.

Hochtaste driicken:

EMOTON LIFT CENTER
FUC 2.1 11.07.07

Initialisierungsphase: Der Umrichter Gberprft
sich selbst.

ERWARTE STATUS
ERWARTE FEHLER

Initialisierungsphase: Der Umrichter Gberpruft
seine Peripherie.

Alles OK
Impulssperre

wenn diese Meldung im Display erscheint, so
kann der Umrichter keinen Fehler feststellen.

Bitte beachten Sie, dass Eingaben am FU-
Control nur erfolgen durfen, wenn kein Fahrbe-
fehl anliegt. TIPP: Steuerung auf Ruickholung
schalten.

Starte Einlesen
Impulssperre

Lese Daten
Impulssperre

Das FU-Control liest nun alle notwendigen
Parameter aus dem Umrichter ein

Variablen
Verandern

Einlesen beendet.
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6.1.1 Menufuhrung des FU-Control (komplette Menufuihrung siehe in Dokument ki0503d0.pdf)

AllesOK
Einschaltbereit

Starte Einlesen Mentebene 1 @ @ Meniebene 2

Lese Daten P Variablen Variablenmeni

N Verandern ——| siehe Kapitel 8.2

\
Alles OK
Einschaltebereit
\

Parameteribersicht

——— Statusmeldung

-deutsch
Sp.r.ache -englisch
Wéhlen -franzésisch
‘ _ _ -italienisch
Fehlerspeicher Speichert bis zu -spanisch

— 1000 Ereignisse

ansehen -portugiesisch
A |
Information tUber | Softwarestand des
@ FU - Control FU-Control
\

Betriebsart +—— Aufzug/Normal (immer auf AUFZUG)

andern
\ Um die Variablen/Parameteranderung
Werte wirksam zu machen, missen Sie die
speichern? Werte speichern. Wahrend des Speicher-
‘ vorgangs keine Fahrbefehle geben !
Schnittstelle hilfreich, wenn kein Laptop
ansehen verfugbar:
Parameter Parametermeni
verandern siehe Kapitel 8.2
‘ Parameteribersicht
Adresse
verandern ——— Nur flr Servicezwecke

T

Tastenerklarung:

Rechtstaste
Aktiviert den ausgewéahlten Menlpunkt

Hochtaste
Auswahl eines Menilipunktes

@ Tieftaste @ Linkstaste

Auswahl eines Menilipunktes Ruckkehr zur vorherigen Mentebene
(ohne einen Wert zu andern => Fluchtmaoglichkeit)

0013_03d.af3

28.08.2013 © CGglobal Seite 27



C

EMOTRON DSV 5445/5444

6.1.2 Parametrierung des Frequenzumrichters (mitde  m FU-Control)
Nachdem der Umrichter die Parameter eingelesen hat, kann mit der Parametrierung begonnen werden.

Die jeweiligen Menlpunkte werden mit der Hoch- bzw. Tieftaste ausgewahlt und mit
@ der Rechtstaste zum Editieren aktiviert. Die Reihenfolge der Editierung kann frei ge-
wahlt werden.

Editieren: Schreibmarke (Cursor) mit Hilfe der Rechts- bzw. Linkstaste auf die ent-
sprechende Stelle positionieren.

Mit der Hoch- bzw. Tieftaste ist eine Ziffern- oder Vorzeichenanderung maoglich

Veranderte Werte akzeptieren: Rechtstaste so oft betédtigen, bis das FU-Control
,WERT UBERNOMMEN" meldet.

Die moglichen min/max. Werte sind im Kapitel 8.1 Parameter- und Variablenliste ein-
sehbar.

Kennzahl: Werkseinstellung "0" Keine Passwortabfrage.
Ein verlorenes Passwort kann nur ber EmoSoftLift oder unseren Service geandert
werden.

Menipunkt Werte speichern anwéhlen

Nachdem dieser Meniipunkt ausgewahlt und mit der Rechtstaste aktiviert wurde, erscheint im Display:

Bitte warten
nicht abschalten

(nach 10 ca. Sekunden)

Bitte warten...
Software-Reset

@ Erst nach dem Abspeichern ist der Wert fiir den Freq  uenzumrichter ,gultig".
Nicht bei laufendem Aufzug Daten einlesen, andern o der abspeichern !

6.1.2.1 Aufzug fahren lassen

Bitte das Kapitel TIPPS UND TRICKS beachten

6.1.2.2 Feinabgleich des Aufzuges

Bitte das Kapitel TIPPS UND TRICKS und die Bemerkungen in Kapitel Parametertbersicht beachten.
6.1.2.3 Fehler und Ereignisspeicher

Dieser Speicher nimmt die letzten 100 Fahrten bzw. ca. 1000 Meldungen auf. Sollen die Ereignisse (Status)
nicht mitangezeigt werden, so kann vorher im Menu "Adresse veradndern" die Adresse OF06h angewahlt
werden: wird deren Inhalt auf 00255 gestellt, so werden nur Fehler angezeigt. Bei 0000 werden alle
Ereignisse dargestellt.

@ Es handelt sich um einen RAM-Speicher, daher bitte das Gerat nicht vom Netz nehmen (dies
I6scht den Speicher). Auf Wunsch gibt es das externe FUC mit netzausfallsicherem Speicher.

6.1.2.4 Passwort

Alle FU-Controls verfugen (also internes und externes Bedienteil fir System DSV 5445) ab Méarz 2001 Uber
einen Passwortschutz, welcher ab Werk auf ,0" steht (O = keine Passwortabfrage). Wird das Passwort durch
Eingabe einer Zahl zwischen + 2.000.000.000 aktiviert, verlangt das Bedienteil diese Zahl, bevor Parameter
oder Variablen geandert werden kénnen. Achtung: Ein verlorenes Passwort kann nur tber EmoSoftLift ge-
l6scht werden! In diesem Falle rufen Sie unsere Hotline an, um die Code-Adressen zu l6schen.
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6.2 Inbetriebnahme mit EmoSoftLift fir W95 / W98 / ME / W2000 / NT4 / XP / VISTA

Das Programm EmoSoftLift ist sehr leistungsféahig. Sie kdnnen sowohl online als auch offline parametrie-
ren oder sogar programmieren.

Die CNF-Files bzw. CFG-Files bilden die kundenspezifische Menufiihrung und sind ebenfalls bei Bedarf an-
passbar.

6.2.1 Installation of EmoSoftLift

Wenn Sie eine aktuelle EmoSoftLift-CD verwenden startet AUTORUN das Setup-Fenster. Fiihren Sie zuerst
die Installation aus und danach die Funktion Update von der CD. Wenn die CD mehr 3 Monate alt ist, fihren
Sie das Update besser tber die integrierte Online-Funktion von EmoSoftLift aus.

DEDICATED DRIVE

@ EmoSoftLift installieren
@ Daten-Update zu EmoSoftLift
@ Emotran Offline =
R _ emotron
@ CD durchsuchen
DEDICATED DRIVE

@ Infos zur CD

@ Install EmoSoftLift

@ Update EmoSoftLift data

@ Emotron offline

@ Browse this CD

@ About this CD

EmoSoftLift + EmoSoftCom2

Wenn Sie unsere Download-Webseite verwenden, um die aktuellste Version von EmoSoftLift zu erhalten,
mussen Sie sich 'registrieren’. Hierzu benétigen Sie eine Kunden-Nummer und lhre e-Mail-Adresse. Besu-
chen Sie dazu unsere Webseite.

Auf der Download-Seite kénnen Sie die gepackte Vollversion (ca. 8Mb) von EmoSoftLift herunterladen. Auf
www.emotron.de kénnen Sie tber den Punkt 'downloads’, 'Produkte’ und 'Frequenzumrichter Emotron
DSV/GSV’ zur Registrier-Seite gelangen (auch Uber die alte URL: www.dietz-electronic.de/download.htm) .
Hierzu clicken sie auf den Link: ... download zipped file 'EmoSoftLift ... Nach dem Setup bitte noch die Online-
Update-Funktion von EmoSoftLift benutzen, um weitere zusatzliche aktuelle Dateien zu erhalten. Wenn Ihr
Rechner keinen eigenen Internetzugang besitzt, bitte mindestens File DATEN.ZIP von Hand herunterladen
und den Inhalt von DATEN.ZIP in den Ordner DATEN von EmoSoftLift entpacken. Eine Vollversion wird nur
bendtigt, wenn Sie noch kein EmoSoftLift installiert hatten, bzw. der PC kein eigenen Internetzugang hatte.
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6.2.2 EmoSoftLift Start Meldung
Nach dem Programmaufruf erscheint folgende Start Meldung:

Start message x|
emotr ong ErmoSaftLift uzer interface

for Ernotron frequency-conyverter
D5y B4d2 | DSY B445
D5y B4Rz | DSY 5453

ErmoSaftLift Werzion 1.21 ¢ 01.06. 2011

Cormerter DSy BAaRLL

Campart IEEIM 1 j

Applicatian | Il::"'.F'ngramme"xEthrl:un"-.EmDSI:uftLift"uDaten'xLI
Orline Update | Last update: IEIE-EI?-EEI‘H
ErnoSoftComs |

k. | Cancel | Help |

6.2.2.1 Umrichter Auswahl
Im Fenster Umrichter wahlen Sie den Umrichter Typ aus. Fir lhr Liftgerat "DSV 5445/MLL"

6.2.2.2 Schnittstelle ComPort
Wahlen Sie die richtige COM X lhres PC/Laptop aus! Standard ist COM 1

6.2.2.3 Applikation

Die Auswahl der Applikation blendet im Parametersatz je nach Anwendung Parameter und Variablen, die Sie
verandern kdnnen, ein oder aus und legt Einstellungsgrenzen fest. Fur Seilaufziige sind die Applikationen
Jift_d“ [ liftlsx” deutsch, ,lift_e" / lift3sx" e nglisch , lift_f* franzésisch  im Normalfall ausreichend.

Andere Applikationsdateien *.cnf/cfg sind rein kundenspezifisch und werden nur nach Riicksprache benétigt.
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6.2.2.4 Online Update

Wenn Sie EmoSoftLift auf einem PC/Laptop mit Internetzugang installiert haben klicken Sie einfach auf
"Online Update". Nach kurzer Initialisierung kdnnen Sie mit "Starten" das Update ausfuhren. Die Unterver-

zeichnissen z.B. DATEN, HMTL, AUDZ, ... kdnnen dann zum Update auch auf weitere PC/Laptop kopiert
werden

@ EmoSoftLift ¥1.21
¥4 Daten

@ Himl-Hilfedateien
@ Term

@ Ter

@ Treiber

@ Audz

@ EmoSoftCom2 ...
@ Images

Start download

@ Start Update
‘ Yersion / Info
e Cancel Update

6.2.2.5 Hilfe
Benutzen Sie die Hilfe-Funktion

Mehr Informationen finden Sie in der Zusatzdokumentation: EmoSoftLift-DSV.pdf im Ordner ‘..\infos’,
der nach dem ersten Internet-Update auf Inrem EmoSoftLift-Rechner installiert bzw. aktualisiert wird
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6.2.3 EmoSoftLift Parameter-Editor
-0 ]

OE3E  JP3FlagTTL  OEZE 0 0/255 & wenwendete Dateien
OE40  Authiangung QE40 2 1.4 | LIFT_D.CNF
OE42  Ubersetzung OE42 1 Zahler
0E44  Gangzahl OE44 1 Meriner [ NIMGE 256 KO
OE4E  Treibscheiben-Durchm. OE46 405 il
OE48  Berechnen? ja="255" (E48 255 07285 Adiessa
OE4a  Geberstichzahl — OE4a 2048 Inkr.
OE4C  Anfahruck Geschw, OE4C 0002 mis Dese
OE4E  Anfahruckzei OE4E 400 ms
OES0  Findili-Flag OESD I 0/255 Skalierung
OEBS STOPMACH BE-FEHLER OESS 1] 07255 |-| oon
OERS  WERT Z5IIDT-TIMER OEBA 5000 me
OESC  Auto-BHO-Suche ATE  OESC 255
OESE  RHO_SHIFT Synchionm. OESE 94 1 ¥ Reset fiir Urnrichter
OEED  Service-Flag OEED I 04255
OEEZ  Motevakuierung 3+1052 OEE2 1] 04255 never \Wert
0EE4  DCP=30 CAM=165 ACP=55 OEG4 a0 85165
OEGE  Baudrate DCP CAN ACP (EEG 1 010 [255
OEES  SG18-LG18-Flag OEES a 0/255 . .
DEE4  readonly Resolverl DEES 70 127 Eingabebereich
OEEC  readonly Bremsweg (QEEC 40 T 0. 255
OEEE  readonly "RHO-0"  OEGE a inkr. v
Dirucken Senden Beenden | Iator ater | Hilfe: |

@ Achten Sie darauf, dass Ihre Anlage auf ,Ruckholen” steht, damit keine Fahrkommandos ausge-
I6st werden, wahrend Sie Daten im DSV abandern. Sie riskieren sonst einen Nothalt durch Reset!

6.2.3.1 Parameter aus DSV bearbeiten

Die wichtigste Funktion ist ,Parameter aus DSV bearbeiten “ unter "Parameter". Nach dem Auslesen aus
dem DSV koénnen Sie beliebig viele Parameter und oder Variablen bearbeiten. Durch die Funktion "Senden"
werden alle Parameter und Variablen an den DSV gesendet. Nach dem RESET sind diese guiltig und in sei-
nem EEPROM gespeichert.

Mit der Funktion "Motor Daten" kdnnen die Parameter FO Rotorfluss und t Rotorzeitkonstante automatisch
ermittelt werden. Diese Funktion ist ausschlief3lich fir 2 - 6 polige Asynchronmotoren mit 25 - 100Hz geeig-
net. Bitte Uberprifen Sie die ermittelten Werte FO und t an Hand der Tabelle in Kapitel "Erlauterungen zu den
Parametern".

6.2.3.2 Parameter und Variablen sichern

Die Funktion ,Datei — alles auslesen von DSV nach PC *“ fiihrt eine Datensicherung aus. (Tipp: Geben Sie
als Datei-Name die Kommissions- oder Steuerungs-Nummer ein, (z.B. 12345) damit Sie spater eine eindeu-
tige Zuordnung haben). Die gespeicherte Datei finden Sie im Unterverzeichnis "DATEN" (Werkseinstellung
oder im zugewiesenen Pfad. als 12345.KOM. Die Dateiendung ".KOM" wird automatisch angehangt.

6.2.3.3 Parameter und Variablen auf DSV Ubertragen

Die Funktion ,Datei — alles Gibertragen von PC nach DSV “ Uibertragt die ausgewahlte Datei vom PC/Laptop.
zum DSV. Zur Auswahl im Fenster stehen alle Dateien auf die Endung *.KOM bzw. *.UPD.

Dateien mit der Endung KOM enthalten komplette Einstellungen inkl. der Parameter / VVariablen.

Dateien mit der Endung UPD enthalten keine oder nicht alle Parameter / Variablen; dh. *.UPD sind nur zum
Update geeignet.
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6.2.3.4 Istwertkurve

Eine sehr nitzliche Funktion ist die Einstellung ,Istwertkurve“. Default wird im oberen Diagramm die Fahrkur-
ve und im unteren Diagramm das Drehmoment angezeigt. Der Antrieb lauft korrekt, wenn die untere Kurve
nicht gegen einen positiven oder negativen Anschlag lauft. Sie sollte in der Beschleunigungsphase einen
.Berg" bilden, welcher sich in eine konstante Ebene (im Verlauf der Konstantfahrt) fortsetzt. In der Brems-
phase soll sich dann ein Tal anschlieRen, das zum Fahrtende auf der Null-Linie endet. Extreme Spitzen oder
Einbruche sollten nicht zu sehen sein. Die Fahrkurve im oberen Diagramm muss ,ruhig” verlaufen.

6.2.3.5 Terminal

Mit der Funktion ,, Terminal” lassen sich online Kontrollen des Fahrtablaufs durchfiihren. Die Abfolge der typi-
schen ,(...)“-Meldungen geben dartber Aufschluss, ob z. B. die Steuerung die korrekte Signalfolge an den
Umrichter schickt.

6.2.3.6 Fehlerspeicher auslesen

Mit der Funktion ,Fehlerspeicher auslesen” steht eine weitere Diagnosemdglichkeit zur Verfiigung. In der
Werkseinstellung werden zusammen mit den Fehlermeldungen auch alle Ereignisse z.B. Betriebsmeldungen
angezeigt.

6.2.4 Hinweise zum Programm EmoSoftLift

6.2.4.1 "speichern unter"

Die Funktion "speichern unter" kann jeweils nur eine Datei verwalten. Nachdem Sie also lhre Datei bearbeitet
haben, kdnnen Sie diese Datei mit "speichern unter" einen anderen Dateinamen geben. Danach muss au-
Berdem zum Abspeichern das getffnete Fenster geschlossen werden.

6.2.4.2 Programmierfunktionen

EmoSoftLift enthalt weitere Tools zur Programmierung und Anderung der gesamten Software des DSV. Die-
se Funktionen durfen nur von erfahrenen Benutzern verwendet werden. Bevor Sie diese Funktionen ausfiih-
ren, sichern Sie das Kommandoprogramm mit der Funktion "alles Auslesen".

Nach jeder Anderung der Software muss eine sorgféltige Inbetriebnahme des DSV mit geeigne-
@ ten Tests durchgefuhrt werden. Eine falsche Programmierung kann zu unerwartetem Verhalten
des Antriebs fihren; dadurch kann Verletzungs- und Zerstérungsgefahr bestehen.
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7 Liftprogramme, Firmware

7.1 Firmware TUDY..., TUDX..., TUDZ... und TUDW... (nur b ei 60 MHz Reglerkarte)

Die Liftsoftware (also die 'Kommandoprogramme *. KOM') in den DSV 5444/5445-Lift-Geraten hangt von der
verwendeten Firmware und Reglerkarte ab (‘40 MHz'-TUDY,’ '50 MHZz'-TUDX, oder '50 MHz'-TUDZ ) ab.
Alle Standardwinden mit Asynchronmotoren und Getriebe arbeiten in der Regel TUDYxxN oder TUDXxxN,
Gearless-Antriebe und Synchronmotoren arbeiten dagegen mit der '50 MHz'-Version TUDZxxN ...

Ab 2011 wird auf Kundenwunsch die 60-MHz-Version geliefert, welche fir Gearless- und Getriebe-Winden
geeignet ist. Die neue TUDWxxN-Firmware unterstitzt viele neue Funktionen (siehe dazu Parameterliste)!

7.1.1 Anwendung und Funktion der Firmware

Firmware Anwendung Funktion
AUDYxxN Eproms wurden bis 31.05.2002 in den '40 MHZz'-Geréaten verwendet und unterstiitzen
(40MHz2) alle normalen Getriebewinden mit Asynchronmotoren.

TUDYxxN Eproms werden ab 01.06.2002 in den '40 MHz'-Geréten verwendet und unterstitzen
40MHz alle normalen Getriebewinden mit Asynchronmotoren.

Der Unterschied zu '"AUDYxxN' besteht in der Behandlung des Ausgangs 'A0". Mit
Kommandoprogrammen ab 23.05.2002 entscheidet der neue Parameter 'F29', ob der
Ausgang 'A0' die bekannte Funktion 'Regelung lauft' haben soll (F29=242);

oder der Ausgang 'AQ' die Steuerung der Motorschitze mit (F29=3862) uibernimmt.
Diese neue Funktion erspart das Einhalten von Schitznachlaufzeiten in der Steuerung,
da 'AQ' die Fahrschitze stets stromlos ein- bzw. ausschaltet.

TUDXxxN Eproms werden ab 2009 mit '50 MHz'-Reglerkarten verwendet, sind jedoch — wie 40-
50MHz MHz-Versionen nur fir Getriebeanlagen und werden daher parametriert wie unter der
TUDY-Firmware. Der Grund ist die erhéhte Rechenleistung in Verbindung mit DCP_04.

AUDZxxN Eproms wurden bis 31.05.2002 in den '50 MHz'-Geréaten verwendet und unterstiitzen
50MHz alle Gearless-Winden mit Synchron- und Asynchronmotoren, sowie Synchronmotoren
mit Planetengetriebe.

TUDZxxN Eproms werden ab 01.06.2002 in den '50 MHz'-Geréten verwendet und unterstitzen
50MHz alle Gearless-Winden mit Synchron- und Asynchronmotoren, sowie Synchronmotoren
mit Planetengetriebe.

Der Unterschied zu '"AUDZxxN' besteht in der Behandlung des Ausgangs 'A0". Mit
Kommandoprogrammen ab 23.05.2002 entscheidet der neue Parameter 'F29', ob der
Ausgang 'A0' die bekannte Funktion 'Regelung lauft' haben soll (F29=242);

oder der Ausgang 'AQ' die Steuerung der Motorschitze mit (F29=3862) uibernimmt.
Diese neue Funktion erspart das Einhalten von Schitznachlaufzeiten in der Steuerung,
da 'AQ' die Fahrschitze stets stromlos ein- bzw. ausschaltet.

TUDWXxxN Gerate mit diesen Eproms unterstutzen '60 MHz'-Reglerkarten und werden fur erhéhte
60MHz Anforderungen gebaut. Die Firmware fasst die Funktionen von TUDX, Y, Z zusammen.

7.1.2 Firmware AUDY/Z, TUDY, TUDX, TUDZ, TUDW mit Kommandoprogramm (*.KOM)

Die Software (*.KOM) basierte in der Vergangenheit auf den Anschlussvarianten '3SZ', '7SZ', '9SZ', '10SZ',
sowie kundenspezifischer Sondervarianten.

Ab Juni 2002 wurden neue Features nur noch in Basis '7TZ', in bestimmte Varianten Basis '10SZ', und in
zukiinftigen Programmen eingefiihrt (z. B. die Umschaltmdglichkeit fir Ausgang 'A0").

Ab Ende 2010 gibt es zusatzliche Kommandoprogramme und Firmware fur die 60-MHz-Versionen des DSV,
Details sind in Datei gearlist.pdf /.htm aufgelistet. Dieses File ist tiber unseren Download-Bereich erreichbar.
Unsere Umrichter kommen ab Werk stets mit der aktuellsten Einstellung, daher wird das Einspielen anderer
Programme nicht empfohlen. Lesen Sie die Hinweise in der jeweils aktuellen Version von 'gearlist.pdf/.htm’!
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7.1.3 Wichtige Basisprogramme (Werkseinstellungen)

Folgende Basisprogramme stehen zur Verfligung:

¢

LIFT7SZ.KOM/LIFT7SZ.UPD empf. ab Datum 24.05.2003, unterstiitzt alle '40 MHZz'-Geréte ab der MNr.:
193000 (AUDYxxN und TUDYxxN) der Baureihen DSV 544x-Lift. Sie geniigt stets fiir alle 'normalen’ Ge-
triebe-Winden (z. B. Schnecken). Die Belegliste entspricht dem Bild '7SZ' in der Anleitung. LIFT7SZ.KOM
(bzw. die Update-Datei LIFT7SZ.UPD) ab 23.05.2002 stehen 'default' auf der alten Funktion hinsichtlich
des Ausgangs 'A0". Ab MNr.: 217000 (TUDYxxN) kann nun auch auf die neue Funktion umgeschaltet
werden. Wird Parameter 'F29' bei alterer Firmware umgeschaltet, funktioniert der Ausgang 'AQ' nicht (er
bleibt in Verbindung mit '"AUDYxxN' dann stets 'low"). Fur die Einstellung von Anlagen unter
LIFT7SZ.KOM genigt das 'Quickment’ (internes FU-Control ab Marz 2002) bzw. die LIFT_D.CNF
(‘Default’-Applikation von EmoSoftLift). Notevakuierung (Eingang 'E1") wird unterstitzt.

XXXXXTTZ.KOM/xxxxxT7TZ.UPD empf. Datum ab 29.10.2007, unterstitzt alle '40 MHz'-Geréate ab der
MNr.: 193000 (AUDYxxN und TUDYxxN), sowie '50 MHz'-Boards (TUDXxxN) der Baureihen DSV 544x-
Lift. Sie wird fur alle hochwertigen Getriebewinden empfohlen. Zu diesen Winden gehéren alle Planeten-
radgetriebe oder Hypoidgetriebe mit Asynchronmotoren, sowie Riemengetriebe und Schnecken mit ho-
her Gangzahl (alles Getriebe mit hohem Wirkungsgrad). Im Gegensatz zu LIFT7SZ.KOM/LIFT7SZ.UPD
sind hier getrennte I-Anteile (wie bei den Gearless-Antrieben) mdglich, was den Fahrkomfort beim 'An-
fahren' und 'Anhalten’ sehr steigert. Ansonsten entspricht die Belegung und Funktion der LIFT7SZ.KOM.
Die neue Funktion des Signals 'AQ' ist hier ab Werk fur TUDYxxN eingestellt (bei Verwendung unter
AUDYxxN missen Sie den Parameter 'F29' also auf '242' zuriicksetzen, damit ‘A0 wieder 'normal’ funk-
tioniert). Ab November 2010 werden zudem auch die neuen '60 MHz'-Gerate unterstitzt (Index 129, so-
wie Firmware ab 25.11.2010). Typische Programme sind LIFT7TZ.KOM, CHINA7TZ.*, ARGANO7.*
usw.!

