
SD6
H

05/de
andb

2015
uch
ID 442425.04



ID 4 2

Inhaltsverzeichnis
Ha

In

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

haltsverzeichnis

Allgemeine Hinweise .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . . .3

Sicherheitshinweise, UL-konformer Einsatz .  . . . . . . .  . . . . .10

Komponenten des Antriebssystems .. . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .15

Technische Daten .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .27

Transport und Lagerung .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .71

Einbau . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .74

Anschluss . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .86

Basiseigenschaften . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . .147

Antriebsregler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . .157

Motor . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . .211

Haltebremse .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . .232

Encoder .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . .253

Mechanisches Antriebsmodell . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . .264

Kommunikation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . .269

Optimieren . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . .302

Diagnose .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . .370



ID 4 3

Allgemeine Hinweise1
Ha

1
Ka

1.1

1.2

1.3

1.4

1.5

1.6

1.7
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

Allgemeine Hinweise
pitelübersicht

Über dieses Handbuch .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . . .4

Weiterführende Dokumentationen .  . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . . .5

Weitere Unterstützung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . . .5

Richtlinien und Normen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . . .5

Abkürzungen und Formelzeichen . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . . .6

Symbole, Kennzeichen, Marken . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . . .8

Lizenzen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . . .9



ID 4 4

Allgemeine Hinweise1
Ha

Der
Ma
Prä
Sol
Ant
Me
Ene

Eig
•
•

•
•
•
•
•

1.
Die
zu 
•
•
•
•
•

•
•
•

fe Torque off (STO) ist durch die Sicherheitskarte 
Informationen zu ST6 erhalten Sie im zugehörigen 
.2 Weiterführende Dokumentationen).

cher Sprache vor.

 für folgende Geräte gültig:
 
0-F und 
-F

Änderungen
• Allgemeine Korrekturen
Ergänzt:
• Baugröße 3 
• Quick DC-Link 
• Klemmenmodule RI6 und IO6
• Synchron-Linearmotoren und Adapterbox LA6
• UL-konformer Einsatz

Elektrische Daten: Baugröße 3, Derating

• Allgemeine Korrekturen
• Elektrische Daten, Derating
• Mechanisches Antriebsmodell, CiA 402
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 neue Antriebsregler SD6 bietet der Automatisierungstechnik und dem 
schinenbau trotz immer komplexer werdenden Funktionen höchste 
zision und Produktivität. Kürzeste Ausregelzeiten von schnellen 
lwertänderungen und Lastsprüngen begründen die hohe Dynamik der 
riebe. Darüber hinaus haben Sie die Option, die Antriebsregler bei 
hrachsanwendungen im Zwischenkreis zu koppeln und dadurch die 
rgiebilanz der Gesamtanlage zu verbessern.

enschaften
Großer Leistungsbereich durch 4 Baugrößen
Quick DC-Link: Innovatives Installationskonzept für die 
Zwischenkreiskopplung 
Sehr gute Regelperformance
Servicefreundlichkeit
Isochroner Systembus (in Vorbereitung)
Modulare Sicherheitstechnik (in Vorbereitung)
Freie, grafische Programmierung nach IEC 61131-3 CFC (in Vorbereitung)

1 Über dieses Handbuch
ses Handbuch beschreibt den Antriebsregler SD6. Sie finden Informationen 
folgenden Themen:
Projektierung
Transport und Lagerung
Einbau
Anschluss
Bedienen und Einrichten des Antriebsreglers, des Motors und seiner 
Anbauten und des gesamten Antriebs.
Kommunikation zwischen Inbetriebnahme-Computer und Antriebsregler
Optimieren des Antriebsreglers
Diagnose im Fehlerfall

Die Sicherheitsfunktion Sa
ST6 realisiert. Detaillierte 
Handbuch (siehe Kapitel 1

Originalversion
Das Original liegt in deuts

Diese Dokumentation ist
• Antriebsregler SD6 ab

DriveControlSuite V 6.
Firmwareversion V 6.0

Was ist neu?

Index Datum
02 06/2014

03 12/2014 •

04 05/2015
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Die
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Akt

terstützung
ik haben, die Ihnen das vorliegende Dokument nicht 
ich bitte an:
-3060
stoeber.de

 und Normen
füllt folgende Richtlinien und Normen:
006/42/EG

linie 2006/95/EG
08/EG

Ge
An

Ap
Ba

Ko
Et

Ko
CA

Mo

Sic

Ab
Su
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2 Weiterführende Dokumentationen
 in der folgenden Tabelle aufgelisteten Dokumentationen liefern relevante 
rmationen zum Antriebsregler SD6. 
uelle Dokumentversionen finden Sie unter www.stoeber.de.

1.3 Weitere Un
Falls Sie Fragen zur Techn
beantwortet, wenden Sie s
• Telefon: +49 7231 582
• E-Mail: applications@

1.4 Richtlinien
Der Antriebsregler SD6 er
• Maschinen-Richtlinie 2
• Niederspannungsricht
• EMV-Richtlinie 2004/1
• EN 61326-3-1:2008
• EN 61800-3:2004
• EN 61800-5-1:2007
• EN 61800-5-2:2007
• EN 50178:1997

rät/Software Dokumentation Inhalte ID
triebsregler SD6 Inbetriebnahme-

anleitung
Einbau, 
Funktionstest

442536

plikation Controller 
sed Mode (CBM)

Handbuch Bedienen und 
Einrichten, 
Inbetriebnahme

442453

mmunikationsmodul 
herCAT EC6

Betriebsanleitung Einbau, Anschluss, 
Einrichten, 
Inbetriebnahme, 
Service

442515

mmunikationsmodul 
Nopen CA6

Betriebsanleitung Einbau, Anschluss, 
Einrichten, 
Inbetriebnahme, 
Service

442636

tion Controller MC6 Handbuch Projektierung, 
Einbau, Anschluss, 
Einrichten, Service 
Wartung

442460

herheitstechnik ST6 Handbuch Projektierung, 
Anschluss, 
Einrichten

442477

solute Encoder 
pport AES

Betriebsanleitung Funktion, Anschluss 442342
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1.

Ab
AA
AC
AE
AE
AW
BA
BA
BE
BG
CA
CB
CH
Ci
CN

cs
cs
cs
CU
DC
E/
EM
EM
HT
I/O

Altitude (dt.: Aufstellhöhe)
us
 position mode
l Protection (dt.: internationale Schutzart)
 (dt.: Endschalter)
ss-Control 
eraturfühler
arth (dt.: Erdung)
xtra Low Voltage
ble Logic Controller (dt.: SPS)
perature Coefficient

(dt.: Leistungsteil)
 Modulation (dt.: Pulsweitenmodulation)
tor (dt.: Bremswiderstand)
witch (dt.: Referenzschalter)
rrent protective Device (dt.: Fehlerstrom-
htung)
grammierbare Steuerung (engl.: PLC)

hronous Interface (dt.: synchron-serielle 
)
 Off
ransistor-Logik 
en pro Minute
s Laboratories
hake

eis
dt.: Encoder-Nullimpuls)
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5 Abkürzungen und Formelzeichen

kürzungen
Analoger Ausgang
Alternating Current
Analoger Eingang

S Absolute Encoder Support
G American Wire Gauge

Binärer Ausgang
T Batterie

Binärer Eingang
Baugröße

N Controller Area Network
M Controller Based Mode

Bremschopper
A CAN in Automation
C Computerized Numerical Control (dt.: computergestützte 

numerische Steuerung)
p Cyclic synchronous position mode
t Cyclic synchronous torque mode
v Cyclic synchronous velocity mode

Control Unit (dt.: Steuerteil)
Direct Current

A Eingang/Ausgang (engl.: I/O)
K Elektromotorische Kraft
V Elektromagnetische Verträglichkeit
L Hochvolt-Transistor-Logik

Input/Output (dt.: E/A)

IA Installation 
IGB Integrated B
ip Interpolated
IP Internationa
LS Limit Switch
MAC Media-Acce
MTF Motor-Temp
PE Protective E
PELV Protective E
PLC Programma
PTC Positive Tem
PU Power Unit 
PWM Pulse Width
RB Brake Resis
RS Reference S
RCD Residual Cu

Schutzeinric
SPS Speicherpro
SSI Serial Sync

Schnittstelle
STO Safe Torque
TTL Transistor-T
Upm Umdrehung
UL Underwriter
W&S Wake and S
ZK Zwischenkr
ZP Zero pulse (

Abkürzungen
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Fo
ze

D

DIA

DT

f

f2

f2P

fma

fPW

I

I1

I1m

I1m

I1N

I2

Maximaler Ausgangsstrom

Maximaler Ausgangsstrom des Antriebsregler-
Leistungsteils

Minimaler Ausgangsstrom

Ausgangsnennstrom des Antriebsregler-
Leistungsteils

Nennstrom

Drehzahl

Nenndrehzahl: Drehzahl, für die das 
Nenndrehmoment MN angegeben wird

Leistung

Maximale Leistung am externen Bremswiderstand

Verlustleistung des Antriebsregler-Leistungsteils

Verlustleistung des Antriebsregler-Steuerteils

Widerstand

Minimaler Widerstand des externen 
Bremswiderstands

Temperatur

Maximale Umgebungstemperatur

Thermische Zeitkonstante

Zeit

Minimale Zeit
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rmel-
ichen

Einheit Erklärung

% Derating

% Derating in Abhängigkeit von der Aufstellhöhe des 
Antriebsreglers

% Derating in Abhängigkeit von der 
Umgebungstemperatur des Antriebsreglers

Hz Frequenz

Hz Ausgangsfrequenz

U Hz Ausgangsfrequenz des Antriebsregler-
Leistungsteils

x Hz Maximale Frequenz

M,PU Hz Interne Pulstaktfrequenz des Antriebsregler-
Leistungsteils

A Strom

A Eingangsstrom

axPU A Maximaler Eingangsstrom des Antriebsregler-
Leistungsteils

axCU A Maximaler Eingangsstrom des Antriebsregler-
Steuerteils

,PU A Eingangsnennstrom des Antriebsregler-
Leistungsteils

A Ausgangsstrom

I2max A

I2maxPU A

I2min A

I2N,PU A

IN A

n min-1

nN min-1

P W

PmaxRB W

PV,PU W

PV,CU W

R Ω

R2minRB Ω

ϑ °C

ϑamb,max °C

τth s

t s

tmin s
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ennzeichen, MarkenU

U1

U1

U1

U1

U2

U2

U2

Um

Um

Uo

Uo

p

λLi

558-2-20
el ohne Überlastschutz.

gssymbol nach IEC 60417-5019 (DB:2002-10).

ei-Kennzeichen RoHS
i-Kennzeichen gemäß RoHS-Richtlinie 2011-65-

nnzeichen
tdeklaration des Herstellers: Das Produkt entspricht 
U-Richtlinien.

üfzeichen
s Produkt ist von UL für USA und Kanada gelistet. 
sentative Muster dieses Produkts wurden von UL 
tet und erfüllen die anwendbaren Normen.

üfzeichen für anerkannte Komponenten
 Komponente oder dieses Material ist von UL 
annt. Repräsentative Muster dieses Produkts 
n von UL bewertet und erfüllen die anwendbaren 
erungen. 
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1.6 Symbole, KV Spannung

V Eingangsspannung

CU V Eingangsspannung des Antriebsregler-Steuerteils

PU V Eingangsspannung des Antriebsregler-
Leistungsteils

max V Maximale Eingangsspannung

V Ausgangsspannung

BAT V Ausgangsspannung der Pufferbatterie

PU V Ausgangsspannung des Antriebsregler-
Leistungsteils

ax V Maximalspannung

axPU V Maximalspannung des Antriebsregler-
Leistungsteils

ffCH V Abschaltschwelle des Bremschoppers

nCH V Einschaltschwelle des Bremschoppers

Sonstiges

Polpaarzahl

ne Leistungsfaktor am Versorgungsnetz: entspricht 
cos φ zwischen Wirk- und Scheinleistung

Symbole
EN 61
Dross

Erdun

Kenn- und Prüfzeichen
Bleifr
Bleifre
EU.

CE-Ke
Selbs
den E

UL-Pr
Diese
Reprä
bewer

UL-Pr
Diese
anerk
wurde
Anford
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 folgenden Lizenzgebers verwendet:
GmbH & Co. KG

om
r.com

Ma
CA
CiA

En

Eth

HIW

Mi
Wi
Wi
PR
PR
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 folgenden Namen, die in Verbindung mit dem Gerät, seiner optionalen 
stattung und seinem Zubehör verwendet werden, sind Marken oder 

getragene Marken anderer Unternehmen:

 anderen, hier nicht aufgeführten Marken, sind Eigentum ihrer jeweiligen 
aber.

eugnisse, die als Marken eingetragen sind, sind in dieser Dokumentation 
t besonders kenntlich gemacht. Vorliegende Schutzrechte (Patente, 

renzeichen, Gebrauchsmusterschutz) sind zu beachten.

1.7 Lizenzen
Im SD6 wird Software des
SEGGER Microcontroller 
In den Weiden 11
D-40721 Hilden
Germany
Tel.+49 2103-2878-0
Fax.+49 2103-2878-28
E-Mail: support@segger.c
Internet: http://www.segge

rken
Nopen, CANopen und CiA sind eingetragene 

Gemeinschaftsmarken des CAN in Automation e.V., 
Nürnberg, Deutschland.

Dat EnDat und das EnDat-Logo sind eingetragene Marken der 
Dr. Johannes Heidenhain GmbH, Traunreut, Deutschland.

erCAT EtherCAT und das EtherCAT-Logo sind eingetragene 
Marken der Beckhoff Automation GmbH, Verl, 
Deutschland.

IN Das HIWIN-Logo ist eine eingetragene Marke der HIWIN 
TECHNOLOGIES CORP., Taichung, Taiwan.

crosoft,
ndows,
ndows XP

Microsoft, Windows, Windows XP und das Windows-Logo 
sind eingetragene Marken der Microsoft Corporation in 
den USA und/oder anderen Ländern.

OFIBUS,
OFINET

Das PROFIBUS-/PROFINET-Logo ist eine eingetragene 
Marke der PROFIBUS Nutzerorganisation e. V. Karlsruhe, 
Deutschland.
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Für
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Bei
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2.
Die

•

•

teilung
aschine in den Verkehr bringen darf, muss er eine 
aschinenrichtlinie 06/42/EG durchführen. Dadurch 

g der Maschine verbundenen Risiken ermittelt. Die 
ehrstufiger und iterativer Prozess. Im Rahmen 
n in keinem Fall ausreichend Einblick in die 
en werden. Informieren Sie sich deshalb intensiv 
 und Rechtslage. Bei Einbau der Antriebsregler in 
nahme solange untersagt, bis festgestellt wurde, 
stimmungen der EG-Richtlinie 06/42/EG entspricht.

es Personal
Restgefahren ausgehen. Deshalb dürfen alle 
ie Bedienung und die Entsorgung nur von 

rchgeführt werden, das die möglichen Gefahren 

d Personen, die die Berechtigung zur Ausführung 
n haben durch 
aft und/oder
achkräfte

 Vorschriften, die gesetzlichen Vorgaben, die 
de Technische Dokumentation und besonders die 
eitshinweise sorgfältig
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 den Geräten können Gefahren ausgehen. Halten Sie deshalb
die in den folgenden Abschnitten und Punkten aufgeführten 
Sicherheitshinweise und
technische Regeln und Vorschriften ein.

 Schäden, die aufgrund einer Nichtbeachtung der Anleitung oder der 
eiligen Vorschriften entstehen, übernimmt STÖBER keine Haftung. 
hnische Änderungen, die der Verbesserung der Geräte dienen, sind 
behalten. 

1 Bestimmungsgemäße Verwendung
 den Antriebsreglern handelt es sich im Sinne der DIN EN 50178 (früher 
E 0160) um ein elektrische Betriebsmittel der Leistungselektronik für die 
elung des Energieflusses in Starkstromanlagen. Sie sind ausschließlich 
 Einbau in Schaltschränke mit mindestens der Schutzklasse IP54 sowie 

 Speisung von
Synchron-Servomotoren und
Asynchronmotoren bestimmt.

ht zur bestimmungsgemäßen Verwendung gehört der Anschluss anderer 
ktrischer Lasten!

2 Bestandteil des Produkts
 Technische Dokumentation ist Bestandteil eines Produkts.

Bewahren Sie die Technische Dokumentation bis zur Geräte-Entsorgung 
immer griffbereit in der Nähe des Gerätes auf, da sie wichtige Hinweise 
enthält.
Geben Sie die Technische Dokumentation bei Verkauf, Veräußerung oder 
Verleih des Produkts weiter.

2.3 Risikobeur
Bevor der Hersteller eine M
Risikobeurteilung gemäß M
werden die mit der Nutzun
Risikobeurteilung ist ein m
dieser Dokumentation kan
Maschinenrichtlinie gegeb
über die aktuelle Normen-
Maschinen ist die Inbetrieb
dass die Maschine den Be

2.4 Qualifiziert
Von den Geräten können 
Arbeiten am Gerät sowie d
qualifiziertem Personal du
kennt.
Qualifiziertes Personal sin
dieser Tätigkeiten erworbe
• Ausbildung zur Fachkr
• Unterweisung durch F

Dazu müssen die gültigen
Regelwerke, die vorliegen
darin enthaltenen Sicherh
• gelesen,
• verstanden und 
• beachtet werden.
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•
•
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•

g von Sicherheitshinweisen

haden eintreten kann,  

rsichtsmaßnahmen nicht getroffen werden.

 dass eine leichte Körperverletzung eintreten kann,

rsichtsmaßnahmen nicht getroffen werden.

 Lebensgefahr eintreten kann, 

rsichtsmaßnahmen nicht getroffen werden.

 Lebensgefahr eintreten wird, 

rsichtsmaßnahmen nicht getroffen werden.

ichtige Information über das Produkt oder die 
eines Dokumentationsteils, auf den besonders 
macht werden soll.
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5 An der Maschine arbeiten
nden Sie vor allen Arbeiten an der Maschine die 5 Sicherheitsregeln in der 
annten Reihenfolge an:
Freischalten.
Beachten Sie auch das Freischalten der Hilfsstromkreise.
Gegen Wiedereinschalten sichern.
Spannungsfreiheit feststellen.
Erden und kurzschließen.
Benachbarte, unter Spannung stehende Teil abdecken oder abschranken.

6 Entsorgung
chten Sie bitte die aktuellen nationalen und regionalen Bestimmungen! 

sorgen Sie die einzelnen Teile getrennt je nach Beschaffenheit und aktuell 
tenden Vorschriften, z. B. als
Elektronikschrott (Leiterplatten)
Kunststoff
Blech
Kupfer
Aluminium

2.7 Darstellun

ACHTUNG

Achtung
bedeutet, dass ein Sachsc

 falls die genannten Vo

VORSICHT!

Vorsicht
mit Warndreieck bedeutet,

 falls die genannten Vo

WARNUNG!

Warnung
bedeutet, dass erhebliche

 falls die genannten Vo

GEFAHR!

Gefahr
bedeutet, dass erhebliche

 falls die genannten Vo

Information
Beachten Sie, dass die Entladungszeit der 
Zwischenkreiskondensatoren bis zu 5 Minuten beträgt. Sie können 
erst nach dieser Zeitspanne die Spannungsfreiheit feststellen.

Information
bedeutet eine w
Hervorhebung 
aufmerksam ge
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Net
Alle
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Lei
Bea
Ant
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•

R Antriebsreglergeneration verfügen über ein 
em Rechenmodell für die thermische Überwachung 
die Anforderungen eines Halbleiter-
mäß Änderung UL 508C vom Mai 2013. Um es zu 
nktion einzurichten, nehmen Sie – abweichend von 

nde Parametereinstellungen vor: U10 = 2:Warnung 
Modell kann alternativ oder ergänzend zu einem 
otorschutz, wie in Kapitel 7.3.8 beschrieben, 

R Antriebsreglergeneration verfügen über 
istoren (NAT 145 °C) oder KTY-Temperaturfühler 

 für den ordnungsgemäßen Anschluss die 
, siehe Kapitel 7.3.8.

Antriebsregler mit einem extern montierten 
hen, ist separat ein Übertemperaturschutz zur 

ise müssen von einer isolierten Quelle versorgt 
usgangsspannung 28,8 V nicht übersteigt. 

 die technischen Spezifikationen des Steckers X11, 

iehlt den Einsatz von PTC-Thermistoren als 
otorschutz.
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

8 UL-konformer Einsatz
ätzliche Informationen für die Verwendung unter UL-Bedingungen (UL – 
erwriters Laboratories).

gebungstemperatur und Verschmutzungsgrad
 maximale Umgebungstemperatur für einen UL-konformen Betrieb beträgt 
°C. Beachten Sie für den Einsatz in einer Umgebung mit 
schmutzungsgrad die Angabe in den allgemeinen Daten, siehe Kapitel 4.4.

zform
 Gerätetypen, die mit 480 V versorgt werden, sind ausschließlich für den 
rieb an Wye-Netzen mit 480/277 V vorgesehen.

stungsversorgung und Motor-Überlastschutz
chten Sie hierzu die Angaben in den elektrischen Daten des 
riebsreglers, siehe Kapitel 4.2.

zsicherung
chten Sie für die UL-konforme Netzsicherung die Angaben in Kapitel 4.6.1.

 den Einsatz in Kanada gilt gemäß CSA-C22.2 No. 14-13
bhängigkeit vom Gerätetyp muss ein zusätzlicher Überspannungsschutz 

zseitig vor dem Gerät angebracht werden, der nachfolgende Bedingungen 
llt. 

Einphasig – SD6A02: 
- Überspannungskategorie 3
- Phase-Erde = 240 V (zul. Bemessungsstoßspannung = 4 kV spitze)
- Phase-Phase (bzw. N) = 240 V (zul. Bemessungsstoßspannung = 4 kV spitze)

Dreiphasig – ab SD6A04: 
- Überspannungskategorie 3
- Phase-Erde = 277 V (zul. spitze Bemessungsstoßspannung = 4 kV)
- Phase-Phase (bzw. N) = 480 V (zul. Bemessungsstoßspannung = 6 kV spitze)

Motorschutz
Alle Modelle der 6. STÖBE
zertifiziertes i²t-Modell, ein
des Motors. Dieses erfüllt 
Motorüberlastschutzes ge
aktivieren und die Schutzfu
den Defaultwerten – folge
und U11 = 1,00 s. Dieses 
temperaturüberwachten M
verwendet werden. 

Motortemperaturfühler
Alle Modelle der 6. STÖBE
Anschlüsse für PTC-Therm
(KT84-130). Beachten Sie
Klemmenbeschreibung X2

Bremswiderstand 
Wenn beabsichtigt ist, die 
Bremswiderstand zu verse
Verfügung zu stellen.

Versorgung 24 V 
Niederspannungsschaltkre
werden, deren maximale A
Beachten Sie hierzu auch
siehe Kapitel 7.3.3.

Information
STÖBER empf
thermischen M
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tungen 
wenden Sie nur Kupferleitungen für 60/75 °C Umgebungstemperatur.

herungen
herungen müssen nach UL 248 zugelassen sein.

Verwenden Sie eine Sicherung 1 A (träge) vor Relais 1. Beachten Sie 
hierzu die Klemmenbeschreibung X1, Pin 1, siehe Kapitel 7.3.4.

Sichern Sie die Versorgung der Motor-Haltebremse mit einer Sicherung 
4 A (träge). Beachten Sie hierzu die Klemmenbeschreibung X6, siehe 
Kapitel 7.3.7

Für Schnittstellenerweiterungen mit Klemmenmodul XI6, RI6 oder IO6 gilt: 
Sichern Sie die 24 V-Versorgung mit einer Sicherung 1 A (träge). Beachten 
Sie hierzu die Klemmenbeschreibung X101, Pin 18 oder 19, siehe Kapitel 
7.4.2.

zweigschutz
 integrierter Halbleiter-Kurzschlussschutz stellt keinen Abzweigschutz zur 
fügung. Wenn Sie den Ausgang des Antriebsreglers verzweigen möchten, 
ss ein Abzweigschutz in Übereinstimmung mit den Anweisungen von 

BER, dem National Electrical Code und allen zusätzlich geltenden lokalen 
schriften oder gleichwertigen Bestimmungen sichergestellt werden.

-Prüfung
hrend der UL-Abnahme bei STÖBER wurden ausschließlich die Risiken für 
en elektrischen Stromschlag und die Brandgefahr untersucht. Funktionale 
herheitsaspekte wurden bei der UL-Abnahme nicht bewertet. Diese werden 
STÖBER beispielsweise durch die Zertifizierungsstelle TÜV SÜD bewertet. 



ID 4 15

Komponenten des Antriebssystems3
Ha

3
Ka

3.1

3.2

3.3

3.4

ech .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 25

terbox . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 25

zur Encoder-Pufferung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26

nspeicher . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26

 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

Komponenten des Antriebssystems
pitelübersicht

Antriebsregler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .16

3.1.1 Typenschild . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 16

3.1.2 Typenbezeichnung .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17

3.1.3 Baugrößen .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17

Motoren .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .18

3.2.1 Synchron-Servomotoren und Asynchronmotoren . . . . . . . . . . . 18

3.2.2 Synchron-Linearmotoren . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 18

Steuerung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .19

Zubehör .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .19

3.4.1 Sicherheitstechnik . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 19

3.4.2 Klemmenmodule . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 20

3.4.3 Kommunikation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 22

3.4.4 Zwischenkreiskopplung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 24

3.4.5 Bremswiderstände .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 24

3.4.6 Drosseln .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 24

3.4.7 EMV-Schirmbl

3.4.8 Encoder-Adap

3.4.9 Batteriemodul 

3.4.10 Wechsel-Date

3.4.11  Produkt-CD . .



ID 4 16

Komponenten des Antriebssystems3
Ha

3.
3.1

tifizierte Antriebsregler mit entsprechendem 
nforderungen der Normen UL 508C und UL 840.

Wert im Beispiel Bedeutung
SD6A06TEX Antriebsreglertyp gemäß 

Typenbezeichnung

1318 Produktionswoche im Format 
YYWW, im Beispiel Jahr 
2013, Kalenderwoche 18

7000204 Seriennummer

3 x 400 V ~ 
50 Hz
UL: 3 x 480 V ~ 
50–60 Hz

Nennanschlussspannung

2,5 kVA Nennanschlussleistung

4,0 A Eingangsstrom

3 x 3,4 A
0...460 V
0...700 Hz

Ausgangsdaten

IP20 Schutzart
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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1 Antriebsregler
.1 Typenschild

UL-Prüfzeichen
UL und cUL (CSA-UL) zer
Prüfzeichen erfüllen die A

Bezeichnung
Type

Date

S/N

Nennanschlussspannung

Nennanschlussleistung

Eingangsstrom

Ausgangsdaten

Schutzart
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3.1
Bei

Erk

n
fasst folgende Typen und Baugrößen:

Baugröße
BG 0
BG 0
BG 0
BG 1
BG 1
BG 2
BG 2
BG 3
BG 3
BG 3
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.2 Typenbezeichnung
spielcode

lärung

3.1.3 Baugröße
Der Antriebsregler SD6 um

SD 6 A 0 6 T E X

Code Bezeichnung Ausführung
SD Baureihe Servo Drive

6 Generation 6. Generation

A, B Version 

0 – 3 Baugröße (BG)

0 – 9 Leistungsstufe (Innerhalb der Baugröße)

T Sicherheitsmodul ST6: Safe Torque Off (STO)

N
E
C

Kommunikationsmodul Leer
EC6: EtherCAT
CA6: CANopen

N
X
R
I

Klemmenmodul Leer
XI6: Extended I/O
RI6: Resolver I/O
IO6: Standard I/O

Typ
SD6A02
SD6A04
SD6A06
SD6A14
SD6A16
SD6A24
SD6A26
SD6A34
SD6A36
SD6A38
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Für
die
•
•
•

We
ang
•
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•
•

Alle
Ans
Sta

3.2
Der
per
bei
Lin
Ge
Vor
Die
ode

agnetband, das die Lage des Motors im 
 Lesekopf oder einer Sonde ermittelt. 
oder übergibt diese Information als Positionsangabe 

weiligen Anforderungsschwerpunkten wie 
auigkeit ist der Einsatz unterschiedlicher 
hör) möglich. 
r Anschlüsse für PTC-Thermistoren oder KTY-
nen im Standard eine 24 V/DC-Bremse ansteuern.

e (Linearencoder)

2.2 digital 

TL und TTL)
r: Anschluss über optionales Klemmenmodul RI6 

i relativen Messsystemen mittels:
terbox LA6 (siehe Kapitel 3.4.8 Encoder-

S)

glicht den Anschluss von Sensorsignalen diverser 
. Die Adapterbox übernimmt dabei das Splitten der 
ale, die Motortyp-abhängig teilweise auf einem 

t sind, sowie die Pegelanpassung und 
l-Signale. 
bhängigkeit von den einzelnen Motorherstellern – 
chlüsse weitergereicht (Sub-D 15-Stecker, Sub-D 9-
den).
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2 Motoren
.1 Synchron-Servomotoren und 

Asynchronmotoren
 dem Antriebsregler SD6 können Sie Synchron-Servomotoren (z. B. der 

BER-Baureihe EZ) oder Asynchronmotoren betreiben. 

 die Rückführung stehen am Anschluss X4 Auswertungsmöglichkeiten für 
 folgenden Encodertypen zur Verfügung:
Absolutwertencoder EnDat 2.1/2.2 digital
Absolutwertencoder SSI
Inkrementalencoder (HTL und TTL)

itere Encodertypen können über die optional verfügbaren Klemmenmodule 
eschlossen werden (siehe Kapitel 3.4.2 Klemmenmodule), beispielsweise:
Resolver 
Absolutwertencoder EnDat 2.1 Sin/Cos
Sin/Cos-Encoder
Inkrementalencoder (HTL und TTL), single-ended

 Modelle der 6. STÖBER Antriebsreglergeneration verfügen über 
chlüsse für PTC-Thermistoren oder KTY-Temperaturfühler und können im 

ndard eine 24 V/DC-Bremse ansteuern.

.2 Synchron-Linearmotoren
 Antriebsregler SD6 unterstützt die Ansteuerung von eisenbehafteten, 
manenterregten Linearmotoren unterschiedlichster Hersteller, wie 
spielsweise HIWIN GmbH, isel Germany AG oder Siemens AG.
earmotoren werden dort eingesetzt, wo bei linearen Bewegungen 
schwindigkeit, Beschleunigung und erhöhte Positionsgenauigkeit im 
dergrund stehen. 
 Position des Linearmotors wird anhand eines optischen, magnetischen 
r induktiven Messsystems ermittelt. Diese Messsysteme bestehen aus 

einem Maßelement oder M
Zusammenspiel mit einem
Ein zusätzlicher Linearenc
dem Antriebsregler. 
In Abhängigkeit von den je
Geschwindigkeit oder Gen
Linearencoder (samt Zube
Alle Modelle verfügen übe
Temperaturfühler und kön

Unterstützte Messsystem
Absolute Messsysteme:
• Linearencoder EnDat 
• Linearencoder SSI

Relative Messsysteme:
• Inkrementalencoder (H
• Sin/Cos-Linearencode

(Klemme X140)

Kommutierungsfindung be
• Hall-Sensor über Adap

Adapterbox)
• Wake and Shake (W&

Adapterbox LA6
Die Adapterbox LA6 ermö
Linearmotortypen an SD6
verschiedenen Sensorsign
Stecker zusammengefass
Potenzialtrennung der Hal
Die Signale werden – in A
über unterschiedliche Ans
Stecker oder freie Kabelen
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3.

3.
3.4

das Steuerteil die Pulsmuster, die das Leistungsteil 
 am Motor benötigt. Beim SD6 werden die 
l über die Sicherheitskarte ST6 zum Leistungsteil 

n aktiv ist, verhindert eine sichere Pulssperre die 
ters an das Leistungsteil. Das Leistungsteil kann 
d der Motor ist drehmomentfrei.
n nicht aktiv ist, werden die Pulsmuster an das 
otor kann betrieben werden.

ntriebsregler SD6 mit ST6

heitsfunktion Safe torque off (STO) gemäß DIN EN 
t der Abschaltung wird in der DIN EN 60204-1:2006 
ichnet.

Mo

Sic
In 

ST
O

b

ST
O

a

Leistungs-
teilST6

PWM

PWM
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3 Steuerung

4 Zubehör
.1 Sicherheitstechnik

Im Antriebsregler erzeugt 
für die Drehfelderzeugung
Pulsmuster vom Steuertei
übertragen.

Falls die Sicherheitsfunktio
Übertragung des Pulsmus
kein Drehfeld erzeugen un
Falls die Sicherheitsfunktio
Leistungsteil geleitet; der M

Abb. 3-1 Gesamtsystem A

Dies entspricht der Sicher
61800-5-2:2007. Diese Ar
als Stoppkategorie 0 beze

tion Controller MC6
Durch die Entwicklung des neuen Motion 
Controllers MC6 und seiner Einbindung in das 
STÖBER Produktportfolio lassen sich neue 
Lösungen für die Antriebstechnik darstellen, 
insbesondere bei komplexen Funktionen mit 
hohen Ansprüchen an Timing und Präzision.
SD6 und Motion Controller MC6 werden 
entweder über EtherCAT oder über CANopen 
miteinander verbunden. 

Information
Detaillierte Informationen zum Motion Controller MC6 erhalten Sie 
im zugehörigen Handbuch (siehe Kapitel 1.2 Weiterführende 
Dokumentationen).

her abgeschaltetes Moment – ST6
der Standardausführung enthalten.

Das Zubehör ST6 ermöglicht den Einsatz der 
Sicherheitsfunktion "Sicher abgeschaltetes 
Moment" (STO) im Antriebsregler SD6 in 
sicherheitsrelevanten Anwendungen nach EN 
ISO 13849-1.

PWMSteuerteil
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Det
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We

module

Klemmenmodul für den Anschluss von analogen 
und binären Signalen sowie von Encodern. 

Unterstützte Ein- und Ausgänge:
• 13 binäre Eingänge (24 V)
• 10 binäre Ausgänge (24 V)
• 3 analoge Eingänge (± 10 V, 1 x 0 – 20 mA, 

16 Bit)
• 2 analoge Ausgänge (± 10 V, 12 Bit)

Unterstützte Encoder / Schnittstellen:
• SSI-Encoder (Simulation und Auswertung)
• TTL-Inkrementalencoder differenziell 

(Simulation und Auswertung)
• HTL-Inkrementalencoder single-ended 

(Simulation und Auswertung)
• TTL-Puls-/Richtungsschnittstelle 

differenziell (Simulation und Auswertung)
• HTL-Puls-/Richtungsschnittstelle single-

ended (Simulation und Auswertung)
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sicherheitstechnischen Blockschaltbild entspricht der Antriebsregler SD6 
 der Sicherheitskarte ST6 dem Aktuator und bildet die Basis für eine 
deranlaufsperre:

. 3-2 Sicherheitstechnisches Blockschaltbild

aillierte Informationen zum Einsatz der Sicherheitstechnik sowie zur 
herheitskarte ST6 erhalten Sie im zugehörigen Handbuch (siehe Kapitel 1.2 
iterführende Dokumentationen).

3.4.2 Klemmen

Klemmenmodul XI6
Id.-Nr. 138421
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Kle
Id.

P6
Encoderkabel, die an einen POSIDYN SDS 
4000 angeschlossen waren, können über die 
Schnittstellenadapter AP6 an die Encoder-
Schnittstelle X140 des Klemmenmoduls RI6 
angeschlossen werden. 

Folgende Ausführungen sind verfügbar: 

AP6A00
Id.-Nr. 56498
Adapter X140 Resolver, 9/15-polig.

AP6A01 
Id.-Nr. 56522
Adapter X140 Resolver, 9/15-polig mit 
Motortemperaturfühler-Herausführung.

AP6A02 
Id.-Nr. 56523
Adapter X140 EnDat 2.1 Sin/Cos, 15/15-polig 
mit Motortemperaturfühler-Herausführung.
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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mmenmodul RI6
-Nr. 138422

Klemmenmodul für den Anschluss von analogen 
und binären Signalen sowie von Encodern. 

Unterstützte Ein- und Ausgänge:
• 5 binäre Eingänge (24 V)
• 2 binäre Ausgänge (24 V)
• 2 analoge Eingänge (± 10 V, 1 x 0 – 20 mA, 

16 Bit)
• 2 analoge Ausgänge (± 10 V, ± 20 mA, 

12 Bit)

Unterstützte Encoder / Schnittstellen:
• Resolver (Auswertung)
• Encoder EnDat 2.1 Sin/Cos (Auswertung)
• Encoder EnDat 2.1/2.2 digital (Auswertung)
• Sin/Cos-Encoder (Auswertung)
• SSI-Encoder (Simulation und Auswertung)
• TTL-Inkrementalencoder differenziell 

(Simulation und Auswertung)
• TTL-Inkrementalencoder single-ended 

(Auswertung)
• HTL-Inkrementalencoder single-ended 

(Simulation und Auswertung)
• TTL-Puls-/Richtungsschnittstelle 

differenziell (Simulation und Auswertung)
• TTL-Puls-/Richtungsschnittstelle single-

ended (Auswertung)
• HTL-Puls-/Richtungsschnittstelle single-

ended (Simulation und Auswertung)

Schnittstellenadapter A
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kation

rfügt im Standard über zwei Schnittstellen zur IGB- 
räte-Oberseite.
ite wird das Kommunikationsmodul eingesetzt, über 
 dem Feldbussystem verbunden wird. 

ende Kommunikationsmodule:
Anbindung sowie
Anbindung

Kle
Id.

Kabel zur Kopplung der Schnittstelle X3A bzw. 
X3B für IGB, CAT5e, magenta.

Folgende Ausführungen sind verfügbar:

Id.-Nr. 56489: 0,4 m.
Id.-Nr. 56490: 2 m.
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3.4.3 Kommuni

Der Antriebsregler SD6 ve
Kommunikation auf der Ge
Im Schacht auf der Oberse
das der Antriebsregler mit

Zur Verfügung stehen folg
• EC6 für die EtherCAT-
• CA6 für die CANopen-

mmenmodul IO6
-Nr. 138420

Klemmenmodul für den Anschluss von analogen 
und binären Signalen sowie von Encodern. 

Unterstützte Ein- und Ausgänge:
• 5 binäre Eingänge (24 V)
• 2 binäre Ausgänge (24 V)
• 2 analoge Eingänge (± 10 V, 1 x 0 – 20 mA, 

12 Bit)
• 2 analoge Ausgänge (± 10 V, ± 20 mA)

Unterstützte Encoder / Schnittstellen:
• HTL-Inkrementalencoder single-ended 

(Simulation und Auswertung)
• HTL-Puls-/Richtungsschnittstelle single-

ended (Simulation und Auswertung)

IGB-Verbindungskabel
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PC
Id.

Hi-
Id.

Ko
Id.

EtherNet-Patchkabel, CAT5e, gelb.

Folgende Ausführungen sind verfügbar:

Id.-Nr. 49313: ca. 0,2 m. 
Id.-Nr. 49314: ca. 0,35 m.

 CA6

Kommunikationsmodul für die CANopen-
Anbindung.
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-Verbindungskabel
-Nr. 49857

Zur Kopplung der Schnittstelle X3 A bzw. X3 B 
mit PC, CAT5e, blau, 5m.

Speed USB 2.0 Ethernet-Adapter
-Nr. 49940

Adapter für die Kopplung von Ethernet auf einen 
USB-Anschluss.

mmunikationsmodul EC6
-Nr. 138425

Kommunikationsmodul für die EtherCAT-
Anbindung.

EtherCAT-Kabel

Kommunikationsmodul
Id.-Nr. 138427
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3.4
We
DC
Übe
6. S

erstände
reduziert ein Antriebsregler dessen 
 kinetische Energie des Antriebssystems an die 
ren des Antriebsreglers zurückgeführt. Die 
atoren ist jedoch auf eine definierte 
zt. Ab einer bestimmten Spannungshöhe schaltet 
per den Bremswiderstand als Verbraucher zu – 
hende Bremsenergie, die Spannung sinkt und die 

ößtenteils in Wärme umgewandelt. 
edenen Antriebsreglern bietet STÖBER zugehörige 
hiedlichster Bauformen und Leistungsklassen an 
nde).

ie Anfälligkeit von Antriebssystemen verringern und 
Sie dienen somit dem Schutz von Bauelementen, 
 und erhöhen gleichzeitig deren Störfestigkeit und 

rechend bietet STÖBER sowohl Netz- als auch 
he 4.12 Drosseln).

Qu
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.4 Zwischenkreiskopplung
nn Sie SD6-Antriebsregler im Rahmen des Zwischenkreisverbunds Quick 
-Link koppeln möchten, benötigen Sie die Quick DC-Link-Module DL6. 
r DL6 koppeln Sie die Zwischenkreis-Kondensatoren mehrerer Geräte der 
TÖBER Antriebsreglergeneration. 

3.4.5 Bremswid
Bremst ein Motor ab bzw. 
Drehzahlsollwert, wird die
Zwischenkreiskondensato
Kapazität dieser Kondens
Maximalspannung begren
ein integrierter Bremschop
dieser absorbiert die beste
kinetische Energie wird gr
Ergänzend zu den verschi
Bremswiderstände untersc
(siehe 4.11 Bremswiderstä

3.4.6 Drosseln
Drosseln sind Spulen, die d
Störimpulse ausgleichen. 
Geräten oder Stromnetzen
Verfügbarkeit.
Ihrem Einsatzgebiet entsp
Ausgangsdrosseln an (sie

ick DC-Link DL6
Für die horizontale Kopplung erhalten Sie DL6 in 
drei unterschiedlichen Ausführungen, passend 
zur Baugröße des Antriebsreglers: 

DL6A1
Id.-Nr. 56441
DL6-Unterbauelement für die Baugrößen 0 und 1. 

DL6A2
Id.-Nr. 56442
DL6-Unterbauelement für Baugröße 2. 

DL6A3
Id.-Nr. 56443
DL6-Unterbauelement für Baugröße 3. 

Die Schnellspannklammern zur Befestigung der 
Kupferschienen sowie die Verbindungsstücke 
sind im Lieferumfang enthalten. Endstücke sind 
separat erhältlich (2 Stück, Id.-Nr. 56494). Nicht 
im Lieferumfang enthalten sind die 
Kupferschienen. Diese müssen ein 
Querschnittsmaß von 5 x 12 mm besitzen.
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dapterbox

EM
Id.

EM
Id.

6A00

LA6 für Anschluss HIWIN-TTL.
Encoder-Adapterbox zur Übertragung von TTL- 
und Hall-Sensorsignalen von HIWIN Synchron-
Linearmotoren an den Antriebsregler SD6. 
LA6 für die Adaption weiterer Linearmotoren auf 
Anfrage.

bel X120

Kabel zur Kopplung der TTL-Schnittstelle X120 
am Antriebsregler SD6 (auf Klemmenmodul RI6 
oder XI6) mit der Schnittstelle X301 auf der 
Adapterbox LA6 für die Übertragung der Hall-
Sensorsignale. 0,3 m.

skabel
Kabel zur Verbindung der Klemmen X4 am 
Antriebsregler SD6 und X300 auf der 
Adapterbox LA6 für die Übertragung der 
Inkrementalencoder-Signale.

Folgende Ausführungen sind verfügbar:

Id.-Nr. 45405: 0,5 m. 
Id.-Nr. 45386: 2,5 m.
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.7 EMV-Schirmblech
 EMV-Schirmblech EM6 setzen Sie ein, um den Kabelschirm vom 

stungskabel aufzulegen. Es sind zwei unterschiedliche Ausführungen 
fügbar.

3.4.8 Encoder-A

V-Schirmblech EM6A0
-Nr. 135115

EMV-Schirmblech für Baugröße 0 bis 2. 
Zubehörteil zur Schirmanbindung der 
Motorleitung. Anbaubar an das Grundgehäuse.
Inklusive Schirmanschlussklemme für 
Leistungskabelquerschnitte von 1 bis 10 mm².

V-Schirmblech EM6A3
-Nr. 135120

EMV-Schirmblech für Baugröße 3.
Zubehörteil zur Schirmanbindung der 
Motorleitung. Anbaubar an das Grundgehäuse.
Inklusive Schirmanschlussklemme für 
Leistungskabelquerschnitte von 6 bis 25 mm². 
Bei Bedarf können Sie auf dem Schirmblech 
zusätzlich den Kabelschirm des 
Bremswiderstands und der 
Zwischenkreiskopplung auflegen. Hierfür sind 
weitere Schirmanschlussklemmen als Zubehör 
erhältlich (Id.-Nr. 56521).

Encoder-Adapterbox LA
Id.-Nr. 56510

SSI-/TTL-Verbindungska
Id.-Nr. 49482

POSISwitch-Verbindung
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3.4 Datenspeicher

D

Ab
Id.

Ta
Id.

 Paramodul
g enthalten.

Als Speichermedium steht das steckbare 
Paramodul mit integrierter microSD-Karte 
(128 MB, industrial) zur Verfügung. 
Als Ersatzteil ist die microSD-Karte auch separat 
erhältlich (Id.-Nr. 56436).

LECTRONICS 6"
g enthalten.

Die CD-ROM enthält die Projektierungs- und 
Inbetriebnahmesoftware DriveControlSuite 
DS6, Dokumentationen sowie 
Gerätebeschreibungsdateien für die Anbindung 
Antriebsregler – Steuerung.
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.9 Batteriemodul zur Encoder-Pufferung 3.4.10 Wechsel-

3.4.11 Produkt-C

solute Encoder Support AES
-Nr. 55452

Zur Pufferung der Versorgungsspannung bei 
Verwendung induktiver Absolutwertencoder 
EnDat 2.2 digital mit batteriegepufferter 
Multiturn-Endstufe, zum Beispiel EBI1135, 
EBI135.
Eine Batterie ist beigefügt.

uschbatterie AES
-Nr. 55453

Tauschbatterie für Absolute Encoder Support 
AES.

Wechsel-Datenspeicher
In der Standardausführun
Id.-Nr. 56403

Produkt-CD "STÖBER E
In der Standardausführun
Id.-Nr. 442538
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der wichtigsten Formelzeichen finden Sie in Kapitel 
n und Formelzeichen. 

Alle SD6-Antriebsreglertypen
20,4 – 28,8 V

ubehör.

1,5 A

senen Optionsmodulen und Encodern.

BG 0 – BG 2: max. 30 W
BG 3: max. 55 W
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1 Sicherheitshinweise
 den Antriebsreglern handelt es sich um Produkte mit eingeschränkter 
triebsklasse gemäß IEC 61800-3. 
 Antriebsregler sind nicht für den Einsatz in einem öffentlichen 
derspannungsnetz, das Wohngebiete speist, vorgesehen.
iner Wohnumwelt kann dieses Produkt hochfrequente Störungen 

ursachen – in diesem Fall kann der Anwender aufgefordert werden, 
ignete Maßnahmen zu ergreifen.

 Antriebsregler sind nicht für den Einsatz in einem öffentlichen 
derspannungsnetz vorgesehen, das Wohngebiete speist. Es sind 
hfrequenzstörungen zu erwarten, wenn die Antriebsregler in solch einem 
z eingesetzt werden. 

reiben Sie die Geräte unbedingt innerhalb der durch die technischen Daten 
gegebenen Grenzen. 

gende Anwendungen sind verboten:
der Einsatz in explosionsgefährdeten Bereichen
der Einsatz in Umgebungen mit schädlichen Stoffen nach EN 60721, z. B. 
Öle, Säure, Gase, Dämpfe, Stäube, Strahlungen

 Realisierung der folgenden Anwendungen ist nur nach Rücksprache mit 
BER gestattet:

der Einsatz in nicht-stationären Anwendungen

4.2 Elektrische

4.2.1 Steuerteil

Information
Eine Erklärung 
1.5 Abkürzunge

Typ
U1CU 

I1maxCU
a)

a) Abhängig vom eingesetzten Z

PV,CU (I2 = 0 A)b)

b) Abhängig von den angeschlos
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schoppers

Ty
U1

f2P

U2

PV

Ty
fPW

a) T

I1N

I2N

I2m

Ty
fPW

a) T

I1N

I2N

I2m

SD6A02 SD6A04 SD6A06
400 – 420 V 780 – 800 V

360 – 380 V 740 – 760 V

100 Ω

1,8 kW 6,4 kW
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.2 Leistungsteil

.2.1 Baugröße 0 (BG 0): SD6A0x

Eigenschaften des Brem

p SD6A02 SD6A04 SD6A06

PU
1 x 230 V,

+20 % / -40 %, 50/60 Hz 

3 x 400 V, 
+32 % / -50 %, 50/60 Hz; 

3 x 480 V,
+10 % / -58 %, 50/60 Hz

U 0 – 700 Hz

PU 0 – max. U1

,PU (I2 = IN) 80 W 65 W 90 W

p SD6A02 SD6A04 SD6A06

M,PU 4 kHza)

aktfrequenz einstellbar von 4 bis 16 kHz, siehe Kapitel 4.2.2.5 Derating.

,PU 8,3 A 2,8 A 5,4 A

,PU 4 A 2,3 A 4,5 A

axPU 180 % für 5 s; 150 % für 30 s

p SD6A02 SD6A04 SD6A06

M,PU 8 kHza)

aktfrequenz einstellbar von 4 bis 16 kHz, siehe Kapitel 4.2.2.5 Derating.

,PU 6 A 2,2 A 4 A

,PU 3 A 1,7 A 3,4 A

axPU 250 % für 2 s; 200 % für 5 s

Typ
UonCH 

UoffCH

R2minRB

PmaxRB
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Eig

 (BG 2): SD6A2x

schoppers

Ty
U1

f2P

U2

PV

Ty
fPW

a) T

I1N

I2N

I2m

Ty
fPW

a) T

I1N

I2N

I2m

Ty
Uo

Uo

R2

Pm

SD6A24 SD6A26
3  400 V, +32 % / -50 %, 50/60 Hz; 
3  480 V, +10 % / -58 %, 50/60 Hz

0 – 700 Hz

0 – max. U1

220 W 280 W

SD6A24 SD6A26
4 kHza)

 bis 16 kHz, siehe Kapitel 4.2.2.5 Derating.

26,4 A 38,4 A

22 A 32 A

180 % für 5 s; 150  % für 30 s

SD6A24 SD6A26
8 kHza)

 bis 16 kHz, siehe Kapitel 4.2.2.5 Derating.

24,5 A 32,6 A

14 A 20 A

250 % für 2 s; 200 % für 5 s

SD6A24 SD6A26
780 – 800 V

740 – 760 V

22 Ω

29,1 kW 29,1 kW
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.2.2 Baugröße 1 (BG 1): SD6A1x

enschaften des Bremschoppers

4.2.2.3 Baugröße 2

Eigenschaften des Brem

p SD6A14 SD6A16

PU 3  400 V, +32 % / -50 %, 50/60 Hz; 
3  480 V, +10 % / -58 %, 50/60 Hz

U 0 – 700 Hz

PU 0 – max. U1

,PU (I2 = IN) 170 W 200 W

p SD6A14 SD6A16

M,PU 4 kHza)

aktfrequenz einstellbar von 4 bis 16 kHz, siehe Kapitel 4.2.2.5 Derating.

,PU 12 A 19,2 A

,PU 10 A 16 A

axPU 180 % für 2 s; 150 % für 30 s

p SD6A14 SD6A16

M,PU 8 kHza)

aktfrequenz einstellbar von 4 bis 16 kHz, siehe Kapitel 4.2.2.5 Derating.

,PU 9,3 A 15,8 A

,PU 6 A 10 A

axPU 250 % für 2 s; 200 % für 5 s

p SD6A14 SD6A16

nCH 780 – 800 V

ffCH 740 – 760 V

minRB 47 Ω

axRB 13,6 kW 13,6 kW

Typ
U1PU

f2PU

U2PU

PV,PU (I2 = IN)

Typ
fPWM,PU

a) Taktfrequenz einstellbar von 4

I1N,PU

I2N,PU

I2maxPU

Typ
fPWM,PU

a) Taktfrequenz einstellbar von 4

I1N,PU 

I2N,PU 

I2maxPU 

Typ
UonCH 

UoffCH

R2minRB

PmaxRB
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Ty

U1

f2P

U2

PV

Ty
fPW

a) T

I1N

I2N

b) A

I2m

Ty
fPW

a) T

I1N

I2N

I2m

D6A34 SD6A36 SD6A38
780 – 800 V

740 – 760 V

15 Ω

42 kW
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.2.4 Baugröße 3 (BG 3): SD6A3x Eigenschaften des Brem

p SD6A34 SD6A36 SD6A38

PU
3 x 400 V, +32 % / -50 %, 50/60 Hz; 
3 x 480 V, +10 % / -58 %, 50/60 Hz

U 0 – 700 Hz

PU 0 – max. U1

,PU (I2 = IN) 350 W 600 W 1000 W

p SD6A34 SD6A36 SD6A38

M,PU 4 kHza)

aktfrequenz einstellbar von 4 bis 16 kHz, siehe Kapitel 4.2.2.5 Derating.

,PU 45,3 A 76 A 76 A

,PU 44 A 70 A 85 Ab)

ngabe gilt für die Defaulteinstellung der Feldschwächungs-Spannungsgrenze: B92 = 80 %.

axPU 180 % für 5 s; 150 % für 30 s

p SD6A34 SD6A36 SD6A38

M,PU 8 kHza)

aktfrequenz einstellbar von 4 bis 16 kHz, siehe Kapitel 4.2.2.5 Derating.

,PU 37 A 62 A 76 A

,PU 30 A 50 A 60 A

axPU 250 % für 2 s; 200 % für 5 s

Typ S
UonCH

UoffCH

R2minRB

PmaxRB
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 Umgebungstemperatur
keit von der Umgebungstemperatur ergibt sich wie 

inschränkung (DT = 100 %)
ing -2,5  % / K

 50 °C betrieben werden.
 wie folgt berechnet:

87,5  %

 Aufstellhöhe
keit von der Aufstellhöhe ergibt sich wie folgt:
N: keine Einschränkung (DIA = 100  %)
er NN: Derating -1,5  % / 100 m

 einer Höhe von 1500 m über NN aufgestellt werden.
d wie folgt berechnet:
 92,5 %

 des Deratings
nung wie folgt vor:
 Taktfrequenz (fPWM) fest, die während des Betriebs 
stimmten Sie damit den Nennstrom I2N,PU.
ratingfaktoren für Aufstellhöhe und 
r.
sgangsnennstrom I2N,PU gemäß der nachfolgenden 

DIA

Ta
SD
SD
SD
SD
SD
SD
SD
SD
SD
SD

a) A
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.2.5 Derating
chten Sie bei der Dimensionierung des Antriebsreglers das Derating des 
gangsnennstroms in Abhängigkeit von Taktfrequenz, Umgebungstemperatur 
 Aufstellhöhe. Bei einer Umgebungstemperatur von 0 °C bis 45 °C sowie 
r Aufstellhöhe von 0 m bis 1000 m besteht keine Einschränkung. Bei hiervon 
eichenden Werten gelten die nachfolgend beschriebenen Angaben.

.2.5.1 Einfluss der Taktfrequenz
ch Veränderung der Taktfrequenz fPWM wird unter anderem die 

räuschentwicklung des Antriebs beeinflusst. Ein Erhöhen der Taktfrequenz 
 jedoch erhöhte Verluste zur Folge. Legen Sie bei der Projektierung die 
hste Taktfrequenz fest und bestimmen Sie damit den Ausgangsnennstrom 
PU für die Dimensionierung des Antriebsreglers. 

sgangsnennstrom I2N,PU [A] 

4.2.2.5.2 Einfluss der
Das Derating in Abhängig
folgt:
• 0 °C bis 45 °C: keine E
• 45 °C bis 55 °C: Derat

Beispiel
Der Antriebsregler soll bei
Der Deratingfaktor DT wird
DT = 100 % - 5  2,5 % = 

4.2.2.5.3 Einfluss der
Das Derating in Abhängig
• 0 m bis 1000 m über N
• 1000 m bis 2000 m üb

Beispiel
Der Antriebsregler soll auf
Der Deratingfaktor DIA wir
DIA = 100  % - 5  1,5  % =

4.2.2.5.4 Berechnung
Gehen Sie bei der Berech
1. Legen Sie die höchste

verwendet wird und be
2. Bestimmen Sie die De

Umgebungstemperatu
3. Berechnen Sie den Au

Formel: 
I2N,PU = I2N,PU  DT  

ktfrequenz 4 kHz 8 kHz 16 kHz
6A02 4 3 2
6A04 2,3 1,7 1,1
6A06 4,5 3,4 2,3
6A14 10 6 4
6A16 16 10 5,7
6A24 22 14 8,1
6A26 32 20 12
6A34 44 30 18
6A36 70 50 31
6A38 85a)

ngabe gilt für die Defaulteinstellung der Feldschwächungs-Spannungsgrenze: B92 = 80 %.
60 37,8

Information
Tragen Sie die festgelegte Taktfrequenz beim Einrichten des 
Antriebsreglers in B24 ein.
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, Lagerungs- und 
gebung

atoren von Geräten der Baugröße BG 0, BG 1 und 
Lagerzeiten ihre Spannungsfestigkeit verlieren. 
annungsfestigkeit der Zwischenkreiskondensatoren 
 erheblicher Sachschaden entstehen.

te Geräte jährlich oder vor der Inbetriebnahme.

Sc
Sc
Fu
Üb

Ba

BG

BG

BG

BG

 0 °C bis 45 °C bei Nenndaten

-20 °C bis +70 °C 
Maximale Änderung: 20 K/h

Maximale relative Luftfeuchtigkeit 85 %, nicht 
betauend

Bis 1000 m über NN ohne Einschränkung

Verschmutzungsgrad 2 nach EN 50178

Eingebauter Lüfter

5 Hz ≤ f ≤ 9 Hz: 0,35 mm
9 Hz ≤ f ≤ 200 Hz: 1 m/s2

5 Hz ≤ f ≤ 9 Hz: 3,5 mm
9 Hz ≤ f ≤ 200 Hz: 10 m/s2
200 Hz ≤ f ≤ 500 Hz: 15 m/s2
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spiel
 Antriebsregler des Typs SD6A06 soll bei einer Taktfrequenz von 8 kHz auf 
er Höhe von 1500 m über NN und einer Umgebungstemperatur von 50 °C 
rieben werden.
 Nennstrom des SD6A06 bei 8 kHz beträgt 3,4 A.
 Deratingfaktor DT berechnet sich wie folgt:
= 100 % - 5  2,5 % = 87,5  %
 Deratingfaktor DIA berechnet sich wie folgt:
 = 100  % - 5  1,5  % = 92,5 %
 für die Projektierung zu beachtende Ausgangsstrom beträgt:
PU = 3,4 A  0,875  0,925 = 2,75 A

3 Gerätemerkmale

lten Sie einen Antriebsregler mit Zubehörteilen bestellen, erhöht sich das 
wicht wie folgt:
Kommunikationsmodul: 50 g
Klemmenmodul: 135 g

4.4 Transport-
Betriebsum

ACHTUNG

Sachschaden!
Die Zwischenkreiskondens
BG 2 können durch lange 
Durch eine verminderte Sp
kann beim Einschalten ein

 Formieren Sie gelager

hutzart Gerät IP20

hutzart Schaltschrank Mindestens IP54

nkentstörung EN 61800-3, Störaussendung Klasse C3

erspannungskategorie III nach EN 61800-5-1

ugröße Gewicht
Ohne Verpackung [kg] Mit Verpackung [kg]

 0 2,53 3,52

 1 3,7 5,47

 2 5,05 6,49

 3 13,3 14,8

Umgebungstemperatur
im Betrieb
Lager-/
Transporttemperatur
Luftfeuchtigkeit

Aufstellhöhe
Verschmutzungsgrad
Belüftung
Vibration (Betrieb)

Vibration (Transport)
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4.
Am

Bea ntrieben für den Betrieb ausreichend sind. 
Fal ptimieren.

Mo arakteristika

Sy
Se

he Dynamik, hohe Genauigkeit, hoher Gleichlauf, 
he Überstromfestigkeit
he Dynamik, hohe Genauigkeit, hoher Gleichlauf, 
he Überstromfestigkeit, größerer Drehzahlbereich, 
er auch höherer Strombedarf

Sy
Lin

he Dynamik, hohe Überstromfestigkeit

As

he Dynamik, hohe Genauigkeit, hoher Gleichlauf, 
he Überstromfestigkeit
namik, Genauigkeit, Gleichlauf, 
erstromfestigkeit

her Gleichlauf, Genauigkeit

her Gleichlauf, Genauigkeit, besonders für 
fteranwendungen geeignet

her Gleichlauf

her Gleichlauf, besonders für Lüfteranwendungen 
eignet
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5 Betreibbare Motoren
 Antriebsregler SD6 können Sie nachfolgende Motoren samt angegebenen Steuerarten betreiben:

chten Sie, dass die hier beschriebenen Einstellungen für eine erste Inbetriebnahme und bei den meisten A
ls Sie für Ihren Antrieb eine Optimierung vornehmen möchten, finden Sie eine Beschreibung in Kapitel 15 O

tortyp B20 Steuerart Encoder Weitere Einstellungen Ch

nchron-
rvomotor

64:SSM - Vektorregelung
Absolutwertencoder 
erforderlich

Ohne Feldschwächung
(B91 Feldschwächung = 0:inaktiv)

Ho
ho

Mit Feldschwächung
(B91 Feldschwächung = 1:aktiv)

Ho
ho
ab

nchron-
earmotor

70:SLM - Vektorregelung
Linearencoder und 
Kommutierungs-
information erforderlich

— Ho

ynchronmotor

2:ASM - Vektorregelung Encoder erforderlich
—

Ho
ho

3:ASM - Sensorlose 
Vektorregelung

Kein Encoder 
erforderlich

—
Dy
Üb

1:ASM - U/f-
Schlupfkompensiert

Lineare Kennlinie
(B21 U/f-Kennlinienform = 0:linear)

Ho

Quadratische Kennlinie
(B21 U/f-Kennlinienform = 
1:quadratisch)

Ho
Lü

0:ASM - U/f-Steuerung

Lineare Kennlinie
(B21 U/f-Kennlinienform = 0:linear

Ho

Quadratische Kennlinie
(B21 U/f-Kennlinienform = 
1:quadratisch)

Ho
ge
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4.5

4.5

Al
U2

I2m

I2m

Ma

Sp
En

Ta

Sp
En

Ta

Sp
Ta

Ab

Co

En
Fo

Üb

alsignale
1 MHz (Auswertung und Simulation)

L und HTL

l – Grenzfrequenz fmax
oder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 
ngen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen 
 2.048 Impulse pro Umdrehung
lse pro Sekunde 
 1 MHz

h
e-Leitung des 
ders an Pin 12 
se) angeschlossen

STÖBER-Synchron-
Servomotoren
Standard: EnDat 2.1/2.2

2 (Sense) mit Pin 4 
gebrückt

STÖBER-Asynchronmotoren
TTL (für kundenspezifische 
Lösungen),
ohne Kabelkompensation

Pin 12 (Sense) nicht belegt

2 (Sense) mit Pin 2 
) gebrückt

STÖBER-Asynchronmotoren
HTL-Encoder: Brücke im 
Kabelstecker ausgeführt, der 
an X4 angeschlossen wird.
SSI-Encoder: Brücke für U2 
ist in der Winkelflanschdose 
ausgeführt.
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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.1 Auswertbare Encoder

.1.1 Anschluss X4

Encoderversorgung 

lgemeine Spezifikation
5–15 V (siehe Encoderversorgung)

ax X4: 250 mA
Summe X4, X120, X140: 500 mA

in 13 mA

ximale Kabellänge 100 m

ezifikation EnDat 2.1
coderart Single- und Multiturn, nicht für Linearencoder 

geeignet 

ktfrequenz 2 MHz

ezifikation EnDat 2.2
coderart Single- und Multiturn

ktfrequenz 4 MHz

ezifikation SSI
ktfrequenz 250 kHz

fragerate 250 µs

de Binär oder Gray

coderart und 
rmat

Multiturn: 24 oder 25 Bit
Singleturn: 13 Bit kurz oder 13 Bit Tannenbaum 
(13 Bit Daten in 25 Bit Telegramm)

ertragung Doppelt (Default-Einstellung) oder einfach

Spezifikation Inkrement
fmax ≤ 

Signalpegel TT

Rechenbeispie
... für einen Enc
3.000 Umdrehu
pro Sekunde) *
= 102.400 Impu
= 102,4 kHz <<

U2 Durc
5 V 
(geregelt am 
Encoder)

Sens
Enco
(Sen

5 V
(geregelt an X4)

Pin 1
(U2) 

10 V 
(ungeregelt)

15 V
(geregelt an X4)

Pin 1
(GND
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4.5
saufnahme des Encoders ist eine externe 
odurch sich Unterschiede in der GND-Anbindung 

X101 (BE-Encoder)

Al
U2

I2m

Ma

Sp
Ta

Co

En

Üb

Sp
(A
fm

Sig

ücke
n 1 (GND-ENC) zu Pin 9 (GND)

n 1 (GND-ENC) zu GND der externen Versorgung

n
 m, geschirmt

talencoder und Puls-/Richtungsschnittstelle
L TTL
–30 V 2 – 6 V

8 V 0 – 0,8 V

 V 6 V

 mA 13 mA

0 kHz, wenn High-
gel > 15 V sowie 
terner Push-Pull-
schaltung

250 kHz

kluszeit der Applikation mit Timestamp-Korrektur 
uflösung 1 µs)
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.1.2 Anschluss X120 Encoderversorgung
Abhängig von der Leistung
Versorgung erforderlich, w
ergeben. 

4.5.1.3 Anschluss 

lgemeine Spezifikation
15 V (siehe Encoderversorgung)

ax 250 mA, Summe X4, X120, X140: 500 mA

ximale Kabellänge 50 m

ezifikation SSI-Encoder (Auswertung und Simulation)
ktfrequenz 592 kHz (Motorencoder) bzw. 250 kHz (Lageencoder)

de Binär oder Gray

coderart Multiturn: 24 oder 25 Bits 
Singleturn: 13 Bit kurz oder 13 Bit Tannenbaum

ertragung Doppelübertragung abschaltbar

ezifikation Inkrementalencoder, Puls-/Richtungsschnittstelle 
uswertung und Simulation) und Hall-Sensor (nur Auswertung)

ax Auswertung: ≤ 1 MHz
Simulation: 500 kHz

nalpegel TTL

Rechenbeispiel – Grenzfrequenz fmax 
... für einen Encoder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 
3.000 Umdrehungen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen 
pro Sekunde) * 2.048 Impulse pro Umdrehung
= 102.400 Impulse pro Sekunde 
= 102,4 kHz 

U2 Br
Intern: Pin 8 (U2) Pi

Extern Pi

Allgemeine Spezifikatio
Maximale Kabellänge 30

Auswertung – Inkremen
HT

High-Pegel 12

Low-Pegel 0–

U1 max 30

I1 max 16

fmax 10
Pe
ex
Be

tmin Zy
(A
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4.5

Si
U2

I2m

Ef

fm

Ex

Sp
U2

I2m

f2
Pm

Tra

Po

Ph

Ma

nDat 2.1 digital, EnDat 2.1 Sin/Cos und 
ertung)

– 12 V, siehe Encoderversorgung 

0 mA, 
mme X4, X120 und X140 (EnDat): 500 mA

 mA

5 kHz

ngle- und Multiturn

0 m

l – Grenzfrequenz fmax 
oder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 
ngen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen 
 2.048 Impulse pro Umdrehung
lse pro Sekunde 

nDat 2.2 digital (Auswertung)
ngle- und Multiturn

MHz
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.1.4 Anschluss X140

mulation – Inkrementalencoder und Puls-/Richtungsschnittstelle
18–28,8 V

ax XI6: 50 mA, RI6 und IO6: 100 mA

f. Update-Rate 4 kHz

ax 250 kHz
(Maximale Ausgangsfrequenz für eine Spur)

trapolationsfrequenz 66 MHz

Rechenbeispiel – Grenzfrequenz 
... für einen Encoder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 
3000 Umdrehungen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen pro 
Sekunde) * 2.048 Impulse pro Umdrehung
= 102.400 Impulse pro Sekunde 
= 102,4 kHz 

ezifikation Resolver (Auswertung)
-10 V ... +10 V 

ax 80 mA

7 – 9 kHz

ax 0,8 W

nsferverhältnis 0,5 ± 5 %

lzahl 2, 4 und 6

asenverschiebung ± 20 el.°

ximale Kabellänge 100 m

Spezifikation Encoder E
Sin/Cos-Encoder (Ausw
U2 5 

I2max 25
Su

I2min 13

fmax 22

Encoderart Si

Maximale Kabellänge 10

Rechenbeispie
... für einen Enc
3.000 Umdrehu
pro Sekunde) *
= 102.400 Impu
= 102,4 kHz

Spezifikation Encoder E
Encoderart Si

Taktfrequenz 4 
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Enc e Bremsen
sen ansteuern:

ossene 24 V-Bremsen (gemäß der technischen 

e Bremsen mit anderer Nennspannung 
externes 24 VDC-Schaltgerät).
e erfolgt über X6.

are Motor-Temperaturfühler
mal 2 PTC-Drillinge in Reihe oder einen KTY-84 

U2

5 V
(ge
En

5 V
(ge
X4

10
(un

24–30 V

3,0 A

it
1 Hz

or dem Einsatz eines KTY, dass damit der 
ht im gleichen Maße gewährleistet ist wie bei der 
it einem PTC-Drilling.

ass die Auswertung der Temperaturfühler immer 
etrieb ohne Temperaturfühler zulässig, müssen die 

X2 gebrückt werden, ansonsten wird beim 
s Geräts eine Störung ausgelöst.
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oderversorgung 4.5.2 Steuerbar
Sie können folgende Brem
• Direkt an X5 angeschl

Daten).
• Indirekt angeschlossen

(angesteuert über ein 
Die Versorgung der Brems

4.5.3 Auswertb
Am SD6 können Sie maxi
anschließen.

Durch
 
regelt am 
coder)

Sense-Leitung des Encoders an Pin 
12 (Sense) angeschlossen

STÖBER-Synchron-
Servomotoren 
Standard: EnDat 2.1/
2.2


regelt an 
)

Pin 12 (Sense) mit Pin 4 (U2) gebrückt STÖBER 
Asynchronmotoren
TTL 
(für 
kundenspezifische 
Lösungen), ohne 
Kabelkompensation

 V 
geregelt)

Pin 12 (Sense) nicht 
belegt

Elektrische Daten

Bremse

U1

I1max

Maximale 
Schalthäufigke

Information
Bedenken Sie v
Motorschutz nic
Überwachung m

Information
Beachten Sie, d
aktiv ist. Ist ein B
Anschlüsse an 
Einschalten de
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Die
vor
die
Nen

4.6
Die
Ant
Sie
•

•
•

 SD6A36, SD6A38) gilt: 
lich mit Netz-Kommutierungsdrosseln und 
bsklasse gG (siehe Absatz "Netzsicherungen" > 

herungen") zulässig.

Ba
BG

BG

strom 
z)

Eingangsnennstrom 
I1N,PU (4 kHz)

Empfohlene max. 
Netzsicherung

8,3 A 10 A

2,8 A 10 A

5,4 A 10 A

12 A 16 A

19,2 A 20 A

26,4 A 35 A

38,4 A 50 A

45,3 A 50 A

76 A 80 A

76 A 80 A

ass diese Werte nur für Antriebsregler gelten, die 
z angeschlossen sind. Für Antriebsregler im 
erbund Quick DC-Link gelten abweichende 
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6 Schutzmaßnahmen
 Antriebsregler sind ausschließlich für den Betrieb an TN-Netzen 
gesehen und nur für den Gebrauch an Versorgungsstromnetzen geeignet, 
 bei 480 Volt höchstens einen maximal symmetrischen 
nkurzschlussstrom gemäß nachfolgender Tabelle liefern können.

.1 Netzsicherung
 Netzsicherung gewährleistet den Leitungs- und Leistungsschutz im 
riebsregler. 
 können folgende Schutzgeräte einsetzen:
Ganzbereichsschmelzsicherungen für den Kabel- und Leitungsschutz 
nach IEC 60269-2-1/DIN VDE 0636, Teil 201 NH-Sicherungen 
(Betriebsklasse gG nach IEC Betriebsklassenspezifizierung oder träg nach 
VDE)
Leitungsschutzschalter mit Auslösecharakteristik C nach EN 60898
Leistungsschutzschalter

Für Baugröße 3 (SD6A34,
Der Betrieb ist ausschließ
Netzsicherungen für Betrie
"Ganzbereichsschmelzsic

ugröße Max. symmetrischer Nennkurzschlussstrom
 0 – BG 2 5000 A

 3 10000 A

Typ Eingangsnenn
I1N,PU (8 kH

SD6A02 5,9 A

SD6A04 2,2 A

SD6A06 4 A

SD6A14 9,3 A

SD6A16 15,8 A

SD6A24 24,5 A

SD6A26 32,6 A

SD6A34 37 A

SD6A36 62 A

SD6A38 76 A

Information
Beachten Sie, d
einzeln am Net
Zwischenkreisv
Kenngrößen.
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UL
Ver
•
•

•

Ent

m-Schutzeinrichtung
strömen können die Geräte von STÖBER über eine 
tung (Residual Current protective Device, RCD) 
rstrom-Schutzeinrichtungen vermeiden 
e dem Erdschluss über den Körper. Sie 
ll in ihrer Auslöseschwelle und Eignung zur 

er Fehlerstromformen. 
s beim Betrieb von Antriebsreglern zu 
e werden von Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen als 
und können so zu Fehlauslösungen führen. In 
eiligen Netzanschlüssen können Fehlerströme mit 
il auftreten.Berücksichtigen Sie aus diesem Grund 
igneten RCDs sowohl die Höhe als auch die Form 
r Fehlerstroms.

asigen Antriebsreglern und Fehlerstrom-
yps A oder AC kann zu Fehlauslösungen der RCDs 

glern können Ableitströme mit Gleichstromanteil 

 Antriebsregler immer durch allstromsensitive 
richtungen des Typs B oder durch 
e des Typs F ab.

 Antriebsregler immer durch allstromsensitive 
richtungen des Typs B ab.

Ty

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD
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-konforme Netzsicherung
wenden Sie für den UL-konformen Einsatz folgende Sicherungen:
Sicherungen der Klasse RK1, z. B. Bussmann KTS-R-xxA/600 V. 
Für Antriebsregler der Baugrößen BG 0 und BG 1 können Sie alternativ 
Sicherungen der Klasse CC einsetzen.
Für Antriebsregler der Baugrößen BG 0 bis BG 2 können Sie alternativ 
Type-E-Motorstarter von Eaton Industries verwenden, bestehend aus 
Motorschutzschalter und Einspeiseklemme. 

nehmen Sie die passenden Sicherungen der folgenden Tabelle:

4.6.2 Fehlerstro
Zur Erkennung von Fehler
Fehlerstrom-Schutzeinrich
abgesichert werden. Fehle
Stromunfälle, insbesonder
unterscheiden sich genere
Erfassung unterschiedlich
Funktionsbedingt kommt e
Ableitströmen. Ableitström
Fehlerströme interpretiert 
Abhängigkeit von den jew
und ohne Gleichstromante
bei der Auswahl eines gee
des möglichen Ableit- ode

GEFAHR!

Elektrischer Schlag!
Die Kombination aus 1-ph
Schutzeinrichtungen des T
führen. 

Bei 3-phasigen Antriebsre
auftreten. 

 Sichern Sie 1-phasige
Fehlerstrom-Schutzein
mischfrequenzsensitiv

 Sichern Sie 3-phasige
Fehlerstrom-Schutzein

p Klasse CC Klasse 
RK1

Type-E-Motorstarter
(Eaton Industries)

6A02 10 A 10 A PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A04 10 A 10 A PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A06 10 A 10 A PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A14 15 A 15 A PKZM0-16/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A16 20 A 20 A PKZM0-25/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A24 – 35 A PKZM0-32/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A26 – 50 A PKZM4-50 + BK50/3-PKZ4-E

6A34 – 50 A –

6A36 – 80 A –

6A38 – 80 A –
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Feh
Dur
40 
ent
•

•

•

Ins

Ele
Abl
von



rdung
ekte Gehäuseerdung die folgenden Informationen 
zleiters:
tagereihenfolge:

en

utter 
bsregler geliefert.

nnen Ableitströme > 10 mA auftreten. Zur Erfüllung 
 und EN 60204-1 schließen Sie den Erdungsbolzen 
 gemäß folgender Tabelle an:

Mindestquerschnitt Amin
Schutzleiter am Erdungsbolzen
2,5 mm2

A

≥ 16 mm2

A/2

1

4
3

6
5

2
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lauslösungen – Ursachen
ch Streukapazitäten und Unsymetrien bedingt, können Ableitströme bis zu 
mA während des Betriebs auftreten. Unerwünschte Fehlauslösungen 
stehen
... beim Zuschalten der Antriebsregler an die Netzspannung.
Diese Fehlauslösungen können durch den Einsatz von 
kurzzeitverzögerten (superresistent), selektiven (abschaltverzögert) 
Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen oder durch solche mit erhöhtem 
Auslösestrom 
(z. B. 300 oder 500 mA) behoben werden.
... durch betriebsmäßig auftretende höherfrequente Ableitströme bei 
langen Motorkabeln. 
Diese Fehlauslösungen können beispielsweise durch niederkapazitive 
Kabel oder eine Ausgangsdrosseln behoben werden.
... durch starke Unsymmetrien im Versorgungsnetz. 
Diese Fehlauslösungen können z. B. durch einen Trenntransformator 
behoben werden.

tallation

GEFAHR!

ktrischer Schlag!
eit- und Fehlerströme mit Gleichstromanteil können die Funktionsfähigkeit 
 Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen der Typen A und AC einschränken. 

Beachten Sie unbedingt die Installationshinweise der verwendeten 
Schutzeinrichtungen.

4.6.3 Gehäusee
Beachten Sie für eine korr
zum Anschluss des Schut
• Beachten Sie die Mon

• 1 M6-Erdungsbolz
• 2 Kontaktscheibe
• 3 Kabelschuh
• 4 Unterlegscheibe
• 5 Federscheibe 

(optional)
• 6 Mutter
Kontaktscheibe, 
Unterlegscheibe und M
werden mit dem Antrie

• Anzugsmoment: 4 Nm
• Im normalen Betrieb kö

der DIN EN 61800-5-1
mit einem KupferleiterInformation

Prüfen Sie, ob der Einsatz von Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen 
mit erhöhtem Auslösestrom oder kurzzeitverzögerten bzw. abschalt-
verzögerten Auslösecharakteristiken in Ihrer Anwendung zulässig ist. 

Querschnitt A
Netzzuleitung
A ≤ 2,5 mm2

2,5 < A ≤ 16 mm2

16 – 35 mm2

> 35 mm2
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4. BG 0 BG 1 BG 2
h1 300

kl. EMV-Schirmblech h2 355
kl. AES h3 367

w 70 105
d1 194 284

l. Bremswiderstand  d2 212 302

e 27
f 40

r Abstand a 283+2
r Abstand 
rkante

b 6
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7 Abmessungen
d2

d1

h2

h1

h3

e

f

a

bw

Maße [mm]
Antriebsregler Höhe

Höhe in
Höhe in
Breite
Tiefe
Tiefe ink
RB 5000

EMV-
Schirmblech

Höhe
Tiefe

Befestigungs-
löcher

Vertikale
Vertikale
zur Obe
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BG 3
h1 382,5

l. EMV-Schirmblech h2 540
w1 190
d1 305
e 174

w2 147
f 34

d2 113
 Abstand a 365+2
 Abstand zur Unterkante b 6
ler Abstand der 
ngslöcher des 
eglers

c1 150+0,2/-0,2

ler Abstand zum Seitenrand 
ebsreglers

g1 20

ler Abstand der 
ngslöcher des EMV-
chs

c2 132

ler Abstand zum Seitenrand 
-Schirmblechs

g2 7,5
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Maße [mm]
Antriebsregler Höhe

Höhe ink
Breite
Tiefe

EMV-
Schirmblech

Höhe
Breite
Tiefe

Befestigungs-
löcher

Vertikaler
Vertikaler
Horizonta
Befestigu
Antriebsr
Horizonta
des Antri
Horizonta
Befestigu
Schirmble
Horizonta
des EMV
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4.
4.8

Spe

Al
Ma

El
An
AE

An
AE
(A
ge

An
AA

n
 m, geschirmt

Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 10 kHz

Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz XI6: max. 100 kHz
IO6, RI6: max. 250 kHz

Maximaler 
Ausgangsstrom

XI6: 50 mA 
IO6, RI6: 100 mA

Typischer 
Spannungsabfall

< 2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation (mind. 1 ms)

Ausgangsfrequenz Max. 250 kHz

Eingangsspannung 18–28,8 V
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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8 Klemmenmodule
.1 Spezifikation – XI6

zifikation X100

Spezifikation X101

lgemeine Spezifikation
ximale Kabellänge 30 m, geschirmt

ektrische Daten
alogeingänge 
1 und AE2

Pegel ±10 V

Auflösung 16 Bit

Innenwiderstand > 40 kΩ

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

alogeingang 
1 als Stromeingang 

E1+ und AE1-Shunt 
brückt)

Pegel ±20 mA

Auflösung IO6: 12 Bit
XI6, RI6: 16 Bit

Innenwiderstand 492 Ω

Drahtbruch-
überwachung

Parametrierbar in F15

alogausgänge 
1 und AA2

Pegel ±10 V

Maximaler 
Ausgangsstrom

XI6: 10 mA
IO6, RI6: ± 20 mA

Allgemeine Spezifikatio
Maximale Kabellänge 30

Elektrische Daten
Binäreingänge 
BE1 bis BE3

Binäreingänge 
BE4 und BE5 

Binärausgänge 
BA1 und BA2

24 V-Versorgung
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Maximaler 
Ausgangsstrom

50 mA 

Typischer 
Spannungsabfall

< 2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

Induktive Last Max. 1,2 VA

Maximaler 
Ausgangsstrom

50 mA 

Typischer 
Spannungsabfall

< 2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation
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zifikation X102 Spezifikation X103A

lgemeine Spezifikation
ximale Kabellänge 30 m, geschirmt

ektrische Daten
alogeingang AE3 Pegel ±10 V

Auflösung 16 Bit

Innenwiderstand > 40 kΩ

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation (mind. 1 ms)

Allgemeine Spezifikatio
Maximale Kabellänge 30

Elektrische Daten
Binärausgänge 
BA3 und BA4

Binärausgänge 
BA5 und BA6 
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n
 m, geschirmt

Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 3 kHz
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zifikation X103B Spezifikation X103C

lgemeine Spezifikation
ximale Kabellänge 30 m, geschirmt

ektrische Daten
ärausgänge 
7 bis BA10

Maximaler 
Ausgangsstrom

50 mA

Typischer 
Spannungsabfall

< 2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

äreingang BE6 Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 3 kHz

Allgemeine Spezifikatio
Maximale Kabellänge 30

Elektrische Daten
Binäreingänge 
BE7 bis BE13
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Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 10 kHz

Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 400 kHz

Maximaler 
Ausgangsstrom

100 mA 

Typischer 
Spannungsabfall

<2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

Maximaler 
Ausgangsstrom

50 mA 

Typischer 
Spannungsabfall

<2 V

Ausgangsfrequenz Max. 1 MHz

Eingangsspannung 18–28,8 V
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.2 Spezifikation – RI6

zifikation X100

Spezifikation X101

ektrische Daten
alogeingänge 
1 und AE2

Pegel ± 10 V

Auflösung 16 Bit

Innenwiderstand > 40 kΩ

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

alogeingang 
1 als Stromeingang 

E1+ und AE1-Shunt 
brückt)

Pegel ± 20 mA

Auflösung 16 Bit

Innenwiderstand 492 Ω

Drahtbruch-
überwachung

Parametrierbar in F15

alogausgänge 
1 und AA2
rzschlussfest)

Pegel ± 10 V, ±  20 mA

Maximaler 
Ausgangsstrom

± 20mA

Elektrische Daten
Binäreingänge 
BE1 bis BE3

Binäreingänge 
BE4 und BE5 

Binärausgänge 
BA1 und BA2

Binärausgänge 
BA1 und BA2 als 
Encoder-Ausgang

24 V-Versorgung
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Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 10 kHz

Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 400 kHz

Maximaler 
Ausgangsstrom

100 mA 

Typischer 
Spannungsabfall

<2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

Maximaler 
Ausgangsstrom

50 mA 

Typischer 
Spannungsabfall

<2 V

Ausgangsfrequenz Max. 1 MHz

Eingangsspannung 18–28,8 V
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.3 Spezifikation – IO6
zifikation X100

Spezifikation X101

ektrische Daten
alogeingänge 
1 und AE2

Pegel ± 10 V

Auflösung 12 Bit

Innenwiderstand > 40 kΩ

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

alogeingang 
1 als Stromeingang 

E1+ und AE1-Shunt 
brückt)

Pegel ± 20 mA

Auflösung 12 Bit

Innenwiderstand 492 Ω

Drahtbruch-
überwachung

Parametrierbar in F15

alogausgänge 
1 und AA2
rzschlussfest)

Pegel ± 10 V, ± 20mA

Maximaler 
Ausgangsstrom

± 20mA

Elektrische Daten
Binäreingänge 
BE1 bis BE3

Binäreingänge 
BE4 und BE5 

Binärausgänge 
BA1 und BA2

Binärausgänge 
BA1 und BA2 als 
Encoder-Ausgang

24 V-Versorgung
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Ant
ant
wer

ht sich die Zwischenkreisspannung. Die 
enkreis können allerdings nur eine begrenzte 
. Steigt die Zwischenkreisspannung über eine 
e Chopperschaltung aktiviert, die überschüssige 
hlossenen Bremswiderstand in Wärme umwandelt. 

pannung erreicht, gilt es, mögliche Beschädigungen 
sregler wechselt in den Zustand "Störung" und 

pplung werden die Zwischenkreiskondensatoren der 
arallel geschaltet. Dadurch erhöht sich die maximal 
ge im Zwischenkreis im Vergleich zu einem 

ltechnik, die Motoren zum permanenten Bremsen 
elmäßigen Beschleunigungs- und Bremszyklen, 
pplung Energie und Kosten.

sregler koppeln
satoren von genau zwei Antriebsreglern können 
mmen verbunden werden. Um die Kondensatoren 
 koppeln, benötigen Sie ein separates Modul DL6. 
reiskopplung - Quick DC-Link).