Programme, bei denen der Inhalt der Zelle 0B34h (So  ftware-Index) mindestens den Wert 132 hat,
unterstitzen die aktuelle Firmware TUDWxxN (60-MHz)  und funktionieren auch mit den letzten
Firmware-Standen TUDYxxN (40-MHz), TUDXxxN und TUDZ xxN (50-MHz) rickwartskompatibel!

Stammprogramme fiir Asynchron gearles oder Synchronmotoren ( '50 MHz'-Geréate) sind alle kunden-
spezifisch. Zu diesen Lift-Programmen gehoren z. B. GAF58NEU.KOM/GAF58NEU.UPD (eine Werks-
einstellung fur asynchrone Gearless vom Typ 'Klose'), GAxx2567.KOM/GAxx2567.UPD (Werkseinstel-
lungen fir alle Blocher-Gearless), SMxxx7TZ.KOM (Werkseinstellungen fir Ziehl-Abegg-Gearless),

W SGxxxxx.KOM (Werkseinstellung fur Wittur-SAD-Gearless-Winden), EPM7-xxx.KOM (Werkseinstel-
lung fir Alpha-Synchronmotoren), sowie z. B. noch NINGB256.KOM/NINGB256.UPD (Werkseinstellung
fur Ningbo-Motoren China). Alle diese Files haben die Belegung '7TZ', wobei mittels der '50 MHZz'-
Firmware die fir Gearlesstechnik notwendige hohe Interpolation (typisch 256 x 4 x 2048 = 2097152) si-
chergestellt wird.

Wird ein Programmname DCP, ACP oder 10SZ verwendet (z. B. NINGBDCP oder GAF58DCP...), so ist
die Belegung '10SZ' giiltig (es handelt sich dann um Gearless-Antriebe mit einem Bus-System z. B.
DCP_03 usw.). Gearless-Antriebe sind in der Regel voreingestellt, bevor Sie bestimmte Parameter ver-
andern, sollten Sie mit unserem Haus Kontakt aufnehmen. In der Regel sind nur Geschwindigkeiten,
Rampen und in einigen Fallen die Verstarkungen 'k’ und 'F7' (siehe Parameterliste) zu korrigieren. Be-
achten Sie in Verbindung mit Synchronmotoren, dass u. U. eine 'Erstinitialisierung' zur Ermittlung der Ro-
torlage 'E6E' durchgefiihrt werden muss. Die 'ersten Schritte' bei Synchronmotoren werden spater er-
klart. Ab November werden alle Winden mit WYTW800F.KOM (ERN-Geber) bzw. WYTV800F.KOM
(ECN-Geber) gefahren. Die Polzahl ist nun frei einstellbar. Beide Files laufen unter TUDZ und TUDW!

Files wie *SSI60.KOM, *END60.KOM, *8SP60.KOM , sowie alle Gearless-Dateien mit einem Index ab
0B34h=125 laufen sowohl unter der neuen 60-MHz-Firmware TUDWxxN als auch unter der &lteren 50-
MHz-Firmware TUDZxxN, die Voreinstellungen sind aber fir 60-MHz gedacht. Mit 50-MHz-Geraten ste-
hen nicht alle neuen Funktionen zur Verfiigung. Bitte beachten Sie die Hinweise in Kapitel 8 (Parameter).

Die Liste aller fertigen Werkseinstellungen  sind in dem File gearlist.htm bzw. gearlist.pdf aufgelistet.
Diese Liste ist sehr hilfreich und befindet sich auf der Root der Kunden-CD 'EmoSoftLift’, sowie auf der
Download-Seite im Internet. Fiir mehr Informationen kontaktieren Sie bitte unser Emotron-Lift-Center .
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7.2 Aktuelle Firmware

Anhand der folgenden Liste kann die eingesetzte Firmware bestimmt werden.

7.2.1 40 MHz — TUDYxxN oder 50 MHz - TUDXxxN fir al le Standard Liftanlagen

Serie =30 = TUDYX3N/XX3N fiir DSV 544x-Typen mit 16A, 20A, 40A, 120A, 150A, 200A
Serie =40 = TUDYO4N/X04N fiir DSV 544x-Typen mit 5A, 9.2A, 10A, 60A, 80A, 250A
Serie =43 = TUDYX4N/XX4N  fiir DSV 544x-Typen mit 30A, 60A, 150A (alt)

Serie = 48 = TUDYO5N/X05N  fiir DSV 544x-Typen mit 15A, 70A

7.2.2 50 MHz — TUDZxxN - Reglerkarte fur alle Gearl ess- oder Alpha-Winden

Serie =30 = TUDZX3N fur DSV 544x-Typen mit 20A (alt), 150A, 200A

Serie =40 = TUDZ04N fir DSV 544x-Typen mit 5A, 10A, 60A (alt), 80A (alt), 250A
Serie =43 = TUDZX4N fur DSV 544x-Typen mit 30A, 150A (alt)

Serie =48 = TUDZO05N fir DSV 544x-Typen mit 15A, 20A

Serie =60 = TUDZO06N fur DSV 544x-Typen mit 40A, 60A, 120A

Serie =70 = TUDZ0O7N fir DSV 544x-Typen mit 70A, 80A

Hinweis: 60 MHz-TUDWxxN hat eine éhnliche Aufteilun g wie unter 7.2.2, jedoch mit nur noch 2 Serien
Serie =48 = TUDWO5N fur DSV 544x-Typ 15A, 20A, 30A
Serie =60 = TUDWO6N fur DSV 544x-Typ 40A, 50A, 60A, 80A, 120A, 150A, 200A, 250A, 320A, 400A

Ein Austausch von Firmware-Eproms darf nur nach Ric ksprache mit unserem Werk erfol-
gen, da ,falsche" Versionen zu Funktions-Stérungen an dem Gerat fiuhren.
@ Die Firmware, Auslieferungsstand, wird auf dem Type  nschild festgehalten.
Die alte Firmware-Chips AUDY ..., AUDZ... kbnnen wei ter verwendet werden.
Ausgang "AQ" bedeutet dann ausschlieB3lich "Regelung lauft" bei F29=242

7.2.3 Alte Gerateserien (20 MHz — DSV 5444 oder 20 MHz — DSV 5442)

Zur Vorgehensweise (Upgrade) von alteren Frequenzumrichtern fur Aufzugstechnik kontaktieren Sie bitte
unser Stammbhaus. Es stehen ,UPD"“-Files auf der Basis ,3SZ" und ,,7SZ" fur Altgerate u. U. zur Verfigung.

7.3 Auswahl besonderer Liftprogrammversionen

7.3.1 Kommandoprogramme

Unter Kommandoprogramme sind alle Programme zu verstehen welche werkseitig in den Umrichter einge-
spielt werden. Sie haben die Endung *.KOM. Diese Programme setzen bereits veranderte Parameter und
Variablen auf die Werkseinstellung zurtick. (Sie mussen nach dem Einspielen eines *. KOM-Programmes alle
Parameter und Variablen tiberpriifen und ggf. an Ihre Aufzugsanlage anpassen).

7.3.2 Updateprogramme

Unter Updateprogrammen sind alle Programme mit der Endung *.UPD zu verstehen. Werden diese Pro-
gramme in den Umrichter eingespielt, so werden die Kundenparameter nicht verandert. (Bisherigen Variablen
und Parameter missen nicht neu eingeben werden, tUberprifen Sie jedoch die neu durch das Update hinzu-
gefligten Variablen). Statt UPD-Files zu verwenden, kann auch die Funktion ,nur Programm Ubertragen”
unter EmoSoftLift verwendet werden. Neue Variablen / Parameter bendétigen dann noch plausible Werte, die
Sie in der Parameter- und Variablenliste finden.

Seite 36 © CGglobal 28.08.2013



EMOTRON DSV 5445/5444

C

Welches *.UPD-File muss man unter welchen Bedingungen einspielen (nur fir TUDY/TUDX - Standard-Lift)?

Programmname

eeignet z. B. fUr Steuerungen der Fir

men:

*3** KOM/UPD

(Béhnke+Partner, Osma, High-Content, bestimmte alte Relais-Steuerungen).
nicht fir Neu-Entwicklung, Updates und div. Funktionen nicht verfligbar!

*7*+* KOM/UPD

Kollmorgen, Liftronic, Schneider, NewLift, Wittur, Schmitt&Sohn, High-Content
Bbhnke+Partner und sonstige Fabrikate (typische Standard-Einstellung)

*g** KOM/UPD

Altversion (getrenntes AUF-/ AB — Signal), sonst aufwéartskompatible zu ,,7SZ"
Vorlaufig Updates und div. Funktionen nicht verfugbar!

*10** KOM/UPD
*+D. KOM/UPD
*A. KOM/UPD

DCP/ACP-Bus Version, z.B. fur Béhnke+Partner, AS Newlift, Kollmorgen.

Folgende Updates stehen im Moment fiir altere Gerate zur Verfiigung. (nur 20...40 MHz — Standard-Lift):

UPD-File: Empf. Stand Geeignet fir: Bemerkung
7SZ 5442.UPD ab 29.03.2000 System 5442-Lift alt
3SZ 5442.UPD ab 29.03.2000 " " " alt
7SZ 5444.UPD ab 29.03.2000 System 5444-Lift bis MNr. 192999 alt
3SZ 5444.UPD ab 29.03.2000 " " " alt

LIFT7SZ.UPD ab 24.05.2003 System 5444+5445 Lift ab MNr. 193000 | Standard-Liftprogr.
LIFT7TZ.UPD ab 29.10.2007 System 5444+5445 Lift ab MNr. 217215 Profi-Liftprogramm
CHINA7TZ.UPD |ab 15.10.2008 System 5444+5445 Lift ab MNr. 217215 Premium-Liftprogr.
LIFT3SZ.UPD ab 06.12.2003 System 5444+5445 Lift ab MNr. 193000 | alt

LIFT9SZ.UPD ab 31.01.2002 System 5444+5445 Lift ab MNr. 193000 | alt

ACP-DCP.UPD ab 30.01.2008 System 5444+5445 Lift ab MNr. 205000 | Standard-DCP/ACP
*,UPD / *.KOM ab Oktober 2011 lauft auf allen DSV’s mit TUDx (nicht AUDX) | empf. Index ab 132
LESS*.*files ab Januar 2012 bendétigte TUDW ab 2012 fir volle Funktion | empf. Index ab 135

Der Vorteil der Updates besteht u. a. darin, dass altere Systeme wie DSV 5442/5444 mit der Meniftihrung
bzw. Anleitung des DSV 5445 bedient werden kdnnen.
Die Updates flir DSV 5442 und altere DSV 5444 - Gerate gehen davon aus, dass diese Anlagen mittels der
Originalprogramme bereits voreingestellt wurden, also schon laufen.

Alte 40-50 MHz Karte, was ist zu beachten:
UPD-Files fir 50 MHz - Gerate (nur gearless Winden und EPM von Alpha) stehen zur Verfligung.

&

Wenn Sie Ihr System ohne vorhandene UPD - Datei ,updaten” wollen, benutzen Sie die Funktion

xalles Ubertragen..." und die jeweilige KOM - Datei. Dann passen Sie die Einstellungen geman der
alten Werte an lhren Aufzugs an. Neue Parameter / Variable belassen Sie dabei vorlaufig in der
Werkseinstellung.

Hinweis: 60 MHz-TUDWxxN kann nicht in alteren Geraten oder Boards verwendet werden. Es ist aber mog-
lich ein komplettes Board auszutauschen. Dieser neue Typ Reglerkarte lauft auch mit alteren Leistungsteilen.
Fur den Abgleich jener Karte an einem neuem Leistungsteil ist die Kundeninformation ki0703d0 zu beachten!
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Parameter- und Variablen-Ubersicht (Beispiel TUDWXxxN

mit Index 135)

* Rotorfluss <({31=Synchron.)=+ 3008.8008 @ + 10.888@. . + 160080.ABHA
* Nenndrehzahl bei 358U Fi=+ 1450.8808 1/min + 25.0080. .+ 90P8.8000
* Synchrondrehzahl 388U F2=+ 1568@8.8988A0 1/min + 25.8080. .+ 90088.A0HA

P-Anteil im Halt F3=+ 30.paea 3 + g.80AA. .+ 4000.006008
= Ve—Kurvenform F5=+ 16.88600 1.-min + 1.48868. .+ 1624_006808

I-Anteil Einfahren Fo=+ 4.8008 f6 + 1.80868. .+ 408 . A8RA

P-Anteil Einfahren F?=+ 600 .A88A £7 + 10.888@. .+ 8S0PA.ABEA
* MHormierung SW1l ~ Lastmess =+ 768800 read — 4895 _98886_ .+ 4095 _00806
* Geschw.—MNormieruny C(readr=+ 4002.00600 f18 + 1.80808. .+ 32767.00008
* Strecken—MNormnierung (readr=+ 1092 0088 21 + 1.88868_ .+ 32767._008060

Geschwindig.—faktor (readd=+ 6794.8080 22 + i.80808. .+ 32767 .0808
* Inkrementzahlfaktor (readd=+ 256 .00 £23 + 1.80868. .+ 32767 .00600
= VJerstaerkung I-Regler F24=+ i.A@@@ 1...3 + 1i_A@8BA._ .+ 3_0ARA

Firmwarekopf f25 = @ F25=+ a.8UPA A.. .63 + A.8ua0. | + 64 .0a80
* Halteweg EH Buendig F2b=+ 60.09808 mm + A.80AA. . + 10860 . BABA
* Motorspannunyg ~ EMK F28=+ 380.88600 U » f1 + 1.80868. .+ 20847 _00600
* AB-alt=242 AB-—neu=3862 F29=+ 3862.808008 29 + 242 _PABAA. .+ 3862 .60000
* PUM-Adjustage 125 = 18kHz =+ 124 .8800 f£30 + A.8uaa. . + LUa._\aua
* Polzahl Motor F31=+ 4_.8088 f31 + 2.80068. .+ 128 .A80A

I-Anteil fahren <normal) i=+ 4.8088 i + 1.80086. .+ 408 . A8HA

P-Anteil fahren k=+ 608.A80A k + 10.9P80. .+ BAPA.ABHA

Rotorzeitkonste t=+ 3090.9808 ms + 25.0P80. .+ 20PA.RABHA
* code LW BB30=+ 8.808A8 (read> — 3I2767.00@0..+ 32767 .0000
* code HUW BAB32=+ A.80RA (read> — 3J2767.86000..+ 32767 .0000
* Aenderungsindex 2818 @B34=+ 135.88008 (read> + A.8paA. .+ 32767 .00600
* RHO-Geschuwindigkeit BAB36=+ 15080.6000A ince. + A.8paAA. .+ 32767 .0000A

s—max Kontrolle BB38=+ 10784 .0000 read - 32767.80808. .+ 32767 .0000
* ke=U/C{1808rpn>*18 YBE BHE3A=+ 2620.8008 read + - .-+ 32767.0008
* R1i=mOhm Milli-Ohm 71C BB3C=+ 1080.80800 m.-Ohm + 1.8086. .+ 10860 .A8A
* BRUSH syn=255 asyn=A B@AB3E=+ A.80PA A..255 + A.8086a . . + 255 . A80A

Datensatz Gearless acig=+ B.8888 read — 32767.80808. .+ 32767 .00600

F? Kontrolle <+> AD38=+ A.80AA read - 32767.8080. .+ 32767 .000A

F? Kontrolle <—> aD3a=+ a.8888 read — 32767.80808. .+ 32767 .0060

Ui Inspektionsfahrt AEAA=+ A.38808 m-=s + A.AA1A. .+ 3._9A8A
* U3 Schnellstufe BEBZ =+ 1.4888 m~s + A.10868. .+ 7 .8868

U2 Zwischenstufe AEBR4 =+ 1.8088 mn-s + A.85868. .+ 7.80088

U1 Kleinstufe BEBG =+ B8.7588 mss + A.81868. .+ 5 .8868

Ue Einfahrstufe BEBG =+ B8.18088 mrs + B.80868 . . + a.50p8a

Un Nachregulieren BEAA =+ A.8188 m =z + a.0888. .+ a.20808
* Drehrichtung/Bus=255 BEBC=+ 255 .80 B-255 + a.80868 . . + 2558008
* linearer Nothalt BEBE=+ 5@.¥APA instaa + 1.80808. .+ 408 . ABHA
* Halt mit S-Kurwve BE18=+ 4.8008 instaa + 1.80868. .+ 400 . A8RA
= Einleitung Buendigf. @GE1Z2=+ A.80880 m. = + a_Ha3if. .+ 8._0808a
* Tuer auf Ux kleiner BE14=+ B.3088 mnss + B.80368. .+ 6. BARA
= Uebergeschwindigkeit BE16G=+ 1.660080 m =z + a.3aad. .+ 168.886808
* Bremsrampe BE18=+ 450.8008 distaa + A.80060. .+ 10800 . HABA
* Spitzbogen ja? = 255 BAElA=+ a.808A B-255 + A.8paAA. . + 255 . ABBA

I-Anteil im Halt BE1C=+ 4.8008 i-halt + 1.80868. .+ 408 . A60A

I-Anteil fahren <neu) HE1E=+ 8.8088 i—neun + 1.6468868._ .+ 406 . AAEA
* Rampensteilheit BEZ@A=+ 10.8800 in-staa + 1.88868._ .+ 1090608_00806
* Hochlauframpe HL BE22 =+ 450.A008 distaa + 10.8880. . + 10008.ABEA

Bremsverzoegerung BEZ24=+ 7508800 mns + 1i.88868_._.+ 408008_008060

Aus—erzoegeruny BAEZ6=+ 125 _AAAA m= + i_AAAA. .+ 4A808_0A80A
* Startverzoegerung BEZ8=+ 250 ._88000 mns + 1._68888_ .+ 4088_0080
= VJorwarnung Ueherlast HAE2A=+ 75 .88 1-158: + 1i_A@8A._ .+ 1560.AAAA
* Offzet Ueberlast BE2C=+ B.88AA inker. -— 32767.8000..+ 32767 .0000
* Hysterese Ueherlast BAEZE=+ 3.8888 inkyr. - 32767_0AAA. .+ 32767 _0000
* Buerdenwiderst. Ohm=1l@ E30=+ 253.88000 Ohm=1@ + A.8paE. .+ 48000, 0A6Aa
* Stromwandler—Faktor Kn E3Z=+ 1088_.8A08 Udg+Kn + A_ARAA. .+ HARA_AAAA
* motor—lost—err. 6BMHz BE34=+ 1080.08000 inker. + A.8paA. .+ 32767 .00600
* motor—lost—f lag 68BMHz BE36=+ A.ABPA — @ + - 256 .9808. . + 255 . ABBA
* motor—lost—-Zeit 6BMHz BE38=+ 250.0800 ms + A.8paA. .+ 32767 .00600
* motor—lost—hyst 68BMHz BE3A=+ 400.8808 inkr. - 32767.0800..+ 32767.0000
* analogsdigital Flag BAE3C=+ 255.A808 — @ + - 256 .9808. . + 255 _.ABBA
* JP3-Flag TTL BE3E=+ a.8008 — @ + - 256 .090008. . + 255 8808
* Aufhaengung BAE48=+ 1.86008 1...4 + 1.80868. .+ 4. 8008
* Uebersetzung BE42 =+ 49 .090608 Zihler + 1.80086. .+ LUa._auana
* Gangzahl AE44=+ 2.8888 Henner + 1_A8868._ .+ 160.A8AA
* Ireibscheiben—Durchm. BE46=+ 468 .A80600 mm + 25.8880. .+ 10808880008
* A3-alt=44? A3-neu=475 BE48=+ 449 .A00A U—f lag + A.8086. . + L08.ABnA
* Geherstrichzahl BE4A=+ 1024.80800 inker. + A.8paA. .+ 48%6.006008
* Anfahrruck Geschu. BE4C=+ A.8038 mrs + A.8016B. .+ a.820a
* Anfahrruckzeit BE4E=+ L60.88000 ms + 1.80868. .+ 25680.086008
* dezimalsbinaer Flag BAESA=+ A.A0pA — @ + - 25606008 . . + 255 . A8RA
* N_IST_FILTER ALLE BELZ2 =+ 255.8880 — @ + - 256.8888. . + 255 .8868
* I5Q_IST_FILTER ALLE BAE54=+ 255.A908 - @ + - 256 .96008. . + 255 . A8BA
= Hysterese Ux ~ Uerf. QAELLG=+ 250.88000 mm-s - LE0.8068H. | + L80. 886868
* ETOF WACH BB-FEHLER BELg =+ 22.9808 @255 + B.80868 . . + 256 . ABRA
* WERT Z5 TIDT-TIMER BELA=+ 5080.0080 ms + a.80868. .+ 32767 .0868
* Auto—RHO-Suche ATE BELC=+ a.86p@ — @ + - 2569608 . . + 255 8008
* RHO_SHIFT Synchronm. BESE=+ 1A.888A inkr. + 2.80808. .+ 208 . ABRA
* fervice-Flag BE6B=— 256.88000 - @ + - 256 .9608 . . + 255 8008
* Notevakuierung ?+188Z BE62=+ 255 .48 B-255 + A.ApanA. . + 255 . ABHA
* DCP=22-172 ACP=87 CAN=165% =+ 90.9060@ 85175 + 85.0800. _+ 256 .A00A
* Baudrate DCP=2 ACP=6b BEbb=+ 1.80688 A...18 + A.ApaAnd. . + 1@.088A
* Totzeit Abs—-Geber BE6E =+ 255 .9808 ms + B.80868 . . + LUa.aena
* Resolver-U ~ S—1limit BEbA=+ 188.80608 ...127 + A.ApaAnd. . + 1278868

readonly Bremsweq BEGC=+ 608800 mm + A_8aad._ .+ 32767 _00806
* readonly "RHO-@" BEGE=+ B.8888 inkr. -— 32767.88000..+ 32767.80000
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8 Parameter- und Variablenliste

Adr.

Parameter FU-Control

vs)

emerkung

TUDX/Y/Z

TUDW

FO

fO Rotorfluss

FO < 31 bedeuten bei TUDZ bzw. TUDW, dass ein

Synchron-Motor angeschlossen ist. Wird mit TUDW
ein Asynchron-Motor gefahren, so ist der Rotorfluss
nun 4x so hoch anzugeben, wie bei TUDY / TUDX.
Die Berechnung erfolgt mittels der Formel, Seite 47.

26...2000

26...8000

F1

Nenndrehzahl

Drehzahl Motortypenschild (bezogen auf 380-400V)
z. B. 1450 (4-poliger Motor), 960 (6-polig), 700 (8-
polig) Hz-Zahl mit beachten! Bei den Synchronmoto-
ren wird dieser Wert normal automatisch berechnet.

10...2999

10...4499

F2

Synchrondrehzahl

Motorsynchrondrehzahl 1500 (4-poliger Motor), 1000
(6-polig), 750 (8-polig) Hz-Zahl dabei mit beachten.
Bei Synchron wird jener Wert automatisch berechnet.

11...3000

11...4500

F3

P-Anteil im Halt

Die P-Halteverstarkung (Lageregelung) ist die Halte-
kraft im Stillstand unter der Bremse, die ein Gegen-
drehen verhindert. Der Wert liegt zwischen 12 und
bis zu 400. Er wirkt beim Lift nur bei Fahrtende!

12...120

12...240

F5

f5 Ve Kurvenform

F5 korrigiert die Einfahrkurve von 'Ve’ und 'F26’. Bei
kleinen Werten von 'Ve' und hohen Werten von 'F26’
sind Werte zwischen 1...32 Ublich, bei Getriebe wird
folgende Formel empfohlen: F5 = (Wert in OE08) + 1

1...101

1...101

F6

I-Anteil Einfahren

Der I-Anteil in der Lageregelung (Restweg F26) soll
bei TUDW 0,5x so hoch eingegeben werden, wie bei
TUDZ / TUDY / TUDX, um gleiche Wirkung zu haben

2...400

1...200

F7

P-Anteil Einfahren

Der P-Anteil in der Lageregelung (Restweg F26) ist
normalerweise einzustellen wie Parameter ’'k’. Bei
TUDW soll er eingestellt werden, wie fiir TUDY / X
bzw. seine Werte 2x so hoch haben wie bei TUDZ!

50...2000

100...4000

F9

Normierung
analog Bewertung

Kontrollparameter (read only), fur analoge Sollwert-
vorgabe ist bei TUDW nur 0,25x so hoch wie TUDZ

4...4000

1...1000

F10

Geschwindigkeits-
normierung

F21

Streckennormierung

F22

Geschwindigkeitsfaktor

Diese Parameter (read only) werden in Abhangigkeit
von Vervielfachung (16, 64, 256, 512), der Geber-
strichzahl und den Getriebedaten automatisch be-
rechnet, wenn die Variable OE48 auf 255 steht. Bei
TUDW ergeben sich die gleichen Werte wie bei
TUDZ. Im Vergleich zu TUDY oder TUDX ist aber
F10 2x so hoch und F9 8x niedriger , wenn ein
normales Getriebe verwendet wird!

1...20010

1...20010

10...4096

20...8192

1...13988

2...27976

F23

Inkrementzahlfaktor

Diese Zellen dienen nur zu Diagnosezwecken. 'F23'
ist bei '40 MHz' normalerweise Geberstrichzahl / 4,

128...
16384

125...
20000

F24

Verstarkung I-Regler

(bei 40MHz/50MHz =
Umschaltung auf F23)

Nur bei Betrieb des Motors ohne Drehgeber wichtig.
Wert aus der Tabelle auf Seite 47 auswahlen. Nur
60-MHz TUDWxxN ab 27.01.2012 unterstitzt dies!

1.2

1..3

F25

Firmware-Kopf

0 = Firmwarekopf sichtbar bei Reset und b3<cr>;<cr>

0...63

0...63

F26

Halteweg EH Buendig

Anhalteweg ab Biindigmagnet, -zone, bzw. INT=high,
Wertebereich: 0 - 250 mm (65=MPK, 40=LiSa). Son-
derfall F26=255: Anhalten mit S-Rampe aus OE10h.

0...255

0...255

F28

Motorspannung / EMK
(bei 40MHz/50MHz = 1)

Nur bei Option 'geberlose Vektor-Regelung mit MAX
1324 bzw. 60MHz-Innovasic-ship-set’! Mehr Info dazu
im File-Set LESS*.* (ab EmoSoftLift V121, Jan 2012)

1...2047
typ.= 1

48...690
typ. =380
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Adr.

Parameter FU-Control

emerkung

TUDXI/Y/Z

TUDW

F29

AD-alt=242 AO0-neu=3862

Wahlmdglichkeit nur in Verbindung mit TUDYxxN,
TUDXxxN, TUDZxxN (bei AUDYxxN- oder AUDZxxN-
Firmware darf nur 'F29' = '242' gewahlt werden, Bei n
Geréaten ab MNr. 217000 und mit Kommandopro-
grammen ab 22.05.2002 kann gewahlt werden, ob
'AQ' nur — wie bisher — 'Regelung lauft' anzeigt, oder
aber als Signal zum korrekten Schalten der Motor-
schiitze herangezogen werden kann ('F29' = '3862").
Dies ermdglicht die Kompatibilitat zu einigen Wett-
bewerbern (Schmitt+Sohn, Lifttronic, Findili = 242)

242 /3862

242 1 3862

F30

PWM-Adjustage

Dieser Wert darf nicht willkurlich verandert wer-

den. Es gilt stets Werkseinstellung Typenschild!

Die PWM ist auf die Motoren bereits abgestimmt.
SM225-Winden laufen z. B. mit 15kHz (F30 = 85),
sehr groRe Asynchron-Gearless u. U. aber nur mit
2,5kHz. Ein interner Jumper stellt den Bereich
2,5kHz-5kHz und 10kHz-20khz ein; d.h. ein Verstel-
len von 'F30' fihrt u. U. zu unerwarteten Ergebnissen
und kann Antrieb und / oder Umrichter beschadigen.

85...500

85=15kHz
104=12kHz
125=10kHz
250=5kHz
500=

2,5 kHz

104...500

104=12kHz
125=10kHz
250=5kHz
500=

2,5 kHz

F31

Polzahl Motor

Typenschild bzw. Herstellerangabe! (F31=120 x fy/nn
Runden Sie die errechnete Zahl auf die nachste
gerade ganze Zahl ab), Wertebereich: 2 — 128 mit
Geber, jedoch im geberlosen Modus maximal 32

2..128

2..128

I-Anteil Fahren (normal)

P

I-Anteil der Drehzahlregelung wahrend der Fahrt; je
hoher der Wert, desto weicher wird das Fahren.
Startwert = '40'. Dieser Parameter wird tber die bei-
den Variablen OE1C und OE1E umgeschaltet (read
only). Bei TUDY, TUDX und TUDZ gilt: i = k/159 als
kleinster Wert. Bei TUDW gilt: i = k/639 ist Minimum

2...400

1...200

P-Anteil Fahren

P-Anteil der Drehzahlregelung wahrend der Fahrt.
Startwert siehe F7. Bei TUDW gilt: k =i * 639 als
Maximum, bei TUDX und TUDY gilt: k =i* 159!

25...2500

50...5000

T Rotorzeitkonstante

Bei TUDX, TUDY und TUDW sind die Werter gleich,
bei TUDZ sind sie dagegen doppelt so hoch. Bei
alten Motoren kann der Wert unter 50 liegen, bei
synchronen Gearless-Motoren ist der Wert fest im
Programm hinterlegt (ebenso der Rotorfluss FO0).

25...2000

25...2000

B30

code LW (Kundencode)

Andern des Wertes blockiert Programm / FUC!

0...255

0...255

B32

code HW (Kundencode)

Andern des Wertes blockiert Programm / FUC!

0...255

0...255

B34

Anderungsindex Soft-
ware

TUDY / Z...-fahige Software hat einen Index von min.
117, TUDW...-fahige Software beginnt ab Index 125

min. 117
(132...135)

min. 125
(132...135)

B36

RHO-Geschwindigkeit

\%

Virtueller Wert zur Messung des RHO-Winkels unter
Last bzw. geschlossener Bremse (Funktion ist nur mit
TUDWxxN moglich). Default ist Vorgabe 15000 ok!

0...15000

2500...
30000

B38

s-max Kontrolle (read)

wird zu Berechnung von FO herangezogen (Seite 47)

0...4096

0...16000

B3A

ke=V/(1000rpm)*1 (read)

\%

10-facher Wert ke (wird aus F1 und F28 ermittelt und
gilt nur bei geberloser Feldorientierung unter 60MHz)

0

1...32776

B3C

R1=mOhm Milli-Ohm

Innenwiderstand R1 der einzelnen Motorwicklung
(Stern = 0,5*R=R1, Dreieck=R1), nur bei 60MHz !

1...10000

B3E

BRUSH syn=255 asyn=0

\%

Entscheidet Synchron oder Asynchron-Motor (nur bei
geberlosem Betrieb mit 60MHz und File = Index-135)

0...255

EO0O

Vi Inspektionsfahrt

Geschwindigkeit in m/s eintragen; siehe E2
(FU-Control in mm/s), typisch 0,3 m/s

0,001...
1,000

0,001...
1,000

EO02

V3 Schnellstufe

Geschwindigkeit in m/s eintragen; siehe E3
(FU-Control in mm/s)

Nur bei Wert OE3Ch = 0 (analoge Sollwertvorgabe):
0E02h normiert auch analogen Sollwert 10V = V3

0,1...6,0

0,1...9,0
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Adr.

Parameter FU-Control

emerkung

TUDX/Y/Z

TUDW

EO4

V2 Zwischenstufe

Geschwindigkeit in m/s eintragen; siehe E4
(FU-Control in mm/s)

0,05...5,0

0,05...7,0

EO6

V1 Kleinstufe

Geschwindigkeit in m/s eintragen; siehe E5
(FU-Control in mm/s)

0,01...4,0

0,01...5,0

EO8

Ve Einfahrstufe

Geschwindigkeit in m/s eintragen; siehe E6
(FU-Control in mm/s), typisch 0,05 m/s

EOA

Vn Nachregulieren

Geschwindigkeit in m/s eintragen; siehe E7
(FU-Control in mm/s), typisch 0,01 m/s

EOC

Drehrichtung (bzw. Bus)

\Y

Bei EOC = 0 -> 24 V-Pegel = AUF und 0 V-Pegel =
AB. Bei EOC = 255 -> 0 V-Pegel = AUF und 24 V-
Pegel = AB. Bei DCP-10SZ, ACP-Varianten und
LIFT9SZ immer auf 255 belassen (ein feste Wahl
der Richtung ist dort Giber 'low'=0V oder 'high'=24V an
Eingang 'E8' fest mdglich).

0...255

EOE

linearer Nothalt

linearer Anteil der Rampe in Inspektion (typisch 80)

8...80

2...300

E10

Halt mit S-Kurve

linearer Anteil der Rampe bei F26=255 (typisch 8)

2...20

1...150

E12

Einleitung Bundigfahrt

\Y

Wenn die Geschwindigkeit kleiner ist als der einge-
stellte Wert (m/s), dann wird Ausgang Al gesetzt. Bei
einer Geschwindigkeiten kleiner als der eingestellte
Wert, halt Aufzug am nachsten Bindigimpuls an (nur
LIFT7SZ, *77Z).

(FU-Control in mm/s), Wertebereich: 0.003 - 7.000.
Hinweis: Bei Gearless/EPM steuert Zelle OE12 den
Umschaltpunkt von 'l-Anteil-im-Halt' (OE1C) und dem
'I-Anteil-Fahren-neu' (OE1E) fir virtuellen Lastmes-
sung. Nur beim Gearless ist es erlaubt, OE12 kleiner
als die 'Ve' einzustellen (verhindert Rickschaltung
auf Wert OE1C)

0,2...0,8
(Wert dient
hier zum
maskieren
des Bln-
dig-
signals nur
bei altem
Programm:
LIFT7SZ,

3SZ, 957
und 10S2)

0,1...8,0
(Wert dient
zur Rick-

schaltung
auf den |-
Anteil im
Halt)

Bei alten
DCP-progr.
typ. 0,50

El4

Tur auf bei V kleiner

wenn die Geschwindigkeit kleiner ist als der einge-
stellte Wert (m/s), dann wird der Ausgang A2 gesetzt.
Bei Geschwindigkeiten kleiner als der eingestellte
Wert erfolgt Freigabe fir die Lift-Funktion: ,Frihoff-
nende Tiren“. Hinweis: Bei DCP unter 50MHz Uber-
nimmt OE14 aus technischen Grinden die unter
OE12 beschriebene Umschaltung der i-Anteile
(Grund: OE12 darf unter DCP nicht unter 0,5m/s ste-
hen), typisch 0,3 m/s

0,008...3,0

0,003...6,0

E16

Uberdrehzahl

wenn Geschwindigkeit kleiner als der eingestellte
Wert (m/s), dann ist Ausgang A3 gesetzt. V3 muss
kleiner E16 sein; die Standardeinstellung 1,05 x V3 =
Wert fir OE16 wird in Verbindung mit gesetztem Flag
fur Spitzbogen (OE1A) empfohlen (die Feinjustage
von Fernfahrt zu Stockwerksfahrt wird hier mittels
Wert 0E16 gemacht). Wertebereich: 0,300 — 10,000
m/s (FUC=300...10000 mm/s)

Das Erreichen der Uberdrehzahl fiihrt hier zu keiner
selbststandigen Stérabschaltung (A3 geht auf low),
wird das gewiinscht, muss A3 als Betriebsspannung
fur die Erzeugung der Signale ISP und/oder EO her-
angezogen werden. A3 schaltet dann das DSV ab
(Bremseinfall).

0,3...10

E18

Bremsrampe B

je gréRer der Wert. desto weicher und langer ist der
Bremsweg. Bei Getriebe ist der Wert typisch = 45.
Bei Gearless ist der Wert typisch =180 (4x héher).

10...1000

10...5000
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Adr.

Parameter FU-Control

emerkung

TUDX/Y/Z

TUDW

E1A

Spitzbogen

die Funktion Spitzbogen wird durch den Wert
OE1A="255" aktiviert. Es wird nur mit V3 gefahren (V1,
V2 machen ab 22.05.2002 keinen Spitzbogen mehr,
kénnen also getrennt auch verwendet werden, da nur
V3 Spitzbogen ausfiihrt). Zusammenhang mit OE02
(V3) und 0E16 (Uberdrehzahl)!

Achtung: Bei ACP/DCP_03 immer auf O stellen, bei
DCP_04 immer auf 255 stellen (ab Firmware 2008)

0..

.255

0...255

E1C

I-Anteil im Halt

Der I-Anteil im Halt verhindert den Rucklauf beim
Offnen der Bremse. Bei TUDW gilt: i = k / 639 ist
Minimum, ansonsten gilt i = k / 159 als kleinster Wert

2.

E1E

I-Anteil fahren

I-Anteil fahren. ersetzt Funktion von Parameter i (I-
Anteil-Fahren normal)! Bei TUDW gilt: i = k / 639 ist
Minimum, ansonsten gilt i = k / 159 als kleinster Wert

4.

.400

2...200

E20

Rampensteilheit

nur kleiner wahlen, bei Aufziigen, die mehr als 2m/s
laufen, typisch = 200

Bei 7TZ-Programmen mit analoger Sollwertvorgabe
begrenzt Wert die max. Rampe den Analogsollwert

1.

.200

1...200

E22

Hochlauframpe HL

je groRRer der Wert, desto weicher und langer ist die
Beschleunigung. Bei Getriebe ist der Wert typisch =
60. Bei Gearless-Winden ist der Wert typisch = 240.

10...1000

10...5000

E24

Bremsverzégerung

Zeit nach dem Anhalten V = 0 m/s, der Motor wird
weiter magnetisiert bis die Bremse mechanisch
schlief3t, typisch 500 ms

1.

.4000

1...4000

E26

Aus-Verzdgerung

Verzdgerungszeit fur die Signale AO und A7 zur Ent-
magnetisierung des Motors bevor die Fahrschitze
Offnen sollen, typisch 125 ms

1.

.4000

1...4000

E28

Startverzogerung

Zeit fiir das mechanische Offnen der Bremse bis zum
Anfahren, typisch 250 ms

1.

.4000

1...4000

E2A

Vorwarnung Uberlast

\%

Diese Sonderfunktion ist abh&ngig von der aktuellen
Software. Bei TUDX/Y-Versionen dient der Wert zur
Strombegrenzen bei USV-/Batterie-Notevakuierung,
typisch 75%

Bei TUDZ/W bestimmt der Wert den Stromwert, der
zur Erstinitialisierung (RHO) bei Synchron-Motoren
eingepragt wird (bezogen auf den Geratenennstrom),
typisch 40%

1.

.150

1...150

E2C

Offset

Justiert Analogsollwert nur bei +/- 10V Betrieb,
typisch O

-10...10

-10...10

E2E

Hysterese

<

Blendet im Bereich 0 V Stérungen aus (5mV = 1),
typisch 3

-10...10

-10...10

E30

Biurdenwiderst. Ohm*10

siehe Tabelle am Ende der Seite 45 (nur 60-MHz).

10...1000

124...2000

E32

Stromwandler Kn

siehe Tabelle am Ende der Seite 45 (nur 60-MHz).

20...8000

1000...8000

E34

motor-lost-err. 60MHz

zuléssiger Strom-Fehler (typisch 500)

0..

.32767

250...800

E36

motor-lost-flag 60MHz

0 = default, bei 255 wird diese Funktion eingeschaltet

...32767

0...255

E38

motor-lost-Zeit 60MHz

zuléssige Integrationszeit (typisch 125)

.32767

50...500

E3A

motor-lost-hyst 60MHz

zulédssiger Spannungs-Fehler (typisch 200)

...32767

100...800

E3C

Digital — Flag /
Schmitt — Flag

I IKIKIKIK <

Entscheidet Betriebsart Sollwert digital oder analog
(digital = 255 analog = 0), typisch 255

0
0..
0
0

...255

0....255

E3E

JP3-Flag

<

Gebertyp einstellen (Sinus=0, TTL=255, Jumper JP3)
Bei TUDW gibt es keinen Jumper mehr, HTL = -256

..255

-256...255
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Adr.

Parameter FU-Control

emerkung

TUDX/Y/Z

TUDW

E40

Aufhdngung

Anzahl der Umlenkrollen, 1 bei 1:1, 2 bei 2:1

1..4

1..4

E42

Ubersetzung

E44

Gangzahl

Getriebelibersetzung laut Getriebe-
Typenschildangabe

fir Gearless geben Sie jeweils "1" ein, in der typi-
schen Werkseinstellung bedeutet z. B.: 54 : 4 =
18.88 : 1 (im DSV-System kénnen Ubersetzungen
nur durch einen Bruch dargestellt werden). Wertebe-
reich: 1 - 500 (bzw. 1 - 10).

1...500

1...500

1...10

E46

Treibscheiben 0O

effektiver Treibscheibendurchmesser in 'mm' (Bei
gréRerer Treibscheiben bitte halben Durchmesser
eingeben und Uber doppelte Gangzahl anpassen)

25...1000

25...1000

E48

A3-alt=449 A3-neu=475
(ab TUDW, Index ab 129)

Berechnen?
(alte Programme = 255)

Mit TUDW-Firmware und Files ab Index 129 gilt:
E48=449 -> A3 meldet -> keine Uberdrehzahl
E48=475 -> A3 meldet -> Hysterese OE56h ok

Mit TUDX, TUDY, TUDZ bis zum File-Index 128 gilt:

E48=255 -> F10, F21, F22 automatisch berechnen
Ab Index 129 gilt: Wert 0E48h immer auf 449 stellen

0...449

449...475

E4A

Geberstrichzahl

Geberstrichzahl einstellen (siehe auch Variable
OE3E), erlaubt sind: 500, 1024, 2048, 2500, 4096
Striche bei '40 MHz' und 1024 und 2048 bei '50 MHZz',
sowie zuséatzlich 512 bei '60 MHz’ (nur asynchron).
FU-Control: Eingabe 2500, 4096 kann die Stérung
Parameterfehler verursachen. Bitte in diesem Fall
Parameter F24 von 2 auf 1 setzen und abspeichern.

500...4096

500...4096

asynchron
typisch 1024

synchron
typisch 2048

E4C

Anfahrruck-
Geschwindigkeit

Anfahrruckgeschwindigkeit zur Uberwindung der
Haftreibung beim Start. Die Geschwindigkeit ist von
der gewahlten Anfahrruckzeit abhangig. Eine grol3e
Zeit verlangt auch einen héheren Wert von OE4C.
TTL-Geber besitzen u. U. eine zu kleine Auflésung;
stellen Sie eine groRere Geschwindigkeit z. B. min.
0.005m/s ein, Wertebereich: 0,001 - 0.020m/s (Ge-
arless unter 0,001).

0,001...
0,02

0,001...0,02

E4E

Anfahrruckzeit

Zeit bis zur Uberwindung der Haftreibung. Werden
Rollen eingesetzt, kann der Wert auf unter 100ms
gesetzt werden. Bei GleitfiUhrungen ist der Wert u. U.
1000 ms' (bei einer gleichzeitigen Rucksackaufhan-
gung kann die Zeit Uber 1,5s liegen, wobei dann die
Anfahrruck-Geschwindigkeit 0,003 bis 0,005 ist),
typisch 250 ms (normal) und 125 ms (Gearless).

Nur fur 7TZ-Programme mit analoger Sollwertvorga-
be: Toleranz -Zeit bis zum Erkennen von Sollwert = 0.

0...2500

0...2500

ES0

Binar-Flag / Findili-Flag

\Y

Bei '7TZ’-basierten Programmen ist es ab 'Index-95’
(und Firmware = Juli 2005) moglich, die Eingédnge der
E/A-Ebene von 'normaler’ dezimaler Codierung auf
'binére’ Codierung (inklusive zwei Richtungs-
Eingange) umzuschalten. Dies ermdglicht die Anpas-
sung an diverse auslandische Steuerungen (wie z. B.
STEP), bzw. erleichtert den Austausch fremder Um-
richter-Fabrikate gegen ein Emotron-Lift-Produkt.
Altere Programmversionen reagieren auf das Flag
OES50 nur mit der Einstellung ,'V3=V1+V2', wenn
0E50=255 ist!

Neuere Programmversionen unterscheiden noch
zwischen 'binar nach KEB' oder "binér nach CT".

Die Sonderfirmware TUDXxxN unterstiitzt auch die

chinesische Codierung, wenn OE50 auf 15 steht. Bei
TUDWXxN ist zusatzlich -16 fiir russische Codierung
moglich. Typische fur Werkseinstellung 'dezimal’= 0

-256...255

-256...255
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Adr. |Variable im FU-Control

emerkung

TUDXI/Y/Z

TUDW

E52 [N_IST_FILTER ALLE

\%

Der Istwert des Drehgebers wird gefiltert wenn
E52 = 0 ohne; 255 mittel; -256 stark.

Bei 0 ist die Regelung zwar steifer, es treten — je
nach der Qualitat des Gebersignals — aber leichte
Gerausche auf, typisch 255

-256...255

-256...255

E54

ISQ_IST_FILTER ALLE

\%

Die Drehmomentausgabe wird gefiltert wenn

E52 = 0 ohne; 255 mittel; -256 stark.

Bei 0 ist die Regelung zwar steifer, es treten — je
nach der Qualitat des Gebersignals — aber starke
Geréausche auf, typisch 255

-256...255

-256...255

E56 |Hysterese Vx/ Verf.

(TUDW, Index min. 129)

64 256 FLAG 50 MHz
(alte Files bis Index 128)

Neue Funktion: Drehzahl-Uberwachung per Toleranz-
band, Wert in m/s, typisch 100mm/s, OE48h auf 475

Alte Funktion: Anzeige der Vervielfachung (nur read):
0=16f./64f., 15=64f. (TUDW), 255=256f., -256=512f.

-256...255

0...500

E58

STOP NACH BB-FEHLER

\%

Bei '0' wird der Umrichter nach allen Fehler selbst-
standig zuriickgesetzt. Bei '127' wartet er mit allen
aktuellen Fehler auf einen RESET.

Mit Firmware TUDYXXX und TUDZXXX ab Marz 05,
M-Nr. 231500, kann eine Fehlerauswahl getroffen
werden. "20" bedeutet: alle Fehler automatisch zu-
ricksetzen, auRer Drehgeber- und Prozessorfehlern
siehe dazu Kap. 9.2.1 Fehlerauswahl usw.

0...255

0...128

ES5A

WERT Z5 [2DT-TIMER

\%

Unzuléssig hohe Strome, falsche Drehfelder und
Phasenlagen, sowie lose Drehgeber fiihren nach der
Zeit in E5A zur Abschaltung des Umrichters (Fehler
12DT aufgetreten), typisch 5000 (Gearless 2500 ms)

1...30000

0...30000
O=kein
12DT!

E5C |Auto-RHO-Suche ATB

\%

‘Erstinitialisierung’ fir Synchron-Gearless automa-
tisch starten (bei Wert 255)! Wichtig: ISP (Stecker X1
Pin 5) muss 'high’, die Bremse offen und die Schiitze
angezogen sein! Im Falle 60-MHz ist ab Index 125
auch -256 mdglich (Initialisierung unter der geschlos-
senen Bremse), 255 liefert aber bessere RHO-Werte

0...255

-256...255

ESE
tor

Rho_Shift Synchronmo-

\%

Nur fur Synchronmotoren wichtig ( 'TUDZ/TUDW")
Mit steigender Drehzahl andert sich der Pohlrad-
winkel RHO, voreingestellt gemafl Motortyp ab Werk.

E60 |Service-Flag

Geberloser Notbetrieb (Parameter FO sollte hierzu
auf mindestens 1200 gestellt werden).

Wenn OE60 = '255', und 'JP3'-Jumper in Mittelstel-
lung ist (Geber fehlt also), fahrt das System auch
ohne Drehgeber.

Achtung: Der Motorstrom kann bei kleinen Dreh-
zahlen sehr grof3 werden, so dass die Maschine
verbrennt. Eine Motortemperaturiiberwachung
muss unbedingt aktiv sein, bei Synchronmotoren
ist Funktion '255’ nicht empfohlen (Unfallgefahr).
Bei TUDW-Firmware (60 MHz) kann man das Flag
OEG60h jedoch auf -256 setzen. In diesem Falle wer-
den F24, F28, B3A, B3C, B3E wirksam, womit der
Motor ohne den Drehgeber gefahren werden kann.

0...255
normal =0

Umschal-
ten bitte
nur nach
Ruckspar-
che mit
Werk

-256...255
normal =0

Umschal-
ten bitte
nur nach
Ruckspar-
che mit
Werk

Mehr Info
auf Seite
52 bis 55

in Kap. 9

E62 |[Notevakuierung

Bei 7TZ-, 7SZ, 10SZ-, 3SZ-, 9SZ-Versionen setzbar.
"0" bedeutet hier, dass Notevakuierung aktiviert ist.
7TZ-, 7SZ-Versionen schalten die Notevakuierung
auch Uber ein 'high'-Signal an Eingang 'E1' automa-
tisch frei, wenn die Ansteuerung nicht binér ist. Der
Wert in der Zelle OE62 ist daftir dann unerheblich.
Der Wert "0" unterdriickt bei allen Versionen die
Netzphasenliberwachung. Die Hardware muss fir
Notevakuierung vorbereitet sein (Klemmen 24/25

missen vorhanden sein), typisch 255

0...255

0...255
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Adr.

Parameter FU-Control

emerkung

TUDX/Y/Z

TUDW

E64

DCP=92/172 ACP=87
CAN=165

\Y

Auswahl Busbetrieb abhangig von Lift-Steuerungen:
Bohnke: DCP_01 =90, DCP_03 =92, DCP_04 =93

85...173

85...256
167 =

Kollmorgen: DCP_03 =172, DCP_04 =173
Newlift: ACP_01 =85, ACP 03 =87

Auswahl Baudrate fuir das Bus-System, typisch: 1.
DCP_01=1,DCP_03=2,DCP_04=2
ACP_01=6,ACP_03=6

Bei 0 werden im Fehlerspeicher alle Statusinfos ge-
speichert, bei 255 nur die Fehlermeldungen.

Bei neueren Standard-'Gearless'-Programmen wird
die Variable OE68 nicht mehr verwendet (TUDZ).

Bei allen DCP_04-basierten Programmen wird mit
dieser Variablen OE68 die Totzeit des externen
Schachtgebersignals festgelegt (50 bis 250ms).

Resolver-Spannung Wert 85 = 6,3 V (korrekt flr die
EPM-Serie von Alpha-Wittenstein sind hier min. 70
bis max. 100). Im Falle ab Index 128 wird hier das
Nennmoment in % eingestellt (maximal 110 erlaubt)

Bremsweg fiir Direkteinfahrt ab Kopierpunkt in mm,
dieser Parameter ist nur lesbar (Wert dient zum Ein-
trag des Kopierweges in der Steuerung und wird nur
ermittelt, wenn Variable OE1A auf 255 steht und min-
destens eine Fernfahrt erfolgreich durchgefiihrt wor-
den ist).Wenn OE1A auf 0 ist, erscheint hier der Wert
aus Parameter F26 (Biindigweg)!