St
Qu
Sc

euerten Not-Halt bremsen möglicherweise alle 
leichzeitig ab. Berücksichtigen Sie aus diesem 
uslegung, ob ein zentraler Bremswiderstand 
m bestimmte Anlagenteile innerhalb einer 
en Zeit gefahrlos stoppen zu können.
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9 Kommunikationsmodule
.1 Kommunikationsmodul EC6

 eine EtherCAT-Anbindung benötigen Sie das Zubehörteil EC6.

zifikation – Kabel
BER bietet konfektionierte Kabel für die EtherCAT-Verbindung. Nur bei der 

wendung dieser Kabel ist die einwandfreie Funktion gewährleistet. 
rnativ besteht die Möglichkeit, Kabel mit folgender Spezifikation zu 

wenden:

10 Zwischenkreiskopplung – Quick DC-Link
ktrische Energie rückspeisen
toren, die abgebremst werden, arbeiten wie Generatoren: Im Betrieb mit 
em aktiven Antriebsregler wandeln sie die in der Bewegung enthaltene 
tische Energie in elektrische um. 

se elektrische Energie wird in den Zwischenkreiskondensatoren des 
riebsreglers gespeichert, kann bei gekoppelten Zwischenkreisen 
reibenden Motoren zur Verfügung gestellt und somit effizient genutzt 
den.

Bremst ein Motor ab, erhö
Kondensatoren im Zwisch
Energiemenge aufnehmen
definierte Grenze, wird ein
Energie über einen angesc
Ist die zulässige Maximals
zu vermeiden: Der Antrieb
schaltet ab. 

Bei einer Zwischenkreisko
beteiligten Antriebsregler p
aufnehmbare Energiemen
Einzelgerät. 

Insbesondere in der Wicke
nutzt oder generell bei reg
spart die Zwischenkreisko

Quick DC-Link – Antrieb
Die Zwischenkreiskonden
über die SD6-Ausgangskle
mehrerer Antriebsregler zu
(siehe auch 6.5 Zwischenk

Information
Beachten Sie für umfangreiche Informationen über EtherCAT die 
Betriebsanleitung EtherCAT (siehe Kapitel 1.2 Weiterführende 
Dokumentationen)!

eckerverdrahtung Patch oder Crossover

alität CAT5e

hirmung SFTP oder PIMF

Information
Bei einem gest
Antriebsregler g
Grund bei der A
notwendig ist, u
vorgeschrieben
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evante Auslegungs- und Betriebshinweise
chten Sie in der Planungsphase sowie beim anschließenden Quick DC-

k- Betrieb folgende Faktoren:
• die Leistungsfähigkeit der Ladeschaltungen der eingespeisten 

Antriebsregler,
• die Baugrößen der Antriebsregler sowie
• deren maximale Ausgangsleistung.

Information
Beachten Sie, dass Sie ausschließlich Geräte der 6. STÖBER 
Antriebsreglergeneration koppeln können. 

Information
Quick DC-Link kann anlagen- oder länderspezifischen Normen 
unterliegen. 
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Bea zelnen Antriebsreglerbaugrößen und -typen. 
Die

fähigkeit
[µF]

Verbleibende 
Ladefähigkeit

[µF]
1620 1280

540 405

540 405

1405 935

1405 845

1405 725

1405 405

5100 4670

5100 4200

5100 4200
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0.1 Elektrische Daten
chten Sie bei der Auslegung und beim Betrieb von Quick DC-Link unbedingt die elektrischen Daten der ein
 maximale Zwischenkreisspannung beträgt 750 V, der maximal zulässige Strom 200 A.

Baugröße 
(Spannung)

Typ I1N,PU
[A]

I2N,PU
[A] 4 kHz

I2N,PU
[A] 8 kHz

Eigen- 
kapazität

[µF]

 Lade

0 (1 x 230 V) SD6A02 8,3 4 3 340

0 (3 x 400 V)
SD6A04 2,8 2,3 1,7 135

SD6A06 5,4 4,5 3,4 135

1 (3 x 400 V)
SD6A14 12 10 6 470

SD6A16 19,2 16 10 560

2 (3 x 400 V)
SD6A24 26,4 22 14 680

SD6A26 38,4 32 20 1000

3 (3 x 400 V)

SD6A34 45,3 44 30 430

SD6A36 76 70 50 900

SD6A38 76 85 60 900
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rte beim Betrieb einer Zwischenkreiskopplung 
e geeignete Maßnahmen zur Einhaltung der 
äglichkeit.
kreisverbindungen grundsätzlich so kurz wie 

r als 30 cm, müssen sie geschirmt werden. 

ines Antriebsreglers

en! 
reglers im Zwischenkreis kann die Beschädigung 
r Folge haben. Aus diesem Grund muss ein Ausfall 
n Zwischenkreisverbunds vom Netz auslösen.

ie Verdrahtung und Parametrierung von Relais 1 in  
ink, Bremswiderstand, Seite 104 .
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0.2 Netzversorgung
zversorgung
reiben Sie im Rahmen von Quick DC-Link ausschließlich Antriebsregler mit 
icher Versorgungsspannung. 

GEFAHR!

räteschaden!
 der Kopplung von ein- und dreiphasigen Antriebsreglern werden die 
phasigen Antriebsregler beschädigt.
binden Sie ausschließlich einphasige oder dreiphasige Antriebsregler.

über hinaus gilt: 
Alle einphasigen Antriebsregler müssen am gleichen Außenleiter 
angeschlossen werden.
Alle dreiphasige Antriebsregler müssen am gleichen Versorgungsnetz 
betrieben werden. 

onderheiten bei einer Kopplung mit Antriebsreglern der Baugröße 3
AC-Versorgung
Besteht Quick DC-Link aus Antriebsreglern der Baugrößen 0, 1, 2 und 3, 
dürfen nur die der Baugröße 3 eingespeist werden; die übrigen werden 
ausschließlich mit DC-Spannung versorgt.
Anzahl
Sie dürfen maximal zwei Antriebsregler der Baugröße 3 koppeln.
Netzdrossel
Für jeden eingespeisten Antriebsregler der Baugröße 3 muss eine 
Netzdrossel des Typs TEP4010-2US00 installiert werden (siehe 4.12.1 
Netzdrossel).
 

ACHTUNG

Sachschaden!
Werden die EMV-Grenzwe
überschritten, ergreifen Si
elektromagnetischen Vertr
Verlegen Sie die Zwischen
möglich. Sind diese länge

Schutz vor dem Ausfall e

ACHTUNG

Gefahr von Geräteschäd
Der Ausfall eines Antriebs
weiterer Antriebsregler zu
die Trennung des gesamte

 Beachten Sie hierfür d
7.3.9 X30: Quick DC-L
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Ab
Jed m jeweils eine Sicherungskombination aus einem 
Übe
Ein urzschluss.

schwellen 

B
herungswahl

Schmelzsicherung
Fa. SIBA

Typ: URZ, Art.Nr. 50 140 06.20
Auslösecharakteristik: gR 20 A

Fa. SIBA
Typ: URZ, Art.Nr. 50 140 06.32
Auslösecharakteristik: gR 32 A

Fa. SIBA
Typ: URZ, Art.Nr. 50 140 06:80
Auslösecharakteristik: gR 80 A

a) D t jedoch gewährleistet.
b) L
Die 

Fa. SIBA
Typ: URZ, Art.Nr. 50 140 06.100
Auslösecharakteristik: gR 100 A
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

0.3 Netzsicherung
sicherung gegen Überlast und Kurzschluss
er eingespeiste Antriebsregler im Zwischenkreisverbund muss am Netzeingang abgesichert werden – inde
rlast- und einem Halbleiter-Kurzschlussschutz in Reihe geschaltet wird. 

 Leitungsschutzschalter sichert vor Überlast, eine Schmelzsicherung mit Auslösecharakteristik gR gegen K

Information
Um einen störungsfreien Betrieb zu gewährleisten, beachten Sie unbedingt die empfohlenen Auslöse
und Auslösecharakteristiken der Sicherungselemente.

G I1N,PU [A] I1maxPU [A]
Absic

Leitungsschutzschalter

0
SD6A04 2,8 5,0 Fa. EATON

Typ: FAZ-B6/3, Art.Nr.: 278841
Auslösecharakteristik: B 6 ASD6A06 5,4 9,7

1
SD6A14 12,0 21,6 Fa. EATON

Typ: FAZ-Z20/3, Art.Nr.: 278928
Auslösecharakteristik: Z 20 ASD6A16 19,2 34,6

2
SD6A24 26,4 47,5 Fa. EATON

Typ: FAZ-Z40/3, Art.Nr.: 278931
Auslösecharakteristik: Z 20 ASD6A26 38,4 69,1

3

SD6A34 45,3 81,5 Fa. EATON 
Typ: FAZ-B63/3, Art.Nr.: 278853a)

Auslösecharakteristik: B 63 A

Fa. Siemens
Typ: SIRUS, Art.Nr.: 3RV 1041-4KA10

Auslösecharakteristik: 57 A–75 Ab)

er Eingangsstrom wird von 73 A auf 63 A reduziert und die Ausgangsleistung somit verringert; ein zuverlässiger Gleichrichterschutz is
eitungsschutzschalter Baugröße S3, CLASS 10, einstellbarer Strombereich: 57 A–75 A, elektromagnetische Auslösung: 975 A. 
Gleichrichterdioden werden im Bereich des 2- bis 13-fachen Nennstroms nicht geschützt.

SD6A36 76 136,8

SD6A38 76 136,8
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sregler müssen über ein gemeinsames Schütz mit 
den werden. Beachten Sie unbedingt die Hinweise 
k, Bremswiderstand.

hütz! 
 Schütze werden die Ladewiderstände der 
ftretenden Streuungen der Schaltzeiten geschädigt. 
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zsicherung – maximale Anzahl an Antriebsreglern
hrere Antriebsregler gleicher Leistung können über eine gemeinsame 
herungskombination angeschlossen werden. Die Sicherungen und der 
aus resultierende maximale Netzeingangsstrom entsprechen dem eines 
zelnen Antriebsreglers. 
 eine schleichende Schädigung der Schmelzsicherung zu vermeiden, ist 
 maximale Anzahl der möglichen Antriebsregler an einer 
herungskombination begrenzt:
• BG 0: maximal 4 Antriebsregler,
• BG 1: maximal 2 Antriebsregler,
• BG 2: maximal 5 Antriebsregler,
• BG 3: maximal 2 Antriebsregler.

HTUNG

hschaden!
 eine gleichmäßige Verteilung des Ladestroms auf alle AC-versorgten 
riebsregler zu gewährleisten, müssen sämtliche Sicherungen beim 
chalten der Leistungsspannung geschlossen sein. 

it der Eingangsgleichrichter bei einem eventuellen Sicherungsausfall nicht 
rlastet wird, muss die Auswertung der Phasenüberwachung der AC-

sorgten Antriebsregler zu einer Sperrung des gesamten 
ischenkreisverbunds führen. 

4.10.4 Netzschü
Alle eingespeisten Antrieb
der Netzspannung verbun
in 7.3.9 X30: Quick DC-Lin

ACHTUNG

Sachschaden!
Verwenden Sie nur ein Sc
Bei der Nutzung mehrerer
Antriebsregler durch die au
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ng berechnen
 -spannung zu berechnen, gelten folgende Formeln 

r Feldschwächebereich.

motors (cos φ Motor ) beträgt im 4 kHz-Betrieb ca 0,9 
,98. Der Wirkfaktor eines Asynchronmotors lässt 

 elektrischen Daten entsprechend ermitteln.
s Versorgungsnetzes gilt:

 DC-Link den notwendigen Netzstrom sowie die 
 der einzuspeisenden Antriebsregler bestimmen zu 
liche motorische Leistung berechnet werden. 

ssige Eingangsstrom INetz,max ergibt sich aus der 
ngangsströme INetz,max aller angeschlossenen 
trieb.
 der angeschlossenen Motoren sind im zulässigen 
.2 Leistungsteil. 

INe

PN

otor Motorcos

notwendig Netz

z

IMotor
Motorcos

Netz
--------------------------- 

A

A
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0.5 Projektierung
efähigkeit 
 in einem Antriebsregler integrierte Ladeschaltung kann zusätzlich zum 
enen Zwischenkreis auch den Zwischenkreis weiterer Antriebsregler laden. 
chten Sie bei der Projektierung von Quick DC-Link, dass die Summe der 
efähigkeiten der eingespeisten Antriebsregler größer oder gleich der 
me der Zwischenkreiskapazitäten des gesamten Zwischenkreisverbunds 

efähigkeit eingespeister Antriebsregler prüfen – Beispiel
ei eingespeiste Antriebsregler des Typs SD6A26 sollen sechs 
riebsregler des Typs SD6A04 laden können. Berechnen Sie die maximale 
efähigkeit der beiden eingespeisten Antriebsregler wie folgt:

 1405 µF = 2810 µF.

 zu ladende Zwischenkreiskapazität im Verbund beträgt: 
 1000 µF (SD6A26) + 6 x 135 µF (SD6A04) = 2810 µF. 
 ist damit gleich der maximalen Ladefähigkeit. 
ick DC-Link ist in diesem Fall zulässig. 

omtragefähigkeit der Eingangsgleichrichter
chten Sie bei der Auslegung von Quick DC-Link, dass der benötigte 
zstrom nicht den maximalen Netzstrom in der Summe überschreitet. 

 sowohl den effektiven als auch den maximalen Netzstrom zu berechnen, 
n SERVOsoft als mechanische und elektrische Auslegungssoftware von 
riebssystemen förderlich sein.

zstrom für Motoren berechnen
r die benötigte Antriebsleistung kann der notwendige Netzstrom für 

toren ermittelt werden:

Motorleistung und -spannu
Um die Motorleistung und
und Annahmen: 

Darüber hinaus beginnt de

Der Wirkfaktor eines Servo
und im 8 kHz-Betrieb ca. 0
sich über die zugehörigen
Für den Leistungsfaktor de

Um im Rahmen von Quick
Anzahl und die Baugrößen
können, muss die erforder

Der gesamte maximal zulä
Summe der maximalen Ei
Antriebsregler im Dauerbe
Dynamische Bewegungen
Bereich möglich, siehe 4.2

tz notwendig INetz max

etz PMotor gesamt

PMotor 3 UMotor IM =

PNetz 3 UNetz INetz =

UMotor max 0 8 UNet=

INetz notwendig
UMotor
UNetz
------------------=

Netz 0 6 INetz 40=

Netz 0 7 INetz 40=
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n zwei Netzeinschaltungen ist abhängig von der zu 
pazität im Verbund durch die maximale 

z angeschlossenen Antriebsregler (Faktor K).

gaben sind Worst Case-Werte für ein regelmäßig 
lten bei völliger Entladung der 
ie Zeitangaben verringern sich bei vereinzeltem 
enn die Zwischenkreiskapazitäten ganz oder 
en. 

6 werden gekoppelt, wovon zwei ans Netz ange-
rechnet sich gemäß der genannten Formel wie folgt:

n zwei Netzeinschaltungen liegt bei drei Minuten 

Faktor K
Minimale Zeit zw. zwei 

Netzeinschaltungen [min]
≤ 0,5 1
≥ 0,5 2
≤ 0,427 1

0,428 – 0,570 2
0,571 – 0,712 3
0,713 – 0,854 4

> 0,854 5
0,5
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 die Summe der Eingangsströme der angeschlossenen Antriebsregler gilt: 
Ist die jeweilige Leistung aller eingespeisten Antriebsregler identisch, 
errechnet sich die Summe der maximalen netzseitigen Eingangsströme 
über die Formel
INetz, max = 0,8 · n einspeise · INetz, Einzelgerät

Ist die jeweilige Leistung aller eingespeisten Antriebsregler 
unterschiedlich, errechnet sich die Summe der Eingangsströme durch die 
Multiplikation des Eingangsstroms des kleinsten eingespeisten 
Antriebsreglers mit der Anzahl aller eingespeisten Antriebsregler:
INetz,max = 0,9 · n einspeise · INetz,Einzelgerät, min

 Stromasymmetrien zu vermeiden, müssen sämtliche eingespeiste 
riebsregler unterschiedlicher Leistung die gleiche Absicherung erhalten, die 
derum dem Antriebsregler mit der kleinsten Leistung entsprechen muss.

omtragfähigkeit der Kupferschienen 
enannte DC-Schienen verbinden die Zwischenkreiskondensatoren der 
riebsregler untereinander. Es handelt sich um Kupferschienen, die mittels 
ehörigen Halteklammern montiert werden und ein Querschnittsmaß von 5 
2 mm besitzen müssen.
 maximal zulässige Stromtragefähigkeit der Kupferschienen beträgt 200 A.

imale Zeit zwischen zwei Netzeinschaltungen
 Antriebsregler besitzen temperaturabhängige Widerstände in der 
eschaltung, die verhindern, dass die Geräte beim Zuschalten des Netzes 
h einem Fehler – wie einem kurzgeschlossenen Zwischenkreis, einer 
chen Verdrahtung etc.– zerstört werden. Beim Aufladen des 
ischenkreises werden diese Widerstände erwärmt. Um eine Überlastung zu 
meiden, muss zwischen zwei Einschaltvorgängen unbedingt eine 
gegebene, minimale Zeitspanne eingehalten werden. 

Die minimale Zeit zwische
ladenden Zwischenkreiska
Ladefähigkeit der ans Net

Die nachfolgenden Zeitan
wiederkehrendes Einscha
Zwischenkreiskapazität. D
Wiedereinschalten oder, w
teilweise aufgeladen bleib

Berechnungsbeispiel
Drei Antriebsregler SD6A1
schlossen sind. Faktor K be

Die minimale Zeit zwische
(siehe Tabelle).

AC-versorgte 
Antriebsregler

BG 0

BG 1, BG 2

BG 3

 1680F
2810F
--------------------- 0 598==
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tand – Antriebsregler

Ty
Id.
W

Le

Th

Im

Um

Ge

Sc

Pr

An
Sta

Fle

ZMU 400x65 FZZMU 400x65
0 55445 53895 55447

 — — —

— — —

— — —

— X —

— X —

X (X) X

X (X) X

(X) — (X)

(X) — (X)

(X) — (X)
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11 Bremswiderstände
änzend zu den verschiedenen Antriebsreglern bietet STÖBER nachfolgend 
chriebene Bremswiderstände unterschiedlichster Bauformen und 
stungsklassen an. 
chten Sie bei der Auswahl die minimal zulässigen Bremswiderstände der 

zelnen SD6-Typen (siehe Kapitel 4.2.2 Leistungsteil).

1.1 FZMU, FZZMU
enschaften

 internen Anschlüsse sind mit wärmebeständiger, silikonisolierter Litze auf 
mmen verdrahtet. Beachten Sie auch für den Anschluss eine 
mebeständige und ausreichend spannungsfeste Ausführung!

terquerschnitt

Zuordnung Bremswiders

Nicht möglich: —
Empfohlen: X
Möglich: (X)

p FZMU 400x65 FZZMU 400x65
-Nr. 49010 55445 53895 55447
iderstand [Ω] 100 22 47 22

istung [W] 600 1200

erm. Zeitkonst. τth [s] 40 40

pulsleistung für < 1 s [kW] 18 36

ax [V] 848 848

wicht [kg] Ca. 2,2 Ca. 4,2

hutzart IP20 IP20

üfzeichen

schlussart Leiterquerschnitt [mm2]
rr 0,5 – 4,0

xibel mit Aderendhülse 0,5 – 2,5

Typ F
Id.-Nr. 4901
SD6A02 X

SD6A04 X

SD6A06 X

SD6A14 (X)

SD6A16 (X)

SD6A24 —

SD6A26 —

SD6A34 —

SD6A36 —

SD6A38 —
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ind mit wärmebeständiger, silikonisolierter Litze auf 
hten Sie auch für den Anschluss eine 
reichend spannungsfeste Ausführung!

Ty
Id.
L x

H

K

M

O

R

U

X

FGFKU
55449 55450 55451 53897

22 15 15 15

2500 6000 8000

30 20 20

W] 50 120 160

848 848 848

Ca. 7,5 12 18

Leiterquerschnitt [mm2]
2,5 – 10

2,5 – 10
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messungen [mm] 4.11.2 FGFKU
Eigenschaften

Die internen Anschlüsse s
Klemmen verdrahtet. Beac
wärmebeständige und aus

Leiterquerschnitt

p FZMU 400x65 FZZMU 400x65
-Nr. 49010 55445 53895 55447
 D 400  65 400  65

120 120

6,5  12 6,5  12

430 426

485 450

92 185

64 150

10 10

R R
FZMU FZZM(U)

L

U UO
K KM

K U

M

X

Hø
D

Bohrbild

Typ
Id.-Nr.
Widerstand  [Ω]

Leistung [W]

Therm. Zeitkonst. τth [s]

Impulsleistung für < 1 s [k

Umax [V]

Gewicht [kg]

Prüfzeichen

Anschlussart
Starr

Flexibel mit Aderendhülse
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Ty
Id.
SD

SD

SD

SD

SD

Ty
Id.

A

B

C

C

A

B

Ø10,5

26
0

A

10
,5

38
0ohrbild
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rdnung Bremswiderstand – Antriebsregler

ht möglich: —
pfohlen: X
glich: (X)

messungen [mm]

p FGFKU
-Nr. 55449 55450 55451 53897
6A24  X — — —

6A26  X — — —

6A34 (X) X X X

6A36 (X) X X X

6A38 (X) X X X

p FGFKU
-Nr. 55449

55450
55451 53897

270 370 570

295 395 595

355 455 655

490

380

B
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Ty

Id.
W

Le

Th
τth
Im
für

Um

Ka

Ka

Ka
[AW

Ge

Sc

Pr

GBADU 
26530

GBADU 
40530

GBADU 
33530

GBADU 
26530

55442 55499 55443 55444
X X — —

X X — —

X X — —

(X) (X) X —

(X) (X) X —

— — (X) X

— — (X) X

— — — (X)

— — — (X)

— — — (X)
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1.3 GVADU, GBADU
enschaften

Zuordnung Bremswiders

Nicht möglich: —
Empfohlen: X
Möglich: (X)

p GVADU 
21020

GBADU 
26530

GBADU 
33530

GBADU 
40530

-Nr. 55441 55442 55444 55443 55499
iderstand [Ω] 100 100 22 47 100

istung [W] 150 300 300 400 500

erm. Zeitkonst. 
 [s]

60 60

pulsleistung 
 < 1 s [kW]

3,3 6,6 6,6 8,8 11

ax [V] 848 848

belausführung Radox FEP

bellänge [mm] 50 50

belquerschnitt 
G]

18/19 
(0,82 
mm²)

14/19
(1,9 mm²)

wicht [g] 300 950 950 1200 1450

hutzart IP54 IP54

üfzeichen

Typ GVADU 
21020

Id.-Nr. 55441
SD6A02  X

SD6A04 X

SD6A06 X

SD6A14 (X)

SD6A16 (X)

SD6A24 —

SD6A26 —

SD6A34 —

SD6A36 —

SD6A38 —
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Ab bremswiderstand RB 5000
Ty

Id.
A

H

C

D

E

F

G

K

J



RB 5022 RB 5047 RB 5100
45618 44966 44965

22 47 100

100 60 60

8

W] 1,5 1,0 1,0

800

Ca. 640 Ca. 460 Ca. 440

Radox

250

18/19 
(0,82 mm²)

für 
5

IP40
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messungen [mm] 4.11.4 Unterbau
Eigenschaftenp GVADU 

21020
GBADU 
26530

GBADU 
33530

GBADU 
40530

-Nr. 55441 55442 55444 55443 55449
210 265 335 405

192 246 316 386

20 30 30 30

40 60 60 60

18,2 28,8 28,8 28,8

6,2 10,8 10,8 10,8

2 3 3 3

2,5 4 4 4

4,3 5,3 5,3 5,3

65° 73° 73° 73°

Typ
Id.-Nr.
Widerstand [Ω]

Leistung [W]

Therm. Zeitkonst. τth [s]

Impulsleistung für < 1 s [k

Umax [V]

Gewicht [g]

Kabelausführung

Kabellänge [mm]

Kabelquerschnitt [AWG]

Maximales Drehmoment 
Gewindebolzen [Nm]

Schutzart

Prüfzeichen
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Unt

Ab

 auf elektrischen Leitungen zu reduzieren und somit 
gbarkeit von Antriebssystemen zu erhöhen, 

ebiet entsprechend – Spulen wie Netz- oder 
nsatz. 

 es sich um induktive Metalldrahtspulen, die 
gungen oder Verzerrungen im Netz verringern (z. B. 
 Stromflusses). Darüber hinaus entlasten sie die 
r Antriebsregler. 

indern durch Taktsignal und Leitungskapazität 
tzen. Sie ermöglichen längere Motorkabel, eine 
dauer und die Reduktion von Oberschwingströmen. 

Ty

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD

Ty
Id.
Hö

Br

Tie

Bo
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rdnung Antriebsregler – Bremswiderstand

ht möglich: —
pfohlen: X
glich: (X)

chten Sie den Anbau am Antriebsregler (Kapitel 6.6 
erbaubremswiderstand)!

messungen [mm]

4.12 Drosseln
Um hochfrequente Ströme
die Störfestigkeit und Verfü
kommen – Ihrem Einsatzg
Ausgangsdrosseln zum Ei

Bei Netzdrosseln handelt
unerwünschte Oberschwin
bei der Kommutierung des
Zwischenkreiskapazität de

Ausgangsdrosseln verm
verursachte Ladestromspi
Erhöhung der Motorlebens

p RB 5022 RB 5047 RB 5100
Id.-Nr. 45618 Id.-Nr. 44966 Id.-Nr. 44965

6A04 — — X

6A06 — — X

6A14 — X  (X)

6A16 — X (X)

6A24 X — —

6A26 X — —

6A34 — — —

6A36 — — —

6A38 — — —

p RB 5022 RB 5047 RB 5100
-Nr. 45618 44966 44965
he 300 300

eite 94 62

fe 18 18

hrbild entspricht Baugröße BG 2 BG 1 BG 0 und 1
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Bra
We
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

TEP4010-2US00
56528

3

uerstrom 100 A

90 A

0,1410 mH

480 V

2 %

60 Hz

IP 00

tur ϑamb,max 40° C

B

Flachanschluss

Schrauben

EN 61558-2-20

nt (CAN; USA) Ja

Ja

ol  ,  , 
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2.1 Netzdrossel

WARNUNG!

brennungsgefahr! Brandgefahr! Sachschäden!
sseln können sich unter zulässigen Betriebsbedingungen auf über 100 °C 
itzen.

Treffen Sie Schutzmaßnahmen gegen unbeabsichtigtes und 
beabsichtigtes Berühren der Drossel.

Stellen Sie sicher, dass sich keine entzündlichen Materialien in der Nähe 
der Drossel befinden.

Bauen Sie Drosseln nicht unter oder nahe beim Antriebsregler ein. 

WARNUNG!

ndgefahr! 
rden Drosseln außerhalb der Nenndaten (Kabellänge, Strom, Frequenz 
.) eingesetzt, können diese überhitzen.

Halten Sie beim Betrieb der Drosseln immer die maximalen Nenndaten ein.

Typ
Id.-Nr.
Phasen

Thermisch zulässiger Da

Bemessungsstrom

Bemessungsinduktivität 

Netzspannung

Spannungsabfall (Uk)

Frequenz

Schutzart

Max. Umgebungstempera

Isolierstoffklasse

Anschluss

Montage

Vorschrift

UL Recognized Compone

CE-Kennzeichen

Kenn-/Prüfzeichen, Symb
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ße TEP4010-2US00
he [mm] 235

eite [mm] 219

fe [mm] 118

rtikaler Abstand 1 – 
festigungslöcher [mm]

201

rtikaler Abstand 2 – 
festigungslöcher mm]

136

rizontaler Abstand 1 – 
festigungslöcher [mm]

88

rizontaler Abstand 2 – 
festigungslöcher [mm]

75

hrlöcher – Tiefe [mm] 7

hrlöcher – Breite [mm] 12

rschraubung – M M6

wicht [kg] 10
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
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Bra
We
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

AC

Ge
Die



echnischen Daten gelten für eine Drehfeldfrequenz 
se Drehfeldfrequenz erreichen Sie zum Beispiel mit 
it der Polpaarzahl 4 und der Nenndrehzahl 
achten Sie für höhere Drehfeldfrequenzen in jedem 
ebene Derating. Beachten Sie außerdem die 
on der Taktfrequenz.

TEP3720-
0ES41

TEP3820-
0CS41

TEP4020-
0RS41

53188 53189 53190
3 x 0 bis 480 V
0 bis 200 Hz

4 A 17,5 A 38 A
3,3 A 15,2 A 30,4 A

100 m

40 °C

Offen
11 W 29 W 61 W
25 W 16 W 33 W

Schraubklemmen
10 mm2

Ja
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2.2 Ausgangsdrossel

WARNUNG!

brennungsgefahr! Brandgefahr! Sachschäden!
sseln können sich unter zulässigen Betriebsbedingungen auf über 100 °C 
itzen.

Treffen Sie Schutzmaßnahmen gegen unbeabsichtigtes und 
beabsichtigtes Berühren der Drossel.

Stellen Sie sicher, dass sich keine entzündlichen Materialien in der Nähe 
der Drossel befinden.

Bauen Sie Drosseln nicht unter oder nahe beim Antriebsregler ein. 

WARNUNG!

ndgefahr! 
rden Drosseln außerhalb der Nenndaten (Kabellänge, Strom, Frequenz 
.) eingesetzt, können diese überhitzen.

Halten Sie beim Betrieb der Drosseln immer die maximalen Nenndaten ein.

HTUNG

fahr des Maschinenstillstands! 
 Motortemperaturfühler-Auswertung wird durch Kabelkapazitäten gestört.

Wenn Sie bei einer Kabellänge über 50 m keine Kabel von STÖBER 
einsetzen, müssen Sie die Adern für den Motortemperaturfühler und die 
Bremse separat ausführen (maximale Länge: 100 m).

Information
Die folgenden T
von 200 Hz. Die
einem Motor m
3000 min-1. Be
Fall das angeg
Abhängigkeit v

Typ

Id.-Nr.
Spannungsbereich
Frequenzbereich
IN bei 4 kHz 
IN bei 8 kHz 
Max. zulässige 
Motor-Kabellänge mit 
Ausgangsdrossel
Max. Umgebungs-
temperatur ϑamb,max

Bauart
Wicklungsverluste
Eisenverluste
Anschlüsse
Max. Leiterquerschnitt 
UL Recognized 
Component 
(CAN; USA) 
Prüfzeichen
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f
n
p
N

Der

1
2

f =

0

0,5

1

1,5

2

2,5

3

3,5

4

4,5

IN 
300 400 500 600 700

1
2

f [Hz]
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jektierung
hlen Sie die Ausgangsdrosseln gemäß der Bemessungsströme von Motor 
 Ausgangsdrosseln aus. Beachten Sie insbesondere das Derating der 
gangsdrossel für höhere Drehfeldfrequenzen als 200 Hz. 
 berechnen die Drehfeldfrequenz für Ihren Antrieb mit folgender Formel:

Drehfeldfrequenz in Hz
Drehzahl in min-1

Polpaarzahl 
Nennwert 

ating TEP3720-0ES41

Taktfrequenz 4 kHz
Taktfrequenz 8 kHz

Derating TEP3820-0CS41

1 Taktfrequenz 4 kHz
2 Taktfrequenz 8 kHz

nN
p

60
------

0 100 200 300 400 500 600 700

1
2

[A]

f [Hz]

0

2

4

6

8

10

12

14

16

18

20

0 100 200

IN [A]
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1
2

0

5

10

15

20

25

30

35

40

IN

TEP3720-
0ES41

TEP3820-
0CS41

TEP4020-
0RS41

Max. 153 Max. 153 Max. 180

178 178 219

73 88 119

166 166 201

113 113 136

53 68 89

49 64 76

5,8 5,8 7

11 11 13

M5 M5 M6

2,9 5,9 8,8
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ating TEP4020-0RS41

Taktfrequenz 4 kHz
Taktfrequenz 8 kHz

0 100 200 300 400 500 600 700

1

2

 [A]

f [Hz]

Maße

Höhe h [mm]

Breite w [mm]

Tiefe d [mm]

Vertikaler Abstand – 
Befestigungslöcher
a1 [mm]

Vertikaler Abstand – 
Befestigungslöcher
a2 [mm]

Horizontaler Abstand 
– Befestigungslöcher
b1 [mm]

Horizontaler Abstand 
– Befestigungslöcher
b2 [mm]

Bohrlöcher – Tiefe
e [mm]

Bohrlöcher – Breite 
f [mm]

Verschraubung – M

Gewicht [kg]
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a1

b1

M

a1w

A
b1
b2

f

e

d

A
M  1:2

a2

Montagelochung
nach DIN EN 60852-4
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Transport und Lagerung
pitelübersicht

Sicherheitshinweise .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .72

Transport .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .72

Lagerung .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .72
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Bes
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5.
Sic
B. d
Ang

5.

AC

Sac
Die
BG
Dur
kan



Füh

igen den prinzipiellen Netzanschluss für 3-phasige 

iehlt, gelagerte Geräte einmal im Jahr für eine 
der nachfolgend gezeigten Verschaltung an die 
annung anzuschließen. Bitte beachten Sie, dassdie 
usschließlich für den Betrieb an TN-Netzen 
d. 
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1 Sicherheitshinweise
ersuchen Sie die Lieferung sofort nach Erhalt auf etwaige 
nsportschäden. Teilen Sie diese sofort dem Transportunternehmen mit. Bei 
chädigungen dürfen Sie das Produkt nicht in Betrieb nehmen. 
nn Sie das Gerät nicht sofort einbauen, lagern Sie es in einem trockenen 
 staubfreien Raum. Beachten Sie bei einer Lagerung von einem Jahr oder 

ger unbedingt Kapitel 5.3 Lagerung.

2 Transport
hern Sie den Antriebsregler beim Transport gegen Stöße. Verwenden Sie z. 
en Karton, in dem der Antriebsregler geliefert wurde. Beachten Sie die 
aben in Kapitel 4.4 Transport-, Lagerungs- und Betriebsumgebung.

3 Lagerung

HTUNG

hschaden!
 Zwischenkreiskondensatoren von Geräten der Baugröße BG 0, BG 1 und 
 2 können durch lange Lagerzeiten ihre Spannungsfestigkeit verlieren. 
ch eine verminderte Spannungsfestigkeit der Zwischenkreiskondensatoren 
n beim Einschalten ein erheblicher Sachschaden entstehen.

Formieren Sie gelagerte Geräte jährlich oder vor der Inbetriebnahme.

ren Sie eine Formierung bei gelagerten Geräten durch. 

Nachfolgende Grafiken ze
und für 1-phasige Geräte.

Legende

L1–L3 = Leitungen 1 bis 3
N = Neutralleiter
PE = Schutzleiter
F1 = Sicherung
A1 = Antriebsregler

Information
STÖBER empf
Stunde gemäß 
Versorgungssp
Antriebsregler a
vorgesehen sin
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Leg

L1–
N =
PE
F1 
T1 
A1 

F

A

T

4 6 8
Zeit [h]

t 1 - 2 Jahre: Vor dem Einschalten eine Stunde
an Spannung legen.

 2 - 3 Jahre: Vor dem Einschalten entspr. der
Kurve formieren.

   3 Jahre: Vor dem Einschalten entspr. der
Kurve formieren.

 unter 1 Jahr: Keine Maßnahmen erforderlich.
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ine jährliche Formierung nicht möglich, formieren Sie gelagerte Geräte vor 
 Inbetriebnahme gemäß der im Folgenden gezeigten Verschaltung und 
nnungshöhen. 

ende

L3 = Leitungen 1 bis 3
 Neutralleiter
 = Schutzleiter
= Sicherung
= Stelltransformator
= Antriebsregler

X10

L
1

L
2

1

L
3

P
E

L1 L2 L3 PE1

X10
L

1

F1

P
E

L1 N PEA1

N

1 T1

10,50
0

25

50

75

100

2

Netzspannung [%]

Lagerungszei

Lagerungszeit

Lagerungszeit

Lagerungszeit
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Einbau
pitelübersicht

Sicherheitshinweise .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .75

Antriebsregler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .75

Klemmenmodule .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .77

Kommunikationsmodule .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .78

Zwischenkreiskopplung - Quick DC-Link .  . . . . . . . . . .  . . . . .79

Unterbaubremswiderstand .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .82

EMV-Schirmblech .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  . . . . .83
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1 Sicherheitshinweise
bauarbeiten sind ausschließlich bei Spannungsfreiheit erlaubt. Beachten 
 die 5 Sicherheitsregeln.

fernen Sie zusätzliche Abdeckungen vor der Inbetriebnahme, damit es 
t zur Überhitzung des Gerätes kommen kann. 

chten Sie beim Einbau die in den Technischen Daten angegebenen 
dest-Freiräume, um eine Überhitzung des Antriebsreglers zu vermeiden.

ützen Sie das Gerät bei der Aufstellung oder sonstigen Arbeiten im 
altschrank gegen herunterfallende Teile (Drahtreste, Litzen, Metallteile, 
.). Teile mit leitenden Eigenschaften können innerhalb des Antriebsreglers 

einem Kurzschluss oder Ausfall führen.

6.2 Antriebsre

Min. Freiraum
[mm]

a) Einbau ohne Quick DC-Link-M

BG 0 – BG 2

... mit EMV-Schirmblech

BG 3

... mit EMV-Schirmblech
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handen, sowohl ein Klemmen- als auch ein 
l ein (siehe Kapitel 6.3 Klemmenmodule).
geplatte gemäß dem separat beigelegten Bohrplan 

triebsregler auf die Montageplatte. Beachten Sie, 
te von Spänen und Öl gesäubert sein muss.
häuseerdung an (siehe Kapitel 4.6.3 

triebsregler, das Klemmen- sowie das 
l gemäß dem Kontaktplan an.
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

 genannten Freiraummaße gelten nur für den Einbau ohne Quick DC-Link-
dul DL6. Wenn Sie Antriebsregler im Rahmen von Quick DC-Link betreiben 
chten, entnehmen Sie die gültigen Maße 6.5 Zwischenkreiskopplung - 
ick DC-Link.

aussetzungen:
Vermeiden Sie Kondensation, z. B. durch Antikondensat-Heizelemente.
Beachten Sie, dass gelagerte Antriebsregler jährlich oder spätestens vor 
der Inbetriebnahme formiert werden müssen.
Verwenden Sie aus EMV-Gründen Montageplatten mit leitfähiger 
Oberfläche (z. B. unlackiert).
Befestigen Sie die Geräte mit M5-Schrauben an der Montageplatte.
Bauen Sie die Geräte vertikal ein.
Vermeiden Sie die Installation oberhalb oder in unmittelbarer Nähe von 
Wärme erzeugenden Geräten, 
z. B. Ausgangsdrosseln oder Bremswiderständen.
Sorgen Sie für ausreichende Luftzirkulation im Schaltschrank, indem Sie 
die Mindestfreiräume einhalten.
Es muss ein Kontaktplan der Anlage vorliegen, in dem der Anschluss des 
Antriebsreglers beschrieben wird. 

 benötigen:
Werkzeug zum Bohren der Gewindebohrungen in die Montageplatte.
Werkzeug zum Festziehen der Befestigungsschrauben.

Antriebsregler einbauen

1. Bauen Sie, sofern vor
Kommunikationsmodu

2. Bereiten Sie die Monta
vor.

3. Montieren Sie den An
dass die Montageplat

4. Schließen Sie die Ge
Gehäuseerdung).

5. Schließen Sie den An
Kommunikationsmodu
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tabdeckung bis zum Anschlag nach unten.
ckung nach vorne ab.
enmodul so ein, dass die Aussparungen des 

ie Niederhalter am Antriebsregler aneinander 
können. Die Rückseite des Moduls liegt am 

mmenmodul nach oben, so dass die Stiftkontakte in 
choben werden.
emmenmodul mit der Befestigungsschraube am 
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3 Klemmenmodule

WARNUNG!

fahr von Personen- und Sachschäden durch elektrischen Schlag!
Schalten Sie vor sämtlichen Arbeiten am Antriebsregler alle Versorgungs-
spannungen ab! Beachten Sie, dass die Entladungszeit der 
Zwischenkreiskondensatoren bis zu 5 Minuten beträgt. Sie können erst 
nach dieser Zeitspanne die Spannungsfreiheit feststellen. 

VORSICHT!

fahr des Sachschadens durch zum Beispiel elektrostatische 
ladung!
Treffen Sie bei der Handhabung offener Leiterplatten geeignete 
Schutzmaßnahmen, z. B. ESD-gerechte Kleidung, schmutz- und fettfreie 
Umgebung.

Berühren Sie nicht die Kontaktflächen.

loge und binäre Signale können ausschließlich über eines der 
mmenmodule XI6, RI6 oder IO6 angeschlossen werden. Der Einbau ist bei 
n Klemmenmodulen identisch. 

 benötigen:
Einen Torxschraubendreher TX10.
Das dem Klemmenmodul beigefügte Zubehör.

Klemmenmodul einbaue

1. Drücken Sie leicht au
um ihn zu entriegeln.

2. Schieben Sie die Fron
3. Nehmen Sie die Abde
4. Setzen Sie das Klemm

Moduls ebenso wie d
vorbeigeführt werden 
Antriebsregler an.

5. Schieben Sie das Kle
die Buchsenleiste ges

6. Befestigen Sie das Kl
Antriebsregler. 
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6 wird ebenso wie CA6 am oberen Einsteckplatz 

bei beiden Kommunikationsmodulen identisch.

reher TX10.
onsmodul beigefügte Abdeckung und Schraube.

 einbauen

gungsschraube der Blindabdeckung auf der 
sreglers.

munikationsmodul an den Führungsschienen in 

odul, so dass die Stiftkontakte in die Buchsenleiste 

 der dem Kommunikationsmodul beigefügten 
räg in die Aussparung.

ung auf dem Antriebsregler ab, so dass die Nasen 
.

deckung mit beiden Schrauben.
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

4 Kommunikationsmodule

WARNUNG!

fahr von Personen- und Sachschäden durch elektrischen Schlag!
Schalten Sie vor sämtlichen Arbeiten am Antriebsregler alle Versorgungs-
spannungen ab! Beachten Sie, dass die Entladungszeit der 
Zwischenkreiskondensatoren bis zu 5 Minuten beträgt. Sie können erst 
nach dieser Zeitspanne die Spannungsfreiheit feststellen. 

VORSICHT!

fahr des Sachschadens durch zum Beispiel elektrostatische 
ladung!
Treffen Sie bei der Handhabung offener Leiterplatten geeignete Schutzmaß-
nahmen, z. B. ESD-gerechte Kleidung, schmutz- und fettfreie Umgebung.
Berühren Sie nicht die Kontaktflächen.

WARNUNG!

fahr von Personen- und Sachschäden durch elektrischen Schlag!
Schalten Sie vor sämtlichen Arbeiten am Antriebsregler alle Versorgungs-
spannungen ab! Beachten Sie, dass die Entladungszeit der 
Zwischenkreiskondensatoren bis zu 5 Minuten beträgt. Sie können erst 
nach dieser Zeitspanne die Spannungsfreiheit feststellen. 

VORSICHT!

ahr des Sachschadens durch zum Beispiel elektrostatische Entladung!
Treffen Sie bei der Handhabung offener Leiterplatten geeignete 
Schutzmaßnahmen, z. B. ESD-gerechte Kleidung, schmutz- und fettfreie 
Umgebung.
Berühren Sie nicht die Kontaktflächen.

Um EtherCAT oder CANope
module EC6 oder CA6. EC
eingebaut. Der Einbau ist 

Sie benötigen:
• Einen Torxschraubend
• Die dem Kommunikati

Kommunikationsmodul

1. Lösen Sie die Befesti
Oberseite des Antrieb

2. Schieben Sie das Kom
den Antriebsregler.

3. Drücken Sie auf das M
geschoben werden.

4. Setzen Sie die Nasen
Abdeckung vorne sch

5. Legen Sie die Abdeck
unter der Kante liegen

6. Befestigen Sie die Ab
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5 Zwischenkreiskopplung - Quick DC-Link

WARNUNG!

fahr von Personen- und Sachschäden durch elektrischen Schlag!
Schalten Sie vor sämtlichen Arbeiten am Antriebsregler alle Versorgungs-
spannungen ab! Beachten Sie, dass die Entladungszeit der 
Zwischenkreiskondensatoren bis zu 5 Minuten beträgt. Sie können erst 
nach dieser Zeitspanne die Spannungsfreiheit feststellen. 

 die Kopplung der SD6-Antriebsregler im Rahmen von Quick DC-Link 
ötigen Sie die Quick DC-Link-Module DL6. Diese werden jeweils hinter 

en Antriebsregler montiert; der Verbund selbst ist durch Kupferschienen 
lisiert.
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Bea

chienen

]
BG 0/1 

–
BG 0/1

BG 0/1 
– 

BG 2

BG 2 
– 

BG 2

BG 0/1 
– 

BG 3

BG 2 
– 

BG 3

BG 3
 – 

BG 3
a 283 283 283 — — —
a — — — 380 380 380
b 75 93 110 56 73 45

b 75 93 110 — — —

b 73 ± 2 91 ± 2
108 ± 

2
62 ± 2 79 ± 2 51 ± 2 

d — — — 150 150 150

en (5 x 12) [mm]
Anfangsmaß c 57

Distanzmaß b 73

Anfangsmaß c 90

Distanzmaß b 108

Anfangsmaß c 198

Distanzmaß b 201

n x Distanzmaß + 2 x Anfangsmaß
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chten Sie bei der Gesamtinstallation folgende Bemaßungen.

DL6 – Länge der Kupfers

Abstand der 
Befestigungslöcher [mm

BG 0/1 Vertikaler 
AbstandBG 3

Antriebs-
regler

Horizontaler 
Abstand

Antriebs-
regler mit 
Unterbau-
brems-
widerstand
Antriebs-
regler mit 
DL6

Länge der Kupferschien
BG 0/1

BG 2

BG 3

Gesamtlänge
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6-Module mit den Gewindebolzen an der 

nseinsätze zwischen den Modulen und an den 

erschienen, insbesondere an den Kontaktstellen.
der die beiden Kupferschienen ein und befestigen 

alteklammern pro Modul. Beachten Sie, dass die 
pferschienen dabei nicht verunreinigt werden.
lemmen von den jeweiligen Antriebsreglern ab.
unen Kabel D+ an die X30-Klemmen D+ und die 
n die X30-Klemmen D- an.

V-Schirmbleche EM6A3 wie in Kapitel 6.7 EMV-
ben.
sregler auf die zugehörigen Führungen auf.

ebsregler auf den zugehörigen Führungen nach 

V-Schirmbleche EM6A0 wie in Kapitel 6.7 EMV-
ben
triebsregler mit den beiliegenden Schrauben und 
den zugehörigen Gewindebolzen.
0-Klemmen an den Unterseiten der jeweiligen 
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ick DC-Link – DL6-Module einbauen

aussetzungen:
Verwenden Sie aus EMV-Gründen Montageplatten mit leitfähiger 
Oberfläche (z. B. unlackiert).
Sie haben auf der Montageplatte am Einbauplatz – unter Berücksichtigung 
der unterschiedlichen Geräteabmessungen – Gewindebohrungen für 
Gewindebolzen angebracht. 
Vermeiden Sie die Installation oberhalb oder in unmittelbarer Nähe von 
Wärme erzeugenden Geräten, 
z. B. Ausgangsdrosseln oder Bremswiderständen.
Sorgen Sie für ausreichende Luftzirkulation im Schaltschrank, indem Sie 
die Mindestfreiräume einhalten.
Die Kupferschienen müssen gerade, glatt, gratfrei und gesäubert sein.

 benötigen:
Kupferschienen (Querschnittsmaß: 5 x 12 mm).
Die den DL6-Modulen beiliegenden Gewindebolzen sowie die zugehörigen 
Schrauben und Unterlegscheiben.
Die den DL6-Modulen beiliegenden Isolationseinsätze und Halte-
klammern.
Einen PH2 Kreuzschlitzschraubendreher.
Einen Sechskant-Steckschlüssel 8 mm.

DL6-Module einbauen

1. Befestigen Sie die DL
Montageplatte.

2. Setzen Sie die Isolatio
beiden Enden ein.

3. Säubern Sie die Kupf
4. Legen Sie nacheinan

Sie diese mit je zwei H
Kontaktstellen der Ku

5. Ziehen Sie die X30-K
6. Schließen Sie die bra

schwarzen Kabel D- a
7. Baugröße 3: 

Montieren Sie die EM
Schirmblech beschrie

8. Setzen Sie die Antrieb
9. Drücken Sie die Antri

unten.
10. Baugröße 0 – 2: 

Montieren Sie die EM
Schirmblech beschrie

11. Befestigen Sie die An
Unterlegscheiben an 

12. Befestigen Sie die X3
Antriebsregler.
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 auf die Führungen auf:
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6 Unterbaubremswiderstand

WARNUNG!

fahr von Personen- und Sachschäden durch elektrischen Schlag!
Schalten Sie vor sämtlichen Arbeiten am Antriebsregler alle Versorgungs-
spannungen ab! Beachten Sie, dass die Entladungszeit der 
Zwischenkreiskondensatoren bis zu 5 Minuten beträgt. Sie können erst 
nach dieser Zeitspanne die Spannungsfreiheit feststellen. 

aussetzungen:
Sie haben auf der Montageplatte im Schaltschrank am Einbauplatz – unter 
Berücksichtigung der unterschiedlichen Geräteabmessungen – 
Gewindebohrungen für Gewindebolzen angebracht. Die Gewindebolzen 
liegen dem Unterbaubremswiderstand bei.

 benötigen:
Die dem Unterbaubremswiderstand beiliegenden Gewindebolzen.
Die dem Unterbaubremswiderstand beiliegenden Schrauben und 
Unterlegscheiben.
Einen PH2 Kreuzschlitzschraubendreher.
Einen Sechskant-Steckschlüssel 8 mm.

Unterbaubremswidersta

1. Befestigen Sie den Un
der Montageplatte:

2. Setzen Sie das Gerät
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lichen Arbeiten am Antriebsregler alle Versorgungs-
hten Sie, dass die Entladungszeit der 
atoren bis zu 5 Minuten beträgt. Sie können erst 

e die Spannungsfreiheit feststellen. 

6 setzen Sie ein, um den Kabelschirm des 
n. Für die Baugrößen 0 bis 2 sowie für die Baugröße 
sführungen verfügbar. Entsprechend unterscheidet 
ehörteils an die Antriebsregler der Baugrößen 0 bis 
bsregler der Baugröße 3. 

haben den Antriebsregler – gegebenenfalls in 
 DC-Link oder einem Unterbaubremswiderstand – 
nk eingebaut. 

zschraubendreher. 
n beiliegenden Schrauben und Unterlegscheiben 

Zahnscheibe, M4x8).

3.

4.

5.

6.
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6.7 EMV-Schir

WARNUNG!

Gefahr von Personen- un
 Schalten Sie vor sämt

spannungen ab! Beac
Zwischenkreiskondens
nach dieser Zeitspann

Das EMV-Schirmblech EM
Leistungskabels aufzulege
3 sind unterschiedliche Au
sich der Anbau dieses Zub
2 vom Anbau an die Antrie

Voraussetzung:
• Baugrößen 0 – 2: Sie 

Kombination mit Quick
bereits im Schaltschra

Sie benötigen:
• Einen PH2 Kreuzschlit
• Baugröße 3: Die beide

(Kombischrauben mit 

Drücken Sie das Gerät auf den Führungen nach unten:

Befestigen Sie das Gerät mit den Schrauben und den Unterlegscheiben 
an den Gewindebolzen:

 Sie haben den Unterbaubremswiderstand eingebaut.

Schließen Sie den Bremswiderstand an.
Beachten Sie für den ordnungsgemäßen Anschluss der Kabel die 
Klemmenbeschreibung X30 (R+ und R-), siehe Kapitel 7.3.9.
Parametrieren Sie den Bremswiderstand im Antriebsregler.
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atoren bis zu 5 Minuten beträgt. Sie können erst 

e die Spannungsfreiheit feststellen. 

 direkt neben dem Antriebsregler montiert werden. 
ende Bemaßungen:

ichkeiten sind in nachfolgenden Kapiteln beschrieben. 

EM
od

1.

2.

3.

4.

EM
an

1.
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6.8 Encoder-A

WARNUNG!

Gefahr von Personen- un
 Schalten Sie vor sämt

spannungen ab! Beac
Zwischenkreiskondens
nach dieser Zeitspann

Die Adapterbox LA6 sollte
Für den Einbau gelten folg

Die zulässigen Einbaumögl

V-Schirmblech EM6A0 an einen Antriebsregler der Baugröße 0, 1 
er 2 anbauen

Lösen Sie die untere Befestigungsschraube und die Unterlegscheiben 
des Antriebsreglers.
Führen Sie das Schirmblech leicht angewinkelt in die Öffnungen an der 
Unterseite des Antriebsreglers ein.
Drücken Sie die Rückseite des Schirmblechs entweder direkt an die 
Montageplatte oder an den Gewindebolzen des Unterbaus an.
Befestigen Sie das Schirmblech mit der Befestigungsschraube sowie den 
Unterlegscheiben an Antriebsregler und Montageplatte oder 
Gewindebolzen. 

V-Schirmblech EM6A3 an einen Antriebsregler der Baugröße 3 
bauen

Befestigen Sie das Schirmblech mit den beiliegenden Befestigungs-
schrauben an der Unterseite des Antriebsreglers in den dafür 
vorgesehenen Gewindebohrungen (max. Anzugsmoment: 2,4 Nm).
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.1 Hutschienenbefestigung
aussetzung:
Bereits montierte, 35 mm breite und symmetrische Hutschiene nach 
EN 50022 (TS 35)

.2 Schraubbefestigung
 benötigen:
Einen Torxschraubendreher TX10 zum Lösen der Montagehilfe.
Zwei M5-Schrauben (nicht im Lieferumfang enthalten).

apterbox auf Hutschiene montieren

Setzen Sie die Feder der Montagehilfe auf der Rückseite der Adapterbox 
an der Hutschiene an.
Drücken Sie die Adapterbox nach oben und hinten, bis der 
Klemmmechanismus hörbar einrastet.

ektmontage der Adapterbox

Entfernen Sie vor der Montage die Montagehilfe an der Rückseite der 
Adapterbox, indem Sie die beiden Schrauben lösen.
Befestigen Sie die Adapterbox mit den M5-Schrauben an der 
Montageplatte.
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tzerdung, d. h., der Betrieb ist nur mit 
luss des Schutzleiters zulässig. 

e sind mit "PE" oder dem internationalen 
7, Symbol 5019 ) gekennzeichnet.

ht für den Einsatz in einem öffentlichen 
gesehen, das Wohngebiete speist. Es sind 
u erwarten, wenn die Antriebsregler in solch einem 

ndelt es sich um Produkte mit eingeschränkter 
C 61800-3. 

ht für den Einsatz in einem öffentlichen 
s Wohngebiete speist, vorgesehen.
 dieses Produkt hochfrequente Störungen 
all kann der Anwender aufgefordert werden, 
 ergreifen.
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1 Sicherheitshinweise
chlussarbeiten sind ausschließlich bei Spannungsfreiheit erlaubt. 
chten Sie die 5 Sicherheitsregeln (siehe Kapitel 2.5 An der Maschine 

eiten).

chten Sie die folgenden Punkte:
Das Gehäuse des Antriebsreglers muss geschlossen sein, bevor Sie die 
Versorgungsspannung einschalten.
Bei eingeschalteter Versorgungsspannung können an den 
Anschlussklemmen und den daran angeschlossenen Kabeln gefährliche 
Spannungen auftreten.
Das Gerät ist nicht unbedingt spannungsfrei, wenn alle Anzeigen 
erloschen sind!

ist verboten, bei eingeschalteter Versorgungsspannung
das Gehäuse zu öffnen,
Anschlussklemmen zu stecken oder abzuziehen,
eine Anschlussverdrahtung anzuschließen oder zu lösen oder
Zubehör aus- oder einzubauen.

ützen Sie das Gerät bei der Aufstellung oder sonstigen Arbeiten im 
altschrank gegen herunterfallende Teile (Drahtreste, Litzen, Metallteile, 
.). Teile mit leitenden Eigenschaften können innerhalb des Antriebsreglers 

einem Kurzschluss oder Ausfall führen.

wenden Sie ausschließlich Kupferleitungen. Die entsprechenden 
tungsquerschnitte entnehmen Sie den Normen DIN VDE 0298-4 oder DIN 
 60204-1 (Anhänge D, G) sowie den jeweiligen Klemmenspezifikationen in 
ser Dokumentation. 

Die Schutzklasse ist Schu
vorschriftsmäßigem Ansch

Alle Schutzleiteranschlüss
Erdungssymbol (IEC 6041

Die Antriebsregler sind nic
Niederspannungsnetz vor
Hochfrequenzstörungen z
Netz eingesetzt werden. 

Bei den Antriebsreglern ha
Vertriebsklasse gemäß IE

Die Antriebsregler sind nic
Niederspannungsnetz, da
In einer Wohnumwelt kann
verursachen – in diesem F
geeignete Maßnahmen zu
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 SD6A36, SD6A38) gilt: 
lich mit Netz-Kommutierungsdrosseln und 
bsklasse gG (siehe Absatz "Netzsicherungen" > 

herungen") zulässig.

Ba
BG

BG

strom 
z)

Eingangsnennstrom 
I1N,PU (4 kHz)

Empfohlene max. 
Netzsicherung

8,3 A 10 A

2,8 A 10 A

5,4 A 10 A

12 A 16 A

19,2 A 20 A

26,4 A 35 A

38,4 A 50 A

45,3 A 50 A

76 A 80 A

76 A 80 A

ass diese Werte nur für Antriebsregler gelten, die 
z angeschlossen sind. Für Antriebsregler im 
erbund Quick DC-Link gelten abweichende 
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2 Allgemeine Informationen
.1 Leitungsführung

ten Sie bei der Installation der elektrischen Ausrüstung die für Ihre 
schine bzw. Anlage gültigen Bestimmungen ein, z. B. DIN IEC 60364 oder 
 EN 50110.

.2 Schutzmaßnahmen
 Antriebsregler sind ausschließlich für den Betrieb an TN-Netzen 
gesehen und nur für den Gebrauch an Versorgungsstromnetzen geeignet, 
 bei 480 Volt höchstens einen maximal symmetrischen 
nkurzschlussstrom gemäß nachfolgender Tabelle liefern können.

.2.1 Netzsicherung
 Netzsicherung gewährleistet den Leitungs- und Leistungsschutz im 
riebsregler. 
 können folgende Schutzgeräte einsetzen:
Ganzbereichsschmelzsicherungen für den Kabel- und Leitungsschutz 
nach IEC 60269-2-1/DIN VDE 0636, Teil 201 NH-Sicherungen 
(Betriebsklasse gG nach IEC Betriebsklassenspezifizierung oder träg nach 
VDE)
Leitungsschutzschalter mit Auslösecharakteristik C nach EN 60898
Leistungsschutzschalter

Für Baugröße 3 (SD6A34,
Der Betrieb ist ausschließ
Netzsicherungen für Betrie
"Ganzbereichsschmelzsic

ugröße Max. symmetrischer Nennkurzschlussstrom
 0 – BG 2 5000 A

 3 10000 A

Typ Eingangsnenn
I1N,PU (8 kH

SD6A02 5,9 A

SD6A04 2,2 A

SD6A06 4 A

SD6A14 9,3 A

SD6A16 15,8 A

SD6A24 24,5 A

SD6A26 32,6 A

SD6A34 37 A

SD6A36 62 A

SD6A38 76 A

Information
Beachten Sie, d
einzeln am Net
Zwischenkreisv
Kenngrößen.
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Ent

-Schutzeinrichtung
strömen können die Geräte von STÖBER über eine 
tung (Residual Current protective Device, RCD) 
rstrom-Schutzeinrichtungen vermeiden 
e dem Erdschluss über den Körper. Sie 
ll in ihrer Auslöseschwelle und Eignung zur 

er Fehlerstromformen. 
s beim Betrieb von Antriebsreglern zu 
e werden von Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen als 
und können so zu Fehlauslösungen führen. In 
eiligen Netzanschlüssen können Fehlerströme mit 
il auftreten.Berücksichtigen Sie aus diesem Grund 
igneten RCDs sowohl die Höhe als auch die Form 
r Fehlerstroms.

asigen Antriebsreglern und Fehlerstrom-
yps A oder AC kann zu Fehlauslösungen der RCDs 

glern können Ableitströme mit Gleichstromanteil 

 Antriebsregler immer durch allstromsensitive 
richtungen des Typs B oder durch 
e des Typs F ab.

 Antriebsregler immer durch allstromsensitive 
richtungen des Typs B ab.

Ty

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD

SD
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-konforme Netzsicherung
wenden Sie für den UL-konformen Einsatz folgende Sicherungen:
Sicherungen der Klasse RK1, z. B. Bussmann KTS-R-xxA/600 V. 
Für Antriebsregler der Baugrößen BG 0 und BG 1 können Sie alternativ 
Sicherungen der Klasse CC einsetzen.
Für Antriebsregler der Baugrößen BG 0 bis BG 2 können Sie alternativ 
Type-E-Motorstarter von Eaton Industries verwenden, bestehend aus 
Motorschutzschalter und Einspeiseklemme. 

nehmen Sie die passenden Sicherungen der folgenden Tabelle:

7.2.2.2 Fehlerstrom
Zur Erkennung von Fehler
Fehlerstrom-Schutzeinrich
abgesichert werden. Fehle
Stromunfälle, insbesonder
unterscheiden sich genere
Erfassung unterschiedlich
Funktionsbedingt kommt e
Ableitströmen. Ableitström
Fehlerströme interpretiert 
Abhängigkeit von den jew
und ohne Gleichstromante
bei der Auswahl eines gee
des möglichen Ableit- ode

GEFAHR!

Elektrischer Schlag!
Die Kombination aus 1-ph
Schutzeinrichtungen des T
führen. 

Bei 3-phasigen Antriebsre
auftreten. 

 Sichern Sie 1-phasige
Fehlerstrom-Schutzein
mischfrequenzsensitiv

 Sichern Sie 3-phasige
Fehlerstrom-Schutzein

p Klasse CC Klasse 
RK1

Type-E-Motorstarter
(Eaton Industries)

6A02 10 A 10 A PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A04 10 A 10 A PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A06 10 A 10 A PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A14 15 A 15 A PKZM0-16/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A16 20 A 20 A PKZM0-25/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A24 – 35 A PKZM0-32/SP + BK25/3-PKZ0-E

6A26 – 50 A PKZM4-50 + BK50/3-PKZ4-E

6A34 – 50 A –

6A36 – 80 A –

6A38 – 80 A –
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ekte Gehäuseerdung die folgenden Informationen 
zleiters:
tagereihenfolge:

en

utter 
bsregler geliefert.

nnen Ableitströme > 10 mA auftreten. Zur Erfüllung 
 und EN 60204-1 schließen Sie den Erdungsbolzen 
 gemäß folgender Tabelle an:

Mindestquerschnitt Amin
Schutzleiter am Erdungsbolzen
2,5 mm2

A

≥ 16 mm2

A/2

1

4
3

6
5

2
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lauslösungen – Ursachen
ch Streukapazitäten und Unsymetrien bedingt, können Ableitströme bis zu 
mA während des Betriebs auftreten. Unerwünschte Fehlauslösungen 
stehen
... beim Zuschalten der Antriebsregler an die Netzspannung.
Diese Fehlauslösungen können durch den Einsatz von 
kurzzeitverzögerten (superresistent), selektiven (abschaltverzögert) 
Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen oder durch solche mit erhöhtem 
Auslösestrom 
(z. B. 300 oder 500 mA) behoben werden.
... durch betriebsmäßig auftretende höherfrequente Ableitströme bei 
langen Motorkabeln. 
Diese Fehlauslösungen können beispielsweise durch niederkapazitive 
Kabel oder eine Ausgangsdrosseln behoben werden.
... durch starke Unsymmetrien im Versorgungsnetz. 
Diese Fehlauslösungen können z. B. durch einen Trenntransformator 
behoben werden.

tallation

GEFAHR!

ktrischer Schlag!
eit- und Fehlerströme mit Gleichstromanteil können die Funktionsfähigkeit 
 Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen der Typen A und AC einschränken. 

Beachten Sie unbedingt die Installationshinweise der verwendeten 
Schutzeinrichtungen.

7.2.2.3 Gehäuseer
Beachten Sie für eine korr
zum Anschluss des Schut
• Beachten Sie die Mon

• 1 M6-Erdungsbolz
• 2 Kontaktscheibe
• 3 Kabelschuh
• 4 Unterlegscheibe
• 5 Federscheibe 

(optional)
• 6 Mutter
Kontaktscheibe, 
Unterlegscheibe und M
werden mit dem Antrie

• Anzugsmoment: 4 Nm
• Im normalen Betrieb kö

der DIN EN 61800-5-1
mit einem KupferleiterInformation

Prüfen Sie, ob der Einsatz von Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen 
mit erhöhtem Auslösestrom oder kurzzeitverzögerten bzw. abschalt-
verzögerten Auslösecharakteristiken in Ihrer Anwendung zulässig ist. 

Querschnitt A
Netzzuleitung
A ≤ 2,5 mm2

2,5 < A ≤ 16 mm2

16 – 35 mm2

> 35 mm2
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er Leitungen
, Kabel und Antriebsregler für sich gesehen 
besitzen, die sich gegenseitig beeinflussen. 
n führen möglicherweise zu unzulässigen 
or und Antriebsregler und damit zu einem erhöhten 

er hinaus bei der Auswahl geeigneter Leitungen 

ür die Kabel zum Motor: 
 Auswahl den zulässigen Dauerstillstandsstrom des 

ür den Leistungsanschluss des Antriebsreglers: 
 Auswahl die Netzsicherung, den maximal 
chnitt der Klemme X10, die Verlegeart und die 
r.
lepp- und Torsionsfähigkeit der Leitungen.
satz einer Motorbremse den Spannungsabfall der 
 auf der Leitung.

gler
übersicht
hriebenen Klemmenübersichten zeigen auf den 
 SD6 mit folgender Ausstattung:

l EC6 (EtherCAT)

stattung optional verfügbar:
der IO6

l CA6 (CANopen)
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.3 EMV-gerechter Anschluss

Verlegen Sie Netzleitung, Motorkabel und Signalleitungen getrennt 
voneinander, z. B. in getrennten Kabelkanälen.
Verwenden Sie ausschließlich geschirmte, niederkapazitive Kabel als 
Motorkabel. 
Wird die Bremsleitung im Motorkabel mitgeführt, muss diese separat 
abgeschirmt werden.
Legen Sie den Schirm des Motorkabels großflächig und in unmittelbarer 
Nähe zum Antriebsregler auf. Verwenden Sie dazu das EMV-Schirmblech 
EM6.
Führen Sie das Kabel zum Anschluss eines Bremswiderstands geschirmt 
aus, falls es eine Länge von 30 cm überschreitet. Legen Sie in diesem Fall 
den Schirm großflächig in unmittelbarer Nähe zum Antriebsregler auf.
Legen Sie bei Motoren mit Klemmkasten den Schirm großflächig am 
Klemmkasten auf. Verwenden Sie z. B. EMV-Kabelverschraubungen.
Verbinden Sie den Schirm von Steuerleitungen einseitig mit der 
Bezugsmasse der Quelle, z. B. der SPS oder CNC.

7.2.4 Auswahl d
Beachten Sie, dass Motor
elektrische Eigenschaften 
Ungünstige Kombinatione
Spannungsspitzen an Mot
Verschleiß.
Berücksichtigen Sie darüb
folgende Hinweise:
• Leitungsquerschnitte f

Beachten Sie bei Ihrer
Motors.

• Leitungsquerschnitte f
Beachten Sie bei Ihrer
zulässigen Leiterquers
Umgebungstemperatu

• Achten Sie auf die Sch
• Beachten Sie beim Ein

Versorgungsspannung

7.3 Antriebsre
7.3.1 Klemmen
Die in diesem Kapitel besc
Bildern den Antriebsregler
• Sicherheitstechnik ST6
• Klemmenmodul XI6
• Kommunikationsmodu

Alternativ ist folgende Aus
• Klemmenmodule RI6 o
• Kommunikationsmodu

Information
Dieses Kapitel bietet generelle Informationen zur EMV-gerechten 
Installation. Hierbei handelt es sich um Empfehlungen. Abhängig 
von der Anwendung, den Umgebungsbedingungen sowie den 
gesetzlichen Auflagen können über diese Empfehlungen 
hinausgehende Maßnahmen erforderlich sein.
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3
4
5
6

ss auf optionalem Klemmenmodul XI6
deranschlüsse auf Klemmenmodul RI6, alternativ 

ss: Klemmenmodul IO6, alternativ verfügbar)

is 1
fühler
e (Rückmeldung und Versorgung)
e (Ansteuerung)

remswiderstand
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.1.1 Baugröße 0

Gehäuseerdung
X10: Versorgung 230 V/400 V
X11: Versorgung 24 V
X12: Sicherheitstechnik (ST6)
X3A und X3B: PC, IGB
X200 und X201: optionales Kommunikationsmodul EtherCAT (EC6)
(X200: CANopen DS-301 (CA6), alternativ verfügbar)

7 X120: Encoderanschlu
(X120 und X140: Enco
verfügbar)
(Ohne Encoderanschlu

8 X4: Encoder
9 X1: Freigabe und Rela
10 X2: Motor-Temperatur
11 X6: Motor-Haltebrems
12 X5: Motor-Haltebrems
13 X20: Motor
14 X30: Quick DC-Link, B
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1
2
3
4
5
6

ss auf optionalem Klemmenmodul XI6
deranschlüsse auf Klemmenmodul RI6, alternativ 

ss: Klemmenmodul IO6, alternativ verfügbar)

is 1
fühler
e (Rückmeldung und Versorgung)
e (Ansteuerung)

remswiderstand
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.1.2 Baugröße 1

Gehäuseerdung
X10: Versorgung 400 V
X11: Versorgung 24 V
X12: Sicherheitstechnik (ST6)
X3A und X3B: PC, IGB
X200 und X201: optionales Kommunikationsmodul EtherCAT (EC6)
(X200: CANopen DS-301 (CA6), alternativ verfügbar)

7 X120: Encoderanschlu
(X120 und X140: Enco
verfügbar)
(Ohne Encoderanschlu

8 X4: Encoder
9 X1: Freigabe und Rela
10 X2: Motor-Temperatur
11 X6: Motor-Haltebrems
12 X5: Motor-Haltebrems
13 X20: Motor
14 X30: Quick DC-Link, B
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7.3

1
2
3
4
5
6

ss auf Klemmenmodul XI6
deranschlüsse auf optionalem Klemmenmodul RI6, 

ss: Klemmenmodul IO6, alternativ verfügbar)

is 1
e (Rückmeldung und Versorgung)
fühler
e (Ansteuerung)

remswiderstand
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.1.3 Baugröße 2

Gehäuseerdung
X10: Versorgung 400V
X11: Versorgung 24V
X12: Sicherheitstechnik (ST6)
X3A und X3B: PC, IGB
X200 und X201: optionales Kommunikationsmodul EtherCAT (EC6)
(X200: CANopen DS-301 (CA6), alternativ verfügbar)

7 X120: Encoderanschlu
(X120 und X140: Enco
alternativ verfügbar)
(Ohne Encoderanschlu

8 X4: Encoder
9 X1: Freigabe und Rela
10 X6: Motor-Haltebrems
11 X2: Motor-Temperatur
12 X5: Motor-Haltebrems
13 X20: Motor
14 X30: Quick DC-Link, B
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1
2
3
4
5

ss auf Klemmenmodul XI6
deranschlüsse auf optionalem Klemmenmodul RI6, 

ss: Klemmenmodul IO6, alternativ verfügbar)

is 1
fühler
e (Rückmeldung und Versorgung)
e (Ansteuerung)
Link, Bremswiderstand
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.1.4 Baugröße 3

X10: Versorgung 400 V
X11: Versorgung 24 V
X12: Sicherheitstechnik (ST6)
X3A und X3B: PC, IGB
X200 und X201: optionales Kommunikationsmodul EtherCAT (EC6)
(X200: CANopen DS-301 (CA6), alternativ verfügbar)

6 X120: Encoderanschlu
(X120 und X140: Enco
alternativ verfügbar)
(Ohne Encoderanschlu

7 X4: Encoder
8 X1: Freigabe und Rela
9 X2: Motor-Temperatur
10 X6: Motor-Haltebrems
11 X5: Motor-Haltebrems
12 X20: Motor, Quick DC-
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Kle

Kle

nitt Netzanschlussklemmen

orgung 24 V
n X11 ist für die Versorgung des Steuerteils 

erlastung!
über die Klemme X11 an mehrere Geräte geschleift, 
as Gerät beschädigen.

s der Strom über die Klemme X11 den Wert von 15 
rsteigt.

Pi

Pi

Pi

BG 0 BG 1 BG 2 BG 3

2,5 4
6

    (10 bei starren 
Leitungen) 

25
   (35 bei starren 

Leitungen)

20,4 – 28,8 V

1,5 A
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.2 X10: Versorgung 230 V/400 V
mmenbeschreibung – einphasiger Netzanschluss BG 0

mmenbeschreibung – dreiphasiger Netzanschluss BG 0, BG 1 und BG 2

mmenbeschreibung – dreiphasiger Netzanschluss BG 3

Maximaler Leiterquersch

7.3.3 X11: Vers
Der Anschluss von 24 V a
erforderlich.

ACHTUNG

Geräteschaden durch Üb
Wird die 24 V-Versorgung 
kann ein zu hoher Strom d

 Stellen Sie sicher, das
A (UL: 10 A) nicht übe

n Bezeichnung Funktion
— Kunststoffblindstecker

L1 Eingangsspannung

N Neutralleiter

PE Schutzleiter

n Bezeichnung Funktion
BG 0 BG 1 BG 2 L1

EingangsspannungL2

L3

PE Schutzleiter

n Bezeichnung Funktion
L1

EingangsspannungL2

L3

PE Schutzleiter

L1
N

PE

L1
L2

L3
PE

L1
L2

L3
PE

L1
L2

L3
PE

L1
L2

L3
PE

Baugröße
Max. Querschnitt für 
Leiter mit Aderendhülse 
[mm2]

Steuerteil
U1

I1max
a)

a) Zubehör-abhängig
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Kle be und Relais 1
ie das Leistungsteil des Antriebsreglers frei. 
r F75 konfigurierbar. 

1

Pi

Ma

An
Sta

Fle

Fle
Ku

Fle
Ku

2 L
Do

+

n
 m

30 V

1,0 A

ng Mechanisch min. 5 000 000 Schalt.

bei 24 V/1A (ohm. Last): 300 000 Schalt.

12–30 V

0–8 V

16 mA

Bezeichnung Funktion
Kontakt 1  Relais 1

Empfohlene Absicherung: 
max. 1 ATa)

ng eine Sicherung 1 A (träge) vor Relais 1. Beachten Sie für den 
Sicherung die Zulassung nach UL 248 erfüllt.

Kontakt 2

GND
Freigabe

Eingang
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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mmenbeschreibung X11 7.3.4 X1: Freiga
Mit diesem Signal geben S
Relais 1 ist über Paramete

Klemmenbeschreibung X

n Bezeichnung Funktion
+ + 24 V 24 V DC-Versorgung des Steuerteils, 

Ausführung gemäß EN 60204:
PELV, sekundär geerdet,
Leitungslänge max. 30 m

+ + 24 V

– GND Bezugspotenzial für + 24 V; in der Klemme 
gebrückt– GND

Information
Der Antriebsregler darf nicht an ein 
Gleichspannungsversorgungsnetz angeschlossen werden. 
Versorgen Sie den Antriebsregler stattdessen durch ein lokales 24 
V DC-Netzteil. 

ximaler Leiterquerschnitt

schlussart Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
rr 2,5

xibel 2,5

xibel mit Aderendhülse ohne 
nststoffhülse

2,5

xibel mit Aderendhülse mit 
nststoffhülse

2,5

eiter gleichen Querschnitts mit 
ppeladerendhülse

—

_

Allgemeine Spezifikatio
Maximale Kabellänge 30

Elektrische Daten

 Relais 1

U2max

I2max

Lebenserwartu

Freigabe

High-Pegel

Low-Pegel

I1max 

Pin
1

a) Verwenden Sie zur Absicheru
UL-konformen Einsatz, dass die 

2

3

4

1
2

3
4
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An
Sta

Fle

Fle
Ku

Fle
Ku

2 L
Do

tion Daten

ckt)
U1max = 30 VDC (PELV)
High-Pegel = 15–30 V
Low Pegel = 0–8 V
I1max = 100 mA (< 30 mA bei 24 V)
ImaxKlemme = 4 A
C1 = 100 nF

ckt)

STOb 
 Klemme 7)

—

U2 = U1 - (200 mΩ * I1)

STOb 
 Klemme 5)

—

tus U1 = 18–28,8 VDC
I1max = 100 mA

ung/Funktion

tern gebrückt)

ern gebrückt)

STOa und STOb (intern gebrückt mit Klemme 7)

s

STOa und STOb (intern gebrückt mit Klemme 5)

ng STOStatus
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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.5 X12: Sicherheitstechnik

Elektrische Daten

Klemmenbeschreibung X

ximaler Leiterquerschnitt

schlussart Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
rr 1,5

xibel 1,5

xibel mit Aderendhülse ohne 
nststoffhülse

1,5

xibel mit Aderendhülse mit 
nststoffhülse

0,5

eiter gleichen Querschnitts mit 
ppeladerendhülse

—

Information
Beachten Sie:
Falls Sie die Sicherheitsfunktion nutzen möchten, lesen Sie in 
jedem Fall das Handbuch ST6 (siehe Kapitel 1.2 Weiterführende 
Dokumentationen).
Falls Sie die Sicherheitsfunktion nicht nutzen möchten, schließen 
Sie an X12.STOa und X12 STOb 24 V an, z. B. durch eine 
Verbindung von X11. 

Pin Bezeichnung/Funk
1

STOa (intern gebrü2

3
STOb (intern gebrü4

5 GND für STOa und 
(intern gebrückt mit

6 STOStatus

7 GND für STOa und 
(intern gebrückt mit

8 Versorgung STOSta

Pin Bezeichn
1

STOa (in
2

3
STOb (int

4

5 GND für 

6 STOStatu

7 GND für 

8 Versorgu

1
2

3
4

5
6

7
8
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20 – BG 3

nitt Netzanschlussklemmen

ge

Me
Qu

Lä

Ab
län

Pi
B

Bezeichnung Funktion
R- Bremswiderstand
R+

W Motoranschluss Phase W

V Motoranschluss Phase V

U Motoranschluss Phase U

D- Zwischenkreis
D+

PE Schutzleiter

BG 0 BG 1 BG 2 BG 3

2,5 4
6

    (10 bei starren 
Leitungen) 

25
   (35 bei starren 

Leitungen)

BG 0 bis BG 2 BG 3
50 m 100 m

100 m —
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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elanforderungen

.6 X20: Motor 
mmenbeschreibung X20 – BG 0, BG 1, BG 2

Klemmenbeschreibung X

Maximaler Leiterquersch

Maximale Motorkabellän

rkmal Leitungstyp Einheit Min Max
erschnitt Feindrähtige Leitung ohne 

Aderendhülse
mm2 0,14 1

Feindrähtige Leitung 
mit Aderendhülse ohne Kunststoffkragen

mm2 0,2 1

Feindrähtige Leitung 
mit Aderendhülse und Kunststoffkragen

mm2 0,2 1

Nach AWG AWG 26 18

nge — m — 30

isolier-
ge

— mm — 9

n Bezeichnung Funktion
G 0 BG 1 BG 2 U Motoranschluss Phase U

V Motoranschluss Phase V

W Motoranschluss Phase W

PE Schutzleiter

U
V

W
PE

U
V

W
PE

U
V

W
PE

Pin

Baugröße
Max. Querschnitt für 
Leiter mit Aderendhülse 
[mm2]

Baugröße
Ohne Ausgangsdrossel

Mit Ausgangsdrossel

R
-

R
+

W
V

U
D

-
D

+
PE
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1V1 1V2 1W1 1W2
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schluss ohne Ausgangsdrossel
chten Sie beim Anschluss des Motors ohne Ausgangsdrossel folgende 
kte: 
Erden Sie den Schirm des Motorkabels mit der Schirmanschlussklemme 
auf dem EMV-Schirmblech.
Halten Sie die frei liegenden Stromleiter so kurz wie möglich. Alle EMV-
empfindlichen Geräte und Schaltungen müssen mindestens 0,3 m entfernt 
sein.

schluss mit Ausgangsdrossel
chten Sie beim Anschluss des Motors mit Ausgangsdrossel folgende 
kte: 
Erden Sie den Schirm des Motorkabels großflächig in unmittelbarer Nähe 
zur Ausgangsdrossel, z. B. mit elektrisch leitenden Metallkabelklemmen 
auf einer geerdeten Verbindungschiene.
Halten Sie die frei liegenden Stromleiter so kurz wie möglich. Alle EMV-
empfindlichen Geräte und Schaltungen müssen mindestens 0,3 m entfernt 
sein.
hfolgende Grafik zeigt ein Beispiel für den geschirmten Anschluss eines  

tors mit Ausgangsdrossel (Grafik: icotek GmbH).

Pin 7 und 8
sind an der
Drossel
gebrückt

1U1 1U2
7

PE
8

PE
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ung Funktion
ung Rückmeldeeingang eines optionalen 

Schaltverstärkers für die Bremsendiagnose 
– sofern die Haltebremse indirekt (z. B. über 
ein Koppelschütz) an SD6 angeschlossen ist

Bezugspotenzial für die Rückmeldung

Versorgungsspannung für die Bremse
Empfohlene Absicherung: max. 6 ATa)

tz ist die Verwendung einer Sicherung 4 A (träge) Vorschrift. Die 
gelassen sein.

Bezugspotenzial für Versorgungsspannung 
der Bremse

nitt

Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
2,5

2,5

 ohne 2,5

 mit 2,5

nitts mit —
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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.7 X5, X6: Motor-Haltebremse

mmenbeschreibung X5 

Klemmenbeschreibung X

Information
Beachten Sie, dass Motor-Haltebremsen von anderen Herstellern 
nur nach Rücksprache mit STÖBER angeschlossen werden 
dürfen.

ektrische Daten

emse

U1 24–30 V

I1max 3,0 A

Maximale 
Schalthäufigkeit

1 Hz

n Bezeichnung Funktion
5 1BD1 Ansteuerung der Bremse

6 1BD2 Bezugspotential

5 6

Pin Bezeichn
1 Rückmeld

2 GND

+ + 24 V

a) Für einen UL-konformen Einsa
Sicherung muss nach UL 248 zu

- GND

Maximaler Leiterquersch

Anschlussart
Starr

Flexibel

Flexibel mit Aderendhülse
Kunststoffhülse

Flexibel mit Aderendhülse
Kunststoffhülse

2 Leiter gleichen Quersch
Doppeladerendhülse

1 _+2
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gem
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ehe Kapitel 3.4 Zubehör), an das Sie das Kabel über 
r anschließen können. Der Adapter ist in drei 
en erhältlich (siehe Kapitel 3.4 Zubehör).

2 

ung Funktion
+ Anschluss PTC bzw. KTY

-

nitt

Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
2,5

2,5

 ohne 2,5

 mit 2,5

nitts mit —
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.8 X2: Motor-Temperaturfühler
torwicklungen werden thermisch durch Motor-Temperaturfühler wie PTC- 
r KTY-Sensoren überwacht. 

 PTC-Sensoren handelt es sich Kaltleiter, deren Widerstand sich mit der 
peratur deutlich verändert. Erreicht ein PTC seine definierte Nenn-
prechtemperatur, steigt der Widerstand fast sprunghaft um ein Vielfaches 

 mehrere kOhm an. PTC-Sensoren erlauben als PTC-Drillinge einen 
ktiven Motorschutz.

-Sensoren hingegen sind Temperatursensoren mit linearen 
erstandskennlinien. Mit einem KTY-Sensor kann die Motortemperatur 
essen werden. Die Messungen sind allerdings auf jeweils eine 

torwicklung beschränkt, weshalb der Motorschutz gegenüber PTC-
lingen deutlich eingeschränkt ist. 

mme X2 ist für den Anschluss von Motor-Temperaturfühlern vorgesehen, d. 
Sie können entweder einen KTY 84 in einer Wicklung, einen PTC pro 
klung oder maximal zwei PTC-Drillinge bei Mehrmotorenbetrieb 
chließen. 

tor-Temperaturfühler-Leitungen im Resolver- oder EnDat-Kabel 
S 4000)

ls Sie einen SDS 4000 durch einen SD6 ersetzen, werden die Leitungen 
 Motor-Temperaturfühlers im bisher verwendeten Resolver- oder EnDat-
el mitgeführt. Um das Kabel weiterhin verwenden zu können, benötigen 

Sie das Zubehörteil RI6 (si
einen Schnittstellenadapte
verschiedenen Ausführung

Klemmenbeschreibung X

Information
Beachten Sie, dass die Auswertung der Temperaturfühler immer 
aktiv ist. Ist ein Betrieb ohne Temperaturfühler zulässig, müssen die 
Anschlüsse an X2 gebrückt werden, ansonsten wird beim 
Einschalten des Geräts eine Störung ausgelöst.

Pin Bezeichn
7 1TP1/1K1

8 1TP2/1K2

Maximaler Leiterquersch

Anschlussart
Starr

Flexibel

Flexibel mit Aderendhülse
Kunststoffhülse

Flexibel mit Aderendhülse
Kunststoffhülse

2 Leiter gleichen Quersch
Doppeladerendhülse

7 8
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C-Link

r

teuerung integriert werden! Beachten Sie die 
elais in F75.
ensionieren Sie den Bremswiderstand gemäß der 
eistung und den technischen Daten des 

Pi
B
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.9 X30: Quick DC-Link, Bremswiderstand
mme X30 steht für den Anschluss eines Bremswiderstands sowie – im Fall 
 Quick DC-Link – für die Verbindung eines Antriebsreglers mit dem Modul 
 zur Verfügung. 

chten Sie für den Aufbau von Quick DC-Link Kapitel 4.10 
ischenkreiskopplung – Quick DC-Link.

mmenbeschreibung X30

Prinzipschaltbild Quick D

Legende

1 Netzschütz
2 Leitungsschutzschalte
3 Kurzschlussschutz
4 Relais 1: Muss in die S

Parametrierung des R
5 Bremswiderstand: Dim

Quick DC-Link-Bremsl
Antriebsreglers.

n Bezeichnung Funktion
G 0 BG 1 BG 2 D-

Zwischenkreis
D+

R+

Bremswiderstand
R-

D
-

D
+

R
+

R
-

D
-

D
+

R
+

R
-

D
-

D
+

R
+

R
-
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tetem Gerät nicht gesteckt oder abgezogen werden!

Pi

St
Qu
Sc

n
15 V (siehe Encoderversorgung)

: 250 mA
mme X4, X120, X140: 500 mA

 mA

0 m

ngle- und Multiturn, nicht für Linearencoder 
eignet 

MHz

ngle- und Multiturn

MHz
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.10 X3A, X3B: PC, IGB
 den Schnittstellen X3A und X3B realisieren Sie die Funktionen des IGB 
egrated Bus):
Direktverbindung zum PC
IGB-Motionbus
Fernwartung

mmenbeschreibung X3A und X3B

zifikation Kabel
BER bietet konfektionierte Kabel an für

die Direktverbindung PC-Antriebsregler und
den Aufbau des Integrated Bus.

 bei der Verwendung dieser Kabel ist die einwandfreie Funktion 
ährleistet. 
rnativ besteht die Möglichkeit, Kabel mit folgender Spezifikation zu 

wenden:

7.3.11 X4: Encod

ACHTUNG

Gefahr der Encoderzerst
 X4 darf bei eingeschal

n Bezeichnung Funktion
1 TxData+ Ethernet-Kommunikation
2 TxData-
3 RecvData+
4 — Nicht belegt
5 —
6 RecvData- Ethernet-Kommunikation
7 — Nicht belegt
8 —

eckerverdrahtung Patch oder Crossover
alität CAT5e
hirmung SFTP oder PIMF

Allgemeine Spezifikatio
U2 5–

I2max X4
Su

I2min 13

Maximale Kabellänge 10

Spezifikation EnDat 2.1
Encoderart Si

ge

Taktfrequenz 2 

Spezifikation EnDat 2.2
Encoderart Si

Taktfrequenz 4 



ID 4 106

Anschluss7
Ha

Sp
Ta

Ab

Co

En
Fo

Üb

Sp
fm
Sig

h
e-Leitung des 
ders an Pin 12 
se) angeschlossen

STÖBER-Synchron-
Servomotoren
Standard: EnDat 2.1/2.2

2 (Sense) mit Pin 4 
gebrückt

STÖBER-
Asynchronmotoren
TTL (für kundenspezifische 
Lösungen),
ohne Kabelkompensation

Pin 12 (Sense) nicht belegt

2 (Sense) mit Pin 2 
) gebrückt

STÖBER-
Asynchronmotoren
HTL-Encoder: Brücke im 
Kabelstecker ausgeführt, 
der an X4 angeschlossen 
wird
SSI-Encoder: Brücke für U2 
ist in der 
Winkelflanschdose 
ausgeführt
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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Encoderversorgung 
ezifikation SSI
ktfrequenz 250 kHz

fragerate 250 µs

de Binär oder Gray

coderart und 
rmat

Multiturn: 24 oder 25 Bit
Singleturn: 13 Bit kurz oder 13 Bit Tannenbaum 
(13 Bit Daten in 25 Bit Telegramm)

ertragung Doppelt (Default-Einstellung) oder einfach

ezifikation Inkrementalsignale

ax ≤ 1 MHz (Auswertung und Simulation)

nalpegel TTL und HTL

Rechenbeispiel – Grenzfrequenz fmax
... für einen Encoder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 
3.000 Umdrehungen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen 
pro Sekunde) * 2.048 Impulse pro Umdrehung
= 102.400 Impulse pro Sekunde 
= 102,4 kHz << 1 MHz

U2 Durc
5 V 
(geregelt am 
Encoder)

Sens
Enco
(Sen

5 V
(geregelt an X4)

Pin 1
(U2) 

10 V 
(ungeregelt)

15 V
(geregelt an X4)

Pin 1
(GND
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1

8

nung Funktion, Daten
Differenzieller Eingang für B-Spur 

Bezug für die Encoderversorgung an Pin 4

Differenzieller Eingang für die N-Spur 

Encoderversorgung

—

Differenzieller Eingang für die A-Spur 

—

—

Inverser, differenzieller Eingang für die 
B-Spur 

Inverser, differenzieller Eingang für die 
N-Spur 

Inverser, differenzieller Eingang für die 
A-Spur 

Fühlerleitung für die Versorgungsspannung 
zum Ausregeln der Encoderversorgung 

—

—

—

42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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mmenbeschreibung X4 für Encoder EnDat 2.1/2.2 digital und SSI-
oder

Klemmenbeschreibung X

n Bezeichnung Funktion

chse
1 — —

2 GND Bezug für die Encoderversorgung an Pin 4

3 — —

4 U2 Encoderversorgung 

5 DATA+ Differenzieller Eingang für DATA 

6 — —

7 — —

8 CLK+ Differenzieller Eingang für CLOCK 

9 — —

10 — —

11 — —

12 Sense Fühlerleitung für die Versorgungsspannung 
zum Ausregeln der Encoderversorgung 

13 DATA- Inverser, differenzieller Eingang für DATA 

14 — —

15 CLK- Inverser, differenzieller Eingang für CLOCK 

  9

15
 


 

Pin Bezeich
 

Buchse

1 B+ 

2 GND

3 N+ 

4 U2

5 —

6 A+ 

7 —

8 —

9 B- 

10 N- 

11 A- 

12 Sense

13 —

14 —

15 —

  9

15
 


1
 

8
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hlverhaltens durch EMV-Störungen!
en zu analogen wie binären Ein- und Ausgängen 
chließlich Kabel bis zu einer Länge von 30 m ein!

Pi
 
Bu

1

8

ass die Abtastzeit und die Aktualisierungsrate 
 und Ausgänge von Parameter A150 Zykluszeit 
zugehörige Werte: mind. 1 ms).
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mmenbeschreibung X4 für TTL-Encoder 7.4 Klemmenm

WARNUNG!

Gefahr des Maschinenfe
 Setzen Sie bei Leitung

(AE, AA, BE, BA) auss

n Bezeichnung Funktion, Daten

chse
1 — —

2 GND Bezug für die Encoderversorgung an Pin 4

3 — —

4 U2 Encoderversorgung 

5 B+ Differenzieller Eingang für die B-Spur 

6 — —

7 N+ Differenzieller Eingang für die N-Spur 

8 A+ Differenzieller Eingang für die A-Spur 

9 — —

10 — —

11 — —

12 Sense Fühlerleitung für die Versorgungsspannung 
zum Ausregeln der Encoderversorgung 

13 B- Inverser, differenzieller Eingang für die 
B-Spur 

14 N- Inverser, differenzieller Eingang für die
N-Spur 

15 A- Inverser, differenzieller Eingang für die 
A-Spur 

  9

15
 


 

Information
Beachten Sie, d
Ta_min der Ein-
abhängig sind (



ID 4 109

Anschluss7
Ha

7.4
Spe

100

Al
Ma

El
An
AE

An
AE
(A
ge

An
AA

nung Funktion
+ Eingang des Analogeingangs AE1

nt Stromeingang; Shunt-Anschluss Pin 2 ist 
mit Pin 1 zu brücken. 

Invertierter Eingang des Analogeingangs 
AE1

+ Eingang des Analogeingangs AE2

Invertierter Eingang des Analogeingangs 
AE2

Analogausgang 1

Analogausgang 2

Bezugsmasse

nitt

Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
1,5

1,5

 ohne 1,5

 mit 0,5

nitts mit —
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.1 X100
zifikation X100

Klemmenbeschreibung X

lgemeine Spezifikation
ximale Kabellänge 30 m, geschirmt

ektrische Daten
alogeingänge 
1 und AE2

Pegel ±10 V

Auflösung 16 Bit

Innenwiderstand > 40 kΩ

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

alogeingang 
1 als Stromeingang 

E1+ und AE1-Shunt 
brückt)

Pegel ±20 mA

Auflösung IO6: 12 Bit
XI6, RI6: 16 Bit

Innenwiderstand 492 Ω

Drahtbruch-
überwachung

Parametrierbar in F15

alogausgänge 
1 und AA2

Pegel ±10 V

Maximaler 
Ausgangsstrom

XI6: 10 mA
IO6, RI6: ± 20 mA

Pin Bezeich
1 AE1+

2 AE1-Shu

3 AE1-

4 AE2+

5 AE2-

6 AA1

7 AA2

8 AGND

Maximaler Leiterquersch

Anschlussart
Starr

Flexibel

Flexibel mit Aderendhülse
Kunststoffhülse

Flexibel mit Aderendhülse
Kunststoffhülse

2 Leiter gleichen Quersch
Doppeladerendhülse

1
2

3
4

5
6

7
8
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Al
Ma

El
Bin
BE

Bin
BE

Bin
BA

24

nung Funktion

Bezugsmasse

Binäreingang

Binärausgang 

24-V-Versorgung für alle Binärausgänge 
und die Binäreingänge BE6 bis BE13.
Empfohlene Absicherung: max. 1 AT a)

ng eine Sicherung 1 A (träge) vor Relais 1. Beachten Sie für 
 die Sicherung die Zulassung nach UL 248 erfüllt.

nitt

Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
1,5

1,5

 ohne 1,5

 mit 0,5

nitts mit —
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.2 X101
zifikation X101

Klemmenbeschreibung X

lgemeine Spezifikation
ximale Kabellänge 30 m, geschirmt

ektrische Daten
äreingänge 
1 bis BE3

Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 10 kHz

äreingänge 
4 und BE5 

Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz XI6: max. 100 kHz
IO6, RI6: max. 250 kHz

ärausgänge 
1 und BA2

Maximaler 
Ausgangsstrom

XI6: 50 mA 
IO6, RI6: 100 mA

Typischer 
Spannungsabfall

< 2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation (mind. 1 ms)

Ausgangsfrequenz Max. 250 kHz

 V-Versorgung Eingangsspannung 18–28,8 V

Pin Bezeich
9 DGND

10 DGND

11 BE1

12 BE2

13 BE3

14 BE4

15 BE5

16 BA1

17 BA2

18 24 V-In 

a) Verwenden Sie zur Absicheru
den UL-konformen Einsatz, dass

19 24 V-In 

Maximaler Leiterquersch

Anschlussart
Starr

Flexibel

Flexibel mit Aderendhülse
Kunststoffhülse

Flexibel mit Aderendhülse
Kunststoffhülse

2 Leiter gleichen Quersch
Doppeladerendhülse

9
10

11
12

13
14

15
16

17
18

19
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Um
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sim

Hal
ang

Al
Ma

Au

Hi

Lo

U1

I1 

fm

tm

alencoder und Puls-/Richtungsschnittstelle
8–28,8 V

I6: 50 mA, RI6 und IO6: 100 mA

 kHz

50 kHz
Maximale Ausgangsfrequenz für eine Spur)

6 MHz

l – Grenzfrequenz 
oder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 

ngen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen pro 
48 Impulse pro Umdrehung
lse pro Sekunde 
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

-Encoder und BA-Encodersimulation
 Encoder an binären Schnittstellen simulieren oder auswerten zu können, 
ötigen Sie eines der Klemmenmodule XI6, RI6 oder IO6. 

 Inkremental- oder Puls-/Richtungssignale single-ended auszuwerten, 
zen Sie die binären Eingänge BE3, BE4 und BE5. Möchten Sie diese 
ulieren, nutzen Sie die Ausgänge BA1 und BA2.

l-Sensoren werden an den binären Eingängen BE1, BE2 und BE3 
eschlossen. 

lgemeine Spezifikation
ximale Kabellänge 30 m, geschirmt

swertung – Inkrementalencoder und Puls-/Richtungsschnittstelle
HTL TTL

gh-Pegel 12–30 V 2 – 6 V

w-Pegel 0–8 V 0 – 0,8 V

 max 30 V 6 V

max 16 mA 13 mA

ax 100 kHz, wenn High-
Pegel > 15 V sowie 
externer Push-Pull-
Beschaltung

250 kHz

in Zykluszeit der Applikation mit Timestamp-Korrektur 
(Auflösung 1 µs)

Simulation – Inkrement
U2 1

I2max X

Eff. Update-Rate 4

fmax 2
(

Extrapolationsfrequenz 6

Rechenbeispie
... für einen Enc
3000 Umdrehu
Sekunde) * 2.0
= 102.400 Impu
= 102,4 kHz 



ID 4 112

Anschluss7
Ha

Kle
Ric

101 für Hall-Sensor

Pi

302.

nung Funktion

Bezugsmasse

HALL A

HALL B

HALL C

Binäreingang

Binärausgang 

24-V-Versorgung für alle Binärausgänge 
und die Binäreingänge BE6 bis BE13.
Empfohlene Absicherung: max. 1 ATb)

ng eine Sicherung 1 A (träge) vor Relais 1. Beachten Sie für 
 die Sicherung die Zulassung nach UL 248 erfüllt.
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X101 Inkrementalencoder und Puls-/
htungsschnittstelle

Klemmenbeschreibung X

n Bezeichnung Funktion
9 DGND

Bezugsmasse, intern gebrückt
10 DGND

11 BE1 —

12 BE2 —

13 BE3 Auswertung
Inkrementalencoder: N
Puls-/Richtungsschnittstelle: –

14 BE4 Auswertung
Inkrementalencoder: A
Puls-/Richtungsschnittstelle: Frequenz

15 BE5 Auswertung
Inkrementalencoder: B 
Puls-/Richtungsschnittstelle: Richtung

16 BA1 Simulation 
Inkrementalencoder: A 
Puls-/Richtungsschnittstelle: Frequenz

17 BA2 Simulation 
Inkrementalencoder: B 
Puls-/Richtungsschnittstelle: Richtung

18 24 V-In 
24-V-Versorgung, intern gebrückt

19 24 V-In 

9
10

11
12

13
14

15
16

17
18

19

Pina)

a) Verbindung zu LA6, Klemme X

Bezeich
9 DGND

10 DGND

11 BE1

12 BE2

13 BE3

14 BE4

15 BE5

16 BA1

17 BA2

18 24 V-In 

b) Verwenden Sie zur Absicheru
den UL-konformen Einsatz, dass

19 24 V-In 

9
10

11
12

13
14

15
16

17
18

19
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Ma

An
Sta

Fle

Fle
Ku

 mit 0,5

nitts mit —

n
 m, geschirmt

Maximaler 
Ausgangsstrom

50 mA 

Typischer 
Spannungsabfall

< 2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

Induktive Last Max. 1,2 VA

Maximaler 
Ausgangsstrom

50 mA 

Typischer 
Spannungsabfall

< 2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

nitt

Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.3 X102
zifikation X102

mmenbeschreibung X102

7.4.4 X103A
Spezifikation X103A

lgemeine Spezifikation
ximale Kabellänge 30 m, geschirmt

ektrische Daten
alogeingang AE3 Pegel ±10 V

Auflösung 16 Bit

Innenwiderstand > 40 kΩ

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation (mind. 1 ms)

n Bezeichnung Funktion
1 AE3+ + Eingang des Analogeingangs AE3 

Differenz-Eingangsspannung 

2 AE3- Invertierter Eingang des Analogeingangs 
AE3

ximaler Leiterquerschnitt

schlussart Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
rr 1,5

xibel 1,5

xibel mit Aderendhülse ohne 
nststoffhülse

1,5

1
2

Flexibel mit Aderendhülse
Kunststoffhülse

2 Leiter gleichen Quersch
Doppeladerendhülse

Allgemeine Spezifikatio
Maximale Kabellänge 30

Elektrische Daten
Binärausgänge 
BA3 und BA4

Binärausgänge 
BA5 und BA6 

Maximaler Leiterquersch

Anschlussart
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2 L
Do

24-V-Versorgung zeigen die Binäreingänge BE6 bis 
stand 0 (unabhängig vom physikalischen 
.

n
 m, geschirmt

Maximaler 
Ausgangsstrom

50 mA

Typischer 
Spannungsabfall

< 2 V

Aktualisierungsrate Zykluszeit der 
Applikation

Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 3 kHz
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X103A 7.4.5 X103B

Spezifikation X103B

n Bezeichnung Funktion
1 BA3

Binärausgang
2 BA4

3 BA5

4 BA6

ximaler Leiterquerschnitt

schlussart Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
rr 1,5

xibel 1,5

xibel mit Aderendhülse ohne 
nststoffhülse

1,5

xibel mit Aderendhülse mit 
nststoffhülse

0,75

eiter gleichen Querschnitts mit 
ppeladerendhülse

—

4

1
2
3

Information
Bei Ausfall der 
BE13 Signalzu
Signalzustand)

Allgemeine Spezifikatio
Maximale Kabellänge 30

Elektrische Daten
Binärausgänge 
BA7 bis BA10

Binäreingang BE6
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Do

24-V-Versorgung zeigen die Binäreingänge BE6 bis 
stand 0 (unabhängig vom physikalischen 
.

n
 m, geschirmt

Low-Pegel 0–8 V

High-Pegel 12–30 V

Eingangsspannung Max. 30 V

Eingangsstrom Max. 16 mA

Eingangsfrequenz Max. 3 kHz

nung Funktion

Binäreingang
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X103B 7.4.6 X103C

Spezifikation X103C

Klemmenbeschreibung X

n Bezeichnung Funktion
5 BA7

Binärausgang
6 BA8

7 BA9

8 BA10

9 BE6 Binäreingang

ximaler Leiterquerschnitt

schlussart Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
rr 1,5

xibel 1,5

xibel mit Aderendhülse ohne 
nststoffhülse

1,5

xibel mit Aderendhülse mit 
nststoffhülse

0,75

eiter gleichen Querschnitts mit 
ppeladerendhülse

—

9

7
8

5
6

Information
Bei Ausfall der 
BE13 Signalzu
Signalzustand)

Allgemeine Spezifikatio
Maximale Kabellänge 30

Elektrische Daten
Binäreingänge 
BE7 bis BE13

Pin Bezeich
10 BE7

11 BE8

12 BE9

13 BE10

14 BE11

15 BE12

16 BE13

10
11
12
13
14
15
16



ID 4 116

Anschluss7
Ha

7.4
Der saufnahme des Encoders ist eine externe 

odurch sich Unterschiede in der GND-Anbindung 

Ma

An
Sta

Fle

Fle
Ku

Fle
Ku

2 L
Do

Al
U2

I2m

Ma

Sp
Ta

Co

En

Üb

alencoder, Puls-/Richtungsschnittstelle 
ation) und Hall-Sensor (nur Auswertung)
swertung: ≤ 1 MHz

mulation: 500 kHz

L

l – Grenzfrequenz fmax 
coder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 
ngen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen 
 2.048 Impulse pro Umdrehung
lse pro Sekunde 

ücke
n 1 (GND-ENC) zu Pin 9 (GND)

n 1 (GND-ENC) zu GND der externen Versorgung
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.7 X120
 Encoderanschluss X120 ist Bestandteil der Klemmenmodule XI6 oder RI6.

Encoderversorgung
Abhängig von der Leistung
Versorgung erforderlich, w
ergeben. 

ximaler Leiterquerschnitt

schlussart Maximaler Leiterquerschnitt [mm2]
rr 1,5

xibel 1,5

xibel mit Aderendhülse ohne 
nststoffhülse

1,5

xibel mit Aderendhülse mit 
nststoffhülse

0,75

eiter gleichen Querschnitts mit 
ppeladerendhülse

—

lgemeine Spezifikation
15 V (siehe Encoderversorgung)

ax 250 mA, Summe X4, X120, X140: 500 mA

ximale Kabellänge 50 m

ezifikation SSI-Encoder (Auswertung und Simulation)
ktfrequenz 592 kHz (Motorencoder) bzw. 250 kHz (Lageencoder)

de Binär oder Gray

coderart Multiturn: 24 oder 25 Bits 
Singleturn: 13 Bit kurz oder 13 Bit Tannenbaum

ertragung Doppelübertragung abschaltbar

Spezifikation Inkrement
(Auswertung und Simul
fmax Au

Si

Signalpegel TT

Rechenbeispie
... für einen En
3.000 Umdrehu
pro Sekunde) *
= 102.400 Impu
= 102,4 kHz 

U2 Br
Intern: Pin 8 (U2) Pi

Extern Pi
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Kle 120 für Inkrementalencoder

Pi
 
Ste

nung Funktion
C Bezugspotenzial für Pin 2 bis Pin 7

Differenzieller Eingang/Ausgang für die 
N-Spur 

Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für die N-Spur 

Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für die A-Spur 

Differenzieller Eingang/Ausgang für die 
A-Spur 

Differenzieller Eingang/Ausgang für die
B-Spur 

Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für die B-Spur 

Encoderversorgung

Bezug für Pin 8
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X120 für SSI-Encoder Klemmenbeschreibung X

n Bezeichnung Funktion

cker
1 GND-ENC Bezugspotenzial für Pin 4 bis Pin7

2 — —

3 — —

4 CLK- Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für CLOCK 

5 CLK+ Differenzieller Eingang/Ausgang für 
CLOCK 

6 DATA+ Differenzieller Eingang/Ausgang für DATA 

7 DATA- Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für DATA 

8 U2 Encoderversorgung

9 GND Bezug für Pin 8

5

1

9 

6 

Pin Bezeich
 
Stecker

1 GND-EN

2 N+

3 N-

4 A-

5 A+

6 B+

7 B-

8 U2

9 GND

5

1

9 

6 
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Kle 120 für Hall-Sensor

Pi

Ste

5

1

legung entspricht Klemme X301.

nung Funktion
LL Bezugspotenzial für Pin 2 bis Pin 7

Differenzieller Eingang/Ausgang für HALL 
C 

Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für HALL C 

Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für HALL A 

Differenzieller Eingang/Ausgang für HALL 
A 

Differenzieller Eingang/Ausgang für HALL 
B

Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für HALL B

Encoderversorgung

Bezug für Pin 8
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X120 für Puls-/Richtungsschnittstelle Klemmenbeschreibung X

n Bezeichnung Funktion

cker
1 GND-ENC Bezugspotenzial für Pin 2 bis Pin 7

2 — —

3 — —

4 Imp- Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für Impulse 

5 Imp+ Differenzieller Eingang/Ausgang für 
Impulse

6 Richtung+ Differenzieller Eingang/Ausgang für die 
Richtung

7 Richtung- Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für die Richtung

8 U2 Encoderversorgung

9 GND Bezug für Pin 8

9 

6 

Pina)

a) 1:1-Verbindung zu LA6: Pinbe

Bezeich
 
Stecker

1 GND-HA

2 HALL C+

3 HALL C-

4 HALL A-

5 HALL A+

6 HALL B+

7 HALL B-

8 U2

9 GND

5

1

9 

6 
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U2

I2m

f2
Pm

Tra

Po

Ph

Ma

Sp
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U2

I2m

I2m

fm
En

Ma

l – Grenzfrequenz fmax 
oder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 
ngen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen 
 2.048 Impulse pro Umdrehung
lse pro Sekunde 

nDat 2.2 digital (Auswertung)
ngle- und Multiturn

MHz

itung des Encoders an Pin 
) angeschlossen

STÖBER-Synchron-
Servomotoren 
Standard: EnDat 2.1/
2.2

nse) mit Pin 4 (U2) gebrückt STÖBER-
Asynchronmotoren
TTL (für 
kundenspezifische 
Lösungen),
ohne 
Kabelkompensation

Pin 12 (Sense) nicht 
belegt
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.8 X140
 Encoderanschluss X140 ist Bestandteil des Klemmenmoduls RI6.

Encoderversorgung

ezifikation Resolver (Auswertung)
-10 V ... +10 V 

ax 80 mA

7 – 9 kHz

ax 0,8 W

nsferverhältnis 0,5 ± 5 %

lzahl 2, 4 und 6

asenverschiebung ± 20 el.°

ximale Kabellänge 100 m

ezifikation Encoder EnDat 2.1 digital, EnDat 2.1 Sin/Cos und 
n/Cos-Encoder (Auswertung)

5 – 12 V, siehe Encoderversorgung 

ax 250 mA, 
Summe X4, X120 und X140 (EnDat): 500 mA

in 13 mA

ax 225 kHz

coderart Single- und Multiturn

ximale Kabellänge 100 m

Rechenbeispie
... für einen Enc
3.000 Umdrehu
pro Sekunde) *
= 102.400 Impu
= 102,4 kHz

Spezifikation Encoder E
Encoderart Si

Taktfrequenz 4 

U2 Durch
5 V 
(geregelt am 
Encoder)

Sense-Le
12 (Sense

5 V
(geregelt an 
X4)

Pin 12 (Se

10 V 
(ungeregelt)



ID 4 120

Anschluss7
Ha

Kle 140 für Encoder EnDat 2.1/2.2 digital

Pi

a) S

Bu

1

8

nung Funktion
— 

Bezug für Encoderversorgung an Pin 4

—

Encoderversorgung

Differenzieller Eingang für DATA

—

—

Differenzieller Eingang für CLOCK

— 

—

— 

Sense-Signale zur Spannungsregelung

Inverser, differenzieller Eingang für DATA 

—

Inverser, differenzieller Eingang für CLOCK 
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X140 für Resolver Klemmenbeschreibung X

na)

icht auf Sub-D

Bezeichnung Funktion

chse
1 Sin+ Sin-Eingang 

2 R1 Ref- Resolver-Erregungssignal

3 Cos+ Cos-Eingang

4 — —

5 — —

6 R2 Ref+ Resolver-Erregungssignal

7 — —

8 — —

9 Sin- Sin-Eingang (invers)

10 — —

11 Cos- Cos-Eingang (invers)

12 — —

13 — —

14 — —

15 — —

  9

15
 


 

Pina)

a) Sicht auf Sub-D

Bezeich
 
Buchse

1 —

2 GND

3 —

4 U2

5 DATA+

6 —

7 —

8 CLK+

9 —

10 —

11 —

12 Sense

13 DATA-

14 —

15 CLK-

  9

15
 


1
 

8
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Kle 140 für Sin/Cos-Encoder

Pi

a) S

 
Bu

1

8

nung Funktion
Sin-Eingang 

Bezug für Encoderversorgung an Pin 4

Cos-Eingang

Encoderversorgung

—

—

—

—

Inverser Sin-Eingang 

—

Inverser Cos-Eingang 

Sense-Signale zur Spannungsregelung

— 

—

—

42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X140 für Encoder EnDat 2.1 Sin/Cos Klemmenbeschreibung X

na)

icht auf Sub-D

Bezeichnung Funktion

chse
1 Sin+ Sin-Eingang 

2 GND Bezug für Encoderversorgung an Pin 4

3 Cos+ Cos-Eingang

4 U2 Encoderversorgung

5 DATA+ Differenzieller Eingang für DATA

6 — —

7 — —

8 CLK+ Differenzieller Eingang für CLOCK

9 Sin- Inverser Sin-Eingang 

10 — —

11 Cos- Inverser Cos-Eingang 

12 Sense Sense-Signale zur Spannungsregelung

13 DATA- Inverser, differenzieller Eingang für DATA 

14 — —

15 CLK- Inverser, differenzieller Eingang für CLOCK 

  9

15
 


 

Pina)

a) Sicht auf Sub-D

Bezeich
 
Buchse

1 Sin+

2 GND

3 Cos+

4 U2

5 —

6 —

7 —

8 —

9 Sin-

10 —

11 Cos-

12 Sense

13 —

14 —

15 —

  9

15
 


1
 

8
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Ha

Kle ür Schnittstellenadapter AP6A00 (RI6)

Pi

a) S
b) S

Bu

n Anschluss des SDS 4000-kompatiblen Resolverkabels

nung Funktion Pinb)

en Anschluss an SD6, Klemme X140 (RI6)

— —
SteckerAnschluss MTF, falls im 

Encoderkabel 
mitgeführt; wird für den 
direkten Anschluss an 
Klemme X2 
herausgeführt.

—

Sin-Eingang (invers) 9

Cos-Eingang (invers) 11

Bezug zu 
ErregungResolv

2

Anschluss MTF, falls im 
Encoderkabel 
mitgeführt; wird für den 
direkten Anschluss an 
Klemme X2 
herausgeführt.

—

Sin-Eingang 1

Cos-Eingang 3

Resolv Resolver-
Erregungssignal

6

  15

 
    9

 8

 

 1
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung für Schnittstellenadapter AP6A00 (RI6) Klemmenbeschreibung f

na)

icht auf Sub-D 9-polig für den Anschluss des SDS 4000-kompatiblen Resolverkabels

Bezeichnung Funktion Pinb)

icht auf Sub-D 15-polig für den Anschluss an SD6, Klemme X140 (RI6)

chse
1 — — —

Stecker2 — — —

3 Sin- Sin-Eingang (invers) 9

4 Cos- Cos-Eingang (invers) 11

5 GND Bezug zu 
ErregungResolv

2

6 — — —

7 Sin+ Sin-Eingang 1

8 Cos+ Cos-Eingang 3

9 ErregungResolv Resolver-
Erregungssignal

6

  15

 
    9

 8

 

 1

Pina)

a) Sicht auf Sub-D 9-polig für de

Bezeich

b) Sicht auf Sub-D 15-polig für d

Buchse
1 —

2 1TP1/K1

3 Sin-

4 Cos-

5 GND

6 1TP2/K2

7 Sin+

8 Cos+

9 Erregung
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Anschluss7
Ha

Kle ationsmodule
01: EtherCAT
ung benötigen Sie das Zubehörteil EC6.

200 und X201

ierte Kabel für die EtherCAT-Verbindung. Nur bei der 
 ist die einwandfreie Funktion gewährleistet. 
lichkeit, Kabel mit folgender Spezifikation zu 

Pi

a) S
b) S

 
Bu

1

8

r umfangreiche Informationen über EtherCAT die 
ng EtherCAT (siehe Kapitel 1.2 Weiterführende 
en)!

nung Funktion
EtherCAT-Kommunikation

a+
—
—

a- EtherCAT-Kommunikation
—
—

Patch oder Crossover
CAT5e
SFTP oder PIMF
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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mmenbeschreibung für Schnittstellenadapter AP6A02 (RI6) 7.5 Kommunik
7.5.1 X200, X2
Für eine EtherCAT-Anbind

Klemmenbeschreibung X

Spezifikation – Kabel
STÖBER bietet konfektion
Verwendung dieser Kabel
Alternativ besteht die Mög
verwenden:

na)

icht auf Sub-D 15-polig für den Anschluss des SDS 4000-kompatiblen EnDat-Kabels

Bez. Funktion Pinb)

icht auf Sub-D 15-polig für den Anschluss an SD6, Klemme X140 (RI6)

chse
1 Sin+ Sin-Eingang 1

Stecker2 GND Bezug für Encoderversorgung an 
Pin 4

2

3 Cos+ Cos-Eingang 3
4 U2 Encoderversorgung 4
5 DATA+ Differenzieller Eingang für DATA 5
6 — — 6
7 1TP1/K1 Anschluss MTF, falls im 

Encoderkabel mitgeführt; wird für 
den direkten Anschluss an 
Klemme X2 herausgeführt.

—

8 CLK+ Differenzieller Eingang für 
CLOCK

8

9 Sin- Inverser Sin-Eingang 9
10 — — 10
11 Cos- Inverser Cos-Eingang 11
12 Sense Sense-Signale zur 

Spannungsregelung
12

13 DATA- Inverser, differenzieller Eingang 
für DATA 

13

14 1TP2/K2 Anschluss MTF, falls im 
Encoderkabel mitgeführt; wird für 
den direkten Anschluss an 
Klemme X2 herausgeführt.

—

15 CLK- Inverser, differenzieller Eingang 
für CLOCK 

15

  9

15
 


 

  15

 
    9

 8

 

 1

Information
Beachten Sie fü
Betriebsanleitu
Dokumentation

Pin Bezeich
1 TxData+
2 TxData-
3 RecvDat
4 —
5 —
6 RecvDat
7 —
8 —

Steckerverdrahtung
Qualität
Schirmung
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7.5
Für

Kle

Spe
Wir
ges
Vor
Kab
bei

dapterbox
oder
inearencoder unterstützt. Der Anschluss 
 gewähltem Encodertyp. 

der EnDat 2.1/2.2 digital und SSI
2.2 digital oder SSI werden direkt über die Klemme 
. 
t der Antriebsregler die Selbstauskunft des 

t automatisch, ob ein Encoder eines rotatorischen 
earen Motors angeschlossen ist. 

der TTL mit Wake and Shake
it Wake and Shake (W&S) als Verfahren zur 
rden direkt mit SD6 an Klemme X4 verbunden. 

der TTL mit Hall-Sensor
n Kombination mit einem Hall-Sensor zur 
g werden über die Adapterbox LA6 an den 

sen. LA6 übernimmt dabei die Signalanpassung der 
 der Adapterbox ist für den Anschluss des Hall-

 Klemmenmodule XI6, IO6 oder RI6 Voraussetzung. 
ird an Klemme X4 des Antriebsreglers 

 variiert der Anschluss des Hall-Sensors:
mme X120 oder X101 
1 

mme X120 oder X101 
 stehen vorkonfektionierte Kabel zur Verfügung.

Pi
Ste
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.2 X200: CANopen
 eine CANopen-Anbindung benötigen Sie das Zubehörteil CA6.

mmenbeschreibung X200

zifikation – Kabel
 empfehlen für die CANopen-Kommunikation (nach ISO 11898) ein 
chirmtes Feldbuskabel, das sämtliche notwendigen technischen 
aussetzungen bietet (z. B. Wellenwiderstand oder eine ausreichend kleine 
elkapazität – ca. 60 nF/km – für einen fehlerfreien Betrieb, insbesondere 

 hohen Baudraten). 

7.6 Encoder-A
7.6.1 Linearenc
Es werden verschiedene L
unterscheidet sich je nach

7.6.1.1 Linearenco
Linearencoder EnDat 2.1/
X4 an SD6 angeschlossen
Bei EnDat 2.2 digital werte
Encoders aus und erkenn
oder ein Encoder eines lin

7.6.1.2 Linearenco
TTL-Inkrementalencoder m
Kommutierungsfindung we

7.6.1.3 Linearenco
TTL-Inkrementalencoder i
Kommutierungsbestimmun
Antriebsregler angeschlos
Hall-Sensorsignale. Neben
Sensors an SD6 eines der
Der Inkrementalencoder w
angeschlossen.

Klemmenmodul-abhängig
• XI6: Anschluss an Kle
• IO6: Anschluss an X10
• RI6: Anschluss an Kle
Für den Anschluss an SD6

Information
Beachten Sie bitte die Ergänzungsdokumentation CANopen (siehe 
Kapitel 1.2 Weiterführende Dokumentationen)!

n Bezeichnung Funktion
cker 1 — —

2 CAN-L Leitung CAN-Low

3 GND Bezugsmasse

4 — —

5 — —

6 — —

7 CAN-H Leitung CAN-High

8 — —

9 — —
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.1.4 Sin/Cos-Linearencoder mit Wake and Shake
/Cos-Linearencoder mit W&S können über das Klemmenmodul RI6 direkt 
 SD6 verbunden werden. RI6 wandelt die analogen Sin/Cos-Signale in 
itale um. Angeschlossen werden Sin/Cos-Linearencoder an Klemme X140 
 RI6. 
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Die
und
Ant

1

2
3
4

N-TTL über lose Kabelenden

N-TTL über Sub-D-Stecker
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.2 Klemmenübersicht
 Klemmenübersicht zeigt die Adapterbox LA6 für die Übertragung von TTL- 
 Hall-Sensorsignalen von HIWIN Synchron-Linearmotoren an den 
riebsregler SD6.

X302: Verbindung zu SD6, Klemme X101 (auf Klemmenmodul XI6, RI6 
oder IO6)
X301: Verbindung zu SD6, Klemme X120 (auf Klemmenmodul XI6 oder RI6)
X300: Verbindung zu SD6, Klemme X4
X305: Anschluss HIWIN-TTL über lose Kabelenden

5 X306: Anschluss HIWI
6 Schirmklemme
7 X303: Versorgung 24V
8 X304: Anschluss HIWI
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7.6 300 für TTL-Encoder

Al
U2

a) D

I2m

I2m

Ma

Sp
fm
Sig

legung entspricht Klemme X4.

nung Funktion, Daten
—

Bezug für die Encoderversorgung an Pin 4

—

erversorgung als auch die Sense-Leitung zum Antriebsregler 

Encoderversorgung 

Differenzieller Eingang für die B-Spur 

—

Differenzieller Eingang für die N-Spur 

Differenzieller Eingang für die A-Spur 

—

—

—

Fühlerleitung für die Versorgungsspannung 
zum Ausregeln der Encoderversorgung 

Inverser, differenzieller Eingang für die 
B-Spur 

Inverser, differenzieller Eingang für die
N-Spur 

Inverser, differenzieller Eingang für die 
A-Spur 
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.3 X300 Klemmenbeschreibung X

lgemeine Spezifikation
a)

er Antriebsregler reicht die Ausgangsspannung zum Encoder durch.

5 V

ax 250 mA

in 13 mA

ximale Kabellänge 100 m

ezifikation Inkrementalsignale

ax ≤ 1 MHz

nalpegel TTL

Pina) 

a) 1:1-Verbindung zu SD6: Pinbe

Bezeich
 

Stecker
1 —

2 GND

3 —

4 U2
b)

b) LA6 reicht sowohl die Encod
durch.

5 B+ 

6 —

7 N+

8 A+

9 —

10 —

11 —

12 Sense

13 B-

14 N-

15 A-

  15

 
    9

 8

 

 1
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Al
U2

a) D

I2m

Ma

Sp
fm
Sig

elegung entspricht Klemme X120 (auf Klemmenmodul XI6 oder 

nung Funktion
LL Bezugspotenzial für Pin 2 bis Pin 7

Differenzieller Eingang/Ausgang für HALL 
C 

Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für HALL C 

Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für HALL A 

Differenzieller Eingang/Ausgang für HALL 
A 

Differenzieller Eingang/Ausgang für HALL 
B

Inverser, differenzieller Eingang/Ausgang 
für HALL B

ung zum Antriebsregler durch.

Encoderversorgung

Bezug für Pin 8

n
50 mA 

ll < 2 V
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.4 X301 Klemmenbeschreibung X

7.6.5 X302

lgemeine Spezifikation
a)

er Antriebsregler reicht die Ausgangsspannung zum Encoder durch.

15 V

ax 250 mA

ximale Kabellänge 50 m

ezifikation Inkrementalsignale

ax ≤ 1 MHz

nalpegel TTL

Pina)

a) 1:1-Verbindung zu SD6: Pinb
RI6).

Bezeich
 
Stecker

1 GND-HA

2 HALL C+

3 HALL C-

4 HALL A-

5 HALL A+

6 HALL B+

7 HALL B-

8 U2
b)

b) LA6 reicht die Encoderversorg

9 GND

Allgemeine Spezifikatio
I2max

Typischer Spannungsabfa

5

1

9 

6 
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7.6

Kle

schluss über Sub-D-Stecker

d Sachschäden durch elektrischen Schlag!
olgt keine Potenzialtrennung.

te Signale der Motor-Temperaturfühler dürfen nicht 
dern müssen direkt an den Antriebsregler (Klemme 
rden.

Pi

a) V

Al
U1

I1m

Pi

n
V

0 mA

 mA

0 m

alsignale
1 MHz

L

l – Grenzfrequenz
oder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 

ngen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen pro 
48 Impulse pro Umdrehung
lse pro Sekunde 
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X302

.6 X303

mmenbeschreibung X303

7.6.7 X304: An

WARNUNG!

Gefahr von Personen- un
In der Adapterbox LA6 erf

 Nicht potenzialgetrenn
über LA6 geleitet, son
X2) angeschlossen we

na)

erbindung zu SD6, Klemme X101 (auf Klemmenmodul XI6, RI6 oder IO6).

Bezeichnung Funktion
1 HALL A Ausgang 24 V-Versorgung

2 HALL B Ausgang 24 V-Versorgung

3 HALL C Ausgang 24 V-Versorgung

4 – Reserve

5 – Reserve

6 HW-End1 Hardware-Endschalter 1

7 HW-End2 Hardware-Endschalter 2

8 DGND Bezugsmasse 

lgemeine Spezifikation
20,4–28,8 V

ax 100 mA

n Bezeichnung Funktion
1 + 24 V 24 V-Versorgung

2 GND Bezugspotenzial für + 24 V

1
2

3
4

5
6

7
8

+ –

Allgemeine Spezifikatio
U2 5 

I2max 25

I2min 13

Maximale Kabellänge 10

Spezifikation Inkrement
fmax ≤ 

Signalpegel TT

Rechenbeispie
... für einen Enc
3000 Umdrehu
Sekunde) * 2.0
= 102.400 Impu
= 102,4 kHz 
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Kle 06: Anschluss über lose Kabelenden
Pi

a) A

 
Bu

1

8

n
V

0 mA

 mA

0 m

alsignale
1 MHz

L

l – Grenzfrequenz 
oder mit 2.048 Impulsen pro Umdrehung: 

ngen pro Minute (entsprechen 50 Umdrehungen pro 
48 Impulse pro Umdrehung
lse pro Sekunde 
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X304 für Anschluss HIWIN-TTL 7.6.8 X305, X3
na) 

nschluss über Sub-D-Stecker

Bezeichnung Funktion, Daten

chse
1 HALL A

2 U2 Encoderversorgung

3 N- Inverser, differenzieller Eingang für die 
N-Spur 

4 B- Inverser, differenzieller Eingang für die 
B-Spur 

5 A- Inverser, differenzieller Eingang für die 
A-Spur 

6 Sense Fühlerleitung für die Versorgungsspannung 
zum Ausregeln der Encoderversorgung 

7 —

8 —

9 HALL B

10 GND Bezug für die Encoderversorgung an Pin 2

11 N+ Differenzieller Eingang für die N-Spur

12 B+ Differenzieller Eingang für die B-Spur

13 A+ Differenzieller Eingang für die A-Spur

14 HALL C

15 —

  9

15
 


 

Allgemeine Spezifikatio
U2 5 

I2max 25

I2min 13

Maximale Kabellänge 10

Spezifikation Inkrement
fmax ≤ 

Signalpegel TT

Rechenbeispie
... für einen Enc
3000 Umdrehu
Sekunde) * 2.0
= 102.400 Impu
= 102,4 kHz 
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kabel
toranschlussplan, der mit jedem Synchron-
ird. 
 nach Steckergröße in folgenden Ausführungen 

ingTec für con.15
edTec für con.23 und con.40
.58 

ll-/Schraubverschluss)

r Schirme

r, Bremse

Pi

a) A

Pi

a) A

ng einer störungsfreien Funktion des Antriebs 
auf das System abgestimmte Kabel von STÖBER 
Beim Einsatz ungeeigneter Anschlusskabel 
s den Ausschluss der Gewährleistungsansprüche 
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

mmenbeschreibung X305 für Anschluss HIWIN-TTL

mmenbeschreibung X306 für Anschluss HIWIN-TTL

7.7 Kabel

7.7.1 Leistungs
Bitte beachten Sie den Mo
Servomotor ausgeliefert w
Die Leistungskabel sind je
erhältlich:
• Schnellverschluss Spr
• Schnellverschluss Spe
• Schraubtechnik für con

1 Steckverbinder (Schne
2 Kabelschirm
3 Zusammenführung alle
4 Adern-Nr.
5 Temperaturfühler Moto

na) 

nschluss über lose Kabelenden: Pinbelegung entspricht Klemme X304, Pin 1–9. 

Bezeichnung Funktion, Daten
1 HALL A
2 U2 Encoderversorgung
3 N- Inverser, differenzieller Eingang für die 

N-Spur 
4 B- Inverser, differenzieller Eingang für die 

B-Spur 
5 A- Inverser, differenzieller Eingang für die 

A-Spur 
6 Sense Fühlerleitung für die Versorgungsspannung 

zum Ausregeln der Encoderversorgung 
7 —
8 —
9 HALL B

na) 

nschluss über lose Kabelenden: Pinbelegung entspricht Klemme X304, Pin 10–15.

Bezeichnung Funktion, Daten
1 GND Bezug für die Encoderversorgung
2 N+ Differenzieller Eingang für die N-Spur
3 B+ Differenzieller Eingang für die B-Spur
4 A+ Differenzieller Eingang für die A-Spur
5 HALL C
6 —
7 —
8 —
9 —

9
8

7
6

5
4

3
2

1
9

8
7

6
5

4
3

2
1

Information
Zur Sicherstellu
empfehlen wir, 
zu verwenden. 
behalten wir un
vor.
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Lei

W

Ab

Lä
42

rgröße con.23

Pin Signal Motorinterne
Aderfarben

Adern-
Nr.

1 1U1 BK 1

3 1V1 RD 2

4 1W1 BU 3

A 1BD1 RD 5

B 1BD2 BK 6

C 1TP1/1K1 BKBN 7

D 1TP2/1K2 WHWH 8

PE GNYE

Gehäuse Schirm — —

größe con.23

Durchmesser [mm]
26
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

chron-Servomotoren der Serien ED/EK und EZ sind standardmäßig mit 
dsteckern ausgestattet und werden über nachfolgende Leistungskabel an 

 Antriebsregler angeschlossen. Die Farbangaben betreffen die 
chlusslitzen und sind nur für die motorinterne Verdrahtung von Bedeutung.

stungskabel – Steckergröße con.15

inkelflanschdose – 
Motor

Pin Signal Motorinterne 
Aderfarben

Adern-
Nr.

A 1U1 BK 1

B 1V1 BU 2

C 1W1 RD 3

1 1TP1/1K1 BKBN 7

2 1TP2/1K2 WHWH 8

3 1BD1 RD 5

4 1BD2 BK 6

5 — — —

PE GNYE

Gehäuse Schirm — —

messungen – Steckergröße con.15

nge [mm] Durchmesser [mm]
18,7

Leistungskabel – Stecke

Winkelflanschdose – 
Motor

Abmessungen – Stecker

Länge [mm]
78
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abel
ndardmäßig mit Encodersystemen ausgerüstet. 
weiligen Motortypen werden unterschiedliche 
hörige Steckverbinder eingesetzt. 

chreiben die einzelnen Encodersysteme, 
lbelegungen. 

Dat 2.1/2.2 digital und SSI

tor
el
port

er EnDat 2.1/2.2 digital der Baureihen EBI, ECI, EQI, 
it STÖBER Motoren der Serien ED/EK und EZ 
coder können zusätzlich mit STÖBER 
den werden.

bel sind nachfolgend beschrieben. 

Lei

W

Ab

Lä
99

Ab

Lä
14
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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7.7.2 Encoderk
STÖBER Motoren sind sta
In Abhängigkeit von den je
Encodersysteme und zuge
Nachfolgende Kapitel bes
Steckverbinder und Signa

7.7.2.1 Encoder En

1 Winkelflanschdose Mo
2 STÖBER Encoderkab
3 Absolute Encoder Sup
4 Sub-D (X4)

Digitale Absolutwertencod
ECN oder EQN können m
kombiniert werden. SSI-En
Asynchronmotoren verbun

Die passenden Encoderka

stungskabel – Steckergrößen con.40, con.58

inkelflanschdose – 
Motor

Pin Signal Motorinterne
Aderfarben

Adern-
Nr.

U 1U1 BK 1

V 1V1 BU 2

W 1W1 RD 3

+ 1BD1 RD 5

– 1BD2 BK 6

1 1TP1/1K1 BKBN 7

2 1TP2/1K2 WHWH 8

PE GNYE

Gehäuse Schirm — —

messungen – Steckergröße con.40

nge [mm] Durchmesser [mm]
46

messungen – Steckergröße con.58

nge [mm] Durchmesser [mm]
6 63,5
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die cht an X4 des Antriebsreglers, sondern an den 
Abs

a) N

Ab

Lä
42
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oderkabel – Steckverbinder con.15 
 den induktiven Encodern EnDat 2.2 digital "EBI 1135" und "EBI 135" mit Multiturn-Funktion wird die Spann
sem Fall mit der Pufferbatterie U2BAT belegt. Beachten Sie bei diesen Encodern, dass das Encoderkabel ni
olute Encoder Support (AES) angeschlossen werden muss.

Motor Signal Aderfarben Sub-D (X4)
Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin

1 CLK+ VT YE 8

2
Sense

BU PK 12
U2BAT+

a)

ur für EBI-Encoder relevant.

3
—

WH GY 3
U2BAT-

a)

4 — — — —

5 DATA- PK BN 13

6 DATA+ GY WH 5

7 — — — —

8 CLK- YE GN 15

9 — — — —

10 GND WHGN BU 2

11 — — — —

12 U2 BNGN RD 4

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.15

nge [mm] Durchmesser [mm]
18,7
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Enc
Bei ungsversorgung gepuffert. Pin 2 und Pin 3 sind in 
die cht an X4 des Antriebsreglers, sondern an den 
Abs

a) N

Ab

Lä
56
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oderkabel – Steckverbinder con.17 
 den induktiven Encodern EnDat 2.2 digital  "EBI 1135" und "EBI 135" mit Muliturn-Funktion wird die Spann
sem Fall mit der Pufferbatterie U2BAT belegt. Beachten Sie bei diesen Encodern, dass das Encoderkabel ni
olute Encoder Support (AES) angeschlossen werden muss.

Motor Signal Aderfarben Sub-D (X4)
Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin

1 CLK+ VT YE 8

2
Sense

BU PK 12
U2BAT+

a)

ur für EBI-Encoder relevant.

3
—

WH GY 3
U2BAT-

a)

4 — — — —

5 DATA- PK BN 13

6 DATA+ GY WH 5

7 — — — —

8 CLK- YE GN 15

9 — — — —

10 GND WHGN BU 2

11 — — — —

12 U2 BNGN RD 4

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.17

nge [mm] Durchmesser [mm]
22
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oderkabel – Steckverbinder con.23 
el mit der Steckverbindung con.23 in Kombination mit Encodern EnDat 2.1/2.2 digital können an Synchron
bination mit SSI-Encodern verbinden sie diese mit Asynchronmotoren.

Motor Signal Aderfarben Sub-D (X4)
Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin

1 CLK+ VT YE 8

2 Sense BNGN PK 12

3 — — — —

4 — — — —

5 DAT- PK BN 13

6 DAT+ GY WH 5

7 — — — —

8 CLK- YE GN 15

9 — — — —

10 GND WHGN BU 2

11 — — — —

12 U2 BNGN RD 4

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.23

nge [mm] Durchmesser [mm]
26
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.2.2 Encoder EnDat 2.1 Sin/Cos

Winkelflanschdose Motor
STÖBER Encoderkabel
Sub-D (X140)

olutwertencoder EnDat 2.1 Sin/Cos der Baureihen ECI, EQI, ECN oder 
N können mit STÖBER Motoren der Serien ED/EK und EZ kombiniert 
den. 

 passenden Encoderkabel sind nachfolgend beschrieben. 
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oderkabel – Steckverbinder con.15 
Motor Signal Aderfarben Sub-D (X140)

Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin
1 Sense+ BU GNRD 12

2 Sense- WH GNBK 10

3 U2 BNGN BNRD 4

4 CLK+ VT WHBK 8

5 CLK- YE WHYE 15

6 GND WHGN BNBU 2

7 B+ (Sin+) BUBK RD 9

8 B- (Sin-) RDBK OG 1

9 DATA+ GY GY 5

10 A+ (Cos+) GNBK GN 11

11 A- (Cos-) YEBK YE 3

12 DATA- PK BU 13

A — — — —

B — — — —

C — — — —

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.15

nge [mm] Durchmesser [mm]
18,7
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oderkabel – Steckverbinder con.17
Motor Signal Aderfarben Sub-D (X140) 

Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin
1 Sense+ BU GNRD 12

2 — — — —

3 — — — —

4 Sense- WH GNBK 10

5 — — — —

6 — — — —

7 U2 BNGN BNRD 4

8 CLK+ VT WHBK 8

9 CLK- YE WHYE 15

10 GND WHGN BNBU 2

11 — — — —

12 B+ (Sin+) BUBK RD 9

13 B- (Sin-) RDBK OG 1

14 DATA+ GY GY 5

15 A+ (Cos+) GNBK GN 11

16 A- (Cos-) YEBK YE 3

17 DATA- PK BU 13

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.17

nge [mm] Durchmesser [mm]
22
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oderkabel – Steckverbinder con.23
el mit der Steckverbindung con.23 in Kombination mit Encodern EnDat 2.1 Sin/Cos können an ED/EK-Mot

Motor Signal Aderfarben Sub-D (X140)
Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin

1 Sense+ BU GNRD 12

2 — — — —

3 — — — —

4 Sense- WH GNBK 10

5 — — — —

6 — — — —

7 U2 BNGN BNRD 4

8 CLK+ VT WHBK 8

9 CLK- YE WHYE 15

10 GND WHGN BNBU 2

11 — — — —

12 B+ (Sin+) BUBK RD 9

13 B- (Sin-) RDBK OG 1

14 DAT+ GY GY 5

15 A+ (Cos+) GNBK GN 11

16 A- (Cos-) YEBK YE 3

17 DAT- PK BU 13

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.23

nge [mm] Durchmesser [mm]
26
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.2.3 Encoder HTL
L-Inkrementalencoder können mit STÖBER Asynchronmotoren kombiniert werden. 
 passende Encoderkabel ist nachfolgend beschrieben. 

oderkabel – Steckverbinder con.23

Motor Signal Aderfarben Sub-D (X4)
Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin

1 B- PK YE 9

2 — — — —

3 N+ RD PK 3

4 N- BK GY 10

5 A+ BN BN 6

6 A- GN WH 11

7 — — — —

8 B+ GY GN 1

9 — — — —

10 GND WH BU 2

11 — — — —

12 U2 BN RD 4

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.23

nge [mm] Durchmesser [mm]
26
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.2.4 Encoder TTL
-Inkrementalencoder in Kombination mit einem Hall-Sensor können mit HIWIN Synchron-Linearmotoren ko
 passende Encoderkabel für den Anschluss an die Adapterbox LA6 ist nachfolgend beschrieben. 

oderkabel – Steckverbinder con.17

Motor Signal Aderfarben Sub-D (X304)
Winkelflanschdose Pin Encoder Pin

1 A- YE 5
2 B- OG 4
3 N+ BU 11
4 U2 BNRD 2
5 Sense BNYE 6
6 — — —
7 — — —
8 — — —
9 A+ GN 13

10 B+ RD 12
11 N- GY 3
12 GND BNBU 10
13 — — —
14 HALL A GNRD 1
15 — — —
16 HALL B GNBK 9
17 HALL C BNGY 14

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.17

nge [mm] Durchmesser [mm]
22
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.2.5 Resolver 

Winkelflanschdose Motor
STÖBER Encoderkabel
Sub-D (X140)

olver können mit STÖBER Motoren der Serien ED/EK und EZ kombiniert 
den.

 passenden Resolver-Kabel sind nachfolgend beschrieben. 
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oderkabel – Steckverbinder con.15 
Motor Signal Aderfarben Sub-D (X140) 

Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin
1 S3 Cos+ BK YE 3

2 S1 Cos- RD GN 11

3 S4 Sin+ BU WH 1

4 S2 Sin- YE BN 9

5 — — — Do not connect

6 — — — Do not connect

7 R2 Ref+ YEWH GY 6

8 R1 Ref- RDWH PK 2

9 — — — —

10 — — — —

11 — — — —

12 — — — —

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.15

nge [mm] Durchmesser [mm]
18,7
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oderkabel – Steckverbinder con.17 
Motor Signal Aderfarben Sub-D (X140)

Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin
1 S3 Cos+ BK YE 3

2 S1 Cos- RD GN 11

3 S4 Sin+ BU WH 1

4 S2 Sin- YE BN 9

5 — — — Do not connect

6 — — — Do not connect

7 R2 Ref+ YEWH GY 6

8 R1 Ref- RDWH PK 2

9 — — — —

10 — — — —

11 — — — —

12 — — — —

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.17

nge [mm] Durchmesser [mm]
22
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oderkabel – Steckverbinder con.23 
el mit der Steckverbindung con.23 in Kombination mit Resolver können an Synchron-Servomotoren ED/EK

elfarbe – Legende

Motor Signal Aderfarben Sub-D (X140)
Winkelflanschdose Pin Motorintern Encoder Pin

1 S3 Cos+ BK YE 3
2 S1 Cos- RD GN 11
3 S4 Sin+ BU WH 1
4 S2 Sin- YE BN 9
5 — — — Do not connect
6 — — — Do not connect
7 R2 Ref+ YEWH GY 6
8 R1 Ref- RDWH PK 2
9 — — — —

10 — — — —
11 — — — —
12 — — — —

Gehäuse Schirm

messungen – Steckergröße con.23

nge [mm] Durchmesser [mm]
26

BLACK (schwarz) PK PINK (rosa)
BROWN (braun) RD RED (rot)
BLUE (blau) VT VIOLET (violett)
GREEN (grün) WH WHITE (weiß)
GREY (grau) YE YELLOW (gelb)
ORANGE (orange)
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iete der Parametergruppen sind in folgender Tabelle 

(nu
pa

hemengebiet / Abhängigkeit
ntriebsregler, Kommunikation, Zykluszeit

otor

rehzahl, Drehmoment

nzeige für Gerät und Anwendung

naloge Ein-/Ausgänge, 
inäre Ein-/ Ausgänge, Bremse

bhängig von Anwendung, z.B. Synchronlauf

ncoder

instellungen für alle Bewegungen

ur bei Programmierung (optional)

ur bei Programmierung (optional)

ertigungsdaten des Antriebsreglers

cope-Parameter

arametrierung der Ereignisse

törungszähler der Ereignisse
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1 Parameter
ameter haben folgende Aufgaben:
Die Antriebsreglerfunktionalität an Ihre Anwendung anpassen
Aktuelle Werte wie Ist-Drehzahl oder das Ist-Moment anzeigen
Aktionen wie "Werte Speichern" oder "Phasentest" auslösen

.1 Parameteradresse
 Parameteradresse ist gemäß untenstehendem Beispiel aufgebaut:
 Achskennziffer kennzeichnet Parameter, die in jeder Achse eingestellt 
den, z. B. 2.A150 Zykluszeit. Globalparametern sind für ein Gerät nur 
mal vorhanden, z. B. A35 Unterspannungsgrenze.
 Gruppe gliedert die Parameter nach funktionalen Eigenschaften.
 Zeile unterscheidet in einer Gruppe die einzelnen Parameter.
 Element unterteilt einen Parameter (Subfunktionen).
 letzte Stelle unterscheidet die einzelnen Bits, z. B. in Steuerwörtern.

Die einzelnen Themengeb
aufgeführt:

1.E250[2].3
Achse

r bei Achs-
rametern)

Gruppe Zeile Element (nur bei Array- und Recordparametern)

Bit (nur bei Bitparametern)

Parametergruppe T
A.. Antriebsregler A

B.. Motor M

C.. Maschine D

E.. Anzeigen A

F.. Klemmen A
b

G.. Technologie A

H.. Encoder E

I.. Motion E

P.. Kundenspezifische 
Parameter

N

Q.. Kundenspezifische 
Parameter, 
instanzabhängig

N

R.. Fertigungsdaten F

T.. Scope S

U.. Schutzfunktionen P

Z.. Störungszähler S
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te, Bezeichnung und Version

er: Beschreibung der Einstellungen.
undlegende Daten des Parameters wie 
el oder Mapping-Fähigkeit. Ausführliche 
1.3 Parameterdaten.
ten des Parameters wie Bearbeitungsfunktionen, 
endung. Ausführliche Beschreibung siehe 8.1.3 

 Beschreibung der Auswahlen und der 
angegeben sein, in welchem Kontext der Parameter 
 der Struktur zur Signalskalierung am 

ass die unterschiedlichen Abschnitte nicht bei jeder 
hreibung angezeigt werden. Zum Beispiel werden 
en in der Parametertabelle der DriveControlSuite 
, da die Parametertabelle diese Daten bereits 
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.2 Parameterbeschreibung
e Parameterbeschreibung besteht aus folgenden Abschnitten:

1. Titelzeile mit Koordina
2. Beschreibung
3. Falls Auswahlparamet
4. Parameterdaten 1: Gr

Feldbusadressen, Lev
Beschreibung siehe 8.

5. Parameterdaten 2: Da
Skalierung oder Ausbl
Parameterdaten.

6. Kontext: Zwischen der
Parameterdaten kann 
eingesetzt wird, z. B. in
Analogeingang AE1.

Information
Beachten Sie, d
Parameterbesc
die Datentabell
nicht angezeigt
enthält. 
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es Parameters.
r PreRead-Funktion.
r PreWrite-Funktion.
er PostRead-Funktion.
er PostWrite-Funktion.

er der Ausblendungsfunktion.

eit
eter hängt von folgenden Faktoren ab:

fslevel

r ein Parameter eingeführt wurden

l
ellen des Zugriffslevels in der DriveControlSuite das 
are (1.2 Weiterführende Dokumentationen). 

ameters A10 stellen Sie das Zugriffslevel für 
:
riff über das Bedienfeld
riff über CANopen oder EtherCAT 
riff über PROFIBUS oder PROFINET

A10[4] sind zwar vorhanden, aber zur Zeit nicht 
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.3 Parameterdaten
gende Daten werden zu einer Parameterbeschreibung angegeben:

ameterdaten 1
ab FW-Version: Die Firmware-Version, ab der ein Parameter vorhanden 
ist (siehe 8.1.4.4 Firmware).
Level R/W: Lese- und Schreiblevel des Parameters (siehe 8.1.4.1 
Zugriffslevel).
Achstyp: 
– Global: Der Parameter ist dem Antriebsregler zugeordnet.
– Achse: Der Parameter ist dem Achsbereich zugeordnet.
Datentyp: siehe 8.1.5 Datentypen.
Signifikante Stellen:
FreigabeAus:
– Ja: Parameter kann nur geändert werden, falls die Freigabe 

ausgeschaltet ist.
– Nein: Parameter kann unabhängig vom Zustand der Freigabe geändert 

werden.
Einheit: Einheit des Parameters, z. B. A oder mm.
Art: Parameterart.
Mapping: Mapping-Fähigkeit des Parameters.
– Ja: Parameter kann über den zyklischen Datenverkehr ausgetauscht 

werden.
– Nein: Parameter kann ausschließlich über den azyklischen 

Datenverkehr ausgetauscht werden.
Signifikante Stellen Faktor/NKS: 
PROFIBUS/PROFINET PNU/Subindex: Adresse für PROFIBUS- oder 
PROFINET-Anbindung.
CANopen/EtherCAT Index/Subindex: Adresse für CANopen- oder 
EtherCAT-Anbindung.

Parameterdaten 2
• Default: Defaultwert d
• PreRead: Nummer de
• PreWrite: Nummer de
• PostRead: Nummer d
• PostWrite: Nummer d
• LSB
• Endwert
• Skalierung
• Ausblendung: Numm
• DepFlags

8.1.4 Sichtbark
Die Sichtbarkeit der Param
• Das eingestellte Zugrif
• Ausblendfunktionen
• Gewählte Applikation
• Firmwareversion, in de

8.1.4.1 Zugriffsleve
Beachten Sie für das Einst
Bedienhandbuch der Softw
In den Elementen des Par
folgende Schnittstellen ein
• A10[0]: Parameterzug
• A10[2]: Parameterzug
• A10[3]: Parameterzug

Die Elemente A10[1] und 
wirksam.
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n

Wertebereich, dezimal
B in 1 Byte) 0, 1

henlos 0–255

henbehaftet -128–127

t, vorzeichenlos 0–65535

t, 
aftet

-32768–32767

pelwort, 
0–4294967295

pelwort, 
aftet

-2147483648–2147483647

infache 

Nach ANSI / IEEE 754
oppelte 

—

n —

n —

enlos —
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.4.2 Ausblendfunktionen
blendfunktionen blenden Parameter in Abhängigkeit von logischen 
ingungen aus. Zum Beispiel kann der Antriebsregler einen Encoder an der 
nittstelle X120 auswerten, falls das Klemmenmodul XI6 eingebaut ist. Sie 

ivieren die Auswertung, indem Sie den Parameter H120 X120-Funktion 
stellen. H120 ist sichtbar, falls Sie bei der Projektierung Ihres Antriebs in der 
eControlSuite die XI6 angegeben haben. Weitere Parameter werden 
ezeigt, falls H120 anders als 0:inaktiv eingestellt ist.

.4.3 Applikationen
likationen beinhalten verschiedene Funktionen, z. B. Drehzahl- oder 
itionssollwerte. Da jede Funktion unterschiedliche Parameter hat, verfügt 

e Applikation über einen unterschiedlichen Satz von Parametern. 

.4.4 Firmware
ameter können zu unterschiedlichen Firmwareversionen eingeführt werden 
r selbst in einer neuen Version vorhanden sein. In Dateien, die für ältere 
wareversionen projektiert wurden, sind diese Parameter oder ältere 

ameterversionen nicht sichtbar. Ab welcher Version ein Parameter oder 
e Version vorhanden ist, entnehmen Sie der Parameterbeschreibung

8.1.5 Datentype

Name Beschreibung
Bool 1 Bit (intern: LS

BYTE 1 Byte, vorzeic

INT8 1 Byte, vorzeic

WORD 2 Byte - 1 Wor

INT16
2 Byte - 1 Wor
vorzeichenbeh

DWORD
4 Byte - 1 Dop
vorzeichenlos

INT32 4 Byte - 1 Dop
vorzeichenbeh

REAL32
Fließkomma, e
Genauigkeit

REAL64
Fließkomma, d
Genauigkeit

STR8 Text, 8 Zeichen

STR16 Text, 16 Zeiche

STR80 Text, 80 Zeiche

64BYTE 8 Byte vorzeich
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, Parametergruppen und Parameter auswählen.
erte Parameterwerte übernehmen.

eter des Startdisplays anzeigen.
bene zurücknavigieren.
erte Parameterwerte verwerfen.
g quittieren. 

eter innerhalb einer Parametergruppe auswählen.
eterwerte ändern.

etergruppe auswählen.
nposition eines Parameters auswählen.

etrieb aktivieren/deaktivieren (eine Deaktivierung 
t das Löschen der Freigabe).

b im Lokalbetrieb freigeben, sofern parametriert.

usfallsichere Datenspeicherung: Taste 3 Sekunden 
rücken.
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2 Schnittstellen
 auf den Antriebsregler zuzugreifen, stehen Ihnen folgende Möglichkeiten 
 Verfügung.
nn Sie beispielsweise den Antrieb über den Lokalbetrieb steuern oder 
ameter ändern möchten, nutzen Sie das Bedienfeld des Antriebsreglers. 
nn Sie den Antriebsregler generell in Betrieb nehmen möchten, benötigen 
 die Software "DriveControlSuite". Über die DriveControlSuite können Sie 
likationen auswählen und entsprechende Daten auf den Antriebsregler 
rtragen. 

.1 Bedienfeld

.1.1 Aufbau
 Bedieneinheit besteht aus einem Grafikdisplay (LCD) und Sensortasten.

• Ebene
• Geänd

• Param
• Eine E
• Geänd
• Störun

• Param
• Param

• Param
• Zeiche

• Lokalb
bewirk

• Antrie

• Netza
lang d

OK

Esc

I/0
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Statusanzeige 3

E52 Antriebsreg-Info

[0] SD6A06

[1] 999

[2] 7000043
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.1.2 Menüstruktur und Navigation

OK EscParameter-

gruppen

Parameter

Esc

A:Antriebsregler

OK

C:MaschineB:Motor

Esc

B:Motor

B41 Mot.einmess.

B40 Phasentest

B24 Taktfreq.

Esc

OK

OK

B26 Motorencoder

2:X4-Encoder

Parameterwert ändern

B26 Motorencoder

B:Motor

B04 el. Typschild

B02 EMK-Konstante

B00 Motor-Typ

B310 BremsManagement

Parameter

rameter –

hnellzugriff

Statusanzeige

123.567°

0.000 Upm

0.0 A

3:Einschaltsperre

0.0 A 0.0 A

Statusanzeige 1

E49 UrsacheEinschSp.

01000011

E47 UrsacheEinschSp.

1:Freigabe

0.0 A

Statusanzeige 2

E19 Binäreingänge

0000000000000000

E27 Binärausgänge

0000000000000001

EscStatusanzeige

I80 Istposition

E08 Motorgeschw.

E00 I-Motor

E80 Betriebszustand

STARTDISPLAY

Esc Esc
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einstellung der Statusanzeige applikationsabhängig 
erden folgende Parameter angezeigt:

keit

welche Parameteradressen hinter den Werten der 
nen Sie in der Grundansicht die ESC-Taste gedrückt 

iten, die Statusanzeige zu ändern:
rameter anzeigen lassen: Tragen Sie dazu im 
tusanzeige Parameter die Adressen der Parameter 
assen wollen, z. B. A10[1] oder 1.I400. 
bsreglerdisplay als Ausgabemedium einer 
rung einsetzen: Stellen Sie dazu A142 = 1:Terminal 
uerung das Parameterarray A141.x beschreiben (je 
eterelement). Überträgt die Steuerung keine Werte, 

.

 Display-Zeilen lesen können Sie per Steuerung 
n welcher Zeile des Display aktuell angezeigt 
eile wird in einem Parameterelement dargestellt. Je 
erden nicht alle Zeilen und damit nicht alle 
t.

 das Display im Parameter A12 ein. Sie können zzt. 
, Englisch und Französisch.
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ameter – Schnellzugriff
r den Schnellzugriff greifen Sie direkt auf die Status der wichtigsten 
gnose-) Parameter zu. Diese Ebene besteht aus einem Startdisplay sowie 
 themenspezifischen Übersichten: 
tusanzeige 1 beispielsweise informiert über die Ursachen einer möglichen 
schaltsperre, Statusanzeige 2 gibt Auskunft über die analogen und binären 
- und Ausgänge, Statusanzeige 3 über generelle Daten des Antriebsreglers 
 Typ, Firmware, integrierte Optionsmodule etc.Sie navigieren innerhalb 
ser Ebene über die rechte und linke Pfeiltaste. 
 Parameter, die sich hinter den auf dem Startdisplay ausgegebenen Werten 
bergen, erreichen Sie über "ESC". Diese Parameter sind individuell 
figurierbar. 

ametergruppen
ameter sind aufgrund ihrer funktionalen Eigenschaften in Gruppen wie 
triebsregler", "Motor", "Maschine", "Klemmen" usw. zusammengefasst. 
 navigieren innerhalb dieser Ebene über die rechte und linke Pfeiltaste; über 
" wählen Sie eine der möglichen Gruppen aus.

ameter
iner Parametergruppe navigieren Sie über die obere und untere Pfeiltaste; 
r "OK" wählen Sie einen der möglichen Parameter aus.Wenn Sie einen 
ameterwert ändern möchten, wählen Sie über die rechte und linke 
iltaste die entsprechende Zeichenposition und über die obere und untere 
iltaste den neuen Wert. Änderungen übernehmen Sie mit "OK" oder 
werfen diese mit "Esc". 

8.2.1.3 Statusanze
Beachten Sie, dass die Vor
ist. In der Voreinstellung w
• I80 Istposition
• E08 Motorgeschwindig
• E00 I-Motor
• E80 Betriebszustand

Falls Sie erfahren wollen, 
Statusanzeige stehen, kön
halten. 

Sie haben zwei Möglichke
• Sie können andere Pa

Parameter A144.x Sta
ein, die Sie anzeigen l

• Sie können das Antrie
übergeordneten Steue
ein. Dann muss die Ste
Displayzeile ein Param
bleibt das Display leer

Im Parameterarray A140.x
auslesen, welche Inhalte i
werden. Der Inhalt einer Z
nach Displaydarstellung w
Parameterelemente befüll

8.2.1.4 Sprachen
Sie stellen die Sprache für
wählen zwischen Deutsch

Information
Beachten Sie, dass ein geänderter Parameterwert nur über die 
Speichertaste der Bedieneinheit netzausfallsicher gespeichert 
werden kann. 
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önnen nicht programmieren.
pplikationen laden und parametrieren. Die 
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.2 DriveControlSuite
 der Software DriveControlSuite nehmen Sie den Antrieb in Betrieb. Sie 
len in der Software eine Applikation und parametrieren sie für Ihre 
endung. Darüber hinaus bietet die DriveControlSuite umfangreiche 

glichkeiten für die Diagnose, z. B. die Scope-Funktionalität.

3 Zugriffslevel
existieren getrennte Zugriffslevel für Konfiguration und Parameter. Dadurch 
den Parameter ausgeblendet und die Ansicht der Konfiguration wird ab 
er bestimmten Ebene verriegelt. Sie wählen zwischen den Leveln 0, 1, 2 
 3.

.1 Parameterlevel
 können zwischen folgenden Parameterlevel wählen:
0: Beobachter; die elementaren Anzeigen sind beobachtbar. Allgemeine 
Parameter können geändert werden.
1: Normal; die wesentlichen Parameter der gewählten Applikation können 
beobachtet und geändert werden.
2: Erweitert; alle Parameter für die Inbetriebnahme und Optimierung der 
gewählten Applikation können beobachtet und geändert werden.
3: Service; Serviceparameter. Sie ermöglichen eine umfassende 
Diagnose.

 können für verschiedene Schnittstellen im Parameter A10[x] 
erschiedliche Level einstellen:
A10[0]: Zugriff über das Bedienfeld am Antriebsregler
A10[2]: Zugriff über Feldbussysteme CANopen oder EtherCAT
A10[3]: Zugriff über Feldbussysteme PROFIBUS oder PROFINET

 Elemente A10[1] und A10[4] sind ohne Funktion.

8.3.2 Konfigura

Das Konfigurationslevel be
• Level 0: Auf diesem Le

verfügbar.
Sie können Applikation
programmieren. 