BP308

E66 |Baudrate DCP=2 ACP=6 |V 1...10

E68 |[Totzeit Abs.-Geber \Y

/ SG18-LG18-Flag

0...255 0...500

E6A |Resolver-U/ S-limit \% 0...127 0...110

E6C [Bremsweg \% 0...2500

(nur lesbar)

0...30000
(nur lesbar)

E6GE |RHO-0 \Y 0...16000 (-32767...

32767

Pohlradwinkel des Synchronmotors (normal auf 0).
Dieser Wert darf nicht willkurlich verstellt werden
Bitte beachten Sie die Kapitel 10.2 bzw. 10.3 ff.

Der Parameter 't' ist bei (Gearless)-Asynchronmotoren unter TUDZxxN' ca. doppelt so hoch.
Bei Synchronmotoren ist 't' fest und der Wert FO spezifiziert den Motortyp; daher darf FO nicht
willktirlich geéndert werden. Belassen Sie FO und t moglichst hier in der File-Werkseinstellung.

8.1 Erlauterungen zu den Parametern

8.1.1 FO Rotorfluss

Der Rotorfluss "F0" ist fur den Leerlaufstrom (Feld) des Asynchronmotors zustandig. Wir empfehlen die Ta-
bellenwerte bzw. eventuelle kommissionsgebundene Einstellung zu Gbernehmen. Ein zu groRer Fluss er-
warmt den Motor unnétig, ein zu kleiner Fluss schwécht das Anfahrmoment. Bei Synchronmotoren dient der
Fluss zur Kodierung des Motortyps (Vorgabe bitte keinesfalls andern). In der Betriebsart ,geberlos” stellt man
mit "FO" den maximal notwendigen Strom ein (die Werte sind in diesem Falle dann in der Regel 4-stellig). Bei
TUDWXxN ('60MHZ’) in Verbindung mit asynchronen Motoren ist der Wert 4 mal héher als bei TUDX/Y/ZxxN!

8.1.2 t Rotorzeitkonstante

Die Rotorzeitkonstante "t" ist fir das Drehmoment (Anker) des Motors zustandig. Sie ist vom cos ¢ des Mo-
tors abhangig. Ist der cos ¢ schlecht so ist auch "t" klein. Zu grof3e Werte von "t" fihren zu Verlusten im
Drehmoment. Zu kleine Werte fihren zu Schwingungen im Beschleunigungsbereich. Nehmen Sie die Werte
aus der Tabelle bzw. die kommissionsgebundene Voreinstellung. Den exakten Wert fir den motorspezifi-
schen Parameter "t" nennt Ihnen auch ihr Motorhersteller. Achtung: Bei Asynchron-Gearless mit TUDZxxN
muss der doppelte Tabellenwert (Zeile ,Neuer Motor“) eingeben werden, Beispiel ,Klose* 18,5kW hat t=600
bei FO=500 (Bei TUDWxxN sind die Werte der Rotorzeitkonstante wie bei TUDXxxN und TUDYxxN normal).
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8.1.3 Einstellung der Parameter "FO" und "t" in Abh angigkeit des angeschlossenen Motors

DSV 5445 - x / 400 10 15 20 30

Motorleistung [kW] 3,0 4,0 50 4,0 55 6,5 55 7,5 8,5 9,0 11,0 | 15,0
"FO” TUDX, TUDY 400 600 750 400 500 600 350 450 650 450 550 650
"FO” TUDW (asyn.) 1600 | 2400 | 3000 | 1600 | 2000 | 2400 | 2100 | 2700 | 3900 | 1800 | 2200 | 2600
"t neuer Motor fiir FU 125 150 175 150 175 200 175 225 250 250 275 300

"t” alter Motor (Silumin) 35 45 50 45 50 60 50 75 80 90 100 110

DSV 5445 - x / 400 40 60 80 120

Motorleistung [kW] 155 | 185 | 21,2 | 220 | 27,0 | 29,5 | 30,0 | 37,0 | 45,0 | 45,0 | 55,0 | 65,0
"FO” TUDX, TUDY 400 500 600 400 500 600 425 475 550 400 450 500
"FO” TUDW (asyn.) 3000 | 3750 | 4500 | 2000 | 2500 | 3000 | 2550 | 2850 | 3300 | 3200 | 3600 | 4000
"t neuer Motor fiir FU 300 325 350 350 375 400 400 425 450 450 475 500

"t” alter Motor (Silumin) 110 125 130 140 150 160 170 180 190 190 225 250

DSV 5445 - x / 400 150 200 250 320
Motorleistung [kW] 75,0 90,0 | 110 132 160
"FO” TUDX, TUDY 400 600 | 750 750 600
"FO” TUDW (asyn.) 2400 2400 | 3000 2400 2400
"t" neuer Motor fur FU 600 875 | 900 950 1000
"t" alter Motor (Silumin) 275 400 | 4450 500 750

Die o0.g. Werte in der Tabelle fur "FO" und "t" gelt  en nur fir Asynchronmotoren mit Getriebe
(TUDYxxN/TUDXxxN). Bei TUDZ-Firmware (Asynchron-Gea rless) verdoppelt sich Wert ,t*.
@: Bei TUDWxxN-Firmware mit Asynchron-Winde bitte die Werte fur "FO” =4x hoher eingeben!
Alle Asynchron-Gearless sind voreingestellt; die We rte kénnen von o. g. Tabelle abweichen.
Fur Synchronmotoren gelten ausschlief3lich die Werte "FO" und "t" der Werkseinstellung, sie
dirfen nicht geéndert werden! Siehe auch Kap. Betri  eb von Synchron-Gearless-Motoren.

Seite 46 © CGglobal 28.08.2013



EMOTRON DSV 5445/5444

C

Weitere Einstellung (nur fir 60-MHz-Gerate), um z.B. Motorstrom, Motorspannung usw. anzeigen zu kénnen:

Mit'li}.ﬂ. 154|204 [304 (404 (404 |50A |60A |80A (804 [120A[1504)200A4 2504 (3204 4004 4704
Oe30h 1000 1000{1500( 953 (2000\1000(1500| 6R5| 487 487 300| 267 200| 150( 124 100( 8&
0e3zh S00( S00)1000( 10002000 (1000|2000 1000) 1000|1000 1000 | 1000) 1000 1000( 1000| 1000|1000
BGR 1 1 2 2 3 3 3 3 3 4 4 4 5 5 5 5 5
Firmware 04mM (05N |OSK (05N (D&M (05N (05N 0GR (05K [OEM |05M [OEM 05K (05K |0GN (05K (0GR
Serie Amp 48| 48| 43| 48| BO| BO| BO| BO| GOl BO| GO| BO| BO| GO BO| BO[ GO
L84 “aolt 9 9 ol ¥&l 10 9l 10 5 s 101 10 54| 5B 425 47 3| 3.2
R-shunt Ohm| 100( 100] 150|953 200( 100) 150|665 487 48,7 30( 267 200 15| 124| BRES| 576
F-gate Ohrm [ 562 56 2|39 2| 27 {22122 1) 15] 15 10] 165|662 47| 332|332 274] 274 1
Wdi current 2 2 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
R-reg K-Ohm| 332 332|332|332(33 2|33 2|33 2|665| 665 33,2/ 33,2|665| BES| BES| BES| 100 100
LemAAac 1000 1000{ 1000 (100020001000 | 2000|2000 2000 1000 {1000 | 2000 | 2000|2000 | 2000 | 2000 2000
max. kHz 150 120 12 12 12 12 12| 12| 10| 10 500 50| &0 2&A| 25| 25| 25
RoB K-Ohrm 475 475 475 475
f24 60MHz 1 1 1 1 1 1 1 2 2 1 1 2 2 2 2 3 3
30 min. a5 104( 104 104 104 104| 104| 104| 124 124| 250| 260| 2&0| &00( S00( S00( S00
CNYD-Type: | 10A | 12A | 15A | 25A | 30A 404 454 | GOA

nomimal A m 12 15[ 25| 30 4001 45| RO

dynamic A 200 24 30| s0| RO a0 90| 120

cage-form 1 1 2 2 3 3 3 3

max. kHz 150 12 12 12 12 120 12 10

(diese Tabelle gilt in Verbindung mit FU-Control ab Version 3.4 und 3.5, sowie ACP/DCP ab Oktober 2011)

Firrware |MHz |[Serig) |[0B38h = S-MAK| 23 * (S-WAK) Firrrware | Service-Flag |Brush-Flag | Synchron|FO = 2
TUDZEHIM =] 30 1736 1157 TuDwW 0 no Fo = Fi
TUDYE3M 40 30 1736 1736 TUDZ 0 no FO=FO
TUDXEIN 50 30 1736 1736 TUDY /= ] no FO=FO
TUDD4M 50 40 2304 1536 Tupw 0 yes F0 =28
TUDYO4M 40 40 2304 2304 TUDZ 0 VLEE: FO <31
TUDXD4MN 50 40 2304 2304 TUDY /= ]
TUDEZEAN 50 43 2482 1655 TUDWY 255 na FO=15"F0
TUDY AN 40 43 2452 2452 TUDZ 255 no F0=15*F0
TUDXEAN 50 43 2452 2452 TUDY /= 255 no FO=15*F0
TUDWOSN| 60 48 11076 7384 TUDWY 255 Yes FO=15"F0
TUDZ0EM &0 45 2769 1546 TUDZ 255 yes F0=157F0
TUDYOSM 40 45 2769 27E9 TUDY /= 255
TLIDHEM g0 45 2769 2769
TUDW 256 O no FO = F0
TUDWOGN| 60 60 13892 9260 TUDZ -266
TUDIEMN 50 B0 3473 2315 TUDY /= 256
TUDYOEM 40 B0 3473 3473
TLIDHGM g0 ] 3473 3473 TUDW 236 235 |yes Fo=F0 /2,5
TUDL -28h6
TUDII7 N 50 70 4045 2659 TUDY /= -256
Diese Tabelle ermdglicht Berechnung fur FO Diese  Tabelle zeigt nétige Korrekturen fur FO

Hinweis: S-MAX steht bei 60MHz in Zelle 0B38

S-MAX

FO =

*

Inenn Motor

3,0 *Inenn DSV

Beispi el:

FO =

Hinweis: Service-Flag = 0E60, BRUSH = 0B3E

11076

*

33,3A

3,0

* 30A

=4100

(Beispiel 60MHz)
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8.1.4 Formel zur Abschéatzung der Startwerte "FO" un  d "t"

Formeln fur die Parameter ,,FO* und ,t“, fir Motorle istungen die zuvor nicht aufgefiihrt sind
I kW, x17
FO= 800 x N Motor tneuerMotor - Motor +20 CalterMotor = kWpotor X 12 +20
INDsv tan Potor tan Puotor

Die 0.g. Formeln fur die Rotorzeitkonstante sind Faustformeln, die bis ca. 22 kW gelten. Genaue Werte kon-
nen Sie bei Ihrem Motorhersteller erfragen. Bei 50MHz-Boards (Asynchron-Gearless) verdoppelt sich 't'. Bei
Geraten mit 'hoher Stromauflésung’ kann sich auch der Wert von 'FO’ erhéhen (TUDx05N, x06N, x07N).

Achtung: Bei '60MHz’-Geraten (Firmware TUDWxxN) gil  t fir Rotorfluf3: FO = 3200 x (In motor / In DSV)
oder benutzen Sie die genaue Berechnung mittels Tab  elle und Typenschild (siehe Kapitel 7.5.3, S. 47)

8.1.5 Motorkennlinien

Auslegung von Motoren und Geraten in Abhangigkeit v on Kennlinie und Wirkungsgraden
Motorkennlinien:

Alter Motor Neuer Motor

Typischer Verlauf eines Typischer Verlauf eines
] élteren Silumin-Motors. 7] neueren Asynchronmotors.

Kennfaktor = 600 Kennfaktor = 700

Tragkraftin kg % Vmaxin r% x 16As

Getriebewirkungsgrad x Kennfaktor x 1kgm x Seilrollenwirkungsgrad

bendtigter Maximalstrom in A =
Seilrollenwirkungsgrad = 1-(Umlenkrollenanzahl x 0,045)

Ausflhrliche Hinweise zur elektrischen Auslegung finden Sie unter "Technischen Kundeninformationen"

8.1.6 Optimierung Parameter "FO" und "t"

FO Rotorfluss und t Rotorzeitkonstante konnen vor Ort durch Fahrversuche optimiert werden.

Dazu brauchen Sie eine Strommesszange, mit der Sie das Minimum des Motorstroms bestimmen

konnen. Die Messgenauigkeit ist daher nicht von Bedeutung. Die Zange sollte ,analog” arbeiten.

Wenn ein neuen FU-Control (Firmware ab 3.3) und ein 60-MHz-Geréat verwendet werden, kénnen

Sie auch - statt Stromzange oder EmoSoftLift-Kurve - die Istwert-Anzeige des FU-Controls nutzen.

Voreinstellung, Bedingungen:

* Geschwindigkeit V3 = 50-80% der Nenngeschwindigkeit

» Stellen Sie die P-Anteile F7 und k auf 400-800 (bei TUDW bzw. 60MHz auch héher moglich)

» Stellen Sie FO und t auf die Startwerte siehe Kapitel: "Einstellung der Parameter "FO" und "t" in
Abhéngigkeit des angeschlossenen Motors"

» Eine Fahrt mit konstanter Geschwindigkeit Uber mehrere Stockwerke muss maoglich sein, damit
Beschleunigungen die Strommessung nicht storen

« konstante Last, bei motorischem Betrieb
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Optimum fir t Rotorzeitkonstante

+ Andern Sie t beginnend mit dem Startwert mit +/- 10% schrittweise

* Der Motorstrom sollte kleiner werden. Bei zu grofem oder kleinem t steigt er wieder an. t ist
optimal beim Stromminimum.

Optimum fur FO Rotorfluss

« Stellen Sie t Rotorzeitkonstante auf den optimalen Wert, den Sie siehe oben ermittelt haben.

¢ Versuchen Sie durch Anderung von FO = Startwert mit +/- 10%, ob Sie den Motorstrom noch
reduzieren koénnen.

Optimum ist der minimale Strom.

Das absolute Optimum beider Parameter bedeutet nicht unbedingt das allerbeste Fahrverhalten.

Probieren Sie im Parameter t leichte Abweichungen von ca. (+)/- 10%, so dass das Fahrverhalten

auch wahrend der Beschleunigung optimaler wird.

8.1.7 Parameter / Variablen des Drehzahl- und Lager eglers

Die Bedeutungen der P- und I-Anteile (sogenannte getrennt 'l-Anteile’ zur Erhdhung des Fahrkomforts im
Moment des Lastwechsels von Bremse auf Motordrehmoment und umgekehrt) stellen sich wie folgt dar.

F3 P-Anteil im Halt wirkt nur im Stillstand bei Fahrtende (vor Abfall der Bremse)

F5 Ve-Kurvenform wirkt zusammen mit ,,Ve" und ,F26“ (empf.: F5=0E08h+1 oder sehr klein)

F6 I-Anteil Einfahren wirkt nur wahrend der Strecke ,F26" (also im Buindigbereich)

F7 P-Anteil Einfahren wirkt nur wahrend der Strecke ,F26" (also im Buindigbereich)

I I-Anteil Fahren normal  wirkt nur bei LIFT7SZ und "alten" Kommandoprogrammen wahrend der
Fahrt

K P-Anteil Fahren wirkt Uber alle Bereiche, auRRer in der Blindigzone (also ,F26*)

OE1C I-Anteil im Halt wirkt im Stillstand bzw. nach Unterschreiten der Schwelle OE12

OE1E I-Anteil Fahren neu wirkt wéhrend der Fahrt oberhalb der Schwelle OE12

8.1.7.1 Hinweise zur Parametertbersicht (normale Wi  nde, ,40-MHz"-Gerate)

Die Parameter i, k, F6, F7 sind maximal so einzustellen, dass : T:::ST <150 . 218 En;rr)}]:‘zwgsngkieinen Wert wéhlen (2.B.
Stellen Sie ,E1E“ auf min. 40 und ,k“ auf min. 600 und fahren Sie ein kurzes 20), dann in kleinen Schritten erho-
Stiick mit ,Vn* oder ,Vi“. Wenn der Motor nicht anfangt zu brummen, erhé- hen (siehe Kapitel Bremswege).

hen Sie ,k* bis 20% unter den Wert, der zum Brummen des Motors fiihrt. E20 = Standardwert 200 _ _
Stellen Sie ,E1C* so weit auf kleinere Zahlenwerte, bis k/E1C<150 gerade  |E22 = sollte doppelt so gro3 wie E18 sein.
erreicht wird. Ubertragen Sie ,E1E und k“ in die Parameter ,F6* und ,F7*. ® Getriebelibersetzung = 69/2 0 zur

Bei zu rauhem Lauf des Aufzuges verdoppeln Sie den Parameter ,E1E*. Erhohung der Genauigkeit ist auch 345/10
Hohe Zahlenwerte bei ,k* und ,F7“ bedeuten hohe P-Verstarkungen im DSV. |erlaubt (bei Planetenradgetriebe).
Niedrige Zahlenwerte ,E1C" und ,F6" bedeuten scharfe Integration im DSV.

. g7 EDZ.ED4.ED6 _ EDS
N __E18
— E20 EZO—\
E22
S \ __E® p )
. E1G L-f’f \\\ F2
| E4C F26 .
| E4E FE/F7
| EB5C

+_£ K/E1E
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8.2 Spitzbogenfahrt

1) Im Menl des FU-Control bzw. in der Mentifiihrung unter EmoSoftLift oder TER findet sich das Flag "Spitz-
bogen OE1A". Wird dieses Flag gesetzt, wird der "Spitzbogen" aktiviert. Bei "0" (dies ist die Werkseinstel-
lung), wird sich das Liftprogramm - wie gewohnt - verhalten. Sobald aber "255" eingetragen wurde, fiihrt ein
Wechsel von z. B. "V3" auf "Ve" zu einer "Spitzbogenfahrt". Der dabei zuriickgelegte Bremsweg ist ab dem
Kopierpunkt stets gleich. Dieser Wert wird nach der ersten Fahrt mit "V3" in Zelle OE6C abgelegt und kann
dort nachgelesen werden. Dies ist fur Anlagen mit digitaler Schachtkopierung sehr praktisch, da man dort
nun genau diesen Wert fir die Kopierung tibernehmen kann (der Aufzug macht dann eine ,Direkteinfahrt®).

2) So stellen Sie die Spitzbogenfahrt mit konstantem Bremsweg ab Kopierpunkt bei lhrem DSV 544*-Lift ein
(gilt auch fir die sogenannte Direkteinfahrt ab Kopierpunkt mit nachgeschalteter Buindigkorrektur ,INT2):

a) Stellen Sie Ihre Aufzugsdaten - falls nicht bereits vor eingestellt - wie gewohnt ein. Geben Sie in die Vari-
able fir die Uberdrehzahlschwelle einen um 1,05- bis 1,15-fachen Wert der Fahrstufe "V3" ein (also bei max.
Fahrstufe von 1,6m/s einen Wert von z. B. 1,68m/s fur Schwelle OE16).

b) Setzen Sie die Variable OE1A (Spitzbogen erlauben) auf 255 bzw. "true". Fahren Sie den Aufzug Uber
mehrere Haltestellen mit der héchsten Fahrstufe "V3" und stellen Sie mittels der Bremsrampe "B" (OE18)
einen geeignetes Abbremsverhalten ein (empf. wird ein Wert von ca. 40, dies ergibt bei 1,6m/s etwa einen
Bremsweg von 2400mm bzw. 1600mm bei 1m/s bei normalen Schneckengetrieben). Sie kénnen sich nach
einer Fahrt mit "V3" in der Variablen OE6C den Bremsweg in "mm" ansehen! Der Kopierweg, den die Lift-
steuerung vorgibt, darf nicht kleiner sein, als der Weg in OE6C, sonst Uberfahrt der Aufzug bzw. wird bei der
Direkteinfahrt zu scharf angehalten (geben Sie in der Steuerung einen um ca. 5% gré3eren Wert ein).

¢) Fahren Sie nun mit der "V3" eine Stockwerksfahrt oder Kurzhaltestelle an. Wenn der Spitzbogen korrekt
ablauft, fahrt der Aufzug genauso sauber ein, wie bei der Fahrt Gber mehrere Stockwerke. Sollte der Aufzug
einen unterschiedlichen Schleichweg zwischen Vollfahrt und Stockwerksfahrt machen, so kommt der Kopier-
punkt nicht geniigend genau (Systemtotzeit). In diesem Fall lasst sich die "Totzeit" durch Anderung der Vari-
ablen OE16 anpassen:

Wird in der Stockwerksfahrt "Ve" zu friih erreicht, muss der Wert der Uberdrehzahl geringfiigig vergroRert
werden, ist die Einfahrt zu knapp, nehmen Sie den Wert etwas zurtick. Das DSV-System kommt - dank der
2. Korrektur im Biindigbereich - stets exakt in die Haltestelle, auch wenn der obere Kopierpunkt von der
Steuerung nicht exakt gegeben werden kann (Totzeit ist zwar erlaubt, sie sollte sich aber méglichst konstant
verhalten).

d) Die Umschaltung auf "Ve" sorgt fiir eine Direkteinfahrt ab dem Kopierpunkt. Es wird stets der Weg gefah-
ren, der in der Zelle OE6C vom DSV hinterlegt worden ist. Ist die "Totzeit" Uber die Variable "OE16" korrekt
eingegeben, stimmen die Bremswege der digitalen Schachtkopierung mit dem Wert in OE6C exakt Uberein
(in diesem Falle wird ohne Schleichweg direkt eingefahren)!

e) Bitte lassen Sie den Wert der "Rampensteilheit” (0E20) stets auf in der Werkseinstellung; weiterhin wird
empfohlen, Hochlauframpe "HL" und Bremsrampe "B" gleichwertig einzustellen (z. B. beide auf 42), dies
ergibt beste Ergebnisse.

f) Unterstutzt die Steuerung mehrere Fahrstufen, so wirkt der ,Spitzbogen* nur auf V3.

g) Unter DCP_03 und DCP_04 wird der Spitzbogen automatisch verwaltet, bitte die Daten dort in vorgefun-
dener Werkseinstellung der Gerate bzw. des Files belassen.
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Beispiele fur Fahrkurven mit jeweils gleichen Daten, aber mit verschiedenen Stockwerksabstéanden:

1800

f — — !
Kopierpunkt Y leo=
< 0
Beide Rampen auf 42, Uberdrehzahl auf 1.85m/fs, %3 auf 1.60m/s, Bremsweg ca. 2400mm

—1&00 Z20sec

1800
EI f } t t |
: 0214
. > 937
: ) < -2
Kopierpunkt

Beide Rampen auf 42, Uberdrehzahl auf 1.85mds, %3 auf 1.60m/s, Bremswey ca. 2400mm

—1800

20sec
1800
f ¢ ¢ ¥ } ¢ ¢ ¢ ¢ f ¢ + ¢ ¢ !

0214
> 1368

: < -1

Kopierpunkt

Beide Rampen auf 42, Uberdrehzahl auf 1.85mis, %3 auf 1.60més, Bremsweq ca. 2400mm

—-1800 20sec
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9 Betrieb ohne Drehgeber (geberlose Feldorientierun Q)

Hinweis: Wir empfehlen, immer die neuesten Programm
LESS7TZ.* (bzw. Paket LESSNEW.* fur die englische
in Verbindung mit der 60-MHz-Firmware ab dem 27.01
verwenden. Das Paket lauft auf allen 60-MHz-Geraet
dem Innovasic-Prozessor IR1 und IR2, aber auch mit
188 von Intel (hier jedoch mit etwas weniger Perfo

Die Pakete LESS*.* mit Index 135 basieren alle auf
jedoch sind sie voreingestellt fir den Betrieb von

ohne Drehgeber in einfachen industriellen Anwendun
auch in einfachen Aufztigen und Rolltreppen auf der
von Asynchron- aber auch Synchron-Motoren neuester

Das Programm-Paket mit Index 135 unterstitzt:
Asynchrone Motoren ohne Drehgeber
Asynchrone Motoren mit Drehgeber

Synchrone Motoren ohne Drehgeber

(Hinweis: Anschlusstechnik bzw. Beschreibung der h
weiter erwdhnten oder aufgelisteten Parameter / V
finden sich in der normalen Anleitung DSV5445 unt

Wabhlen Sie in EmoSoftLift die Applikation LESS7TZ.

um eine deutsche Menu-Fuhrung zu erhalten. Wenn Si
Datei LESSNEW.CNF verwenden, ist die MenU-Sprache
EmoSoftLift steuert automatisch die richtige *.HTM

Deutsch LESS7TZ.HTM und bei English dann Datei LES

Im folgenden Schritt wird erst fir den Asynchron-M
dann fur den Synchron-Motor erklart, welche Parame
bedingt gesetzt werden mussen (lassen Sie die ande
vorerst in der Werkseinstellung und testen Sie im
falls es moglich ist, bzw. bei Hubwerken erst ohne

-Pakete
Version)
2012 zu
en mit
dem EE-
rmance).

LIFT7TZ,
Motoren
gen, oder
Basis
Bauart.

ier nicht
ariablen,
er LIFT7TZ2)

CNF aus,

e die
Englisch!
(also bei
SNEW.HTM).

otor und
ter un-

ren Daten
Leerlauf,
Personen).
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9.1 Asynchrone Motoren

Asynchroner Motor ohne Drehgeber (Beispiel 15kw, 3

[0B38] * In motor 10330 * 35.7A
FO = -----meeeeee = e = 4100
3.0*In DSV 3.0 * 30A

(Hinweis: Der Wert von FO ist korrekt, wenn sich i
50% Motor-Nennstrom bei halber Drehzahl ergeben =

F1 = 1/min bei In, Un, fn = 1450
F2 = 1/min bei f empty = 1500

F24 = siehe Tabelle unten (R-reg K-Ohm), ftr 30A-D
F28 = Un bei In, fn (V) = 380

F31 = Motor-Polzahl = 4
t ms= Rotorzeitkonstante (siehe Tabelle unten) = 6

0B3C = R1 in 1/1000 Ohm = 1000

(Hinweis: Wenn Sie den Wert nicht kennen, messen S
Widerstand zwischen zwei Motor-Phasen. Beachten S
bei Sternwicklung fur R1 der halbe Wert einzutrag
da Sie ja zwei Wicklungen messen. Bei Dreieck ist

2/3*R1 , lange Motorkabel mitmessen und dazu addieren!

OB3E = bei Asynchron stets= 0
(Hinweis: nur bei Synchron-Motor ist dieser Wert =

OEOO = Maximale Geschwindigkeit oder Fahrstufe V3 1
(Hinweis: V3 normiert auch den analogen Sollwertei

OE30 = Burdenwiderstand (aus Tabelle) fur 30A-DSV
OE32 = Stromwandler-Faktor (aus Tabelle) fur 30A-DS
(Hinweis: Beide Werte sind normal ab Werk bereits

OE3C = Analog/digital Flag (fur Auswahl Eingange) =
(Hinweis: fur analoge Sollwertvorgange X1 pin 17/1

OE4A = Geberstrichzahl (n6tiger Simulationswert) =
(Bitte setzen Sie den Wert abhangig von der Motorp
2.....8 polig setze OE4A auf 1024

10...16 polig setze OE4A auf 2048

18...32 polig setze OE4A auf 4096)

OES50 = Dezimal/Binaer Flag (fuer Beispiel dezimal)
(Hinweis: 255 z. B. ermdglicht 2 Richtungseingénge

0A-DSV):

m Leerlauf
sinphi*In)

SV

I
H

00

ie den

ie, dass
en ist,
der Wert

255)

/min = 1400
ngang 0-10V)

= 953
V = 1000
korrekt!)

255
9=0)

1024
olzahl,

~ 1l
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9.2 Synchrone Motoren

Synchroner Motor ohne Drehgeber (Beispiel 5.5kW an 30A):
[0B38] * In motor 11100 * 11.6A

FO = ------mmmm - = e = 572
7.5*In DSV 7.5 * 30A

(Hinweis: FO wird so eingestellt, dass sich im Lee rlauf
etwa 20% des Motor-Nennstroms als Maximum einstel len!)

F1 = 1/min bei In, Un, fn = 155

F2 = 1/min im Leerlauf +1 = 156

(Hinweis: F2 einfach immer auf F1 + 1 setzen bei S ynchron)
F24 = siehe Tabelle unten (R-reg K-Ohm), fuer 30A- DSv=1
F28 = Un bei In, fn (V) = 265

(Hinweis: Dies ist die EMK-Spannung des Motors bei der
Drehzahl F1. Man kann sie vom Hersteller erfragen , oder
aber das Service-Flag auf 255 statt -256 setzen u nd den
Wert mit FU-Control oder Dreheisen-Messgerat mess en.
Einige Hersteller geben stattdessen aber auch den Faktor
ke=V/(1000 1/min) an. Verandern Sie in diesem Fal le den
Wert von Parameter F28 soweit, dass sich bei der Variable
OB3A der 10-fache Wert von Faktor ke von selbst e instellt!
F31 = Motor-Polzahl = 24

(Hinweis: Fabrikant fragen, oder aus Hz und 1/min rechnen)
t ms= Rotorzeitkonstante (siehe Tabelle unten) = 1 75
(Hinweis: Bei Synchron-Motoren lassen Sie Wert = 1 75)

0B3A = ke=V/(1000rpm) *10 = 17096

(Hinweis: Dieser Wert wird vom DSV automatisch aus den
Parametern F1 und F28 ermittelt. Wenn Sie den Wer t von
ke kennen, stellen Sie F28 so ein, dass 0B3A=10*k e ist)

0B3C = R1in 1/1000 Ohm = 1500

(Hinweis: Wenn Sie den Wert nicht kennen, messen S ie den
Widerstand zwischen zwei Motor-Phasen. Beachten S ie, dass
bei Sternwicklung fuer R1 der halbe Wert einzutra gen ist,
da Sie ja zwei Wicklungen messen. Bei Dreieck ist der Wert
= 2/3 * R1, lange Motorkabel mitmessen und dazu a ddieren.
Hochpolige Syn.-Langsamlaufer sind in der Regel i m Stern)

OB3E = bei Synchron stets = 255
(Hinweis: nur bei Asynchron-Motor ist dieser Wert =0)
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C

OEOO0 = Maximale Geschwindigkeit oder Fahrstufe V3 1
(Hinweis: V3 normiert auch den analogen Sollwertei

OE30 = Burdenwiderstand (aus Tabelle) fur 30A-DSV
O0E32 = Stromwandler-Faktor (aus Tabelle) fur 30A-DS
(Hinweis: Beide Werte sind normal ab Werk bereits

OE3C = Analog/digital Flag (fur Auswahl Eingange) =
(Hinweis: fur analoge Sollwertvorgabe X1 pin 17/19

OE4A = Geberstrichzahl (nétiger Simulationswert) =
(Bitte setzen Sie den Wert abhangig von der Motorp
2.....8 polig setze OE4A auf 1024

10...16 polig setze OE4A auf 2048

18...32 polig setze OE4A auf 4096)

OE50 = Dezimal/Binar Flag (fuer Beispiel dezimal) =
(Hinweis: 255 z. B. ermdglicht 2 Richtungseingange

/min = 1400
ngang 0-10V)

= 953
V =1000
korrekt!)

255
= O)

4096
olzahl,
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9.3 Asynchrone und synchrone Motoren (sonstige Eins tellungen)

Asynchron-Motor:

Mit dem FU-Control oder A-Meter bitte den Motor-St
ohne Last prifen, falls moglich, FO nachjustieren,
wenn sich bei halber Nenndrehzahl nicht der Leerla
strom der Maschine einstellen sollte (ca. 50% von

Synchron-Motor:

Mit dem FU-Control oder A-Meter bitte den Motor-St
ohne Last prifen, falls méglich, FO nachjustieren,
wenn sich bei halber Nenndrehzahl mehr als 20% von
einstellen (es gentigen hier u. U. auch schon nur 1

Andere Parameter:

Die Verstarkungen k und F7 hangen von dem Wert in
ab und auch von der Differenz der Strdme zwischen
Gerat und dem Motor. Bei Wert 1024 in OE4A sind k
F7 bis zu 1200 hoch, bei 4096 sind es nur 200...30
bei sehr kleinen Motoren an groRen Geréaten werden
Werte noch kleiner ausfallen. Sie kbnnen das tber
I-Anteile F6, i, OE1C, OE1E kompensieren, wenn Sie
diese mit verkleinern. Bei zu weicher Parametrieru
ein Schwingen bemerkbar, bei zu hoher Verstarkung
es dagegen zu stérendem Summen oder Pfeifen. Die |
sind entweder 4 zu 8 oder 2 zu 4. Des weiteren wir
empfohlen, die beiden Filter OE52/0E54 bei Asynchr
255 zu belassen, bei Synchron-Motoren ist oft = 0

Tabelle fur Wert F24:

F24 =1 bei 3A, 6A, 9A, 10A, 12A, 15A, 16A, 20A,
30A, 32A, 40A old, 45A, 50A 80A old, 120A

F24 = 2 bei 40A new, 60A, 80A new, 150A, 200A, 25

F24 = 3 bei 400A (Hinweis: Normal ist F24 ab Werk

Tabelle fir t in ms:

Synchron = 175, Asynchron ist abhangig von Cosinus
t= 50 bei cos-phi 0,50

t= 100 bei cos-phi 0,70

t= 200 bei cos-phi 0,80

t= 300 bei cos-phi 0,82

t= 400 bei cos-phi 0,83

t= 600 bei cos-phi 0,85

t= 800 bei cos-phi 0,88

t= 1200 bei cos-phi 0,92

Kontrolle Gber Kurve:

Um die simulierte Vektor-Regelung zu beurteilen, |
Default-Kurve LESS7TZ.IWK und starten Sie diese mi
Motor, um das Verhalten der Anlage auf Fehler zu k

rom

uf-
In).

rom

In
0%).

OE4A
dem
und
Ound
die

die
auch
ng ist
kommt
-Werte
d noch
on auf
besser!

25A,
0A, 320A
korrekt)

-Phi:

aden Sie die
t laufendem
ontrollieren.
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10 TIPPS, TRICKS und Fehlersuche

1) Motor reagiert unabhangig von der Fahrstufe nur mit langsamer Drehzahl und zieht ho-
hen Strom, Fehlermeldung "lidt" nach kurzer Fahrze it (1 - 5sec):
Wenn hoher Strom bei niedriger Drehzahl gezogen wird, steht das Signal A6 meh-
@ rere Sekunden an bzw. lauft die Momentkurve auf Anschlag. Fahrt sofort been-
den, denn dieser Zustand fuhrt zu starker Uberlastung von Motor und Umrichter;

¢ Drehfeld am Motor falsch oder Drehgeber nicht mit Motor mitlaufend.
¢ Geberstrichzahl falsch (1024 1Vss ist Standard -> Speicherstelle OE4A kontrollieren )
¢ Polzahl ,F31" falsch oder tauschen zweier Motorphasen

2) Meldung Drehgeberfehler oder stark unrunder Lauf
¢ Kabel falsch verdrahtet oder Drehgeber defekt
¢ Drehgebertyp TTL statt 1Vss angebaut (Speicherstelle OE3E kontrollieren)
¢ Kupplung defekt bzw. Geberschirm liegt nicht beidseitig auf
¢ Pin 12 am Stecker X3 muss Verbindung gegen PE des DSV haben

3) Keine Ruckmeldung von Signal ,, A9“ (Bremse auf):
+ Kontakte prellen stark: bei alter Firmware vor 19.03.99 Update einspielen (OE3Ch=255),
ISP und ,EQ" gleichzeitig schalten (automatische Entprellung)
¢ Eine der Freigaben ,ISP“ oder ,EQ" fehlen, Verdrahtung prifen
+ ,EO0“ wurde nach Fahrtende nicht weggenommen, Signal messen

4) Direkteinfahrt funktioniert nicht, da Signal ,Ve “im Bundigbereich weggenommen wird:
¢ Bei Programmen auf der Basis 7SZ, 7TZ, 10SZ, 10TZ muss ,,A5" mit ,INT2" verbunden sein.
¢ Bei Standard-Winden (40 MHz) darf die Schwelle OE12 nicht unter dem Wert von Ve sein.

5) Motor schafft die Last nicht (aus dem Fang zu zi  ehen) bzw. bleibt hangen:
+ Motorklemmbrett beachten (Stern- oder Dreieckschaltung)
¢ Fehldimensionierung des Antriebsgerats (Wirkungsgrad der Anlage ,Maschine oben/unten
beachten” bzw. schlechter Wirkungsgrad von ,Rucksackaufhdngung mit Gleitfihrungen®)
¢ Rotorzeitkonstante passt nicht zum Motor. Bei Altumristung von Silumin-Motoren ist ,t*
meist kleiner. Im Einzelfall kann auch der Rotorfluss zu klein sein (Tabellenwert tGberprifen)

6) Motor brummt im Stand oder summt stark bei klein eren Drehzahlen:
¢ Verstarkungswerte zu grof3
¢ P-Anteile von Halt, Anfahren und Fahren verkleinern
¢ Drehgeber sitzt nicht an der Stelle mit der grof3ten Massentragheit

7) Beim Anfahren ruckt die Treibscheibe fuhlbar zur  (ck:
¢ 40MHz: I-Anteile Fahren und Anfahren nicht klein genug, P-Anteil im Halt zu gering
¢ 50MHz: I-Anteil im Halt zu hoher Zahlenwert, Startverzégerung zu grol3er Wert

8) Beim Anfahren zupft der Antrieb (Anfahrruck):
¢ Sanftstartzeit zu gering, Hochlaufverrundung zu steil
+ Sanftgeschwindigkeit nicht an Haftreibung angepasst (zu hoch)
¢ bei Planetenradgetrieben: I-Anteil Fahren und P-Anteil im Halt scharfer stellen
¢ bei alten Schneckengetrieben: I-Anteil Fahren gro und P-Anteil im Halt klein wéhlen
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9) Beim Anhalten gibt es einen spirbaren Ubergang v on ,Ve*-Interrupt:

¢ ,Ve" nicht an den ,Einfahrweg" angepasst, Abhilfe durch Verringern von ,Ve* oder Verlange-
rung von Wegstrecke in Parameter ,F26".

¢ Der Kopierpunkt fur den Einsatz der Einfahrgeschwindigkeit ,Ve" sitzt zu dicht vor der Biin-
digkeit. Dadurch entsteht eine zu steile Einfahrt ab dem Interruptpunkt. Abhilfe: Kopierpunkt
weiter zuriicksetzen, bis eine Schleichfahrt zum Interruptpunkt entsteht. Jetzt Ricklaufver-
rundung so vergroRern, dass der Ubergang ohne erkennbare Schleichfahrt passiert.

¢ 50MHz: Unterschied zwischen OE1C und OE1E zu grof3 (OE12 versuchsweise unter den
Wert von ,Ve* legen, damit die Ruckschaltung auf ,I-Anteil im Halt" nicht erfolgen kann).

10) externe 24 V-Spannungsversorgung wird kurzgesch  lossen sobald ein Eingang am DSV
angesteuert bzw. angeschlossen wird.
¢ der 24 V-Pegel wurde um mehr als 25 % Uberschritten
¢ die Schutzelemente des DSV haben angesprochen
¢ Bitte das Gerat zur Uberpriifung an unser Werk senden.

11) Aufzug fahrt mit halber oder doppelter Geschwin  digkeit
¢+ Werte fur Gangzahl und Aufhdngung kontrollieren.
¢ Es kann ein Problem mit Zahlentberlaufen geben, wenn die Treibscheibe oder die Aufhén-
gung ungewohnliche Werte haben (f10 und f22 werden dann auf Umdr./Min. umgestellt)

12) Ausgang A9 wird im Bundigbereich nicht weggenom men
¢ Wenn Parameter F7 (P-Anteil Anfahren) zu grof3 ist, wird A9 u. U. nicht weggenommen;
wenn k (P-Anteil Fahren) zu grof} ist, wird Fahrt vorzeitig beendet. Zu grol3 bedeutet Maschi-
ne brummt, siehe auch Punkt 6) Motor...

13) Meldung Phasenausfall bei Notevakuierung
¢ E1 bei...7SZ.*- bzw. Flag OE62h bei ...3SZ.*-,9SZ.*- bzw. 10SZ.*-Basis nicht aktiviert.

14) Fahrt wird nicht korrekt beendet (Anlage steht unterschiedlich bundig)

¢ Ansteuersignale kommen falsch. Dies kann entweder mit dem FU-Control unter dem Punkt
~Schnittstelle ansehen” kontrolliert werden, oder aber Gber die Funktion ,Terminal“ in
EmoSoftLift (oder Modus ,F3" im DOS-ter.exe). Es missen normalerweise hier die typischen
.Klammer-Meldungen*“ fir die Fahrstufen angezeigt werden. Wenn die Fahrt korrekt beendet
wurde, steht als letzte Befehlskette normalerweise ... (Ve)(go)(LPOS)(AUS) ... Fehlt z. B.
(LPOS), so hat die Anlage vermutlich mit der mechanischen Bremse angehalten. Dies hat u.
U. mehrere Ursachen:

¢ Die Zeit ,Schitze verzdgert aus” oder , T2-Motorzeit* oder ,Wiederanlaufverzégerung“ sind
kleiner als die Zeit, die das DSV bendtigt, um nach Wegnahme von ,Ve" bzw. Gabe von ,INT2"
den Restweg ,F26" abzufahren, daher sollte diese Verzogerungszeit, Abfall der Fahrschitze"
immer groler als E24 " Bremsverzégerung" + t " Rotorzeitkonstante" eingestellt werden.

¢ Der Restweg ,F26" stimmt nicht mit demjenigen in der Steuerung bzw. mit der halben Lange
der Bundigmagneten (reine Magnetkopierung), also der Strecke bis Blndigkeit Uberein.

¢ Eswurde an der Lift-Steuerung nicht der erforderliche Modus ,DSV5444/5445" ausgewahlt.
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10.1 Fehler - Check Liste

Fehler

Verfahren

Bemerkung

kein BB leuchtet
(sofort nach Netz)

1) Drehgeber und Verbindung zu 'X3' (gegebenenfalls 'XA' / 'XC') prufen,
Jumper 'JP3'in der korrekten Stellung (1Vss oder TTL/HTL)

in Lift-Anleitung ev.
darliber nachlesen!

2) Kaltleiterstecker nicht aufgesteckt, eine Phase an L1...L3 fehlt

Vorsicherungen ok?

3) Kurzschluss an 'X1' oder Geber- bzw. Schnittstellenstecker: Pin 20 und
22 von 'X1' gegen Pin 18 messen (jeweils ca. 15V?), Pin 3 gegen Pin 4 an
'X3" messen (5V vorhanden? -> interne Topfsicherung 2,5A nach Schluss
an 'X3', 'XC' oder 'X4' defekt, wenn alle Spannungen fehlen ist L-Teil defekt
-> einsenden!)

alle Stecker ziehen!

4) Notevakuierung wurde aktiviert aber Flag OE62 ist nicht auf '0'

'E1' bzw. '0E62' 0k?

BB erlischt sofort
(nach ISP und EO)

1) Kurzschluss im Motorklemmbrett (Feuchtigkeit?), schadhafte Motorka-
bel, Schitze defekt, Motorwicklung defekt, Fremdkérper

Isolationsprifung?

2) Schirm des Drehgebers liegt nicht oder nur einseitig auf

gegen 'PE' messen

3) Endstufe oder AddOn des Umrichters schadhaft (einsenden)

4) Wert fur I2DT-Timer (OE5A) liegt unter 250ms (setze 5000ms)

BB erlischt nach
wenigen Sekunden

1) 12DT spricht an, weil Drehfeldzuordnung oder Phasenfolge des Motors
falsch ist oder gar kein Motor angeschlossen ist

Ul, U2, U3 ->
U, V, W (Motor)

2) Motor zu warm oder Kaltleiter nicht in Ordnung bzw. gestért

3) Mechanischer Schwergang (Bremsen liiften nicht vollstéandig)

Motor dreht nur sehr
langsam oder rittelt

1) Drehfeld, Phasenlage, Geberstrichzahl oder Motorpolzahl falsch, bzw.
niedrige statt hohe Tourenzahl (Altumristung) angeklemmt

Typenschild?

Motor macht starken
Larm (‘knurren’)

1) Verstarkungen (Parameter 'k’ und 'f7') zu hoch eingestellt, oder u. U.
liegt Geberschirm nicht auf bzw. nur auf einer Seite

2) JP3-Flag OE3E ist auf 0 obwohl kein 1Vss-Geber gefahren wird

24V-Fremdspannung
ist kurzgeschlossen

1) Ein-/Ausgénge an 'X1' oder 'X2' wurden kurzzeitig mit mehr als 30Vdc
betrieben (Transildioden legieren durch -> u. U. entfernen)

‘'schwebende’ Masse
maoglichst vermeiden

Parameter lassen
sich nicht andern

1) Datensicherungsschalter zwischen 'X3' und 'X4' steht auf 'R' (nach oben)
-> in Stellung 'RW' (nach unten) zuriickschieben

2) Passwort falsch oder besonderes Programm ist eingespielt

Antrieb lauft nach
Datenanderung nicht

1) Variablen/Parameter wurden versehentlich mittels FU-Control wahrend
der Fahrt eingelesen, verandert und spéater gespeichert

Programm mit dem
PC neu einspielen

Nach Einspielen von
Programm lauft der
Antrieb nicht mehr

1) 40-MHz-Programm in 50-MHz-Gerét (oder umgekehrt) eingespielt. Fal-
sches Update benutzt, falsche Optionskarte unterstiitzt Programm nicht
(wichtig z. B. bei 12-bit und 16-bit-Resolver)

in Lift-Anleitung ev.
darliber nachlesen!

Motor beschleunigt
nur langsam

1) Parameter 't' ist falsch: 'Alte' Silumin-Motoren haben meist nur 2-stellige
Werte fur 't', 'neue’ immer 3-stellige zwischen 150 und 450 (bei asynchro-
nem Gearless sogar 550 bis 750)

2) Parameter 'f0" ist falsch: Bei 10...15A-Geraten kann 'f0' bis zu 850 gro3
werden, ansonsten in der Regel typisch 300 bis 600

in Lift-Anleitung ev.
darliber nachlesen!

Motor schwingt in
der Konstantfahrt

1) I-Anteil 'fahren’ ist zu klein: Bei allen 50-MHz-Geraten und bei 40-MHz-
Geraten mit bestimmten Programmversionen (LIFT7TZ, LAST7TZ) kdnnen
die I-Anteile OE1C und OE1E getrennt eingestellt werden (OE1E ist ca.
2...5x héher wie OE1C einzustellen)

in Lift-Anleitung ev.
dartiber nachlesen!

Motor ruckt beim
Anfahren stark

1) Werte fir 'Startverzdgerung', 'Sanftanlaufgeschwindigkeit' und 'Sanftan-
laufzeit' ungiinstig gewabhlt oder 'P-Anteile' zu schwach und 'lI-Anteil im Halt'
nicht klein genug (u. U. Mechanik defekt?)

in Lift-Anleitung ev.
darliber nachlesen!

Motor ruckt beim
Einfahren stark

1) 'Ve' zu hoch (Restweg und Rampe passen nicht zusammen), zu direktes
Einfahren bei schwerer Kabine, Rampe 'B' zu steil

2) Bei 50-MHz-Programmen: Wert OE12 u. U. unter 'Ve' stellen

in Lift-Anleitung ev.
darliber nachlesen
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Fehler

Verfahren

Bemerkung

Synchrongearless
lauft nicht korrekt

1) Erstinitialisierung war fehlerhaft, Phasenlage wurde nicht be-
achtet, Drehgeber wurde in der Fahrt ab- und wieder aufgesteckt

2) Geberkabel nicht in Ordnung (bei Kabel mit Innen- und AuBen-
schirm entweder beide auf Pin 12 oder metallisierte Haube ver-
wenden (z. B. Fabrikat Thora SON 2100 Nr. 47150M25T001)

in Lift-Anleitung ev.
dariber nachlesen

Trotz 'BB' keinerlei
Verbindung zum PC

1) EmoSoftLift-Version zu alt, Schnittstellenkabel falsch belegt
(Achtung: Spezialkabel), falsche 'COM' , falsches Gerat bzw. fal-
sche Applikation gewahlt: Wahlen sie '5445' bei Gerat, i. d. R.
'COM1' fur die Schnittstelle und bei Applikation 'LIFT_D.CNF'
(oder als Experte LIFT1SX.CNF) [alle 3 Monate bitte min. Ordner
DATEN per Internet updaten)

SUB-D-9-female auf
SUB-D-9-female, Pin
2 zu 2, Pin 3 zu 3,
Pin 5 zu 5, Pin 8 mit
Pin 5 gebriickt und
Schirm auf Gehduse

10.2 Fehlermeldungen

Fehlermeldungen

Bedeutung Abhilfe

Bemerkung

"Drehgeberfehler"

Drehgeber nicht angeschlossen, defekt. Auswahl sin/cos, TTL, HTL
falsch. Geberkabel falsch verdrahtet oder defekt.

Jumper JP3 Geber-
anschluss priifen

"IIDT"

I2 * £t Wert zu groB (zu hoher Strom fiir lange Zeit) durch:
Uberlast, Schleppfehler, falscher Motor-, Geberanschluss, Bremse
wahrend der Fahrt geschlossen oder schleift, mechanische
Schwergangigkeit, falsche FU Einstellung. Achtung: Bei einge-
schalteter ‘Motor-Lost’-Funktion wird ebenfalls ‘IIDT’ gemeldet,
wenn eine Motorphase fehlt oder ein Motorwicklung defekt ist!

Um den Fehler ein-
zugrenzen, sollte im
ersten Schritt die
Funktion ‘Motor-
Lost” abgeschaltet
werden (60 MHz)

"Phasenfehler"

Netzspannung nicht innerhalb der Spezifikation; eine Netzphase
fehlt, oder Ihre Spannung ist zu niedrig.

z.B. Un +/- %

"Zk-Ueberspannung"

Die Spannung im Zwischenkreis ist zu hoch.

Bremswiderstand nicht elektrisch angeschlossen, oder Wert falsch
ausgelegt, Bremschopper intern defekt, Erdschluss Motor oder
Bremswiderstand.