• Level 1: Sie können au
parametrieren. Die Ap
geöffnet werden. Sie k

• Level 2: Sie können A
Applikation kann bis zu
können nicht programm

• Level 3: Sie können pr

Information
Beim Konfigura
Eine Level-3-Fr
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nisbeschreibung in Kapitel 16 Diagnose nicht mit 
rt sind, geben lediglich Hinweise auf mögliche 
 Display angezeigt.

ere Bereiche: 
tion
f abgeschlossen ist und die Konfiguration aktiv ist, 

ner Nummer gekennzeichneten Ereignisse den 
 dieser Ereignisse kann eine Quittierung am 
näreingang programmiert werden. Die 
e Gerätebedienung werden nicht beeinflusst. Zur 
d das Auftreten eines Ereignisses durch 
ählers vermerkt. Die Störungszähler sind in der 
interlegt. 
se ist parametrierbar, z. B. das Ereignis 

 Ablauffehler
s Antriebsreglers betreffen, werden mit dem Zeichen 
diesem Fall werden das Leistungsteil und die 
ienfelds abgeschaltet und die Kommunikation 
ckkehr zum normalen Betrieb ist nur durch Ab- und 
 Geräts möglich.
t
rden Konfiguration sowie Parameter-, Merker- und 
peichermodul geladen. Danach wird die 

t. Bei beiden Schritten können detaillierte 
eriert werden, die mit dem Zeichen ‚*' 
Falls kein Paramodul vorhanden ist oder ein Fehler 
us dem Speichermodul auftritt, erscheint in der 
eichnung *ParaModul ERROR. Kommt es zu einem 
r Konfiguration, wird *ConfigStrtERROR angezeigt. 

hler durch Aus-/Einschalten oder Übertragen einer 
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4 Ereignisse
ignisanzeigen am Display geben Ihnen Informationen über den Zustand 
 Antriebsreglers. Eine Auflistung der Ereignisanzeigen finden Sie in Kapitel 
Diagnose. 
 Reaktion auf ein Ereignis kann in vier Level eingerichtet sein: Inaktiv, 
ldung, Warnung oder Störung.
Ist ein Ereignis als Meldung parametriert, wird es in der unteren 
Displayanzeige blinkend angezeigt. Eine Applikation wird von einer 
Meldung nicht beeinflusst, d.h. der Betrieb läuft weiter. Eine Meldung wird 
nicht quittiert; sie steht an, bis die Ursache verschwindet.
Eine Warnung wird durch den entsprechenden, blinkenden Schriftzug 
angezeigt. Dazu wird das Ereignis angezeigt. Nach Ablauf einer 
festgelegten Zeit wird die Warnung in eine Störung gewandelt. Die 
verbleibende Zeit wird im Display angezeigt. Verschwindet die Ursache 
innerhalb der parametrierten Zeit, wird die Warnung zurückgesetzt. Eine 
Applikation wird von einer Warnung nicht beeinflusst.
Tritt ein Ereignis mit dem Level Störung auf, wechselt das Gerät sofort in 
den Gerätezustand Störungsreaktion. Das Ereignis wird in der unteren 
Displayzeile angezeigt. Eine Störung muss quittiert werden.
 einen Teil der Ereignisse gibt das Gerät Hinweise zur Ursache. Diese 
den durch eine Nummer gekennzeichnet und zusätzlich zur 
ignisanzeige im Display eingeblendet:

Ursachen, die in der Ereig
einer Nummer dokumentie
Fehler. Sie werden nicht im
Ereignisse betreffen mehr
• Bei aktiver Konfigura

Wenn der Geräteanlau
überwachen die mit ei
Betrieb. Für einen Teil
Bedienfeld oder per Bi
Kommunikation und di
weiteren Diagnose wir
Inkrementieren eines Z
Parametergruppe Z.. h
Ein Teil dieser Ereignis
39:TempGerät i2t. 

• Durch CPU erkannte
Fehler, die die CPU de
‚#' gekennzeichnet. In 
Menüfunktion des Bed
unterbrochen. Eine Rü
Wiedereinschalten des

• Fehler bei Gerätestar
Beim Geräteanlauf we
Signalwerte aus dem S
Konfiguration gestarte
Fehlermeldungen gen
gekennzeichnet sind. 
während des Ladens a
oberen Zeile die Kennz
Fehler beim Starten de
Sie beheben diese Fe
Konfiguration.
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1 Einleitung
 vorliegende Kapitel beschreibt grundlegende Einstellungen, die in jedem 
jekt für den Antriebsregler betrachtet und angepasst auf Ihre Anwendung 
genommen werden müssen. Beispiele dafür sind die Wahl einer 
rätezustandsmaschine, die Parametrierung der Einspeisung oder die 
stellung und Kalibrierung von analogen Eingängen.

2 Gerätesteuerung
.1 STÖBER-Gerätezustandsmaschine

 STÖBER-Gerätezustandsmaschine kennt folgende Zustände:
Die folgende Abbildung ze

Abb. 9-1 STÖBER-Geräte

zeichnung Verhalten
cht 
schaltbereit

• Die Elektronik ist spannungsversorgt.
• Der Selbsttest läuft.
• Die Initialisierung läuft.
• Es wird kein Moment vorgegeben.

schaltsperre • Software-/Hardwareinitialisierung ist abgeschlossen.
• Die Anwendung kann umparametriert werden.
• Es wird kein Moment vorgegeben.
• Die Sicherheitstechnik kann aktiv sein.

schaltbereit • Die Anwendung kann umparametriert werden.
• Es wird kein Moment vorgegeben.

geschaltet • Die Anwendung kann umparametriert werden.
• Es wird kein Moment vorgegeben.

trieb 
eigegeben

• Die Anwendung kann teilweise parametriert werden.
• Es wird ein Moment vorgegeben.

rung • Die Anwendung kann parametriert werden.
• Es wird kein Moment vorgegeben.

Störungsreaktion 
Aktiv

• D
w

• E
(A

• E

Schnellhalt Aktiv • D
w

• D
• E

Bezeichnung Verha

Nich

Ein

Ei

E

Betr
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Ein

Ein
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gende Bedingungen gelten für die Zustandswechsel:

standswechsel Bedingungen
Geräteanlauf > Nicht Einschaltbereit Steuerteilversorgung eingeschaltet

Nicht Einschaltbereit > Einschaltsperre Selbsttest fehlerfrei 
UND Initialisierung abgeschlossen

Einschaltsperre > Einschaltbereit (Freigabe inaktiva) ODER aktiver Autostartb))
UND Zwischenkreis geladenc)

UND Sicherheitstechnik deaktiviert
UND eine Achse aktivd)

UND IGB-Motionbus inaktive) ODER (IGB-Motionbus akt
IGB-Ausnahmebetrieb aktivg) ODER Lokalbetrieb aktivh)

Einschaltbereit > Eingeschaltet Freigabe aktiva)

Eingeschaltet > Betrieb freigegeben Freigabe aktiva)

Eingeschaltet > Einschaltbereit Freigabe inaktiva)

Einschaltbereit > Einschaltsperre Zwischenkreis nicht aufgeladenc)

ODER Sicherheitstechnik aktivd) 
ODER Achse inaktive)

ODER (IGB-Motionbus aktivf) UND IGB-Zustand ungleic
inaktivh) UND Lokalbetrieb inaktivi))

Betrieb Freigegeben > Schnellhalt Aktiv Signal Schnellhalt aktivi)

ODER (Freigabe inaktiva) UND Signal Schnellhalt bei Fr

Schnellhalt Aktiv > Betrieb freigegeben Freigabe aktiva)

UND Signal Schnellhalt inaktivj)

UND Schnellhalt-Ende erreichtj)

Schnellhalt Aktiv > Einschaltbereit Freigabe inaktiva)

UND Schnellhalt-Ende erreichtj)

Schnellhalt Aktiv > Einschaltsperre Sicherheitstechnik aktivd)

Betrieb Freigegeben > Einschaltbereit Freigabe inaktiva)

UND Schnellhalt bei Freigabe aus inaktivj)
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chten Sie zur Erläuterung der IGB-Zustände und des IGB-Ausnahmebetriebs das Kapitel 14 Kommunikatio

Betrieb Freigegeben > Einschaltsperre Sicherheitstechnik aktivd)

Eingeschaltet > Einschaltsperre Zwischenkreis nicht geladenc)

ODER Sicherheitstechnik aktivd)

ODER (IGB-Motionbus aktivf) UND IGB-Zustand ungleic
inaktivh) AND Lokalbetrieb inaktivi))

Alle Zustände > Störungsreaktion Aktiv Störung erkanntj)

Störungsreaktion Aktiv > Störung Störungsreaktion abgeschlossenk)

Störung > Einschaltsperre keine Störungk)

UND steigende Flanke des Signals Quittierungk)

iehe Kap. 9.2.3.1 STÖBER-Gerätezustandsmaschine
iehe Kap. 9.2.4 Autostart
iehe Kap. 9.5 Energiemanagement
iehe Kap. 9.3 Achsverwaltung
iehe Kap. 14 Kommunikation
ehe Kap. 14 Kommunikation
iehe Kap. 14 Kommunikation
iehe Kap. 14 Kommunikation
ehe Kap. 9.4 Lokalbetrieb
ehe Kap. 9.2.5 Schnellhalt
iehe Kap. 8.4 Ereignisse

standswechsel Bedingungen
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0: 
1: 

2: 

3: 

Der IGB-Motionbus ist projektiert, aber:
• A124 IGB Ausnahmezustand ist nicht 

aktiviert oder
• A155 IGB-Zustand ist ungleich 3 oder
• IGB-Motionbus ist nicht aufsynchronisiert  

(siehe A182 IGB Motionbus 
Bedingungen).

Die Sicherheitsfunktion STO ist aktiv 
(Safe Torque Off).
Nur CiA 402:
Das Kommando (Steuerwort A515, Bit 0, 1, 2, 
3, 7) ist Quick stop.
Nur CiA 402:
Das Kommando (Steuerwort A515, Bit 0, 1, 2, 
3, 7) ist nicht Shutdown.
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tand der Gerätesteuerung.
 Zustandsmaschine der Gerätesteuerung gibt die Antriebsfunktion und das 
stungsteil frei oder sperrt diese.

ache für den Zustand Einschaltsperre der Gerätezustandsmaschine.
 Anzeige wechselt alle 1,5 Sekunden wenn mehrere Ursachen gleichzeitig 
handen sind.

8  Gerätezustand Version 0

7  Ursache Einschaltsperre Version 1

inaktiv
Freigabe In Abhängigkeit von der jeweiligen 

Gerätezustandsmaschine gilt:
• CiA 402: 

X1.Freigabe ist inaktiv ("Low"); 
X1.Freigabe muss immer aktiv sein.

• STÖBER-Gerätezustandsmaschine:
A34 Autostart ist inaktiv und X1.Freigabe 
ist aktiv; 
X1 Freigabe muss "Low" sein 
(Schutz gegen automatischen 
Wiederanlauf).

Netz/ Zwischenkreis • Netzspannung ist nicht vorhanden/reicht 
nicht aus oder

• A38 DC-Einspeisung ist nicht aktiv.
Achse • Keine Achse aktiv oder

• die Achsumschaltung läuft.

4: IGB-Motionbus

5: STO aktiv

6: Schnellhalt

7: Steuerwort
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 einen menschlichen Beobachter steht E47 zur 
tung durch eine Steuerung steht E49 zur Verfügung.

riebszustandes entsprechend der Betriebsanzeige. 
en.

E4

Bi
0

1

2

3

4

Nur CiA 402:
Das Kommando (Steuerwort A515, Bit 0, 1, 2, 3, 
7) ist Quick stop.

Nur CiA 402:
Das Kommando (Steuerwort A515, Bit 0, 1, 2, 3, 
7) ist nicht Shutdown.

—

stand Version 1

Kommentar
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 die Auswertung durch einen menschlichen Beobachter steht E47 zur 
fügung. Für die Auswertung durch eine Steuerung steht E49 zur Verfügung.

ache für den Zustand "Einschaltsperre".  Jedes Bit codiert eine Ursache.

Für die Auswertung durch
Verfügung. Für die Auswer

Anzeige des aktuellen Bet
Nützlich bei Feldbusabfrag

9  Ursache Einschaltsperre Version 1

t Beschreibung Kommentar
Freigabe In Abhängigkeit von der jeweiligen 

Gerätezustandsmaschine gilt:
• CiA 402: 

X1.Freigabe ist inaktiv ("Low"); 
X1.Freigabe muss immer aktiv sein.

• STÖBER-Gerätezustandsmaschine:
A34 Autostart ist inaktiv und X1.Freigabe ist 
aktiv; 
X1 Freigabe muss "Low" sein 
(Schutz gegen automatischen Wiederanlauf).

Netz/
Zwischenkreis

• Netzspannung ist nicht vorhanden/reicht 
nicht aus oder

• A38 DC-Einspeisung ist nicht aktiv.

Achse • Keine Achse aktiv oder
• die Achsumschaltung läuft.

Motionbus Der IGB-Motionbus ist projektiert, aber:
• A124 IGB Ausnahmezustand ist nicht 

aktiviert oder
• A155 IGB-Zustand ist ungleich 3 oder
• IGB-Motionbus ist nicht aufsynchronisiert  

(siehe A182 IGB Motionbus Bedingungen).

STO Die Sicherheitsfunktion STO ist aktiv 
(Safe Torque Off).

5 Schnellhalt

6 Steuerwort

7 Reserviert

E80  Betriebszu

Bit Beschreibung
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6

Bit 7 in A180 wird mit jedem Zyklus der 
Gerätesteuerung in Bit 7 in E200 
kopiert.
Wird das Bit 7 in A180 durch die 
übergeordnete SPS getoggelt, dann 
kann diese über E200 einen 
abgeschlossenen Kommunikations-
zyklus (Daten senden, auswerten, 
zurücksenden) erkennen.

trol Byte 2 Version 0

Kommentar
Wenn die Quelle A167 auf Parameter 
steht.
Beobachtung über A300.
Ohne Funktion

ter bestimmt das Verhalten des Antriebsreglers bei 
d kann durch einen Fernwartungsvorgang durch 
unbeabsichtigt nachteilig verändert werden 
erbindung, Datenverlust). Sie haben zwei 
eine unbeabsichtigte Veränderungen zu verhindern:
m Verbindungsaufbau die Daten aus dem 

e eine dem Antriebsregler zugehörige Projektdatei, 
rameter korrekt eingestellt ist.

Kommentar
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.1.1 Steuerwort und Statuswort

uerbyte.

Steuerbyte2.

80  Device Control Byte Version 0

t Beschreibung Kommentar
Zusatz-Freigabe Wirkt zusätzlich zur Klemmen-

Freigabe X1 wenn A60 auf Parameter 
steht.
Beobachtung über A300.

Quittierung Quittierung von Gerätestörungen wenn 
A61 auf Parameter steht.
Beobachtung über A301.

/Schnellhalt Wenn A62 auf Parameter steht.
Beobachtung über A302.

 4 Achs-Selektor Bei Mehrachsbetrieb wird hier die zu 
aktivierende Achse angewählt wenn 
A63 und A64 auf Parameter stehen.
Beobachtung über A303 und A304.

Bit 4 Bit 3 Achse
0 0 1
0 1 2
1 0 3
1 1 4
Achs-Disable Alle Achsen deaktivieren (kein Motor 

zugeschaltet), wenn A65 auf 
Parameter steht.
Beobachtung über A305.

Bremse bedingungslos öffnen Lüft-Override wenn F06 auf Parameter 
und F92 auf intern steht.

7 Handshake-Bit

A181  Device Con

Bit Beschreibung
0 Fernwartung

1 - 7 Reserviert

Information
Dieser Parame
Fernwartung un
Überschreiben 
(Abbruch der V
Möglichkeiten, 
- Lesen Sie bei
Antriebsregler.
- Verwenden Si
in der dieser Pa

Bit Beschreibung
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Kommentar
Entspricht E48 = 1.
Ursache für Einschaltsperre 
siehe E47 und E49
Entspricht E81 = 2
Entspricht E81 =1

rnwartung Entspricht A170
v Entspricht A926

Ohne Funktion

 2 Version 0

Kommentar
haft Entspricht E79[0]
haft Entspricht E79[1]
haft Entspricht E79[2]
fallen Alle verwendeten Bremsen. 

Entspricht F08[0].
tet Alle verwendeten Bremsen. 

Entspricht F09[0].
Entspricht I97
Entspricht I188

iver Endschalter Entspricht I805
tiver Endschalter Entspricht I806

Entspricht I86
Ab Firmware Version 6.0-E.
Ohne Funktion
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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tusbyte.
Element 0:

• Element 1:

Statuswort mit zusätzliche

00  Device Status Byte Version 0

t Beschreibung Kommentar
Freigegeben 1 = der Antrieb ist bereit, keine Störung

Entspricht E48 = 4

Störung 1 = der Antrieb ist in Störung oder eine 
Störungsreaktion ist aktiv
Entspricht E48 = 5 oder 6

Schnellhalt aktiv 1 = Schnellhalt aktiv.
Entspricht E48 = 7

 4 Aktive Achse Bei Mehrachsbetrieb anzeige der aktiven 
Achse.

Bit 4 Bit 3 Achse

0 0 1

0 1 2

1 0 3

1 1 4

Achse in E84 ist aktiv

Lokalbetrieb ist aktiv I188

Handshake-Bit Bit 7 in E200 wird mit jedem Zyklus der 
Gerätesteuerung von Bit 7 in A180 kopiert
Wird das Bit 7 in A180 durch die 
übergeordnete SPS getoggelt, dann kann 
diese über E200 einen abgeschlossenen 
Kommunikationszyklus (Daten senden, 
auswerten, zurücksenden) erkennen.

Bit Beschreibung
0 Einschaltsperre

1 Warnung
2 Meldung
3 Rückmeldung Fe
4 Begrenzung akti
5 - 7 Reserviert

E201  Statuswort

Bit Beschreibung
0 Betriebsbereitsc
1 Betriebsbereitsc
2 Betriebsbereitsc
3 Bremse ist einge

4 Bremse ist gelüf

5 Sollwertbereit
6 Tippen aktiv
7 Wirksamer posit
8 Wirksamer nega
9 In Referenz

10 - 15 Reserviert



ID 4 166

Antriebsregler9
Ha

9.2
Fol
Zus
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.2 Gerätezustandsmaschine nach CiA 402
gende Abbildung zeigt die Gerätezustände und die möglichen 
tandswechsel gemäß CiA  402.

Nicht Einschaltbereit

Einschaltsperre

Einschaltbereit

Eingeschaltet

Betrieb freigegeben Schnellhalt aktiv

Störung

Störungsreaktion aktiv

0

2

1

3

4

6

7

11

8

9

13

10

14

15

12

5

Fault reaction active
(Störungsreaktion aktiv)

Fault
(Störung)

Not ready to switch on
(Selbsttest)

Quick stop
(Schnellhalt aktiv)

Switch on disabled
(Einschaltsperre)

Ready to switch on
(Einschaltbereit)

Switched on
(Eingeschaltet)

Operation enabled
(Betrieb freigegeben)
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 (IGB-Zustand = 3:IGB-Motionbus OR IGB-

3

4

5

6

7

B-Motionbus UND IGB-Ausnahmebetrieb inaktiv 

8
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 Bedingungen für die Wechsel der Zustandsmaschine gibt folgende Tabelle an.

standswechsel Bedingungen
Geräteanlauf > Selbsttest Steuerteilversorgung eingeschaltet.

Selbsttest > Einschaltsperre Selbsttest fehlerfrei 
UND Initialisierung abgeschlossen.

Einschaltsperre > Einschaltbereit Freigabe aktiv
UND Zwischenkreis geladen
UND Kommando Shutdown 
UND Sicherheitstechnik deaktiviert
UND IGB-Motionbus inaktiv ODER (IGB-Motionbus aktiv UND
Ausnahmebetrieb aktiv ODER Lokalbetrieb aktiv)).

Einschaltbereit > Eingeschaltet Freigabe aktiv
UND Kommando Switch on

Eingeschaltet > Betrieb freigegeben Freigabe aktiv
UND Kommando Enable operation

Betrieb freigegeben > Eingeschaltet Freigabe aktiv
UND Kommando Disable operation

Eingeschaltet > Einschaltbereit Freigabe aktiv
UND Kommando Shutdown

Einschaltbereit > Einschaltsperre Freigabe inaktiv
ODER Zwischenkreis nicht aufgeladen
ODER Kommando Quick stop
ODER Kommando Disable voltage
ODER Sicherheitstechnik aktiv
ODER (IGB-Motionbus aktiv UND IGB-Zustand ungleich 3:IG
UND Lokalbetrieb inaktiv)

Betrieb freigegeben > Einschaltbereit Kommando Shutdown
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Betrieb freigegeben > Einschaltsperre Freigabe inaktiv
ODER Kommando Disable voltage
ODER Sicherheitstechnik aktiv

Eingeschaltet > Einschaltsperre Freigabe inaktiv
ODER Zwischenkreis nicht geladen
ODER Kommando Quick stop
ODER Kommando Disable voltage
ODER Sicherheitstechnik aktiv
ODER (IGB-Motionbus aktiv UND IGB-Zustand ungleich 3:IG
UND Lokalbetrieb inaktiv)

Betrieb freigegeben > Schnellhalt Kommando Quick stop
ODER (Freigabe inaktiv UND Signal Schnellhalt bei Freigabe

Schnellhalt > Einschaltsperre Schnellhalt beendet 
ODER Zwischenkreis unterhalb 130 V
ODER Sicherheitstechnik aktiv
ODER Kommando Disable voltage

Alle Zustände > Störungsreaktion Aktiv Störung erkannt

Störungsreaktion Aktiv > Störung Störungsreaktion abgeschlossen

Störung > Einschaltsperre Kommando Fault reset (Positive Flanke)

standswechsel Bedingungen
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Bezeichnung nach CiA 402
Not ready to switch on

Switch on disabled

Ready to switch on

Switched on

Operation enabled

Fault

Fault reaction active

Quick stop active

and Version 0
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 Zustandswechsel muss die Gerätezustandsmaschine bestimmte 
mandos erhalten. Die Kommandos ergeben sich als Bitkombination im 

uerwort nach CiA 402 (Parameter A515 Controlword). Folgende Tabelle 
t die Zustände der Bits in A515 und ihre Kombination für die Kommandos 

t X markierte Bits sind irrelevant).

er STÖBER-Gerätezustandsmaschine existieren die gleichen Zustände 
 in der Gerätezustandsmaschine nach CANopen-Geräteprofil CiA 402.

gende Tabelle listet die herstellerspezifischen Bezeichnungen und die 
eichnungen nach CiA auf.

Zustand der Gerätesteuer
Die Zustandsmaschine de
Leistungsteil frei oder spe

mmando

Bit des Steuerworts (A515 Controlword)
Bit 7 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Fault 
reset

Enable 
operation

Quick 
stop

Enable 
voltage

Switch 
on

utdown 0 X 1 1 0

itch on 0 0 1 1 1

sable voltage 0 X X 0 X

ick stop 0 X 0 1 X

sable operation 0 0 1 1 1

able operation 0 1 1 1 1

ult reset
Pos. 

Flanke
X X X X

STÖBER Bezeichnung
Selbsttest

Einschaltsperre

Einschaltbereit

Eingeschaltet

Betrieb freigegeben

Störung

Störungsreaktion aktiv

Schnellhalt aktiv

E48  Gerätezust
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E4

0: 
1: 

2: 

3: 

4: 

5: 

Nur CiA 402:
Das Kommando (Steuerwort A515, Bit 0, 1, 2, 3, 7) 
ist Quick stop.
Nur CiA 402:
Das Kommando (Steuerwort A515, Bit 0, 1, 2, 3, 7) 
ist nicht Shutdown.
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ache für den Zustand Einschaltsperre der Gerätezustandsmaschine.
 Anzeige wechselt alle 1,5 Sekunden wenn mehrere Ursachen gleichzeitig 
handen sind.

Für die Auswertung durch
Verfügung. Für die Auswer

7  Ursache Einschaltsperre Version 1

inaktiv
Freigabe In Abhängigkeit von der jeweiligen 

Gerätezustandsmaschine gilt:
• CiA 402: 

X1.Freigabe ist inaktiv ("Low"); 
X1.Freigabe muss immer aktiv sein.

• STÖBER-Gerätezustandsmaschine:
A34 Autostart ist inaktiv und X1.Freigabe ist 
aktiv; 
X1 Freigabe muss "Low" sein 
(Schutz gegen automatischen Wiederanlauf).

Netz/ Zwischenkreis • Netzspannung ist nicht vorhanden/reicht nicht 
aus oder

• A38 DC-Einspeisung ist nicht aktiv.
Achse • Keine Achse aktiv oder

• die Achsumschaltung läuft.
IGB-Motionbus Der IGB-Motionbus ist projektiert, aber:

• A124 IGB Ausnahmezustand ist nicht aktiviert 
oder

• A155 IGB-Zustand ist ungleich 3 oder
• IGB-Motionbus ist nicht aufsynchronisiert  

(siehe A182 IGB Motionbus Bedingungen).
STO aktiv Die Sicherheitsfunktion STO ist aktiv 

(Safe Torque Off).

6: Schnellhalt

7: Steuerwort
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Nur CiA 402:
Das Kommando (Steuerwort A515, Bit 0, 1, 2, 3, 
7) ist nicht Shutdown.

—

stand Version 1

Kommentar
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ache für den Zustand "Einschaltsperre".  Jedes Bit codiert eine Ursache.

Für die Auswertung durch
Verfügung. Für die Auswer

Anzeige des aktuellen Bet
Nützlich bei Feldbusabfrag

9  Ursache Einschaltsperre Version 1

t Beschreibung Kommentar
Freigabe In Abhängigkeit von der jeweiligen 

Gerätezustandsmaschine gilt:
• CiA 402: 

X1.Freigabe ist inaktiv ("Low"); 
X1.Freigabe muss immer aktiv sein.

• STÖBER-Gerätezustandsmaschine:
A34 Autostart ist inaktiv und X1.Freigabe ist 
aktiv; 
X1 Freigabe muss "Low" sein 
(Schutz gegen automatischen Wiederanlauf).

Netz/
Zwischenkreis

• Netzspannung ist nicht vorhanden/reicht 
nicht aus oder

• A38 DC-Einspeisung ist nicht aktiv.

Achse • Keine Achse aktiv oder
• die Achsumschaltung läuft.

Motionbus Der IGB-Motionbus ist projektiert, aber:
• A124 IGB Ausnahmezustand ist nicht 

aktiviert oder
• A155 IGB-Zustand ist ungleich 3 oder
• IGB-Motionbus ist nicht aufsynchronisiert  

(siehe A182 IGB Motionbus Bedingungen).

STO Die Sicherheitsfunktion STO ist aktiv 
(Safe Torque Off).

Schnellhalt Nur CiA 402:
Das Kommando (Steuerwort A515, Bit 0, 1, 2, 3, 
7) ist Quick stop.

6 Steuerwort

7 Reserviert

E80  Betriebszu

Bit Beschreibung
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0

1
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6

7

8

9
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13

ific Bremsansteuerung
1 = Lüft-Override bei interner 
Bremsansteuerung, wenn F06 auf 
Intern und F92 auf Parameter 
steht.
1 = Bremse lüften bei externer 
Bremsansteuerung, wenn F06 auf 
Extern steht.

ific Ohne Funktion

Kommentar
1 = Start Referenzierung

n 1 = Aktivierung Interpolation

1 = Tippen in positive Richtung

1 = Tippen in negative Richtung

Kommentar
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.2.1 Steuerwort und Statuswort

uerwort.

Beschreibung der Betriebs

Entspricht Objekt Index 60

15  Controlword Version 1

t Beschreibung Kommentar
Switch on

Enable voltage

Quick stop 1 = Kein Schnellhalt angefordert

Enable operation

 5 Operation mode specific Abhängig von der aktiven 
Betriebsart A542.
Siehe Tabelle Betriebsart- 
abhängige Bits.

Operation mode specific Ohne Funktion

Fault reset

Optional Ohne Funktion

Operation mode specific Ohne Funktion

Reserved Reserviert

Manufacturer specific Achs Selektor Bit 0.
Wenn A63 auf Parameter steht.

Manufacturer specific Achs Selektor Bit 1.
Wenn A64 auf Parameter steht.

Manufacturer specific Achs Disable.
Wenn A65 auf Parameter steht.

14 Manufacturer spec

15 Manufacturer spec

Bit Betriebsart
4 Homing mode

4 Interpolated positio

4 Tippen

5 Tippen

Bit Beschreibung
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1

2

3

4

5

6

7

8

9
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11

12
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Kommentar
1 = Referenz erreicht

n mode 1 = Interpolation aktiv

 position mode 1 = Antrieb folgt

 velocity mode 1 = Antrieb folgt

 torque mode 1 = Antrieb folgt

1 = Fehler bei 
Referenzierung

 position mode 1 = Schleppfehler
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tuswort.

Beschreibung der Betriebs

Entspricht Objekt Index 60

16  Statusword Version 1

t Beschreibung Kommentar
Ready to switch on

Switched on

Operation enabled

Fault

Voltage enabled

Quick stop 1 = Kein Schnellhalt aktiv

Switch on disabled

Warning

Manufacturer specific 1 = Meldung

Remote

Target reached

Internal limit active

 - Operation mode specific Abhängig von der 
aktiven Betriebsart A542
Siehe Tabelle 
Betriebsart-abhängige 
Bits

 - Manufacturer specific PLL A298 Bit 0
PLL A298 Bit 1

Bit Betriebsart
12 Homing mode

12 Interpolated positio

12 Cyclic synchronous

12 Cyclic synchronous

12 Cyclic synchronous

13 Homing mode

13 Cyclic synchronous
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chine nach CiA 402 ist für die Freigabe das Signal 
ant. 
 eine Ausschaltverzögerung im Parameter A43 

nal in der Gerätezustandsmaschine logisch mit den 
maschine verknüpft wird (siehe Kapitel 9.2.2 
nach CiA 402).

 Unterdrückung von kurzen Low-Impulsen auf 

schluss von Sicherheitseinrichtungen notwendig, 
iagnose verwendet werden.

ngszeit bewirkt eine um A43 verzögerte Reaktion 
eigabe.

r Berechnung eines Halteweges berücksichtigt 

BE

X1

BE
usschaltverzögerung Version 0

Geräte-
steuerung,
Schnellhalt

3
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.3 Freigabe
chten Sie die Unterschiede in den Signalpfaden bei den verschiedenen 

rätezustandsmaschinen.

.3.1 STÖBER-Gerätezustandsmaschine

er STÖBER-Gerätezustandsmaschine ist die UND-Verknüpfung aus dem 
nal an X1.4 und Zusatzfreigabe relevant.
 das binäre Signal an X1.4 kann eine Ausschaltverzögerung in A43 
ametriert werden. 
 Quelle der Zusatzfreigabe stellen Sie in A60 ein. Sie können zwischen dem 
ten Signalwert 1:High (aktiv), den binären Eingängen sowie der Anbindung 
 Feldbus (2:Parameter) wählen. Bei einer Anbindung per Feldbus liefert das 
A180.0 das Signal.

9.2.3.2 Gerätezust

In der Gerätezustandsmas
an der Klemme X1.4 relev
Sie können für das Signal
parametrieren.
Beachten Sie, dass das Sig
Kommandos der Zustands
Gerätezustandsmaschine 

9.2.3.3 Parameter

Ausschaltverzögerung zur
X1.Freigabe.
Diese Funktion ist beim An
falls OSSD-Impulse zur D

ACHTUNG

Sachschaden!
Die eingestellte Verzögeru
auf das Abschalten der Fr

 Diese Zeit muss bei de
werden.

&
Geräte-
steuerung,
Schnellhalt

1

2:Parameter

1

1 4:BE1-invers

5:BE2
6:BE2-invers

1:High
A300

E19.1

E19.2

A60

A43

3:BE1

.4

.

.

.

2
A43  Freigabe-A

X1.4

A4
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 werden UND-verknüpft. Die Leistungsendstufe des 
 nur freigegeben, wenn beide Signale HIGH sind.

als Freigabe am Eingang der Gerätesteuerung wird 

A6

A1

Bi
0

1

2

3 -
4

Alle Achsen deaktivieren (kein 
Motor zugeschaltet), wenn A65 
auf Parameter steht.
Beobachtung über A305.

los öffnen Lüft-Override, wenn F06 auf 
Parameter und F92 auf intern 
steht.

Bit 7 in A180 wird mit jedem 
Zyklus der Gerätesteuerung in 
Bit 7 in E200 kopiert.
Wird das Bit 7 in A180 durch die 
übergeordnete SPS getoggelt, 
dann kann diese über E200 einen 
abgeschlossenen 
Kommunikationszyklus (Daten 
senden, auswerten, 
zurücksenden) erkennen.

igabe Version 0

e Version 0

Kommentar
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stellung der Signalquelle für das Signal Zusatz-Freigabe.

uerbyte.

Anzeige des aktuellen We
Schnittstelle zur Geräteste
Das Signal Zusatz-Freigab
Klemme X1. Beide Signale
Antriebsreglers wird somit

Der Pegel des binären Sign
angezeigt.

0  Zusatz-Freigabe Quelle Version 0

80  Device Control Byte Version 0

t Beschreibung Kommentar
Zusatz-Freigabe Wirkt zusätzlich zur Klemmen-

Freigabe X1, wenn A60 auf 
Parameter steht.
Beobachtung über A300.

Quittierung Quittierung von Gerätestörungen, 
wenn A61 auf Parameter steht.
Beobachtung über A301.

/Schnellhalt Wenn A62 auf Parameter steht.
Beobachtung über A302.

 Achs-Selektor Bei Mehrachsbetrieb wird hier die 
zu aktivierende Achse angewählt, 
wenn A63 und A64 auf 
Parameter stehen.
Beobachtung über A303 und 
A304.

Bit 4 Bit 3 Achse

0 0 1

0 1 2

1 0 3

1 1 4

5 Achs-Disable

6 Bremse bedingungs

7 Handshake-Bit

A300  Zusatz-Fre

A306  X1.Freigab

Bit Beschreibung
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hreibung der STÖBER-Gerätezustandsmaschine.
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ür die Anlage oder Maschine geltenden Normen und 
t.

i STÖBER-Gerätezustandsmaschine eingesetzt 
BER-Gerätezustandsmaschine). 
ktiv, wechselt der Antriebsregler auch dann von 
erre nach Einschaltbereit, wenn die Freigabe aktiv ist.

 bei der STÖBER-Gerätezustandsmaschine.

f!
n der Antriebsregler sofort vom Gerätezustand 
ieb freigegeben wechseln!

hreibung der STÖBER-Gerätezustandsmaschine.

tostart nur, wenn dieses Verhalten unter 
ür die Anlage oder Maschine geltenden Normen und 
t.

A3

A9

E1

Bi
0

1 -
13

14
15

Version 0
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 Pegel des binären Signals X1.Freigabe wird invertiert angezeigt.

atz-Freigabe-Signal der Achse an die Gerätesteuerung. In der 
rätesteuerung erfolgt eine logische UND-Verknüpfung mit dem Freigabe-
nal (normalerweise vom Binäreingang X1.Freigabe).

mmenwert der Binäreingänge und der Freigabe.

9.2.4 Autostart

WARNUNG!

Unerwarteter Motoranlau
Ist der Autostart aktiv, kan
Einschaltsperre nach Betr

 Beachten Sie die Besc

 Verwenden Sie den Au
Berücksichtigung der f
Vorschriften zulässig is

Der Autostart kann nur be
werden (s. Kap. 9.2.1 STÖ
Ist der Autostart A34 = 1:a
Gerätezustand Einschaltsp

Aktivierung des Autostarts

WARNUNG!

Unerwarteter Motoranlau
Ist der Autostart aktiv, kan
Einschaltsperre nach Betr

 Beachten Sie die Besc

 Verwenden Sie den Au
Berücksichtigung der f
Vorschriften zulässig is

07  X1.Freigabe invers Version 0

10  SysZusatzFreigabeEingang Version 0

Information
Wenn die DriveControlSuite eine Verbindung zum Antriebsregler 
herstellt, wird dieser Parameter immer gelesen, auch wenn in der 
DriveControlSuite als Datenrichtung Parameter schreiben 
angegeben wurde.

9  Binäreingänge Version 0

t Beschreibung Kommentar
Freigabe

 Binäreingang 1 bis Binäreingang 13

 - Reserviert Ohne Funktion

A34  Autostart
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entengrenzwerte wie C03 positives M/F-max./C05 
n ignoriert. Für eine ausführliche Beschreibung der 
en Sie Kapitel 13.6 Drehmoment, Kraft begrenzen.

ler nicht, den Motor mit der Rampe I17 in der Zeit 
 Stillstand zu bringen, trudelt der Motor aus: 

urch Austrudeln

de wird aktiviert 
se, wenn der Motor zum Stillstand gekommen ist.

e, wenn die Bremse eingefallen ist (F08 Bremse 

ng

de

n

t

2

1

A39

t=v/I17
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.5 Schnellhalt
 einem Schnellhalt bringt der Antriebsregler den angeschlossenen Motor in 
zer Zeit zum Stillstand. Beachten Sie, dass ein Schnellhalt immer in 
hzahlregelung und ohne Ruckbegrenzung ausgeführt wird.

 die Auslösung des Schnellhalts stehen verschiedene Signale zur 
fügung. Beachten Sie die Unterschiede zwischen der STÖBER-
rätezustandsmaschine (Signalpfad siehe Kapitel 9.2.5.1) und der 
rätezustandsmaschine nach CiA 402 (Signalpfad siehe Kapitel 9.2.5.2).
ls ein Schnellhalt ausgelöst wird, wechselt die Gerätezustandsmaschine in 
 Zustand Schnellhalt. Der Motor wird mit der in I17 Schnellhalt-
zögerung eingestellten Rampe gebremst. Beachten Sie, dass I17 von 
schiedenen Quellen beschrieben werden kann. Zum Beispiel wird in der 
likation Controller Based Mode A578 Quick stop deceleration nach I17 
iert. 

hrend des Schnellhalts gilt die Momentengrenze C08 Schnellhalt M/F-max. 
chten Sie, dass das in C08 eingestellte Moment verringert werden kann, 
 durch C08 eine Betriebsgrenze der Antriebsreglers oder des Motors 

verletzt wird. Andere Mom
negatives M/F-max. werde
Momentengrenzen beacht

Schafft es der Antriebsreg
A39 t-max. Schnellhalt zum

1 Sollwert
2 tatsächlicher Verlauf d

Das Signal Schnellhalt En
• bei Motoren ohne Brem
• bei Motoren mit Brems

eingefallen).

Auslösung

Schnellhalt Ende

n

t

I17

Auslösu

Schnellhalt En
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9.2

1
2

3

bschalten der Freigabe.

das Signal Schnellhalt. Das Signal löst einen 
us. Beachten Sie, dass das Signal LOW-aktiv 
 LOW-Pegel löst einen Schnellhalt aus.

rts des Signals QuickStp (Schnellhalt) an der 
uerung (Konfiguration, Baustein 100107).
t einen Schnellhalt des Antriebs aus. I17 ist die 
usschlaggebend für die Bremszeit (siehe auch A39 

85hex Subindex 0hex Quick stop deceleration nach 

erätesteuerung an die Achse(n). Zeigt an, dass die 
hnellhalt erzwingt, der in Drehzahlregelung 
ertverarbeitung der Achse muss diesen mit Priorität 
rbeitung unterstützen.

BE

BE

chnellhalt Version 0

lt Quelle Version 0

lt Version 0

 deceleration Version 1

lhaltAusgang Version 0
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.5.1 STÖBER-Gerätezustandsmaschine

falls zulässig für das jeweilige Ereignis und falls in A29 aktiviert. Beachten 
Sie dazu die Beschreibung der Ereignisse, s. Kap. 16
falls aktiviert in A44

.5.2 Gerätezustandsmaschine nach CiA 402

s. Kapitel 9.2.2
falls zulässig für das jeweilige Ereignis und falls in A29 aktiviert. Beachten 
Sie dazu die Beschreibung der Ereignisse, s. Kap. 16
falls aktiviert in A44

9.2.5.3 Parameter

Verhalten des Motors bei A

Einstellung der Quelle für 
Schnellhalt des Antriebs a
ausgewertet wird, d.h. ein

Anzeige des aktuellen We
Schnittstelle zur Geräteste
Das Signal Schnellhalt lös
festgelegte Verzögerung a
und A45).

Schnellhalt-Verzögerung.
Entspricht Objekt Index 60
CiA 402.

Schnellhalt-Ausgang der G
Gerätesteuerung einen Sc
ausgeführt wird. Die Sollw
vor der Achs-Sollwertvera

Schnellhalt

A62

>1

Störungsschnellhalt1

Freigabe2

1

2:Parameter

1

1 4:BE1-invers

5:BE2
6:BE2-invers

1:High
0:Low

E19.1

E19.2

3:BE1

.

.

.

2

Schnellhalt>1Störungsschnellhalt2

Freigabe3

Kommand Quickstop1

A44  Freigabe S

A62  /Schnellha

A302  /Schnellha

A578  Quick stop

A901  SysSchnel
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•
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ede Störung mit der Freigabe oder dem Signal 
werden kann. In Kapitel 16 wird für jedes Ereignis 
rücksetzen. 
törung ist nicht möglich, falls A00 Werte speichern 
ursache noch ansteht.

e Quelle für das Signal Quittierung fest: Bei 0:Low 
gsquittierung nur mit der ESC-Taste am Bedienfeld 

öglich. Bei A61 = 3:BE1 ... 28:BE13-invers 
über den ausgewählten Binäreingang. Bei A61 = 
ignal vom Steuerparameter der jeweiligen 

ndsmaschine: A180 Device Control Byte Bit 1
ine nach CiA 402: A515 Controlword Bit 7

rts des Signals FaultRes (Störungs-Quittierung) an 
esteuerung (Konfiguration, Baustein 100107).
t einen Störungsreset aus. Ist der Antriebsregler in 
l von LOW nach HIGH zur Quittierung dieser 
ursache beseitigt ist. Die Quittierung ist nicht 
te speichern aktiv ist.

chse an die Gerätesteuerung.

A9

E4

I17

Up
10

10

30

15

Version 0

ungEingang Version 0
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nellhalt-Anforderung der Achse an die Gerätesteuerung.

tand der Gerätesteuerung.
 Zustandsmaschine der Gerätesteuerung gibt die Antriebsfunktion und das 
stungsteil frei oder sperrt diese.

zögerung bei Schnellhalt. I17 wird nicht durch I11 Maximale 
chleunigung begrenzt.

rsicht der verschiedenen Beschleunigungsdarstellungen:

.6 Quittierung
 eine Störung zurückzusetzen gibt es verschiedene Mechanismen:
Gerät aus- und einschalten
Signal Quittierung einschalten
ESC-Taste am Bedienfeld betätigen
Nur bei STÖBER-Gerätezustandsmaschine: Freigabe aus-, ein- und 
wieder ausschalten

Beachten Sie, dass nicht j
Quittierung zurückgesetzt 
angegeben, wie Sie es zu
Das Zurücksetzen einer S
aktiv ist oder die Störungs

Der Parameter A61 legt di
und 1:High ist eine Störun
oder einem per Freigabe m
quittieren Sie die Störung 
2:Parameter kommt das S
Gerätezustandsmaschine:
• STÖBER-Gerätezusta
• Gerätezustandsmasch

Anzeige des aktuellen We
der Schnittstelle zur Gerät
Das Signal Quittierung lös
Störung, führt ein Wechse
Störung, falls die Störungs
möglich, solange A00 Wer

Störungs-Quittierung der A

11  SysSchnellhaltEingang Version 0

8  Gerätezustand Version 0

 Schnellhalt-Verzögerung Version 0

m / s ° / s2 (Grad / s2) rad / s2 ms / 3000 Upm Upm / ms
0 600 10,47 30000 0,1

00 6000 104,72 3000 1,0

00 18000 314,16 1000 3,0

0000 900000 15708 20 150

A301  Quittierung

A912  SysQuittier
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gung eines eigenen Statusworts durch den 

tellen Sie in A66 ein.
r in Echtzeit (A150) aktualisiert.

ltung
 zu vier Achsen verwalten, von denen maximal eine 

chsen wie Parametersätze auf einen 
nwenden. 

E7

A6

wort Version 0

Achse 1 = Parametersatz 1

Achsverwaltung

Achse 2 = Parametersatz 2

Achse 3 = Parametersatz 3

Achse 4 = Parametersatz 4

keine Achse aktiv

Motor 1
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.7 Betriebsbereitschaft

swerte zum Anzeigen der Betriebsbereitmeldung.
n z. B. für Relais 1 F75 oder für das vom Anwender definierbare Statuswort 
/A67 verwendet werden.

.8 Anzeige

ellen für die Bits des User Statuswortes A67.
Element 0: Quelle für A67 Bit 0
Element 1: Quelle für A67 Bit 1
Element 2: Quelle für A67 Bit 2
Element 3: Quelle für A67 Bit 3
Element 4: Quelle für A67 Bit 4
Element 5: Quelle für A67 Bit 5
Element 6: Quelle für A67 Bit 6
Element 7: Quelle für A67 Bit 7
Element 8: Quelle für A67 Bit 8
Element 9: Quelle für A67 Bit 9
Element 10: Quelle für A67 Bit 10
Element 11: Quelle für A67 Bit 11
Element 12: Quelle für A67 Bit 12
Element 13: Quelle für A67 Bit 13
Element 14: Quelle für A67 Bit 14
Element 15: Quelle für A67 Bit 15

User Statuswort zur Festle
Anwender.
Die Quellen für jedes Bit s
A67 wird im Antriebsregle

9.3 Achsverwa
Ein Antriebsregler kann bis
aktiv ist. Sie können die A
angeschlossenen Motor a

9  Betriebsbereitschaft Version 0

6  User Statuswort Quellen Version 0

Information
Für die Angabe der Quellen kann die Bitadressierung verwendet 
werden.

A67  User Status
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er die Signale Achsselektor Bit 0 und Achsselektor 
r kodierte Zuordnung:

able können alle Achsen unabhängig vom Zustand 
chaltet werden. 
ie diese Signale erreichen, wird in den 
kationen angegeben. Den Status der 
ie in den Parametern E84 und E200 Bit 3 bis Bit 5 

Ac

1.

2.

3.

4.

5.

6.
7.

8.
9.



g der Achsen ist nur unter folgenden Bedingungen 

ist ausgeschaltet.
stand ist nicht 5:Störung. 
O aktiv.

r Bit 0 Achsselektor Bit 1
0

0

1

1
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.1 Achsen als Parametersätze
ls Sie mehrere Achsen wie Parametersätze auf einen Motor anwenden 
chten, gehen Sie so vor:

chten Sie, dass Sie für alle Achsen denselben Motor parametrieren 
ssen. 

9.3.2 Achsen a

Sie wählen eine Achse üb
Bit 1. Es gilt folgende binä

Durch das Signal AchsDis
der Achsselektoren abges
Über welche Parameter S
Beschreibungen der Appli
Achsverwaltung können S
einsehen.

hsen als Parametersätze einrichten

Klicken Sie in der DriveControlSuite in Ihrem Projekt mit der rechten 
Maustaste auf den Eintrag des Antriebsreglers, der mehrere Achsen 
verwenden soll. 
Wählen Sie im Kontextmenü freie Achsen anzeigen.
 Es werden unterhalb des Antriebsreglers zusätzlich zu Achse 1 die 

freien Achsen angezeigt.
Klicken Sie auf die freie Achse, die als weiterer Parametersatz verwendet 
werden soll.
Betätigen Sie im unteren Fensterbereich die Schaltfläche Projektierung.
 Der Projektierungsdialog der Achse wird angezeigt. 
Aktivieren Sie auf dem Reiter Eigenschaften das Kontrollkästchen Achse 
verwenden.
Wechseln Sie auf den Reiter Applikation.
Wählen Sie die Applikation an, die auf dieser Achse verwendet werden 
soll.
Bestätigen Sie den Projektierungsdialog mit OK.
Wiederholen Sie die Schritte 3 bis 8, falls weitere Achsen als 
Parametersätze verwendet werden sollen.
Sie verwenden mehrere Achsen als Parametersätze.

Information
Die Umschaltun
möglich:
- Die Freigabe 
- E48 Gerätezu
- Es ist kein ST

Achse Achsselekto
Achse 1 0

Achse 2 1

Achse 3 0

Achse 4 1
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Anz
Die

Ein
Es 
Ach
Die
falls

Ein
Es 
Ach
Die
falls

Ein
Das
Die
falls

rtes des Signals AxSel0 (Achs-Select0) an der 
uerung (Konfiguration, Baustein 100107).
lektor 0 / 1", mit denen binärcodiert eine der max. 4 

rtes des Signals AxSel1 (Achs-Select1) an der 
uerung (Konfiguration, Baustein 100107).
lektor 0 / 1", mit denen binärcodiert eine der max. 4 

rts des Signals AxDis (Achs-Disable) an der 
uerung (Konfiguration, Baustein 100107).
eaktiviert alle Achsen.

A4

A6

A6

A6

tor0 Version 0

altung ist nur möglich, falls die Freigabe 
nd falls E48 Gerätezustand nicht 5:Störung ist.

tor1 Version 0

altung ist nur möglich, falls die Freigabe 
nd falls E48 Gerätezustand nicht 5:Störung ist.

le Version 0

altung ist nur möglich, falls die Freigabe 
nd falls E48 Gerätezustand nicht 5:Störung ist.
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.3 Parameter

eige der selektierten Achse.
 selektierte Achse muss nicht gleich der aktiven Achse sein.

stellung der Quelle für das Signal Achs-Selektor 0.
gibt 2 Signale Achs-Selektor 0 / 1, mit denen binärcodiert eine der max. 4 
sen angewählt wird.
 Achsumschaltung ist nur möglich, falls die Freigabe ausgeschaltet und 
 E48 Gerätezustand nicht 5:Störung ist.

stellung der Quelle für das Signal Achs-Selektor 1.
gibt 2 Signale Achs-Selektor 0 / 1, mit denen binärcodiert eine der max. 4 
sen angewählt wird.
 Achsumschaltung ist nur möglich, falls die Freigabe ausgeschaltet und 
 E48 Gerätezustand nicht 5:Störung.

stellung der Quelle für das Signal Achs-Disable.
 Signal Achs-Disable deaktiviert alle Achsen.
 Achsumschaltung ist nur möglich, falls die Freigabe ausgeschaltet und 
 E48 Gerätezustand nicht 5:Störung ist.

Anzeige des aktuellen We
Schnittstelle zur Geräteste
Es gibt 2 Signale "Achs-Se
Achsen angewählt wird.

Anzeige des aktuellen We
Schnittstelle zur Geräteste
Es gibt 2 Signale "Achs-Se
Achsen angewählt wird.

Anzeige des aktuellen We
Schnittstelle zur Geräteste
Das Signal Achs-Disable d

1  Achs-Selektor Version 0

3  Achs-Selektor0 Quelle Version 0

4  Achs-Selektor1 Quelle Version 0

5  Achs-Disable Quelle Version 0

A303  Achs-Selek

Information
Die Achsumsch
ausgeschaltet u

A304  Achs-Selek

Information
Die Achsumsch
ausgeschaltet u

A305  Achs-Disab

Information
Die Achsumsch
ausgeschaltet u
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2

3 -

5

6

Bit 7 in E200 wird mit jedem Zyklus der 
Gerätesteuerung von Bit 7 in A180 
kopiert.
Wird das Bit 7 in A180 durch die 
übergeordnete SPS getoggelt, dann 
kann diese über E200 einen 
abgeschlossenen 
Kommunikationszyklus (Daten 
senden, auswerten, zurücksenden) 
erkennen.

Kommentar
Entspricht E48 = 1.
Ursache für Einschaltsperre siehe E47 
und E49.

Entspricht E81 = 2

Entspricht E81 =1

wartung Entspricht A170

Entspricht A926

Ohne Funktion

Kommentar
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eige der aktuellen Achse.

tusbyte.
Element 0:

• Element 1:

4  aktive Achse Version 0

00  Device Status Byte Version 0

t Beschreibung Kommentar
Freigegeben 1 = der Antrieb ist bereit, keine 

Störung.
Entspricht E48 = 4.

Störung 1 = der Antrieb ist in Störung oder eine 
Störungsreaktion ist aktiv.
Entspricht E48 = 5 oder 6.

Schnellhalt aktiv 1 = Schnellhalt aktiv.
Entspricht E48 = 7.

 4 Aktive Achse Bei Mehrachsbetrieb Anzeige der 
aktiven Achse.

Bit 4 Bit 3 Achse

0 0 1

0 1 2

1 0 3

1 1 4

Achse in E84 ist aktiv

Lokalbetrieb ist aktiv I188

7 Handshake-Bit

Bit Beschreibung
0 Einschaltsperre

1 Warnung

2 Meldung

3 Rückmeldung Fern

4 Begrenzung aktiv

5 - 7 Reserviert

Bit Beschreibung
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igegebenen Lokalbetrieb mindestens eine der 
 Sie gleichzeitig eine der -Tasten betätigen, 

rochen. Falls Sie die -Tasten loslassen, wird 
 Falls Sie die -Tasten loslassen, bleibt der 

g

tätigen, beschleunigt der Antrieb mit der Rampe I13 
er Ruckbegrenzung I18 Tip-Ruck auf die 
eschwindigkeit. Wenn Sie die Taste loslassen, 
 Rampe I45 Tip-Verzögerung bis zum Stillstand ab.
e, beschleunigt der Antrieb auf -I12 Tip-
unigung, Verzögerung und Ruck gelten analog.

Ta
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4 Lokalbetrieb
 dem Lokalbetrieb können Sie z. B. bei Einrichtfunktionen oder in einem 
betrieb den Antrieb verfahren. Wenn Sie den Lokalbetrieb verwenden 
chten, stellen Sie A55 Taste Hand Funktion = 1:aktiv ein.
 aktivieren und steuern den Lokalbetrieb mit den Tasten am Bedienfeld des 
riebsreglers.
führliche Informationen zum Bedienfeld des Antriebsreglers finden Sie im 
itel 8.2.1.

 aktivieren den Lokalbetrieb mit der -Taste und geben den Antrieb im 
albetrieb mit der -Taste frei. Wenn der Antrieb im Lokalbetrieb 
gegeben ist, können Sie den Antrieb mit den Pfeiltasten verfahren. Die 
iltasten haben im Lokalbetrieb folgende Bedeutung:

Beachten Sie: Falls im fre
-Tasten aktiv ist und

wird die Bewegung unterb
die Bewegung fortgesetzt.
Antrieb stehen.

-Tasten

1 I13 Tip-Beschleunigun
2 I45 Tip-Verzögerung
3 I18 Tip-Ruck

Wenn Sie die -Taste be
Tip-Beschleunigung und d
Geschwindigkeit I12 Tip-G
bremst der Antrieb mit der
Betätigen Sie die -Tast
Geschwindigkeit. Beschle

Information
Beachten Sie:
Ist der Antrieb freigegeben, kann der Lokalbetrieb nicht aktiviert 
werden.
Der Lokalbetrieb und die in den Applikationen verfügbare Funktion 
Tippen greifen auf dieselbe Funktionalität zurück.
Der Antrieb kann auch dann verfahren werden, wenn ein IGB-
Motionbus projektiert wurde, dieser aber nicht aktiv ist. 

ste Bedeutung
In positive Richtung mit der in I12 eingestellten Geschwindigkeit 
fahren

In negative Richtung mit der in I12 eingestellten Geschwindigkeit 
fahren

In positive Richtung die in I14 eingestellte Strecke fahren

In negative Richtung die in I14 eingestellte Strecke fahren

I/0
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it
g, I45 Tip-Verzögerung, I18 Tip-Ruck, 

tätigen, fährt der Antrieb in die positive Richtung die 
n Sie die -Taste betätigen, fährt der Antrieb in 
ver Richtung die gleiche Strecke.
er Tip-Step-Bewegung die zu fahrende Strecke auf 
rechnet wird:
er positiven Tip-Step-Bewegung die -Taste 
gs- und Zielposition der Bewegung identisch.
er positiven Tip-Step-Bewegung die -Taste 
trieb die Strecke I14 zweimal.
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nn Sie die -Tasten gleichzeitig betätigen, bremst der Antrieb zum 
lstand ab:

-Tasten

1 I12 Tip-Geschwindigke
2 I13 Tip-Beschleunigun

Wenn Sie die -Taste be
Strecke I14 Tip-Step. Wen
entgegengesetzter, negati
Beachten Sie, dass bei ein
die aktuelle Sollposition ge
• Wenn Sie während ein

betätigen, sind Ausgan
• Wenn Sie während ein

betätigen, fährt der An
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
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I12

etrieb.
 Controller Based Mode durch A604 und A605 

ren wird, wenn eine steigende Flanke am Signal 
Neg erkannt wird.

t.

t, in der das Tippen durchgeführt wird. 

aden durch herabsinkende Lasten.
0: Geschwindigkeitsregelung sinkt eine 
e ab.

werkraftbelasteten Achsen die Regelungsart I26 = 

eb.
 Controller Based Mode durch A604 und A605 

A5

I26

0: 

1: 

I12

eunigung Version 0

Version 0

Version 0

sart Version 0

erung Version 0
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ivierung oder Deaktivierung der Funktion der HAND-Taste am Bedienfeld. 

wahl der Regelungsart, in der das Tippen durchgeführt wird. 

WARNUNG!

sonen- und Sachschaden durch herabsinkende Lasten.
er Regelungsart I26 = 0: Geschwindigkeitsregelung sinkt eine 
werkraftbelastete Achse ab.

Verwenden Sie bei schwerkraftbelasteten Achsen die Regelungsart I26 = 
1: Lageregelung.

schwindigkeit im Tipp-Betrieb. 
 wird durch I10 begrenzt.

Beschleunigung im Tipp-B
I13 wird in der Applikation
begrenzt.

Schrittweite, um die verfah
TipStep Pos oder TipStep 

Ruck im Tipp-Betrieb.
I18 wird durch I16 begrenz

Auswahl der Regelungsar

WARNUNG!

Personen- und Sachsch
In der Regelungsart I26 = 
schwerkraftbelastete Achs

 Verwenden Sie bei sch
1: Lageregelung.

Verzögerung im Tipp-Betri
I45 wird in der Applikation
begrenzt.

5  Taste Hand Funktion Version 0

 Tip-Betriebsart Version 0

Geschwindigkeitsregelung Der Antriebsregler führt die folgenden 
Kommandos aus:
• TipPositiv
• TipNegativ

Lageregelung Der Antriebsregler führt die folgenden 
Kommandos aus:
• TipPositiv
• TipNegativ
• TipStepPositiv
• TipStepNegativ

 Tip-Geschwindigkeit Version 0

I13  Tip-Beschl

I14  Tip-Step

I18  Tip-Ruck

I26  Tip-Betrieb

I45  Tip-Verzög
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1:U

ffektive Netzspannung.
tuellen Zwischenkreisspannung und A36 wird das 

angesteuert.
 SSM - Vektorregelung beeinflusst A36 den 
A36 ergibt sich ein Grenzwert. 
 über diesem Grenzwert werden im 

berücksichtigt um Schwingungen im Motorstrom zu 

n Sie ein, ob der Antriebsregler ausschließlich über 
ichspannung versorgt wird. 

A3

Version 0

isung Version 0

azu die Beschreibung der Zwischenkreiskopplung 
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5 Energiemanagement
.1 Einspeisung

.1.1 Einspeisung parametrieren
rbeiten Sie für eine korrekte Parametrierung der Einspeisung die 
enden Parameter:
A35 Unterspannungsgrenze: Geben Sie in diesem Parameter an, welche 
Spannung im Betrieb mindestens im Zwischenkreis anliegen muss. 
A36 U-Netz: an X10 angeschlossene, effektive Netzspannung.
A38 DC-Einspeisung: Belassen Sie die Voreinstellung 0:inaktiv, falls der 
Antriebsregler über die an der Klemme X10 angeschlossene 
Netzspannung gespeist wird. Falls der Antriebsregler ausschließlich über 
den Zwischenkreis versorgt wird, stellen Sie den Parameter auf 1:aktiv.

erer Grenzwert für die Spannung im Zwischenkreis.
d bei freigegebenem Antriebsregler die Zwischenkreisspannung kleiner als 
 eingestellte Wert, wird das Ereignis 46:Unterspannung mit Ursache 
nterspng UZK ausgelöst.

An X10 angeschlossene, e
In Abhängigkeit von der ak
Laderelais verschleißarm 
In der Steuerart B20 = 64:
Feldschwächbetrieb. Aus 
Zwischenkreisspannungen
Feldschwächbetrieb nicht 
vermeiden.

In diesem Parameter stelle
den Zwischenkreis mit Gle

Information
Bitte beachten Sie, dass für eine korrekte Funktion der ZK-
Kopplung der Parameter A38 DC-Einspeisung eingestellt werden 
muss:
Gruppe 1: A38 = 0:inaktiv
Gruppe 2: A38 = 1:aktiv

5  Unterspannungs-Grenze Version 0

A36  U-Netz

A38  DC-Einspe

Information
Beachten Sie d
im Handbuch.
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.1.2 46:Unterspannung

slösung Level Reaktion
 wurde ein Problem mit der Netz- oder der 
ischenkreisspannung festgestellt.

Parametrierbarer 
Level in U00
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e aktuelle Zwischenkreisspannung 
3 ist unter die 
terspannungsgrenze A35 gefallen.

Prüfen Sie, ob die Netzspannung der 
Spezifikation entspricht.

Korrigieren Sie ggf. die 
Unterspannungsgrenze A
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remswiderstandmodells (i2t-Modell). 100 % 
g. Die Daten des Bremswiderstandes werden mit 
 über 100 % erfolgt die Störung 

g wird laufend beobachtet. Der größte gemessene 
 gespeichert. Dieser Wert kann mit A37 

tand abgeführte Energie (in Wattstunden) wird hier 
ieser Wert kann mit A37 zurückgesetzt werden.

erstand
schenkreis des Antriebsreglers auf unzulässig hohe 
eneratorische Rückspeisung des Motors in den 
er Antriebsregler in den Gerätezustand Störung mit 
nung. Um dies zu verhindern kann eine Lösung 

s überschüssige Energie über einen 
e umzusetzen. 
e Energie anderen Antrieben zur Verfügung stellen 
ischenkreiskopplung in Betracht ziehen. Für weitere 
nkreiskopplung beachten Sie Kap. 7 Anschluss.

gen für einen Bremswiderstand in den 
n vor:
 R
 P
 Tau

E0

E1

E2

ppzeiger Version 0

gie Version 0
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.1.3 Anzeige
lche Spannung im Zwischenkreis anliegt, können Sie am Parameter E03 
esen.
 Parameter E18 zeigt an, ob das Laderelais geschlossen ist. Beim 
schalten der Einspeisung bleibt das Laderelais zunächst offen (0:inaktiv). 
 Laderelais schließt (1:aktiv), wenn der Zwischenkreis aufgeladen ist. 

ischenkreisspannung (Spitzenwert).

tand des internen Laderelais. Aktiv bedeutet, dass der Relaiskontakt 
chlossen ist, die Ladewiderstände vom Netz zum Zwischenkreis 
rbrückt sind. Beim Einschalten der Netzspannung bleibt das Laderelais 
ächst offen. Es schließt, wenn der Zwischenkreis über die 
ewiderstände aufgeladen ist.

Niveau des thermischen B
entsprechen Vollauslastun
A21 ... A23 festgelegt. Bei
"42:Temp.BremsWd.".

Die Zwischenkreisspannun
Wert wird hier nichtflüchtig
zurückgesetzt werden.

Die über den Bremswiders
nichtflüchtig gespeichert. D

9.5.2 Bremswid
Falls die Spannung im Zwi
Werte steigt, z. B. durch g
Antriebsregler, wechselt d
dem Ereignis 36:Überspan
sein,  die im Zwischenkrei
Bremswiderstand in Wärm
Falls Sie die überschüssig
wollen, sollten Sie eine Zw
Informationen zur Zwische

Nehmen Sie die Einstellun
nachfolgenden Parameter
• A21 Bremswiderstand
• A22 Bremswiderstand
• A23 Bremswiderstand

3  Zwischenkreisspannung Version 0

8  Laderelais Version 0

Information
Stellen Sie sicher, dass die Laderelais-Kontakte geöffnet sind (E18 
= 0:inaktiv), bevor Sie die Netzversorgung zuschalten. Beachten 
Sie besonders in einem Zwischenkreisverbund, dass die Laderelais 
aller verbundenen Antriebsregler vor dem Zuschalten der 
Netzversorgung geöffnet sind.

4  i2t-Bremswiderstand Version 0

E33  U-Zk-Schle

E38  Bremsener
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A2

A2

A2

E3

iderstand maximal Version 0

eter gibt nicht den Maximalwert von E24 an.
 Gerätestart mit 80 % initialisiert, das diesem 
runde liegende Modell hingegen mit 0 %.

agekräftige Maximalwertmessung muss der 
nd beim Gerätestart ungefähr 
peratur haben.
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gen Sie in A22 den Wert 0 ein, ist die Ansteuerung des Bremschoppers 
ktiviert. Beachten Sie, dass beim Auftreten der meisten Störungen der 
mschopper weiterarbeitet. Diejenigen Störungen, bei denen der 
mschopper abgeschaltet wird, sind im Kapitel 16 Diagnose entsprechend 
umentiert.

erstandswert des eingesetzten Bremswiderstandes.

stung des eingesetzten Bremswiderstandes.

rmische Zeitkonstante des Bremswiderstandes.

 über den Bremswiderstand abgeführte Energie (in Wattstunden) wird hier 
tflüchtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37 zurückgesetzt werden.

Der Maximalwert der therm
hier nichtflüchtig gespeiche

1  Bremswiderstand R Version 0

2  Bremswiderstand P Version 0

Information
Wenn A22 = 0 ist, wird der Bremschopper deaktiviert.

3  Bremswiderstand Tau Version 0

8  Bremsenergie Version 0

E41  i2t-Bremsw

Information
- Dieser Param
- E24 wird beim
Parameter zu G
- Für eine auss
Bremswidersta
Umgebungstem
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.3 Energetische Auslastung

.3.1 39:TempGerät i2t

slösung Level Reaktion
s i2t-Modell für den Antriebsregler überschreitet 
 maximal erlaubte thermische Auslastung.
 Firmware V 6.0- G: A27
 Firmware V 6.0-F: 100%

Parametrierter 
Level in U02:
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

Erfolgt die Auslösung des Ereignisses b
von 100% findet in den Steuerarten mi
eine Strombegrenzung statt. Durch die 
Stromes kann es dazu kommen, dass 
Schnellhalt nicht mehr korrekt ausgefü

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
triebsregler überlastet Prüfen Sie die Belastungssituation Ihres 

Antriebs.
• Überprüfen Sie die Au

Antriebs.
• Überprüfen Sie den W

des Antriebs (Blockad
etc.)

 hohe Taktfrequenz (B24) Prüfen Sie die Belastungssituation Ihres 
Antriebs unter Beachtung des Deratings.

• Reduzieren Sie B24.
• Setzen Sie einen Antri

Leistung ein.



ID 4 192

Antriebsregler9
Ha

9.5

Au Zähler
Da
üb

:

t, der Antrieb wird 
ell vorhandene 
t, falls der Lüft-

alt gestoppt. Eine 
 am Ende des 
 falls der Lüft-

opper 

Z42

Mö Quittierbar
De
nic
au

skonfiguration. 
nkreiskopplung 

emswiderstands 

Ja
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.3.2 42:Temp.BremsWd

slösung Level Reaktion
s i2t-Modell für den Bremswiderstand 
erschreitet 100% Auslastung.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

Bis Firmware V 6.0-F wird der Bremsch
abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
r Bremswiderstand ist eventuell 
ht der Anwendung entsprechend 
sgelegt.

Prüfen Sie, ob der Lastzustand des 
Bremswiderstands zu einer Überhitzung 
geführt hat.

Überprüfen Sie die Antrieb
Erwägen Sie eine Zwische
oder den Einsatz eines Br
mit größerer Leistung.
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.3.3 45:ÜTempMot. i2t

slösung Level Reaktion
s i2t-Modell für den Motor erreicht 100 % 
slastung.

Parametrierter 
Level in U10:
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
r Motor ist überlastet Prüfen Sie, ob die Betriebsbedingungen zu 

einer Überhitzung des Motors geführt haben 
(Lastzustand, Umgebungstemperatur des 
Motors, etc.).

• Ergreifen Sie Maßnah
Anforderungen an die
Betriebsumgebung zu

• Beheben Sie eine evtl
Blockade.

• Korrigieren Sie ggf. di
Antriebsauslegung.
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.3.4 59:Temp.Gerät i2t

slösung Level Reaktion
s für den Antriebsregler gerechnete i2t-Modell 
erschreitet 105% thermische Auslastung.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
triebsreglers überlastet Prüfen Sie die Belastungssituation Ihres 

Antriebs.
• Reduzieren Sie evtl. v

Belastungen (Schmier
etc.).

• Setzen Sie einen Antri
Leistung ein.

 hohe Taktfrequenz Prüfen Sie die Belastungssituation Ihres 
Antriebs unter Beachtung des Deratings.

• Reduzieren Sie B24.
• Setzen Sie einen Antri

Leistung ein.
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nd beobachtet. Der größte gemessene Wert wird 
rt. Dieser Wert kann mit A37 zurückgesetzt werden.
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ieser Wert kann mit A37 zurückgesetzt werden.
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16
17
18
19
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ler Version 0

eiger Version 0

gie Version 0
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.3.5 Parameter

tfrequenz des Antriebsregler Leistungsteils.
 Erhöhen der Taktfrequenz verbessert die Regelungsdynamik und reduziert 
 Geräuschentwicklung, hat aber erhöhte Verluste zur Folge (Derating des 
stungsteils R04, R26).
inigen Betriebszuständen wird die Taktfrequenz vom Antriebsregler selbst 
ndert. Die momentan aktive Taktfrequenz wird in E151 angezeigt.

gt die aktuelle Auslastung des Antriebsreglers in %. 100 % entsprechen der 
n-Verlustleistung des Antriebsreglers. Die Auslastung wird insbesondere 

ch den Ausgangsstrom (E00) und die PWM-Taktfrequenz (B24) beeinflusst.

Niveau des thermischen M
die Störung "39:Temp.Ger
Antriebsregler das Ereigni
Level aus. Der Ausgangss
und SSM - Vektorregelung
Gerätenennstrom begrenz

Anzeige der insgesamt ab

Der Motorstrom wird laufe
hier nichtflüchtig gespeiche

Die über den Bremswiders
nichtflüchtig gespeichert. D

4  Taktfrequenz Version 2

Information
Die Werkseinstellung dieses Parameters ist von B20 abhängig. Bei 
Verwendung eines Synchron-Servomotor oder Synchron-
Linearmotor wird in B24 der Wert 8:8kHz eingetragen. Bei 
Verwendung einer Asynchronmaschine erhält B24 den Wert 
4:4kHz.

4kHz
8kHz
: 16kHz
: 4 + 8 kHz Automatik
: 8 + 16 kHz Automatik
: 4 + 8 + 16 kHz Automatik

0  Auslastung Antriebsregler Version 0

2  i2t-Antriebsregler Version 0

E32  Energiezäh

E34  I-Schleppz

E38  Bremsener
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r in A150 eingestellten Zykluszeit bearbeitet. Falls 
likation nicht in der eingestellten Zeit abarbeiten 
zu hoch ist, wird die Störung 57: Laufzeitlast 
he Beschreibung der Störung finden Sie in Kapitel 
len Sie in diesem Fall A150 auf einen höheren Wert.
lastung des Antriebsreglers in Parameter E191 

 der Parameter einen Wert > 75 %, sollten Sie A150 
nstellen. Beachten Sie, dass E191 bei 0 % startet, 
haben. 

figuration in der Achse.
ittask kann in Parameter E191 Laufzeit Auslastung 
roßer Rechenlast wird das Ereignis 57:Laufzeitlast 

E2

E3

E3

Version 0
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.4 Thermik
gende Anzeigeparameter geben Ihnen weitere Informationen:

Element 0: Aktuelle Temperatur des Leistungsteils/IGBT in °C.
Element 1: Aktuelle Temperatur des Steuerteils in °C.

en Elementen dieses Parameters werden kleinste gemessene 
peraturen nichtflüchtig gespeichert. 
Element 0: Temperatur des Leistungsteils/IGBT 
Element 1: Temperatur des Steuerteils 
se Werte können mit A37 zurückgesetzt werden.

en Elementen dieses Parameters werden größte gemessene 
peraturen nichtflüchtig gespeichert. 
Element 0: Temperatur des Leistungsteils/IGBT 
Element 1: Temperatur des Steuerteils 
se Werte können mit A37 zurückgesetzt werden.

9.6 Zykluszeit
Die Applikation wird mit de
der Antriebsregler die App
kann, weil die Auslastung 
ausgelöst. Eine ausführlic
16.27 57:Laufzeitlast. Stel
Sie finden die aktuelle Aus
Laufzeit Auslastung. Zeigt
auf einen höheren Wert ei
wenn Sie A150 verändert 

Zykluszeit der Echtzeitkon
Die Auslastung der Echtze
überprüft werden. Bei zu g
ausgelöst.

5  Temperatur Antriebsregler Version 0

5  Tmin-Schleppzeiger Version 0

6  Tmax-Schleppzeiger Version 0

A150  Zykluszeit
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sdatum im Format JJWW

stelle

rojektiertes SafetyModul, z. B. ST6A.

ten unteren Sicherheitsmodul:

n
mer

nten wird der Typ der Option eingetragen, die für 
gler erwartet wird. Wenn die Konfiguration per 

s Gerät übertragen wird, wird durch Vergleich von 
llt, dass alle Hardware-Ressourcen vorhanden sind. 
 die Störung "55:Option" mit E43 Ereignis-
nde Option ausgelöst.

E5

E5

E5

Modul Version 0

ul-Info Version 0

smodul 1 Version 0
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7 Komponenten
 folgenden Parameter geben Auskunft, welche Komponenten in Ihrem 
jekt angelegt wurden und welche tatsächlich vorhanden sind.

eige der Antriebsreglerbezeichnung inklusive SafetyModul und Optionen, 
. SD6A06TEX.
spricht dem Objekt Index 1008hex Subindex 0hex Manufacturer device 
e nach CiA 301.

riveControlSuite projektierter Antriebsregler (ohne Optionsmodule), z. B. 
6A06.

rmationen zum erkannten Antriebsregler:
Element 0: Typ entsprechend dem Typenschild
Element 1: HW-Version entsprechend dem Typenschild
Entspricht dem Objekt Index 1009hex Subindex 0hex Manufacturer 
hardware version nach CiA 301.
Element 2: Seriennummer entsprechend dem Typenschild
Element 3: Firmware-Version
Entspricht dem Objekt Index 100Ahex Subindex 0hex Manufacturer 
software version nach CiA 301.
Element 4: Firmware-Version im Firmware-Downloadspeicher
Element 5: Booter-Version

• Element 6: Produktion
JJ = Jahr
WW = Kalenderwoche

• Element 7: Fertigungs

In der DriveControlSuite p

Informationen zum erkann
• Element 0: Typ
• Element 1: HW-Versio
• Element 2: Seriennum

Vom Projektierungsassiste
den Betrieb des Antriebsre
Paramodul auf ein andere
E55 mit E56[0] sichergeste
Ist dies nicht der Fall, wird
Ursache=7:falsche o. fehle

0  Antriebsregler Version 0

1  Soll-Antriebsregler Version 0

2  Antriebsregler-Info Version 0

E53  Soll-Safety

E54  Safety-Mod

E55  Soll-Option



ID 4 198

Antriebsregler9
Ha

Info
Kom
•
•
•
•

•

•

•

•

Vom
den
Par
E57
Ist 
Urs

ten unteren Optionsmodul (Optionsmodul 2, 

echend dem Typenschild
n entsprechend dem Typenschild
mer entsprechend dem Typenschild
ersion

odul keinen Mikrocontroller mit Firmware hat ist 
nktion
ersion im Firmware-Downloadspeicher

odul keinen Mikrocontroller mit Firmware hat ist 
nktion

sion
odul keinen Mikrocontroller mit Firmware hat ist 
nktion.

Diagnoseinformation im Format X / Y / Z
de (0=OK)
ts /1000
ler.
sionsnummer der programmierten Logik

ssistenten eingetragen. Wenn die Konfiguration per 
s Gerät übertragen wird, wird durch Vergleich von 
, dass alle Hardware-Ressourcen vorhanden sind. 
 die Störung 37:n-Rückführung (ab V5.2: 
nis-Ursache=23:AX6000-Soll ausgelöst.

E5

E5

dul 2 - Info Version 0
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rmationen zum erkannten oberen Optionsmodul (Optionsmodul 1, 
munikationsmodul):

Element 0: Typ entsprechend dem Typenschild
Element 1: HW-Version entsprechend dem Typenschild
Element 2: Seriennummer entsprechend dem Typenschild
Element 3: Firmware-Version
Falls dieses Optionsmodul keinen Mikrocontroller mit Firmware hat ist 
dieser Eintrag ohne Funktion
Element 4: Firmware-Version im Firmware-Downloadspeicher
Falls dieses Optionsmodul keinen Mikrocontroller mit Firmware hat ist 
dieser Eintrag ohne Funktion
Element 5: Booter-Version
Falls dieses Optionsmodul keinen Mikrocontroller mit Firmware hat ist 
dieser Eintrag ohne Funktion
Element 6: Erweiterte Diagnoseinformation im Format X / Y / Z
X = aktueller Fehlercode (0=OK)
Y = Gesamtanzahl Tests /1000
Z = Gesamtanzahl Fehler.
Element 7: Interne Versionsnummer der programmierten Logik

 Projektierungsassistenten wird der Typ der Option eingetragen, die für 
 Betrieb des Antriebsregler erwartet wird. Wenn die Konfiguration per 
amodul auf ein anderes Gerät übertragen wird, wird durch Vergleich von 
 mit E58[0] sichergestellt, dass alle Hardware-Ressourcen vorhanden sind. 

dies nicht der Fall, wird die Störung 55:Option mit E43 Ereignis-
ache=7:falsche o. fehlende Option ausgelöst.

Informationen zum erkann
Klemmenmodul):
• Element 0: Typ entspr
• Element 1: HW-Versio
• Element 2: Seriennum
• Element 3: Firmware-V

Falls dieses Optionsm
dieser Eintrag ohne Fu

• Element 4: Firmware-V
Falls dieses Optionsm
dieser Eintrag ohne Fu

• Element 5: Booter-Ver
Falls dieses Optionsm
dieser Eintrag ohne Fu

• Element 6: Erweiterte 
X = aktueller Fehlerco
Y = Gesamtanzahl Tes
Z = Gesamtanzahl Feh

• Element 7: Interne Ver

Wird vom Projektierungsa
Paramodul auf ein andere
E59 mit E60 sichergestellt
Ist dies nicht der Fall, wird
37:Encoder) mit E43 Ereig

6  Optionsmodul 1 - Info Version 0

7  Soll-Optionsmodul 2 Version 0

E58  Optionsmo



ID 4 199

Antriebsregler9
Ha

Info
•

•

•

9.
9.8
Nac
Ein

Abb

iedenen binären Eingängen oder per Feldbus zur 
. Die Auswahl trifft der Anwender mit einem Selektor, 
rt ein Anzeigeparameter, der den Signalzustand 

sgänge
likation abfragen zu können, müssen diese einem 
en. Tragen Sie dazu das Signal, das Sie an einem 
öchten, in den zugehörigen Quellparameter ein. Die 
Zuordnung der Quellparameter zu den 
 Schnittstelle, auf der der Binärausgang vorhanden 

E6

parameter Schnittstelle
X1 (Grundgerät)

X101 (nur mit XI6)

X103A (nur mit XI6)

X103B (nur mit XI6)
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rmationen zum erkannten Paramodul:
Element 0: Größe des Paramodul-Speichers in Kilobytes
Eine Größe von 0 kB bedeutet, dass kein Paramodul gefunden wurde oder 
die Paramodul-Größe nicht unterstützt wird.
Element 1: Größe des freien Paramodul-Speichers in Kilobytes.
Eine Größe von 0 kB bedeutet, dass kein Paramodul gefunden wurde oder 
die Paramodul-Größe nicht unterstützt wird.
Element 2: Seriennummer

8 Ein- und Ausgangssignale
.1 Binäre Eingänge
hfolgend wird am Beispiel Schnellhalt erläutert, wie binäre 

gangssignale mit der Anwendung verknüpft werden: 

. 9-2 Auswahl der Signalquellen für Eingangssignale

Das Signal kann an versch
Verfügung gestellt werden
hier A62. Zusätzlich existie
anzeigt (hier A302). 

9.8.2 Binäre Au
Um Statussignale der App
Ausgang zugewiesen werd
Binärausgang ausgeben m
folgende Tabelle zeigt die 
Binärausgängen sowie die
ist.

1  ParaModul-Info Version 0

A62

BE1

2:Parameter

1

1 4:BE1-invers

5:BE2
6:BE2-invers

1:High
0:Low

E19.1

E19.2

3:BE1

.

.

.

BE2

A302

Anwendung

Ausgang Quell
Relais 1 F75

BA1 F61

BA2 F62

BA3 F63

BA4 F64

BA5 F65

BA6 F66

BA7 F67

BA8 F68

BA9 F69

BA10 F70



ID 4 200

Antriebsregler9
Ha

Die
Sch
Aus
Gra

Der
aus

Der
aus

n Koordinate wird am Binärausgang 3 (X103.1) 

n Koordinate wird am Binärausgang 4 (X103.2) 

n Koordinate wird am Binärausgang 5 (X103.3) 

n Koordinate wird am Binärausgang 6 (X103.4) 

n Koordinate wird am Binärausgang 7 (X103.5) 

F6

F6

F

F

Sie, dass bei einem Einsatz der Encodersimulation 
usgänge der Binärausgang BA2 bereits verwendet 
 Fall darf in F62 kein Eintrag erfolgen.

Version 0

Version 0

Version 0

Version 0

Version 0
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 Signale für Relais 1 und BA3 bis BA10 werden unverändert an die 
nittstelle gereicht. Für BA1 und BA2 können Sie eine Einschalt- und 
schaltverzögerung sowie eine Invertierung gemäß der nachfolgenden 
fik parametrieren:

 Wert der parametrierten Koordinate wird am Binärausgang 1 (X101.8) 
gegeben.

 Wert der parametrierten Koordinate wird am Binärausgang 2 (X101.9) 
gegeben.

Der Wert der parametrierte
ausgegeben.

Der Wert der parametrierte
ausgegeben.

Der Wert der parametrierte
ausgegeben.

Der Wert der parametrierte
ausgegeben.

Der Wert der parametrierte
ausgegeben.

1  BA1-Quelle Version 0

Information
Bitte beachten Sie, dass bei einem Einsatz der Encodersimulation 
über die Binärausgänge der Binärausgang BA1 bereits verwendet 
wird. In diesem Fall darf in F61 kein Eintrag erfolgen.

2  BA2-Quelle Version 0

1

F82

F80

61

F81

1

F85

F83

62

F84

BA1
(X101.16)

BA2
(X101.17)

Information
Bitte beachten 
über die Binära
wird. In diesem

F63  BA3-Quelle

F64  BA4-Quelle

F65  BA5-Quelle

F66  BA6-Quelle

F67  BA7-Quelle
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9.8

9.8

Tau

Dra

gangs.

s.
ert des Analogeingangs vor der Filterung.
Wert des Analogeingangs vor der Kalibrierung.
 Wert des Analogeingangs.

gs.

s gefilterten Analogeingangs.

s gefilterten Analogeingangs.

F6

F6

F7

F1

F1

0: 
1: 

Selektor Version 0

Ein interner Messwiderstand (Shunt 500Ohm) 
ist in X100.2 integriert. Es muss eine Brücke 
zwischen X100.1 und X100.2 gesetzt werden.
Ein interner Messwiderstand (Shunt 500Ohm) 
ist in X100.2 integriert. Es muss eine Brücke 
zwischen X100.1 und X100.2 gesetzt werden.

ang1 Version 0

gang 1 Null Wert Version 0

gang 1 maximaler positiver Wert Version 0

gang 1 maximaler negativer Wert Version 0
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 Wert der parametrierten Koordinate wird am Binärausgang 8 (X103.6) 
gegeben.