Uk max = 700V
bei Un =400V 3AC

"Zk-Unterspannung" | Die Spannung im Zwischenkreis ist zu niedrig. Uk min = 300V
Netzspannung zu klein, Netzspannung bricht ein. Ladeschaltung
efekt. Kurzer Spannungsabfall: d.h. Fehler bleibt gespeichert
d urzer Spannungsabfall: d r bleibt gespeicher RESET
"Temp. Kuhlkérper" | Die Temperatur des Kihlkorpers ist zu hoch 80°C - 90°C
Uberlast, Ausgangsstrom zu lange zu groB3, Umgebungs-
Temperatur zu hoch, Lifter defekt, Gerdt verschmutzt
"Kaltleiter" Kaltleitereingang: Motortemperatur zu hoch, nicht gebriickt, Motortemperatur

Kaltleitereingang oder Kaltleiter defekt

120°C - 185°C

"Kurzschluss"

Kurz- und/oder Erdschluss an Motorklemmen
Falsche Parametereinstellung FO, t, p-Verstdrkungen
Schalten am FU-Motorausgang wahrend Strom flieBt

Kurzschluss bei abgeklemmtem Motor d.h. DSV defekt

ca. 2xIn sehr kurz

"Parameterfehler"

Die Checksumme RAM und EEPROM ist verschieden.
Zahlenuberlauf bei einer Berechnung der Kundeneinheiten im
Kommandoprogramm, Kommandoprogramm ist defekt.
Einstellungen und Kommandoprogramm prifen!

"Werte speichern"
ergibt neue aktuelle
Checksumme

"RS485"

Die Kommunikation zwischen Reglerkarte und FU-Control ist ge-
stort.
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10.2.1 Fehlerauswahl fir automatischen Reset

Bit Fehler Zahlenwert
Bit 0 IIDT, Uberlast DSV, oder Motorphase fehlt, oder Wicklung beschadigt / unsymmetrisch 1
Bit 1 Kurzschluss, Modulfehler 2
Bit 2 Drehgeber (1 und 2) 4
Bit 3 Kuhlkérper, Kaltleiter 8
Bit 4 Programmhalt, Watchdog, Checksumme, Parameterfehler, Netzteil 16
Bit 5 Zwischenkreisunterspannung oder Zwischenkreisiiberspannung 32
Bit 6 Phasenfehler 64
Bit 7 frei (Reserve) 128
Die empfohlene Defaulteinstellung vom OE58 "Stop nach BB-Fehler ist der Wert "20", dh alle
@ Fehler automatisch zuriicksetzen auf3er Bit 2 Drehgeberfehler und Bit 4 Programmbhalt, ..., also
Zahlenwert Bit 2 + Bit 4 entspricht 4 + 16 = 20.
Fur analoge Systeme zB. (Beringer, Bucher OE58 bitte auf den Wert 23 setzen.
10.3 Betriebsmeldungen
Betriebsmeldung Bedeutung Bemerkung
"Alles OK" Es liegt keine Stdrung vor.
"Impulssperre" Der Eingang ISP liegt auf low; der Wechselrichter ist gesperrt. Alle Einstellungen
Werte einlesen und
Werte speichern nur
hier vornehmen
"Betriebsbereit" Der Umrichter erwartet einen Startbefehl
"Drehzahlregelung” Startbefehl liegt an, die Betriebsart ist Drehzahlreglung
"Lageregelung" Startbefehl liegt an, die Betriebsart ist Lagereglung
"Analogbetrieb Startbefehl liegt an, der Sollwert wird analog vorgegeben z.B. Beringer Hydraulik
Lift
10.4 Anzeigen MenuUpunkt "Schnittstelle ansehen”
Anzeige Bedeutung Bemerkung
Leer Kein Befehl liegt an; Meni wurde soeben aktiviert
(frei) ISP und EO sind aktiv, der Motor wird bestromt, Haltemoment aufgebaut und
die Bremse uber Ausgang A9 6ffnet.
(V3)(an) Fahrbefehl V3 liegt an
Vi), (V1), (V2), (Ve), | Fahrbefehl Vi bzw. V1 bzw. V2 bzw. Ve Vn liegt an
(Vn)
(Ve)(go) Elektrischer Bremsvorgang auf Einfahrgeschwindigkeit Ve
(pos), (Ipos) Lagereglung mit elektrischem Stopp in der Biindigkeit
(npos) Unterbrechung der Lagereglung auBerhalb der genauen Bundigkeit,
Fahrtabbruch durch ISP und/oder EO
(V0) Wegnahme der Fahrsignale V3 - Vn, Kontaktprellen, Stérung wahrend der
Fahrt
(aus) Fahrtende durch Wegnahme ISP und/oder EQ
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11 Hydraulik Aufzug (40MHz), EPM / ECD (50MHz), Synchron Gearless
11.1 Hydraulik-Aufziige mit dem DSV544*-Lift, "analo

ges" Verfahren "Beringer"

Der Stecker "X1" und "X2" wird - wie folgt - belegt.. Der DSV 5445 - Lift, "analoges" Verfahren "Beringer"
arbeitet ausschlief3lich als Drehzahlregler der Hydraulik-Pumpe gemafR des analogen Sollwerts. Andere
Funktionen werden durch die Ubergeordnete Steuerung ausgefihrt.

Der Drehgeber hat 512 Striche-TTL siehe auch BERINGER.KOM bzw. 2048 Stiche TTL fur

BERIPACK.KOM. (JP3 steht in der Stellung TTL)

11.1.1 digitale Ein-/Ausgdnge Belegliste "analoges"

Verfahren "Beringer"

A7 Stillstand

A6 Uberlast (oder Drehfeld falsch)

A5 Ubertemperatur (Gerét oder Motor, wenn Kaltleiter angeschlossen)
A4 Drehzahlsoll = Drehzahlist

A3 Ist-Richtung

A2 Freie Drehzahlschwelle 0E40

Al Handshake AUF ist angewahit

A0 Handshake AB ist angewahit

E7 reserviert

E6 AUF fahren (digital) ***

E5 Ab Fahren (digital) ***

E4 AUF mit 50 Hz/s und Drehzahl fest aus Zelle O0E40

E3 AB mit 50 Hz/s und Drehzahl fest aus Zelle 0E40

E2 RS232/RS485-Vorwahl, wenn E2 fest auf 24 Volt (ab 18.09.00) **
El AUF fahren (analog)

EOQ AB fahren (analog)

E8 Reset-Impuls

BB DSV Betriebsbereit

A9 Regelung ein (Motor unter Moment)

ISP Motorschiitz-Uberwachung

ov 0V der externen Spannung "11"

24V 24V der externen Spannung "12"

+SW1 "+" Delta Controller (wenn Maschine/Geber Rechtsdrehfeld) "19"*
-SW1 "-" Delta Controller (wenn Maschine/Geber Rechtsdrehfeld) "17"*

*  manche Anlagen sind im "Linksdrehfeld", dann "+" mit

tauschen!

**  E2 fest auf 24 V legen, um unerwiinschte Ausgaben (wie z.B. Beringer-OK) zu unterdriicken, die den
RS485 Betrieb storen.

Betrieb RS 232/485 auf Anfrage
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11.1.2 Tabelle der Parameter und Variablen "analoge s" Verfahren "Beringer" (nur 40MHz)
Adr Parameter, Variable Bedeutung Werks- Wertebereich
einst.
FO Rotorfluss Rotorfluss des Motors 500 (750) 50...2000
F1 Nenndrehzahl Nenndrehzahl It. Typenschild 2905 (1475)|100...4000 1/min
F2 Synchrondrehzahl ~ Synchrondrehzahl 3000 (1500)|100...4500 1/min
F31 Polzahl Pohizahl des Motors 2(4) 2...64
i I-Anteil Fahren I-Anteil Drehzahlregler 300 4...400
k P-Anteil Fahren P-Anteil Drehzahlregler 300 100...5000
t Rotorzeitkonst. Rotorzeitkonstante des Motors 100 25...1000
0B34 | Anderungsindex (>75) [Programm Anderungsindex (nur lesbar) >75 nur lesbar
0EOQ0 Drehzahlnorm. "1"  Bewertung des Analogsollwertes 660 (1452) = -1500...1500
(660 = 10 = 3000 1/min)
OE26 Aus-Verzdgerung Abschalten der Regelung verzégern 1 1...1000
OE40 | Drehzahlschwelle "A2" [Drehzahlschwelle 1/min fiir Ausgang A2 (OE40 1500 0...4000
wird auch fur die Festdrehzahl Gber Eingang E3
bzw.E4 verwendet, die Rampen sind in OE64
abgelegt, analog in 0E62)
OE4A | Geberstrichzahl (neu) |Geberstrichzahl 512 (2048) |512, 1024, 2048
OE5A | WERT Z5 12DT-TIMER Unzuléssig hohe Strome, falsche Drehfelder 5000 1-32767
und Phasenlagen, sowie lose Drehgeber fiuh-
ren nach der Zeit in E5A zur Abschaltung des
Umrichters (Fehler 12DT aufgetreten).
OE60 |Service-Flag (Notbetrieb)Notbetrieb ohne Geber 0 0/255
(Rotorfluss FO auf Maximum stellen)
OE62 | Rampe EO/EL (steil) [Einstellung Rampe flach YO/Y1 335 (1000) 1...5000
OE64 | Rampe E3/E4 (flach) [Einstellung Rampe steil YO/Y1 67 (67) 1...5000
OE68 | Phasenausf. aus =0 [Flag zum Ausschalten der Netzphasen- 255 0/255
Uberwachung ("Phasenfehler")

11.1.2.1 Einstellen der Daten iiber FU-Control inter n oder extern

Die Parameter und Variablen werden in der Betriebsart "Beringer" eingestellt. Die Einstellung in anderen
Betriebsarten, bleibt dem erfahrenen Benutzer vorbehalten, weil entweder keine, oder je nach Auswahl fal-
sche und oder unverstandliche Klartextanzeigen erscheinen. Die Betriebsart "Beringer" wird immer automa-
tisch eingestellt, solange Parameter F29 (dieser ist versteckt) auf den Wert "255" gesetzt ist.

11.1.2.2 Einstellen der Daten Giber EmoSoftLift :
Bei EmoSoftLift missen BERINGER.CNF, BERINGER.KOM oder BERIPACK:KOM in den entsprechenden
Ordnern liegen, und ausgewahlt sein, damit folgende Parameter und Variablen gedndert werden kénnen.

11.1.2.3 Parameter und Variablen DSV 5445 - Lift," analoges" Verfahren "Beringer"

So stellen sich die Daten aus BERINGER.KOM oder BERIPACK.KOM in der Werkseinstellung dar:

Zur Inbetriebnahme mit BERINGER.KOM miissen nur die 2 Parameter "FO" und "t* entsprechend der Be-
dienungsanleitung von Bucher AG eingestellt werden. (Anpassung Motortyp, DSV5445 Typ)

Das System BERIPAC mit BERIPACK.KOM ist komplett voreingestellt. Die BERIPAC-Werte der Werksein-
stellung stehen in Klammern, z.B. FO (750).

Hinweis: Bei 60-MHz-Geraten bitte BUCHE60M.KOM benutzen und BUCHEGOM.pdf durchlesen!
Beide Dateien stehen — nach Intenet-Update — unter EmoSoftLift\Daten bzw. \infos zur Verfiigung
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11.2 Das EPM/ECD 100, 300, 500-Lift-Winde Alpha Witten stein (nur 50MHz)

Das EPM / ECD 100, 300, 500 bendtigt die Option "Resolver-Interface", welche beim DSV544* eingebaut
wird. Statt des Drehgeberanschluss "X3" (er bleibt unbelegt und der Jumper JP3 wird auf "Mitte" gesteckt)
wird nun der 15-polige Stecker auf der Optionskarte benutzt. Jeder Typ EPM und ECD hat sein eigenes File
(EPM7-100.KOM fiur EPM100, EPM7-300.KOM fir EPM300, EPM7-500.KOM fur EPM500 und ECD7-
100.KOM fur ECD100) Die Basis der Programme ist "7TZ"

Es wird ein 14/16-bit Resolver-Interface verwendet, das ab Werk bereits fir die EPM / ECD eingestellt ist.
Der 9-polige Anschluss entspricht optional der Option X6

Die Bedeutung und Werkseinstellung der Jumper auf der Optionskarte "Resolver-Interface™:

JpP2 Resolverspeisefrequenz 6, 9, 13, 16 kHz (13 kHz Werkseinstellung)
JP1 Geberfehlerauswertung (muss in Richtung des SUB-D-9 stecken)
JP4 hier nur bei 16-Bit-Emulation: Festlegung der Tracking-Rate (untere Position)
Der Jumper JP3 auf der Reglerkarte muss bei Anwendung der Option "Resolver-Interface"
@ immer auf der Mittelstellung stecken
Der Motordrehgeber, Resolver, muss an der Optionskarte "Resolver-Interface" eingesteckt
werden.

11.2.1.1 SUB-D Steckerbelegung "Resolver-Interface”  (15-poliger SUB-D Stecker).

Dieser Stecker versorgt den angeschlossenen Resolver mit der Referenzspannung und empfangt die beiden
Signale aus den Resolverspulen.
Unterer Stecker 15-polig female, Resolver X01 "XA™":

X01 Pin 12 Schirm X01 Pin 13 GND
X01 Pin 8 COS\(-) X01 Pin 2 OSC\(-)
X01 Pin7 COS (+) X01 Pin 1 OSC (+)
X01 Pin 6 SIN\(-) X01 Pin 10 n.c.
X01 Pin5 SIN (+) X01 Pin 15 n.c.
X01 Pin4,9,11 |GND X01 Pin 14 GND
Gehause PE

11.2.1.2 SUB-D Steckerbelegung der Option "Resolver  -Interface" (9-poliger SUB-D Stecker)

Alle Signale auf diesem Stecker sind wie bei der Option “X6"“. Auf den Pins 7 und 8 liegt au3erdem ein emu-
liertes “Nullsignal” an.
Oberer Stecker 9-polig male, Geberausgang X02 "XC";

X02 Pin 6 UA2-OUT\ X02 Pin 4 n.c.

X02 Pin 7 UAO-OUT X02 Pin 3 n.c.

X02 Pin 8 UAO-OUT\ X02 Pin 2 UA1-OUT\
X02 Pin 9 GND-OUT X02 Pin 1 UA1-OUT
X02 Pin 5 UA2-OUT

Gehause PE
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11.2.1.3 Hardware-Verbindung zum EPM ECD-Synchron-L

iftmotor (Resolver):

Achtung: Der Leistungsanschluss "U, V, W" muss genau in dieser Reihenfolge mit den Anschlussklemmen

"U1, U2, U3" verbunden sein. Hier sind also sowohl Phasenfolge als auch das Drehfeld wichtig!

Der 12-polige Rundstecker zum Resolver ist - wie folgt - belegt, wobei zwischen "Standard- und AES-
Version" unterschieden wird:

Name 12pol-IP65-Pin 15pol-SUB-D-Pin (Optionskarte)
Sl/cos 1 7 COS (+)
S3/cos-low 2 8 COS\(-)
S2/sin 3 5 SIN (+)
S4/sin-low 4 6 SIN\(-)
R1/Ref 7 1 OSC (+)
R2/Ref-low 8 2 OSC\(1)
Schirm 9 12 Schirm

Bei Standard sind die weiteren Pins wie folgt belegt:
Kaltleiter 5 23 Kaltleiterstecker am DSV
Kaltleiter 6 24 Kaltleiterstecker am DSV

Bei AES-Version sind die weiteren Pins dagegen folgendermalf3en belegt:

HS U 5 zum AES-Hilfscontroller
HS V 6 zum AES-Hilfscontroller
HS W 10 zum AES-Hilfscontroller
GND 11 zum AES-Hilfscontroller
+UB 12 zum AES-Hilfscontroller

Ein fertig konfektioniertes Resolverkabel mit 6m Lange kann unter der Best.Nr. 9544R812 bezogen werden.

11.2.2 Erstinitialisierung EPM / ECD mit Resolver |  nterface

Die Resolver der EPM / ECD Winden sind ab Werk mechanisch auf den Pohlradwinkel RHO = 0 abgegli-
chen. Nach einer Demontage (z B. Resolvertausch), Dejustage (z B. lose Verschraubung) oder fehlendem
Werksabgleich muss eine Erstinitialisierung durchgefihrt werden.

EPM/ECD Winden ohne ein Emotron Label sind uU. nicht abgeglichen (zB. Winden fur China

&

&

oder andere Umrichterfabrikate.

Zur Durchfiihrung der Erstinitialisierung brauchen Sie PC/Laptop mit EmoSoftLift und das
Schnittstellenkabel.

Bitte fiihren Sie die folgenden Arbeitsschritte griindlich aus. Die Erstinitialisierung sollte nur von
erfahrenen Benutzern durchgefiihrt werden, die dieses Kapitel gelesen und verstanden haben.
Zur Kontrolle, dass Sie den "richtigen" RHO bei richtiger Motorphasenzuordnung gefunden ha-
ben brauchen Sie eine Strommesszange und / oder PC/Laptop mit EmoSoftLift und Schnittstel-
lenkabel. Dazu muss der Synchronmotor in beide Drehrichtungen ohne Last mit mittlerer Dreh-
zahl in Betrieb genommen werden kénnen.

Eine fehlerhafte Erstinitialisierung bedeutet, dass Sie die Seile erneut abnehmen und alle Ar-
beitsschritte noch einmal durchfiihren mussen.
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11.2.2.1 Durchfihrung der Erstinitialisierung

¢

SchlieRen Sie den Motor - ohne Last bzw. Treibseile — direkt an das DSV an und stecken sie das Resol-

verkabel unten in der Optionskarte ein.

Verbinden Sie die Schnittstelle "X4" des DSV mit einem "Laptop" und starten Sie EmoSoftLift. EXE.
Zur Freigabe des Motors bendétigen Sie 24V an den Klemmen X1 Pin 12 und X1 Pin 5, sowie Masse an
der Klemme X1 Pin 11.

Verbinden Sie den Ausgang A9 (X1 Pin 2) mit einem Relais, welches die Bremse am "EPM-Getriebe"
offnen soll.

Losen Sie die Befestigungsschrauben der Resolverplatte.

spielen Sie ein passendes EPM-File (fir 50MHz) in den Umrichter ein (falls noch nicht erfolgt). Uberprii-
fen Sie die Werte f0,f1,f2,f31.

Gehen Sie in den Online-Modus (Terminal-Betrieb) und geben Sie die Befehlsreihenfolge:
"b3<cr>;<cr>w63<cr> " ein.

Die Bremse 6ffnet sich und der Motor macht eine kleine "Ruckbewegung”. Die Bremse schlief3t sich und
auf dem Bildschirm laufen die Zahlenwerte flr den aktuellen Winkel "RHO".

Verschieben Sie nun die Resolvertragerplatte solange, bis der Wert fir "RHO" auf "0" steht. Schrauben
Sie zwei der Befestigungsschrauben ein, um den Resolver zu fixieren. Die restlichen Schrauben befesti-
gen Sie spater.

Dricken Sie den Reset-Knopf am DSV und wiederholen Sie die Befehlsreihenfolge:
"b3<cr>;<cr> we3<cr>". Wenn "RHO" nun auf 0" (plus/minus "1" ist ok), geben Sie wieder "Reset" am
DSV.

Rufen Sie dann die Funktion "Terminal" erneut auf, und schalten den DSV mit dem entsprechenden
Button ein. Die gewiinschte Drehzahl wird durch den Schieberegler vorgegeben. Fir die Drehrichtungs-
umkehr klicken Sie auf "neg. Drehrichtung".

Die Erstinitialisierung ist erfolgreich beendet, wenn Sie fir beide Drehrichtungen eine kleine und gleiche
Stromaufnahme messen.

Fixieren Sie alle Schrauben der Resolverplatte.

11.2.2.2 Durchfiihrung der Erstinitialisierung ohne mechanische Resolverjustierung

¢ Das DSV muss eine Firmware TUDZxxx ab Marz 05 ( ab M.Nr. 231650 ) haben

@5 ¢ Die geeigneten Kommandoprogramme EPM/ECD ...C...KOM missen verwendet werden.

("C" bedeutet Verfahren elektronischer Offset
¢ siehe dazu auch Kapitel 10.3

Erstinitialisierung mit FU Control intern oder exte rn

Andern Sie die Variable E5C "Auto-RHO-Suche ATB von " 0 " auf " 255 "

Starten Sie die Funktion "Werte speichern". Der Synchronmotor ruckt in die definierte Polradlage
Wiederholen die oben genannten Schritte noch zwei Male.

Dricken Sie den Reset (roter Knopf) am DSV.

Erstinitialisierung mit PC/Laptop, Variable E5C "Au  to-RHO-Suche ATB"

Andern Sie die Variable E5C "Auto-RHO-Suche ATB von " 0 " auf " 255 " unter "Parameter" "Parameter
aus Umrichter bearbeiten" und driicken Sie "senden". Der Synchronmotor ruckt in die definierte Polradla-
ge. SchlieRen Sie das Parameterfenster und 6ffnen Sie es erneut.

Wiederholen die oben genannten Schritte noch zwei Male.
Dricken Sie den Reset (roter Knopf) am DSV.
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11.3 Betrieb von Synchron- Gearless- Motoren am DSV~ 544*- Lift

11.3.1 Synchron Winden mit Option Absolutwertgeber SSI oder 2. Geber ATB

¢+ Die Motorphasen DSV5445 Ausgangsklemmen U1 - U2 - U3 missen unbedingt 1 zu 1 an
@ die Motorklemmen z.B. 1 - 2 - 3 angeschlossen werden.

¢+ Eine Kontrolle des Drehfelds reicht hier bei Synchronmotoren nicht aus.
Die Auswertung der Richtungsklemme fiir AUF und AB kann nur tber die Variable EOC
"Drehrichtung” eingestellt werden.

¢ Das Drehgeberkabel darf nicht bei eingeschaltetem Umrichter abgezogen werden. Wurde
dies trotzdem gemacht, muss unbedingt ein Reset am DSV ausgel6st werden, damit die Ini-
tialisierung der Pohlradlage neu durchlauft.

¢ Es wird die Optionskarte "SSI, EnDat ®" oder "2.Geber ATB" und das "UD-Kabel intern"
bendtigt.

¢ Der Jumper "JP3" steht immer auf "1Vss" und die Geberstrichzahl in Zelle OE4A auf
"2048", bzw. der Wert von OE3Eh ist immer 0!

¢ Ein DSV 5445 Lift fur Synchron Gearless (mit Option SSI oder 2. Geber ATB) ist entspre-
chend des Windentyp immer voreingestellt; d.h. Sie kontrollieren bzw. andern, vor der Inbe-
triebnahme, nur die Geschwindigkeiten, die Aufhdngung, den Treibscheibendurchmesser
des Aufzugs und nach Probefahrt die Drehrichtung (Auf- Absignal ) in OEOC "Drehrichtung”
bzw. bei ACP/DCP-Option Eingang E8 auf 24 Volt legen
Umstellung der Aufhangung OE40 von 2:1 auf 1:1; dh: 2 * Wert von OE18 und OE22
Umstellung der Aufhdngung OE40 von 1:1 auf 2:1; dh: 1/2 * Wert von OE18 und OE22 (OE18,
0E22 sind Bremsrampe B und Hochlauframpe HL)

¢ Die Parameter / Variablen FO, F1, F2, F30, F31, t, E4A, E52, E54 E58, ESA, E5E, E60, EGE
durfen nicht willktrlich geédndert werden. Es kommt ansonsten zu unerwartetem Verhalten
Ihres Antriebs.

11.3.2 Liftprogramme fir Synchron Gearless Winden

Durch die wachsende Zahl an Gearless-Antrieben werden fur die einzelnen Typen jeweils eigene Files zur
Verfligung gestellt, welche entsprechend der Motordaten, Drehgebertyp und Ansteuerart (*7TZ, bzw.
ACP/DCP Option) ab Werk vorparametriert sind.

Eine aktuelle Liste der Kommandoprogramme und Updates *.KOM, *.UPD einschlieRlich fur
@ Synchron-Gearless-Antriebe finden Sie z. B. auf URL:
http://www.dietz-electronic.de/EmoSoftLift/gearlist.htm

11.3.3 Erstinitialisierung, Zuordnung von Absolutwe rtgeber und Polrad

Synchronmotoren bendétigen eine korrekte Zuordnung von Absolutwertgebergeber und Polrad (RHO).

Wahrend der Erstinitialisierung speist der DSV 5445 Gleichstrom ein. Das damit erzeugte magnetische
Gleichfeld zieht das Polrad in eine genau definierte Position, die der Absolutwertgeber erfasst, und die als
Offset in der Variable OE6E " RHO" gespeichert wird.

¢ Synchron gearless Winden mit SSI oder EnDat ® Absolutwertgeber (Option SSI) kénnen vom Winden-
hersteller so abgeglichen werden, dass die Winde mit unserer Werkseinstellung RHO=0 in Variable OE6E
sofort betriebsbereit ist. AuRerdem kann der Windenhersteller einen Wert fur die Variable OE6E "RHO-0"
spezifizieren, der vor Inbetriebnahme eingegeben wird.

¢ Synchron gearless Winden mit 8-Spur Absolutwertgebern (Option 2. Geber ATB) oder andere Gebersys-
teme bendtigen immer eine Erstinitialisierung, es sei denn der Wert steht auf dem Motortypenschild.