 Wert der parametrierten Koordinate wird am Binärausgang 9 (X103.7) 
gegeben.

 Wert der parametrierten Koordinate wird am Binärausgang 10 (X103.8) 
gegeben.

.3 Analoge Eingänge

.3.1 AE1

 für Sollwertglättung Analogeingang 1.

htbruchüberwachung Analogeingang.

Betriebsart des Analogein

Werte des Analogeingang
• Element 0: Klemmenw
• Element 1: Gefilterter 
• Element 2: Kalibrierter

Nullwert des Analogeingan

Maximal positiver Wert de

Maximal negativer Wert de

8  BA8-Quelle Version 0

9  BA9-Quelle Version 0

0  BA10-Quelle Version 0

3  AE1 Tau für Sollwertglättung Version 0

5  AE1-Drahtbruchüberwachung Version 0

Information
Die Funktion Drahtbruchüberwachung ist nur im AE1 Mode 
F116=2: 4 bis 20mA möglich.

inaktiv
aktiv

F116  AE1 Mode 

0: -10V bis 10V
1: 0 bis 20mA

2: 4 bis 20mA

E110 Analogeing

F110  Analog Ein

F111  Analog Ein

F112  Analog Ein
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s gefilterten Analogeingangs.

ingangs.

 kalibrierten Analogeingangs.

s kalibrierten Analogeingangs.

F1

F1

F1

F2

E1

F1

F1

gang 2 maximaler negativer Wert Version 0

gang 2 Totband Wert Version 0

gang 2 minimaler %-Wert Version 0

gang 2 maximaler %-Wert Version 0
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band-Wert des Analogeingangs.

imaler Prozentwert des kalibrierten Analogeingangs.

ximaler Prozentwert des kalibrierten Analogeingangs.

.3.2 AE2

 für Sollwertglättung Analogeingang 2.

rte des Analogeingangs.
Element 0: Klemmenwert des Analogeingangs vor der Filterung.
Element 1: Gefilterter Wert des Analogeingangs vor der Kalibrierung.
Element 2: Kalibrierter Wert des Analogeingangs.

lwert des Analogeingangs.

ximal positiver Wert des gefilterten Analogeingangs.

Maximal negativer Wert de

Totband-Wert des Analoge

Minimaler Prozentwert des

Maximaler Prozentwert de

13  Analog Eingang 1 Totband Wert Version 0

14  Analog Eingang 1 minimaler %-Wert Version 0

15  Analog Eingang 1 maximaler %-Wert Version 0

3  AE2 Tau für Sollwertglättung Version 0

11 Analogeingang2 Version 0

20  Analog Eingang 2 Null Wert Version 0

21  Analog Eingang 2 maximaler positiver Wert Version 0

F122  Analog Ein

F123  Analog Ein

F124  Analog Ein

F125  Analog Ein
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s kalibrierten Analogeingangs.F3

E1

F1

F1

F1

F1

F1

gang 3 maximaler %-Wert Version 0
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.3.3 AE3

 für Sollwertglättung Analogeingang 3.

rte des Analogeingangs.
Element 0: Klemmenwert des Analogeingangs vor der Filterung.
Element 1: Gefilterter Wert des Analogeingangs vor der Kalibrierung.
Element 2: Kalibrierter Wert des Analogeingangs.

lwert des Analogeingangs.

ximal positiver Wert des gefilterten Analogeingangs.

ximal negativer Wert des gefilterten Analogeingangs.

band-Wert des Analogeingangs.

imaler Prozentwert des kalibrierten Analogeingangs.

Maximaler Prozentwert de3  AE3 Tau für Sollwertglättung Version 0

12 Analogeingang3 Version 0

30  Analog Eingang 3 Null Wert Version 0

31  Analog Eingang 3 maximaler positiver Wert Version 0

32  Analog Eingang 3 maximaler negativer Wert Version 0

33  Analog Eingang 3 Totband Wert Version 0

34  Analog Eingang 3 minimaler %-Wert Version 0

F135  Analog Ein
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F46 AA1-
Limit UGW

F47 AA1-
Limit OGW

Limit

F4

K

AA1

E13[0]
AA1.Klemmenwert

10.0
(Umrech. %     V)
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.4 Analoge Ausgänge

.4.1 AA1

alogausgang AA1

F42 Analogausg.1
Tau-Istwert

41 Bezugswert

Wert von
oordinate lesen

F43 AA1-
Faktor

F45 AA1-
Offset

Tiefpass

\abs\
Betrag

F44 Analogausg.1
Betrag

0 Analogausg.1-
Quelle

Wert von
oordinate lesen

MUX
valid value
valid

1.0 invalid value

E13[2]
AA1.Relativ

E13[1]
AA1.skalierter Wert
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dung Analogausgang 1.

ausgang 1.

ausgang 1.

E1

E1

E1

F4

F4

F4

F4

g.1-Betrag Version 0

g.1-Offset Version 0

g.1 untere Grenze Version 0

g.1 obere Grenze Version 0
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mmenwert des Analogausgangs 1 an X100.6 - X100.8.

lierter Wert des Analogausgangs 1 vor der Begrenzung und Umrechnung 
 % in V.

ativer Wert des Analogausgangs 1 vor der Filterung und Betragsbildung.

ben Sie in F40 die Koordinate des Parameters ein, dessen Wert Sie auf AA1 
geben wollen. Als Quelle können Sie nur Parameter mit dem Datentyp 
AL32 eingeben.

ugswert für die F40 eingestellte Quelle.

-Istwert Analogausgang 1.

tor Analogausgang 1.

Aktivierung der Betragsbil

Offset Analogausgang 1.

Unterer Grenzwert Analog

Oberer Grenzwert Analog

3[0] Analogausgang1 Klemmenwert Version 0

3[1] Analogausgang1 skalierter Wert Version 0

3[2] Analogausgang1 relativer Wert Version 0

0  Analogausg.1-Quelle Version 0

1  Analogausg.1 Bezugswert Quelle Version 0

2  Analogausg.1 Tau-Istwert Version 0

3  Analogausg.1-Faktor Version 0

F44  Analogaus

F45  Analogaus

F46  Analogaus

F47  Analogaus
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Limit UGW

F57 AA2-
Limit OGW

Limit

F5

K

AA2

E14[0]
AA2.Klemmenwert

10.0
(Umrech. %     V)
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.4.2 AA2

alogausgang AA2

F52 Analogausg.2
Tau-Istwert

51 Bezugswert

Wert von
oordinate lesen

F53 AA2-
Faktor

F55 AA2-
Offset

Tiefpass

F54 Analogausg.2
Betrag

0 Analogausg.2-
Quelle

Wert von
oordinate lesen

MUX
valid value

1.0 invalid value

E14[2]
AA2.Relativ

E14[1]
AA2.skalierter Wert

\abs\
Betrag

valid
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ausgang 2.

E1

E1

E1

F5

F5

F5

F5

g.2-Betrag Version 0

g.2-Offset Version 0

g.2 untere Grenze Version 0

g.2 obere Grenze Version 0
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mmenwert des Analogausgangs 2 an X100.7 - X100.8.

lierter Wert des Analogausgangs 2 vor der Begrenzung und Umrechnung 
 % in V.

ativer Wert des Analogausgangs 2 vor der Filterung und Betragsbildung.

ben Sie in F50 die Koordinate des Parameters ein, dessen Wert Sie auf AA2 
geben wollen. Als Quelle können Sie alle Parameter mit dem Datentyp 
AL32 eingeben.

ugswert für die F50 eingestellte Quelle.

-Istwert Analogeingang 2.

tor Analogausgang 2.

Betragsbildung Analogaus

Offset Analogausgang 2.

Unterer Grenzwert Analog

Oberer Grenzwert Analog

4[0] Analogausgang2 Klemmenwert Version 0

4[1] Analogausgang2 skalierter Wert Version 0

4[2] Analogausgang2 relativer Wert Version 0

0  Analogausg.2-Quelle Version 0

1  Analogausg.2 Bezugswert Quelle Version 0

2  Analogausg.2 Tau-Istwert Version 0

3  Analogausg.2-Faktor Version 0

F54  Analogaus

F55  Analogaus

F56  Analogaus

F57  Analogaus
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ber die Encoder-Simulation ausgegeben wird. Sie 
ählten Quellposition (mit dem parametrierten 
s H85 ff.) und dem Offset aus H81.

einer simulierten Umdrehung.
ation entsprechen somit die  Bits 27..3 von H82 der 
osition.

lation entsprechen die Bits 15..3 der über SSI 

dersimulation gilt die eingestellte Strichzahl / 

uswahl in H80 durch Nenner H86, H87, H88 geteilt. 
atisch exakte Getriebeübersetzung als Bruch 

mengetriebe) verrechnet werden.

nner H86 geteilt. So kann auch eine mathematisch 
ng als Bruch (Zahnradgetriebe, 
chnet werden.

H8

H8

2:v

4:P

5:M
6:I

1:G
0:i

3:M

imulation Rohwert Version 0

sfaktor Zähler Version 0

sfaktor Nenner Version 0

ter wird nur ausgewertet, wenn die in H80 
uelle auf 5:Motorencoder steht.
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.5 Positionssimulation

 Parameter gibt an, welche Quelle für die Encoder-Simulation verwendet 
. Das Ergebnis der Encodersimulation kann in H82 beobachtet werden. 
it die simulierten Position an einer Schnittstelle ausgegeben wird, muss 

 gewünschte Form der Simulation an den entsprechenden 
nittstellenparametern eingestellt werden.

 Parameter gibt einen Offset für die Encoder-Simulation vor. Dieser wird zu 
 Wert aus der Auswertung der in H80 parametrierten Quelle hinzuaddiert. 

 für die Encodersimulation verwendete Summe der beiden Werte wird in 
 angezeigt. 65536 LSBs entsprechen einer Umdrehung (vgl. H82).

Anzeige der Position, die ü
ergibt sich aus der ausgew
Übersetzungsverhältnis au
65536 LSBs entsprechen 
Bei einer 25-Bit-SSI-Simul
über SSI ausgegebenen P
Bei einer 13-Bit-SSI-Simu
ausgegebenen Position.
Bei einer Inkrementalenco
Umdrehung.

Zähler H85 wird je nach A
So kann auch eine mathem
(Zahnradgetriebe, Zahnrie

Zähler H85 wird durch Ne
exakte Getriebeübersetzu
Zahnriemengetriebe) verre

0  Encoder-Simulation-Quelle Version 0

1  Encoder-Simulationsoffset Version 0

H85 H81

H86, falls H80 = 5:Motorencoder
H87, falls H80 = 1:G104 , 2:virtueller Master
oder 3:Master-Encoder
H88, falls H80 = 4:Positionsencoder

H82irtueller Master

ositionsencoder

otorencoder
GB

104
naktiv

H80

aster-Encoder X120 und
BA-Encoder

H82  Encoder-S

H85  Simulation

H86  Simulation

Information
Dieser Parame
parametrierte Q
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gänge und der Freigabe.

H8

H8

nge Version 0

Kommentar

 Binäreingang 13

Ohne Funktion
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ler H85 wird durch Nenner H87 geteilt. So kann auch eine mathematisch 
kte Getriebeübersetzung als Bruch (Zahnradgetriebe, 
nriemengetriebe) verrechnet werden.

ler H85 wird durch Nenner H88 geteilt. So kann auch eine mathematisch 
kte Getriebeübersetzung als Bruch (Zahnradgetriebe, 
nriemengetriebe) verrechnet werden.

9.8.6 Anzeige
Folgende Anzeigeparame

Klemmenwert der Binärein

7  Simulationsfaktor Nenner Version 0

Information
Dieser Parameter wird nur ausgewertet, wenn die in H80 
parametrierte Quelle eine Masterposition ist (Auswahlen 1,2,3).

8  Simulationsfaktor Nenner Version 0

Information
Dieser Parameter wird nur ausgewertet, wenn in H80 die Auswahl 
4:Positions-Encoder eingestellt ist.

E19  Binäreingä

Bit Beschreibung
0 Freigabe

1 - 
13

Binäreingang 1 bis

14 - 
15

Reserviert
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chnell blinkende, grüne LED an, dass die Aktion 
etermenü und in den Parameterlisten zeigt das 
hritt.

 Sie folgende Ergebnisse auslesen:

is 12 wurde ein Fehler beim Speichern auf das 
t. Treten die Ergebnisse wiederholt auf, sollten Sie 
en.
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9 Netzausfallsicheres Speichern
ls Sie Daten von der DriveControlSuite zum Antriebsregler übertragen 
en oder Parametereinstellungen geändert wurden, müssen die Daten im 
riebsregler gespeichert werden. Nur nach einem Speichern sind die Daten 
zausfallsicher hinterlegt und können nach dem nächsten Einschalten der 
zspannung verwendet werden.

 speichern Daten im Antriebsregler mit der Aktion A00 Werte speichern. 
ei werden mit Ausnahme der Anzeigeparameter alle Parameter und die 
figuration im Speichermodul abgelegt.

 erreichen A00 Werte speichern
mit der Speichern-Taste am Bedienfeld (Eine Erklärung der Tasten finden 
Sie in Abschnitt 8.2.1.1 Aufbau)
im Parametermenü des Bedienfelds (Eine Erklärung des Parametermenüs 
finden Sie in Abschnitt 8.2.1.2 Menüstruktur und Navigation)
bei einer aktiven Direktverbindung in den Parameterlisten der 
DriveControlSuite (Beachten Sie dazu das Handbuch der 
DriveControlSuite. Die ID des Handbuchs finden Sie in Abschnitt 1.2 
Weiterführende Dokumentationen)

Am Bedienfeld zeigt eine s
ausgeführt wird. Im Param
Element A00[1] den Fortsc

Im Element A00[2] können
0: fehlerfrei
10: Schreibfehler
12: Schreibfehler

Bei den Ergebnissen 10 b
Speichermodul festgestell
das Speichermodul tausch

Information
Schalten Sie die Versorgung des Steuerteils nicht ab, solange noch 
gespeichert wird. Falls Sie abschalten, wird beim nächsten 
Neustart im Display die Störung *ConfigStartERROR parameters 
lost oder *Paramodul ERROR - Read error angezeigt. Sie finden 
eine Beschreibung der Störungen in den Kapiteln 16.54 
*ConfigStartERROR parameters lostund 16.51 *ParaModul 
ERROR: file not found.
In diesem Fall muss die Applikation erneut zum Antriebsregler 
übertragen werden.
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Das nd Encoder vornehmen.

10
10
Am

Mo Charakteristika

Sy
Se

Hohe Dynamik, hohe Genauigkeit, hoher 
Gleichlauf, hohe Überstromfestigkeit
Hohe Dynamik, hohe Genauigkeit, hoher 
Gleichlauf, hohe Überstromfestigkeit, größerer 
Drehzahlbereich, aber auch höherer Strombedarf

Sy
Lin

Hohe Dynamik, hohe Überstromfestigkeit

As

Hohe Dynamik, hohe Genauigkeit, hoher 
Gleichlauf, hohe Überstromfestigkeit
Dynamik, Genauigkeit, Gleichlauf, 
Überstromfestigkeit

Hoher Gleichlauf, Genauigkeit

Hoher Gleichlauf, Genauigkeit, besonders für 
Lüfteranwendungen geeignet

Hoher Gleichlauf

Hoher Gleichlauf, besonders für 
Lüfteranwendungen geeignet
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.1 Einleitung
 Kapitel beschreibt die Einstellungen, die Sie für den Motor, Motor-Haltebremse, Motor-Temperaturfühler u

.2 Motoreinstellungen
.2.1 Steuerarten
 Antriebsregler SD6 können Sie nachfolgende Motoren samt angegebenen Steuerarten betreiben:

tortyp B20 Steuerart Encoder Weitere Einstellungen

nchron-
rvomotor

64:SSM - Vektorregelung
Absolutwert-encoder 
erforderlich

Ohne Feldschwächung
(B91 Feldschwächung = 0:inaktiv)
Mit Feldschwächung
(B91 Feldschwächung = 1:aktiv)

nchron-
earmotor

70:SLM - Vektorregelung
Linearencoder und 
Kommutierungs-
information erforderlich

—

ynchronmotor

2:ASM - Vektorregelung Encoder erforderlich
—

3:ASM - Sensorlose 
Vektorregelung

Kein Encoder 
erforderlich

—

1:ASM - U/f-
Schlupfkompensiert

Lineare Kennlinie
(B21 U/f-Kennlinienform = 0:linear)
Quadratische Kennlinie
(B21 U/f-Kennlinienform = 
1:quadratisch)

0:ASM - U/f-Steuerung

Lineare Kennlinie
(B21 U/f-Kennlinienform = 0:linear
Quadratische Kennlinie
(B21 U/f-Kennlinienform = 
1:quadratisch)
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0: 

1: 
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3: 
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64

70

ienform Version 0

Spannungs-/Frequenzkennlinie ist linear. 
Geeignet für alle Anwendungsfälle.
Quadratische Kennlinie für den Einsatz bei 
Lüftern und Pumpen. Die Kennlinie wird ab der 
Nennfrequenz (B15) linear weitergeführt.

chung Version 0
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chten Sie, dass die hier beschriebenen Einstellungen für eine erste 
etriebnahme und bei den meisten Antrieben für den Betrieb ausreichend 
. Falls Sie für Ihren Antrieb eine Optimierung vornehmen möchten, finden 

 eine Beschreibung in Kapitel 15 Optimieren.

der Motorsteuerung.
 Motorencoder wird in B26 eingestellt.

Umschalten zwischen line

Motor mit oder ohne Felds

0  Steuerart Version 1

ASM - U/f-Steuerung Für Asynchronmotoren ohne Motorencoder.
In der Steuerart findet keine Strom- oder 
Momentenbegrenzung statt.
In der Steuerart ist das Aufschalten auf einen 
drehenden Motor (Einfangen) nicht möglich.

ASM - U/f-
hlupfkompensiert

Für Asynchronmotoren ohne Motorencoder.

ASM - Vektorregelung Für Asynchronmotoren mit Motorencoder.
ASM - Sensorlose 
ktorregelung

Für Asynchronmotoren ohne Motorencoder.

: SSM - Vektorregelung Für Synchron-Servomotoren mit 
Motorencoder.

: SLM - Vektorregelung Für Synchron-Linearmotoren mit 
Motorencoder.

B21  U/f-Kennlin

0: linear

1: quadratisch

B91  Feldschwä
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otor auswählen

ControlSuite ein Projekt angelegt.

len

rojekt auf die Achse, für die Sie einen Standard-
hten.
ren Bereich des Fensters die Schaltfläche 

sdialog wird angezeigt.
r Motor.
rei Auswahllisten im oberen Dialogbereich die 
der Motor zugeordnet ist, z. B. STÖBER-
ronmotor (Servo) und EZ-Motor.

h wird die Liste der zugehörigen Motoren angezeigt.
ontrollkästchen in der ersten Spalte den Motor aus, 
etrieben werden soll.
ojektierungsdialog mit der Schaltfläche OK
dard-Motor ausgewählt. Die Motordaten sind im 
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.2.2 Motordaten parametrieren
 die korrekte Ansteuerung müssen Sie die Motordaten angeben. Dabei 
en Sie mehrere Möglichkeiten:
Sie wählen in der DriveControlSuite einen Standard-Motor aus. Die Daten 
werden in diesem Fall automatisch in die korrekten Parameter 
eingetragen. Sie finden die Beschreibung der Auswahl in Kapitel 10.2.2.1.
Falls Sie einen Synchron-Servomotor mit EnDat-Encoder einsetzen, der 
für den Betrieb an einem STÖBER-Antriebsregler konfiguriert wurde, 
können Sie das elektronische Typschild aktivieren. In diesem Fall liest der 
Antriebsregler die Motordaten bei jedem Gerätestart aus dem Typschild. 
Die Aktivierung des elektronischen Typschilds ist in Kapitel 
10.2.2.2beschrieben.
Falls Sie einen Fremdmotor am STÖBER-Antriebsregler betreiben 
möchten, tragen Sie die Motordaten manuell in die Parameter ein. Welche 
Parameter bearbeitet werden müssen, finden Sie in Kapitel 10.2.2.3.

10.2.2.1 Standard-M
Voraussetzungen:
• Sie haben in der Drive

Standard-Motor auswäh

1. Klicken Sie in Ihrem P
Motor auswählen möc

2. Betätigen Sie im unte
Projektierung
 Der Projektierung

3. Wählen Sie den Reite
4. Stellen Sie über die d

Motorgruppe ein, der 
Standardmotor, Synch
 Im unteren Bereic

5. Wählen Sie mit dem K
der an dieser Achse b

6. Bestätigen Sie den Pr
 Sie haben einen Stan

Projekt eingetragen.
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t um einen STÖBER-Motor handelt, müssen Sie die 
tern eintragen (z. B. Fremd- und Sondermotoren). 
itet werden müssen, hängt von Motortyp ab.

rvomotor
ines Synchron-Servomotors eingeben müssen, 
-Parameter. Die E-Parameter zeigen intern 

nung als Text.

s.
n Spannung zwischen zwei Phasen bei 1000 Upm 
n und Asynchronmotoren oder Scheitelwert der 
1m/s für Synchron-Linearmotoren.
Effektivwert angegeben, muss dieser Wert vor der 
iert werden.

Version 0

tante Version 0
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.2.2.2 Elektronisches Typenschild aktivieren
chron-Servomotoren von STÖBER werden in der Regel mit EnDat-
odern ausgerüstet, die über einen speziellen Parameterspeicher verfügen. 

ls der Motor bei der Bestellung entsprechend konfiguriert wird, werden in 
sem Speicher die Motordaten inkl. der Daten einer evtl. vorhandenen 
tebremse als elektronisches Typenschild abgelegt. 
ls Sie B04 = 64:aktiv eingestellt haben, liest der Antriebsregler beim ersten 
tstellen eines elektronischen Typenschilds alle Daten automatisch ein. 
chließend haben Sie die Möglichkeit, Optimierungen vorzunehmen. 

 jedem weiteren Geräteneustart prüft der Antriebsregler, ob der Motor, die 
tebremse, der Motor-Temperaturfühler oder die Kommutierung verändert 
den. Falls keine Veränderung vorgenommen wurde, werden keine Daten 
 dem elektronischen Typenschild gelesen, damit optimierte Daten nicht 
rschrieben werden.

ls der Antriebsregler Veränderungen feststellt, werden diese veränderten 
en gelesen. Der Antriebsregler zeigt am Display die Störung 
Motorzuordnung. Die Ursache gibt an, welche Veränderungen festgestellt 
den. Eine weitere Rückmeldung erhalten Sie über den Parameter B810.
ls Sie das elektronische Typenschild erneut vollständig lesen möchten, 
den Sie die Aktion B06 an.

10.2.2.3 Motorparam
Falls Sie am Antriebsregle
betrieben und es sich nich
Motordaten in den Parame
Welche Parameter bearbe

10.2.2.3.1 Synchron-Se
Falls Sie die Motordaten e
bearbeiten Sie folgende B
berechnete Werte.

Anzeige der Motorbezeich

EMK-Konstante des Motor
Scheitelwert der induzierte
für Synchron-Servomotore
induzierten Spannung bei 
Ist bei Fremdmotoren ein 
Eingabe mit 1,41 multipliz

B00  Motor-Typ

B02  EMK-Kons
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11 = MN · nN/9550 (MN = Nennmoment in Nm, nN = 

 · vN/60000 (FN = Nennkraft in N, vN = 
in m/min)

child.

rotatorischen Motoren, Nenngeschwindigkeit in 
, lt. Typenschild.

atorischer Motor) bzw. Stillstandskraft F0 
ild. Dient u.a. als Bezugswert für die Drehmoment/
ng (C03 und C05).

wicklung in mH. Parametrieren Sie den Wert nur bei 
ann mit der Aktion B41 eingemessen werden.

 Motorwicklung in Ohm. Bearbeiten Sie den 
otoren. Der Wert kann mit der Aktion B41 

nchron-Servomotoren und Asynchronmotoren oder 
inearmotoren.

B0

B1

B1

strom Version 0

geschwindigkeit Version 0

stand) Version 0

tivität Version 0

rstand Version 0

Version 0
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schiebung der Encoder-Nullposition gegenüber dem Motor.
mutierungsoffset für Synchron-Servomotoren und Asynchronmotoren.

ear-Kommutierungsoffset für Synchron-Linearmotoren mit Kommutierung 
r Hall-Sensoren und Relativmaßstab. Bei Verwendung eines 
olutmaßstabes wird die Kommutierung in B07 eingestellt.
 Kommutierungs-Offset kann mit der Aktion B40 gemessen werden.

ahl der Pole eines Synchron-Servomotors oder eines Asynchronmotors.
bei Fremdmotoren die Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
gabe mit 2 multipliziert werden.
ammenhang zwischen Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
nfrequenz fN in Hz des Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

nleistung in kW.
anstelle der Nennleistung nur das Nennmoment MN bekannt, berechnen 
 B11 nach folgenden Formeln:

• Rotatorischer Motor: B
Nenndrehzahl in Upm)

• Linearmotor: B11 = FN
Nenngeschwindigkeit 

Nennstrom in A, lt. Typens

Nenndrehzahl in Upm bei 
m/min bei Linearantrieben

Stillstandsmoment M0 (rot
(Linearmotor) lt. Typensch
Kraft- und Strombegrenzu

Induktivität LU-V der Motor
Fremdmotoren. Der Wert k

Statorwiderstand RU-V der
Parameter nur bei Fremdm
eingemessen werden.

Trägheitsmoment J bei Sy
Masse des Schlittens bei L

5  Kommutierung-Offset Version 0

Information
STÖBER-Motoren werden werksseitig auf B05 = 0 eingestellt und 
geprüft. Im Normalfall ist eine Änderung des Parameters B05 nicht 
erforderlich. Bei STÖBER-Motoren mit Absolutwertencoder wird 
der Kommutierungsoffset werkseitig in das elektronische 
Typenschild geschrieben und vom Antriebsregler beim Hochlauf 
ausgelesen. Wird B05 geändert, gilt der Gesamt-Offset = 
Typenschild-Offset + B05.

0  Motorpolzahl Version 2

1  Motornennleistung Version 0

B12  Motornenn

B13  Motornenn

B17  M0/F0 (Still

B52  Statorinduk

B53  Statorwide

B62  Trägheit
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ines Synchron-Linearmotors eingeben müssen, 
-Parameter. Die E-Parameter zeigen intern 

nung als Text.

s.
n Spannung zwischen zwei Phasen bei 1000 Upm 
n und Asynchronmotoren oder Scheitelwert der 
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Effektivwert angegeben, muss dieser Wert vor der 
iert werden.

B8
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
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Ne

De
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Version 0

trom Version 0

Version 0

Version 0

tante Version 0
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ximal zulässiger Motor Strom.
 Synchron-Servomotoren von STÖBER der maximal zulässige Strom, 
or der Motor entmagnetisiert wird.

ximale zulässige Geschwindigkeit für den Motor.

rn berechneter Magnetisierungsreferenzstrom für Asynchronmotoren.

Intern berechneter drehmo
Entspricht dem Nennstrom
bei Synchronservomotore

Anzeige des Sollstroms fü
vom Antriebsregler anhan
Bremsmoment ist motorab

Anzeige des kleinsten We
anfordern kann, der aktue

10.2.2.3.2 Synchron-Li
Falls Sie die Motordaten e
bearbeiten Sie folgende B
berechnete Werte.

Anzeige der Motorbezeich

EMK-Konstante des Motor
Scheitelwert der induzierte
für Synchron-Servomotore
induzierten Spannung bei 
Ist bei Fremdmotoren ein 
Eingabe mit 1,41 multipliz

2  I-max Version 0

3  v-max Motor Version 0

71  Id-Referenz Version 0

rsion
Level Achs-

Typ
Daten-
Typ

Signifi. 
Stellen

Freigabe 
aus

Einheit Para-
TypR W

.0 4 6 Physikali
sch

REAL32 Nein A Zahl

O-
ig

Skalierung PKW1 PROFIBUS/
PROFINET

SDO CANopen/
EtherCAT

Faktor NKS PNU Subindex Index Subindex
in 1 3 28ABhex 0000hex 28ABhex 0000hex

fault PreRead PreWrite PostRead PostWrite
0 0 0 0

B Endwert Skalierung Ausblendung DepFlags
0 0 0

E172  Iq-Referenz

E940  Notbremss

E941  Id-Minimum

B00  Motor-Typ

B02  EMK-Kons
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ormeln:
11 = MN · nN/9550 (MN = Nennmoment in Nm, nN = 

 · vN/60000 (FN = Nennkraft in N, vN = 
in m/min)

B0

B0

B0

0: 
1: 

ungssensor Version 0

Bei Relativmaßstäben wird das Wake&Shake 
Verfahren zur Kommutierungsfindung 
verwendet.
H120
Hall-Sensoren mit open-collector Ausgängen 
können nicht direkt an die 
Kommunikationsmodule des Antriebsreglers 
angeschlossen werden.
Verwenden Sie die Adapterbox LA6 für den 
Anschluss von Hall-Sensoren mit single-
ended Ausgängen.
Hall-Sensoren mit open-collector Ausgängen 
können nicht direkt an die 
Kommunikationsmodule des Antriebsreglers 
angeschlossen werden.
Verwenden Sie die Adapterbox LA6 für den 
Anschluss von Hall-Sensoren mit single-
ended Ausgängen.

leistung Version 0
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schiebung der Encoder-Nullposition gegenüber dem Motor.
mutierungsoffset für Synchron-Servomotoren und Asynchronmotoren.

ear-Kommutierungsoffset für Synchron-Linearmotoren mit Kommutierung 
r Hall-Sensoren und Relativmaßstab. Bei Verwendung eines 
olutmaßstabes wird die Kommutierung in B07 eingestellt.
 Kommutierungs-Offset kann mit der Aktion B40 gemessen werden.

ear-Kommutierungsoffset für Kommutierung über Relativmaßstab.
 Verwendung von Hall-Sensoren mit Relativmaßstab wird der Linear-

mutierungsoffset in B05 eingestellt.

tand der Hall-Sensor-Signale im Sensorblock.

Verwendung eines Sensor

Nennleistung in kW.
Ist anstelle der Nennleistu
Sie B11 nach folgenden F
• Rotatorischer Motor: B

Nenndrehzahl in Upm)
• Linearmotor: B11 = FN

Nenngeschwindigkeit 

5  Kommutierung-Offset Version 0

Information
STÖBER-Motoren werden werksseitig auf B05 = 0 eingestellt und 
geprüft. Im Normalfall ist eine Änderung des Parameters B05 nicht 
erforderlich. Bei STÖBER-Motoren mit Absolutwertencoder wird 
der Kommutierungsoffset werkseitig in das elektronische 
Typenschild geschrieben und vom Antriebsregler beim Hochlauf 
ausgelesen. Wird B05 geändert, gilt der Gesamt-Offset = 
Typenschild-Offset + B05.

7  Linear-Kommutierungsoffset Version 1

8  Hall Abstand Version 0

120°
60°

B09  Kommutier

0: inaktiv

1: X120-Encoder
2: BE1/2/3=Hall A/B/C

3: BE7/8/9=Hall A/B/C

B11  Motornenn
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Version 0
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nstrom in A, lt. Typenschild.

ndrehzahl in Upm bei rotatorischen Motoren, Nenngeschwindigkeit in m/
 bei Linearantrieben, lt. Typenschild.

tand der Magnete eines Synchron-Linearmotors (SLM).

lstandsmoment M0 (rotatorischer Motor) bzw. Stillstandskraft F0 
earmotor) lt. Typenschild. Dient u.a. als Bezugswert für die Drehmoment/
ft- und Strombegrenzung (C03 und C05).

uktivität LU-V der Motorwicklung in mH. Parametrieren Sie den Wert nur bei 
mdmotoren. Der Wert kann mit der Aktion B41 eingemessen werden.

torwiderstand RU-V der Motorwicklung in Ohm. Bearbeiten Sie den 
ameter nur bei Fremdmotoren. Der Wert kann mit der Aktion B41 
gemessen werden.

Trägheitsmoment J bei Sy
Masse des Schlittens bei L

Maximal zulässiger Motor 
Bei Synchron-Servomotor
bevor der Motor entmagne

Maximale zulässige Gesch

2  Motornennstrom Version 0

3  Motornenngeschwindigkeit Version 0

6  Polteilung Version 0

7  M0/F0 (Stillstand) Version 0

2  Statorinduktivität Version 0

3  Statorwiderstand Version 0

B62  Trägheit

B82  I-max

B83  v-max Moto



ID 4 220

Motor10
Ha

Sta tisierungsreferenzstrom für Asynchronmotoren.

menterzeugender Referenzstrom.
 bei Asynchronmotoren und dem Stillstandsstrom 

n.

E8

0: 

1: 
be

2: 

Version 0

Daten-
Typ

Signifi. 
Stellen

Freigabe 
aus

Einheit Para-
Typ
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tus der Kommutierung des Synchron-Linearmotors. Intern berechneter Magne

Intern berechneter drehmo
Entspricht dem Nennstrom
bei Synchronservomotore

5  Kommutierung Version 0

Kommutierung unbekannt Die Kommutierung konnte weder anhand 
einer Absolutposition noch eines Hall-Sensors 
bestimmt werden.

Information
Die Achse darf nicht verfahren 
werden.
Führen Sie einen Phasentest mit 
B40 aus.

Kommutierung grob 
kannt

Die Kommutierung ist über Hall-Sensor und 
B05 bekannt.
Die Achse darf verfahren werden, die 
Performance ist evtl. eingeschränkt.

Kommutierung OK Die Kommutierung ist über die Absolutposition 
und B07 bekannt.
Die Achse darf verfahren werden.

E171  Id-Referenz


Version

Level Achs-
TypR W

V 6.0 4 6 Physikal
sch

PDO-
fähig

Skalierung

Faktor NKS
Nein 1 3

Default PreRead
0

LSB Endwert Sk
0

E172  Iq-Referenz
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 · vN/60000 (FN = Nennkraft in N, vN = 
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leistung Version 0

strom Version 0

geschwindigkeit Version 0

spannung Version 0
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eige des Sollstroms für die mit U30 aktivierbare Notbremsung, dieser wird 
 Antriebsregler anhand der Motordaten bestimmt. Das resultierende 

msmoment ist motorabhängig.

eige des kleinsten Wertes den die Regelung als Sollwert für E92 Id 
ordern kann, der aktuelle Sollwert wird in E165 Id-Soll angezeigt.

2.2.3.3 Asynchronmotor
ls Sie die Motordaten eines Asynchronmotors eingeben müssen, 
rbeiten Sie folgende B-Parameter. Die E-Parameter zeigen intern 
echnete Werte

eige der Motorbezeichnung als Text.

ahl der Pole eines Synchron-Servomotors oder eines Asynchronmotors.
bei Fremdmotoren die Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
gabe mit 2 multipliziert werden.
ammenhang zwischen Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
nfrequenz fN in Hz des Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

Nennleistung in kW.
Ist anstelle der Nennleistu
Sie B11 nach folgenden F
• Rotatorischer Motor: B

Nenndrehzahl in Upm)
• Linearmotor: B11 = FN

Nenngeschwindigkeit 

Nennstrom in A, lt. Typens

Nenndrehzahl in Upm bei 
min bei Linearantrieben, lt

Nennspannung lt. Typensc
Schaltungsart (Y/∆)! Achte
Parameter B11 ... B15!

40  Notbremsstrom Version 0

41  Id-Minimum Version 0

0  Motor-Typ Version 0

0  Motorpolzahl Version 0

B11  Motornenn

B12  Motornenn

B13  Motornenn

B14  Motornenn
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ßen oder zu kleinen Werten steigt die stationäre 
l- und Istdrehzahl.

er Drehzahlschätzung. Beeinflusst die dynamischen 
 (insbesondere die Stabilität und das 
 Drehzahl).

nn anhand des Drehzahlverlaufs überprüft werden. 
e ein Encoder vorhanden ist, sollte als Istdrehzahl 

dernfalls E91. B47 sollte nicht kleiner als 1% von 
erten kann der Antrieb instabil werden, die 
 osziliert mit mechanischer Frequenz. Durch 
 Überschwinger in der Drehzahl gedämpft werden, 
Schwingungen in Strom und Drehzahl.

B1

B1

B1

ng Beobachter Version 0

 Rückführung ist eine Möglichkeit, dem Beobachter 
 genau die Maschinenkonstanten B54 Streuziffer, 
tivität und B53 Statorwiderstand bestimmt wurden. 
ückführung gewählt wird, desto mehr verlässt sich 
 auf diese Konstanten.

alanteil Drehzahlschätzung Version 0
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nfrequenz des Motors, lt. Typenschild. Durch die Parameter B14 und B15 
 die Steigung der U/f-Kennlinie, und damit die Charakteristik des Antriebes 

tgelegt. Die U/f-Kennlinie bestimmt bei welcher Frequenz (B15 f-Nenn) der 
tor mit Nennspannung (B14 U-Nenn) betrieben wird. Spannung und 
quenz können über den Nennpunkt hinaus linear erhöht werden. Obere 
nnungsgrenze ist dabei die anliegende Netzspannung. STÖBER 
temmotoren bis Baugröße 112 bieten die Möglichkeit des Stern-/
ieckbetriebs. Der Dreiecksbetrieb mit 400 V ermöglicht eine 
stungserhöhung um den Faktor 1,73 und einen erweiterten Stellbereich mit 
stantem Moment. Der Motor hat in dieser Schaltungsvariante einen 
öhten Strombedarf. Stellen Sie die folgenden Punkte sicher:
Der Antriebsregler ist für die entsprechende Leistung ausgelegt (PDreieck = 
1,73 · PStern).
B12 (I-Nenn) ist auf den entsprechenden Motornennstrom parametriert 
(IDreieck = 1,73 · IStern).

 Parameter B18 zeigt in jeder Steuerart (B20) den motorseitigen 
ugswert für prozentuale Drehmomentgrößen bzw. Kraftgrößen wie C03, 
, E65 und E66. B18 wird negativ, wenn die Achspolarität in I03 invertiert ist.

ragsmäßig entspricht B18 bei Synchron-Servomotoren dem M0 aus B17. 
 Asynchronmotoren wird aus Nenndrehzahl und Nennleistung das 
nmoment errechnet.

 φ lt. Typenschild.

Rückführung des Beobach
Genauigkeit der Drehzahls
Vektorregelung. Bei zu gro
Abweichung zwischen Sol

Proportionalverstärkung d
Eigenschaften des Motors
Überschwingverhalten der

Einstellungshinweise
Die korrekte Einstellung ka
Falls bei der Inbetriebnahm
E15 betrachtet werden, an
B48 sein. bei zu kleinen W
resultierende Schwingung
Erhöhung von B47 können
zu große Werte führen zu 

5  Motornennfrequenz Version 0

8  Bezugsdrehmoment/ -Kraft Version 1

9  cos(phi) Version 0

B46  Rückführu

Information
Der Betrag der
mitzuteilen, wie
B52 Statorinduk
Je kleiner die R
der Beobachter

B47  Proportion
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8 zu bestimmen, kann die Motornennleistung (B11) 
r Richtwert errechnet sich nach folgender Formel: 

können der nachfolgenden Tabelle entnommen 

B4

a b
-43262 31291

-767,2 2202,1

-46,356 683,49

-15,886 225,13

-9,2799 163,09

-0,8864 34,159

otorencoder B48 (  zu klein)
otorencoder B48 (  zu groß)
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gralverstärkung der Drehzahlschätzung. Beeinflusst die Dynamischen 
enschaften des Motors. Je größer B48 desto schneller kann das 
tormodell der tatsächlichen Drehzahl folgen.

stellungshinweise
 korrekte Einstellung kann anhand des Drehzahlverlaufs überprüft werden. 
ls bei der Inbetriebnahme ein Encoder vorhanden ist, sollte E15 n-
torencoder betrachtet werden, andernfalls E91. Wenn der Motor trotz 
reichend großer Drehmomentgrenzen der eingestellten Drehzahlrampe 
t folgen kann, muss B48 erhöht werden. Zu große Werte führen zu einer 

rung 56:Overspeed

Um einen Richtwert für B4
herangezogen werden. De
B48 = a * B11 + b
Die Koeffizienten a und b 
werden.

8  Integralanteil Drehzahlschätzung Version 0

E07 n-nach-Rampe
E91 n-Motor E15 n-Motorencoder B48 bzw.  (  zu klein)
E91 n-Motor E15 n-Motorencoder B47 bzw.  (  zu groß)

mech. Frequenz

Motornennleistung
bis 0,55 kW

< 2,2 kW

< 4 kW

< 7,5 kW

< 9,2 kW

Größer 15 W

E07 n-nach-Rampe
E91 n-Motor E15 n-M bzw. 
E91 n-Motor E15 n-M bzw. 
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 stark der Motor im Nennpunkt magnetisch gesättigt 
ie Regelgenauigkeit der Steuerarten 2:ASM - 
 - Sensorlose Vektorregelung im 

tig.

nchron-Servomotoren und Asynchronmotoren oder 
inearmotoren.

t des Motors zu seinem Nennmoment.

Strom.
en von STÖBER der maximal zulässige Strom, 
tisiert wird.

B5

B5

B5

koeffizient Magnetisierung Version 0

 Motoren und Anwendungen ist der Defaultwert 
rst bei Anschluss eines Fremdmotors sind unter 
passungen notwendig. In solchen Fällen kann der 
Aktion B41 eingemessen werden. Führen Sie diese 
och erst nach Rücksprache mit STÖBER durch.

Version 0

 (M/F)nenn Version 0

Version 0

r Version 0
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uktivität LU-V der Motorwicklung in mH. Parametrieren Sie den Wert nur bei 
mdmotoren. Der Wert kann mit der Aktion B41 eingemessen werden.

torwiderstand RU-V der Motorwicklung in Ohm. Bearbeiten Sie den 
ameter nur bei Fremdmotoren. Der Wert kann mit der Aktion B41 
gemessen werden.

eil der Streuinduktivität an der Gesamtinduktivität ‚Ls’ des Motors.

Der Parameter gibt an, wie
ist. Der Parameter ist für d
Vektorregelung und 3:ASM
Feldschwächbereich wich

Trägheitsmoment J bei Sy
Masse des Schlittens bei L

Verhältnis von Kippmomen

Maximal zulässiger Motor 
Bei Synchron-Servomotor
bevor der Motor entmagne

2  Statorinduktivität Version 0

3  Statorwiderstand Version 0

4  Streuziffer Version 0

Information
Für die meisten Motoren und Anwendungen ist der Defaultwert 
ausreichend. Erst bei Anschluss eines Fremdmotors sind unter 
Umständen Anpassungen notwendig. In solchen Fällen kann der 
Wert durch die Aktion B41 eingemessen werden. Führen Sie diese 
Anpassung jedoch erst nach Rücksprache mit STÖBER durch.

B55  Sättigungs

Information
Für die meisten
ausreichend. E
Umständen An
Wert durch die 
Anpassung jed

B62  Trägheit

B63  (M/F)kipp /

B82  I-max

B83  v-max Moto
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terstützen Sie bei den Motoreinstellungen:

sen (nur bei B20 = 3:ASM - Sensorlose 

sen Aktionen der Antriebsregler freigegeben 
hrung von Aktionen, bei denen der Antriebsregler 

, ist in Kapitel 10.2.3.1 Aktionen mit Freigabe 

it Freigabe ausführen

sen Aktionen gezielt Parameterwerte ermittelt 
lb im Anschluss die Aktion A00 Werte speichern 

tzausfallsicher abgelegt sind.

E1

E1

usführen

erätezustand Einschaltbereit.
lement der Aktion auf den Wert 1 (z. B. B40[0] = 1).

 frei.
en Fortschritt der Aktion (z. B. B40[1] = 33 %).
nt 1 den Wert 100 % anzeigt (z. B. B40[1] = 100 %).
abe ab.
rgebnis der Aktion an (z. B. B40[2] = 0:fehlerfrei).
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ximale zulässige Geschwindigkeit für den Motor.

rn berechneter Magnetisierungsreferenzstrom für Asynchronmotoren.

rn berechneter drehmomenterzeugender Referenzstrom.
spricht dem Nennstrom bei Asynchronmotoren und dem Stillstandsstrom 
 Synchronservomotoren.

10.2.3 Aktionen
Die folgenden Aktionen un
• B40 Phasentest
• B41 Motor einmessen
• B45 SLVC-HP einmes

Vektorregelung)

Beachten Sie, dass bei die
werden muss. Die Durchfü
freigegeben werden muss
ausführenbeschrieben.

10.2.3.1 Aktionen m

Beachten Sie, dass bei die
werden. Führen Sie desha
durch, damit die Werte ne

71  Id-Referenz Version 0

72  Iq-Referenz Version 0

Aktionen mit Freigabe a

1. Wechseln Sie in den G
2. Setzen Sie das erste E
3. Geben Sie den Motor
 Element 1 zeigt d

4. Warten Sie, bis Eleme
5. Schalten Sie die Freig
 Element 2 zeigt das E
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Sie
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1.
2.
3.

aden durch herabsinkende Lasten.
ion wird die Motorbremse gelüftet. Da der Motor 
end bestromt wird, kann er keine Lasten halten (z. 

nur bei Motoren ein, die nicht belastet sind.

s in %.

B4

B4

Aktion durch den Wechsel von Low- auf High-Pegel 
ine eventuell vorhandene Bremse wird automatisch 
em Ende der Aktion muss die Freigabe wieder 
 werden.

 Fortschritt Version 0
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.2.3.2 B40 Phasentest

WARNUNG!

sonen- und Sachschaden
 dieser Aktion dreht die Motorwelle.

Stellen Sie sicher, dass sich der Motor während der Aktion frei drehen 
kann!

Stellen Sie sicher, dass am Motor befestigte Komponenten gegen 
Fliehkräfte ausreichend gesichert sind (z. B. Passfedern, 
Kupplungselemente, etc). 

 für Synchron-Servomotoren und Synchron-Linearmotoren. Es werden 
ende Funktionen ausgeführt:
Test der Motorpolzahl (B10)
Test des Phasenanschlusses (Phasentausch)
Messung des Kommutierungs-Offsets (B05)
Sin/Cos-Amplitudenabgleich
 starten die Aktion in B40[0], beobachten den Fortschritt in B40[1] und 
alten das Ergebnis in B40[2].

 aktivieren die Aktion B40 Phasentest, in dem Sie B40[0] = 1:aktiv setzen. 
 Aktion darf nur bei Synchron-Servomotoren verwendet werden. Es werden 
ende Funktionen ausgeführt:
Test der Motorpolzahl (B10)
Test des Phasenanschlusses (Phasentausch)
Messung des Kommutierungs-Offsets (B05)

WARNUNG!

Personen- und Sachsch
Durch das Starten der Akt
durch die Aktion unzureich
B. in einem Hubwerk).

 Setzen Sie die Aktion 

Fortschritt des Phasentest

0 Phasentest Version 1

0[0] Phasentest starten Version 0

Information
Sie starten die 
der Freigabe. E
gelüftet. Nach d
weggenommen

0: inaktiv
1: aktiv

B40[1] Phasentest
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s am Motor befestigte Komponenten gegen 
d gesichert sind (z. B. Passfedern, 
tc). 

ionen ausgeführt:
gswiderstands (B53)
siduktivität (B52)
n B54 Streuziffer
n B55 Sättigungskoeffizient
41[0], beobachten den Fortschritt in B41[1] und 
41[2].

41 Motor einmessen, in dem Sie B41[0] = 1:aktiv 

ionen ausgeführt:
gswiderstands (B53)
siduktivität (B52)
n B54 Streuziffer
n B55 Sättigungskoeffizient

B4

0: 
1: 

2: 

3: 

4: 

5: 

6: 

7: 

8: 

98

essen Version 0

essen starten Version 0
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h Abschluss der Aktion B40 Phasentest kann hier das Ergebnis abgefragt 
den.

10.2.3.3 B41 Motor 

WARNUNG!

Personen- und Sachsch
Bei dieser Aktion dreht die

 Stellen Sie sicher, das
kann!

 Stellen Sie sicher, das
Fliehkräfte ausreichen
Kupplungselemente, e

Es werden folgende Funkt
1. Messung des Wicklun
2. Messung der Wicklung
3. Bei ASM: Messung vo
4. Bei ASM: Messung vo
Sie starten die Aktion in B
erhalten das Ergebnis in B

Sie aktivieren die Aktion B
setzen.
Es werden folgende Funkt
1. Messung des Wicklun
2. Messung der Wicklung
3. Bei ASM: Messung vo
4. Bei ASM: Messung vo

0[2] Phasentest Ergebnis Version 1

fehlerfrei Die Aktion wurde fehlerfrei ausgeführt.
abgebrochen Die Freigabe wurde durch den Benutzer oder 

eine Störung abgeschaltet, bevor die Aktion 
beendet werden konnte.

Timeout Die Freigabe wurde nicht innerhalb von 30 s 
nach dem Starten der Aktion aktiviert.

Unzulässig Die Aktion wird von der in B20 ausgewählten 
Steuerart nicht unterstützt.

Achslast Die Achse stand unmittelbar nach dem 
Aktivieren der Freigabe nicht still.

Phasenfolge Die Phasenfolge ist falsch. Tauschen Sie zwei 
Phasenanschlüsse und starten Sie die Aktion 
erneut.

Polzahl Die festgestellte Polzahl weicht vom Wert in 
B10 ab.

Kommutierungsoffset Der Kommutierungsoffset stimmte nicht mit 
dem in B05 eingetragenen Wert überein. Der 
korrekte Werte wurde erfolgreich in B05 
geschrieben.

Testlauf Der Testlauf mit dem ermittelten 
Kommutierungsoffset war nicht erfolgreich. 
Prüfen Sie die Parametrierung des Motors, 
des Encoders und des 
Geschwindigkeitsreglers.

: Freigabe aus! Schalten Sie die Freigabe aus, um die Aktion 
zu beenden.

B41 Motor einm

B41[0] Motor einm
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 SLVC einmessen

 hohe Drehzahlen!
n Motor bis auf die doppelte Nenndrehzahl. 

s am Motor befestigte Komponenten gegen 
d gesichert sind (z. B. Passfedern, 
tc).

s eine evtl. angebaute Folgemechanik (Getriebe, 
 fahren kann.

 der Einmessung!
tem Motor durchgeführt, werden die Ergebnisse 

nach Möglichkeit nur aus, wenn der Motor nicht mit 
Getriebe etc.) verbunden ist.

ist, die Folgemechanik abzukoppeln, stellen Sie 
nt nicht größer als 10 % des Nennmoments ist.

lgenden Parameter für die Steuerart 3: ASM - 
g:
bachter
 Drehzahlschätzung
zahlschätzung

st, können Sie die neuen Parameterwerte in B46 ... 

0: 
1: 

B4

B4

0: 
1: 

2: 

3: 

4: 

98

einmessen Version 0
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hrend der Aktion wird intern die Zykluszeit auf 32 ms gestellt. Die 
stellung erfolgt bei Aktivierung der Aktion.

tschritt des Motor einmessens in %.

h Abschluss der Aktion B41 Motor einmessen kann hier das Ergebnis 
efragt werden.

10.2.3.4 B45 Aktion

WARNUNG!

Verletzungsgefahr durch
Die Aktion beschleunigt de

 Stellen Sie sicher, das
Fliehkräfte ausreichen
Kupplungselemente, e

 Stellen Sie sicher, das
etc.) diese Drehzahlen

ACHTUNG

Ungeeignete Ergebnisse
Wird die Aktion mit belaste
verfälscht.

 Führen Sie die Aktion 
einer Folgemechanik (

 Falls es nicht möglich 
sicher, dass Lastmome

Die Aktion bestimmt die fo
Sensorlose Vektorregelun
• B46 Rückführung Beo
• B47 Proportionalanteil
• B48 Integralanteil Dreh
Wenn die Aktion beendet i
B48 auslesen.

Information
Sie starten die Aktion durch den Wechsel von Low- auf High-Pegel 
der Freigabe. Eine eventuell vorhandene Bremse wird automatisch 
gelüftet. Nach dem Ende der Aktion muss die Freigabe wieder 
weggenommen werden.

inaktiv
aktiv

1[1] Motor einmessen Fortschritt Version 0

1[2] Motor einmessen Ergebnis Version 1

fehlerfrei Die Aktion wurde fehlerfrei ausgeführt.
abgebrochen Die Freigabe wurde durch den Benutzer oder 

eine Störung abgeschaltet, bevor die Aktion 
beendet werden konnte.

Timeout Die Freigabe wurde nicht innerhalb von 30 s 
nach dem Starten der Aktion aktiviert.

Unzulässig Die Aktion wird von der in B20 ausgewählten 
Steuerart nicht unterstützt.

Achslast Die Achse stand unmittelbar nach dem 
Aktivieren der Freigabe nicht still.

: Freigabe aus! Schalten Sie die Freigabe aus, um die Aktion 
zu beenden.

B45 ASM-SLVC 
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n B45 SLVC einmessen kann hier das Ergebnis 
ie Aktion beendet ist, können Sie die neuen 
B48 auslesen.

B4

0: 
1: 

einmessen Fortschritt Version 0

einmessen Ergebnis Version 1

Die Aktion kann nicht in der in B20 
ausgewählten Steuerart ausgeführt werden 
oder die in I10 eingestellte 
Maximalgeschwindigkeit ist kleiner ist als die 
maximale Sollgeschwindigkeit der Aktion (2 * 
B13).

Schalten Sie die Freigabe aus, um die Aktion 
zu beenden.
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 starten die Aktion in B45[0], beobachten den Fortschritt in B45[1] und 
alten das Ergebnis in B45[2].

 starten die Aktion B45 SLVC einmessen, in dem Sie B45[0] = 1:aktiv 
zen. 
 Aktion bestimmt die folgenden Parameter für die Steuerart 3:ASM - 
sorlose Vektorregelung:
B46 Rückführung Beobachter
B47 Proportionalanteil Drehzahlschätzung
B48 Integralanteil Drehzahlschätzung

WARNUNG!

sonen- und Sachschäden durch herabsinkende Lasten.
ch das Starten der Aktion wird die Motorbremse gelüftet. Da der Motor 
ch die Aktion unzureichend bestromt wird, kann er keine Lasten halten (z. 
n einem Hubwerk). 

Setzen Sie die Aktion nur bei Motoren ein, die nicht belastet sind.

Fortschritt der Aktion in %

Nach Abschluss der Aktio
abgefragt werden. Wenn d
Parameterwerte in B46 ... 

5[0] ASM-SLVC einmessen starten Version 0

Information
Sie starten die Aktion durch den Wechsel von Low- auf High-Pegel 
der Freigabe. Eine eventuell vorhandene Bremse wird automatisch 
gelüftet. Nach dem Ende der Aktion muss die Freigabe wieder 
weggenommen werden.

inaktiv
aktiv

B45[1] ASM-SLVC 

B45[2] ASM-SLVC 

0: fehlerfrei
1: abgebrochen
2: Timeout
3: Unzulässig

4: Achslast
98: Freigabe aus!
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riff auf die ungeglättete Größe ist über E90 möglich.

er Effektivwert).

gelegten Spannung.

eschwindigkeit.
ktuellen Motorgeschwindigkeit E91 zur Anzeige an 

ner Stromreglerzykluszeit von 62,5us mit 50ms und 

 Motorencoders.
ird permanent die Encoderposition ausgelesen und 

tragen.
riebsarten verfügbar. Bei Steuerarten ohne 
chgebildet (ungenau). Nach jedem Neuanlauf der 
ter neu initialisiert, d. h. die Position bleibt nicht 

E0

E0

iltert Version 0

Version 0

Version 0

hwindigkeit Version 1

ion Version 1
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.3 Motor-Temperaturfühler-Einstellungen

 stellen in Parameter B38 Motortemperaturfühler ein, ob Sie einen PTC-
ling oder einen KTY 84-1xx auswerten.
ametrieren Sie in B39 Maximaltemperatur Motor die für den Motor 
ssige Maximaltemperatur. Wird diese erreicht, wird die Störung 

TempMotorTMS ausglöst. 
 durch den KTY gemessene Motortemperatur wird in E12 Temperatur Motor 
ezeigt.

.4 Anzeige
gende Anzeigeparameter geben Ihnen weitere Informationen:

gt den aktuellen Motorstrom als Betrag in Ampere an.

eige der aktuellen Wirkleistung des Motors in kW.

Anzeige des aktuellen Mo
Betrachtung ist C09, für m
am Gerätedisplay. Der Zug

Motorspannung (Verkettet

Frequenz der am Motor an

Gefilterte, aktuelle Motorg
Entspricht der gefilterten a
einem Display.
Die Filterung erfolgt bei ei
bei 125us mit 100ms.

Lage des Motors bzw. des
Bei Absolutwertencodern w
in diesen Parameter einge
Diese Lage ist in allen Bet
Motorencoder wird E09 na
Achse wird dieser Parame
erhalten.

Information
Bitte beachten Sie, dass die Temperaturfühlerauswertung im 
Antriebsregler immer aktiv ist. Ist ein Betrieb ohne Motor-
Temperaturfühler zulässig, müssen Sie an X2 die Anschlüsse 
brücken. Sind die Anschlüsse beim Einschalten des 
Antriebsreglers nicht gebrückt, wird eine Störung ausgelöst.

0  I-Motor Version 0

1  P-Motor Version 0

E02  M/F-Ist gef

E04  U-Motor

E05  f1-Motor

E08  Motorgesc

E09  Motorposit
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Version 0
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Version 0
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gt die aktuelle Auslastung des Motors in %. Bezugsgröße ist die 
nverlustleistung des Motors. Diese ergibt sich aus den Kupferverlusten 
 den geschwindigkeitsabhängigen Ummagnetisierungs- und 
bverlusten. Die Nenn-Kupferverluste ergeben sich aus dem  
tornennstrom (B12) verrechnet mit Statorwiderstand (B53). Die 
hzahlabhängigen Nennverluste werden aus der Motornenngeschwindigkeit 
3) und den Reibkoeffizienten (B73, B74) berechnet. Entsprechend ist die 
ezeigte Motorauslastung von den Istwerten für Motorstrom (E00) und 

torgeschwindigkeit (E91) abhängig.

eau des thermischen Motormodells (i2t-Modell). 100 % entsprechen 
lauslastung. Dem thermischen Modell liegen die unter der Gruppe B.. 
tor) eingegebenen Bemessungsdaten zu Grunde, d. h. Dauerbetrieb (S1-
rieb). Bei über 100 % wird die in U10, U11 parametrierte Reaktion für das 
ignis "45:Übertemp.Motor i2t" ausgelöst.

mentan wirksame positive Drehmoment--/Kraftgrenze. Bezugswert für 
seitige Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung B18.

mentan wirksame negative Drehmoment-/Kraftgrenze bezogen auf B18. 
ugswert für lastseitige Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung 
.

Magnetisierungsstrom in A

Drehmomenterzeugender

Spannung in d-Richtung in

Spannung in q-Richtung in

Aktuelles cos(phi).

Sollwert des Magnetisieru

Sollwert für den Drehmom

1  Auslastung Motor Version 0

3  i2t-Motor Version 0

5  aktuelles positives M/F-max. Version 0

6  aktuelles negatives M/F-max. Version 0

E92  I-d

E93  I-q

E98  Ud

E99  Uq

E150  cos(phi)

E165  Id-Soll

E166  Iq-Soll
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Die Bremse wird bei deaktiviertem Lüft-
Override F06 mit interner Bremssteuerung 
(CiA 402 F92=0) vom Antriebsregler 
angesteuert.
• Ab Firmware V 6.0-F: Das Start-

Drehmoment/Kraft F103 wird im 
statischen Stillstand aus dem Integral-
Anteil der Geschwindigkeitsregelung 
ermittelt, netzausfallsicher gespeichert 
und zusammen mit der Drehmoment/
Kraft-Vorsteuerung F102 bei Bremslüftung 
verwendet.

• Bis Firmware V 6.0-E: Das Haltemoment/-
Kraft wird im Moment des Bremseinfalls 
ermittelt und beim Wiederanlauf 
wiederhergestellt. Wird die Freigabe 
deaktiviert (A900 = 0), wird das 
gespeicherte Drehmoment gelöscht.

Die beim SD6 vorhandene Überwachung 
(siehe F93) der Bremse wird ausgewertet.

ft Die Bremse wird bei deaktiviertem Lüft-
Override F06 mit interner Bremssteuerung 
(CiA 402 F92=0) vom Antriebsregler 
angesteuert.
• Ab Firmware V 6.0-F: Die Drehmoment/

Kraft-Vorsteuerung F102 wird bei 
Bremslüftung verwendet.

• Bis Firmware V 6.0-E: Das Haltemoment/-
Kraft wird nicht wiederhergestellt.

Die beim SD6 vorhandene Überwachung 
(siehe F93) der Bremse wird ausgewertet.
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.1 Bremsansteuerung aktivieren
 aktivieren die Bremsenansteuerung in F00.
ls Sie den Motor in einer geregelten Steuerart betreiben und falls das 
hmoment zum Zeitpunkt des Bremseneinfalls gespeichert werden soll, 
llen Sie F00 = 1:aktiv ein. In diesem Fall wird das gespeicherte Moment vor 

 Lüften der Bremsen wieder aufgebaut. Dies kann zum Beispiel bei 
werkraftbelasteten Achsen verwendet werden. 
ls Sie diesen Ablauf nicht verwenden wollen, stellen Sie F00 = 
rehmoment nicht speichern ein. In diesem Fall wird beim Lüften der Bremse 
 die Motormagnetisierung aufgebaut.

iviert die Steuerung und Überwachung der Haltebremse durch den 
riebsregler.
 weiteren Bremsen-Parameter, die Bremsen-Aktionen und das 
msenmanagement können nur bei aktiviertem F00 verwendet werden.

0  Bremse Version 0

inaktiv Es ist keine Bremse parametriert.
Ansteuersignale (Freigabe und Störungen) 
werden an die Klemme ohne 
Berücksichtigung von Lüftzeiten und 
Einfallzeiten ausgegeben.
Die beim SD6 vorhandene Überwachung 
(siehe F93) der Bremse wird nicht 
ausgewertet.

1: aktiv

2: aktiv, Drehmoment/Kra
nicht speichern
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 ist die Zeit um Faktor 1,3 größer als t2 im STÖBER 

enen Haltebremse.
igabe bleibt die Endstufe während der Einfallzeit 
Absacken einer schwerkraftbelasteten Achse zu 

er Haltebremse über einen Schütz (F93) entspricht 
ll=F05 + 1,2*F95.
 ist die Einfallzeit um Faktor 1,3 größer als t1 im 
en.

F0

ter wird bei aktivem Typenschild B04, bei der ersten 
ntriebsregler und Motor oder beim Starten der 

 dem elektronischen Typenschild eines Synchron-
SM) mit EnDat-Encoder gelesen und beschrieben.

llzeit Version 0

ter wird bei aktivem Typenschild B04, bei der ersten 
ntriebsregler und Motor oder beim Starten der 

 dem elektronischen Typenschild eines Synchron-
SM) mit EnDat-Encoder gelesen und beschrieben.
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.2 Direkter und indirekter Bremsenanschluss
 haben zwei Möglichkeiten, die Motor-Haltebremse am Antriebsregler 
uschließen:
Direkt: 
Die Motor-Haltebremse ist direkt an X5 angeschlossen.
Indirekt: 
Die Motor-Haltebremse ist über ein Schütz, ein Magnetventil, eine 
Powerbox usw. am Antriebsregler angeschlossen.

 Unterschiede im Anschluss werden in Kapitel 7 Anschluss beschrieben.
 geben in F93[0] Bremsanschluss ein, welcher Anschluss bei Ihrer Bremse 
liegt. Beachten Sie, dass in Abhängigkeit vom Bremsenanschluss Lüftzeit 
t) und Einfallzeit (teinfall) unterschiedlich berechnet werden.

ekter Anschluss
 = F04

fall = F05

irekter Anschluss
=F04 + 1,2*F94.
fall=F05 + 1,2*F95.

tzeit der angeschlossenen Haltebremse.
m Aktivieren der Freigabe wird das Loslaufen der Achse und die 
tussignale während der Lüftzeit verzögert, um ein Fahren gegen eine noch 
t vollständig geöffnete Bremse zu verhindern.

 indirektem Anschluss der Haltebremse über einen Schütz (F93) entspricht 
 Gesamtlüftzeit tlüft=F04 + 1,2*F94.

Bei Motoren von STÖBER
Katalog zu wählen.

Einfallzeit der angeschloss
Beim Deaktivieren der Fre
noch in Regelung, um ein 
verhindern.
Bei indirektem Anschluss d
die Gesamteinfallzeit teinfa
Bei Motoren von STÖBER
STÖBER Katalog zu wähl

4  Bremslüftzeit Version 0

Information
Dieser Parame
Kopplung von A
Aktion B06 aus
Servomotors (S

F05  Bremseinfa

Information
Dieser Parame
Kopplung von A
Aktion B06 aus
Servomotors (S
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igabe bleibt die Endstufe während der Einfallzeit 
bsacken einer schwerkraftbelasteten Achse zu 

F95 können über die Aktion automatisch bestimmt 
k-Signal vorhanden und angeschlossen ist.

F9

0: 

1: 

2: 

F9

chütz bei Bremse Einfallen Version 0
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chlussart der Bremse.

altzeit (lüften) des Schützes über das die angeschlossene Bremse 
chaltet wird.
m aktivieren der Freigabe wird das Loslaufen der Achse und die 
tussignale während der Lüftzeit verzögert um ein fahren gegen eine noch 
t vollständig geöffnete Bremse zu verhindern.

 Schaltzeiten F94 und F95 können über die Aktion automatisch bestimmt 
den, falls ein Feedback-Signal vorhanden und angeschlossen ist.

Schaltzeit (einfallen) des S
geschaltet wird.
Beim deaktivieren der Fre
noch in Regelung um ein a
verhindern.
Die Schaltzeiten F94 und 
werden, falls ein Feedbac

3  Bremsanschluss Version 0

direkt Die Bremse ist direkt an X5 angeschlossen.
Es findet eine Überwachung auf Kurzschluss, 
open load und Unterspannung der 
Bremsenansteuerung statt.

indirekt mit Feedback Die Bremse ist über Schütz an X4 
angeschlossen.
Es findet eine Überwachung auf Kurzschluss 
und Unterspannung der Bremsenansteuerung 
statt. An Stelle einer open load Überwachung 
wird ein Schließer-Kontakt, eines an X6.1/2 
angeschlossenen Schützes, überwacht.

indirekt ohne Feedback Die Bremse ist über Schütz an X4 
angeschlossen.
Es findet eine Überwachung auf Kurzschluss 
und Unterspannung der Bremsenansteuerung 
statt. 

4  Schaltzeit Schütz bei Bremse Lüften Version 0

F95  Schaltzeit S
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 F92:

F9

Bremse gesteuert durch
interne Automatik.
Lüft-Override über 
Klemmeneingang.

extern über 
Klemmeneingang.
Kein Lüft-Override.

interne Automatik.
Lüft-Override über 
Parameter (CiA 402 A515 
Bit 14).

extern über Parameter (CiA 
402 A515 Bit 14).
Kein Lüft-Override.
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.3 Interne und externe Bremsansteuerung
 haben in der Applikation CiA 402 Controller Based Mode (CBM) die 
glichkeit von interner (automatischen) auf eine externe (Steuerung) 
msansteuerung umzuschalten. 

teuerung der Bremse intern (Automatik) durch den Antriebsregler oder 
ern durch eine Steuerung.

VORSICHT!

erwartetes Maschinenverhalten!
 externer Ansteuerung fällt die Bremse bei abgeschalteter Freigabe und bei 
rungen nicht automatisch ein.

Sorgen Sie für einen geeigneten Ablauf in der Steuerung. Treffen Sie 
geeignete Maßnahmen, um die Sicherheit zu gewährleisten.

Zusammenhang F06 und

2 Bremsansteuerung Version 2

F06= F92=
BE intern

BE extern

Parameter intern

Parameter extern
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ern bei F92[0] = 1:Extern(Steuerung).
 A515 Bit 14 beschrieben.

F9

0: 

Der Antriebsregler übernimmt nur die folgende 
Funktion:
• Die Bremsen Statussignale F08 und F09 

werden bedient.
Eine Steuerung muss die folgenden 
Funktionen übernehmen:
• Rechtzeitiges Einfallen und Lüften der 

Bremse bei Fahrbefehlen.
• Überwachung der Bremslüftzeit und 

Bremseinfallzeit
• Ermittlung und Wiederherstellung des 

Haltemoment/-Kraft (A593, F102) beim 
lüften der Bremse.

• Prüfung der Magnetisierung bei 
Asynchronmotoren vor dem Lüften der 
Bremse.

ass die Zeit zwischen zwei Lüftvorgängen der 
tens 1 s betragen muss. Bei Nichtbeachtung wird 
ng verzögert.
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teuerung der Bremse intern (Automatik) durch den Antriebsregler oder 
ern durch eine Steuerung.

VORSICHT!

erwartetes Maschinenverhalten!
 externer Ansteuerung fällt die Bremse bei abgeschalteter Freigabe und bei 
rungen nicht automatisch ein.

Sorgen Sie für einen geeigneten Ablauf in der Steuerung. Treffen Sie 
geeignete Maßnahmen, um die Sicherheit zu gewährleisten.

Schnittstelle zum Motion-K
F92[1] wird in CiA 402 von

2[0] Bremsansteuerung Bremsansteuerung Quelle Version 1

Intern (Automatik) Der Antriebsregler übernimmt die folgenden 
Funktionen:
• Bei Fahrbefehlen wird die Bremse 

automatisch rechtzeitig gelüftet.
• Bremslüftzeit und Bremseinfallzeit werden 

überwacht und die Bremsen Statussignale 
F08 und F09 werden bedient.

• Bei eingefallener Bremse wird kein 
Moment durch die Motorregelung erzeugt 
(Motor ist unbestromt).

• In Steuerarten mit Vektorregelung B20 
wird das Haltemoment/-Kraft ermittelt und 
bei lüftender Bremse wiederhergestellt 
(F103).

• Vor dem Lüften der Bremse wird geprüft, 
ob nach dem Einschalten der Freigabe 
genügend Magnetisierung aufgebaut ist.

1: Extern (Steuerung)

Information
Beachten Sie, d
Bremse mindes
der 2. Lüftvorga
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ngen zu der Funktion der angegebenen Parameter 

eterbeschreibungen.

ehmomentvorgabe. Momentan vom Drehzahlregler 
nt bzw. Sollkraft. Bezugswert für lastseitige 
otorseitige Betrachtung B18.

Version 0

/Facc E170

M/Fdc

Bewegung I42

teinfall

eingefallen

Klemme=0

Stillstand

Klemme=1

gelüftet

t

t

t
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VORSICHT!

erwartetes Maschinenverhalten!
 externer Ansteuerung fällt die Bremse bei abgeschalteter Freigabe und bei 
rungen nicht automatisch ein.

Sorgen Sie für einen geeigneten Ablauf in der Steuerung. Treffen Sie 
geeignete Maßnahmen, um die Sicherheit zu gewährleisten.

uelle Einstellung der Bremsansteuerung.

11.4 B20 = 64:S
Vektorrege

Beachten Sie für die Bere
und indirekter Bremsenan
Beachten Sie für Erläuteru
die nachfolgenden Param

Nur für Steuerarten mit Dr
gefordertes Solldrehmome
Betrachtung ist C09, für m

F09 Bremse ist gelüftet

F08 Bremse ist
eingefallen

t
1 sec

Verzögerung wegen

 
Unterschreitung der

minimalen Lüft-Lüft-Zeit

Brem
se

 lü
fte

n

Brem
se

 ei
nfa

lle
n

Brem
se

 lü
fte

n

F04 Bremslüftzeit F05 Bremseinfallzeit

E170  M/F-soll

M/F

F00=1:
F102+F103
F00=2:
F102

Stillstand

v

M

tlüft

Klemme=0

eingefallen

M/F
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remse 1 gelüftet ist (nach Brems-Lüftzeit und ggf. 
remsmodul). Die Achse ist fahrbereit.

tueller Bremseinfall (J27, I410), nach Abarbeitung 
eAbsolute, MC_MoveRelativ, MC_MoveAdditiv, 
rzögert wird. Bei allen anderen Kommandos ist I42 

ehrere Kommandos hintereinander auszuführen 
 die Bremse einfällt. 

F0

F0

F0

F0

F0

elüftet Bremse 1 Version 0

remseinfall Version 0
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eige des Zustandes Bremsen sind eingefallen.
 Zustand wird ausgehend von Bremseinfallzeit F05 und der Ansteuerung 
 Bremse berechnet.
Element 0: Beide Bremsen sind eingefallen.
Element 1: Bremse 1 ist eingefallen.
Element 2: Bremse 2 ist eingefallen.

[0] zeigt an, ob beide Bremsen eingefallen sind (nach Brems-Einfallzeit 
 ggf. Rückmeldung durch das Bremsmodul).

[1] zeigt an, ob Bremse 1 eingefallen ist (nach Brems-Einfallzeit und ggf. 
kmeldung durch das Bremsmodul).

eige des Zustandes Bremsen sind gelüftet.
 Zustand wird ausgehend von Bremslüftzeit F04 und der Ansteuerung der 
mse berechnet.
Element 0: Beide Bremsen sind gelüftet.
Element 1: Bremse 1 ist gelüftet.
Element 2: Bremse 2 ist gelüftet.

 Parameter zeigt, ob beide Bremsen gelüftet sind (nach Brems-Lüftzeit und 
. Rückmeldung durch das Bremsmodul). Die Achse ist fahrbereit.

Der Parameter zeigt, ob B
Rückmeldung durch das B

Wartezeit um die ein even
der Kommandos MC_Mov
MC_Stop und MC_Halt, ve
nicht relevant.
I42 gibt die Gelegenheit, m
ohne dass zwischendurch

8 BremseIstEingefallen Version 0

8[0] BremseIstEingefallen alle verwendeten Bremsen Version 0

8[1] BremseIstEingefallen Bremse 1 Version 0

9 BremseIstGelüftet Version 0

9[0] BremseIstGelüftet alle verwendeten Bremsen Version 0

F09[1] BremseIstG

I42  Wartezeit B
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r mit eingefallener Bremse bei Halt- und Schnellhalt 
t besonders beim Positionieren. Nach einem Halt 

t B27 voll bestromt. Nach Ablauf dieser Zeit wird die 
5 angegebene Niveau gesenkt. Bei der Einstellung 
mse (Halt, Schnellhalt) wird der Motor stromlos, die 
hoben. Der Vorteil ist eine bessere thermische 

in den Pausenzeiten abkühlen kann. Der Nachteil ist 
tisierungszeit (Rotorzeitkonstante, ca. 0,5 s). Die 
 Antriebsregler ermittelt und zur Brems-Lüftungszeit 

altmagnetisierung B25 wird bei eingefallener 
ungsteil der volle Magnetisierungsstrom für die Zeit 

ehmomentvorgabe. Momentan vom Drehzahlregler 
nt bzw. Sollkraft. Bezugswert für lastseitige 
otorseitige Betrachtung B18.

remsen sind eingefallen.
nd von Bremseinfallzeit F05 und der Ansteuerung 

sen sind eingefallen.
st eingefallen.
st eingefallen.

M

v

M

I

tisierung Version 0

agnetisierung Version 0

Version 0

ingefallen Version 0
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.5 B20 = 2:ASM – Vektorregelung

chten Sie für die Berechnung von teinfall und tlüft das Kapitel das Kapitel 
2 Direkter und indirekter Bremsenanschluss.
chten Sie für Erläuterungen zu der Funktion der angegebenen Parameter 

 nachfolgenden Parameterbeschreibungen.

B25 legt fest, ob der Moto
bestromt bleibt. Interessan
bleibt der Motor für die Zei
Bestromung auf das in B2
0 % und eingefallener Bre
Magnetisierung wird aufge
Motorbilanz, da der Motor 
die zusätzliche Aufmagne
erforderliche Zeit wird vom
F04 hinzuaddiert.

Im Fall einer reduzierten H
Bremse und aktivem Leist
B27 aufrechterhalten.

Nur für Steuerarten mit Dr
gefordertes Solldrehmome
Betrachtung ist C09, für m

Anzeige des Zustandes B
Der Zustand wird ausgehe
der Bremse berechnet.
• Element 0: Beide Brem
• Element 1: Bremse 1 i
• Element 2: Bremse 2 i

/F

F00=1:
F102+F103
F00=2:
F102

Stillstand

M/Facc E170

M/Fdc

Bewegung I42

teinfall

eingefallen

Klemme=0

Stillstand

Klemme=1

gelüftet

tlüft

Klemme=0

eingefallen

t

/F
t

t

mag

100 %

0%

Magnetisierungsstrom B27

B25

t

B25  Haltmagne

B27  Zeit Halt-M

E170  M/F-soll

F08 BremseIstE
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tueller Bremseinfall (J27, I410), nach Abarbeitung 
eAbsolute, MC_MoveRelativ, MC_MoveAdditiv, 
rzögert wird. Bei allen anderen Kommandos ist I42 

ehrere Kommandos hintereinander auszuführen 
 die Bremse einfällt. 

M – Sensorlose Vektorregelung

chnung von teinfall und tlüft das Kapitel das Kapitel 
r Bremsenanschluss.
ngen zu der Funktion der angegebenen Parameter 

eterbeschreibungen.

F0

F0

F0

F0

F0

remseinfall Version 0

Bewegung

teinfall

eingefallen

Klemme=0

Stillstand

Klemme=1

gelüftet

t

t

Magnetisierungsstrom B27

B25

t

02 F03
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[0] zeigt an, ob beide Bremsen eingefallen sind (nach Brems-Einfallzeit 
 ggf. Rückmeldung durch das Bremsmodul).

[1] zeigt an, ob Bremse 1 eingefallen ist (nach Brems-Einfallzeit und ggf. 
kmeldung durch das Bremsmodul).

eige des Zustandes Bremsen sind gelüftet.
 Zustand wird ausgehend von Bremslüftzeit F04 und der Ansteuerung der 
mse berechnet.
Element 0: Beide Bremsen sind gelüftet.
Element 1: Bremse 1 ist gelüftet.
Element 2: Bremse 2 ist gelüftet.

 Parameter zeigt, ob beide Bremsen gelüftet sind (nach Brems-Lüftzeit und 
. Rückmeldung durch das Bremsmodul). Die Achse ist fahrbereit.

 Parameter zeigt, ob Bremse 1 gelüftet ist (nach Brems-Lüftzeit und ggf. 
kmeldung durch das Bremsmodul). Die Achse ist fahrbereit.

Wartezeit um die ein even
der Kommandos MC_Mov
MC_Stop und MC_Halt, ve
nicht relevant.
I42 gibt die Gelegenheit, m
ohne dass zwischendurch

11.6 B20 = 3:AS

Beachten Sie für die Bere
11.2 Direkter und indirekte
Beachten Sie für Erläuteru
die nachfolgenden Param

8[0] BremseIstEingefallen alle verwendeten Bremsen Version 0

8[1] BremseIstEingefallen Bremse 1 Version 0

9 BremseIstGelüftet Version 0

9[0] BremseIstGelüftet alle verwendeten Bremsen Version 0

9[1] BremseIstGelüftet Bremse 1 Version 0

I42  Wartezeit B

Stillstand

v

tlüft

Klemme=0

eingefallen

Imag

100 %

0%

F
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er Haltebremse über einen Schütz (F93) entspricht 
 + 1,2*F94.

/f-Steuerung, ASM – Schlupfkompensiert und ASM 
ng (B20) fällt die Bremse bereits ein, wenn beim 
tellte, motorbezogene Geschwindigkeit 

ird eine Bremsrampe verwendet, welche sich aus 
ll und F03 berechnet.

er Haltebremse über einen Schütz (F93) entspricht 
ll=F05 + 1,2*F95.

remsen sind eingefallen.
nd von Bremseinfallzeit F05 und der Ansteuerung 

sen sind eingefallen.
st eingefallen.
st eingefallen.

remsen eingefallen sind (nach Brems-Einfallzeit 
rch das Bremsmodul).

B2

B2

E1

F0

ll-Motorgeschwindigkeit Version 0

ingefallen Version 0

ingefallen alle verwendeten Bremsen Version 0
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 legt fest, ob der Motor mit eingefallener Bremse bei Halt- und Schnellhalt 
tromt bleibt. Interessant besonders beim Positionieren. Nach einem Halt 
ibt der Motor für die Zeit B27 voll bestromt. Nach Ablauf dieser Zeit wird die 
tromung auf das in B25 angegebene Niveau gesenkt. Bei der Einstellung 
 und eingefallener Bremse (Halt, Schnellhalt) wird der Motor stromlos, die 

gnetisierung wird aufgehoben. Der Vorteil ist eine bessere thermische 
torbilanz, da der Motor in den Pausenzeiten abkühlen kann. Der Nachteil ist 
 zusätzliche Aufmagnetisierungszeit (Rotorzeitkonstante, ca. 0,5 s). Die 
rderliche Zeit wird vom Antriebsregler ermittelt und zur Brems-Lüftungszeit 
 hinzuaddiert.

Fall einer reduzierten Haltmagnetisierung B25 wird bei einge-fallener 
mse und aktivem Leistungsteil der volle Magnetisierungsstrom für die Zeit 
 aufrechterhalten.

 für Steuerarten mit Drehmomentvorgabe. Momentan vom Drehzahlregler 
ordertes Solldrehmoment bzw. Sollkraft. Bezugswert für lastseitige 
rachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung B18.

en Steuerarten ASM – U/f-Steuerung, ASM – Schlupfkompensiert und ASM 
ensorlose Vektorregelung (B20) wird die Bremse so gelüftet, dass sie beim 
ichen der in F02 eingestellten, motorbezogenen Geschwindigkeit gelüftet ist.

hrend des Lüftens wird eine Beschleunigungsrampe verwendet, welche 
 aus der Gesamteinfallzeit tlüft und F02 berechnet.

Bei indirektem Anschluss d
die Gesamtlüftzeit tlüft=F04

In den Steuerarten ASM – U
– Sensorlose Vektorregelu
Anhalten die in F03 einges
unterschritten wird.
Während des Einfallens w
der Gesamteinfallzeit teinfa

Bei indirektem Anschluss d
die Gesamteinfallzeit teinfa

Anzeige des Zustandes B
Der Zustand wird ausgehe
der Bremse berechnet.
• Element 0: Beide Brem
• Element 1: Bremse 1 i
• Element 2: Bremse 2 i

F08[0] zeigt an, ob beide B
und ggf. Rückmeldung du

5  Haltmagnetisierung Version 0

7  Zeit Halt-Magnetisierung Version 0

70  M/F-soll Version 0

2  Bremslüft-Motorgeschwindigkeit Version 0

F03  Bremseinfa

F08 BremseIstE

F08[0] BremseIstE
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chnung von teinfall und tlüft das Kapitel das Kapitel 
r Bremsenanschluss.
ngen zu der Funktion der angegebenen Parameter 

eterbeschreibungen.

ehmomentvorgabe. Momentan vom Drehzahlregler 
nt bzw. Sollkraft. Bezugswert für lastseitige 
otorseitige Betrachtung B18.

/f-Steuerung, ASM – Schlupfkompensiert und ASM 
ng (B20) wird die Bremse so gelüftet, dass sie beim 
stellten, motorbezogenen Geschwindigkeit gelüftet 

F0

F0

F0

F0
Version 0

otorgeschwindigkeit Version 0

Bewegung

teinfall

eingefallen

Klemme=0

Stillstand

Klemme=1

gelüftet

t

t

02 F03
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[1] zeigt an, ob Bremse 1 eingefallen ist (nach Brems-Einfallzeit und ggf. 
kmeldung durch das Bremsmodul).

eige des Zustandes Bremsen sind gelüftet.
 Zustand wird ausgehend von Bremslüftzeit F04 und der Ansteuerung der 
mse berechnet.
Element 0: Beide Bremsen sind gelüftet.
Element 1: Bremse 1 ist gelüftet.
Element 2: Bremse 2 ist gelüftet.

 Parameter zeigt, ob beide Bremsen gelüftet sind (nach Brems-Lüftzeit und 
. Rückmeldung durch das Bremsmodul). Die Achse ist fahrbereit.

 Parameter zeigt, ob Bremse 1 gelüftet ist (nach Brems-Lüftzeit und ggf. 
kmeldung durch das Bremsmodul). Die Achse ist fahrbereit.

11.7 B20 = U/f-

Beachten Sie für die Bere
11.2 Direkter und indirekte
Beachten Sie für Erläuteru
die nachfolgenden Param

Nur für Steuerarten mit Dr
gefordertes Solldrehmome
Betrachtung ist C09, für m

In den Steuerarten ASM – U
– Sensorlose Vektorregelu
Erreichen der in F02 einge
ist.

8[1] BremseIstEingefallen Bremse 1 Version 0

9 BremseIstGelüftet Version 0

9[0] BremseIstGelüftet alle verwendeten Bremsen Version 0

9[1] BremseIstGelüftet Bremse 1 Version 0
E170  M/F-soll

F02  Bremslüft-M

Stillstand

v

tlüft

Klemme=0

eingefallen

F



ID 4 244

Haltebremse11
Ha

Wä
sich

Bei
die

In d
– S
Anh
unt
Wä
der

Bei
die

Anz
Der
der
•
•
•

F08
und

e 1 eingefallen ist (nach Brems-Einfallzeit und ggf. 
remsmodul).

remsen sind gelüftet.
nd von Bremslüftzeit F04 und der Ansteuerung der 

sen sind gelüftet.
st gelüftet.
st gelüftet.

ide Bremsen gelüftet sind (nach Brems-Lüftzeit und 
as Bremsmodul). Die Achse ist fahrbereit.

remse 1 gelüftet ist (nach Brems-Lüftzeit und ggf. 
remsmodul). Die Achse ist fahrbereit.

F0

F0

F0

ingefallen Bremse 1 Version 0

elüftet Version 0

elüftet alle verwendeten Bremsen Version 0

elüftet Bremse 1 Version 0
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hrend des Lüftens wird eine Beschleunigungsrampe verwendet, welche 
 aus der Gesamteinfallzeit tlüft und F02 berechnet.

 indirektem Anschluss der Haltebremse über einen Schütz (F93) entspricht 
 Gesamtlüftzeit tlüft=F04 + 1,2*F94.

en Steuerarten ASM – U/f-Steuerung, ASM – Schlupfkompensiert und ASM 
ensorlose Vektorregelung (B20) fällt die Bremse bereits ein, wenn beim 
alten die in F03 eingestellte, motorbezogene Geschwindigkeit 

erschritten wird.
hrend des Einfallens wird eine Bremsrampe verwendet, welche sich aus 
 Gesamteinfallzeit teinfall und F03 berechnet.

 indirektem Anschluss der Haltebremse über einen Schütz (F93) entspricht 
 Gesamteinfallzeit teinfall=F05 + 1,2*F95.

eige des Zustandes Bremsen sind eingefallen.
 Zustand wird ausgehend von Bremseinfallzeit F05 und der Ansteuerung 
 Bremse berechnet.
Element 0: Beide Bremsen sind eingefallen.
Element 1: Bremse 1 ist eingefallen.
Element 2: Bremse 2 ist eingefallen.

[0] zeigt an, ob beide Bremsen eingefallen sind (nach Brems-Einfallzeit 
 ggf. Rückmeldung durch das Bremsmodul).

F08[1] zeigt an, ob Brems
Rückmeldung durch das B

Anzeige des Zustandes B
Der Zustand wird ausgehe
Bremse berechnet.
• Element 0: Beide Brem
• Element 1: Bremse 1 i
• Element 2: Bremse 2 i

Der Parameter zeigt, ob be
ggf. Rückmeldung durch d

Der Parameter zeigt, ob B
Rückmeldung durch das B

3  Bremseinfall-Motorgeschwindigkeit Version 0

8 BremseIstEingefallen Version 0

8[0] BremseIstEingefallen alle verwendeten Bremsen Version 0

F08[1] BremseIstE

F09 BremseIstG

F09[0] BremseIstG

F09[1] BremseIstG
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eter B310 Bremsenmanagement auf 1:global ein.
ter B311 die Zeit ein, nach der der Antriebsregler 

en soll, dass ein Bremsentest erforderlich ist. Sie 
hr = 52 Wochen bzw. 8760 Stunden Betriebszeit 

rameter in den Antriebsregler und speichern Sie sie 

iebsregler aus und wieder ein.
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.8 Bremsenmanagement
 Bremsenmanagement überwacht die regelmäßige Durchführung von 
msentests, um die Funktionstüchtigkeit der Bremse zu kontrollieren.
 SD6 bietet durch die Achsverwaltung folgende Möglichkeiten:
Einachsbetrieb: Auf einen angeschlossenen Motor wird eine in der 
DriveControlSuite projektierte Achse angewendet.
Mehrachsbetrieb: Auf einen angeschlossenen Motor werden zwei, drei 
oder vier in der DriveControlSuite projektierte Achsen angewendet.

wird zunächst die Vorgehensweise beim Einachsbetrieb erläutert. Die 
onderheiten für den Mehrachsbetrieb werden anschließend erläutert.

 Bremsenmanagement kann nur unter folgenden Voraussetzungen 
gesetzt werden:
Es werden selbsteinfallende Bremsen eingesetzt, d. h. sie bremsen im 
spannungslosen Zustand.
Das Bremsmoment MBremse muss mindestens das 1,3fache des 
maximalen Lastmoments betragen.
Der Antrieb verfügt über einen Encoder.

chten Sie diesen Sachverhalt bei der Projektierung und bei der 
etriebnahme der Maschine.

11.8.1 Einachsb
Voraussetzung:
• Sie haben die Bremsa

Das Bremsenmanagemen

Bremsenmanagement a

1. Stellen Sie den Param
2. Stellen Sie im Parame

eine Meldung ausgeb
können maximal 1 Ja
einstellen.

3. Übertragen Sie die Pa
ab.

4. Schalten Sie den Antr
 Nach dem Hochlauf is
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test erforderlich die Zeit B311 erneut ab, ohne dass 
hrt wird oder war der Bremsentest nicht erfolgreich, 
entest zwingend erforderlich gewechselt. Der 
it der Störung 72:Bremsentest dargestellt. 

 in Parameter E29 Warnung: Bremsentest 
st erforderlich) angezeigt. Um einen 
 unterbrechen, wird die Störung nur bei 
erzeugt. Um den Bremsentest und die Bremsen-
ren zu können, kann die Störung quittiert werden. Ist 
eren der Bremsentest nicht erfolgreich durchgeführt 
rneut am Display angezeigt. Ein erfolgreicher 

stand führt automatisch zurück in den Zustand Kein 
nd der Zyklus B311 beginnt erneut.
tand Bremsentest zwingend erforderlich nicht 

Möglichkeit, die Bremsen einzuschleifen und erneut 
uführen. Schlägt auch dieser Bremsentest fehl, 
der den Motor austauschen. Das 
ibt im Zustand Bremsentest zwingend erforderlich, 
Bremse oder Motor ein erfolgreicher Bremsentest 
it dem letzten Bremsentest vergangene Zeit wird in 

etztem Bremsentest angezeigt. 

betrieb
en Sie auf einen am Antriebsregler angeschlossen 
. In diesem Fall nehmen Sie zur Aktivierung des 
 gleichen Einstellungen wie im Einachsbetrieb vor. 

e Einstellungen in den Parametern der Achse 1 
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 Zeit B311 des Bremsenmanagements beginnt ab dem Zeitpunkt der 
ivierung abzulaufen. Ist die Zeit abgelaufen, erfolgt der Übergang zum 
tand Bremsentest erforderlich. Der Zustand wird am Display mit der 

ldung 72:Bremsentest dargestellt. Führen Sie in diesem Zustand einen 
msentest erfolgreich durch, wechselt das Bremsenmanagement wieder in 
 Zustand Kein Bremsentest erforderlich. Der Zyklus B311 beginnt erneut.

Läuft im Zustand Bremsen
ein Bremsentest durchgefü
wird in den Zustand Brems
Zustand wird am Display m
Zusätzlich wird der Status
durchführen (1:Bremsente
Produktionsablauf nicht zu
ausgeschalteter Freigabe 
Einschleif-Funktion ausfüh
5 Minuten nach dem Quitti
worden, wird die Störung e
Bremsentest in diesem Zu
Bremsentest erforderlich u
Ist ein Bremsentest im Zus
erfolgreich, haben Sie die 
einen Bremsentest durchz
müssen Sie die Bremse o
Bremsenmanagement ble
bis nach dem Tausch von 
durchgeführt wurde. Die se
Parameter E177 Zeit seit l

11.8.2 Mehrachs
Im Mehrachsbetrieb wend
Motor mehrere Achsen an
Bremsenmanagements die
Beachten Sie, dass Sie di
durchführen.

Kein 
Bremsentest
erforderlich

Bremsentest
erfolgreich

Zeit in  
abgelaufen

B311

B
re

m
se

nt
es

t
er

fo
lg

re
ic

h

Zeit in  zweimal abgelaufen oder
Bremsentest fehlgeschlagen

B311

Normaler Betrieb des Antriebsreglers 
möglich, Meldung 72 am Display
E29=1:Bremsentest erforderlich

Antriebsregler ist für Betrieb gesperrt,
Störung 72 am Display 
nur Bremsentest und Bremsen-
Einschleif-Funktion durchführbar
E29=1:Bremsentest erforderlich

Bremsentest
zwingend

erforderlich

Bremsentest
erforderlich
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 unter folgenden Voraussetzungen eingesetzt 

nem Motorencoder in einer der Steuerarten B20 = 
ng oder B20 = 2:ASM - Vektorregelung betrieben.

ass der Bremsentest für einen STÖBER-Antrieb 
triebemotor mit Bremse). Klären Sie unbedingt die 
forderungen an ein Fremdsystem vor dem Einsatz

tion durchführen möchten, wenn das 
ement einen Bremsentest zwingend vorschreibt 
uss die Störung vor dem Start der Aktion quittiert 
em Sie die Störung quittiert haben, können Sie mit 
nweisung Bremsentest durchführen fortfahren.
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.9 Bremsentest
 Bremsentest kontrolliert, ob die Bremse noch das erforderliche 
temoment aufbringen kann. 
ächst wird bei geöffneter Bremse der Encoder getestet. Anschließend fällt 

 Bremse ein und dem Antrieb wird in jede zugelassene Drehrichtung ein 
ametrierbares Prüfmoment eingeprägt. Stellt der Antrieb eine Bewegung 
t, konnte die Bremse das erforderliche Gegenmoment nicht aufbringen und 
 Test ist gescheitert. Die parametrierbaren Prüfmomente werden in den 
ametern B304[0] positives M/F-max für B300 und B305[0] negatives M/F-
x für B300 eingetragen. Zum Abschluss wird erneut der Encoder getestet.

WARNUNG!

sonen- oder Sachschaden durch unerwartete Antriebsbewegungen!
h dem Start des Bremsentests wird die Bremse gelüftet. Falls eine Bremse 

ekt ist, kann es zu Bewegungen der Antriebsachse kommen. Beim 
odertest dreht der Motor mit ca. 60 min-1 maximal 45° in beide 
hrichtungen.

Stellen Sie sicher, dass durch eine Bewegung keine Schäden entstehen 
können.

Treffen Sie vorallem bei schwerkraftbelasteten Achsen besondere 
Vorsichtsmaßnahmen.

Schränken Sie in B306 eine Drehrichtung ein, falls der Antrieb nicht in 
diese Drehrichtung fahren darf.

Der Bremsentest kann nur
werden:
• Der Antrieb wird mit ei

64:SSM - Vektorregelu

Information
Beachten Sie, d
definiert ist (Ge
technischen An

Information
Falls Sie die Ak
Bremsenmanag
(Störung 72), m
werden. Nachd
der Handlungsa
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IN des Antriebsreglers:

 = -VM

304[0] = VM2, B305[0] = -VM2

, B305[0] = -151 %VM

I0B

51%

6 69A=

12A=
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.9.1 Momentenberechnung

9.1.1 Synchron-Servomotor
echnen Sie die Momente, die Sie in B304[0] und B305[0] für den 
msentest  eintragen müssen, gemäß der folgenden Anleitung:
 benötigen die folgenden Werte:
MBstat statisches Haltemoment der Bremse. 
M0 Stillstandsdrehmoment 
I0 Stillstandsstrom 
IN Nennstrom des Antriebsregler

echnen Sie im ersten Schritt das Verhältnis der Momente VM in Prozent:

ls VM > 200 % ist, begrenzen Sie VM = 200 %.

timmen Sie im nächsten Schritt den zu MBstat gehörende Strom:

Vergleichen Sie I0Bstat mit 
1. Falls I0Bstat ≤ 2 * IN: 

B304[0] = VM, B305[0]
2. Falls I0Bstat > 2 * IN: 

VM2 = 100 * 2 * IN/I0; B

Beispiel
• MBstat = 10 Nm 
• M0 = 6,6 Nm 
• I0 = 4,43 A 
• IN = 6 A

Ergebnis: B304[0] = 151 %

Information
Beachten Sie, dass das Motormoment auf die Werte in C03 
positives M/F-max. und C05 negatives M/F-max. begrenzt wird. 
Werden in B304[0] und B305[0] größere Werte eingetragen, 
können sie nicht erreicht werden. Kontrollieren Sie in E65 aktuelles 
positives M/F-max. und E66 aktuelles negatives M/F-max., ob noch 
weitere Drehmomentgrenzen aktiv sind.

MBstat
M0

----------------- 100=

stat I0 VM=

VM
10Nm
6 6Nm
------------------- 100 1= =

I0Bstat 4 43A 151%=

I0Bstat 6 69A 2 IN=
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IN des Antriebsreglers:

 = -VM

] = -VM2 mit:

A
A

, B305[0] = -195 %

V

I0

E1712–

22
----------------------

95%

5% 1 581A 2 3 38A=

4 14A
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9.1.2 Asynchronmotor
echnen Sie die Momente, die Sie in B304[0] und B305[0] für den 
msentest  eintragen müssen, gemäß der folgenden Anleitung:
 benötigen die folgenden Werte:
MB Haltemoment der Bremse 
MN Nenndrehmoment des Motors 
MK/MN Verhältnis Kipp- zu Nenndrehmoment
IN Nennstrom des Antriebsregler
E171 Id,nenn 
E172 Iq,nenn 

chten Sie, dass Sie die korrekten Werte aus E171 und E172 nur 
endermaßen erhalten: Führen Sie die Projektierung des Motors zu Ende, 
rtragen Sie das Projekt zum Antriebsregler, speichern Sie das Projekt ab 
 lesen Sie anschließend im Onlinebetrieb die Werte aus E171 und E172 
. 

echnen Sie im ersten Schritt das Verhältnis der Momente VM in Prozent:

ls VM > 200 % ist, begrenzen Sie VM = 200 %.
ls MK/MN < 2 ist, begrenzen Sie VM = MK/MN * 100 %.

timmen Sie im nächsten Schritt den zu MB gehörenden Strom:

Vergleichen Sie I0Bstat mit 
1. Falls I0B ≤ 1,8 * IN: 

B304[0] = VM, B305[0]

2. Falls I0B > 1,8 * IN: 
B304[0] = VM2, B305[0

Beispiel
• MB = 10 Nm 
• MN = 5,12 Nm 
• MK/MN = 2,3
• IN = 2,3 A
• E171 Id,nenn = 1,383 
• E172 Iq,nenn = 1,581 

Ergebnis: B304[0] = 195 %

M
MB
M0
-------- 100%=

B E1712 VM E172 2+=

VM2
1 8 IN 2

E17
----------------------------=

VM
10Nm

5 12Nm
----------------------- 100 1= =

I0B 1 383A 2 19+=

I0B 3 38A 1 8 IN= =
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ht erreicht haben, kontrollieren Sie B300[2]:

n Bremsentest kann hier das Ergebnis abgefragt 

tern einen Bremsentestspeicher mit den 20 letzten 
sowie den tatsächlich erreichten Haltemomenten in 
htung. Diese entsprechen bei dem Ergebnis 

 und B305[x] parametrierten Werten. Sind die im 
ehaltenen Werte kleiner, war der Bremsentest nicht 

 beim Bremsentest beträgt ca. 45° in beide 
hrichtung eingeschränkt, beträgt der Verfahrweg ca. 
 Richtung. Hinzu kommt in beiden Fällen ein von der 
er Massenträgheit abhängiger Anhalteweg. Bei 
ik müssen Sie entsprechend das 
s Getriebes einrechnen. Sind in B306 beide 
n, wird zunächst in positive Richtung verfahren. 
Berechnung nur bei intakter Bremse gilt. Kann die 
rderliche Haltemoment nicht aufbringen, ist der 

bar. In diesem Fall schaltet der Antriebsregler 
und schließt eine eventuell vorhandene, zweite 
 Antriebs wird dann maßgeblich von der Einfallzeit 

eit der zweiten Bremse beeinflusst. Ist keine zweite 
t der Motor aus.

tern einen Bremsentestspeicher mit den 20 letzten 
sowie den tatsächlich erreichten Haltemomenten in 
htung. Diese entsprechen bei dem Ergebnis 

Br

1.
2.
3.

4.

5.

de erfolgreich durchgeführt.

t Ergebnis Version 1
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9.1.3 Schwerkraftbelastete Achsen
chten Sie, dass bei schwerkraftbelasteten das vom Motor aufzubringende 

ment für die Drehrichtung, in die Lasten abgesenkt werden, wie folgt 
echnet wird:
arameter = MBremse - MLast

arameter: in B304[0], bzw. B305[0] einzugebendes Moment
remse: Von der Bremse aufzubringendes Haltemoment, gemäß Kapitel 
9.1.1 bzw. 11.9.1.2 berechnet.
st: Lastmoment

.9.2 Einachsbetrieb
aussetzungen:
Die Bremsansteuerung ist aktiviert und parametriert.
Sie tragen in B304[0] das Moment ein, das die Bremse bei positiver 
Drehrichtung halten muss.
Sie tragen in B305[0] das Moment ein, das die Bremse bei negativer 
Drehrichtung halten muss.
Falls der Antrieb ausschließlich in einer Richtung drehen darf, schränken 
Sie in Parameter B306 die Drehrichtung für den Test ein.
Sie tragen in B307 den Drehwinkel ein, den der Antrieb als Stillstand 
auswertet.

Falls Sie das Ergebnis nic

Nach Abschluss der Aktio
werden.
Der Antriebsregler führt in
Ergebnissen aus B300[2] 
positiver und negativer Ric
0:fehlerfrei den in B304[x]
Bremsentestspeicher festg
erfolgreich.
Der maximale Verfahrweg
Richtungen. Wird eine Dre
2 × 45° in die zugelassene
Drehmomentgrenze und d
einer gekoppelten Mechan
Übersetzungsverhältnis de
Drehrichtungen zugelasse
Beachten Sie, dass diese 
getestete Bremse das erfo
Verfahrweg nicht kalkulier
innerhalb von < 10 ms ab 
Bremse. Der Stillstand des
und der Funktionstüchtigk
Bremse vorhanden, trudel

Der Antriebsregler führt in
Ergebnissen aus B300[2] 
positiver und negativer Ric

emsentest durchführen

Wechseln Sie in den Gerätezustand Einschaltbereit.
Stellen Sie den Parameter B300[0] Bremsentest & starten auf 1:aktiv.
Schalten Sie das Freigabe-Signal ein.
 Der Antriebsregler startet den Bremsentest und der Motor dreht
Warten Sie, bis der Parameter B300[1] das Ergebnis 100 % und der 
Parameter B300[2] das Ergebnis 0:fehlerfrei anzeigen.
Schalten Sie das Freigabe-Signal aus.

 Der Bremsentest wur

B300[2] Bremsentes
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inschleif-Funktion
if-Funktion fällt die Bremse wiederholt für ca. 0,7 s 
 für ca. 0,7 s gelüftet, während der Motor mit ca. 20 
en auf der Reibfläche vorhandene Beläge 
Haltefunktion beeinträchtigen können. Sie können 

 eine Richtung die Bremse einfällt (B308),
de Richtung drehen soll (B309) und
esperrt wird (B306).

 beträgt B308 × 0,5 Motorumdrehungen. Bei einer 
ssen Sie entsprechend das Übersetzungsverhältnis 
. Sind in B306 beide Drehrichtungen zugelassen, 
ichtung verfahren.

 des Antriebs. Während der Aktion dreht der 
d mit dem in C03 bzw. C05 eingetragenen 

art der Funktion in einer Position steht, in der mit 
it und diesem Moment verfahren werden darf und

 eine Drehrichtung ein, falls der Antrieb nicht in 
ren darf.

2 und E66, ob noch weitere Drehmomentgrenzen 
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hlerfrei den in B304[0] und B305[0] parametrierten Werten. Sind die im 
msentestspeicher festgehaltenen Werte kleiner, war der Bremsentest nicht 
lgreich.
 maximale Verfahrweg beim Bremsentest beträgt motorseitig ca. 45° in 
de Richtungen. Wird eine Drehrichtung eingeschränkt, beträgt der 
fahrweg ca. 2 × 45° in die zugelassene Richtung. Hinzu kommt in beiden 
len ein von der Drehmomentgrenze und der Massenträgheit abhängiger 
alteweg. Bei einer gekoppelten Mechanik müssen Sie entsprechend das 
rsetzungsverhältnis des Getriebes einrechnen. Sind in B306 beide 
hrichtungen zugelassen, wird zunächst in positive Richtung verfahren. 
chten Sie, dass diese Berechnung nur bei intakter Bremse gilt. Kann die 

estete Bremse das erforderliche Haltemoment nicht aufbringen, ist der 
fahrweg nicht kalkulierbar. In diesem Fall schaltet der Antriebsregler 
erhalb von < 10 ms ab. Der Motor trudelt aus.

.9.3 Mehrachsbetrieb
chten Sie bei Mehrachsbetrieb, dass für die Aktion die Achse 1 angewählt 
 muss.

11.10 Bremsen-E
Bei der Bremsen-Einschle
ein und wird anschließend
Upm dreht. Dadurch werd
abgeschliffen, welche die 
parametrieren,
• wie oft beim Drehen in
• wie oft der Antrieb in je
• ob eine Drehrichtung g

Der maximale Verfahrweg
gekoppelten Mechanik mü
des Getriebes einrechnen
wird zunächst in positive R

WARNUNG!

Gefahr durch Bewegung
Motor mit ca. 20 Upm un
Moment. 
Sorgen Sie dafür, dass

 der Antrieb vor dem St
dieser Geschwindigke

 Schränken Sie in B306
diese Drehrichtung fah

 Kontrollieren Sie in E6
wirksam sind.
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Vor
•
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ht erreicht haben, kontrollieren Sie B301[2]:

n Bremse 1 einschleifen kann hier das Ergebnis 

tern einen Speicher mit den Betriebszeiten der 
hgeführten Einschleifvorgänge. In Parameter E176 
 werden alle Einschleif-Vorgänge unabhängig vom 

tern einen Speicher mit den Betriebszeiten der 
hgeführten Einschleifvorgänge. In Parameter E176 
gänge unabhängig vom Ergebnis gezählt.

betrieb
sbetrieb, dass für die Aktion die Achse 1 angewählt 

ktion durchführen

erätezustand Einschaltbereit.
 B301[0} Bremse 1 einschleifen & starten auf 

gabe-Signal ein.
nt gemäß den Parametervorgaben zu drehen.
arameter B301[1} das Ergebnis 100 % und der 
s Ergebnis 0:fehlerfrei anzeigen.
abe aus.
if-Funktion wurde erfolgreich durchgeführt.

schleifen Ergebnis Version 1
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.10.1 Einachsbetrieb
aussetzungen für die Anwendung der Bremsen-Einschleif-Funktion:
Die Bremsansteuerung ist parametriert und aktiviert.
Sie tragen in B308 ein, wie oft die Bremse beim Drehen in eine Richtung 
einfallen soll.
Sie tragen in B309 ein, wie oft der Antrieb in jede Richtung einschleifen soll.
Sie tragen in B306 ein, ob eine Drehrichtung gesperrt ist.
Die Bremse sollte mit ihrem maximalen Haltemoment eingeschliffen 
werden. Stellen Sie sicher, dass die Momentenbegrenzung im 
Antriebsregler dies zulässt. Kontrollieren Sie dazu die Parameter E65 
aktuelles positives M/F-max. und E66 aktuelles negatives M/F-max. 
Beachten Sie außerdem das Kapitel 13.6 Drehmoment, Kraft begrenzen.

Gehen Sie so vor:

Falls Sie das Ergebnis nic

Nach Abschluss der Aktio
abgefragt werden.
Der Antriebsregler führt in
letzten 40 erfolgreich durc
Zähler Einschleif-Aktionen
Ergebnis gezählt.

Der Antriebsregler führt in
letzten 40 erfolgreich durc
werden alle Einschleif-Vor

11.10.2 Mehrachs
Beachten Sie bei Mehrach
sein muss.

Information
Beachten Sie, dass die Bremsen-Einschleif-Funktion für einen 
STÖBER-Antrieb definiert ist (Getriebemotor mit Bremse). Zum 
Beispiel ist es nicht zulässig, die Bremsen-Einschleif-Funktion bei 
Bremsen einzusetzen, die am Abtrieb des Getriebes angebaut 
sind. Klären Sie unbedingt vor dem Einsatz die technischen 
Anforderungen an ein Fremdsystem.

Information
Falls Sie die Aktion durchführen möchten, wenn das 
Bremsenmanagement einen Bremsentest zwingend vorschreibt 
(Störung 72), muss die Störung vor dem Start der Aktion quittiert 
werden. Nachdem Sie die Störung quittiert haben, können Sie mit 
der Handlungsanweisung Bremsen-Einschleif-Funktion 
durchführen fortfahren.

Bremsen-Einschleif-Fun

1. Wechseln Sie in den G
2. Stellen Sie Parameter

1:aktiv.
3. Schalten Sie das Frei
 Der Antrieb begin

4. Warten Sie, bis der P
Parameter B301[2] da

5. Schalten Sie die Freig
 Die Bremsen-Einschle

B301[2] Bremse ein
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realer Encoder, der die Position des Masters liefert. 
f die Masterposition synchronisiert. Sie stellen die 
sterencoder angeschlossen wird, in G104 ein. 
27 = 1:G104 parametrieren müssen, damit die 
rs in der Regelung verwendet werden.

ine Masterfunktionalität genutzt werden kann.

eaktivieren
v, falls ein Asynchronmotor ohne 
 Einsatz kommt (B20 Steuerart = 0:U/f-Steuerung 
egelung). Die Einstellung ist unzulässig, wenn Sie 
Synchron-Linearmotoren oder Asynchronmotoren 
en möchten.
ncoder einsetzen, stellen Sie I02 = 0:Motorencoder 

M

04

Zur Master-
positions-
berechnung

6:IGB

2:virtueller Master
1:G104

G27
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ses Kapitel beschreibt die Einstellungen, die für die Auswertung eines 
oders am Antriebsregler notwendig sind.
chten Sie, dass die Einstellungen für die Simulation von Encodersignalen 
sitionssimulation) im Kapitel 9.8.5 Positionssimulation beschrieben 
den.

.1 Typen
m Antriebsregler werden verschiedene Encodertypen unterschieden:
Motorencoder
Positionsencoder
Masterencoder

 Motorencoder ist im Achsmodell der auf der Motorwelle angebrachte 
oder. Das Signal des Motorencoders wird in der Motorregelung verwendet. 

 wählen die Schnittstelle, an der der Motorencoder angeschlossen wird, in 
.
 Positionsencoder ist im Achsmodell ein auf einer nachfolgenden Mechanik 
ebrachter Encoder. Das Signal des Positionsencoders wird in der 
eregelung verwendet. Sie wählen die Schnittstelle, an der der 
itionsencoder angeschlossen wird, in I02.

lche Schnittstellen zur Verfügung stehen, wird in Kapitel 12.3 Schnittstelle 
wählen erläutert.
 verschiedenen Achsmodelle werden in Kapitel 13.3 Achse skalieren 
lärt.

Der Masterencoder ist ein 
Der Antriebsregler wird au
Schnittelle, an der der Ma
Beachten Sie, dass Sie G
Signale des Masterencode

Beachten Sie, dass zzt. ke

12.2 Encoder d
Wählen Sie B26 = 0:inakti
Drehzahlrückführung zum
oder 1:Sensorlose Vektorr
Synchron-Servomotoren, 
mit Vektorregelung betreib
Falls Sie keinen Positionse
ein. 

n1

n2

n

x

GUME PE Feed

2:X4-Encoder

4:X120-Encoder

1:BE-Encoder
0:inaktiv

G1

3:X140-Encoder
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Sch ng angegeben, mit der Sie Encodersignale 
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Bea ssen. Die Einstellungen werden in den Kapitel 12.4 
Ans

En

a) N

b)

b) N

X101c)

c) N

ncoder B26/I02 = 1:BE-Encoder
En —

En
it Sin/Cos-

—

SS —

Re r —

Sin —

Ha —

Ink H40 = 1:Inkrementalencoder In

Ink H40 = 1:Inkrementalencoder Inb)

Sc H40 = 5:Schrittmotor

Sc H40 = 5:Schrittmotorb)
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.3 Schnittstelle auswählen
 folgende Tabelle gibt Ihnen einen Überblick, welche Encodersignale an welcher Schnittstelle ausgewertet w
nittelle gehörende Einstellung von B26 Motorencoder bzw. I02 Lageencoder. In den Zellen ist die Einstellu

ametrieren, die an der Schnittstelle ausgewertet werden sollen.
chten Sie, dass für eine korrekte Auswertung der Encodersignale weitere Einstellungen getroffen werden mü
chluss X4 bis 12.6 Anschluss X101 (BE-Encoder) beschrieben.

codersignale X4 X120a)

ur mit einem der Klemmenmodule XI6, RI6

X140

ur mit Klemmenmodul RI6
ur mit einem der Klemmenmodule XI6, RI6, IO6

B26/I02 = 2:X4-Encoder B26/I02 = 4:X120-Encoder B26/I02 = 3:X140-E
Dat 2.2 H00 = 64:EnDat — H140 = 70:EnDat 

Dat 2.1 H00 = 64:EnDat —
H140 = 71:EnDat m
Spuren 

I H00 = 65:SSI Master H120 = 67:SSI Master —

solver — — H140 = 66:Resolve

/Cos — — H140 = 6:Sin/Cos

ll-Sensor — H120 = 70:Hall-Sensor —

remental HTL H00 = 3:Inkrementalenncoder In — —

remental TTL H00 = 3:Inkrementalenncoder In H120 = 4:Inkrementalencoder In —

hrittmotor HTL — — —

hrittmotor TTL — H120 = 5:Schrittmotor Eingang —
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Fun

 X4
e Encoder simulieren oder auswerten:

TL und TTL)

zu der jeweiligen Encoderspezifikation und -
ugehörigen Klemmen entnehmen Sie Kapitel 7.3.11 

ittstelle X4 (Motor-Encoder).

ammen einen Bruch, mit dem angegeben wird, wie 
ngeschlossen Encoders in mechanische Größen 

he Zielgröße sind Umdrehungen bei rotatorischen 
aren Encodern.

ammen einen Bruch, mit dem angegeben wird, wie 
rs in mechanische Größen umzurechnen sind.

H0

H4

0: 
1: 

2: 

H1

H1

n Version 0

Nur für Asynchron-Motoren.

Version 0

Version 0
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ktion der Encoderschnittstelle X4 (Motor-Encoder).

ktion der Encoderauswertung an BE3 (X101.13), BE4 (X101.14) und BE5 
01.15).

ktion des Steckers X120 auf dem E/A-Klemmenmodul Erweitert (XI6 bzw. 
).
nn eine Encodersimulation parametriert ist, kann die Quelle sowie die 
lierung in H80 ff. eingestellt werden.

ktion des Steckers X140 auf dem E/A-Klemmenmodul RI6.

12.4 Anschluss
An X4 können Sie folgend
• EnDat-Encoder
• Inkrementalencoder (H
• SSI-Encoder

Detaillierte Informationen 
versorgung sowie zu den z
X4: Encoder.

Funktion der Encoderschn

H01 und H02 ergeben zus
die Rohwerte des an X4 a
umzurechnen sind.
Die Einheit der mechanisc
Encodern und mm bei line

H01 und H02 ergeben zus
die Rohwerte des Encode

0  X4-Funktion Version 0

0  BE-Encoder Version 0

inaktiv
Inkremental-Encoder In • BE3: Nullspur

• BE4: Spur A+
• BE5: Spur B+

Schrittmotor Eingang • BE4: Frequenz+ (Inkremente) 
• BE5: Vorzeichen+ (Richtung)

20  X120-Funktion Version 1

40  X140-Funktion Version 0

Information
Bitte beachten Sie, dass eine Änderung in H140 eine Umskalierung 
von Positionswerten bewirken kann (in Positionierapplikationen). 
Die Skalierung kann mehrere Sekunden dauern.

H00  X4-Funktio

0: inaktiv
3: Inkremental-Encoder In
64: EnDat
65: SSI Master

H01  X4-Zähler

H02  X4-Nenner
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I" angezeigt, für Inkrementalgeber "Incremental 

messene Ausgangsspannung. Diese richtet sich 
itt des Encoder-Kabels sowie nach dem Encoder-
endung des Sense-Signals wird die Spannung wird 
es Encoders (im Motor) die 5 V exakt stimmen.

messene Ausgangsstrom.

zahl der über SSI übertragenen Datenbits an. Die 
ber die Parameter H01 und H02 spezifiziert werden. 
SI-Encodern sind 13 Bits pro Umdrehung. Dies 

s und H01 = 1.0000 U.

gung für SSI-Encoder ab. Bei aktivierter 
er Winkel zweimal unmittelbar hintereinander mit 
fragt, um eine höhere Datensicherheit zu erreichen. 
oppelübertragung unterstützt, muss die 
sem Parameter abgeschaltet werden. Wenn die 
schaltet wird, generiert der Antriebsregler keine 

H0

H0

H0

H0

enbits Version 0

bertragung Version 0

endete Hardware es erlaubt, sollte die 
ung nicht deaktiviert werden.
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 Einheit sind Striche (vor Vierfachauswertung) bei Inkrementalgebern und 
s bei SSI-Encodern. Bei SSI-Encodern mit 13 Bit pro Umdrehung sind z. 
13 = 8192 LSBs einzutragen.

t an, ob es sich bei dem an X4 angeschlossenen Encoder um ein 
torisches oder translatorisches Messsystem handelt. Dies beeinflusst die 

ßeinheit von H01 und legt fest, ob Encoder im Achsmodell vor oder hinter 
 Vorschub sitzt.

ierungsart des Winkels durch den SSI-Encoder.

llt die zum Abfragen des SSI-Encoders verwendete Clock-Frequenz der 
iellen Übertragung ein. Eine höhere Taktfrequenz ermöglicht eine bessere 
elung, weil die Position schneller übertragen wird und damit insgesamt 
figer abgefragt werden kann. Es unterstützen aber nicht alle SSI-Encoder 

 hohen Taktfrequenzen.

gt eine Beschreibung des an X4 gefundenen Encoders an.

ment 0
 EnDat 2.2 ist dies die Bezeichnung des Encoders.
 EnDat 2.1 ist der String wie folgt formatiert:  "ED 2.1 <Anzahl Bits> <Anzahl 
ltiturns>MT"

Für SSI-Encoder wird "SS
enc.".

Element 1
Element 1 ist die an X4 ge
nach Länge und Querschn
Stromverbrauch. Bei Verw
so geregelt, dass am Ort d

Element 2
Element 2 ist der an X4 ge

Der Parameter gibt die An
Bedeutung der Bits kann ü
Üblich bei rotatorischen S
entspricht H02 = 8192 LSB

Schaltet die Doppelübertra
Doppelübertragung wird d
durchlaufendem Takt abge
Falls der Encoder keine D
Doppelübertragung mit die
Doppelübertragung ausge
zweite Abfrage mehr.

3  Encodertyp Version 1

5  X4-SSI-Code Version 0

6  SSI-Taktfrequenz Version 0

9  X4-Info Version 0

H10  X4-SSI-Dat

H11  X4-Doppelü

Information
Sofern die verw
Doppelübertrag
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.
he Zielgröße sind Umdrehungen bei rotatorischen 
aren Encodern.

usammen einen Bruch, mit dem angegeben wird, 
120 angeschlossen Encoders in mechanische 
.

or Vierfachauswertung) bei Inkrementalgebern und 
ei SSI-Encodern mit 13 Bit pro Umdrehung tragen 
 ein.

es sich bei dem an X120 angeschlossenen Encoder 
translatorisches Messsystem handelt. Dies 
 von H121 und wo der Encoder im Achsmodell in 
zt.

er ohne Nullspur an X120 kann hier die 
ür die Nullspur abgeschaltet werden.

 durch den SSI-Encoder und für die SSI-Simulation.

H1

0: 
4: 
5: 
67
70
80
Sim
81
82

r Version 0

er Version 0

Version 0

erwachung Version 0

ode Version 0
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.5 Anschluss X120
 Encoderanschluss X120 ist Bestandteil der Klemmenmodule XI6 oder RI6. 
X120 können Sie folgende Encoder simulieren oder auswerten:
SSI-Encoder
Inkrementalencoder (TTL)
Hall-Sensoren über die LA6-Adapterbox für die Kommutierung eines 
Synchron-Linearmotors

aillierte Informationen zu der jeweiligen Encoderspezifikation und -
sorgung sowie zu den zugehörigen Klemmen entnehmen Sie Kapitel 7.4.7 
0.

ktion des Steckers X120 auf dem E/A-Klemmenmodul Erweitert (XI6 bzw. 
).
nn eine Encodersimulation parametriert ist, kann die Quelle sowie die 
lierung in H80 ff. eingestellt werden.

H121 und H122 ergeben z
wie die Rohwerte des an X
Größen umzurechnen sind
Die Einheit der mechanisc
Encodern und mm bei line

H121 und H122 ergeben z
wie die Rohwerte des an X
Größen umzurechnen sind
Die Einheit sind Striche (v
LSBs bei SSI-Encodern. B
Sie z. B. 213 = 8192 LSBs

Der Parameter gibt an, ob 
um ein rotatorisches oder 
beeinflusst die Maßeinheit
Relation zum Vorschub sit

Bei einem Inkrementalgeb
Drahtbruchüberwachung f

Codierungsart des Winkels

20  X120-Funktion Version 1

inaktiv
Inkremental-Encoder In
Schrittmotor Eingang
: SSI Master
: Hall-Sensor
: Inkremental-Encoder 

ulation
: Schrittmotor Simulation
: SSI Simulation

H121  X120-Zähle

H122  X120-Nenn

H123  Encodertyp

H124  Nullspurüb

H125  X120-SSI-C
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ulation an X120. Die Striche/Umdrehungen 
rehungen aus H85.

 Timeout-Überwachung bei SSI-Simulation an 
achung löst die Störung 58 mit Ursache 2 aus, falls 
sition abgefragt wurde.
hung deaktiviert, muß die übergeordnete Steuerung 
I-Übertragung fehlerfrei und im richtigen Takt 
rwachung ist dann im Antrieb abgeschaltet!
eil eines SSI-Motionbusses ist (z. B. Synchronlauf, 

 Überwachung eingeschaltet bleiben. Ansonsten ist 
 SSI-Motionbusses und damit der Anwendung nicht 

dem Hochlauf des Antriebsreglers betriebsbereit ist, 
tem Timeout ca. 5 s, bis die Überwachung startet. 
rtenden Gerät (Steuerung, anderer Antriebsregler) 
ufzeit, bevor die Störung ausgelöst wird.

H1

H1

H1

Version 0

dersimulation-Striche Version 0

t Version 0
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llt die Anzahl über SSI zu übertragenden Datenbits ein.
 SSI Auswertung wird die Wertigkeit der Bits über H121 und H122 
gestellt.
 SSI-Simulation gilt eine feste Wertigkeit bezogen auf H82. Mit 24 oder 25 
entsprechen die 12 Bit höchster Wertigkeit ganzen Encoder-Umdrehungen 
ltiturns), danach können noch 12 oder 13 Bit innerhalb einer Umdrehung 
iert werden. Bei einer Einstellung auf 13 Bit kodieren alle 13 Bits den 
kel innerhalb einer Umdrehung (Singleturn).

 Parameter stellt die zum Abfragen des SSI-Encoders verwendete Clock-
quenz der seriellen Übertragung ein. Eine höhere Taktfrequenz ermöglicht 
e bessere Regelung, weil die Position schneller übertragen wird und damit 
esamt häufiger abgefragt werden kann. Es unterstützen aber nicht alle 

I-Encoder die hohen Taktfrequenzen.

 Parameter schaltet die Doppelübertragung für SSI-Encoder ab. Bei 
ivierter Doppelübertragung wird der Winkel zweimal unmittelbar 
tereinander mit durchlaufendem Takt abgefragt, um eine höhere 
ensicherheit zu erreichen. Falls der Encoder keine Doppelübertragung 
erstützt, muss die Doppelübertragung mit diesem Parameter abgeschaltet 
den. Wenn die Doppelübertragung ausgeschaltet wird, generiert der 
riebsregler keine zweite Abfrage mehr.

Der Parameter zeigt eine 
Funktionalität an.

Strichzahl der Encodersim
beziehen sich auf die Umd

Der Parameter aktiviert die
X120. Die Timeout-Überw
für mehr als 5 ms keine Po
Wird die Timeout-Überwac
dafür sorgen, dass die SS
betrieben wird. Diese Übe
Wenn die SSI-Simulation T
Kurvenscheibe), muss die
die Betriebssicherheit des
mehr gegeben.
Wenn die Simulation nach 
dauert es auch bei aktivier
Dadurch bleibt dem auswe
eine etwas längere Hochla

26  X120-SSI-Datenbits Version 0

27  SSI-Taktfrequenz Version 0

28  X120-Doppelübertragung Version 0

Information
Sofern die verwendete Hardware es erlaubt, sollte die 
Doppelübertragung nicht deaktiviert werden.

H129  X120-Info

H130  X120-Enco

H132  SSI-Timeou
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2: 

H4

Version 0

Version 0
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.6 Anschluss X101 (BE-Encoder)
 Encoderanschluss X101 ist Bestandteil des Klemmenmoduls XI6. 
X101 können Sie folgende Encoder simulieren oder auswerten:
Inkrementalencoder
Schrittmotorencoder

aillierte Informationen zu der jeweiligen Encoderspezifikation und -
sorgung sowie zu den zugehörigen Klemmen entnehmen Sie Kapitel 7.4.2 
1.

ktion der Encoderauswertung an BE3 (X101.13), BE4 (X101.14) und BE5 
01.15).

 und H42 ergeben zusammen einen Bruch, mit dem angegeben wird, wie 
 Rohwerte des an X101 angeschlossen Encoders in mechanische Größen 
zurechnen sind.
 Einheit der mechanische Zielgröße sind Umdrehungen bei rotatorischen 
odern und mm bei linearen Encodern.

H41 und H42 ergeben zus
die Rohwerte des an X101
umzurechnen sind.

Der Parameter gibt an, ob 
um ein rotatorisches oder 
beeinflusst die Maßeinheit
Relation zum Vorschub sit0  BE-Encoder Version 0

inaktiv
Inkremental-Encoder In • BE3: Nullspur

• BE4: Spur A+
• BE5: Spur B+

Schrittmotor Eingang • BE4: Frequenz+ (Inkremente) 
• BE5: Vorzeichen+ (Richtung)

1  BE-Zähler Version 0

H42  BE-Nenner

H43  Encodertyp
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usammen einen Bruch, mit dem angegeben wird, 
140 angeschlossen Encoders in mechanische 
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he Zielgröße sind Umdrehungen bei rotatorischen 
aren Encodern.

es sich bei dem an X140 angeschlossenen Encoder 
translatorisches Messsystem handelt. Dies 
 von H141 und wo der Encoder im Achsmodell in 
zt.

X140.

H1

0: 
6: 
66
70
71

r Version 1

er Version 2

Version 0

lverpole Version 0

dung einer RI6: Die Inkrementalencodersimulation 
ne Strichzahl aus, die um den Faktor H148/2 
in H123 parametrierten Strichzahl erhöht ist.
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.7 Anschluss X140
 Encoderanschluss X140 ist Bestandteil des Klemmenmoduls RI6. 
X140 können Sie folgende Encoder auswerten:
Encoder EnDat digital
Encoder EnDat Sin/Cos
Sin/Cos-Encoder

aillierte Informationen zu der jeweiligen Resolver- oder 
oderspezifikation, der Encoderversorgung sowie zu den zugehörigen 

mmen entnehmen Sie Kapitel 7.4.8 X140.

ktion des Steckers X140 auf dem E/A-Klemmenmodul RI6.

H141 und H142 ergeben z
wie die Rohwerte des an X
Größen umzurechnen sind
Die Einheit der mechanisc
Encodern und mm bei line

H141 und H142 ergeben z
wie die Rohwerte des an X
Größen umzurechnen sind
Die Einheit der mechanisc
Encodern und mm bei line

Der Parameter gibt an, ob 
um ein rotatorisches oder 
beeinflusst die Maßeinheit
Relation zum Vorschub sit

Polzahl des Resolvers an 

40  X140-Funktion Version 3

Information
Bitte beachten Sie, dass eine Änderung in H140 eine Umskalierung 
von Positionswerten bewirken kann (in Positionierapplikationen). 
Die Skalierung kann mehrere Sekunden dauern.

inaktiv
Sinus Cosinus
: Resolver
: EnDat
: EnDat mit Sin-Cos-Spuren

H141  X140-Zähle

H142  X140-Nenn

H143  Encodertyp

0: rotatorisch
1: translatorisch

H148  X140-Reso

Information
Nur bei Verwen
an X120 gibt ei
gegenüber der 
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gen die Selbstauskunft eines an X4 
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r Daten kann der Dokumentation des 
men werden.

H1

An
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en

Wa

Wa

stauskunft Version 0

schreibung
triebszustand

rameter des Messgeräteherstellers

triebsparameter

rameter des Messgeräteherstellers für EnDat 2.2

rameter des OEM

rrekturwerte des Messgeräteherstellers
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 Parameter zeigt eine Beschreibung der an X140 gefundenen 
ktionalität an. 

.8 Anzeige
ls bei Geräteanlauf festgestellt wird, dass an einer Schnittstelle ein SSI-
oder parametriert ist, wartet das Gerät im Gerätezustand Selbsttest, bis ein 

I-Encoder an der Schnittstelle erkannt wird. Während des Wartens auf den 
I-Encoder erscheint im Display in Abhängigkeit der SSI-Schnittstelle eine 
 folgenden Anzeigen:

Falls innerhalb der Wartez
wird, wechselt der Antrieb
Encoder für die Positions-
mit der Ursache 17:X120-

Folgende Anzeigeparame

H900, H901 und H902 zei
angeschlossenen EnDat-E
Die genaue Bedeutung de
Encoderherstellers entnom

49  X140-Info Version 1

zeige im Display Bedeutung
iting for X120-SSI-

coder
Diese Anzeige erscheint, falls ein SSI-Encoder 
an X120 erwartet wird und der Antriebsregler 
der SSI-Master ist (Einstellung H120=67:SSI-
Master). Der SSI-Master sendet dem Encoder 
die Anforderung zur Übertragung der 
Positionen.

iting for X120-SSI-slave Diese Anzeige erscheint, falls an X120 ein SSI-
Encoder erwartet wird und der Antriebsregler ein 
SSI-Slave ist. (Einstellung H120=68:SSI-Slave). 
Ein SSI-Slave empfängt das gleiche Signal wie 
der Master, sendet aber keine Anforderungen an 
den Encoder.

iting for X4-SSI-encoder Diese Anzeige erscheint, falls ein SSI-Encoder 
an X4 erwartet wird und der Antriebsregler der 
SSI-Master ist (Einstellung H00=65:SSI-
Master).

H900  EnDat Selb

Parameter Element Be
H900 0..3 Be

4..47 Pa

48..63 Be

64..127 Pa

H901 0..511 Pa

H902 0..511 Ko
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0, H901 und H902 zeigen die Selbstauskunft eines an X4 
eschlossenen EnDat-Encoders an.
 genaue Bedeutung der Daten kann der Dokumentation des 
oderherstellers entnommen werden.

0, H901 und H902 zeigen die Selbstauskunft eines an X4 
eschlossenen EnDat-Encoders an.
 genaue Bedeutung der Daten kann der Dokumentation des 
oderherstellers entnommen werden.

01  EnDat Selbstauskunft Version 0

rameter Element Beschreibung
00 0..3 Betriebszustand

4..47 Parameter des Messgeräteherstellers

48..63 Betriebsparameter

64..127 Parameter des Messgeräteherstellers für EnDat 2.2

01 0..511 Parameter des OEM

02 0..511 Korrekturwerte des Messgeräteherstellers

02  EnDat Selbstauskunft Version 0

rameter Element Beschreibung
00 0..3 Betriebszustand

4..47 Parameter des Messgeräteherstellers

48..63 Betriebsparameter

64..127 Parameter des Messgeräteherstellers für EnDat 2.2

01 0..511 Parameter des OEM

02 0..511 Korrekturwerte des Messgeräteherstellers
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triebe mit Encoder sind folgende Konstellationen 

coder (ME) = Positionsencoder 
coder (ME) und externer rotatorischer 

Positionsencoder (PE) ohne Motorencoder

ewegung
ung zeigt einen begrenzt-rotatorischen Antrieb am 
 eines Getriebes (GU), und eines Zeigers. Der 
ptional.

Antriebe mit Encoder sind folgende Konstellationen 

coder (ME) = Positionsencoder 
coder (ME) und externer rotatorischer 
 
Positionsencoder (PE) ohne Motorencoder
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.1 Einleitung
 Ihren realen Antriebsstrang in Kombination mit einem oder mehreren 
riebsreglern SD6 in Betrieb nehmen zu können, müssen Sie Ihre 
ständige mechanische Umgebung in der Inbetriebnahmesoftware 
eControlSuite abbilden, d. h. im Rahmen eines Projekts erfassen. Sie 
figurieren zuerst Ihre Motoreinstellungen, aktivieren und parametrieren Ihre 
msenansteuerung und definieren den von Ihnen eingesetzten Encoder. 
en Sie diese Schritte vollzogen, konfigurieren Sie anschließend in der 
eControlSuite den Aufbau Ihres Antriebs in dieser Reihenfolge:
Achsmodell definieren,
Achse skalieren,
Verfahrbereich konfigurieren,
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Ruck begrenzen,
Drehmoment und Kraft definieren.

.1.1 Rotatorische Antriebe
nn Sie mit rotatorischen Antrieben arbeiten, stehen Ihnen die nachfolgend 
chriebenen Varianten zur Verfügung. 

lose rotatorische Bewegung
 schematische Darstellung zeigt einen endlos-rotatorischen Antrieb am 
spiel eines Motors (M), eines Getriebes (GU) und eines Rundtischs. Der 
satz von Encodern ist optional.

Für endlos-rotatorische An
konfigurierbar:
• Rotatorischer Motoren
• Rotatorischer Motoren

Positionsencoder (PE)
• Externer rotatorischer 

Begrenzte rotatorische B
Die schematische Darstell
Beispiel eines Motors (M),
Einsatz von Encodern ist o

Für begrenzt-rotatorische 
konfigurierbar:
• Rotatorischer Motoren
• Rotatorischer Motoren

Positionsencoder (PE)
• Externer rotatorischer 

Information
Beachten Sie, dass Konfigurationen ohne Motorencoder nur bei 
Asynchronmotoren zum Einsatz kommen können. 



ID 4 266

Mechanisches Antriebsmodell13
Ha

13
We
nac

End
Die
Bei
ein

Für
kon
•
•

•

•
•

e Bewegung
ung zeigt einen begrenzt-translatorischen Antrieb 
(M), eines Getriebes (GU), eines Vorschubs (Feed) 
ens. Der Einsatz von Encodern ist optional.

he Antriebe mit Encoder sind folgende 
rbar:
coder (ME) = Positionsencoder 
coder (ME) und externer rotatorischer 
 
coder (ME) und externer translatorischer 

Positionsencoder (PE) ohne Motorencoder 
er Positionsencoder (PE) ohne Motorencoder

ung zeigt einen begrenzt-translatorischen Antrieb 
otors mit Encoder.
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.1.2 Translatorische Antriebe
nn Sie mit translatorischen Antrieben arbeiten, stehen Ihnen die 
hfolgend beschriebenen Varianten zur Verfügung. 

lose translatorische Bewegung
 schematische Darstellung zeigt einen endlos-translatorischen Antrieb am 
spiel eines Motors (M), eines Getriebes (GU), eines Vorschubs (Feed) und 
es Förderbands. Der Einsatz von Encodern ist optional.

 endlos-translatorische Antriebe mit Encoder sind folgende Konstellationen 
figurierbar:
Rotatorischer Motorencoder (ME) = Positionsencoder 
Rotatorischer Motorencoder (ME) und externer rotatorischer 
Positionsencoder (PE)
Rotatorischer Motorencoder (ME) und externer translatorischer 
Positionsencoder (PE)
Externer rotatorischer Positionsencoder (PE) ohne Motorencoder 
Externer translatorischer Positionsencoder (PE) ohne Motorencoder

Begrenzte translatorisch
Die schematische Darstell
am Beispiel eines Motors 
und eines Werkzeugschlitt

Für begrenzt-translatorisc
Konstellationen konfigurie
• Rotatorischer Motoren
• Rotatorischer Motoren

Positionsencoder (PE)
• Rotatorischer Motoren

Positionsencoder (PE)
• Externer rotatorischer 
• Externer translatorisch

Linearmotoren
Die schematische Darstell
am Beispiel eines Linearm

Information
Beachten Sie, dass Konfigurationen ohne Motorencoder nur bei 
Asynchronmotoren zum Einsatz kommen können. 
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r und sichern Sie dadurch den Verfahrbereich.

– in Abhängigkeit von der Applikation, die der 
für die Positionsbegrenzung von Bedeutung. 

d Mode
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

 Linearmotoren sind folgende Encoder-Konstellationen konfigurierbar:
Translatorischer Motorencoder (ME) = Positionsencoder 
Translatorischer Motorencoder (ME) und externer translatorischer 
Positionsencoder (PE)

.2 Achsmodell definieren
inieren Sie Ihre Achse, indem Sie 
den Verfahrbereich konfigurieren (endlos oder begrenzt),
den Achstyp festlegen (rotatorisch oder translatorisch) und angeben, 
welche Encoder Sie einsetzen (keinen Encoder, Motor- und/oder 
Positionsencoder).

gende Parameter sind für die Definition des Achsmodells von Bedeutung: 
I05
B26
I02
I00

.3 Achse skalieren
 skalieren eine Achse, indem Sie die Gesamtübersetzung zwischen Motor 
 Antrieb sowie Angaben zu Benutzereinheiten konfigurieren.

gende Parameter sind – in Abhängigkeit von der Applikation, die der 
tware zugrunde liegt – für die Achsskalierung von Bedeutung. 

 402 Controller Based Mode
A584[0], A584[1]
A585[1], A585[0] 
I06, I09
A571
A568

STÖBER Drive Based
• C15, C16
• C18, C17
• I08, I07
• I06, I09
• I03
• I01

13.4 Position be
Begrenzen Sie gegebenen
oder Hardware-Endschalte

Folgende Parameter sind 
Software zugrunde liegt – 

CiA 402 Controller Base
• I00
• A570[1], A570[0]
• I101, I102

STÖBER Drive Based
• I00
• I50, I51
• I101, I102
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d Mode
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.5 Geschwindigkeit, Beschleunigung, Ruck 
begrenzen

renzen Sie gegebenenfalls die maximal erlaubte Geschwindigkeit sowie  
chleunigung und Ruck.

gende Parameter sind – in Abhängigkeit von der Applikation, die der 
tware zugrunde liegt – für die Begrenzung von Geschwindigkeit, 
chleunigung und Ruck von Bedeutung. 

 402 Controller Based Mode
I10
A604, A605 
I16
A578

BER Drive Based
I10
I11 
I16
I17

13.6 Drehmome
Begrenzen Sie gegebenen

Folgende Parameter sind 
Software zugrunde liegt – 
Bedeutung. 

CiA 402 Controller Base
• C03, C05
• C08
• A559

STÖBER Drive Based
• C03, C05
• C08
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.1 Einleitung
 Integrated Bus (IGB) bietet folgende Funktionen:
Direktverbindung
IGB-Motionbus
Fernwartung
 IGB kann ausschließlich mit Antriebsreglern der Geräteserie SD6 
gebaut werden kann.

14.2 Komponen
Die folgende Abbildung ze
durchgeführt wird. Der Tel
14.4 beschrieben.

Abb. 14-1 Fernwartung mi

Information
Beachten Sie, dass die IGB-Motionbus-Funktionalität in 
Vorbereitung ist.

Information
Beachten Sie, dass ein IGB-Netzwerk nie gleichzeitig per 
Fernwartung und Direktverbindung (PC) angesprochen werden 
kann.



ID 4 271

Kommunikation14
Ha

Die
Com

Abb

Sie
Ste
Kap

en der IGB-Kommunikation

orderungen:
i einer Fernwartung ohne Proxy-Server benutzt das 
ort 80 und den TCP/IP-Port 37915. Bei einer 
-Server verwendet das HTTP-Protokoll den Proxy-

i einer Direktverbindung muss bei TCP/IP und UDP/
5 und 37916 möglich sein. 

er Personal Firewall nach der Freigabe dieser Ports 
orts bei Ihrer Firewall für folgende Programme frei:

ite (Default-Installationsverzeichnis: C:/Windows/
 ANTRIEBSTECHNIK/DriveControlSuite (V6.0)/

nsdienst SATMICLSVC.exe in:
:/Windows/System
:/Windows/SysWOW64

h an den zuständigen Netzwerkadministrator.

ass ein IGB-Netzwerk nie gleichzeitig per 
d Direktverbindung (PC) angesprochen werden 
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 folgende Abbildung zeigt den Aufbau, wenn eine Direktverbindung zum 
puter aufgebaut wird.

. 14-2 Direktverbindung zum Computer und die beteiligten Komponenten

 können parallel zum IGB auch die Kommunikation per Feldbus zu einer 
uerung aufbauen. Beachten Sie dazu die Feldbusdokumentationen (s. 
itel 1.2 Weiterführende Dokumentationen).

14.2.1 Grundlag

Es bestehen folgende Anf
• Die Kommunikation be

HTTP-Protokoll über P
Fernwartung mit Proxy
Port.

• Die Kommunikation be
IP über die Ports 3791

Eventuell werden Sie von d
gefragt. Geben Sie diese P
• für die DriveControlSu

Programme/STOEBER
bin/DS6A.exe)

• für den Kommunikatio
– Windows 32 Bit: C
– Windows 64 Bit: C

Wenden Sie sich dazu auc

Information
Beachten Sie, dass bei gleichzeitiger Nutzung eines Feldbusses 
und des IGB-Motionbusses keine Synchronisation der 
Feldbuskommunikation auf die Steuerung möglich ist.

Information
Beachten Sie, d
Fernwartung un
kann.
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 IGB-Netzwerk muss folgende Bedingungen erfüllen:
Es dürfen maximal 32 SD6 in einem Netzwerk verbunden werden.
Alle am IGB-Netzwerk beteiligten Antriebsregler müssen direkt 
miteinander verbunden sein; es dürfen keine anderen Komponenten 
zwischengeschaltet sein, z. B. Hubs oder Switchs.
Der Gesamtaufbau muss eine Linientopologie ergeben.
Die X3 A-Schnittstellen dürfen nur mit X3 B-Schnittstellen anderer 
Antriebsregler verbunden werden und umgekehrt.
Es müssen geeignete Kabel eingesetzt werden. STÖBER bietet 
konfektionierte Kabel für den Aufbau des Integrated Bus an. Nur bei der 
Verwendung dieser Kabel ist die einwandfreie Funktion gewährleistet. 
Beachten Sie dazu das Kapitel 4.9 Kommunikationsmodule.
Die Gesamtausdehnung des IGB-Netzwerks beträgt maximal 100 m.
Der IGB benötigt keinen expliziten Master und es entfällt die für Ethernet 
übliche aufwendige Konfiguration.

Abb. 14-3 IGB-Netzwerk
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ein weiterer Teilnehmer mit diesem Antriebsregler 

l entspricht der Anzahl der im IGB-Netzwerk 
gler.

reglers.

A1

d Version 0

B läuft hoch.
rbundenen Antriebsregler melden sich im IGB-
erk an und synchronisieren sich.

eit ist kein IGB-Netzwerk mit anderen 
bsreglern aufgebaut.
che Ursachen:
er Antriebsregler hat keinen anderen Antriebsregler 
funden, mit dem ein IGB-Netzwerk aufgebaut 

erden kann.
ine schon bestehende Verbindung zu anderen 
ntriebsreglern über IGB wurde getrennt.
re Antriebsregler haben ein IGB-Netzwerk 

baut.
unktion IGB-Motionbus wird nicht verwendet oder 
nicht eingesetzt werden.
che Ursachen:
er IGB-Motionbus wurde nicht in allen Teilnehmern 
tiviert A119.

ie IGB Adresse A120 wurde nicht in allen 
ilnehmern eindeutig eingestellt.

ie IGB Sollanzahl A121 wurde nicht in allen 
ilnehmern korrekt parametriert.
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einer der äußeren, freien Buchsen werden PC oder Internet 
eschlossen. Das IGB-Netzwerk wird automatisch aufgebaut, wenn Sie 
destens einen Antriebsregler einschalten. Um weitere Antriebsregler in das 
-Netzwerk zu integrieren, gelten folgende Bedingungen:
Sie haben diese Antriebsregler an das IGB-Netzwerk angeschlossen.
Die beteiligten Antriebsregler müssen mit 24 V versorgt werden.
 die Integration zu starten, muss bei einem der beteiligten Antriebsregler die 
V-Versorgung eingeschaltet werden. Beim Einschalten der 24-V-
sorgung wird das IGB-Netzwerk neu aufgebaut und bis zu 32 verbundene 
riebsregler werden integriert.

.2.2 Diagnose

.2.2.1 IGB-Netzwerk

ahl der Teilnehmer die aktuell am IGB angemeldet sind.

• 0 oder 1: Zur Zeit ist k
über IGB verbunden.

• 2..32: Angezeigte Zah
gefundenen Antriebsre

IGB-Zustand des Antriebs

Information
MAC-Adressbereich der STÖBER-Hardware:00:11:39:00:00:00 - 
00:11:39:FF:FF:FF  

Information
Beachten Sie, dass die Buchsen X3 A und X3 B nicht elektrisch 
verbunden sind. Falls ein Gerät in einem IGB-Netzwerk 
ausgeschaltet oder ein IGB-Kabel abgezogen wird, entstehen zwei 
Teilnetzwerke rechts und links von diesem Gerät bzw. von dem 
abgezogenen Kabel.
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A155  IGB-Zustan

0: IGB Booting Der IG
Die ve
Netzw

1: Single Zur Z
Antrie
Mögli
• D

ge
w

• E
A

2: IGB running Mehre
aufge
Die F
kann 
Mögli
• D

ak
• D

Te
• D
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 dem letzten Einschalten der Versorgungsspannung.

3: 

4: 
Err

A1

0: 

1: 

2: 

ntriebsregler sitzt am rechten, äußeren Ende des IGB.
iner Buchse X3B ist kein gültiger Antriebsregler 
chlossen, oder es wurden mehr als 32 
bsregler miteinander verbunden. In diesem Fall 
er IGB nach dem 32. Antriebsregler logisch 
chlossen und dieser Zustand angezeigt.

d Version 2

Zustand der Buchse ist nicht bekannt.
Buchse ist nicht mit anderen Geräten verbunden.
esteht eine Verbindung zu einem Teilnehmer mit 
r Übertragungsrate von 10 Mbit/s. Der Teilnehmer 
ein SD6.
esteht eine Verbindung zu einem Teilnehmer mit 
r Übertragungsrate von 100 Mbit/s. Die 
munikation zu diesem Teilnehmer ist nicht 
uplexfähig und der Teilnehmer ist kein SD6.
esteht eine Verbindung zu einem Teilnehmer mit 
r Übertragungsrate von 100 Mbit/s, dessen 
munikation vollduplexfähig ist.

l Bootups Version 0
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.2.2.2 Antriebsregler

uelle Position des Antriebsreglers im IGB-Netzwerk.

Zustand der Ethernet-Port
• Element 0: Schnittstell
• Element 1: Schnittstell
• Element 2: Ohne Funk

Anzahl IGB Hochläufe seit

IGB-Motionbus Der IGB-Motionbus konnte aufgebaut werden.
In diesem Zustand hat das Zuschalten weiterer 
Antriebsregler keine Auswirkungen auf den bestehenden 
IGB-Motionbus.

IGB-Motionbus 
or

Der Zustand A155 = 3:IGB-Motionbus war schon ein Mal 
erreicht und wurde aufgrund eines Fehlers verlassen.
Mögliche Ursachen:
• Ein IGB-Kabel wurde gezogen.
• Es liegt eine massive EMV-Störung vor.
• Die Synchronizität der Antriebsregler untereinander 

wurde verletzt.

52  IGB-Position Version 0

Single Der Antriebsregler ist nicht mit anderen IGB-Teilnehmer 
verbunden.

IGB-innen Beide RJ45-Buchsen sind mit anderen Antriebsreglern 
verbunden.
Auf beiden Seiten des Antriebsreglers sind weitere IGB-
Teilnehmer angeschlossen.

Gateway-X3A Der Antriebsregler sitzt am linken, äußeren Ende des 
IGB. 
An seiner Buchse X3A ist kein gültiger Antriebsregler 
angeschlossen.

3: Gateway-X3B Der A
An se
anges
Antrie
wird d
abges

A154  Port-Zustan

0: Fehler Der 
1: keine Verbindung Die 
2: 10 MBit/s Es b

eine
ist k

3: 100 MBit/s Es b
eine
Kom
volld

4: Verbindung OK Es b
eine
Kom

A156  IGB Anzah
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utomatisch herzustellen, müssen folgende 
in:
 Gateway-Gerät bzw. das IGB-Netzwerk müssen 

bunden sein.
sen eingeschaltet sein.
ControlSuite ein Projekt angelegt.

A1

 des Parameters wird erst wirksam wenn
er Aktion A00[0] gespeichert und der Antriebsregler 
r eingeschaltet
ikalische Verbindung getrennt wird.

triebsregler verwendet ausschließlich die Vorgaben 
64[x] und A165[x].

tiven Werte werden in den Parametern A157[x] und 
] angezeigt.
triebsregler verwendet die Vorgaben vom DHCP-
 oder der DriveControlSuite.
 innerhalb von 3 Minuten nach Anschluss am 
erk keine Vorgabe durch den DHCP-Server oder die 
ontrolSuite werden die Vorgaben von A164[x] und 
] verwendet.

tiven Werte werden in den Parametern A157[x], 
], A160[x] und A161[x] angezeigt.
triebsregler verwendet ausschließlich die Vorgaben 
HCP-Server.
tiven Werte werden in den Parametern A157[x], 
], A160[x] und A161[x] angezeigt.
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.3 Direktverbindung
e Direktverbindung ist die direkte Verbindung eines Computers mit der 
eControlSuite zu einem SD6 oder einem IGB-Netzwerk im gleichen 
netz zum Zweck der Inbetriebnahme, Diagnose oder Wartung. 

 haben zwei Möglichkeiten, eine Direktverbindung aufzubauen:
Sie nutzen den automatischen Aufbau der Verbindung, siehe Kapitel 
14.3.2 Automatischer Verbindungsaufbau.
Sie stellen die Verbindung manuell her, siehe Kapitel 14.3.3 Manueller 
Verbindungsaufbau.

.3.1 Voraussetzungen
 die Direktverbindung gilt:
Die Buchse des Gateway-Geräts und der Netzwerkanschluss des 
Computers müssen IP-Adressen aus dem selben Subnetz aufweisen.

.3.2 Automatischer Verbindungsaufbau

.3.2.1 Voraussetzungen
 den automatischen Aufbau einer Direktverbindung gilt:
Im Antriebsregler bzw. Gateway-Gerät muss der Parameter A166[x] = 
1:Standard eingestellt sein.

essbezug der IP-Adressen und Subnetzmasken der Ethernet-Ports.
Element 0: Schnittstelle X3A
Element 1: Schnittstelle X3B
Element 2: Ohne Funktion

14.3.2.2 Direktverbi
Um die Direktverbindung a
Voraussetzungen erfüllt se
• Der Computer und das

über ein Netzwerk ver
• Die Antriebsregler müs
• Sie haben in der Drive
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Information
Eine Änderung
- der Wert mit d
aus- und wiede
- oder die phys

0: Manuell Der An
von A1
Die ak
A158[x

1: Standard Der An
Server
Erfolgt
Netzw
DriveC
A165[x
Die ak
A158[x

2: Nur DHCP Der An
vom D
Die ak
A158[x
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1.
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way-Gerät aus, mit dem Sie eine Direktverbindung 
alls bei diesem Gerät in der Spalte IP-Adresse ein 
nkt angezeigt wird, kann automatisch eine 

t werden. Falls ein roter Punkt angezeigt wird, ist der 
icht möglich.
altfläche OK.
ung wird geöffnet:

lle Antriebsregler, die über das Gateway-Gerät mit 
rbunden sind.
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ektverbindung automatisch aufbauen

Wählen Sie in Ihrem Projekt in der DriveControlSuite das Modul aus, mit 
dem Sie eine Direktverbindung herstellen möchten.
Betätigen Sie im unteren Bereich des Projektfensters die Schaltfläche 
Verbindung herstellen.
 Der Dialog Verbindung herstellen wird für das Modul geöffnet:

Der Dialog zeigt alle Gateway-Geräte, die mit dem Netzwerk 
verbunden sind.

3. Wählen Sie das Gate
aufbauen möchten. F
grüner oder gelber Pu
Verbindung aufgebau
Verbindungsaufbau n

4. Betätigen Sie die Sch
 Der Dialog Zuordn

Der Dialog zeigt a
dem Computer ve
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 Verbindungsaufbau

 und Subnetzmaske
h die Subnetzmaske in einen Netz- und einen 
 Subnetzmaske ist binär dargestellt eine 
eite nur aus der Ziffer 1 und deren rechte Seite nur 
 B.
 0000.0000 0000 = 255.248.0.0

e mit der Ziffer 1 zeigt, welcher Teil der IP-Adresse 
s angibt (Netzteil). Der andere Teil mit der Ziffer 0 
se, der die Adresse des Geräts im Subnetz darstellt 

5.

6.



ssen von Gateway-Gerät und Computer 
aben Sie die Möglichkeit, entweder die IP-Adresse 
 oder die des Gateway-Geräts zu ändern. Da Sie 
egel Administratorrechte benötigen, um die IP-
omputers zu ändern, empfehlen wir Ihnen, die IP-
ateway-Geräts zu ändern.

Sie, dass das Gerät über zwei RJ45-Buchsen 
d X3B). Da bei einer Direktverbindung konkret eine 
rochen werden muss, sind die zugehörigen 
rray-Parameter angelegt. Das Element 0 enthält 
n für die Buchse X3A, das Element 1 für die Buchse 

ie die in diesem Kapitel beschriebenen 
ntsprechend für diejenige Buchse durch, an der Sie 
erät mit dem Computer verbinden.
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ls Sie den Datenaustausch aus den Schritten 4 bis 6 wiederholen möchten, 
rkieren Sie im Projektfenster das Modul und betätigen Sie im unteren 
eich die Schaltfläche Zuordnung. Dies ist bei einer aufgebauten 
bindung möglich.

14.3.3 Manueller

14.3.3.1 IP-Adresse
Eine IP-Adresse wird durc
Geräteteil aufgetrennt. Die
Zahlenreihe, deren linke S
aus der Ziffer 0 besteht, z.
1111 1111.1111 1000.0000

Der Teil der Subnetzmask
die Adresse des Subnetze
zeigt den Teil der IP-Adres
(Geräteteil).

Legen Sie in dem Dialog fest, wie der Computer mit dem IGB-Netzwerk 
Daten austauschen soll. Im Beispiel wird der Hauptantrieb aus dem 
Projekt an den Antriebsregler mit der Seriennummer 7000043 gesendet. 
Der Antriebsregler mit der Seriennummer 7000048 wird im Projekt neu 
angelegt.
Betätigen Sie die Schaltfläche Start.
 Die Daten werden ausgetauscht.
Die Direktverbindung wird aufgebaut und Daten werden ausgetauscht.

Information
Um die IP-Adre
abzugleichen h
des Computers
jedoch in der R
Adresse des C
Adresse des G

Information
Bitte beachten 
verfügt (X3A un
Buchse angesp
Parameter als A
die Einstellunge
X3B. Führen S
Einstellungen e
das Gateway-G
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 Ethernet-Ports. 
e X3A
e X3B
tion

n werden vom Antriebsregler bei A166[x]=0: 
1: Standard (wenn keine IP-Adresse durch 
CP-Server vergeben ist) verwendet.

IP

IP-

1.

2.

sse über das Bedienfeld des Gateway-Geräts in 
x] ein. Verwenden Sie A164[0], falls die 
r X3A erfolgt. Verwenden Sie A164[1], falls Sie den 
ßen.

n Parameter A166[x] entweder 0:manuell oder 
n ist. Beachten Sie auch hier, dass A166[0] für X3A, 

f 0:manuell oder 1:standard eingestellt ist, 
stellung.
stellungen mit A00 Werte Speichern ab.
sse des Antriebsreglers angepasst.

-Adresse Version 1

 des Parameters wird erst wirksam wenn
er Aktion A00[0] gespeichert und der Antriebsregler 
r eingeschaltet
ikalische Verbindung getrennt wird.
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 folgende Beispiel soll die Berechnung der IP-Adresse verdeutlichen.

 die Netzwerkschnittstelle des Computers ist die IP-Adresse 
.206.17.177 mit der Subnetzmaske 255.240.0.0 eingetragen:
netzmaske:1111 1111.1111 0000.0000 0000.0000 0000

 linken 12 Ziffern der IP-Adresse geben folglich die Adresse des Subnetzes 
nd müssen in der IP-Adresse des Geräts gleich sein. Die rechten 20 Ziffern 

 IP-Adresse geben die Adresse des Computers im Subnetz an. Dieser Teil 
ss in der IP-Adresse des Geräts verschieden sein.

e mögliche IP-Adresse für das Gerät ist folglich:
0 0000.1100 1111.0001 0001.1011 0001 = 128.207.17.177

.3.3.2 IP-Adresse des Antriebsreglers anpassen
hen Sie so vor, um die IP-Adresse des Antriebsreglers auf die des 

puters anzupassen:

Manuelle IP-Adressen der
• Element 0: Schnittstell
• Element 1: Schnittstell
• Element 2: Ohne Funk

Die Manuellen IP-Adresse
Manuell oder bei A166[x]=
DriveControlSuite oder DH

-Adresse: 1000 0000.1100 1110.0001 0001.1011 0001

Netzteil, muss in Gerät 
und PC identisch sein

Geräteteil, muss in Gerät und 
PC verschieden sein

Adresse des Antriebsreglers anpassen

Ermitteln Sie die IP-Adresse und die Subnetzmaske des Computers, z. B. 
in der Systemsteuerung Ihres Computers.
Ermitteln Sie eine IP-Adresse, die im gleichen Subnetz liegt wie die des 
PCs.

3. Tragen Sie diese Adre
den Parameter A164[
Direktverbindung übe
PC über X3B anschlie

4. Kontrollieren Sie, ob i
1:standard eingetrage
A166[1] für X3B gilt.

5. Falls A166[x] nicht au
korrigieren Sie die Ein

6. Speichern Sie Ihre Ein
 Sie haben die IP-Adre

A164  Manuelle IP

Information
Eine Änderung
- der Wert mit d
aus- und wiede
- oder die phys
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essbezug der IP-Adressen und Subnetzmasken der Ethernet-Ports.
Element 0: Schnittstelle X3A
Element 1: Schnittstelle X3B
Element 2: Ohne Funktion

14.3.3.3 Direktverbi
Um die Direktverbindung m
Voraussetzungen erfüllt se
• Der Computer und das

über ein Netzwerk ver
• Die Antriebsregler müs
• Sie haben in der Drive
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Information
Eine Änderung des Parameters wird erst wirksam wenn
- der Wert mit der Aktion A00[0] gespeichert und der Antriebsregler 
aus- und wieder eingeschaltet
- oder die physikalische Verbindung getrennt wird.

Manuell Der Antriebsregler verwendet ausschließlich die 
Vorgaben von A164[x] und A165[x].
Die aktiven Werte werden in den Parametern A157[x] 
und A158[x] angezeigt.

Standard Der Antriebsregler verwendet die Vorgaben vom DHCP-
Server oder der DriveControlSuite.
Erfolgt innerhalb von 3 Minuten nach Anschluss am 
Netzwerk keine Vorgabe durch den DHCP-Server oder 
die DriveControlSuite werden die Vorgaben von A164[x] 
und A165[x] verwendet.
Die aktiven Werte werden in den Parametern A157[x], 
A158[x], A160[x] und A161[x] angezeigt.

Nur DHCP Der Antriebsregler verwendet ausschließlich die 
Vorgaben vom DHCP-Server.
Die aktiven Werte werden in den Parametern A157[x], 
A158[x], A160[x] und A161[x] angezeigt.

Direktverbindung manu

1. Wählen Sie in Ihrem P
dem Sie eine Direktve
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Betätigen Sie im unteren Bereich des Projektfensters die Schaltfläche 
Verbindung herstellen.
 Der Dialog Verbindung herstellen wird für das Modul geöffnet:

Der Dialog zeigt alle Gateway-Geräte, die mit dem Netzwerk 
verbunden sind.

Aktivieren Sie im unteren Bereich des Dialogs das Kontrollkästchen IP-
Adresse manuell eingeben.
 Im Dialog wird ein Feld angezeigt, in dem Sie die Adresse 

Antriebsreglers eingeben können.
Geben Sie die IP-Adresse des Gateway-Geräts ein.

5. Betätigen Sie die Sch
 Der Dialog Zuordn

Der Dialog zeigt a
dem Computer ve

6. Legen Sie in dem Dia
Daten austauschen so
Projekt an den Antrieb
Der Antriebsregler mi
angelegt.
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e indirekte Verbindung von Inbetriebnahme-
 Netzwerk, Intranet oder das Internet mit einem 
 IGB-Netzwerk. Über die Fernwartung können Sie 
, die über eine Direktverbindung möglich sind. Dies 

etern
onfiguration und

er kann die Eigenschaften einer Maschine 
 Fernwartung verändern.
liche muss

rtungsvorgangs Personen vom Gefahrenbereich 
n.

nwartung das korrekte Verhalten der Maschine 

aschine wieder freigegeben werden. Stellen Sie 
torisch sicher.

7.


eim Einsatz der Fernwartung unbedingt unsere 
gungen in Kapitel 14.4.10.
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ls Sie den Datenaustausch aus den Schritten 4 bis 7 wiederholen möchten, 
rkieren Sie im Projektfenster das Modul und betätigen Sie im unteren 
eich die Schaltfläche Zuordnung. Dies ist bei einer aufgebauten 
ktverbindung möglich.

14.4 Fernwartu

Zur Fernwartung zählt jed
Computer über ein lokales
Antriebsregler oder einem
alle Funktionen ausführen
sind:
• Diagnosefunktionen,
• das Ändern von Param
• die Programmierung/K
• Live-Firmwareupdate

WARNUNG!

Das Ändern der Paramet
während und nach einer
Der Maschinenverantwort

 während eines Fernwa
der Maschine fernhalte

 nach Beenden der Fer
überprüfen.

 Erst danach darf die M
diesen Ablauf organisa

Betätigen Sie die Schaltfläche Start.
 Die Daten werden ausgetauscht.
Die Direktverbindung wird aufgebaut und Daten werden ausgetauscht.