¢+ Nach Demontage oder Verstellung eines Gebersystems muss immer eine Erstinitialisierung durchgefihrt
werden. Hierzu missen immer die Seile bzw. Last von der Treibscheibe abgenommen werden.
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Zur Durchfiihrung der Erstinitialisierung brauchen Sie ein FU Control (intern oder extern) oder
@’ PC/Laptop mit EmoSoftLift und Schnittstellenkabel. Bitte fiihren Sie die folgenden Arbeitsschritte
grindlich aus. Die Erstinitialisierung sollte nur von erfahrenen Benutzern durchgefiihrt werden,
die dieses Kapitel gelesen und verstanden haben. Zur Kontrolle, dass Sie den "richtigen" RHO
bei richtiger Motorphasenzuordnung gefunden haben brauchen Sie eine Strommesszange und /
oder PC/Laptop mit EmoSoftLift und Schnittstellenkabel. Dazu sollte der Synchronmotor in beide
Drehrichtungen ohne Last mit mittlerer Drehzahl in Betrieb genommen werden kénnen. Eine
fehlerhafte Erstinitialisierung bedeutet, dass Sie die Seile erneut abnehmen und alle Arbeits-
schritte noch einmal durchflihren missen. Neu: Bei 60-Mhz-Geraten und Aufzugsprogrammen
ab Index 125, ist es auch mdglich mit aufgelegten Seilen unter der geschlossenen Bremse eine
Initialisierung durchzufuihren. Die Bremse muss also geschlossen bleiben und es wird OE5Ch = -
256 (statt 255) gesetzt. Das Verfahren wir empfohlen, wenn die Winde bereits vor Ort eingebaut
ist und die Seile bzw. die Last schon vorhanden sind. Das Verfahren sollte aber nur im Notfall
verwendet werden, da die Initialisierung unter Last ungenauer ist wie im Leerlauf. Zudem wird
ein RHO # 0 auch im Fall von EnDat erzeugt (RHO notieren, falls ein Tausch des DSV erfolgt).

11.3.3.1 Vorbereitung der Erstinitialisierung

* Ohne Last und Seile, damit sich das Polrad in die definierte Position unbehindert drehen kann
» Beidauernd gedffneter Bremse. (Priifen Sie die Freigangigkeit der Treibscheibe)

e Synchron Motor direkt mit richtiger Motorphasen Zuordnung anschlieBen oder die Fahrschiitze dauernd
schlieBen bzw. Uberbriicken

» Den Motordrehgeber richtig anschliel3en, nebst UD-Kabel, falls noch ein externes vorhanden ist

» Entfernen Sie den Stecker X2 (EO - E7, AO - A7). Wahrend der Initialisierung durfen keine Eingange ge-
setzt oder veréndert werden

* Impulssperre ISP Stecker X1 Pin 5 auf high setzen
Die externe Spannung 24V ist vorhanden und an X1 Pin 11 (0V) und X1 Pin 12 (+24V) angeschossen,
dann bricken Sie X1 Pin 12 (+24V) mit X1 Pin 5 (ISP)
Die externe Spannung 24V ist nicht vorhanden, dann bricken Sie X1 Pin 20 (+15V) mit X1 Pin 5 (ISP)
und 2. Verbindung X1 Pin 18 (SGND) mit X1 Pin 11 (0V)

e SchlieRen Sie Ihr externes FU Control oder Ihren PC/Laptop an

» Prifen Sie, ob das richtige Kommandoprogramm entsprechend des Winden Typ (siehe auch Tabelle
oben) im DSV vorhanden ist.

» Bis hier alles richtig?
Dann schalten Sie das Netz fiir den DSV5445 ein. Er meldet sich betriebsbereit, die LED "BB" ist an, An-
zeige im Display "Alles OK" "Einschaltbereit"

11.3.3.2 Start der Erstinitialisierung

Ab Softwarestand 01.01.2002 ist ein Vereinfachtes Verfahren bei der Erstinitialisierung von Synchron-
Gearless implementiert, ndmlich die Variable E5C "Auto-RHO-Suche ATB". Dieses Verfahren kann sowohl
mit dem FU-Control als auch mit EmoSoftLift unter der Funktion Parameter, "Parameter aus Umrichter bear-
beiten" verwendet werden.

Falls Sie einen DSV5445 mit dlteren Softwarestand ohne Update erstinitialisieren wollen, funktioniert aus-
schlieBlich die Funktion "Terminal" "Terminal" unter EmoSoftLift.

11.3.3.3 Erstinitialisierung mit FU Control intern oder extern

« Andern Sie die Variable E5C "Auto-RHO-Suche ATB von " 0 " auf " 255"

» Starten Sie die Funktion "Werte speichern”. Der Synchronmotor ruckt in die definierte Polradlage
* Wiederholen die oben genannten Schritte noch zwei Male.

» Drucken Sie den Reset (roter Knopf) am DSV.
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11.3.3.4 Erstinitialisierung mit PC/Laptop, Variabl e E5C "Auto-RHO-Suche ATB"

« Andern Sie die Variable E5C "Auto-RHO-Suche ATB von " 0 " auf " 255 " unter "Parameter” "Parameter
aus Umrichter bearbeiten" und driicken Sie "senden”. Der Synchronmotor ruckt in die definierte Polradla-
ge. Schlie3en Sie das Parameterfenster und 6ffnen Sie es erneut.

e Wiederholen die oben genannten Schritte noch zwei Male. Warten Sie dazwischen ca. 15-20s.
< Driicken Sie den Reset (roter Knopf) am DSV, falls der Reset nicht automatisch erfolgen sollte.

11.3.3.5 Erstinitialisierung mit unter Last (nur mé  glich mit 60MHz-DSV und Firmware TUDWXxxN):

e DSV muss betriebsbereit sein. Bremse am Motor muss geschlossen sein. Fahrschiitze miissen angezo-
gen sein, Signal ISP muss vorhanden sein. Es dirfen keine Fahrbefehl oder Richtungs-Signale anliegen!

e Setzen Sie Variable OE5C auf -256. Sie horen aus dem Motor verschiedene Tone (keine Bewegungen).
Die Initialisierung dauert bis zu 60s. Notieren Sie den gefundenen RHO-Offset aus Zelle OE6E und wie-
derholen Sie die Initialisierung durch erneutes Setzen von OE5C auf -256! Warten Sie wieder bis zu 60s.

e Testen Sie mit der Riickholung, ob sich die Winde in beiden Richtungen problemlos mit langsamer Dreh-
zahl bewegen lasst. Ist die Drehzahl jedoch stark unterschiedlich, ist die Initialisierung fehlgeschlagen
und muss mit einer anderen Suchfrequenz wiederholt werden (Wert in Zelle 0B36). Andern sie den Wert
von 15000 auf 10000 und wiederholen Sie Initialisierung. Wert 0B36 kann zwischen 5000...20000 liegen.

11.3.3.6 Kontrolle der Erstinitialisierung

e Der Wert von Variable E6E "RHO-0 hat sich automatisch geandert. Die Werkseinstellung war "0"

« Nehmen Sie die Winde ohne Last und Seile mit mittlerer Drehzahl, Geschwindigkeit in Betrieb Unter Um-
sténden sind die P-Anteile F7 und K fur eine leerlaufende Winde zu hoch, so dass der Synchronmotor
brummt.

< Falls der Synchronmotor nicht startet, versuchen Sie einen Tausch der Motorphasen. Tauschen Sie dazu
die Ausgangsphasen am DSV U2 mit U3 und wiederholen die Erstinitialisierung.

« Messen Sie den Motorstrom sowohl bei Recht- als auch bei Linkslauf. Die Stromaufnahme muss fur
beide Drehrichtungen gleich gro3 sein, und sie betragt nur 0,2 - 2A. Die Fahrsignale kdnnen mittels
"Terminal" unter EmoSoftLift, bzw. Uber die entsprechenden Eingédnge Stecker X1 X2 gegeben werden.

« Die Erstinitialisierung ist beendet, Sie kdnnen lhre Inbetriebnahme fortsetzen.
11.3.3.7 Tips zur Erstinitialisierung bei SSlund S inCos (ATB):

Nach erfolgter Erstinitialisierung notieren Sie bitte den Wert E6E "RHO-0", und markieren Sie die Phasenzu-
ordnung zwischen Synchronmotor und DSV eindeutig. Dieser Wert fir EGE "RHO-0" kann auch sofort in
einen anderen DSV 5445 fir den gekennzeichneten Motor eingegeben werden, ohne dass eine neue Erstini-
tialisierung notwendig wird. Bei 'EnDat’-Gebern gilt RHO=0 (der Wert wird im Geber selbst gespeichert) .

11.3.4 Wichtige Adressen fir SSI, EnDat ® - und 2.G  eber ATB Option

OES5Eh ist der drehzahlabhéngige Offset fur RHO, genannt RHO-SHIFT. Er ist ab Werk auf den jeweiligen
Motortyp angepasst und sollte daher nicht verandert werden.
OEG6Eh ist der Speicherort des aktuellen Winkeloffsets "RHO-0".

0736h ist 255, wenn SSI oder EnDat eingelesen werden soll.
OF12h ist 255, wenn der 8-Spur-Geber (ATB) eingelesen wird.
0716h ist der absolute Winkel (nur SSI und EnDat)

OF6Eh ist der Suchfluss FO (nur 60MHz)

OF70h ist der Suchoffset FO (nur 60MHz)

0B36h ist die Suchdrehzahl (nur 60MHz)

O0F68h ist der elektrische Winkel (nur 60MHZz)

OF6Ah ist der kalkulierte Winkel (nur 60MHz)

07C8h ist der mechanische Winkel (nur 60MHZz)
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11.3.5 Option SSI, EnDat ®

Der Drehgeberanschluss fur ECN 1313 / ERN 113 SSI oder EnDat ® und elektrisch kompatible Systeme z.B.
Fa. Henstler 2048 13-bit-graycode mit 17-poligem Winkelstecker auf der Motorseite und einem 'normalen’
15-poligem SUB-D-male (2-reihig) auf der Umrichterseite (Schirme beidseitig aufgelegt):

Stecker |1la 2a 3a 4a 5a 6a 2b 3b 1b 4b 5b 6b A-Schirm | I-

Typ G Schirm
Stecker |B K J F G C H M D E L A Gehéause | ---
Typ B

Stecker |17 15 4 12 9 1 8 13 7 10 16 14 Gehéduse |11
TypC

Stecker |8 1 11 5 9 13 14 6 3 4 2 7 Gehéause |12
Typ D

Ader- rosa |grun- |weil3 |blau- |gelb |blau |[lila rot- braun- | wei- | gelb- |grau | silber schw.
farbe schw. schw. schw. | grin grun | schw.

Bezeich- |data\ | A+ ov B+ clock | 5V clock |B- 5V Ov A- data | Aussen- |Innen-
nung K1 sens. | K2 \ sens. K2\ Up Un K1\ schirm schirm
Bemer- | -SSI | +sin +cos | -Takt +Takt |-cos Betriebs- -sin +SSI | Erde gnd
kung out 2048 2048 | input input | 2048 | spannung 2048 | out PE

@ b Mini Pfosten 12 - pol Mini - 12pol.
a .
pictura 72
picture 67
@ o] o2 o} of of of of o8
IP 65 - 17pol. .N.
°§ 10 11 *12 13 14 A5 SUB-D-15
picture 69
picture 68

Bild 72 zeigt den 'Mini-Pfostenverbinder' 12-pol (in der Tabelle 'ECN 1313' mit 'Typ G' bezeich-
net), wie er auf der Anschlussseite des Drehgebers intern im Geber eingebaut ist:

Bild 67 zeigt den 'Miniatur-Schraubanschluss' 12-pol (in der Tabelle 'ERN 1313' mit 'Typ B' be-
zeichnet), wie er zwischen Drehgeber und Drehgeberkabel zur Anwendung kommt:

Bild 68 zeigt den 'IP 65 - Schraubanschluss' 17-pol (in der Tabelle 'ERN 1313' mit 'Typ C' be-
zeichnet), wie er zwischen Drehgeber und Drehgeberkabel zur Anwendung kommt:

Bild 69 zeigt den 'normalen’ SUB-D-15-pol-female (in der Tabelle 'ECN 1313' mit 'Typ D' bezeich-
net), wie er auf der Anschlussseite z. B. eines Frequenzumrichters eingebaut ist:

EnDat ® ist eingetragenes Warenzeichen der Fa. Dr. Johannes Heidenhain GmbH
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11.3.6 Option 2. Geber ATB

Der Drehgerberanschluss fur Heidenhain ERN 1387, ERN 1385 und elektrisch kompatible Systeme mit
17-poligem Winkelstecker auf der Motorseite und 15-poligem high density SUB-D-male (3-reihig) auf der

Umrichterseite (Schirme beidseitig aufgelegt):

Stecker 15 16 12 13 3 2 14 17 9 8 Ge- 7 10 1 4 11
Typ C héuse
Stecker 8 3 9 4 15 14 6 1 7 2 Ge- 12 13 5
Typ E hause
Ader- grin- | gelb- | blau- | rot- rot sch |grau |rosa |gelb |lila | silber braun- | wei3- | blau | weil3 | sch.
Farbe schw. | schw. | schw. |schw. w. grun grun
Bezeich- | K1 K1\ K2 K2\ KO KO\ | K3 K3\ | K4 | K4\ | Aussen |5V ov 5V ov I-s.
Nung A+ A- B+ B- N+ N- C+ C- D+ |D- |schirm |Up Un sens. | sens.
Bemer- +sin -sin +cos |-cos |+ - sin sin | cos |cos |Erde Betriebs- Sensor  nur | gnd
kung 2048 [2048 |2048 |2048 |null null | +1 -1 +1 -1 PE spannung bei Bedarf
o] 22 o3 od of
@ IP 85 - 17pol. @ V-6 7 -8 -9 «40 Ky High Density 15 - pol.
211 112 13 “14 15
picture 71
picture 68

&

Synchron Gearless Winden mit 8 Spur Geber, also fur DSV 5445 mit Option 2. Geber ATB, be-

ndtigen zur Zeit immer die oben beschriebene Erstinitialisierung.
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11.4 Ubersicht Drehgeberanschluss

a

Geber-Anschluss an DSV 544x
Encoder connection to DSV 544x

Baugrosse 2...5

Size 2...5
15pol.
X3 | |
Encoder 0000
Asynchron XA
mit + ohne Getriebe XC
with / without gear
X3 | |
Encoder 0000
Synchron + XA
R(_esolve!' XC
mit Getriebe 15pol.
with gear
15pol.
X3 | I
Encoder 0000
Synchron + SSI XA
. 9pol.
ohne Getriebe XC
without gear 15pol.

Baugrosse 1
Size 1

X3

XD
XF

X3

XD
XF

1

X3

XD
XF

Das UD-Kabel, Verbindung Anschluss XA zu X3, entféllt ab 01.01.03. Die Verbindung ist intern
vorhanden, wobei auch X3 und oder XA u. U. in machen Geraten nicht bestiickt sein kdnnen.
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12 Optionen

12.1 Weiterverarbeitung der Drehgebersignale mit de

r Option "X6" ( X7 optional)

Stecker Option ,X7“

Stecker Option ,X6"

Steckerbelegung der Option X6/X8

Jumper Teiler
1ON 1/1

2 ON 1/2

3 ON 1/4

4 ON 1/8
5ON 1/16

(Hinweis: bei Anwen-
dung der Karte in alte-
ren Geréaten ist ein be-
sonderes Anschlusska-
bel notwendig, um die
Option mit +5V zu ver-
sorgen. Bitte beachten
Sie die Hinweise, die
dieser Karte beiliegen).

0|
ol

@)

O

ol
ol

0028_02D.DRW

(Bei 60 MHz-DSV's ist
ein besondere Ausfih-
rung dieser Karte not-
wendig, da sonst +5V
kurzgeschlossen sind)

Klemme

O©CoO~NOUTLE, WNPF

Bedeutung
UAL1-OUT
UAL1-OUT\

UA2-OUT
UA2-OUT\

GND

no connection
no connection

no connection
no connection

Rechteckimpulse mit
einstellbarem Teiler

Rechteckimpulse im
Verhéltnis 1:1

Der SUB-D-9 ist bei Option X6 und X8 gleich belegt!

Mit Hilfe der Option X6/X7 kann das Signal des Motorgebers der Steuerung zur Verfiigung gestellt werden.

12.2 Option "CAN / DCP-ACP- Businterface"

Zubehor zur Option 95444241 zum Anschluss von CAN / DCP-ACP, -RS485-Bus:

AM28F

010-120

13 AMD
ui12

JP3

Abschlussw. JPL

RS485 aktiv,
wenn JP1 gesteckt

Abschlussw. JP2
CAN aktiv,
wenn JP2 gesteckt

Schnittstelle ist
potentialfrei

"XA" Anschluss
DCP-RS485
"female" SUB-D-9

"XC" Anschluss
CAN-Bus
"male" SUB-D-9

0170 _01d.drw

&

Beide Schnittstellenstecker sind potentialfrei!
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12.2.1 Steckerbelegung der Optionskarte DCP/ACP Bus interface

Steckerplatz "XA" (DCP-ACP oder schnelle 2. RS485-Schnittstelle):
oberer Stecker / 9-polig female

Pin 1 = + RS485
Pin 2 =n.c.
Pin 3 =n.c.

Pin 4 = - RS485
Pin 5= GND
Pin 6 = - RS485

Pin 7 = + RS485
Pin 8 = n.c.
Pin 9 = +5V 10mA

12.2.1.1 Anschluss "SP5" Bohnke + Partner - Steueru  ng "bp306" an DSV5445/5444 (3-Draht)

bp306  5------- grin--

"SP5” 6 braun

—————— 5(gnd) DSV

4() XA

oberer Stecker der Optionskarte "DCP/ACP" im DSV5445
Den Schirm, wenn vorhanden, als Zugentlastung auf Gehau-
se von Stecker "XA" auflegen

12.2.1.2 Anschluss "FST" Newlift - Steuerung an DSV~ 5445/5444 (3 Draht)

Newlift 5 5(gnd) DSV
FST 8//9-----mmmmmmmmm - 4 (B) XA
Y e 1(A)

oberer Stecker der Optionskarte "DCP/ACP" im DSV5445
Den Schirm, wenn vorhanden, als Zugentlastung auf Geh&u-
se von Stecker "XA" auflegen

Das Kabel ist bei der Newlift - Steuerung beigelegt

12.2.1.3 Anschluss "FST" Newlift - Steuerung

an DSV  5445/5444 (5 Draht)

Newlift 5 5(gnd) DSV |oberer Stecker der Optionskarte "DCP/ACP" im DSV5445
"FST" 8 4 (B) "XA" | Den Schirm, wenn vorhanden, als Zugentlastung auf Gehau-
o 6 (B) se von Stegker XA auflegen .
~ Das Kabel ist bei der Newlift - Steuerung beigelegt
4 1(A)
7 7 (A

12.2.1.4 Anschluss "MPK..." Kollmorgen an DSV5445/5 444 (3-Draht)

Kollmorgen DS------ gran
MPK... 88-----braun

-------- 5(gnd) DSV
________ 4 (B) "XA"

oberer Stecker der Optionskarte "DCP/ACP" im DSV5445
Den Schirm, wenn vorhanden, als Zugentlastung auf Gehau-
se von Stecker "XA" auflegen, Signal DS optional verwendbar

12.2.1.5 Hinweise zum DCP/ACP BUS

X2-Eingange durfen bei DCP, ACP nicht belegt werden.
@ Die Ausgangsfunktionen stehen jedoch weiter zur Verfligung.

Es werden die Blocke 0 bis 8 verwendet!

X2-A5 mit X1-INT verbinden!

Ein Notbetrieb tGber E4 (Richtung E8) moglich, wenn Flag OEOCh auf "0" steht!

WO = Bit0 = Ve W4 = Bit4 = Vi (E4) Um Lift-DCP zu aktivieren,

W1 = Bitl =Vn (E1) W5 = Bit5 = V1 muss das Flag OEOC auf 255

W2 = Bit2 = Nothaltfunktion W6 = Bit6 = V2 stehen. In den Programmen

W3 = Bit3 = Normalhalt DCP4 | W7 = Bit7 = V3 ACP_03/DCP_03/_04 ist das der Fall
E8 = Grundrichtung ! (OEQCh steuert hier 0750h).
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12.2.1.6 Einstellung der Bus-Systeme

siehe auch Parameter- und Variablenliste

Steuerungshersteller Newlift bp bp Kollimorgen | Kollmorgen
Feldbus ACP_03 DCP_03 DCP_04 DCP_03 DCP_04
OE64 (DCP, ACP, CAN) 87 92 93 172 173
0E66 (Baudrate) 6 2 2 2 2
OEOC (Drehrichtung/Bus=255) 255 255 255 255 255

Neu hinzugekommen ist die Einstellung fir BP308, lesen Sie dazu BP308-V302-candcp.pdf im Ordner
EmoSoftLift\infos (diese pdf-Datei steht nach dem ersten Internet-Update automatisch zur Verfigung)!

12.2.2 Steckerplatz "XC" (CAN-Schnittstelle):

unterer Stecker / 9-polig male

Pin1=n.c.
Pin 2 = CAN-LOW
Pin 3=GND

Pin 4 =n.c.
Pin 5 = Erde
Pin 6 = n.c.

Pin 7 = CAN-HIGH
Pin 8 = n.c.
Pin 9 =n.c.

Durch Einspielen eines Standardprogramms fir Klemmenansteuerung Basis *7TZ.KOM mittels

&

12.3 Option IT Netz

EmoSoftLift, werden die Feld-Bus Funktionen, auch bei eingebauter Optionskarte, abgeschaltet.

Die DSV 5445 Baugréf3e 1-4 kdnnen mit der Option IT-Netz geliefert werden. Diese Option beinhaltet speziel-
le Entstorfilter, so dass auch ein Betrieb bei Erdschluss, dh. eine Netzphase ist mit dem isoliertem Schutzlei-
ter kurzgeschlossen, unbeschrankt méglich ist.

Die Spezifikation bzw. Messung der Funkentstérgrade bezieht sich auf ein nicht isoliertes

&

Schutzleitersystem.

Die Erdschlussiiberwachung muss den prinzipbedingten Erdstréme, der durch die Entstérkon-

densatoren und die Motorkapazitat verursacht wird, tolerieren kénnen.

Verwenden Sie geeignete Netzdrosseln.

DSV 5445 mit Option IT-Netz kénnen an TN-, TT-Netzen betrieben werden. Ein Funkentstérgrad
kann dabei nicht spezifiziert werden.

Die Steuerspannungen der Aufzugsanlage sollten alle potentialfrei ausgefiihrt werden. Die Vor-
schriften des Betreibers missen beachtet werden.
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12.4 DSV 5445 PLUS mit Fahr-, Bremsschiitzen und int  egrierter Netzdrossel)

1) Sowohl DSV 5445-Lift als auch DSV 5453-Lift sind in folgenden Varianten lieferbar:

Standard Gerat mit seitichem AddOn-Motor/NetZzfilter.

PLUS Gerat mit seitlichem AddOn-Motor/NetZzfilter, 2Stk Fahrschiitzen, Bremsschiitz,
Bremsgleichrichter und Netzdrossel

PLUS synchron Gerat mit seitlichem AddOn-Motor/Netzfilter, 2Stk Fahrschiitzen, Bremsschiitz,

Bremsgleichrichter und Netzdrossel.
Bei Synchronmotoren bewirkt der Klemmenkurzschluss durch das Schitz K32, dass
der Antrieb selbst mit getffneter Bremse nur langsam wegtrudeln kann.

2) In der Vollausbau-Version des DSV 5445-PLUS und PLUS synchron sind zusétzliche Klemmen am Ge-
rat, die folgendermal3en belegt sind:

Die obere Reihe fur die Motorschitzsteuerung hat folgende Belegung:

Al A2 Y 32 33 34 35

Al und A2 sind der Spulenanschluss der Motorschiitze. Die Spulenspannung betragt 230VAC. Die Leis-
tungskontakte sind intern bereits verdrahtet, ein Kontaktpaar ist mit dem AC-Kreis des Bremsgleichrichters
verkettet.

Der Anschluss Y bildet mit dem Anschluss L (der unteren Klemmleiste) die Schitzverriegelung mit dem
Bremsgleichrichter. Y ist nur zu Kontrollzwecken herausgefihrt, dieser Kontakt wird nur dann benétigt, wenn
das interne Bremsschitz aus bestimmten Grinden nicht verwendet werden soll.

Zwischen 35 und 33 liegen die Hilfs-Schliel3er (zum Zuschalten der Freigaben "ISP" und/oder "EQ" beim DSV
5445-Lift). Zwischen 34 und 32 liegen wahlweise die Hilfs-Offner der Motorschiitze.

Die untere Reihe firr die Bremsensteuerung hat folgendes Anschlussbild:

A9 ov 4D 4L NL L 8 7

A9 und 0V sind der Spulenanschluss des Bremsschitzes. Die Spulenspannung betragt 24VDC. Die Spule
kann z. B. direkt vom Umrichterausgang gespeist werden (also beim DSV 5445-Lift von dem zugehdrigen
80mA-Ausgang "A9").

40 und 4L gehen zum Bremsmagneten (hier kommt bereits Gleichspannung an) und NL und L sind die
Wechselstromversorgung (max. Nennspannung 240VAC).