Information
Beachten Sie b
Wartungsbedin
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der Fernwartung sind in jedem Fall mindestens zwei Personen beteiligt:
Der Servicemitarbeiter, der die Fernwartung durchführt. Dies kann zum 
Beispiel ein Servicemitarbeiter von STÖBER oder des 
Maschinenherstellers sein.
Der Maschinenverantwortliche, der die Fernwartung startet, beendet und 
dafür sorgt, dass die Personensicherheit zu jedem Zeitpunkt gegeben ist. 
Dies kann ein qualifizierter Mitarbeiter des Maschinenherstellers oder des 
Betreibers sein.

 folgende Bild zeigt die beteiligten Komponenten bei der Fernwartung über 
 Internet:

Abb. 14-4 Beteiligte Komp

Information
Beachten Sie, dass ein IGB-Netzwerk nie gleichzeitig per 
Fernwartung und Direktverbindung (PC) angesprochen werden 
kann.
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sistenten Netzwerk und Fernwartung eingestellt, der 
 wird. Die Einstellungen für eine Internet-
 sich von den Einstellungen für eine LAN-
 in den darauffolgenden Abschnitten danach 

nen sehr unterschiedlich aufgebaut sein. Deshalb 
 Ihnen keine allgemeingültige Anleitung liefern, die 
ckt. Besprechen Sie aus diesem Grund mit der 
tzwerkadministration die Inhalte des folgenden 
ass Sie eine optimale Anbindung erreichen. 
ass dies nicht nur für den Antriebsregler, sondern 

bindung der Engineering-Software gilt!

en, die sich aus diesem Kapitel ergeben, führen Sie 
regler im IGB-Netzwerk durch, an dem die 
 Netzwerk angeschlossen wird. Dieser 

st das Gateway-Gerät zum Netzwerk! Beachten Sie, 
luss nur an einer der RJ45-Buchsen erfolgen kann. 
anche der im Folgenden genannten Parameter als 
rt. Dies wird in der Beschreibung mit dem Zusatz.x 
rkoordinate gekennzeichnet. Das Element 0 gilt für 

6.0), das Element 1 gilt für X3B (z. B. A166.1). 
Einstellungen, die sich aus diesem Kapitel ergeben, 
für die Buchse durch, die das Gateway zum 
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 folgende Bild zeigt die beteiligten Komponenten bei der Fernwartung über 
 lokale Netzwerk:

. 14-5 Beteiligte Komponenten bei der Fernwartung über das lokale 
zwerk

 Teleserver stellt die Verbindung her zwischen dem Antriebsregler und dem 
puter des Servicemitarbeiters. Der Teleserver für die Internetverbindung 

 von STÖBER betrieben. Dabei wird sichergestellt, dass der Teleserver 
h dem aktuellen Stand der Technik hinsichtlich der Internetsicherheit 
rieben wird.

14.4.1 Systemad

Diese Werte werden im As
im Folgenden beschrieben
Verbindung unterscheiden
Verbindung. Deshalb wird
unterschieden.

Information
Netzwerke kön
kann STÖBER
jeden Fall abde
zuständigen Ne
Abschnitts, so d
Beachten Sie, d
auch für die An

Information
Die Einstellung
in dem Antriebs
Verbindung zum
Antriebsregler i
dass der Ansch
Deshalb sind m
Array ausgefüh
in der Paramete
X3A (z. B. A16
Führen Sie die 
ausschließlich 
Netzwerk ist!
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 sich um den vollständigen Rechnernamen eines 
 Domain Name). Beachten Sie, dass Sie den FQDN 
er LAN-Teleserver betrieben wird, im Antriebsregler 
n der DriveControlSuite beim Aufbau einer LAN-
sen.

ass der LAN-Teleserver auf einem Computer mit 
er Verfügbarkeit installiert werden sollte.
n bei LAN-Verbindung zeigt, welche Einstellungen 

au durchgeführt werden müssen.

ei LAN-Verbindung

LA

1.

2.

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.4.2 Einstellungen bei einer LAN-Verbindung
 eine Verbindung über das lokale Netz herstellen zu können, muss der 
-Teleserver auf einem Rechner betrieben werden, der mit dem lokalen 

zwerk verbunden ist. Gehen Sie dabei so vor:

Bei dem FQDN handelt es
Computers (Fully Qualified
des Computers, auf dem d
(s. Abbildung 12 16) und i
Verbindung angeben müs

Beachten Sie außerdem, d
guter Performanz und hoh
Die Abb. 14-6 Einstellunge
für welchen Netzwerkaufb

Abb. 14-6 Einstellungen b

N-Teleserver betreiben

Starten Sie die Datei POSITool_Teleserver.exe auf dem Rechner, auf dem 
der LAN-Teleserver betrieben werden soll.
 Es wird folgender Dialog angezeigt:

Notieren Sie sich den FQDN (Fully qualified domain name).
Sie betreiben den Teleserver im lokalen Netzwerk.
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Abb

n Hinweise für die Internet-Verbindung:
umgehen Sie den Proxy-Server. Dies erhöht die 
artung. Wenden Sie sich an den zuständigen 
.
 verwendet wird, sollte dieser so eingestellt werden, 
TP-Verbindungen unterstützt. Dies erhöht die 
artung. Wenden Sie sich an den zuständigen 
.

tellungen für DriveControlSuite
r die Internet-Verbindung eventuell auch 
ControlSuite treffen müssen. Es wird davon 
omputer, mit dem die Fernwartung durchgeführt 
k integriert ist. Falls ein Proxy-Server vorhanden ist, 
 Proxy-Einstellungen eingeben. Sie erreichen den 
rbindung herstellen auf dem Reiter 

y-Einstellungen 
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.4.3 Einstellungen bei einer Internet-Verbindung

. 14-7 Einstellungen bei Internet-Verbindung

Beachten Sie die folgende
• Falls dies möglich ist, 

Performanz der Fernw
Netzwerkadministrator

• Falls ein Proxy-Server
dass er persistente HT
Performanz der Fernw
Netzwerkadministrator

14.4.3.1 Interneteins
Beachten Sie, dass Sie fü
Einstellungen für die Drive
ausgegangen, dass der C
wird, in das lokale Netzwer
müssen Sie das im Dialog
Dialog über den Dialog Ve
Internetverbindung.

Abb. 14-8 Der Dialog Prox
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Mö

ng an der Maschine wird immer eine ausgehende 
iese verbindet sich immer mit dem Teleserver. Eine 
t möglich. Es ist außerdem nicht möglich, eine 
6 herzustellen, wenn die Verbindung nicht am SD6 

ng aktivieren

tiviert werden kann, müssen folgende 
in:
it dem lokalen Netzwerk, Intranet oder Internet 

fügt über die gültigen Angaben, um über das lokale 
r Internet kommunizieren zu können (s. Kapitel 
tration).
r A167 Fernwartung Quelle das Signal angegeben, 
tung gestartet werden kann, z. B. ein binäres Signal 

iebsregler, der das Gateway zum Netzwerk ist, in 
artung mit Session-ID angegeben, ob die 

e Session-ID abgesichert werden soll.
 verfügt über einen Computer, der mit dem lokalen 
r Internet verbunden ist, und auf dem die Software 
lliert ist.

aschinenverantwortlicher sicher (z. B. per Telefon), 
f auf das Gerät per Fernwartung durch eine befugte 
ht.

e Anforderung nicht unnötig lange bestehen.
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.4.4 Security
er Security wird in diesem Zusammenhang die Sicherheit gegen unbefugte 
nipulation von Daten verstanden

r die Fernwartung ist es möglich, auch sicherheitsrelevante Parameter 
es Antriebsreglers zu verändern. Damit dies nicht unbefugt oder 
sehentlich geschieht, sind die folgenden Sicherungsmechanismen 
alliert:
Ein Fernwartungsvorgang kann nur lokal an der Maschine gestartet 
werden.
Dem Servicemitarbeiter, der die Fernwartung durchführt, muss die 
Seriennummer des Antriebsreglers bekannt sein, der gewartet werden soll.
Falls die Option Session-ID gewählt ist (Parameter A168 Fernwartung mit 
Session-ID), muss dem Servicemitarbeiter die temporär gültige Session-ID 
vom Maschinenverantwortlichen bekanntgemacht werden. Diese wird 
beim Aktivieren der Fernwartung im Display oder in Parameter A151 
angezeigt.

ch die drei erstgenannten Mechanismen ist ein unbefugter Zugriff praktisch 
geschlossen. Es bleibt hier das Restrisiko des unbefugten Zugriffs z. B. 
ch einen sabotierenden ehemaligen Mitarbeiter. Dieser könnte unter 
ständen mit viel Aufwand zum Zeitpunkt der Anforderung noch vor dem 
vicemitarbeiter eine Verbindung herstellen, falls ihm der Zeitpunkt bekannt 

s ein solcher unbefugter Zugriff erfolgt, erkennen Sie daran,
dass die Fernwartungs-LED konstant leuchtet und
dass die Verbindungsanfrage des beauftragten Servicemitarbeiters 
scheitert.

 Verwendung einer Session ID ist etwas aufwändiger, schaltet diese 
glichkeit aber aus.

Durch die lokale Anforderu
Verbindung geschaffen. D
andere Verbindung ist nich
Internetverbindung zum SD
angefordert wurde.

14.4.5 Fernwartu

Bevor die Fernwartung ak
Voraussetzungen erfüllt se
1. Der Antriebsregler ist m

verbunden.
2. Der Antriebsregler ver

Netzwerk, Intranet ode
14.4.1 Systemadminis

3. Sie haben in Paramete
durch das die Fernwar
an Binäreingang BE1.

4. Sie haben in dem Antr
Parameter A168 Fernw
Fernwartung durch ein

5. Der Servicemitarbeiter
Netzwerk, Intranet ode
DriveControlSuite insta

Information
Stellen Sie als M
dass der Zugrif
Person geschie
Lassen Sie ein
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g herstellen
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1.



r startet die DriveControlSuite.
r legt ein neues Projekt an oder öffnet ein 

r wählt im Projekt das Modul an und betätigt im 
rojektfenster die Schaltfläche Verbindung 

dung herstellen wird angezeigt.
r Servicemitarbeiter entsprechend zu seinem 
en Reiter Internet-Verbindung oder LAN-

r gibt Seriennummer und gegebenenfalls die 

dung aufgebaut wird: Der Servicemitarbeiter 
he LAN-Teleserver Einstellungen.
gabe der DNS-Bezeichnung oder IP-Adresse des 
ngezeigt.
dung aufgebaut wird: Der Servicemitarbeiter gibt die 
er IP-Adresse des Teleservers ein und bestätigt den 

rbindung aufgebaut wird: Der Servicemitarbeiter 
he Proxy Einstellungen.
gabe der notwendigen Proxy-Angaben wird 

bindung aufgebaut wird: Der Servicemitarbeiter gibt 
ben zum Proxy-Server ein und bestätigt den Dialog 
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

 gehen so vor:

 Session-ID dient der zusätzlichen Absicherung der Fernwartung. Ist im 
teway-Gerät in Parameter A168 eingestellt, dass die Session-ID bei der 
nwartung gefordert wird, kann der Servicemitarbeiter nur unter Angabe der 
sion-ID die Verbindung zum Antriebsregler herstellen.

ls trotz der Aktivierung der Fernwartung die blaue LED nicht blinkt, können 
 die Ursache in Parameter A178 ablesen.

14.4.6 Verbindun
rnwartung aktivieren

Der Maschinenverantwortliche schaltet das in A167 parametrierte Signal 
bei den Antriebsreglern ein, die an der Fernwartung teilnehmen sollen.
 Die Antriebsregler melden sich an. Die LEDs bei den Buchsen X3A 

und X3B leuchten blitzartig auf.
 Ist die Verbindung zum Teleserver hergestellt, blinken die blauen 

LEDs bei den Buchsen X3A und X3B regelmäßig. Die Antriebsregler 
zeigen ihre Seriennummer im Display an.

 Falls im Gateway-Gerät A168 = 1:mit SessionID eingestellt ist, wird 
zusätzlich zur Seriennummer die Session-ID angezeigt.

Der Maschinenverantwortliche hat die Fernwartung aktiviert. Er 
benachrichtigt den Servicemitarbeiter und teilt ihm die Seriennummer 
eines Gerätes im IGB-Netzwerk und gegebenenfalls die Session-ID mit.

Verbindung herstellen

1. Der Servicemitarbeite
2. Der Servicemitarbeite

bestehendes Projekt.
3. Der Servicemitarbeite

unteren Bereich des P
herstellen.
 Der Dialog Verbin

4. Im Dialog wechselt de
Anwendungsfall auf d
Verbindung.

5. Der Servicemitarbeite
Session-ID an.

6. Falls eine LAN-Verbin
betätigt die Schaltfläc
 Ein Dialog zur Ein

Teleservers wird a
7. Falls eine LAN-Verbin

DNS-Bezeichnung od
Dialog mit OK.

8. Falls eine Internet-Ve
betätigt die Schaltfläc
 Ein Dialog zur Ein

angezeigt.
9. Falls eine Internet-Ver

die notwendigen Anga
mit OK.
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f dem Teleserver!
artung nicht durch Aus-/ Einschalten des Geräts, da 
iten auf dem Teleserver entstehen.

er im Folgenden beschriebenen Methoden, um die 
vieren.

ch folgende Ereignisse deaktiviert werden:
ortliche schaltet bei allen Antriebsreglern im IGB-

 festgelegte Signal ab (Low-Pegel).
 beendet die Fernwartung in der DriveControlSuite.
 wird unterbrochen, z. B. durch einen Timeout. In 
ventuell vergebene Session-ID ungültig. Die blaue 
t. Um eine neue Verbindung herzustellen, muss der 

4.5 Fernwartung aktivieren erneut durchgeführt 

vieren der Fernwartung den Parameter A178. Hier 
 angegeben, warum die Deaktivierung erfolgt ist und 

eim Beenden der Fernwartung in der 
r einem erneuten Aktivieren der Fernwartung das in 
nächst auf Low-Pegel geschaltet werden muss. 
sel auf High-Pegel wird die Fernwartung wieder 

10



e die Fernwartung unmittelbar nach dem Eingriff. 
e Anforderung nicht unnötig lange bestehen.
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chten Sie bei der aktiven Fernwartung folgende Punkte:
Es muss mindestens ein Antriebsregler im IGB-Netzwerk für die 
Fernwartung freigegeben sein, damit die Internet-Verbindung 
aufrechterhalten wird. Sie können Antriebsregler im IGB-Netzwerk bei 
einer aktiven Internet-Verbindung jederzeit für die Fernwartung freigeben 
oder sperren. Dies erfolgt mit dem in A167 Fernwartung starten 
festgelegten Signal.
Falls Sie über Fernwartung eine neue Konfiguration herunterladen, stellen 
Sie die Parameter, die die Fernwartung betreffen, identisch zur bisherigen 
Konfiguration ein, um einen vorzeitigen Abbruch der Verbindung durch 
Fehlparametrierung zu vermeiden. Dies betrifft vor allem den Parameter 
A167 Fernwartung starten, in dem das Signal festgelegt wird, das die 
Fernwartung startet.
Falls Sie per Fernwartung ein Live-Firmwareupdate durchführen und 
danach die Antriebsregler sofort neu starten, wird die 
Fernwartungsverbindung beendet.

14.4.7 Fernwartu

ACHTUNG

Lange Timeout-Zeiten au
Deaktivieren Sie die Fernw
dadurch lange Timeout-Ze

 Verwenden Sie eine d
Fernwartung zu deakti

Die Fernwartung kann dur
• Der Maschinenverantw

Netzwerk das in A167
• Der Servicemitarbeiter
• Die Internetverbindung

allen Fällen wird eine e
LED wird ausgeschalte
Vorgang in Kapitel 14.
werden.

Beachten Sie beim Deakti
wird mit einem Zahlenwert
ob sie fehlerfrei war.
Beachten Sie außerdem b
DriveControlSuite, dass vo
A167 festgelegte Signal zu
Durch den nächsten Wech
aktiviert.

. Im Dialog Verbindung herstellen betätigt der Servicemitarbeiter die 
Schaltfläche OK.
In der DriveControlSuite wird das gesamte IGB-Netzwerk dargestellt. Die 
Antriebsregler, die nicht zur Fernwartung freigegeben sind, sind durch ein 
rotes Verbotschild gekennzeichnet. Bei den zur Fernwartung 
freigegebenen Antriebsreglern können Sie 
- das Lesen von Daten aus den Antriebsreglern oder
- das Senden von Daten in die Antriebsregler anstoßen oder
- ein Live-Firmwareupdate durchführen.

Information
Deaktivieren Si
Lassen Sie ein
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.4.8 Beobachtung der Fernwartung
 Maschinenverantwortliche hat die Möglichkeit, die Fernwartung zu 
bachten. Dies bedeutet, dass der Maschinenverantwortliche auf seinem 
schirm beobachtet, welche Einstellungen der Servicemitarbeiter in der 
ineering-Software vornimmt.
u benötigt der Maschinenverantwortliche das kostenlose 
nehmerprogramm von Netviewer. Das folgende Bild zeigt die beteiligten 
ponenten:

. 14-9 Beteiligte Komponenten bei der Beobachtung der Fernwartung mit 
 Software Netviewer

Sie erhalten das Teilnehm
Homepage www.stoeber.d
Beraterprogramm, durch d
Beobachtung der Fernwar
Techniker beim Start der F
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Zus
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ext

rt einen Diagnosewert.

de Ursachen für die Beendigung der Fernwartung 

A1

0: 
ge
1: 
wir

2: 
Dr

3: 

A1

Bi
0

1-7

s Fernwartung Version 0

yte 1 Byte 2 Byte 3
0hex 00hex 00hex

tatuswert Fehlerkategorie Fehlerwert

ng
Fernwartung gestartet. Dieser Wert ist der Initialwert 
inschalten des Antriebsreglers.

ateway wurde geändert.

rtung wurde ordnungsgemäß beendet.

werk wurde bei keinem Antriebsregler eine 
sanforderung festgestellt, daher wurde die 
 beendet.

werk wurde bei keinem Antriebsregler eine 
sanforderung festgestellt, daher wurde die 
 beendet.

werk wurde bei keinem Antriebsregler eine 
sanforderung festgestellt, daher wurde die 
 beendet.

tung wurde durch die DriveControlSuite beendet.
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.4.9 Diagnose

tschritt des Verbindungsaufbaus für die Fernwartung.
 Parameter liefert die gleichen Aussagen wie die blaue LED auf der 
rätefront.

tand der blauen LED.

 diesem Parameter können Sie den Zustand der blauen LED an einer 
ernen Signalleuchte darstellen.

Zustand der Fernwartung.
Jedes der vier Bytes kodie

Der Exit Code zeigt folgen
an:

69  Fernwartungs-Verbindungs-Fortschritt Version 0

keine Fernwartung 
wünscht

Es wird keine Fernwartung gewünscht
Blaue LED: Aus

Verbindung zum Teleserver 
d aufgebaut

Die Verbindung zum Teleserver wird 
aufgebaut.
Blaue LED: Wiederholtes blitzartiges 
Aufleuchten

Warten auf Verbindung von 
iveControSuite

Das Gerät wartet auf die Verbindung zur 
DriveControlSuite
Blaue LED: Regelmäßiges Blinken

Fernwartung ist aktiv Die Verbindung ist vollständig aufgebaut und 
Fernwartung kann stattfinden.
Blaue LED: Dauerhaftes Leuchten

70  Fernwartung Rückmeldung Version 0

t Beschreibung
0: LED ein
1: LED aus

Keine Funktion

A178  Fehlerstatu

Byte 0 B
00hex 0

Exit Code S

Exit Code Beschreibu
00hex Es ist keine 

nach dem E

01hex Das aktive G

02hex Die Fernwa

03hex Im IGB-Netz
Fernwartung
Fernwartung

04hex Im IGB-Netz
Fernwartung
Fernwartung

05hex Im IGB-Netz
Fernwartung
Fernwartung

06hex Die Fernwar
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stand an, in dem sich die Fernwartung befindet:

07

08

09

0A

0B

0C

0D

0E

0F

10

Ex

ng
Fernwartung gestartet. Dieser Wert ist der Initialwert 
inschalten des Antriebsreglers.

solver wurde gestartet.

ungsaufbau zum Teleserver wurde gestartet.

ungsneuaufbau zum Teleserver wurde gestartet.

er HTTP-Verbindung wurde gestartet.

n unbekanntes HTTP-Event empfangen.

ucht, den Teleserver erneut zu kontaktieren.

inem Timeout beim Versuch, den Teleserver zu 
.

er hat die Verbindung abgelehnt.

 nicht erreichbar.

inem Fehler bei der HTTP-Verbindung.

inem Fehler bei der HTTP-Verbindung.

inem Fehler bei der HTTP-Verbindung.

inem Fehler bei der HTTP-Verbindung.

inem Fehler bei der HTTP-Verbindung.

inem Fehler bei der HTTP-Verbindung.

inem Fehler bei der HTTP-Verbindung.

inem Fehler bei der HTTP-Verbindung.

artet, bis sich die DriveControlSuite mit dem 
erbunden hat.

ung zum Teleserver wurde ordnungsgemäß 
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Der Statuswert gibt den Zu

hex Die Fernwartung wurde wegen eines Fehlers beendet. Der 
Fehler kann durch die Fehlerkategorie und den Fehlerwert 
ermittelt werden.

hex Während die Fernwartungsverbindung noch nicht aufgebaut 
war, wurde eine Direktverbindung gestartet. Die 
Direktverbindung hat Priorität, daher wurde die Fernwartung 
beendet.

hex Die Fernwartung konnte nicht korrekt beendet werden und 
wurde deshalb abgebrochen.

hex Die Seriennummer des aktiven Gateways konnte nicht 
bestimmt werden, daher wurde die Fernwartung abgebrochen.

hex Der Zustand des aktiven Gateways konnte nicht bestimmt 
werden, daher wurde die Fernwartung abgebrochen.

hex Die Seriennummer des aktiven Gateways konnte nicht 
bestimmt werden, daher wurde die Fernwartung abgebrochen.

hex Der Zustand des aktiven Gateways konnte nicht bestimmt 
werden, daher wurde die Fernwartung abgebrochen.

hex Der Zustand des aktiven Gateways konnte nicht bestimmt 
werden, daher wurde die Fernwartung abgebrochen.

hex Das aktive Gateway hat sich geändert, daher wurde die 
Fernwartung abgebrochen.

hex Es wurde ein Fehler bei der Suche nach dem aktiven Gateway 
festgestellt, daher wurde die Fernwartung abgebrochen.

it Code Beschreibung

Statuswert Beschreibu
00hex Es ist keine 

nach dem E

01hex Der DNS-Re

02hex Der Verbind

03hex Der Verbind

04hex Der Abbau d

05hex Es wurde ei

06hex Es wird vers

07hex Es kam zu e
kontaktieren

08hex Der Teleserv

09hex Der Host ist

0Ahex Es kam zu e

0Bhex Es kam zu e

0Chex Es kam zu e

0Dhex Es kam zu e

0Ehex Es kam zu e

0Fhex Es kam zu e

10hex Es kam zu e

11hex Es kam zu e

12hex Es wird gew
Teleserver v

13hex Die Verbind
beendet.
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Die

hler innerhalb der Fehlerkategorie an. Im Folgenden 
gorie die Fehlerwerte angegeben.

hex ist der Fehlerwert immer 00 hex.
hex können folgende Fehler auftreten:

ler kann eine fehlerhafte TCP/IP-Verbindung sein. 
ung und die Netzwerkeinstellungen. Eventuell wird 

ch von einer Firewall behindert. Prüfen Sie z. B. mit 
der Teleserver erreicht werden kann.
hex können folgende Fehler auftreten:

14

15

16

17

18

19

Fe
00

01

02

03

04

05

06

St
rde ein Proxy-Fehler festgestellt (Probleme bei den 
-Einstellungen).

ng

n oder Empfangen kam es zu einem TCP/IP-Fehler.

n oder Empfangen kam es zu einem TCP/IP-Fehler.

ng

ler 1

nig freier Speicher verfügbar.

 Handle ist ungültig.

inem Fehler beim Ausführen der HTTP-
.

Parameter ist ungültig.

Parameter ist ungültig.

reibung
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 Fehlerkategorie steht für eine Gruppe von Fehlern:

Der Fehlerwert gibt den Fe
werden für jede Fehlerkate
In der Fehlerkategorie 00 
In der Fehlerkategorie 01 

Die Ursache für diese Feh
Überprüfen Sie die Verbind
die TCP/IP-Verbindung au
der DriveControlSuite, ob 
In der Fehlerkategorie 02 

hex Es kam zu einem Timeout beim Verbindungsabbau der HTTP-
Verbindung.

hex Die Verbindung zum Teleserver wurde ordnungsgemäß von der 
DriveControlSuite beendet.

hex Die Verbindung zum Teleserver wird geschlossen.

hex Die DriveControlSuite hat sich mit dem Teleserver verbunden.

hex Die HTTP-Verbindung wurde gestartet.

hex Die unterlagerte TCP/IP-Verbindung wurde unterbrochen. Es 
wird ein Neuaufbau gestartet.

hlerkategorie Beschreibung

hex Es ist keine Fernwartung aktiv oder es ist kein Fehler 
aufgetreten.

hex Es wurde ein Socket-Fehler festgestellt (Probleme bei der 
Anwendung der TCP/IP-Verbindung).

hex Es wurde ein Firmware-Fehler festgestellt (Interner 
Firmware-Fehler).

hex Es wurde ein HTTP-Fehler festgestellt (Probleme auf der 
Kommunikationsebene HTTP).

hex Es wurde ein TCP/IP-Fehler festgestellt (Probleme auf 
der Kommunikationsebene TCP/IP).

hex Es wurde ein Fehler der Teleserver-Client-Applikation 
festgestellt.

hex Es wurde ein DNS-Fehler festgestellt (Probleme beim 
DNS-Resolver).

atuswert Beschreibung
07hex Es wu

Proxy

Fehlerwert Beschreibu
00hex Reserviert

01hex Beim Sende

02hex Beim Sende

Fehlerwert Beschreibu
00hex Reserviert

01hex Interner Feh

02hex Es ist zu we

03hex Ein internes

04hex Es kam zu e
Anwendung

05hex Ein interner 

06hex Ein interner 

Fehlerkategorie Besch
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Zu 
Ant
Ant
beh
In d

hler kann sein, dass die HTTP-Antwort des 
iebsregler erreicht. Überprüfen Sie die Verbindung 
gen. Eventuell wird der Empfang von einer Firewall 
uch deren Einstellungen.
4 hex und 05 hex können keine allgemeingültigen 
den. Deshalb werden die Fehler mit einer 
zeichnet. Nach der Beschreibung der Fehler in 
ie Beschreibungen der Ursachen angefügt.
hex können folgende Fehler auftreten:

07

08

09

0A

0B

0C

0D

0E

0F

10

11

12

13

Fe
00

01

02

Fe

ng Ursachen-Nr.
–

inem Fehler beim Verbinden mit 
ver.

1

er lehnt die Verbindung ab. 2

inem Fehler beim erneuten 
er TCP/IP-Verbindung zum 1

inem Fehler beim erneuten 
er TCP/IP-Verbindung zum 1

inem Timeout beim Herstellen der 
indung zum Teleserver.

1

er lehnt die Verbindung ab. 2

regler kann die IP-Adresse des 
nicht erreichen.

3

regler ist mit dem Teleserver 
4

inem Fehler beim Verbinden mit 
ver.

1

42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

diesen Fehlern gibt es vielfältige Ursachen. Starten Sie zunächst den 
riebsregler erneut und überprüfen Sie die Netzwerkeinstellungen des 
riebsreglers und des Firmennetzes. Falls Sie dadurch den Fehler nicht 
eben können, kontaktieren Sie STÖBER.
er Fehlerkategorie 03 hex können folgende Fehler auftreten:

Die Ursache für diesen Fe
Teleservers nicht den Antr
und die Netzwerkeinstellun
geblockt, überprüfen Sie a
Für die Fehlerkategorien 0
Ursachen angegeben wer
Ursachennummer gekenn
Kategorie 05 hex werden d
In der Fehlerkategorie 04 

hex Ein interner Parameter ist ungültig.

hex Es ist zu wenig freier Speicher verfügbar.

hex Es ist zu wenig freier Speicher verfügbar.

hex Es ist zu wenig freier Speicher verfügbar.

hex Der interne Zugriff wurde verweigert.

hex Der interne Zugriff wurde verweigert.

hex Der interne Zugriff wurde verweigert.

hex Es kam zu einem Fehler beim Senden von Daten.

hex Es kam zu einem Fehler beim Senden von Daten.

hex Es kam zu einem Fehler beim Empfang von Daten.

hex Es kam zu einem Fehler beim Empfang von Daten.

hex Es wurde ein unbekannter HTTP-Status-Code festgestellt.

hex Es kam zu einem Fehler beim Beenden der Fernwartung.

hlerwert Beschreibung

hex Reserviert

hex Es kam zu einem Timeout: Der Teleserver antwortete nicht.

hex Der HTTP-Status-Code meldet einen HTTP-Fehler.

hlerwert Beschreibung

Fehlerwert Beschreibu
00hex Reserviert

01hex Es kam zu e
dem Teleser

02hex Der Teleserv

03hex Es kam zu e
Herstellen d
Teleserver.

04hex Es kam zu e
Herstellen d
Teleserver.

05hex Es kam zu e
TCP/IP-Verb

06hex Der Teleserv

07hex Der Antriebs
Teleservers 

08hex Der Antriebs
verbunden.

09hex Es kam zu e
dem Teleser
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In d

0A

0B

0C

0D

0E

0F

10

Fe
00

01

02

03

04

05

06

07

08

09

Fe
inem internen Fehler. 5

inem internen Fehler. 5

regler wartet auf die Verbindung 
ntrolSuite.

11

inem internen Fehler. 5

inem Fehler bei der Flusskontrolle 
leserver und Antriebsregler.

6

n CRC-Fehler bei der HTTP-
om Teleserver festgestellt.

7

inem internen Fehler. 5

inem Fehler bei der Flusskontrolle 
leserver und Antriebsregler.

6

inem Fehler bei der Flusskontrolle 
leserver und Antriebsregler.

6

inem internen Fehler. 5

inem internen Fehler. 5

inem internen Fehler. 5

ng Ursachen-Nr.
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er Fehlerkategorie 05 hex können folgende Fehler auftreten:

hex Es kam zu einem Fehler beim Verbinden mit 
dem Teleserver.

1

hex Es kam zu einem Fehler beim Verbinden mit 
dem Teleserver.

1

hex Die IP-Adresse des Teleservers ist ungültig. 3

hex Die IP-Adresse des Teleservers ist ungültig. 3

hex Die IP-Adresse des Teleservers ist ungültig. 3

hex Es wurde ein interner Fehler festgestellt. 5

hex Die IP-Adresse des Teleservers ist ungültig. 3

hlerwert Beschreibung Ursachen-Nr.

hex Reserviert –

hex Es kam zu einem Fehler bei der Flusskontrolle 
zwischen Teleserver und Antriebsregler.

6

hex Es kam zu einem internen Fehler. 5

hex Es kam zu einem internen Fehler. 5

hex Es wurde ein CRC-Fehler bei der HTTP-
Response vom Teleserver festgestellt.

7

hex Es wurde ein ungültiger HTTP-State beim 
Empfang festgestellt.

8

hex Es wurde ein ungültiger HTTP-State beim 
Empfang festgestellt.

8

hex Der Teleserver hat die Fernwartung beendet. 9

hex Der Teleserver lehnt die Seriennummer ab. 10

hex Der Teleserver lehnt die Seriennummer ab. 10

hlerwert Beschreibung Ursachen-Nr.
0Ahex Es kam zu e

0Bhex Es kam zu e

0Chex Der Antriebs
zur DriveCo

0Dhex Es kam zu e

0Ehex Es kam zu e
zwischen Te

0Fhex Es wurde ei
Response v

10hex Es kam zu e

11hex Es kam zu e
zwischen Te

12hex Es kam zu e
zwischen Te

13hex Es kam zu e

14hex Es kam zu e

15hex Es kam zu e

Fehlerwert Beschreibu
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Urs

hex können folgende Fehler auftreten:

Ur
1

2

3

4

5

6

7

server meldet einen ungültigen HTTP-Zustand.
en Sie alle Netzwerkverbindungen. Prüfen Sie die 
ngen des Proxy-Servers.

server hat die Fernwartung beendet.
rweise wurde die Fernwartung auch von der 
trolSuite abgebrochen. Starten Sie die 

tung erneut.

server beendet die Fernwartung, da eine oder alle 
mmern der teilnehmenden Antriebsregler ungültig 

ie 10 Minuten ab und starten Sie erneut die 
tung. Falls dies ebenfalls fehlschlägt, kontaktieren 
BER.

ControlSuite ist noch nicht mit dem Teleserver 
n. Stellen Sie die Verbindung her.

ng

n allgemeiner DNS-Fehler festgestellt.

inem Timeout: Der DNS-Server antwortet nicht.

n allgemeiner DNS-Fehler festgestellt.

n allgemeiner DNS-Fehler festgestellt.

ibung
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achenbeschreibungen

In der Fehlerkategorie 06 

sachen-Nr. Beschreibung
Der Aufbau der TCP/IP-Verbindung zum Teleserver ist 
fehlgeschlagen.
Überprüfen Sie alle Netzwerkeinstellungen und die Firewall.

Der Antriebsregler hat versucht sich mit dem Teleserver-PC 
zu verbinden der angegebene PC hat aber den 
Verbindungsversuch aktiv abgelehnt.
Überprüfen Sie, ob der Teleserver (LAN) korrekt installiert 
wurde und läuft. Sie können beispielsweise die Verbindung 
mit dem Teleserver mit der DriveControlSuite prüfen.

Der Antriebsregler kann mit den aktuellen 
Netzwerkeinstellungen (IP-Adresse und Subnetzmaske) die 
IP-Adresse des Teleservers nicht erreichen.
Überprüfen Sie die IP-Adressen des Antriebsreglers und 
Teleservers.

Es wurde versucht eine TCP/IP-Verbindung zum Teleserver 
aufzubauen, die bereits besteht.
Beenden Sie die Fernwartung ordnungsgemäß und starten 
Sie die Fernwartung erneut.

Es wurde ein interner Fehler festgestellt.
Kontaktieren Sie STÖBER.

Es wurde ein Fehler bei der Flusskontrolle zwischen 
Teleserver und Antriebsregler festgestellt.
Überprüfen Sie alle Netzwerkverbindungen.

Eine CRC-Prüfung der empfangenen Daten ist 
fehlgeschlagen.
Überprüfen Sie alle Netzwerkverbindungen. Prüfen Sie 
insbesondere die Ethernetverbindung und auf EMV-
Störungen.

8 Der Tele
Überprüf
Einstellu

9 Der Tele
Mögliche
DriveCon
Fernwar

10 Der Tele
Seriennu
sind.
Warten S
Fernwar
Sie STÖ

11 Die Drive
verbunde

Fehlerwert Beschreibu
00hex Reserviert

01hex Es wurde ei

02hex Es kam zu e

03hex Es wurde ei

04hex Es wurde ei

Ursachen-Nr. Beschre
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Adr
Nam
frei
In d

Die
Ant
Im 

Bei

Fe
00

01

By
07

Di
we
be
ka
Fe
Fe
we
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e mögliche Ursache für einen der Fehler kann sein, dass die 
ensauflösung des Hostnamens des Teleservers in die entsprechende IP-

esse fehlgeschlagen ist. Überprüfen Sie die Einstellungen des 
eservers. Eventuell muss dieser für die Anfragen des SD6 erst 

geschaltet werden.
er Fehlerkategorie 07 hex können folgende Fehler auftreten:

 Ursache für diesen Fall kann eine falsche Proxy-Parametrierung im 
riebsregler sein. Überprüfen Sie die Proxy-Einstellungen im Antriebsregler.
Folgenden werden ein paar Beispiele für die Anzeige in A178 dargestellt:

spiel:

hlerwert Beschreibung

hex Reserviert

hex Die Proxy-Autorisation ist ungültig.

te 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3

hex 04hex 04hex 02hex

e Fernwartung wurde 
gen eines Fehlers 
endet. Der Fehler 
nn durch die 
hlerkategorie und den 
hlerwert ermittelt 
rden.

Der Abbau der 
HTTP-Verbindung 
wurde gestartet.

Es wurde ein 
TCP/IP-Fehler 
festgestellt 
(Probleme auf 
der 
Kommunikations
ebene TCP/IP).

Der 
Teleserver 
lehnt die 
Verbindung 
ab.
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Sta
1.

2.

ung des Lieferanten für den Vertragsinhalt 
rn der Kunde dem Inhalt der Auftragsbestätigung 
h widersprochen hat.
n, Fristsetzungen und Mahnungen des Kunden 
ksamkeit der Schriftform. Vertragliche Garantien 
sbesondere wenn sie über den Bereich dieser 
ungen hinausgehen, bedürfen der ausdrücklichen 
 Bestätigung durch den Lieferanten. 
llungszeitpunkte sind keine Fixtermine, sofern sie 
nd ausdrücklich als Fixtermine durch den 
standen werden. Soweit der Kunde Fristen oder 
rfüllung oder Nacherfüllung bzw. Beseitigung eines 

 haben diese Fristen angemessen zu erfolgen, 
erktage. Soll der fruchtlose Ablauf einer Frist bzw. 
ung von der vertraglichen Bindung oder eine 
erung zur Folge haben, so muss dies vom Kunden 
ng ausdrücklich angedroht werden. Die 
klärungen bedürfen zur Wirksamkeit der 

estimmt sich nach der Auftragsbestätigung. Sofern 
 Abrechnung nach Aufwand vereinbaren, wird der 
echnung oder in einer gesonderten Anlage zur 

führt. Sollte der Kunde gegen die Aufstellung nicht 
ochen schriftlich Widerspruch erheben, trägt der 

islast für deren Unrichtigkeit. Zusätzliche vom 
chte Leistungen werden nach der Preisliste des 
chnung gestellt. Mangels anderer schriftlicher 

lten die Preise gemäß der jeweils aktuellen 
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.4.10 Geschäftsbedingungen für die Wartung der 
6. STÖBER Antriebsreglergeneration

nd 06/2013
Geltungsbereich
1.1. In allen Vertragsbeziehungen, in denen STÖBER 

ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co. KG (nachfolgend "Lieferant" 
genannt) für andere Unternehmen, juristische Personen des 
öffentlichen Rechts oder öffentlich-rechtliche Sondervermögen 
(nachfolgend "Kunde" genannt) Wartungsleistungen hinsichtlich des 
Antriebsreglers SD6 erbringt, gelten ausschließlich die vorliegenden 
Wartungsbedingungen. Entgegenstehende sowie ergänzende 
Bedingungen des Kunden werden – außer im Falle der vorherigen, 
schriftlichen Zustimmung von Stöber Antriebstechnik – nicht 
Vertragsinhalt, selbst wenn der Lieferant einen Vertrag durchführen 
bzw. eine Leistung erbringen sollte, ohne solchen Bedingungen 
ausdrücklich zu widersprechen.

1.2. Diese Geschäftsbedingungen erstrecken sich auf die von dem 
Lieferanten angebotenen Wartungsleistungen für die Antriebsregler 
SD6, wie die Überlassung von standardisierten Software-Updates, 
die Fernwartung der Antriebsregler durch Remote-Zugriff, den 
telefonischen Support und Wartungsleistungen vor Ort.

1.3. Ergänzend gelten die Verkaufs- und Lieferbedingungen des 
Lieferanten entsprechend, wobei diese Wartungsbedingungen bei 
Widersprüchen vorrangig sind.

Vertragsschluss, Schriftform, Leistungszeit
2.1. Angebote des Lieferanten sind freibleibend und unverbindlich, sofern 

sie nicht ausdrücklich als bindendes Angebot bezeichnet wurden. 
Bestellungen des Kunden können formlos per E-Mail, Fax oder 
Telefon erfolgen. Der Lieferant kann die Bestellungen vom Kunden 
innerhalb von 2 Wochen annehmen. Im Zweifel ist der Inhalt der 

Auftragsbestätig
maßgeblich, sofe
nicht unverzüglic

2.2. Alle Kündigunge
bedürfen zur Wir
und Zusagen, in
Geschäftsbeding
und schriftlichen
Termine und Erfü
nicht schriftlich u
Lieferanten zuge
Nachfristen zur E
Umstands setzt,
mindestens 5 W
Nachfrist die Lös
Vergütungsmind
mit der Fristsetzu
vorgenannten Er
Schriftform.

3. Vergütung
3.1. Die Vergütung b

die Parteien eine
Aufwand in der R
Rechnung aufge
innerhalb von 2 W
Kunde die Bewe
Kunden gewüns
Lieferanten in Re
Vereinbarung ge
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4.

edürfen Veränderungen und Bearbeitungen der 
kation, Umarbeiten, Entschlüsseln, Dekodieren, 
 der vorherigen schriftlichen Zustimmung des 

are dem Kunden auf dem elektronischen Weg 
e, ist jegliche Weitergabe der Software durch den 
 – egal ob entgeltlich oder unentgeltlich – ohne 
iche Zustimmung des Lieferanten nicht erlaubt.
mt die Nutzungsrechte an der Software zunächst 
nter der aufschiebenden Bedingung der 

rgütung oder Zahlung ein und kann bei 
nach fruchtlosem Ablauf einer angemessen 
rist die Einräumung der Nutzungsrechte in dem 
en, in dem keine Vergütung oder Bezahlung erfolgt 

pdates dem Kunden elektronisch zu oder bietet das 
ehmenseigenen Website zum Download an. Ein 
er, der Quellcode sowie die Installation beim Kunden 
Die Updates können zusätzliche Funktionalitäten 
unde jedoch keinen Anspruch auf die Realisierung 
itäten im Rahmen der Updates hat. Der Lieferant 
lleine über Art, Umfang und Frequenz von Updates 
ranten. Im Übrigen gelten die Regelungen aus Ziff. 

Software
oduktiven Betrieb ist die überlassene Software vom 
zu testen. Die Vertragssoftware sowie die 
tation sind unverzüglich nach Ablieferung zu 
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Preisliste des Lieferanten, wonach eine Abrechnung nach 
Personentagen und Stunden zzgl. der entstandenen Auslagen 
erfolgt.

3.2. Im Falle einer unbegründeten Mängelanzeige kann der Lieferant den 
Aufwand für die Fehlersuche gemäß der aktuellen Preisliste nach 
Zeitaufwand abrechnen, insbesondere auch dann, wenn der Kunde 
einen Fehler meldet, der nicht nachweisbar oder reproduzierbar ist 
oder dem Lieferanten nicht zuzuordnen ist.

Rechte an Software
4.1. Alle geistigen Eigentumsrechte an dem Kunden überlassener 

Software und den Arbeitsergebnissen einschließlich der 
Dokumentation (z. B. Urheberrechte, Markenrechte, technische 
Schutzrechte) stehen dem Lieferanten im Verhältnis zum Kunden zu, 
auch wenn und soweit die Arbeitsergebnisse nach Vorgaben oder in 
Mitarbeit des Kunden entstanden sind. Der Lieferant räumt dem 
Kunden ein einfaches, nicht ausschließliches Nutzungsrecht an der 
überlassenen Software ein. Der Kunde ist lediglich dazu berechtigt, 
die Software für eigene Zwecke in Verbindung mit dem 
Antriebsregler SD6 zu nutzen.

4.2. Der Kunde darf im erforderlichen Umfang Sicherungskopien der 
Software erstellen, die jedoch alle mit dem Urheberrechtsvermerk 
zugunsten des Lieferanten versehen und anschließend sicher 
verwahrt werden müssen. Der Kunde darf die Software sowie Teile 
dieser (wie z. B. Schnittstelleninformationen) nur in den Schranken 
des § 69e UrhG dekompilieren und erst dann, wenn diese Absicht 
dem Lieferanten mit einer angemessenen Frist zur Überlassung der 
erforderlichen Informationen schriftlich mitgeteilt wird. Informationen 
über den Quellcode unterliegen dabei der strengen Geheimhaltung, 
unabhängig davon, ob sie vom Lieferanten oder einem Dritten 
überlassen oder im Wege des Dekompilierens bekannt wurden. 

Darüber hinaus b
Software (Modifi
Übersetzen etc.)
Lieferanten.

4.3. Soweit die Softw
überlassen wurd
Kunden an Dritte
vorherige schriftl

4.4. Der Lieferant räu
nur widerruflich u
vollständigen Ve
Zahlungsverzug 
gesetzten Nachf
Umfang widerruf
ist.

5. Updates
Der Lieferant sendet U
Update auf der untern
körperlicher Datenträg
sind nicht geschuldet. 
enthalten, wobei der K
bestimmter Funktional
entscheidet insoweit a
zur Software des Liefe
4 entsprechend.

6. Prüfung überlassener 
Vor dem Einsatz im pr
Kunden angemessen 
überlassene Dokumen
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7.

8.

eriennummer des Antriebsreglers oder bei der Wahl 
erfahrens die entsprechend temporär gültige 

onisch mitteilen und danach ebenfalls gegenüber 
cess Server validieren.
gsvorgang hat der Kunde die Sicherheit für 
chen herzustellen, indem er den gesamten Wende- 
is bzw. Gefahrenbereich der vom Antriebsregler 
chinenachsen räumt und absperrt. Die Wartung 
heitsvorkehrungen müssen auf Seiten des Kunden 
niker durchgeführt und überwacht werden, der mit 

es Antriebsregler, insbesondere mit dem Handbuch 
Wartungsbedingungen vertraut und entsprechend 
Schäden, die durch die Nichteinhaltung dieser 
hrungen entstehen, haftet der Lieferant nicht.
rgang wird durch den Lieferanten erst begonnen, 
erstellung des Remote-Zugriffs eine telefonische 

 Kunden besteht und ausreichende 
hrungen durch den Kunden verifiziert werden. Das 
ch dem entsprechenden Hinweis durch den 

ezeichnet. Der Techniker des Kunden hat seinen 
men zu nennen und die Herstellung und 
g der Personen- und Sachsicherheit zu verifizieren.
rd durch den Lieferanten zu 
zwecken abgespeichert. Eine Nutzung durch Dritte 
 Kunde hat insoweit das Einverständnis seines 
rhebung und Speicherung einzuholen.
 vor Abschluss der Wartung zunächst die 
ktivieren und die Sicherheit der Maschine im Wege 
ststellen. Erst nach einem erfolgreichen Testlauf ist 

eschlossen, so dass der Kunde erst dann den 
 wieder freigeben kann.
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untersuchen und dabei erkannte Mängel detailliert und schriftlich zu rügen. 
§ 377 HGB findet Anwendung. Unterbleibt eine solche unverzügliche 
Anzeige, gilt die Leistung als genehmigt außer in den Fällen nicht 
erkennbarer Mängel. Sollte sich ein solcher Mangel später zeigen, hat die 
Anzeige unverzüglich nach der Feststellung eines solchen Mangels zu 
erfolgen, andernfalls gilt die Leistung auch in Ansehung dieses Mangels 
als genehmigt. Hat der Lieferant den Mangel arglistig verschwiegen, kann 
sie sich nicht auf eine unterlassene oder verspätete Mängelanzeige des 
Kunden berufen.

Kundenhotline
7.1. Der Lieferant stellt dem Kunden eine 24-h-Kundenhotline zur 

Verfügung. Der Lieferant nimmt über diese Hotline Fehlermeldungen 
und Bestellungen entgegen und leitet diese an die entsprechenden 
Servicetechniker weiter. Die Hotline dient des Weiteren der 
Unterstützung des Kunden durch telefonische Beratung bei der 
Fehlerbeseitigung, Fehlervermeidung und Fehlerumgehung. Eine 
Fehlerbeseitigungsgarantie sowie Reaktions- oder 
Wiederherstellungszeiten werden weder zugesichert noch 
geschuldet.

7.2. Darüber hinaus gehende Wartungs- und Pflegeleistungen (z. B. vor 
Ort) werden nur nach gesondertem Auftrag durchgeführt und nach 
Zeitaufwand auf Basis der zum Zeitpunkt der Beauftragung jeweils 
gültigen Preisliste des Lieferanten abgerechnet.

Fernwartung
8.1. Soweit der Kunde STÖBER ANTRIEBSTECHNIK mit einer 

Fernwartung des Antriebsreglers beauftragt, wird mit dem Kunden 
ein Wartungstermin vereinbart. Der Remote-Zugriff erfolgt durch eine 
vom Kunden ausgehende Internetverbindung gemäß des Handbuch 
SD6 zu dem Remote Access Server. Dazu muss der Kunde dem 

Lieferanten die S
des Session-ID-V
Session-ID-telef
dem Remote Ac

8.2. Vor dem Wartun
Personen und Sa
und Schwenkkre
gesteuerten Mas
sowie die Sicher
durch einen Tech
der Bedienung d
SD6 und diesen 
geschult ist. Für 
Sicherheitsvorke

8.3. Der Wartungsvo
wenn nach der H
Verbindung zum
Sicherheitsvorke
Telefonat wird na
Lieferanten aufg
Vor- und Nachna
Aufrechterhaltun

8.4. Das Telefonat wi
Dokumentations
erfolgt nicht. Der
Mitarbeiters zu E

8.5. Der Kunde muss
Fernwartung dea
eines Testlaufs fe
die Wartung abg
Gefahrenbereich
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9.

gel der Software
mängel gelten grundsätzlich die Verkaufs- und 
 Lieferanten. Soweit der Lieferant dem Kunden 

ung einen neuen Softwarestand zur Beseitigung von 
gel übergibt, hat der Kunde diesen neuen 
nehmen, um die Gewährleistungsrechte zu 
ernahme nicht unzumutbar ist.

bnahme zugänglichen Leistungen sowie bei allen 
ie eine Abnahme vereinbart wurde, kann der 
hriftliche Abnahmeerklärung des Kunden bzw. die 
 eines Abnahmeprotokolls unverzüglich nach einem 

nahmetest beanspruchen. Unabhängig von 
re Einzelwerke werden getrennt abgenommen.

liche Abnahme nach 11.1 hat der Kunde das 
innerhalb von einem Monat zu prüfen und entweder 
er festgestellte Mängel detailliert und schriftlich 
vorbehaltlose Einsatz eines Arbeitsergebnis im 
ieb gilt als Abnahme.

Geschäftsbeziehung zwischen dem Lieferanten und 
 das Recht der Bundesrepublik Deutschland unter 
UN-Kaufrechts sowie der Vorschriften zum 
rivatrecht. Erfüllungsort und Gerichtsstand für alle 
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8.6. Die Fernwartung durch Remote-Zugriff ist mit IT-
Sicherheitsmaßnahmen wie z. B. dem Session-ID-Verfahren 
verbunden, deren Inanspruchnahme ausschließlich durch den 
Kunden entschieden wird. Der Lieferant schuldet lediglich die eigene 
Einhaltung der angebotenen und vom Kunden gewählten IT-
Sicherheitsmaßnahmen. Der Kunde entscheidet auch über die 
Auswahl der Verbindung des Antriebsreglers zum Remote Access 
Server des Lieferanten und trägt für deren Einrichtung, 
Aufrechterhaltung und Sicherheit die alleinige Verantwortung.

Sonstige Mitwirkungspflichten des Kunden
9.1. Der Kunde meldet Störungen, Fehler und Schäden hierzu 

unverzüglich. Die Meldung muss überdies die Fehlersymptome so 
exakt beschreiben, dass der Lieferant den Kunden bei der 
zielgerichteten Fehlerbeseitigung unterstützen kann.

9.2. Der Kunde trägt die Verantwortung für eine regelmäßige 
Datensicherung und die IT-Sicherheit dem aktuellen Stand der 
Technik entsprechend. Der Lieferant darf davon ausgehen, dass 
sämtliche Daten, mit denen Mitarbeiter des Lieferanten in Berührung 
kommen, zuvor vom Kunden anderweitig abgesichert wurden.

9.3. Die Sachmängelgewährleistung und Haftung erstrecken sich nicht 
auf Mängel oder Schäden, die darauf beruhen, dass die Software in 
einer Hardware- und Softwareumgebung eingesetzt wird, die den 
technischen Anforderungen nicht gerecht wird.

9.4. Weitere Mitwirkungspflichten des Kunden ergeben sich aus dem 
Einzelauftrag sowie den allgemeinen Verkehrs- und 
Sorgfaltspflichten. Bei Verletzung der Mitwirkungspflichten trägt der 
Kunde das Schadensrisiko. Der Lieferant schuldet nicht die Prüfung, 
ob der Kunde seine Mitwirkungspflichten einhält.

9.5. Die gesamte Mitwirkung des Kunden erfolgt unentgeltlich.

10. Sach- und Rechtsmän
Für Sach- und Rechts
Lieferbedingungen des
nach Leistungserbring
Sach- oder Rechtsmän
Softwarestand zu über
erhalten, soweit die Üb

11. Abnahme
11.1. Bei allen einer A

Leistungen, für d
Lieferant eine sc
Gegenzeichnung
bestandenen Ab
einander nutzba

11.2. Erfolgt keine förm
Arbeitsergebnis 
die Abnahme od
mitzuteilen. Der 
produktiven Betr

12. Schlussbestimmungen
12.1. Für die gesamte 

dem Kunden gilt
Ausschluss des 
internationalen P
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Streitigkeiten aus und im Zusammenhang mit diesem Vertrag ist der 
Sitz des Lieferanten. Der Lieferant kann bei Rechtsstreitigkeiten 
wahlweise auch den allgemeinen Gerichtsstand des Kunden wählen.

12.2. Der Kunde versichert, alle notwendigen Voraussetzungen 
geschaffen zu haben, dass der Lieferant die vereinbarten Leistungen 
ohne Verletzung datenschutzrechtlicher Vorschriften erbringen kann.

12.3. Änderungen und Ergänzungen der Verträge zwischen dem 
Lieferanten und dem Kunden bedürfen der Schriftform. Zur Wahrung 
der Schriftform genügt auch eine Übermittlung in Textform (z. B. E-
Mail), sofern nicht die empfangende Partei die Übermittlung in 
Schriftform fordert.

12.4. Sollten einzelne dieser Bestimmungen unwirksam sein, berührt dies 
die Gültigkeit der übrigen Bestimmungen nicht. Die Vertragsparteien 
werden sich bemühen, anstelle der unwirksamen Bestimmung eine 
wirksame zu finden, die dem wirtschaftlichen Bedeutungsgehalt der 
unwirksamen Bestimmung am nächsten kommt.
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.1 Reglerkaskade
 Reglerkaskade generiert für eine geforderte Bewegung die passende 
ktrische Ansteuerung des Motors. 
 Aufbau der Reglerkaskade ist abhängig von der in B20 eingestellten 
uerart. Diesen Aufbau finden Sie in der nachfolgende Kapitelstruktur 
der.

chten Sie für die Optimierung der Reglerkaskade folgende Punkte
Die Darstellung der Reglerkaskade folgt dem Signalverlauf: Vom 
Lageregler zum Stromregler. Eine Optimierung sollte jedoch umgekehrt 
erfolgen: Vom Stromregler zum Lageregler.
Führen Sie vor der Optimierung, insbesondere bei Fremdmotoren, die 
Aktion B41 Motor einmessen durch (s. Kap. 10.2.3.3).
Führen Sie vor der einer manuellen Stromregleroptimierung die Aktionen 
B42 Stromregleroptimierung (s. Kap. 15.1.6.2) und B49 
Stromregleroptimierung Stillstand durch (s. Kap. 15.1.6.3).
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.1.1 B20 = 64:SSM und 70:LSM – Vektorregelung

.1.1.1 Lageregler

Begrenzung

-I10 I10

Tiefpass

C33

x-Soll aus
Profilgenerator

I80

I84

Totband

I23

P-Regler

I20

v-Soll aus
Profilgenerator

E161

I25

icht bei Motionbefehlen ohne Lageregelung
OVE_SPEED und MOVE_TORQUE)
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bei der Vorgabe zyklisch synchroner Sollwerte im 

ines P-Verhalten). Der Kv-Faktor wird auch als 
ng bezeichnet.

mit der Einheit [m/min/mm] angegeben. Dies 
.

s.
on Reibungs oder Umkehrspiel bedingten 
sondere bei Verwendung eines externen 

C3

E0

E1

I10

 mit 1,111 entspricht der Auslösungsgrenze für das 
erspeed.

Lagereglerverstärkung) Version 0

geregler Version 0

d muss kleiner als das Positionierfenster I22 sein, 
icht der Antrieb seine Zielposition nicht.
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lwertglättung. Bei Sollwertrauschen, schwingender Mechanik oder großen 
mdmassen sollte C33 erhöht werden.

eige des aktuellen Geschwindigkeitssollwerts bezogen auf 
utzereinheiten nach dem Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
riebsart Lage wird die Summe aus Ausgang Lageregler und v-
steuerung (=Drehzahlregler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
ogen auf die Motorwelle an.

 Geschwindigkeitssollwert am Ausgang des Profilgenerators. Entspricht bei 
eregelung der Geschwindigkeitsvorsteuerung.

ximale Geschwindigkeit als Begrenzung für die Berechnung der Sollwerte 
ch den Motion-Kern.

Die Begrenzung gilt nicht 
Controller Based Betrieb.

Lagereglerverstärkung (re
Geschwindigkeitsverstärku
Er wird gelegentlich auch 
entspricht genau 0,06 · I20

Tote Zone des Lageregler
Nützlich zur Vermeidung v
Ruheschwingungen, insbe
Lageencoders.

3  Tiefpass v-soll Version 0

7  Sollgeschwindigkeit für v-Regler Version 0

61  v-leit Version 0

 Maximale Geschwindigkeit Version 1

Information
Die Begrenzung erfolgt ohne Eintritt des Ereignisses 
54:Schleppabstand. 

Information
I10 multipliziert
Ereignis 56:Ov

I20  Kv-Faktor (

I23  Totband La

Information
Das I23 Totban
ansonsten erre
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schwindigkeits-Vorsteuerung des Lagereglers.
 errechnete Geschwindigkeitsprofil wird auf den Ausgang des Lagereglers 

geschaltet.
 Geschwindigkeits-Vorsteuerung entlastet den Lageregler und reduziert 
urch den Schleppfehler.
 I25 = 100 % fährt der Antrieb bei konstanter Geschwindigkeit ohne einen 
tionären Schleppfehler, neigt aber zum Überschwingen in der Zielposition. 
 diesem Grund liegt I25 in den meisten Applikation bei 60 ... 95 %.
 Überschwingen in der Zielposition kann neben einer Reduzierung von I25 
h durch eine Erhöhung von C32 (Zeitkonstante I-Anteil) bekämpft werden.

eige der Istposition (ohne Losekompensation).

eige der aktuellen Positionsabweichung.
gt der Schleppabstand I84 oberhalb des zulässigen Maximums I21, löst der 
rieb das in U22 eingestellte Ereignis 54 Schleppabstand aus.

 Geschwindigkeits-Vorsteuerung Version 0

 Istposition Version 0

 Schleppabstand Version 0
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.1.1.2 Geschwindigkeitsregler

Begrenzung

E65 E66

Tiefpass

C36

E15

PI-Regler

C31

M/F
St07

Tiefpass

C34

C32

C37

100 % - C37
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C34
Dyn
Der
ver
C34

 den Drehmoment-/Kraftsollwert am Ausgang des 
 ms. Dient zur Unterdrückung von Schwingungen 

kung der Drehmoment-/Kraftglättung wird mit C37 

C3

C3

C3

Encoder Auswertung Richtwert C34 [ms]
EnDat 2.1 0,8 - 1,2

EnDat 2.1 0,8 - 1,2

EnDat 2.1 1,4 - 1,8

EnDat 2.1 1,2 - 1,8

EnDat 2.2 0,4 - 0,6

EnDat 2.2 0,4 - 0,6

EnDat 2.2 0,1 - 0,4

EnDat 2.2 0,0 - 0,2

EnDat 2.2 0,4 - 0,6

EnDat SinCos 512 0,4 - 0,8

EnDat SinCos 2048 0,2 - 0,8

Hiperface SinCos 128 0,6 - 1,0

Analog 1,4 - 2,0

HTL/TTL 2,0

HTL/TTL 1,4

HTL/TTL 0,8

/F-Soll Version 0
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portional-Verstärkung des Geschwindigkeitsglers.
 P-Anteil des Geschwindigkeitsreglers liefert bei C31 = 100% und einer 

schwindigkeitsabweichung von 32 Upm bei Asynchronmotoren und 
chron-Servomotoren das Stillstandsmoment M0 als Sollwert an den Strom- 
. Drehmomentregler.
 P-Anteil des Geschwindigkeitsreglers liefert bei C31 = 100% und einer 
schwindigkeitsabweichung von 3,2m/min bei Synchron-Linearmotoren die 
lstandskraft F0 als Sollwert an den Strom- bzw. Kraftregler.

tkonstante des I-Anteils im Geschwindigkeitsregler. Eine kleine 
hstellzeit hat eine hohe Integrationsgeschwindigkeit zur Folge und erhöht 
it die statische Steifigkeit des Antriebs. Eine kleine Nachstellzeit kann bei 

amischen Vorgängen zum Überschwingen in der Zielposition führen. In 
sem Fall ist C32 zu erhöhen. Mit C32 < 1 ms wird der I-Regler deaktiviert.
 I-Anteil des Geschwindigkeitsreglers liefert bei C31 = 100 % und einer 
hzahlabweichung von 32 Upm nach der Nachstellzeit C32 das 
tornennmoment-/kraft als Sollwert für den Strom- bzw. Drehmoment-/
ftregler.

erzeitkonstante für die aktuelle Motorencoder Geschwindigkeit E15.

 wirkt sich auf die Laufruhe des Motors und die mit dem Antrieb erreichbare 
amik aus. Mit steigendem C34 nimmt die Laufruhe zu und die Dynamik ab.   
 Minimalwert von C34 hängt in erster Linie von der Genauigkeit des 
wendeten Encoders ab. Die Nachfolgende Tabelle enthält Richtwerte für 
.

Glättungszeitkonstante für
Geschwindigkeitsreglers in
und Resonanzen. Die Wir
dosiert.

1  Proportionalverstärkung v-Regler Version 0

2  Nachstellzeit v-Regler Version 0

4  Tiefpass Motor-Istgeschwindigkeit Version 0

Encoder Bezeichnung
ECN 1113, EQN 1125

EQN 1325

ECI 1118, EQI 1130

ECI 1319, EQI 1329, 
EQI1331

ECI 1119, EQI 1131

ECI 119, EBI 135

ECN 1123, EQN 1135

ECN 1325, EQN 1337

ECI 1118-G2, EBI 1135

EQN 1125

EQN 1325

SKS36, SKM36

Resolver 2-polig

Inkremental 1024

Inkremental 2048

Inkremental 4096

C36  Tiefpass M
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ive Drehmoment--/Kraftgrenze. Bezugswert für 
C09, für motorseitige Betrachtung B18.

tive Drehmoment-/Kraftgrenze bezogen auf B18. 
Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung 

C3

E1

E0

ositives M/F-max. Version 0

egatives M/F-max. Version 0
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 Drehmoment-/Kraftsollwert wird am Ausgang des 
schwindigkeitsreglers aus zwei Komponenten gebildet, deren Verhältnis 
ch C37 beeinflusst wird:
Direkter Ausgang des PI-Geschwindigkeitsreglers (Anteil entspricht 100 % 
- C37).
Geglätteter Ausgang des PI-Geschwindigkeitsreglers (Anteil entspricht 
C37).
 eine maximale Dynamik ist C37 = 0 % zu setzen, der Sollwert-Tiefpass mit 
 Zeitkonstante C36 wird damit außer Kraft gesetzt. Zur Dämpfung von 
wingungen kann C37 bis auf 100 % erhöht werden.

uelle Motorencoder Geschwindigkeit.
 dem in B26 angegebenen Motorencoder ermittelte und mit dem 

torencoder Geschwindigkeitstiefpass C34 gefilterte Geschwindigkeit.
nn die Steuerart in B20 keinen Encoder erfordert und in B26 kein Encoder 
ametriert ist, dann wird die aus dem Motormodell berechnete 
schwindigkeit angezeigt.

eige des aktuellen Geschwindigkeitssollwerts bezogen auf 
utzereinheiten nach dem Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
riebsart Lage wird die Summe aus Ausgang Lageregler und v-
steuerung (=Drehzahlregler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
ogen auf die Motorwelle an.

Momentan wirksame posit
lastseitige Betrachtung ist 

Momentan wirksame nega
Bezugswert für lastseitige 
B18.

7  M/F-Soll Filter Version 0

5  v-Motorencoder Version 1

7  Sollgeschwindigkeit für v-Regler Version 0

E65  aktuelles p

E66  aktuelles n
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hmomentes bzw. Kraft in Prozent. Im Gegensatz zu 
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B18.

keit.
otorencoder Geschwindigkeit E15 bei Verwendung 
 Wird der Antrieb ohne Encoder betrieben wird diese 
ch über das Motormodell ermittelt.

 Strom in Ampere.

ngsstroms.

enterzeugenden Strom in A.

B1

E0

Ge

M

E15

E93

oder Version 1

Version 0

Version 1

Version 0

Version 0

Version 0
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.1.1.3 Steuerart
1.1.3.1 Betrieb ohne Feldschwächung

ahl der Pole eines Synchron-Servomotors oder eines Asynchronmotors.
bei Fremdmotoren die Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
gabe mit 2 multipliziert werden.
ammenhang zwischen Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
nfrequenz fN in Hz des Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

quenz der am Motor angelegten Spannung.

Aktuelle Motorencoder Ge
Aus dem in B26 angegebe
Motorencoder Geschwindi
Wenn die Steuerart in B20
parametriert ist, dann wird
Geschwindigkeit angezeig

Anzeige des aktuellen Dre
E02 ungeglättet. Bezugsw
motorseitige Betrachtung 

Aktuelle Motorgeschwindig
Entspricht der aktuellen M
eines Motorencoders B26.
Geschwindigkeit rechneris

Drehmomenterzeugender

Sollwert des Magnetisieru

Sollwert für den Drehmom

0  Motorpolzahl Version 0

5  f1-Motor Version 0

E172

E166

E170
M/F-Soll aus

schwindigkeitsregler

Zulässiger
aximalstrom

Zulässiges
Maximalmoment

n    f

E91

B10

E172

E172

0 E165

E05

E90

E15  v-Motorenc

E90  M/F-Ist

E91  v-Motor

E93  I-q

E165  Id-Soll

E166  Iq-Soll
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 für Steuerarten mit Drehmomentvorgabe. Momentan vom Drehzahlregler 
ordertes Solldrehmoment bzw. Sollkraft. Bezugswert für lastseitige 
rachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung B18.

rn berechneter drehmomenterzeugender Referenzstrom.
spricht dem Nennstrom bei Asynchronmotoren und dem Stillstandsstrom 
 Synchronservomotoren.

70  M/F-soll Version 0

72  Iq-Referenz Version 0
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1.1.3.2 Betrieb mit Feldschwächung

E172

E170
M/F-Soll aus

eschwindigkeitsregler

Feldschwäch-
regelung

3

B92

4

Begrenzung

Zulässiger
aximalstrom

Strombegrenzung Zulässige
Maximalmo

Begrenzung

E65 E66

0

n    f

E91

B10

5

E172

3
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nen Motorencoder ermittelte und mit dem 
gkeitstiefpass C34 gefilterte Geschwindigkeit.
 keinen Encoder erfordert und in B26 kein Encoder 
 die aus dem Motormodell berechnete 
t.

ive Drehmoment--/Kraftgrenze. Bezugswert für 
 C09, für motorseitige Betrachtung B18.

tive Drehmoment-/Kraftgrenze bezogen auf B18. 
Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung 

hmomentes bzw. Kraft in Prozent. Im Gegensatz zu 
ert für lastseitige Betrachtung ist C09, für 
B18.

keit.
otorencoder Geschwindigkeit E15 bei Verwendung 
 Wird der Antrieb ohne Encoder betrieben wird diese 
ch über das Motormodell ermittelt.

B1

B9

E0

E0

E0

oder Version 1

ositives M/F-max. Version 0

egatives M/F-max. Version 0

Version 0

Version 1
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ahl der Pole eines Synchron-Servomotors oder eines Asynchronmotors.
bei Fremdmotoren die Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
gabe mit 2 multipliziert werden.
ammenhang zwischen Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
nfrequenz fN in Hz des Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

trittspunkt in die Feldschwächung.
 eingestellte Wert beeinflusst die dynamischen Eigenschaften des 
riebes.
stellhinweise:
Je kleiner der Wert desto besser sind die dynamischen Eigenschaften.
Je größer der Wert desto geringer ist die Stromaufnahme in einem 
Betriebspunkt.

ischenkreisspannung (Spitzenwert).

torspannung (Verketteter Effektivwert).

quenz der am Motor angelegten Spannung.

Aktuelle Motorencoder Ge
Aus dem in B26 angegebe
Motorencoder Geschwindi
Wenn die Steuerart in B20
parametriert ist, dann wird
Geschwindigkeit angezeig

Momentan wirksame posit
lastseitige Betrachtung ist

Momentan wirksame nega
Bezugswert für lastseitige 
B18.

Anzeige des aktuellen Dre
E02 ungeglättet. Bezugsw
motorseitige Betrachtung 

Aktuelle Motorgeschwindig
Entspricht der aktuellen M
eines Motorencoders B26.
Geschwindigkeit rechneris

0  Motorpolzahl Version 0

2  Spannungsgrenze Feldschwächung Version 0

3  Zwischenkreisspannung Version 0

4  U-Motor Version 0

5  f1-Motor Version 0

E15  v-Motorenc

E65  aktuelles p

E66  aktuelles n

E90  M/F-Ist

E91  v-Motor
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hmomenterzeugender Strom in Ampere.

lwert des Magnetisierungsstroms.

lwert für den Drehmomenterzeugenden Strom in A.

 für Steuerarten mit Drehmomentvorgabe. Momentan vom Drehzahlregler 
ordertes Solldrehmoment bzw. Sollkraft. Bezugswert für lastseitige 
rachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung B18.

rn berechneter drehmomenterzeugender Referenzstrom.
spricht dem Nennstrom bei Asynchronmotoren und dem Stillstandsstrom 
 Synchronservomotoren.

3  I-q Version 0

65  Id-Soll Version 0

66  Iq-Soll Version 0

70  M/F-soll Version 0

72  Iq-Referenz Version 0
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ter 0,3 ms führt zu einer Integralverstärkung von 0 
en Nachstellzeit).

es Drehmoment--/ Kraftreglers.

lers für den flusserzeugenden Anteil in ms. Eine 
hrt zu einer Integralverstärkung von 0 (entspricht 
llzeit).

B2

E16

E16

ellung dieses Parameters ist von B20 abhängig. Bei 
nes Synchron-Servomotor oder Synchron-
rd in B24 der Wert 8:8kHz eingetragen. Bei 
ner Asynchronmaschine erhält B24 den Wert 

atik

it Drehmoment-/ Kraftregler Version 0

alverstärkung Drehmoment-/ Version 0

it Flussregler Version 0
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.1.1.4 Stromregler
1.1.4.1 B59 = 0: inaktiv

tfrequenz des Antriebsregler Leistungsteils.
 Erhöhen der Taktfrequenz verbessert die Regelungsdynamik und reduziert 
 Geräuschentwicklung, hat aber erhöhte Verluste zur Folge (Derating des 
stungsteils R04, R26).
inigen Betriebszuständen wird die Taktfrequenz vom Antriebsregler selbst 
ndert. Die momentan aktive Taktfrequenz wird in E151 angezeigt.

Nachstellzeit des Stromreg
in ms. Eine Einstellung un
(entspricht einer unendlich

Proportionalverstärkung d

Nachstellzeit des Stromreg
Einstellung unter 0,3 ms fü
einer unendlichen Nachste

4  Taktfrequenz Version 2

5

E92

PID-Regler

B64 B65 B68

E98

PWM

B24

M

6

E93

PID-Regler

B66 B67 B68

E99

Information
Die Werkseinst
Verwendung ei
Linearmotor wi
Verwendung ei
4:4kHz.

4: 4kHz
8: 8kHz
16: 16kHz
17: 4 + 8 kHz Automatik
18: 8 + 16 kHz Automatik
19: 4 + 8 + 16 kHz Autom

B64  Nachstellze

B65  Proportion
Kraftregler

B66  Nachstellze
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portionalverstärkung des Flussreglers.

nteil des Drehmomentreglers.

gnetisierungsstrom in Ampere.

hmomenterzeugender Strom in Ampere.

nnung in d-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

nnung in q-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

lwert des Magnetisierungsstroms.

lwert für den Drehmomenterzeugenden Strom in A.

7  Proportionalverstärkung Flussregler Version 0

8  Kd-Iq Version 0

2  I-d Version 0

3  I-q Version 0

8  Ud Version 1

9  Uq Version 1

65  Id-Soll Version 0

66  Iq-Soll Version 0
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lers für den drehmoment--/krafterzeugenden Anteil 
ter 0,3 ms führt zu einer Integralverstärkung von 0 
en Nachstellzeit).

B2

E16

E16

E00

ellung dieses Parameters ist von B20 abhängig. Bei 
nes Synchron-Servomotor oder Synchron-
rd in B24 der Wert 8:8kHz eingetragen. Bei 
ner Asynchronmaschine erhält B24 den Wert 

atik

koeffizienten Stromregler Version 0

it Drehmoment-/ Kraftregler Version 0
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1.1.4.2 B59 = 1: aktiv

tfrequenz des Antriebsregler Leistungsteils.
 Erhöhen der Taktfrequenz verbessert die Regelungsdynamik und reduziert 
 Geräuschentwicklung, hat aber erhöhte Verluste zur Folge (Derating des 
stungsteils R04, R26).
inigen Betriebszuständen wird die Taktfrequenz vom Antriebsregler selbst 
ndert. Die momentan aktive Taktfrequenz wird in E151 angezeigt.

Die Sättigungskennlinie de
beschrieben. Die Koeffizie
einmessen, B42 Stromreg
Stillstand bestimmt.

Nachstellzeit des Stromreg
in ms. Eine Einstellung un
(entspricht einer unendlich

4  Taktfrequenz Version 2

5

E92

PID-Regler

B64 B65 B68

E98

PWM

B24

M

6

E93

PID-Regler

B66 B67 B68

E99

Verstärkungen
nachführen

B60

Information
Die Werkseinst
Verwendung ei
Linearmotor wi
Verwendung ei
4:4kHz.

4: 4kHz
8: 8kHz
16: 16kHz
17: 4 + 8 kHz Automatik
18: 8 + 16 kHz Automatik
19: 4 + 8 + 16 kHz Autom

B60  Sättigungs

B64  Nachstellze
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 V (verkettete Spitzenspannung).

 V (verkettete Spitzenspannung).

ngsstroms.

enterzeugenden Strom in A.

B6

B6

B6

B6

E0

E9

E9

Version 1

Version 1

Version 0

Version 0
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portionalverstärkung des Drehmoment--/ Kraftreglers.

hstellzeit des Stromreglers für den flusserzeugenden Anteil in ms. Eine 
stellung unter 0,3 ms führt zu einer Integralverstärkung von 0 (entspricht 
er unendlichen Nachstellzeit).

portionalverstärkung des Flussreglers.

nteil des Drehmomentreglers.

gt den aktuellen Motorstrom als Betrag in Ampere an.

gnetisierungsstrom in Ampere.

hmomenterzeugender Strom in Ampere.

Spannung in d-Richtung in

Spannung in q-Richtung in

Sollwert des Magnetisieru

Sollwert für den Drehmom

5  Proportionalverstärkung Drehmoment-/ 
Kraftregler

Version 0

6  Nachstellzeit Flussregler Version 0

7  Proportionalverstärkung Flussregler Version 0

8  Kd-Iq Version 0

0  I-Motor Version 0

2  I-d Version 0

3  I-q Version 0

E98  Ud

E99  Uq

E165  Id-Soll

E166  Iq-Soll
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.1.2 B20 = 2:ASM – Vektorregelung

.1.2.1 Lageregler

Begrenzung

-I10 I10

Tiefpass

C33

x-Soll aus
Profilgenerator

I80

I84

Totband

I23

P-Regler

I20

v-Soll aus
Profilgenerator

E161

I25

icht bei Motionbefehlen ohne Lageregelung
OVE_SPEED und MOVE_TORQUE)
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bei der Vorgabe zyklisch synchroner Sollwerte im 

ines P-Verhalten). Der Kv-Faktor wird auch als 
ng bezeichnet.

mit der Einheit [m/min/mm] angegeben. Dies 
.

s.
on Reibungs oder Umkehrspiel bedingten 
sondere bei Verwendung eines externen 

C3

E0

E1

I10

 mit 1,111 entspricht der Auslösungsgrenze für das 
erspeed.

Lagereglerverstärkung) Version 0

geregler Version 0

d muss kleiner als das Positionierfenster I22 sein, 
icht der Antrieb seine Zielposition nicht.
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lwertglättung. Bei Sollwertrauschen, schwingender Mechanik oder großen 
mdmassen sollte C33 erhöht werden.

eige des aktuellen Geschwindigkeitssollwerts bezogen auf 
utzereinheiten nach dem Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
riebsart Lage wird die Summe aus Ausgang Lageregler und v-
steuerung (=Drehzahlregler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
ogen auf die Motorwelle an.

 Geschwindigkeitssollwert am Ausgang des Profilgenerators. Entspricht bei 
eregelung der Geschwindigkeitsvorsteuerung.

ximale Geschwindigkeit als Begrenzung für die Berechnung der Sollwerte 
ch den Motion-Kern.

Die Begrenzung gilt nicht 
Controller Based Betrieb.

Lagereglerverstärkung (re
Geschwindigkeitsverstärku
Er wird gelegentlich auch 
entspricht genau 0,06 · I20

Tote Zone des Lageregler
Nützlich zur Vermeidung v
Ruheschwingungen, insbe
Lageencoders.

3  Tiefpass v-soll Version 0

7  Sollgeschwindigkeit für v-Regler Version 0

61  v-leit Version 0

 Maximale Geschwindigkeit Version 1

Information
Die Begrenzung erfolgt ohne Eintritt des Ereignisses 
54:Schleppabstand. 

Information
I10 multipliziert
Ereignis 56:Ov

I20  Kv-Faktor (

I23  Totband La

Information
Das I23 Totban
ansonsten erre
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schwindigkeits-Vorsteuerung des Lagereglers.
 errechnete Geschwindigkeitsprofil wird auf den Ausgang des Lagereglers 

geschaltet.
 Geschwindigkeits-Vorsteuerung entlastet den Lageregler und reduziert 
urch den Schleppfehler.
 I25 = 100 % fährt der Antrieb bei konstanter Geschwindigkeit ohne einen 
tionären Schleppfehler, neigt aber zum Überschwingen in der Zielposition. 
 diesem Grund liegt I25 in den meisten Applikation bei 60 ... 95 %.
 Überschwingen in der Zielposition kann neben einer Reduzierung von I25 
h durch eine Erhöhung von C32 (Zeitkonstante I-Anteil) bekämpft werden.

eige der Istposition (ohne Losekompensation).

eige der aktuellen Positionsabweichung.
gt der Schleppabstand I84 oberhalb des zulässigen Maximums I21, löst der 
rieb das in U22 eingestellte Ereignis 54 Schleppabstand aus.

 Geschwindigkeits-Vorsteuerung Version 0

 Istposition Version 0

 Schleppabstand Version 0
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.1.2.2 Geschwindigkeitsregler

Begrenzung

E65 E66

Tiefpass

C36

E15

PI-Regler

C31

M/F
St07

Tiefpass

C34

C32

C37

100 % - C37
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C34
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Der
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C34

 den Drehmoment-/Kraftsollwert am Ausgang des 
 ms. Dient zur Unterdrückung von Schwingungen 

kung der Drehmoment-/Kraftglättung wird mit C37 

C3

C3

C3

Encoder Auswertung Richtwert C34 [ms]
EnDat 2.1 0,8 - 1,2

EnDat 2.1 0,8 - 1,2

EnDat 2.1 1,4 - 1,8

EnDat 2.1 1,2 - 1,8

EnDat 2.2 0,4 - 0,6

EnDat 2.2 0,4 - 0,6

EnDat 2.2 0,1 - 0,4

EnDat 2.2 0,0 - 0,2

EnDat 2.2 0,4 - 0,6

EnDat SinCos 512 0,4 - 0,8

EnDat SinCos 2048 0,2 - 0,8

Hiperface SinCos 128 0,6 - 1,0

Analog 1,4 - 2,0

HTL/TTL 2,0

HTL/TTL 1,4

HTL/TTL 0,8

/F-Soll Version 0
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portional-Verstärkung des Geschwindigkeitsglers.
 P-Anteil des Geschwindigkeitsreglers liefert bei C31 = 100% und einer 

schwindigkeitsabweichung von 32 Upm bei Asynchronmotoren und 
chron-Servomotoren das Stillstandsmoment M0 als Sollwert an den Strom- 
. Drehmomentregler.
 P-Anteil des Geschwindigkeitsreglers liefert bei C31 = 100% und einer 
schwindigkeitsabweichung von 3,2m/min bei Synchron-Linearmotoren die 
lstandskraft F0 als Sollwert an den Strom- bzw. Kraftregler.

tkonstante des I-Anteils im Geschwindigkeitsregler. Eine kleine 
hstellzeit hat eine hohe Integrationsgeschwindigkeit zur Folge und erhöht 
it die statische Steifigkeit des Antriebs. Eine kleine Nachstellzeit kann bei 

amischen Vorgängen zum Überschwingen in der Zielposition führen. In 
sem Fall ist C32 zu erhöhen. Mit C32 < 1 ms wird der I-Regler deaktiviert.
 I-Anteil des Geschwindigkeitsreglers liefert bei C31 = 100 % und einer 
hzahlabweichung von 32 Upm nach der Nachstellzeit C32 das 
tornennmoment-/kraft als Sollwert für den Strom- bzw. Drehmoment-/
ftregler.

erzeitkonstante für die aktuelle Motorencoder Geschwindigkeit E15.

 wirkt sich auf die Laufruhe des Motors und die mit dem Antrieb erreichbare 
amik aus. Mit steigendem C34 nimmt die Laufruhe zu und die Dynamik ab.   
 Minimalwert von C34 hängt in erster Linie von der Genauigkeit des 
wendeten Encoders ab. Die Nachfolgende Tabelle enthält Richtwerte für 
.

Glättungszeitkonstante für
Geschwindigkeitsreglers in
und Resonanzen. Die Wir
dosiert.

1  Proportionalverstärkung v-Regler Version 0

2  Nachstellzeit v-Regler Version 0

4  Tiefpass Motor-Istgeschwindigkeit Version 0

Encoder Bezeichnung
ECN 1113, EQN 1125

EQN 1325

ECI 1118, EQI 1130

ECI 1319, EQI 1329, 
EQI1331

ECI 1119, EQI 1131

ECI 119, EBI 135

ECN 1123, EQN 1135

ECN 1325, EQN 1337

ECI 1118-G2, EBI 1135

EQN 1125

EQN 1325

SKS36, SKM36

Resolver 2-polig

Inkremental 1024

Inkremental 2048

Inkremental 4096

C36  Tiefpass M
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ive Drehmoment--/Kraftgrenze. Bezugswert für 
C09, für motorseitige Betrachtung B18.

tive Drehmoment-/Kraftgrenze bezogen auf B18. 
Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung 

C3

E0

E1

ositives M/F-max. Version 0

egatives M/F-max. Version 0
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 Drehmoment-/Kraftsollwert wird am Ausgang des 
schwindigkeitsreglers aus zwei Komponenten gebildet, deren Verhältnis 
ch C37 beeinflusst wird:
Direkter Ausgang des PI-Geschwindigkeitsreglers (Anteil entspricht 100 % 
- C37).
Geglätteter Ausgang des PI-Geschwindigkeitsreglers (Anteil entspricht 
C37).
 eine maximale Dynamik ist C37 = 0 % zu setzen, der Sollwert-Tiefpass mit 
 Zeitkonstante C36 wird damit außer Kraft gesetzt. Zur Dämpfung von 
wingungen kann C37 bis auf 100 % erhöht werden.

eige des aktuellen Geschwindigkeitssollwerts bezogen auf 
utzereinheiten nach dem Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
riebsart Lage wird die Summe aus Ausgang Lageregler und v-
steuerung (=Drehzahlregler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
ogen auf die Motorwelle an.

uelle Motorencoder Geschwindigkeit.
 dem in B26 angegebenen Motorencoder ermittelte und mit dem 

torencoder Geschwindigkeitstiefpass C34 gefilterte Geschwindigkeit.
nn die Steuerart in B20 keinen Encoder erfordert und in B26 kein Encoder 
ametriert ist, dann wird die aus dem Motormodell berechnete 
schwindigkeit angezeigt.