Dieser Kreis ist selbstverstandlich bereits mit den beiden Motorschitzen verriegelt. Kontakt 8 und 7 stellen
einen zuséatzlichen freien Offner (1) zur Verfiigung (die drei SchlieRer sitzen hier auf der Gleichstromseite).

@ Das Bremsschitz (Klemmen A9 - OV) besitzt eine 24Volt Spule und kann direkt von
A9 Stecker X1 versorgt werden.
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12.4.1 DSV5445 PLUS Schaltung

DSV 5445 - Plus IN Option |

o o b PLUS synchron
L1/L2/L3
\ A\ L r ]
R — |£| H
AddOn
[
-
_______ ! y | g } [ wsz
_______ " Y F 2
K3 K3Z
Ui/ uzy u3 !
[ =] =] o O
ouT A1 A2
N wy

K3
Al

o w K3 | K3Z
k3L
230vAC
PV
Q 1

Y 32 34 33 35

28.08.2013 © CGglobal Seite 77



EMOTRON DSV 5445/5444

13 Option Zwischenkreisklemmen fir Notevakuierung u nd Netzrickspeisung
13.1 Notevakuierung Uber Batterie

Empfohlen wird eine Batterie-Nennspannung von ca. 240 VDC. Es wird eine Batteriekapazitat nach folgender
Faustformel empfohlen: Geratenennstrom in Ampere / 10 = Kapazitat der Batterie in Ah. Also z. B.: Ein DSV
5445 — 20/400 bendtigt eine Batterie mit 240 VDC und 2Ah. Das Geréat ist mit einem Tiefentladeschutz aus-
gerustet, damit die Batterie nicht tberlastet wird. Wichtig ist, dass die Batterie mittels einer Leistungsdiode
vom ZK-Anschluss (Klemme 24 bzw. 25) in der Plusleitung entkoppelt wird, da bei generatorischem Betrieb
die Batterie sonst Uberladen wird. Mittels eines Verriegelungsschitzes muss sichergestellt werden, dass
niemals gleichzeitig das 400V-Netz und die Batterie am Anschluss 24 (plus) und 25 (minus) anliegen kann.
Die Programme auf der Basis 7SZ verfligen Uber einen Eingang E1, der zusammen mit dem Anlegen der
Batteriespannung gegeben werden muss, damit die sonst wirksame Phasenausfall-Erkennung unterdriickt
wird. Bei manchen Steuerungen muss zudem extern eine kleine Diode von E1 (Anode) zu der Fahrstufe Ve
oder Vn oder Vi gelegt werden (Kathode), damit mit Gabe von ISP und Eingang EO und E1 gleich die Fahrt
beginnen kann. Bei vielen Steuerungen kann die Fahrt sogar ganz normal gestartet werden, wenn nur die
kleinste Fahrstufe V1 genommen wird. Die Batterie kann in der Regel bis 10 Haltestellen evakuieren. Wich-
tig: Bei der Bestellung muss angegeben werden, ob das Geréat Notevakuierung unterstiitzen soll (die Hard-
ware wird dann mit dieser Option bestiickt). Batterie-Schranke gibt es z. B. von Weber-Steuerung.

13.2 Notevakuierung tUber ein USV-Gerat statt der 24  0V-Batterie

USV-Systeme (z. B. von APC) sind eine Alternative zu dem obigen Konzept mit dem Akku-Schrank. Der Vor-
teil ist, dass mit der USV gleichzeitig auch das 230V-System fir die tGbrige Steuerung sinusférmig vorliegt
und somit die Liftsteuerung, die 12V und 24V-Netzteile, sowie die Schiutzspulen und Bremsmagnete, mit den
normalen Spannungen versorgt bleiben, weshalb der Aufwand fiir die Notevakuierung sehr gering ist. Wei-
terhin muss man sich um den Ladezustand der USV nicht kimmern (dies erledigt sie selbststéandig). Um
auch die DC-Spannung (ca. 320V) fir den Umrichter zur Verfliigung zu stellen, wird lediglich eine Drossel
(Einschaltstrombegrenzung) und ein hochsperrender Briickengleichrichter (ZK-Gleichrichtung inkl. Entkopp-
lung) bendtigt. Beide Teile kdnnen tber EMOTRON LIFT CENTER GMBH bezogen werden (ebenso die pas-
sende Qualitats-USV). Die Auslegung der USV kann nach folgender Faustformel erfolgen:

Nennstrom des Gerates in Ampere / 10 = Leistung der USV in kVA. Diese Leistung reicht aus, um in die
nachste Haltestelle (richtungsunabhangig) zu kommen. Das Gerat lasst hierbei in Verbindung mit Gearless-
Antrieben nur die Geschwindigkeit Ve bzw. Vn zu. Hinsichtlich der Schiitzverriegelung gelten die selben
Malnahmen wie bei der Batterie-Version. Die 7SZ-Version wird tGiber den Eingang E1 (siehe auch Verfahren
oben) auf Notevakuierung gestellt. Bei 3SZ, 9SZ und 10SZ muss das Flag ,Notevakuierung® auf ,0" stehen,
damit kein Phasenausfall erkannt wird.

Bitte beachten Sie: Notevakuierung per USV-System funktioniert nur mit ,neuen“ Motoren. Altanlagen, bei
denen noch die 2-tourige Originalmaschine weiterverwendet wurde, kdnnen nicht mit dieser Methode gefah-
ren werden, da die Verluste derartiger Silumin-Maschinen daftir viel zu grof3 sind.

13.2.1 Zubehor

Folgendes Zubehdr wird bei USV-gestitzter Notevakuierung tiber eine Haltestelle empfohlen:

BaugroRe | USV-Typ Drossel Art. Nr. Gleichrichter Art. Nr.

1 (10A) 1,0 kVA 10A 4%uk 7902509 VBO 13 - 16 AO2 | 8025020
2 (20A) 2,2 kVA 10A 4%uk 7902509 VBO 13 - 16 AO2 | 8025020
3 (30A) 3,0 kVA 35A 4%uk 7902540 SKD 31/16 8025027
3 (40A) 5,0 kVA 35A 4%uk 7902540 SKD 31/16 8025027

Die o.g. Werte sind Erfahrungsangaben, die u.U. einer genauen Prifung bedurfen.
@ Ab Baugrof3e 4 sollte mit Batterieschrank gefahren werden (Siehe "Notevakuierung
Uber Batterie")
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13.2.2 Schaltung: USV, DSV5445 Notevakuierung

24

USV DSV

25

Pin 5 bei SKD 31/12 bleibt frei. 4

Der Anschluss der USV Anlage an den Umrichter erfolgt geméafR obenstehendem Schaltungsbeispiel. Bei
Notevakuierung tber USV ist zu beachten: Die USV darf erst mit dem DSV verbunden sein, wenn das Netz
von den Anschliissen L1/L2/L3 getrennt ist (also kein Online-Betrieb). Das Evakuieren tuber USV funktioniert
nur mit neuen Motoren (fir Frequenzumrichter ausgelegt) und mit Gearless- bzw. Synchronantrieben. Mit der
USV kann mit maximal "Ve" oder "Vi" in beide Richtungen gefahren werden (eine Lastmessung ist nicht not-
wendig). Die USV sollte kurzzeitig halben Gerate-Nennstrom, dauernd ¥4 Gerate-Nennstrom, aufbringen.

Zwischen Netz Aus und Zuschalten der Notevakuierungs Spannungsversorgung muss

eine Verzogerungszeit zischen 5-30sec liegen, damit sicher ein POWER ON RESET
@ ausgefuhrt wird

Die Standard Liftprogramme benutzen automatisch Ve als Notevakuierunsge-

schwindigkeit, sobald Eingang E1 gesetzt ist. Klammermeldung (V4)
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13.3 Netzrickspeiseinheit REVCON-Serie SVC

In Verbindung mit Netzriickspeisung wird eine Riickspeiseeinheit der Firma Revcon. Im DSV-System entfallt
dann der Anschluss 30/31 fir den Bremswiderstand (also kein Chopper eingebaut). Stattdessen wird die
Option "ZK-Out" bendtigt (also der Zwischenkreisanschluss "24"(+) und "25"(-). Von diesem Anschluss wird
die Revcon versorgt.
Fur ein 60A-Lift-DSV54** bendtigen Sie Revcon SVC 22-400-1-230VAC.
Fur ein 80A-Lift-DSV54** bendtigen Sie Revcon SVC 33-400-1-230VAC.

Fir ein 120A-Lift-DSV54** brauchen Sie Revcon SVC 45-400-1-230VAC.

Anschlussbelegung

e

e e
U

Mit Option
ZK out
anstatt Bremse

=

| ﬁ%%@@

IN

s

REVCON

Netz-Ruckspeisung

L1 L2 L3 PE|]

2l

®Z
|

Netzdrossel
4 % uk

I I I Netzfilter
Sicherung D D D

0159_04d.drw

L1 L2 L3 PE
Netz
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14 Anhang
14.1 Abmessungen und Gewichte BGR 1-4

Frequenzumrichter mit Anbaufilter
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0116_01d.drw
DSV 5445 Bau- Al B|C|ID|E|FI|GI|H]J]K]L [Gewich
e I I e S e )
10-15 A 1 167 174 |115| 107 |130| 6 | 6 |264|276|171| 105
20 - 30A 2 237 | 353 | 220 115|142 |165| 6 | 6 |331|343|217| 165
40 - 70A (80A%) |3 237 | 473 | 220 115|142 | 165 | 6 | 6 | 451|463 |217| 240
80-120-150A |4 203 | 759 | 310 | 25 | 161|210 | 65 | 6 | 745|757 | 304 | 60,0

* Bei BaugroRe BGR 1 sind die Anschlussstecker frontal angeordnet, d. h. Mal3 B ent-

(= fallt.

e BGR1ab1Option A=224mm, D =41,5mm, F = 160mm.
e BaugréfRe BGR 4 und BGR 5 kénnen mit internem FU-Control geliefert werden.

e BGR 2 ab 2 Optionen A = 267mm, D = 41,5mm, F = 195mm; die Stecker sind dann
frontal angeordnet.

« Die Bauform 80A in Baugr6Re 3 ist nur in frontaler Ausfiihrung ohne Filter méglich.
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14.2 Abmessungen und Gewicht DSV 5445-PLUS

Frequenzumrichter mit Anbaufilter, Netzdrossel und Motorschitzen

0159_02d.drw

DSV 5445-PLUS inklusive 2 Motorschiitzen und Netzdro  ssel 4%uk

DSV 5445- Bgr. A B C D E F G H J K L | Gewicht
PLUS (mm] | [mm] | [mm] | [mm] | [mm] | [mm] | [mm] | [mm] | [mm] [ [mm] | [mm] (ka]
10-15A 1 324 174 |115)| 234 | 257 | 6 6 | 264276171 20,0
16 - 20 - 30A 2 398 [ 353 [ 220 [11,5[ 304 [ 327 | 6 6 | 331|343 [ 217 25,0
(30) - 40 A 3 398 | 473 [ 220 [11,5( 304 | 327 | 6 6 | 451 | 463 | 217 35,0

» Bei BaugréRe BGR 1 sind die Anschlussstecker frontal angeordnet, dh. MaRR B ent-
( g’ fallt

* BGR1ab1Option A=354mm, D =41,5mm, F = 290mm

» BaugréRe BGR 1 und BGR 2 werden ohne internem FU-Control geliefert

« BGR 2 ab 2 Optionen A = 429mm, D = 41,5mm, F = 357mm; die Stecker sind dann

frontal angeordnet
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14.3 Abmessungen und Gewichte BGR 2 Flach
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DSV5445BGR2FL.GIF
DSV 5445 | Bau- A B C D E F G H J K L Gewicht
groRe [mm] [mm] [mm] | [mm] [mm] [mm] [mm] | [mm] | [mm] | [mm] | [mm] [kg]

15-30A |2Flach | 298,5 | 372,5 | 160 | 11,5( 268,5| 2915 | 6 6 | 367 | 379 | 155 20

@ DSV5445 BGR 2 Flach wird ohne internem FU-Control geliefert.
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14.4 Abmessungen und Gewichte BGR 5

Frequenzumrichter
A
F
D E i
Ny G
[V ﬁQ\ \gi Y]
MBK J * -
‘ [
0157_02d.cdr i i
Bei 320A Bilder unten beachten!
DSV 5445 [Bgr A B C D E F G H J K L M N O |[Gewicht
[mm] | [mm] [ [mm] | [mm] [ [mm] | [mm] | [mm] | [mm] | [mm] [ [mm] | [mm] | [mm] [ [mm] | [mm] [kg]
(alt150A)| 5 |357(983|286 (215|307 |346| 11 | 10 | 913|933 | 282 |1020| 28,5 | 20 60,0
200/250 A 3571983286 (21,5|307(346| 11 | 10 | 913|933 | 282 |1020( 28,5| 20 75,0
320/470 A 3571983 (323(21,5|307(346| 11 | 10 | 913|933 | 282 |1020( 28,5| 20 85,0
( ;
=T
0 T
i 2
[ay] [+
g
26
o o “
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AddOn-Filter BGR 5

Anschlussklemmen des Frequenzumrichters
PE PE 241 25| R Achtung!
o L1)L2]L3 o Ut 1u2fuUj olo Montoﬁfobstugdz%{ischen
O|O| O O|0O| O 10 rT<]::r||cnig{ltu3nterlscehrrevi?(re]n!
%%%\\\ Schutzleiter—Anschluss ﬁ
M 10 x 30
%_%_%_% 3 ~ 3
i N, = & ;
PE L1 L2 L3 || PE UI U2 U3 . 0 J
-t 170
/\ /\ - 240 >
| ~ —
o P © o |. ¢
ad e d 2
: D ° L] =~
¢ aamp © e o e
e || =L
¢ 116 T 101 T
<—74—>‘
' %
80
Montage-Laschen
6,5 x 10,5
- 10 >
0158_01D.tif
Hinweis: Fur das DSV 5445 — 320/400 gibt es nur ein  NetZzfilter (kein AddOn): Art.-Nr.: 74848300
mit folgenden Daten: Abmessungen HxBXT = 490mm x 23 ~ Omm x 185mm, Gewicht = 18,3kg
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Netzdrossel

/

I kK L @ B

0095 01.GIF
Art. Nr. [ Strom | mH a b C d e f g h kxk |kg
7902600 | 16A 1.50 120 80 120 57 70 84 96 105 10x05 | 2.5
7902605 | 35A 0.70 155 120 160 70 90 130 155 130 11x08 |5.0
7902610 | 50A 0.50 190 100 195 58 80 170 190 160 11x08 |5.8
7902615 | 80A 0.30 190 100 230 80 100 170 190 170 11x08 |9.0
7902620 | 100A |0.25 240 120 280 98 120 190 240 220 17x10 |13.4
7902625 | 130A |0.18 240 120 280 98 120 190 240 220 17x10 |15.2
7902630 | 200A |0,12 240 150 320 130 155 190 240 220 17x10 |25,0
7902632 | 315A |0,093 260 240 300 37,0
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Bremswiderstand
C <E 5
- —— - —— -
Lot ey el ™ et ——- J—
il - %
T -ﬁ_ A __T__ 4
b =R A
1 I B
= ’
n -
| -Ef ‘ Zulassige Einbaulagen
I N
I | I *
41 Ohm /1 kW .
T [ | 1sgonm/2kw
7 s % 14,40hm/ 4 kW
DSV 5445 | Bremswiderstand A B C D E F H Gewicht
[mm] [ [mm] | [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [ka]
5-10A 40 Q /0,5 kW Cressall 236 | 92 - 288 121 141 10,5 1,4
15-20A 40 Q /1 kW Cressall 415 | 92 - 445 121 141 10,5 4
30-40A 18-20 Q / 2 kW Cressall 415 | 185 - 445 213 141 10,5 6
60-80 A 14-15 Q / 4 KW Cressall 415 | 278 - 445 307 141 10,5 9
120 A 13,0 Q /6,5 kW Frizlen 380 | 370 - 490 395 260 10,5 12
150 A 10,0 Q / 8 kW Cressall 700 | 290 - 766 330 141 10,5 15
200-250 A |4,0-6,5 Q min. 11 kW 380 | 570 - 490 595 260 10,5 21
320-470 A [2,5-5,0 Q min. 19 kW Abmessungen sind abhangig von der Applikation 41 - 83

Anschlussbelegung beachten:
@ Klemmen: RB1 / RB2 —» Anschlisse fiir den Bremswiderstand.

Klemmen: T1/T2

Hohe Betriebstemperatur:
Die Temperatur der Widerstandselemente erreicht bis zu 350 °C, daher durfen sich keine
warmeempfindlichen Gegenstande, zum Beispiel Kabel in der Nahe befinden. Der elektrische
Anschluss muss von unten erfolgen. Der Bremswiderstand darf nicht in explosionsgeféahrdeter
Umgebung und in der Nahe brennbarer Stoffe in Betrieb genommen werden. Der freie Kihl-
luftaustausch darf nicht behindert sein.

Schutzart
Durch die prinzipbedingte niedrige Schutzart des Bremswiderstands muss durch einen geeig-
neten Montageort dafiir gesorgt werden, dass niemals irgend etwas in den Widerstand fallen,
tropfen, fliefen oder auch hinein wehen kann.

Hinweis
Die Abmessungen und Anschlussbezeichnungen kénnen von obiger Liste abweichen, da es
sich hier um Handelsware handelt. Weitere Widerstande (fir 250A z. B. 4 Q) auf Anfrage).

- Anschliisse fur den Thermokontakt.
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14.5 Bezugsquellen fur Drehgeber

Bevorzugen Sie 1Vss-Drehgeber, denn TTL und HTL neigen bei niedrigen Drehzahlen zu einer Gerduschbil-
dung im Motor. Die 1Vss-Technologie bietet h6chsten Rundlauf ohne Gerausche.
Als Bezugsquellen fur inkrementelle Drehgeber auf der Basis der 1Vss-Technologie kommen in Frage:

Hersteller

Beispiel

Kibler Z&hl- und Sensortechnik
Postfach 3440

D-78023 Villingen-Schwenningen
Tel. 07720/390344Fax: 07720/21564
Zustandig: Herr Kahrs (Herr Kulajew)
www.kuebler-gmbh.de
sales@kuebler-gmbh.de

8.5824.3PA2.1024, 15 mm Hohlwelle mit Wellendich-
tung, 12-pol.Rundstecker

8.5824.36AC.1024, 10mm Hohlwelle mit 7m konfekti-
oniertem Kabel

8.5804.21AF.1024, 6mm Servoflansch mit 7m konfek-
tioniertem Kabel

Wachendorff Elektronik GmbH & Co KG
Industriestrasse 7

D-65366 Geisenheim

Tel. 06722/9965-0 Fax 06722/9965-43
Zustandig: Fr. Anja Szditallo, Hr. Frank May
www.wachendorff.de
sales@wachendorff.de

Hohlwellengeber 1Vss 1024 Str. mit 25mm Hohlwelle
WDG 80H-25-1024-ABN-SIN-L3 und Kabelschwanz
42 mm-Hohlwellengeber fur Aufzige:

WDG 100 H-42-1024-ABN-SIN-L3

Kontrollieren: Geberschirm muss auf Gebergehause
aufliegen! Beim Bestellen auf Drehgeber mit ‘echter’
Glasscheibe achten (ansonsten Probleme mit 'k/f7").

Baumer GmbH

CH-8501 Frauenfeld

(oder D-61142 Friedberg)

Tel. +41 (0) 52728-1122 Fax -1144
www.baumerelectric.com

4mm/6émm Standardgeber

Dr. Johannes Heidenhain GmbH
Dr.-Johannes-Heidenhain-Str. 5
D-83301 Traunreut

Tel. 08669/311795Fax 08669/38609
Zustandig: Herr Riel3

Servoflansch mit 6mm-Welle: ROD486-0013-1024
38 mm-Hohlwellengeber fir Liftmotoren:
ERN680-K003-1024

SSI-Versionen ECN1313, ECN113, ECN413

Litton Precision Products International Inc.
Oberféhringer-Str. 8

D-81679 Miinchen

Tel. 089/92204-0 Fax 089/985184
Zustandig: Peter Gwinn

(Tech. Biro Litton 88048 Fridrichshafen, Jahnstr. 3)

Servoflansch-Typen: Baureihe G58..SI
Hohlwellen-Typen: Baureihe G130...

Thalheim -Tachometerbau GmbH+Co. KG
Hessenring 17
D-37269 Eschwege

Tel. 05651/9239-0 Fax 05651/8577

Hohlwellengeber fir OMS-Hypoid-Kombination:
ITD42A4Y...1Vss 1024 Striche

HENGSTLER GmbH

Uhlandstr. 49

78550 Aldingen

Tel.07424/89514 Fax: 07424/89295
Zustandig: Herr Franz Goéller

Hohlwelle Standardgeber

Hinweis: Bei den Firmen, Stegmann, AMI, Rauscher, Hohner (Ideacod) sind Drehgeber mit der 1Vss-
Technologie inzwischen ebenfalls verfiigbar, bitte bei diesen Firmen gegebenenfalls auch nachfragen.
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15 Hotline-Notiz

Tel. 0049 (0) 3943/92050

Fax. 0049 (0) 3943/92055

Y
Bitte vor dem Anruf unserer Hotline folgende Punkte priifen: e-Mail: info@cgglobal.com

Um lhnen im Problemfall schnell zu helfen benétigen wir einige Angaben. Bitte fillen Sie das Formular aus
und geben Sie uns die Daten durch. (telefonisch oder per Fax.)

Angaben zum Kunden und Auftrag Datum:
Kundenadresse Ansprechpartner:

Tel.(vor Ort):
Kommission: Fax:
Frequenzumrichterdaten
DSV544... Al \%
M-Nummer: eingespieltes Programm:
Aufzugsdaten Hersteller der Steuerung:
Tragkraft: kg | Gesamthdhe m
Korbleergewicht: kg | gro3ter Stockwerksabstand: m
max. Fahrgeschwindigkeit V3 m/s | kleinster Stockwerksabstand: m
Motordaten Gebertyp: Strichzahl:
Fabrikat: Leistung: cos¢:
Motornummer: Unenn: Inenn
Getriebedaten Schneckengetriebe? O ja O nein
Fabrikat: Getriebenummer: Planetenrad? O ja O nein
Ubersetzung: Keilriemen? O ja O nein
Aufhéngung: Wirkungsgrad: % Anzahl Seilrollen:
Treibscheibendurchmesser: Getriebeort: O unten O oben
Fehler/Problem tritt auf:
O beim Einschalten O bei Konstantfahrt O in beiden Richtungen O im Bindigbereich
O beim Anfahren O beim Verzégern O nur bei Fahrt AUF O Fehler ist reproduzierbar
O beim Beschleunigen O beim Anhalten O nur bei Fahrt AB O Fehler tritt sporadisch auf
Fehlerkurzbeschreibung:
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16 Technische Daten zur

O Anfrage

O Bestellung

Bei Geratebestellung oder Geréate-Anfrage fillen Sie bitte dieses Formular aus und faxen Sie es an:
CG Drives & Automation Application centre & Lift centre Wernigerode, Fax-Nr.:+49 (0) 3943 92055

Angaben zum Kunden und Auftrag Datum:
Kundenadresse Ansprechpartner:

Abteilung:

Tel.:

Fax:
Kommission: Kundennummer
Aufzugsdaten Zwischengeschwindigkeit (V2): m/s
Tragkraft: kg | Stockwerksfahrt (V1): m/s
Korbleergewicht: kg | kleinster Stockwerksabstand: m
max. Fahrgeschwindigkeit (V3) m/s | groBter Stockwerksabstand: m
Motordaten Motorart: asynchron O synchron O DC O
Fabrikat: Altumriistung? (“alter Motor”) O ja O nein
Motornummer: Neuer Motor? (fiir Frequenzumrichter) O ja O nein
Leistung: 2-tourig? (nur Daten der hohen Wicklung angeben):
In A Un V, O Stern O Dreieck, Fnom Hz, Anz.Pole: -pole cos¢: Mn 1/min
Gebertyp: O 1Vss OTTL O HTL O keiner; ~ Strichzahl:...............
lhre Spezifikation:
Fremdltftung O ja: Vv, -phasig; O nein, Eigenliifterrad
Getriebedaten Schneckengetriebe? O ja O nein
Fabrikat: Planetenrad? O ja O nein
Getriebenummer: Keilriemen? O ja O nein
Aufhé@ngung: Gearless? O ja O nein
Ubersetzung: zu Gangzahl: effektiver Treibscheibendurchmesser: ... ... .. mm

Getriebeort (Lage bzgl. des Aufzugsschachts): O unten O oben

Frequenzumrichter O PLUS-Serie (mit Schiitzen...)

Bus System: OO DCP_0.... O ACP_0... [BP308 DCP_03+

O feldorientiertes System MULTIDRIVE VECTOR VVVF DSV 5445 LIFT ........ Al.... \"

O Netzrlickspeisung

[ Notevakuierung mit Batterie 240 V DC

Bremswiderstand O nicht vorhanden, bitte liefern ~ Typ: ................. Qe W 100% ED;

AddOn-Filter [ nicht vorhanden, bitte liefern  Typ: cocvvvvvnneee

Netzdrossel O nicht vorhanden, bitte liefern — Typ: e A

Sonstiges Zubehor O nicht vorhanden, bitte IBFEMMN ..o
gewunschter Liefertermin:  .............. BeMErKUNGEN: ..ot

Im Falle von Schulungen, Inbetriebnahmen und andere Ruckfragen, wenden Sie sich an unser Lift-Zentrum.
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