Momentan wirksame posit
lastseitige Betrachtung ist 

Momentan wirksame nega
Bezugswert für lastseitige 
B18.

7  M/F-Soll Filter Version 0

7  Sollgeschwindigkeit für v-Regler Version 0

5  v-Motorencoder Version 1

E65  aktuelles p

E66  aktuelles n
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.1.2.3 Steuerart

Schlupf-
berechnung

B13 B15 B63

Magnetisierungs-
kennlinie

B55

n    f

E91

B10

Schlupffrequenz

E172

E170
M/F-Soll aus

schwindigkeitsregler

Feldregelung

B92

f

/f-Kennlinie

Istmagnetisierung

Zulässiger
Maximalstrom

Strombegrenzung

Z
Max

E90

B15 B55

Effizienzregler Sollm

E93

B69

E05

E166

C39
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 stark der Motor im Nennpunkt magnetisch gesättigt 
ie Regelgenauigkeit der Steuerarten 2:ASM - 
 - Sensorlose Vektorregelung im 

tig.

t des Motors zu seinem Nennmoment.

SM - Vektorregelung und 3:ASM - Sensorlose 
ber einen Effizienzregler. Dieser versucht den Motor 
imalen Punkt zu betreiben. Ausgangsgröße dieses 
isierung, welche durch den Strom in d-Richtung 
Der Parameter B69 Minimale Magnetisierung 
e Grenze der Sollmagnetisierung im Teillastbereich. 
nnen auch kleinere Magnetisierungen auftreten als 

ist, desto größer ist die mögliche Dynamik. 100% 
ik und kleinste Effizienz.

B1

B1

B1

koeffizient Magnetisierung Version 0

 Motoren und Anwendungen ist der Defaultwert 
rst bei Anschluss eines Fremdmotors sind unter 
passungen notwendig. In solchen Fällen kann der 
Aktion B41 eingemessen werden. Führen Sie diese 
och erst nach Rücksprache mit STÖBER durch.

 (M/F)nenn Version 0

agnetisierung Teillastbereich Version 0
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ahl der Pole eines Synchron-Servomotors oder eines Asynchronmotors.
bei Fremdmotoren die Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
gabe mit 2 multipliziert werden.
ammenhang zwischen Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
nfrequenz fN in Hz des Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

ndrehzahl in Upm bei rotatorischen Motoren, Nenngeschwindigkeit in m/
 bei Linearantrieben, lt. Typenschild.

nfrequenz des Motors, lt. Typenschild. Durch die Parameter B14 und B15 
 die Steigung der U/f-Kennlinie, und damit die Charakteristik des Antriebes 

tgelegt. Die U/f-Kennlinie bestimmt bei welcher Frequenz (B15 f-Nenn) der 
tor mit Nennspannung (B14 U-Nenn) betrieben wird. Spannung und 
quenz können über den Nennpunkt hinaus linear erhöht werden. Obere 
nnungsgrenze ist dabei die anliegende Netzspannung. STÖBER 
temmotoren bis Baugröße 112 bieten die Möglichkeit des Stern-/
ieckbetriebs. Der Dreiecksbetrieb mit 400 V ermöglicht eine 
stungserhöhung um den Faktor 1,73 und einen erweiterten Stellbereich mit 
stantem Moment. Der Motor hat in dieser Schaltungsvariante einen 
öhten Strombedarf. Stellen Sie die folgenden Punkte sicher:
Der Antriebsregler ist für die entsprechende Leistung ausgelegt (PDreieck = 
1,73 · PStern).
B12 (I-Nenn) ist auf den entsprechenden Motornennstrom parametriert 
(IDreieck = 1,73 · IStern).

Der Parameter gibt an, wie
ist. Der Parameter ist für d
Vektorregelung und 3:ASM
Feldschwächbereich wich

Verhältnis von Kippmomen

Die Steuerarten B20 = 2:A
Vektorregelung verfügen ü
in seinem energetisch opt
Reglers ist die Sollmagnet
(E92: Id) angeregelt wird. 
Teillastbereich ist die unter
Im Feldschwächbereich kö
in B69 eingestellt.

Je größer B69 eingestellt 
bedeutet maximale Dynam

0  Motorpolzahl Version 0

3  Motornenngeschwindigkeit Version 0

5  Motornennfrequenz Version 0

B55  Sättigungs

Information
Für die meisten
ausreichend. E
Umständen An
Wert durch die 
Anpassung jed

B63  (M/F)kipp /

B69  Minimale M
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nen Motorencoder ermittelte und mit dem 
gkeitstiefpass C34 gefilterte Geschwindigkeit.
 keinen Encoder erfordert und in B26 kein Encoder 
 die aus dem Motormodell berechnete 
t.

hmomentes bzw. Kraft in Prozent. Im Gegensatz zu 
ert für lastseitige Betrachtung ist C09, für 
B18.

keit.
otorencoder Geschwindigkeit E15 bei Verwendung 
 Wird der Antrieb ohne Encoder betrieben wird diese 
ch über das Motormodell ermittelt.

mpere.

 Strom in Ampere.

B9

C3

E0

E0

E0

oder Version 1

Version 0

Version 1

Version 0

Version 0
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 kleinen Werten von B69 muss unter Umständen C31 
portionalverstärkung n-Regler angepasst werden da der Motor sonst zu 
wingungen neigt.

trittspunkt in die Feldschwächung.
 eingestellte Wert beeinflusst die dynamischen Eigenschaften des 
riebes.
stellhinweise:
Je kleiner der Wert desto besser sind die dynamischen Eigenschaften.
Je größer der Wert desto geringer ist die Stromaufnahme in einem 
Betriebspunkt.

 dem Parameter stellen Sie das Derating des Drehzahlreglers im 
dschwächbereich ein.

ischenkreisspannung (Spitzenwert).

torspannung (Verketteter Effektivwert).

quenz der am Motor angelegten Spannung.

Aktuelle Motorencoder Ge
Aus dem in B26 angegebe
Motorencoder Geschwindi
Wenn die Steuerart in B20
parametriert ist, dann wird
Geschwindigkeit angezeig

Anzeige des aktuellen Dre
E02 ungeglättet. Bezugsw
motorseitige Betrachtung 

Aktuelle Motorgeschwindig
Entspricht der aktuellen M
eines Motorencoders B26.
Geschwindigkeit rechneris

Magnetisierungsstrom in A

Drehmomenterzeugender

2  Spannungsgrenze Feldschwächung Version 0

9  Derating Geschwindigkeitsregler Version 0

3  Zwischenkreisspannung Version 0

4  U-Motor Version 0

5  f1-Motor Version 0

E15  v-Motorenc

E90  M/F-Ist

E91  v-Motor

E92  I-d

E93  I-q
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lwert des Magnetisierungsstroms.

lwert für den Drehmomenterzeugenden Strom in A.

 für Steuerarten mit Drehmomentvorgabe. Momentan vom Drehzahlregler 
ordertes Solldrehmoment bzw. Sollkraft. Bezugswert für lastseitige 
rachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung B18.

rn berechneter drehmomenterzeugender Referenzstrom.
spricht dem Nennstrom bei Asynchronmotoren und dem Stillstandsstrom 
 Synchronservomotoren.

65  Id-Soll Version 0

66  Iq-Soll Version 0

70  M/F-soll Version 0

72  Iq-Referenz Version 0
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ter 0,3 ms führt zu einer Integralverstärkung von 0 
en Nachstellzeit).

es Drehmoment--/ Kraftreglers.

lers für den flusserzeugenden Anteil in ms. Eine 
hrt zu einer Integralverstärkung von 0 (entspricht 
llzeit).

B2

E16

E16

ellung dieses Parameters ist von B20 abhängig. Bei 
nes Synchron-Servomotor oder Synchron-
rd in B24 der Wert 8:8kHz eingetragen. Bei 
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it Drehmoment-/ Kraftregler Version 0

alverstärkung Drehmoment-/ Version 0

it Flussregler Version 0
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.1.2.4 Stromregler

tfrequenz des Antriebsregler Leistungsteils.
 Erhöhen der Taktfrequenz verbessert die Regelungsdynamik und reduziert 
 Geräuschentwicklung, hat aber erhöhte Verluste zur Folge (Derating des 
stungsteils R04, R26).
inigen Betriebszuständen wird die Taktfrequenz vom Antriebsregler selbst 
ndert. Die momentan aktive Taktfrequenz wird in E151 angezeigt.

Nachstellzeit des Stromreg
in ms. Eine Einstellung un
(entspricht einer unendlich

Proportionalverstärkung d

Nachstellzeit des Stromreg
Einstellung unter 0,3 ms fü
einer unendlichen Nachste

4  Taktfrequenz Version 2

5

E92

PID-Regler

B64 B65 B68

E98

PWM

B24

M

6

E93

PID-Regler

B66 B67 B68

E99

Information
Die Werkseinst
Verwendung ei
Linearmotor wi
Verwendung ei
4:4kHz.

4: 4kHz
8: 8kHz
16: 16kHz
17: 4 + 8 kHz Automatik
18: 8 + 16 kHz Automatik
19: 4 + 8 + 16 kHz Autom

B64  Nachstellze

B65  Proportion
Kraftregler

B66  Nachstellze
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portionalverstärkung des Flussreglers.

nteil des Drehmomentreglers.

gnetisierungsstrom in Ampere.

hmomenterzeugender Strom in Ampere.

nnung in d-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

nnung in q-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

lwert des Magnetisierungsstroms.

lwert für den Drehmomenterzeugenden Strom in A.

7  Proportionalverstärkung Flussregler Version 0

8  Kd-Iq Version 0

2  I-d Version 0

3  I-q Version 0

8  Ud Version 1

9  Uq Version 1

65  Id-Soll Version 0

66  Iq-Soll Version 0
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.1.3 B20 = 3:ASM – sensorlose Vektorregelung

.1.3.1 Lageregler

Begrenzung

-I10 I10

Tiefpass

C33

x-Soll aus
Profilgenerator

I80

I84

Totband

I23

P-Regler

I20

v-Soll aus
Profilgenerator

E161

I25

icht bei Motionbefehlen ohne Lageregelung
OVE_SPEED und MOVE_TORQUE)
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ines P-Verhalten). Der Kv-Faktor wird auch als 
ng bezeichnet.

mit der Einheit [m/min/mm] angegeben. Dies 
.

s.
on Reibungs oder Umkehrspiel bedingten 
sondere bei Verwendung eines externen 

erung des Lagereglers.
digkeitsprofil wird auf den Ausgang des Lagereglers 

teuerung entlastet den Lageregler und reduziert 
r.
ntrieb bei konstanter Geschwindigkeit ohne einen 

 neigt aber zum Überschwingen in der Zielposition. 
5 in den meisten Applikation bei 60 ... 95 %.
Zielposition kann neben einer Reduzierung von I25 
 von C32 (Zeitkonstante I-Anteil) bekämpft werden.

C3

E0

E1

I10

Lagereglerverstärkung) Version 0

geregler Version 0

d muss kleiner als das Positionierfenster I22 sein, 
icht der Antrieb seine Zielposition nicht.

igkeits-Vorsteuerung Version 0
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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lwertglättung. Bei Sollwertrauschen, schwingender Mechanik oder großen 
mdmassen sollte C33 erhöht werden.

eige des aktuellen Geschwindigkeitssollwerts bezogen auf 
utzereinheiten nach dem Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
riebsart Lage wird die Summe aus Ausgang Lageregler und v-
steuerung (=Drehzahlregler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
ogen auf die Motorwelle an.

 Geschwindigkeitssollwert am Ausgang des Profilgenerators. Entspricht bei 
eregelung der Geschwindigkeitsvorsteuerung.

ximale Geschwindigkeit als Begrenzung für die Berechnung der Sollwerte 
ch den Motion-Kern.

 Begrenzung gilt nicht bei der Vorgabe zyklisch synchroner Sollwerte im 
troller Based Betrieb.

Lagereglerverstärkung (re
Geschwindigkeitsverstärku
Er wird gelegentlich auch 
entspricht genau 0,06 · I20

Tote Zone des Lageregler
Nützlich zur Vermeidung v
Ruheschwingungen, insbe
Lageencoders.

Geschwindigkeits-Vorsteu
Das errechnete Geschwin
aufgeschaltet.
Die Geschwindigkeits-Vors
dadurch den Schleppfehle
Bei I25 = 100 % fährt der A
stationären Schleppfehler,
Aus diesem Grund liegt I2
Ein Überschwingen in der 
auch durch eine Erhöhung

3  Tiefpass v-soll Version 0

7  Sollgeschwindigkeit für v-Regler Version 0

61  v-leit Version 0

 Maximale Geschwindigkeit Version 1

Information
Die Begrenzung erfolgt ohne Eintritt des Ereignisses 
54:Schleppabstand. 

Information
I10 multipliziert mit 1,111 entspricht der Auslösungsgrenze für das 
Ereignis 56:Overspeed.

I20  Kv-Faktor (

I23  Totband La

Information
Das I23 Totban
ansonsten erre

I25  Geschwind
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eige der Istposition (ohne Losekompensation).

eige der aktuellen Positionsabweichung.
gt der Schleppabstand I84 oberhalb des zulässigen Maximums I21, löst der 
rieb das in U22 eingestellte Ereignis 54 Schleppabstand aus.

 Istposition Version 0

 Schleppabstand Version 0
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.1.3.2 Geschwindigkeitsregler

Begrenzung

E65 E66

Tiefpass

C36

PI-Regler

C31 C32
C37

100 % - C37

Derating
Drehzahlregler

B15 C39

gesteuerte
Drehmomentvorgabe

B62 C21 C30

TRUE

FALSE

>=
5 %
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setzt sich aus einem Beschleunigungsmoment und 
hleunigungsmoment wird aus der Massenträgheit 
er Beschleunigung berechnet. C21 geht nicht in das 
ses wird nur aus der Bremsrampe berechnet.

1 werden am E166 Iq-Soll sichtbar. Wenn das 
tmoment deutlich kleiner ist als C21 kommt es zu 

n und großen stationären Drehzahlabweichungen. 
 ist als das Lastmoment kann der Motor nicht 

heit von Last zu Motor. C30 geht in die Berechnung 
 Bremsmomente im Bereich kleiner Drehzahlen (< 5 

B1

B6

C2

otor Version 0

Last

C21

n1

n2

Konstantfahrt Bremsen

Bremsmoment
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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nfrequenz des Motors, lt. Typenschild. Durch die Parameter B14 und B15 
 die Steigung der U/f-Kennlinie, und damit die Charakteristik des Antriebes 

tgelegt. Die U/f-Kennlinie bestimmt bei welcher Frequenz (B15 f-Nenn) der 
tor mit Nennspannung (B14 U-Nenn) betrieben wird. Spannung und 
quenz können über den Nennpunkt hinaus linear erhöht werden. Obere 
nnungsgrenze ist dabei die anliegende Netzspannung. STÖBER 
temmotoren bis Baugröße 112 bieten die Möglichkeit des Stern-/
ieckbetriebs. Der Dreiecksbetrieb mit 400 V ermöglicht eine 
stungserhöhung um den Faktor 1,73 und einen erweiterten Stellbereich mit 
stantem Moment. Der Motor hat in dieser Schaltungsvariante einen 
öhten Strombedarf. Stellen Sie die folgenden Punkte sicher:
Der Antriebsregler ist für die entsprechende Leistung ausgelegt (PDreieck = 
1,73 · PStern).
B12 (I-Nenn) ist auf den entsprechenden Motornennstrom parametriert 
(IDreieck = 1,73 · IStern).

gheitsmoment J bei Synchron-Servomotoren und Asynchronmotoren oder 
sse des Schlittens bei Linearmotoren.

21 geben Sie konstantes Lastmoment bei kleinen Drehzahlen (<5 % B13 
ndrehzahl) in der Steuerart B20 = 3:ASM - Sensorlose Vektorregelung vor. 

 größere Drehzahlen ist C21 ohne Bedeutung.  (Reibung, Gewichtskraft bei 
tikalen Achsen etc.). Bezugsgröße für C21 ist B18 Bezugsdrehmoment/ -
ft, das in C21 vorgegebene Moment bezieht sich immer auf die Motorwelle.

Das Gesamtdrehmoment 
C21 zusammen. Das Besc
des Gesamtsystems und d
Bremsmoment mit ein, die

Die Auswirkungen von C2
tatsächlich anliegende Las
einem ruckhaften Anfahre
Wenn C21 deutlich kleiner
beschleunigen.

Verhältnis der Massenträg
der Beschleunigungs- und
% Nenndrehzahl) ein.

5  Motornennfrequenz Version 0

2  Trägheit Version 0

1  Anlaufdrehmoment Version 0

C30  J-Last / J-M

M

Mmotor

E166 Iq-Soll

Beschleunigungs-
moment

C21

Beschleunigen
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llwert wird am Ausgang des 
us zwei Komponenten gebildet, deren Verhältnis 
:

PI-Geschwindigkeitsreglers (Anteil entspricht 100 % 

es PI-Geschwindigkeitsreglers (Anteil entspricht 

ik ist C37 = 0 % zu setzen, der Sollwert-Tiefpass mit 
 damit außer Kraft gesetzt. Zur Dämpfung von 

bis auf 100 % erhöht werden.

 Sie das Derating des Drehzahlreglers im 

schwindigkeitssollwertes bezogen auf die 

schwindigkeitssollwerts bezogen auf 
m Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
umme aus Ausgang Lageregler und v-

egler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
le an.

C3

C3

C3

lter Version 0

eschwindigkeitsregler Version 0

r Version 0

indigkeit für v-Regler Version 0
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portional-Verstärkung des Geschwindigkeitsglers.
 P-Anteil des Geschwindigkeitsreglers liefert bei C31 = 100% und einer 

schwindigkeitsabweichung von 32 Upm bei Asynchronmotoren und 
chron-Servomotoren das Stillstandsmoment M0 als Sollwert an den Strom- 
. Drehmomentregler.
 P-Anteil des Geschwindigkeitsreglers liefert bei C31 = 100% und einer 
schwindigkeitsabweichung von 3,2m/min bei Synchron-Linearmotoren die 
lstandskraft F0 als Sollwert an den Strom- bzw. Kraftregler.

tkonstante des I-Anteils im Geschwindigkeitsregler. Eine kleine 
hstellzeit hat eine hohe Integrationsgeschwindigkeit zur Folge und erhöht 
it die statische Steifigkeit des Antriebs. Eine kleine Nachstellzeit kann bei 

amischen Vorgängen zum Überschwingen in der Zielposition führen. In 
sem Fall ist C32 zu erhöhen. Mit C32 < 1 ms wird der I-Regler deaktiviert.
 I-Anteil des Geschwindigkeitsreglers liefert bei C31 = 100 % und einer 
hzahlabweichung von 32 Upm nach der Nachstellzeit C32 das 
tornennmoment-/kraft als Sollwert für den Strom- bzw. Drehmoment-/
ftregler.

ttungszeitkonstante für den Drehmoment-/Kraftsollwert am Ausgang des 
schwindigkeitsreglers in ms. Dient zur Unterdrückung von Schwingungen 
 Resonanzen. Die Wirkung der Drehmoment-/Kraftglättung wird mit C37 
iert.

Der Drehmoment-/Kraftso
Geschwindigkeitsreglers a
durch C37 beeinflusst wird
• Direkter Ausgang des 

- C37).
• Geglätteter Ausgang d

C37).
Für eine maximale Dynam
der Zeitkonstante C36 wird
Schwingungen kann C37 

Mit dem Parameter stellen
Feldschwächbereich ein.

Anzeige des aktuellen Ge
Motorwelle.

Anzeige des aktuellen Ge
Benutzereinheiten nach de
Betriebsart Lage wird die S
Vorsteuerung (=Drehzahlr
bezogen auf die Motorwel

1  Proportionalverstärkung v-Regler Version 0

2  Nachstellzeit v-Regler Version 0

6  Tiefpass M/F-Soll Version 0

C37  M/F-Soll Fi

C39  Derating G

E06  v-Soll Moto

E07  Sollgeschw
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mentan wirksame positive Drehmoment--/Kraftgrenze. Bezugswert für 
seitige Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung B18.

mentan wirksame negative Drehmoment-/Kraftgrenze bezogen auf B18. 
ugswert für lastseitige Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung 
.

uelle Motorgeschwindigkeit.
spricht der aktuellen Motorencoder Geschwindigkeit E15 bei Verwendung 
es Motorencoders B26. Wird der Antrieb ohne Encoder betrieben wird diese 
schwindigkeit rechnerisch über das Motormodell ermittelt.

5  aktuelles positives M/F-max. Version 0

6  aktuelles negatives M/F-max. Version 0

1  v-Motor Version 1
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.1.3.3 Steuerart

Schlupf-
berechnung

B13 B15 B63

Magnetisierungs-
kennlinie

B55

n    f

E91

B10

Schlupffrequenz

E172

E170
M/F-Soll aus

schwindigkeitsregler

Feldregelung

B92

f

/f-Kennlinie

Istmagnetisierung

Zulässiger
Maximalstrom

Strombegrenzung

Z
Max

E90

B15 B55

Effizienzregler Sollm

E93

B69

E05

E166

C39
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kung SLVC-HP einstellen
sst die dynamischen Eigenschaften des Motors 
t und das Überschwingverhalten der Drehzahl).
nn anhand des Drehzahlverlaufs überprüft werden. 
e ein Encoder vorhanden ist, sollte als Istdrehzahl 

dernfalls E91. B47 sollte nicht kleiner als 1 % von 
erten kann der Antrieb instabil werden, die 

 oszilliert mit mechanischer Frequenz. Durch 
 Überschwinger in der Drehzahl gedämpft werden, 
Schwingungen in Strom und Drehzahl.

otorencoder B48 (  zu klein)
otorencoder B48 (  zu groß)
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ivieren Sie die encoderlose Steuerart SLVC-HP mit B20 = 3:SLVC-HP.
endungsgebiete für die SLVC-HP sind Antriebe mit
großen Beschleunigungen,
wechselnden Belastungen und
großen Belastungen während dem Anlaufen des Motors.

 der Inbetriebnahme der Steuerart SLVC-HP werden die Parameter B46, 
 und B48 optimiert. Dies können Sie automatisiert mit der Aktion B45 
C-HP einmessen durchführen (s. Kapitel 10.2.3.4 B45 Aktion SLVC 

messen).
die Durchführung der Aktion B45 nicht möglich, beachten Sie die 
hfolgende Beschreibung für eine manuelle Einstellung.
 Regelgüte der Steuerart SLVC-HP hängt außerdem davon ab, wie exakt 
 Werte B52 Statorinduktivität, B53 Statorwiderstand und B54 Streuziffer 
. Für Fremdmotoren können Sie zum Einmessen dieser Parameter die 

ion B41 einsetzen (s. Kapitel 10.2.3.3 B41 Motor einmessen). 

 Integralverstärkung SLVC-HP einstellen
ser Parameter beeinflusst die dynamischen Eigenschaften des Motors. Je 
ßer B48 ist, desto schneller kann das Motormodell der tatsächlichen 
hzahl folgen. 
 korrekte Einstellung kann anhand des Drehzahlverlaufs überprüft werden. 
ls bei der Inbetriebnahme ein Encoder vorhanden ist, sollte E15 n-
torencoder betrachtet werden, andernfalls E91.
nn der Motor trotz ausreichend großer Drehmomentgrenzen der 
gestellten Drehzahlrampe nicht folgen kann, muss B48 erhöht werden. Zu 
ße Werte führen zur Störung 56:Overspeed.

B47 Proportionalverstär
Dieser Parameter beeinflu
(insbesondere die Stabilitä
Die korrekte Einstellung ka
Falls bei der Inbetriebnahm
E15 betrachtet werden, an
B48 sein. Bei zu kleinen W
resultierende Schwingung
Erhöhung von B47 können
zu große Werte führen zu 

E07 n-nach-Rampe
E91 n-Motor E15 n-M bzw. 
E91 n-Motor E15 n-M bzw. 
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, lt. Typenschild. Durch die Parameter B14 und B15 
ennlinie, und damit die Charakteristik des Antriebes 
ie bestimmt bei welcher Frequenz (B15 f-Nenn) der 
(B14 U-Nenn) betrieben wird. Spannung und 
n Nennpunkt hinaus linear erhöht werden. Obere 
i die anliegende Netzspannung. STÖBER 

öße 112 bieten die Möglichkeit des Stern-/
cksbetrieb mit 400 V ermöglicht eine 

n Faktor 1,73 und einen erweiterten Stellbereich mit 
Motor hat in dieser Schaltungsvariante einen 
llen Sie die folgenden Punkte sicher:
ür die entsprechende Leistung ausgelegt (PDreieck = 

n entsprechenden Motornennstrom parametriert 
.

B1

geschwindigkeit Version 0

frequenz Version 0
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 Rückführung Beobachter einstellen
ser Parameter beeinflusst die Genauigkeit der SLVC-HP. Bei zu großen 
r zu kleinen Werten steigt die stationäre Abweichung zwischen Soll- und 
rehzahl. Der Betrag der Rückführung ist eine Möglichkeit dem Beobachter 
zuteilen, wie genau die Maschinenkonstanten B54 Streuziffer, B52 
torinduktivität und B53 Statorwiderstand bestimmt wurden. Je kleiner die 
kführung gewählt wird, desto mehr verlässt sich der Beobachter auf diese 
stanten.

ahl der Pole eines Synchron-Servomotors oder eines Asynchronmotors.
bei Fremdmotoren die Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
gabe mit 2 multipliziert werden.
ammenhang zwischen Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
nfrequenz fN in Hz des Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

Nenndrehzahl in Upm bei 
min bei Linearantrieben, lt

Nennfrequenz des Motors
wird die Steigung der U/f-K
festgelegt. Die U/f-Kennlin
Motor mit Nennspannung 
Frequenz können über de
Spannungsgrenze ist dabe
Systemmotoren bis Baugr
Dreieckbetriebs. Der Dreie
Leistungserhöhung um de
konstantem Moment. Der 
erhöhten Strombedarf. Ste
• Der Antriebsregler ist f

1,73 · PStern).
• B12 (I-Nenn) ist auf de

(IDreieck = 1,73 · IStern)

0  Motorpolzahl Version 0

E07 n-nach-Rampe
E91 n-Motor E15 n-Motorencoder B48 bzw.  (  zu klein)
E91 n-Motor E15 n-Motorencoder B47 bzw.  (  zu groß)

mech. Frequenz

B13  Motornenn

B15  Motornenn
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nflusst die dynamischen Eigenschaften des 

sto besser sind die dynamischen Eigenschaften.
sto geringer ist die Stromaufnahme in einem 

 Sie das Derating des Drehzahlreglers im 

pitzenwert).

er Effektivwert).

gelegten Spannung.

B5

B6

B6

grenze Feldschwächung Version 0

eschwindigkeitsregler Version 0

reisspannung Version 0

Version 0

Version 0
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 Parameter gibt an, wie stark der Motor im Nennpunkt magnetisch gesättigt 
Der Parameter ist für die Regelgenauigkeit der Steuerarten 2:ASM - 
torregelung und 3:ASM - Sensorlose Vektorregelung im 

dschwächbereich wichtig.

hältnis von Kippmoment des Motors zu seinem Nennmoment.

 Steuerarten B20 = 2:ASM - Vektorregelung und 3:ASM - Sensorlose 
torregelung verfügen über einen Effizienzregler. Dieser versucht den Motor 
einem energetisch optimalen Punkt zu betreiben. Ausgangsgröße dieses 
lers ist die Sollmagnetisierung, welche durch den Strom in d-Richtung 

2: Id) angeregelt wird. Der Parameter B69 Minimale Magnetisierung 
lastbereich ist die untere Grenze der Sollmagnetisierung im Teillastbereich. 
Feldschwächbereich können auch kleinere Magnetisierungen auftreten als 
69 eingestellt.
rmation

größer B69 eingestellt ist, desto größer ist die mögliche Dynamik. 100% 
eutet maximale Dynamik und kleinste Effizienz.

Bei kleinen Werten von B6
Proportionalverstärkung n
Schwingungen neigt.

Eintrittspunkt in die Feldsc
Der eingestellte Wert beei
Antriebes.
Einstellhinweise:
• Je kleiner der Wert de
• Je größer der Wert de

Betriebspunkt.

Mit dem Parameter stellen
Feldschwächbereich ein.

Zwischenkreisspannung (S

Motorspannung (Verkettet

Frequenz der am Motor an

5  Sättigungskoeffizient Magnetisierung Version 0

Information
Für die meisten Motoren und Anwendungen ist der Defaultwert 
ausreichend. Erst bei Anschluss eines Fremdmotors sind unter 
Umständen Anpassungen notwendig. In solchen Fällen kann der 
Wert durch die Aktion B41 eingemessen werden. Führen Sie diese 
Anpassung jedoch erst nach Rücksprache mit STÖBER durch.

3  (M/F)kipp / (M/F)nenn Version 0

9  Minimale Magnetisierung Teillastbereich Version 0

B92  Spannungs

C39  Derating G

E03  Zwischenk

E04  U-Motor

E05  f1-Motor
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otorseitige Betrachtung B18.
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E1

E9

E9

E9
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Version 0

Version 0

Version 0

Version 0
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

uelle Motorencoder Geschwindigkeit.
 dem in B26 angegebenen Motorencoder ermittelte und mit dem 

torencoder Geschwindigkeitstiefpass C34 gefilterte Geschwindigkeit.
nn die Steuerart in B20 keinen Encoder erfordert und in B26 kein Encoder 
ametriert ist, dann wird die aus dem Motormodell berechnete 
schwindigkeit angezeigt.

eige des aktuellen Drehmomentes bzw. Kraft in Prozent. Im Gegensatz zu 
 ungeglättet. Bezugswert für lastseitige Betrachtung ist C09, für 

torseitige Betrachtung B18.

uelle Motorgeschwindigkeit.
spricht der aktuellen Motorencoder Geschwindigkeit E15 bei Verwendung 
es Motorencoders B26. Wird der Antrieb ohne Encoder betrieben wird diese 
schwindigkeit rechnerisch über das Motormodell ermittelt.

gnetisierungsstrom in Ampere.

hmomenterzeugender Strom in Ampere.

Sollwert des Magnetisieru

Sollwert für den Drehmom

Nur für Steuerarten mit Dr
gefordertes Solldrehmome
Betrachtung ist C09, für m

Intern berechneter drehmo
Entspricht dem Nennstrom
bei Synchronservomotore

5  v-Motorencoder Version 1

0  M/F-Ist Version 0

1  v-Motor Version 1

2  I-d Version 0

3  I-q Version 0

E165  Id-Soll

E166  Iq-Soll

E170  M/F-soll

E172  Iq-Referenz
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lers für den drehmoment--/krafterzeugenden Anteil 
ter 0,3 ms führt zu einer Integralverstärkung von 0 
en Nachstellzeit).

es Drehmoment--/ Kraftreglers.

lers für den flusserzeugenden Anteil in ms. Eine 
hrt zu einer Integralverstärkung von 0 (entspricht 
llzeit).

B2

E16

E16

ellung dieses Parameters ist von B20 abhängig. Bei 
nes Synchron-Servomotor oder Synchron-
rd in B24 der Wert 8:8kHz eingetragen. Bei 
ner Asynchronmaschine erhält B24 den Wert 

atik

it Drehmoment-/ Kraftregler Version 0

alverstärkung Drehmoment-/ Version 0

it Flussregler Version 0
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.1.3.4 Stromregler

tfrequenz des Antriebsregler Leistungsteils.
 Erhöhen der Taktfrequenz verbessert die Regelungsdynamik und reduziert 
 Geräuschentwicklung, hat aber erhöhte Verluste zur Folge (Derating des 
stungsteils R04, R26).
inigen Betriebszuständen wird die Taktfrequenz vom Antriebsregler selbst 
ndert. Die momentan aktive Taktfrequenz wird in E151 angezeigt.

Nachstellzeit des Stromreg
in ms. Eine Einstellung un
(entspricht einer unendlich

Proportionalverstärkung d

Nachstellzeit des Stromreg
Einstellung unter 0,3 ms fü
einer unendlichen Nachste

4  Taktfrequenz Version 2

5

E92

PID-Regler

B64 B65 B68

E98

PWM

B24

M

6

E93

PID-Regler

B66 B67 B68

E99

Information
Die Werkseinst
Verwendung ei
Linearmotor wi
Verwendung ei
4:4kHz.

4: 4kHz
8: 8kHz
16: 16kHz
17: 4 + 8 kHz Automatik
18: 8 + 16 kHz Automatik
19: 4 + 8 + 16 kHz Autom

B64  Nachstellze

B65  Proportion
Kraftregler

B66  Nachstellze
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portionalverstärkung des Flussreglers.

nteil des Drehmomentreglers.

gnetisierungsstrom in Ampere.

hmomenterzeugender Strom in Ampere.

nnung in d-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

nnung in q-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

lwert des Magnetisierungsstroms.

lwert für den Drehmomenterzeugenden Strom in A.

7  Proportionalverstärkung Flussregler Version 0

8  Kd-Iq Version 0

2  I-d Version 0

3  I-q Version 0

8  Ud Version 1

9  Uq Version 1

65  Id-Soll Version 0

66  Iq-Soll Version 0



ID 4 345

Optimieren15
Ha

15

15

E07

N
(M
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.1.4 B20 = ASM – U/f-Schlupfkompensiert

.1.4.1 Lageregler

Begrenzung

-I10 I10

Tiefpass

C33

x-Soll aus
Profilgenerator

I80

I84

Totband

I23

P-Regler

I20

v-Soll aus
Profilgenerator

E161

I25

icht bei Motionbefehlen ohne Lageregelung
OVE_SPEED und MOVE_TORQUE)
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I10
Die

otor- und Positionsencoder getrennt, werden I88 

ines P-Verhalten). Der Kv-Faktor wird auch als 
ng bezeichnet.

mit der Einheit [m/min/mm] angegeben. Dies 
.

s.
on Reibungs oder Umkehrspiel bedingten 
sondere bei Verwendung eines externen 

erung des Lagereglers.
digkeitsprofil wird auf den Ausgang des Lagereglers 

teuerung entlastet den Lageregler und reduziert 
r.
ntrieb bei konstanter Geschwindigkeit ohne einen 

 neigt aber zum Überschwingen in der Zielposition. 
5 in den meisten Applikation bei 60 ... 95 %.

C3

E0

E1

I10

Lagereglerverstärkung) Version 0

geregler Version 0

d muss kleiner als das Positionierfenster I22 sein, 
icht der Antrieb seine Zielposition nicht.

igkeits-Vorsteuerung Version 0
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lwertglättung. Bei Sollwertrauschen, schwingender Mechanik oder großen 
mdmassen sollte C33 erhöht werden.

eige des aktuellen Geschwindigkeitssollwerts bezogen auf 
utzereinheiten nach dem Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
riebsart Lage wird die Summe aus Ausgang Lageregler und v-
steuerung (=Drehzahlregler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
ogen auf die Motorwelle an.

 Geschwindigkeitssollwert am Ausgang des Profilgenerators. Entspricht bei 
eregelung der Geschwindigkeitsvorsteuerung.

ximale Geschwindigkeit als Begrenzung für
CiA 402 Homing mode: A587
CiA 402 Tippen: I12

lösungsgrenze für Ereignis 56:Overspeed:
 x 1,111 > gemessene Geschwindigkeit.
 gemessene Geschwindigkeit entspricht I88.

Ab Firmware 6.0-B: Sind M
und E91 x I240[1] geprüft.

Lagereglerverstärkung (re
Geschwindigkeitsverstärku
Er wird gelegentlich auch 
entspricht genau 0,06 · I20

Tote Zone des Lageregler
Nützlich zur Vermeidung v
Ruheschwingungen, insbe
Lageencoders.

Geschwindigkeits-Vorsteu
Das errechnete Geschwin
aufgeschaltet.
Die Geschwindigkeits-Vors
dadurch den Schleppfehle
Bei I25 = 100 % fährt der A
stationären Schleppfehler,
Aus diesem Grund liegt I2

3  Tiefpass v-soll Version 0

7  Sollgeschwindigkeit für v-Regler Version 0

61  v-leit Version 0

 Maximale Geschwindigkeit Version 0

Information
Die Begrenzung erfolgt ohne Eintritt des Ereignisses 
54:Schleppabstand. 

I20  Kv-Faktor (

I23  Totband La

Information
Das I23 Totban
ansonsten erre

I25  Geschwind
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 Überschwingen in der Zielposition kann neben einer Reduzierung von I25 
h durch eine Erhöhung von C32 (Zeitkonstante I-Anteil) bekämpft werden.

eige der Istposition (ohne Losekompensation).

eige der aktuellen Positionsabweichung.
gt der Schleppabstand I84 oberhalb des zulässigen Maximums I21, löst der 
rieb das in U22 eingestellte Ereignis 54 Schleppabstand aus.

 Istposition Version 0

 Schleppabstand Version 0
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.1.4.2 Steuerart
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E99
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1.4.2.1 B21 = 0: linear

B53

n    f

3

B12
E05

U/f Kennlinie Begrenzung

B14 B15 B22 -A36 A36

E09

Integrator

7

E91

B10

Schlupffrequenz

Drehzahlreduktion aus
Drehmomentbegrenzung

Zulässiges
Maximalmoment

Istmagnetisierung

Zulässiger
aximalstrom

Magnetisierungs-
kennlinie

Drehmoment-
berechnung

Drehmoment-
begrenzung

Schwingungs-
dämpfung

Schlupf-
berechnung

Tiefpass

B55

E65 E66

E90

E165

2

3

E166

E170

E172

B13 B15 B63

B31
B32

U

f
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hild. Beachten Sie bei Asynchronmotoren die 
n Sie deshalb auf die Übereinstimmung der 

, lt. Typenschild. Durch die Parameter B14 und B15 
ennlinie, und damit die Charakteristik des Antriebes 
ie bestimmt bei welcher Frequenz (B15 f-Nenn) der 
(B14 U-Nenn) betrieben wird. Spannung und 
n Nennpunkt hinaus linear erhöht werden. Obere 
i die anliegende Netzspannung. STÖBER 

öße 112 bieten die Möglichkeit des Stern-/
cksbetrieb mit 400 V ermöglicht eine 

n Faktor 1,73 und einen erweiterten Stellbereich mit 
Motor hat in dieser Schaltungsvariante einen 
llen Sie die folgenden Punkte sicher:
ür die entsprechende Leistung ausgelegt (PDreieck = 

n entsprechenden Motornennstrom parametriert 
.

gung der U/f-Kennlinie. Die Steigung bei U/f-Faktor 
n (B14) und f-Nenn (B15) festgelegt.

A3

B1

B1

B1

spannung Version 0

frequenz Version 0

Version 0
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X10 angeschlossene, effektive Netzspannung.
bhängigkeit von der aktuellen Zwischenkreisspannung und A36 wird das 
erelais verschleißarm angesteuert.
er Steuerart B20 = 64: SSM - Vektorregelung beeinflusst A36 den 
dschwächbetrieb. Aus A36 ergibt sich ein Grenzwert. 
ischenkreisspannungen über diesem Grenzwert werden im 
dschwächbetrieb nicht berücksichtigt um Schwingungen im Motorstrom zu 
meiden.

ahl der Pole eines Synchron-Servomotors oder eines Asynchronmotors.
bei Fremdmotoren die Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
gabe mit 2 multipliziert werden.
ammenhang zwischen Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
nfrequenz fN in Hz des Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

nstrom in A, lt. Typenschild.

ndrehzahl in Upm bei rotatorischen Motoren, Nenngeschwindigkeit in m/
 bei Linearantrieben, lt. Typenschild.

Nennspannung lt. Typensc
Schaltungsart (Y/∆)! Achte
Parameter B11 ... B15!

Nennfrequenz des Motors
wird die Steigung der U/f-K
festgelegt. Die U/f-Kennlin
Motor mit Nennspannung 
Frequenz können über de
Spannungsgrenze ist dabe
Systemmotoren bis Baugr
Dreieckbetriebs. Der Dreie
Leistungserhöhung um de
konstantem Moment. Der 
erhöhten Strombedarf. Ste
• Der Antriebsregler ist f

1,73 · PStern).
• B12 (I-Nenn) ist auf de

(IDreieck = 1,73 · IStern)

Korrekturfaktor für die Stei
= 100 % wird durch U-Nen

6  U-Netz Version 0

0  Motorpolzahl Version 0

2  Motornennstrom Version 0

3  Motornenngeschwindigkeit Version 0

B14  Motornenn

B15  Motornenn

B22  U/f-Faktor
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 Leerlauf zu Resonanzschwingungen neigen. Eine 
s B31 bewirkt bei B20 = 1:ASM - U/f-
ämpfung dieser Schwingungen. Bei 
 sind Werte im Bereich 60 ... 100 % geeignet.

keit der Steuerart 1:ASM - U/f-Schlupfkompensiert 
sich durch B32 beeinflussen. Je kleiner B32 desto 
s Antriebes.

 Motorwicklung in Ohm. Bearbeiten Sie den 
otoren. Der Wert kann mit der Aktion B41 

t des Motors zu seinem Nennmoment.

gelegten Spannung.

B2

B2

4: 
8: 
16
17
18
19

gungsdämpfung Version 0

ik Version 0

rstand Version 0

 (M/F)nenn Version 0

Version 0
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er Boost versteht man eine Spannungsanhebung im unteren Drehzahl-
eich, wodurch ein höheres Anlaufmoment zur Verfügung steht. Mit einem 
st von 100 % fließt der Motornennstrom bei 0 Hz. Zur Festlegung der erfor-

lichen Boost-Spannung muss der Ständerwiderstand des Motors bekannt sein.
ren Sie deshalb bei Motoren ohne elektronisches Typenschild unbedingt 
 Motor einmessen durch.

 STÖBER-Standardmotoren ist der Ständerwiderstand des Motors durch 
 Motorauswahl festgelegt.

tfrequenz des Antriebsregler Leistungsteils.
 Erhöhen der Taktfrequenz verbessert die Regelungsdynamik und reduziert 
 Geräuschentwicklung, hat aber erhöhte Verluste zur Folge (Derating des 
stungsteils R04, R26).
inigen Betriebszuständen wird die Taktfrequenz vom Antriebsregler selbst 
ndert. Die momentan aktive Taktfrequenz wird in E151 angezeigt.

Große Motoren können im
Erhöh-ung des Parameter
Schlupfkompensiert eine D
problematischen Antrieben

Die Reaktionsgeschwindig
auf Laständerungen lässt 
größer ist die Dynamik de

Statorwiderstand RU-V der
Parameter nur bei Fremdm
eingemessen werden.

Verhältnis von Kippmomen

Frequenz der am Motor an

3  U/f-Boost Version 0

4  Taktfrequenz Version 2

Information
Die Werkseinstellung dieses Parameters ist von B20 abhängig. Bei 
Verwendung eines Synchron-Servomotor oder Synchron-
Linearmotor wird in B24 der Wert 8:8kHz eingetragen. Bei 
Verwendung einer Asynchronmaschine erhält B24 den Wert 4:4kHz.

4kHz
8kHz
: 16kHz
: 4 + 8 kHz Automatik
: 8 + 16 kHz Automatik
: 4 + 8 + 16 kHz Automatik

B31  U/f-Schwin

B32  U/f-Dynam

B53  Statorwide

B63  (M/F)kipp /

E05  f1-Motor
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B18

hmomentes bzw. Kraft in Prozent. Im Gegensatz zu 
ert für lastseitige Betrachtung ist C09, für 
B18.

keit.
otorencoder Geschwindigkeit E15 bei Verwendung 
 Wird der Antrieb ohne Encoder betrieben wird diese 
ch über das Motormodell ermittelt.

mpere.

 Strom in Ampere.

 V (verkettete Spitzenspannung).

 V (verkettete Spitzenspannung).

ngsstroms.

E0

E0

E6

E6

Version 0

Version 1

Version 0

Version 0

Version 1

Version 1

Version 0
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eige des aktuellen Geschwindigkeitssollwerts bezogen auf 
utzereinheiten nach dem Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
riebsart Lage wird die Summe aus Ausgang Lageregler und v-
steuerung (=Drehzahlregler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
ogen auf die Motorwelle an.

e des Motors bzw. des Motorencoders.
 Absolutwertencodern wird permanent die Encoderposition ausgelesen und 
iesen Parameter eingetragen.
se Lage ist in allen Betriebsarten verfügbar. Bei Steuerarten ohne 
torencoder wird E09 nachgebildet (ungenau). Nach jedem Neuanlauf der 
se wird dieser Parameter neu initialisiert, d. h. die Position bleibt nicht 
alten.

mentan wirksame positive Drehmoment--/Kraftgrenze. Bezugswert für 
seitige Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung B18.

mentan wirksame negative Drehmoment-/Kraftgrenze bezogen auf B18. 
ugswert für lastseitige Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung 
.

Anzeige des aktuellen Dre
E02 ungeglättet. Bezugsw
motorseitige Betrachtung 

Aktuelle Motorgeschwindig
Entspricht der aktuellen M
eines Motorencoders B26.
Geschwindigkeit rechneris

Magnetisierungsstrom in A

Drehmomenterzeugender

Spannung in d-Richtung in

Spannung in q-Richtung in

Sollwert des Magnetisieru

7  Sollgeschwindigkeit für v-Regler Version 0

9  Motorposition Version 0

5  aktuelles positives M/F-max. Version 0

6  aktuelles negatives M/F-max. Version 0

E90  M/F-Ist

E91  v-Motor

E92  I-d

E93  I-q

E98  Ud

E99  Uq

E165  Id-Soll
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lwert für den Drehmomenterzeugenden Strom in A.

 für Steuerarten mit Drehmomentvorgabe. Momentan vom Drehzahlregler 
ordertes Solldrehmoment bzw. Sollkraft. Bezugswert für lastseitige 
rachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung B18.

rn berechneter drehmomenterzeugender Referenzstrom.
spricht dem Nennstrom bei Asynchronmotoren und dem Stillstandsstrom 
 Synchronservomotoren.

66  Iq-Soll Version 0

70  M/F-soll Version 0

72  Iq-Referenz Version 0
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1.4.2.2 B21 = 1: quadratisch

B53

n    f

B12
U

f

E05
U/f Kennlinie Begre

B14 B15 B22 -A36

E09

Integrator

E91

B10

Schlupffrequenz

Drehzahlreduktion aus
Drehmomentbegrenzung

Zulässiges
Maximalmoment

Istmagnetisierung

ulässiger
ximalstrom

Magnetisierungs-
kennlinie

Drehmoment-
berechnung

Drehmoment-
begrenzung

Schwingungs-
dämpfung

Schlupf-
berechnung

Tiefpass

B55

E90

E165

E166

E170

E172

B13 B15 B63

B31
B32

E65 E66
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, lt. Typenschild. Durch die Parameter B14 und B15 
ennlinie, und damit die Charakteristik des Antriebes 
ie bestimmt bei welcher Frequenz (B15 f-Nenn) der 
(B14 U-Nenn) betrieben wird. Spannung und 
n Nennpunkt hinaus linear erhöht werden. Obere 
i die anliegende Netzspannung. STÖBER 

öße 112 bieten die Möglichkeit des Stern-/
cksbetrieb mit 400 V ermöglicht eine 

n Faktor 1,73 und einen erweiterten Stellbereich mit 
Motor hat in dieser Schaltungsvariante einen 
llen Sie die folgenden Punkte sicher:
ür die entsprechende Leistung ausgelegt (PDreieck = 

n entsprechenden Motornennstrom parametriert 
.

gung der U/f-Kennlinie. Die Steigung bei U/f-Faktor 
n (B14) und f-Nenn (B15) festgelegt.

eine Spannungsanhebung im unteren 
 ein höheres Anlaufmoment zur Verfügung steht. Mit 
eßt der Motornennstrom bei 0 Hz. Zur Festlegung 
pannung muss der Ständerwiderstand des Motors 

otoren ohne elektronisches Typenschild unbedingt 
ch.

A3

B1

B1

B1

B1

frequenz Version 0

Version 0

Version 0
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X10 angeschlossene, effektive Netzspannung.
bhängigkeit von der aktuellen Zwischenkreisspannung und A36 wird das 
erelais verschleißarm angesteuert.
er Steuerart B20 = 64: SSM - Vektorregelung beeinflusst A36 den 
dschwächbetrieb. Aus A36 ergibt sich ein Grenzwert. 
ischenkreisspannungen über diesem Grenzwert werden im 
dschwächbetrieb nicht berücksichtigt um Schwingungen im Motorstrom zu 
meiden.

ahl der Pole eines Synchron-Servomotors oder eines Asynchronmotors.
bei Fremdmotoren die Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
gabe mit 2 multipliziert werden.
ammenhang zwischen Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
nfrequenz fN in Hz des Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

nstrom in A, lt. Typenschild.

ndrehzahl in Upm bei rotatorischen Motoren, Nenngeschwindigkeit in m/
 bei Linearantrieben, lt. Typenschild.

nspannung lt. Typenschild. Beachten Sie bei Asynchronmotoren die 
altungsart (Y/∆)! Achten Sie deshalb auf die Übereinstimmung der 
ameter B11 ... B15!

Nennfrequenz des Motors
wird die Steigung der U/f-K
festgelegt. Die U/f-Kennlin
Motor mit Nennspannung 
Frequenz können über de
Spannungsgrenze ist dabe
Systemmotoren bis Baugr
Dreieckbetriebs. Der Dreie
Leistungserhöhung um de
konstantem Moment. Der 
erhöhten Strombedarf. Ste
• Der Antriebsregler ist f

1,73 · PStern).
• B12 (I-Nenn) ist auf de

(IDreieck = 1,73 · IStern)

Korrekturfaktor für die Stei
= 100 % wird durch U-Nen

Unter Boost versteht man 
Drehzahlbereich, wodurch
einem Boost von 100 % fli
der erforderlichen Boost-S
bekannt sein.
Führen Sie deshalb bei M
B41 Motor einmessen dur

6  U-Netz Version 0

0  Motorpolzahl Version 0

2  Motornennstrom Version 0

3  Motornenngeschwindigkeit Version 0

4  Motornennspannung Version 0

B15  Motornenn

B22  U/f-Faktor

B23  U/f-Boost
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sich durch B32 beeinflussen. Je kleiner B32 desto 
s Antriebes.

 Motorwicklung in Ohm. Bearbeiten Sie den 
otoren. Der Wert kann mit der Aktion B41 

t des Motors zu seinem Nennmoment.

gelegten Spannung.

schwindigkeitssollwerts bezogen auf 
m Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
umme aus Ausgang Lageregler und v-

egler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
le an.

 Motorencoders.
ird permanent die Encoderposition ausgelesen und 

tragen.

B2

4: 
8: 
16
17
18
19

B3

ik Version 0

rstand Version 0

 (M/F)nenn Version 0

Version 0

indigkeit für v-Regler Version 0

ion Version 0
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 STÖBER-Standardmotoren ist der Ständerwiderstand des Motors durch 
 Motorauswahl festgelegt.

tfrequenz des Antriebsregler Leistungsteils.
 Erhöhen der Taktfrequenz verbessert die Regelungsdynamik und reduziert 
 Geräuschentwicklung, hat aber erhöhte Verluste zur Folge (Derating des 
stungsteils R04, R26).
inigen Betriebszuständen wird die Taktfrequenz vom Antriebsregler selbst 
ndert. Die momentan aktive Taktfrequenz wird in E151 angezeigt.

ße Motoren können im Leerlauf zu Resonanzschwingungen neigen. Eine 
öh-ung des Parameters B31 bewirkt bei B20 = 1:ASM - U/f-
lupfkompensiert eine Dämpfung dieser Schwingungen. Bei 

blematischen Antrieben sind Werte im Bereich 60 ... 100 % geeignet.

Die Reaktionsgeschwindig
auf Laständerungen lässt 
größer ist die Dynamik de

Statorwiderstand RU-V der
Parameter nur bei Fremdm
eingemessen werden.

Verhältnis von Kippmomen

Frequenz der am Motor an

Anzeige des aktuellen Ge
Benutzereinheiten nach de
Betriebsart Lage wird die S
Vorsteuerung (=Drehzahlr
bezogen auf die Motorwel

Lage des Motors bzw. des
Bei Absolutwertencodern w
in diesen Parameter einge

4  Taktfrequenz Version 2

Information
Die Werkseinstellung dieses Parameters ist von B20 abhängig. Bei 
Verwendung eines Synchron-Servomotor oder Synchron-
Linearmotor wird in B24 der Wert 8:8kHz eingetragen. Bei 
Verwendung einer Asynchronmaschine erhält B24 den Wert 
4:4kHz.

4kHz
8kHz
: 16kHz
: 4 + 8 kHz Automatik
: 8 + 16 kHz Automatik
: 4 + 8 + 16 kHz Automatik

1  U/f-Schwingungsdämpfung Version 0

B32  U/f-Dynam

B53  Statorwide

B63  (M/F)kipp /

E05  f1-Motor

E07  Sollgeschw

E09  Motorposit
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 Strom in Ampere.

 V (verkettete Spitzenspannung).

 V (verkettete Spitzenspannung).

ngsstroms.

enterzeugenden Strom in A.

ehmomentvorgabe. Momentan vom Drehzahlregler 
nt bzw. Sollkraft. Bezugswert für lastseitige 
otorseitige Betrachtung B18.

menterzeugender Referenzstrom.
 bei Asynchronmotoren und dem Stillstandsstrom 

n.

E6

E6

E9

E9

E9

Version 0

Version 1

Version 1

Version 0

Version 0

Version 0

Version 0
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se Lage ist in allen Betriebsarten verfügbar. Bei Steuerarten ohne 
torencoder wird E09 nachgebildet (ungenau). Nach jedem Neuanlauf der 
se wird dieser Parameter neu initialisiert, d. h. die Position bleibt nicht 
alten.

mentan wirksame positive Drehmoment--/Kraftgrenze. Bezugswert für 
seitige Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung B18.

mentan wirksame negative Drehmoment-/Kraftgrenze bezogen auf B18. 
ugswert für lastseitige Betrachtung ist C09, für motorseitige Betrachtung 
.

eige des aktuellen Drehmomentes bzw. Kraft in Prozent. Im Gegensatz zu 
 ungeglättet. Bezugswert für lastseitige Betrachtung ist C09, für 

torseitige Betrachtung B18.

uelle Motorgeschwindigkeit.
spricht der aktuellen Motorencoder Geschwindigkeit E15 bei Verwendung 
es Motorencoders B26. Wird der Antrieb ohne Encoder betrieben wird diese 
schwindigkeit rechnerisch über das Motormodell ermittelt.

gnetisierungsstrom in Ampere.

Drehmomenterzeugender

Spannung in d-Richtung in

Spannung in q-Richtung in

Sollwert des Magnetisieru

Sollwert für den Drehmom

Nur für Steuerarten mit Dr
gefordertes Solldrehmome
Betrachtung ist C09, für m

Intern berechneter drehmo
Entspricht dem Nennstrom
bei Synchronservomotore

5  aktuelles positives M/F-max. Version 0

6  aktuelles negatives M/F-max. Version 0

0  M/F-Ist Version 0

1  v-Motor Version 1

2  I-d Version 0

E93  I-q

E98  Ud

E99  Uq

E165  Id-Soll

E166  Iq-Soll

E170  M/F-soll

E172  Iq-Referenz
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.1.5 B20 = 0:ASM – U/f-Steuerung

.1.5.1 Lageregler

Begrenzung

-I10 I10

Tiefpass

C33

x-Soll aus
Profilgenerator

I80

I84

Totband

I23

P-Regler

I20

v-Soll aus
Profilgenerator

E161

I25

icht bei Motionbefehlen ohne Lageregelung
OVE_SPEED und MOVE_TORQUE)
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ines P-Verhalten). Der Kv-Faktor wird auch als 
ng bezeichnet.

mit der Einheit [m/min/mm] angegeben. Dies 
.

s.
on Reibungs oder Umkehrspiel bedingten 
sondere bei Verwendung eines externen 

erung des Lagereglers.
digkeitsprofil wird auf den Ausgang des Lagereglers 

teuerung entlastet den Lageregler und reduziert 
r.
ntrieb bei konstanter Geschwindigkeit ohne einen 

 neigt aber zum Überschwingen in der Zielposition. 
5 in den meisten Applikation bei 60 ... 95 %.
Zielposition kann neben einer Reduzierung von I25 
 von C32 (Zeitkonstante I-Anteil) bekämpft werden.

C3

E0

E1

I10

Lagereglerverstärkung) Version 0

geregler Version 0

d muss kleiner als das Positionierfenster I22 sein, 
icht der Antrieb seine Zielposition nicht.

igkeits-Vorsteuerung Version 0
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lwertglättung. Bei Sollwertrauschen, schwingender Mechanik oder großen 
mdmassen sollte C33 erhöht werden.

eige des aktuellen Geschwindigkeitssollwerts bezogen auf 
utzereinheiten nach dem Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
riebsart Lage wird die Summe aus Ausgang Lageregler und v-
steuerung (=Drehzahlregler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
ogen auf die Motorwelle an.

 Geschwindigkeitssollwert am Ausgang des Profilgenerators. Entspricht bei 
eregelung der Geschwindigkeitsvorsteuerung.

ximale Geschwindigkeit als Begrenzung für die Berechnung der Sollwerte 
ch den Motion-Kern.

 Begrenzung gilt nicht bei der Vorgabe zyklisch synchroner Sollwerte im 
troller Based Betrieb.

Lagereglerverstärkung (re
Geschwindigkeitsverstärku
Er wird gelegentlich auch 
entspricht genau 0,06 · I20

Tote Zone des Lageregler
Nützlich zur Vermeidung v
Ruheschwingungen, insbe
Lageencoders.

Geschwindigkeits-Vorsteu
Das errechnete Geschwin
aufgeschaltet.
Die Geschwindigkeits-Vors
dadurch den Schleppfehle
Bei I25 = 100 % fährt der A
stationären Schleppfehler,
Aus diesem Grund liegt I2
Ein Überschwingen in der 
auch durch eine Erhöhung

3  Tiefpass v-soll Version 0

7  Sollgeschwindigkeit für v-Regler Version 0

61  v-leit Version 0

 Maximale Geschwindigkeit Version 1

Information
Die Begrenzung erfolgt ohne Eintritt des Ereignisses 
54:Schleppabstand. 

Information
I10 multipliziert mit 1,111 entspricht der Auslösungsgrenze für das 
Ereignis 56:Overspeed.

I20  Kv-Faktor (

I23  Totband La

Information
Das I23 Totban
ansonsten erre

I25  Geschwind
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eige der Istposition (ohne Losekompensation).

eige der aktuellen Positionsabweichung.
gt der Schleppabstand I84 oberhalb des zulässigen Maximums I21, löst der 
rieb das in U22 eingestellte Ereignis 54 Schleppabstand aus.

 Istposition Version 0

 Schleppabstand Version 0
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chron-Servomotors oder eines Asynchronmotors.
Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
 werden.
 Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
 Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

child.

hild. Beachten Sie bei Asynchronmotoren die 
n Sie deshalb auf die Übereinstimmung der 

, lt. Typenschild. Durch die Parameter B14 und B15 
ennlinie, und damit die Charakteristik des Antriebes 
ie bestimmt bei welcher Frequenz (B15 f-Nenn) der 
(B14 U-Nenn) betrieben wird. Spannung und 
n Nennpunkt hinaus linear erhöht werden. Obere 
i die anliegende Netzspannung. STÖBER 

öße 112 bieten die Möglichkeit des Stern-/
cksbetrieb mit 400 V ermöglicht eine 

n Faktor 1,73 und einen erweiterten Stellbereich mit 
Motor hat in dieser Schaltungsvariante einen 
llen Sie die folgenden Punkte sicher:

A3

B23

E07

hl Version 0

strom Version 0

spannung Version 0

frequenz Version 0
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.1.5.2 Steuerart
1.5.2.1 B21 = 0: linear

X10 angeschlossene, effektive Netzspannung.
bhängigkeit von der aktuellen Zwischenkreisspannung und A36 wird das 
erelais verschleißarm angesteuert.
er Steuerart B20 = 64: SSM - Vektorregelung beeinflusst A36 den 
dschwächbetrieb. Aus A36 ergibt sich ein Grenzwert. 
ischenkreisspannungen über diesem Grenzwert werden im 
dschwächbetrieb nicht berücksichtigt um Schwingungen im Motorstrom zu 
meiden.

Anzahl der Pole eines Syn
Ist bei Fremdmotoren die 
Eingabe mit 2 multipliziert
Zusammenhang zwischen
Nennfrequenz fN in Hz des

Nennstrom in A, lt. Typens

Nennspannung lt. Typensc
Schaltungsart (Y/∆)! Achte
Parameter B11 ... B15!

Nennfrequenz des Motors
wird die Steigung der U/f-K
festgelegt. Die U/f-Kennlin
Motor mit Nennspannung 
Frequenz können über de
Spannungsgrenze ist dabe
Systemmotoren bis Baugr
Dreieckbetriebs. Der Dreie
Leistungserhöhung um de
konstantem Moment. Der 
erhöhten Strombedarf. Ste

6  U-Netz Version 0

B53

n    f

B12

U

f

E05

U/f Kennlinie Begrenzung

B14 B15 B22 -A36 A36

E99

E98

PWM

E09

B24Integrator

E91

B10

M

B10  Motorpolza

B12  Motornenn

B14  Motornenn

B15  Motornenn
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 Motorwicklung in Ohm. Bearbeiten Sie den 
otoren. Der Wert kann mit der Aktion B41 

gelegten Spannung.

schwindigkeitssollwerts bezogen auf 
m Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
umme aus Ausgang Lageregler und v-

egler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
le an.

B2

B2

B2

ellung dieses Parameters ist von B20 abhängig. Bei 
nes Synchron-Servomotor oder Synchron-
rd in B24 der Wert 8:8kHz eingetragen. Bei 
ner Asynchronmaschine erhält B24 den Wert 

atik

rstand Version 0

Version 0

indigkeit für v-Regler Version 0
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Der Antriebsregler ist für die entsprechende Leistung ausgelegt (PDreieck = 
1,73 · PStern).
B12 (I-Nenn) ist auf den entsprechenden Motornennstrom parametriert 
(IDreieck = 1,73 · IStern).

rekturfaktor für die Steigung der U/f-Kennlinie. Die Steigung bei U/f-Faktor 
00 % wird durch U-Nenn (B14) und f-Nenn (B15) festgelegt.

er Boost versteht man eine Spannungsanhebung im unteren 
hzahlbereich, wodurch ein höheres Anlaufmoment zur Verfügung steht. Mit 
em Boost von 100 % fließt der Motornennstrom bei 0 Hz. Zur Festlegung 
 erforderlichen Boost-Spannung muss der Ständerwiderstand des Motors 
annt sein.
ren Sie deshalb bei Motoren ohne elektronisches Typenschild unbedingt 
 Motor einmessen durch.

 STÖBER-Standardmotoren ist der Ständerwiderstand des Motors durch 
 Motorauswahl festgelegt.

tfrequenz des Antriebsregler Leistungsteils.
 Erhöhen der Taktfrequenz verbessert die Regelungsdynamik und reduziert 
 Geräuschentwicklung, hat aber erhöhte Verluste zur Folge (Derating des 
stungsteils R04, R26).
inigen Betriebszuständen wird die Taktfrequenz vom Antriebsregler selbst 
ndert. Die momentan aktive Taktfrequenz wird in E151 angezeigt.

Statorwiderstand RU-V der
Parameter nur bei Fremdm
eingemessen werden.

Frequenz der am Motor an

Anzeige des aktuellen Ge
Benutzereinheiten nach de
Betriebsart Lage wird die S
Vorsteuerung (=Drehzahlr
bezogen auf die Motorwel

2  U/f-Faktor Version 0

3  U/f-Boost Version 0

4  Taktfrequenz Version 2

Information
Die Werkseinst
Verwendung ei
Linearmotor wi
Verwendung ei
4:4kHz.

4: 4kHz
8: 8kHz
16: 16kHz
17: 4 + 8 kHz Automatik
18: 8 + 16 kHz Automatik
19: 4 + 8 + 16 kHz Autom

B53  Statorwide

E05  f1-Motor

E07  Sollgeschw
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e des Motors bzw. des Motorencoders.
 Absolutwertencodern wird permanent die Encoderposition ausgelesen und 
iesen Parameter eingetragen.
se Lage ist in allen Betriebsarten verfügbar. Bei Steuerarten ohne 
torencoder wird E09 nachgebildet (ungenau). Nach jedem Neuanlauf der 
se wird dieser Parameter neu initialisiert, d. h. die Position bleibt nicht 
alten.

uelle Motorgeschwindigkeit.
spricht der aktuellen Motorencoder Geschwindigkeit E15 bei Verwendung 
es Motorencoders B26. Wird der Antrieb ohne Encoder betrieben wird diese 
schwindigkeit rechnerisch über das Motormodell ermittelt.

nnung in d-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

nnung in q-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

9  Motorposition Version 0

1  v-Motor Version 1

8  Ud Version 1

9  Uq Version 1
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Polpaarzahl angegeben, muss dieser Wert vor der 
 werden.
 Polzahl, Nenndrehzahl nN in Upm und der 
 Motors: B10 = 2·(fN · 60/nN).

child.

hild. Beachten Sie bei Asynchronmotoren die 
n Sie deshalb auf die Übereinstimmung der 

, lt. Typenschild. Durch die Parameter B14 und B15 
ennlinie, und damit die Charakteristik des Antriebes 
ie bestimmt bei welcher Frequenz (B15 f-Nenn) der 
(B14 U-Nenn) betrieben wird. Spannung und 
n Nennpunkt hinaus linear erhöht werden. Obere 
i die anliegende Netzspannung. STÖBER 

öße 112 bieten die Möglichkeit des Stern-/
cksbetrieb mit 400 V ermöglicht eine 

n Faktor 1,73 und einen erweiterten Stellbereich mit 
Motor hat in dieser Schaltungsvariante einen 
llen Sie die folgenden Punkte sicher:

A3

B23

E07

hl Version 0

strom Version 0

spannung Version 0

frequenz Version 0
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

1.5.2.2 B21 = 1: quadratisch

X10 angeschlossene, effektive Netzspannung.
bhängigkeit von der aktuellen Zwischenkreisspannung und A36 wird das 
erelais verschleißarm angesteuert.
er Steuerart B20 = 64: SSM - Vektorregelung beeinflusst A36 den 
dschwächbetrieb. Aus A36 ergibt sich ein Grenzwert. 
ischenkreisspannungen über diesem Grenzwert werden im 
dschwächbetrieb nicht berücksichtigt um Schwingungen im Motorstrom zu 
meiden.

Anzahl der Pole eines Syn
Ist bei Fremdmotoren die 
Eingabe mit 2 multipliziert
Zusammenhang zwischen
Nennfrequenz fN in Hz des

Nennstrom in A, lt. Typens

Nennspannung lt. Typensc
Schaltungsart (Y/∆)! Achte
Parameter B11 ... B15!

Nennfrequenz des Motors
wird die Steigung der U/f-K
festgelegt. Die U/f-Kennlin
Motor mit Nennspannung 
Frequenz können über de
Spannungsgrenze ist dabe
Systemmotoren bis Baugr
Dreieckbetriebs. Der Dreie
Leistungserhöhung um de
konstantem Moment. Der 
erhöhten Strombedarf. Ste

6  U-Netz Version 0

B53

n    f

B12

U

f

E05

U/f Kennlinie Begrenzung

B14 B15 B22 -A36 A36

E99

E98

PWM

E09

B24Integrator

E91 M

B10  Motorpolza

B12  Motornenn

B14  Motornenn

B15  Motornenn
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 Motorwicklung in Ohm. Bearbeiten Sie den 
otoren. Der Wert kann mit der Aktion B41 

gelegten Spannung.

schwindigkeitssollwerts bezogen auf 
m Profilgenerator und dem v-Soll Tiefpass. In der 
umme aus Ausgang Lageregler und v-

egler-Sollwert) angezeigt. E06 zeigt denselben Wert 
le an.

 Motorencoders.
ird permanent die Encoderposition ausgelesen und 

tragen.

B2

B2

B2

ellung dieses Parameters ist von B20 abhängig. Bei 
nes Synchron-Servomotor oder Synchron-
rd in B24 der Wert 8:8kHz eingetragen. Bei 
ner Asynchronmaschine erhält B24 den Wert 

rstand Version 0

Version 0

indigkeit für v-Regler Version 0

ion Version 0
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Der Antriebsregler ist für die entsprechende Leistung ausgelegt (PDreieck = 
1,73 · PStern).
B12 (I-Nenn) ist auf den entsprechenden Motornennstrom parametriert 
(IDreieck = 1,73 · IStern).

rekturfaktor für die Steigung der U/f-Kennlinie. Die Steigung bei U/f-Faktor 
00 % wird durch U-Nenn (B14) und f-Nenn (B15) festgelegt.

er Boost versteht man eine Spannungsanhebung im unteren 
hzahlbereich, wodurch ein höheres Anlaufmoment zur Verfügung steht. Mit 
em Boost von 100 % fließt der Motornennstrom bei 0 Hz. Zur Festlegung 
 erforderlichen Boost-Spannung muss der Ständerwiderstand des Motors 
annt sein.
ren Sie deshalb bei Motoren ohne elektronisches Typenschild unbedingt 
 Motor einmessen durch.

 STÖBER-Standardmotoren ist der Ständerwiderstand des Motors durch 
 Motorauswahl festgelegt.

tfrequenz des Antriebsregler Leistungsteils.
 Erhöhen der Taktfrequenz verbessert die Regelungsdynamik und reduziert 
 Geräuschentwicklung, hat aber erhöhte Verluste zur Folge (Derating des 
stungsteils R04, R26).
inigen Betriebszuständen wird die Taktfrequenz vom Antriebsregler selbst 
ndert. Die momentan aktive Taktfrequenz wird in E151 angezeigt.

Statorwiderstand RU-V der
Parameter nur bei Fremdm
eingemessen werden.

Frequenz der am Motor an

Anzeige des aktuellen Ge
Benutzereinheiten nach de
Betriebsart Lage wird die S
Vorsteuerung (=Drehzahlr
bezogen auf die Motorwel

Lage des Motors bzw. des
Bei Absolutwertencodern w
in diesen Parameter einge

2  U/f-Faktor Version 0

3  U/f-Boost Version 0

4  Taktfrequenz Version 0

Information
Die Werkseinst
Verwendung ei
Linearmotor wi
Verwendung ei
4:4kHz.

B53  Statorwide

E05  f1-Motor

E07  Sollgeschw

E09  Motorposit
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se Lage ist in allen Betriebsarten verfügbar. Bei Steuerarten ohne 
torencoder wird E09 nachgebildet (ungenau). Nach jedem Neuanlauf der 
se wird dieser Parameter neu initialisiert, d. h. die Position bleibt nicht 
alten.

uelle Motorgeschwindigkeit.
spricht der aktuellen Motorencoder Geschwindigkeit E15 bei Verwendung 
es Motorencoders B26. Wird der Antrieb ohne Encoder betrieben wird diese 
schwindigkeit rechnerisch über das Motormodell ermittelt.

nnung in d-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

nnung in q-Richtung in V (verkettete Spitzenspannung).

1  v-Motor Version 0

8  Ud Version 1

9  Uq Version 1
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r Motor mit ca. 2000 Upm. Mit der Motorwelle 
ente (z. B. Passfedern) oder nachfolgende Lasten 

hen, falls sich Personen im Bewegungsbereich 
ik nicht für diese Drehzahl ausgelegt ist.

s der Motor und nachfolgende Lasten mit dieser 
rden dürfen!

elemente wie Passfedern!

 durch die Bewegung am Motor und nachfolgenden 
 verletzt werden, z. B. durch Absperrungen.

s Abschalten.
ber die Lokalbedienung freigegeben, kann die 
ßer Verzögerung durch Deaktivieren der Freigabe 

tarten, werden die Parameter des Stromreglers neu 

ktiv sein, wenn Sie die Aktion aktivieren. ein  
it B42[0] = 1:aktiv gestartet, müssen Sie die 

 müssen Sie die Freigabe wieder deaktivieren.

Ak

1.
2.
3.

4.
5.


ktion kommt es in regelmäßigen Abständen zu 
räuschen. Die Aktion dauert ca. 20 Minuten.
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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.1.6 Aktionen mit Freigabe
 folgenden Aktionen unterstützen Sie bei den Motoreinstellungen:
B40 Phasentest
B41 Motor einmessen
B45 SLVC-HP einmessen (nur bei B20 = 3:ASM - Sensorlose 
Vektorregelung)
chten Sie, dass bei diesen Aktionen der Antriebsregler freigegeben 
den muss. Die Durchführung von Aktionen, bei denen der Antriebsregler 
gegeben werden muss, ist in Kapitel 15.1.6.1 Ausführenbeschrieben.

.1.6.1 Ausführen

chten Sie, dass bei diesen Aktionen gezielt Parameterwerte ermittelt 
den. Führen Sie deshalb im Anschluss die Aktion A00 Werte speichern 
ch, damit die Werte netzausfallsicher abgelegt sind.

15.1.6.2 B42 Stromr

WARNUNG!

Personen- und Sachsch
Bei dieser Aktion dreht de
verbunden Kupplungselem
können Schäden verursac
befinden oder die Mechan

 Stellen Sie sicher, das
Drehzahl betrieben we

 Sichern Sie Kupplungs

 Stellen Sie sicher, dass
Lasten keine Personen

ACHTUNG

Gefahr durch verzögerte
 Haben Sie die Aktion ü

Aktion nur mit sehr gro
abgebrochen werden!

Wenn Sie die Aktion B42 s
bestimmt (B64 bis B68).

• Die Freigabe muss ina
• Haben Sie die Aktion m

Freigabe aktivieren.
• Ist die Aktion beendet,

tionen mit Freigabe ausführen

Wechseln Sie in den Gerätezustand Einschaltbereit.
Setzen Sie das erste Element der Aktion auf den Wert 1 (z. B. B40[0] = 1).
Geben Sie den Motor frei.
 Element 1 zeigt den Fortschritt der Aktion (z. B. B40[1] = 33 %).
Warten Sie, bis Element 1 den Wert 100 % anzeigt (z. B. B40[1] = 100 %).
Schalten Sie die Freigabe ab.
Element 2 zeigt das Ergebnis der Aktion an (z. B. B40[2] = 0:fehlerfrei).

Information
Während der A
klackenden Ge
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smodells ergeben einen kleinsten darstellbaren 
01 mm). In I160 kann abgelesen werden, wie viele 
ete Encoder in dem kleinsten darstellbaren 
 sind Rückschlüsse auf  zu erwartende 
glich.

hne zyklische Echtzeit-Sollwertvorgabe durch 

ng pro Positionsschritt größer als 1 ist, dann gibt es 
eme durch die Quantisierung. Es kann aber die 
 Sollwertvorgabe bzw. der Positionsanzeige nicht 
rden. Bei Verwendung einer übergeordneten 
ollwertvorgabe kann dies zu Performance-Einbußen 
im Antriebsregler nutzt unabhängig von den in 
baren Positionsschritten immer die volle 

B4

B4

B4

optimierung (Stillstand) Ergebnis Version 1

ung Version 0
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ach können Sie die gemessenen Werte in B64 bis B68 auslesen.
t während der Aktion eine Schnellhaltanforderung auf, wird der Antrieb 
ort gestoppt. 
 die Dauer der Aktion wird intern die Zykluszeit auf 32 ms gestellt.
dritten Element (B42.2) können Sie folgende Ergebnisse auslesen:
ehlerfrei: Die Aktion wurde ohne Fehler durchgeführt und beendet.
bgebrochen: Die Aktion wurde durch Ausschalten der Freigabe 
ebrochen.

.1.6.3 B49 Stromregleroptimierung Stillstand

 Aktion bestimmt die Parameter für die Stromreglerverstärkung neu (B53, 
 ... B68). Im Gegensatz zur Aktion B42 Stromregleroptimierung dreht sich 

 Motor während der Aktion nicht.
 starten die Aktion in B49[0], beobachten den Fortschritt in B49[1] und 
alten das Ergebnis in B49[2].
die Aktion beendet, können Sie die neuen Werte in B53 sowie B64 ... B68 
lesen.

 starten die Aktion B49 Stromregleroptimierung, in dem Sie B49[0] = 1:aktiv 
zen. Die Aktion bestimmt die Parameter für die Stromreglerverstärkung neu 
3, B64 ... B68). Im Gegensatz zur Aktion B42 Stromregleroptimierung dreht 
 der Motor während der Aktion nicht.

tschritt der Stromregleroptimierung im Stillstand in %.

Nach Abschluss der Aktio
das Ergebnis abgefragt we

15.2 Das Verhä
messbarer

Die Einstellungen des Ach
Positionsschritt (z. B. 0.00
Messschritte der verwend
Positionsschritt hat. Damit
Regelungsperformanz mö

I160 > 1:
Üblich für Anwendungen o
übergeordnete Steuerung.
Wenn die Encoder-Auflösu
keine Lageregelungsprobl
Encoderauflösung bei der
vollständig ausgenutzt we
Steuerung mit zyklischer S
führen. Die Lageregelung 
Benutzereinheiten darstell
Encoderauflösung. 

9 Stromregleroptimierung (Stillstand) Version 0

9[0] Stromregleroptimierung (Stillstand) starten Version 0

9[1] Stromregleroptimierung (Stillstand) Fortschritt Version 0

B49[2] Stromregler

I160  Lageauflös
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0 = 1:
 Anwendungen mit zyklischer Echtzeit-Sollwertvorgabe durch eine 
rgeordnete Steuerung.
 Verwendung der für Steuerungsanbindung empfohlenen Einstellungen 
ibt sich eine Quantisierung von 1 pro Positionsschritt. Damit wird die 
oderauflösung an die Steuerung durchgereicht.

0 < 1:
ht empfohlene, aber mit Einschränkungen verwendbare Einstellung.Wenn 
 Encoderauflösung pro Positionsschritt kleiner als 1 ist, dann kann es 
eregelungsprobleme durch die Quantisierung geben, da nicht jede 
stellbare Position angefahren werden kann. Prüfen Sie, ob Sie evtl. auf 
imalstellen verzichten können oder die Anwendung einen besseren 
oder erfordert. Bei Lageregelung im Antriebsregler müssen Totband und 
itionsfenster mindestens so groß wie die Quantisierung sein.
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.1 31:Kurz-/Erdschluss

.2 32:Kurz/Erd.Int

slösung Level Reaktion
e Hardware-Kurzschlussabschaltung ist aktiv. 
r Ausgangsstrom ist zu groß. Liegt beim Starten 
s Geräts keine Netzspannung an, kann die 
sache auch ein geräteinterner Kurz-/Erdschluss 
in.

Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.
Der Bremschopper wird abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
icklungsschluss Überprüfen Sie den Motor. Tauschen Sie den Motor.

hler im Motorkabel Überprüfen Sie das Kabel Tauschen Sie das Kabel.

schlussfehler Überprüfen Sie den Anschluss, z. B. ob an 
X20 U, V oder W mit PE verbunden wurden.

Korrigieren Sie den Ansch

räteinterner Kurz-/Erdschluss Überprüfen Sie, ob die Störung erst beim 
Freigeben des Umrichters auftritt.

Wenden Sie sich an unse

slösung Level Reaktion
im Einschalten der Steuerteilversorgung wird 
e interne Prüfung durchgeführt. Ein 

rhandener Kurzschluss führt zur Störung. 
raussetzung für die Auslösung dieses 
eignisses ist, dass beim Starten des Geräts die 
tzspannung bereits anliegt.

Störung Diese Störung tritt nur bei ausgeschalte
auf.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
 interner Gerätefehler liegt vor. — Wenden Sie sich an unse
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.3 33:Überstrom

slösung Level Reaktion
r Gesamtmotorstrom überschreitet das 
lässige Maximum.

Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de
drehmoment-/kraftfrei, es sei denn eine
U30 (A29) ist parametriert (Ab Firmwar
eventuell vorhandene Bremse wird ein
angesteuert, falls der Lüft-Override ina

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
 kurze Beschleunigungszeiten. Verlängern Sie die Rampen. Übernehmen Sie diese Ei

Betrieb.

lsch eingestellte 
mentbegrenzungen in den 
rametern C03 und C05.

Stellen Sie kleinere Werte in C03 und C05 
ein.

Übernehmen Sie diese Ei
Betrieb.
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.4 34:Hardw.Defekt

slösung Level Reaktion
 liegt ein Hardwarefehler vor. Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de

drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
PGA Fehler beim Laden der FPGA

Wenden Sie sich an unse

OV-ST Leistungsteil-Speicher defekt (FERAM)

OV-LT Steuerteil-Speicher defekt (EEPROM)

OV-SM Safety-Modul-Speicher defekt (EEPROM)

trommess Die Stromoffsetmessung bei Geräteanlauf 
ergibt zu große Abweichung.

interne Stromversorgung +15 V Spannung zu gering

interne Stromversorgung +15 V Spannung zu hoch

: interne Stromversorgung -15 V Spannung zu gering

: interne Stromversorgung -15 V Spannung zu hoch

:Timer ST Der Timer des FPGAs ließ sich nicht 
zurücksetzen oder läuft nicht an.

Tauschen Sie das Gerät.

:Opt1 Adr/Databus Der Test des Adress-/Datenbusses für 
Option 1 liefert Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti

: Opt1 Signal-Ltg Der Test der CAN/Interrupt/Wait-Leitung für 
Option 1 liefert Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti



ID 4 375

Diagnose16
Ha

15 aus und wieder 

on.

Nein

16 aus und wieder 

on.

Nein

17 aus und wieder 

on.

Nein

18 aus und wieder 

on.

Nein

19 aus und wieder 

on.

Nein

20 aus und wieder 

on.

Nein

21 aus und wieder 

on.

Nein

22 aus und wieder 

on.

Nein

Ur Quittierbar
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

: Opt1 Takt Der Test des Taktsignals für Option 1 liefert 
Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti

: Opt1 Spannung Der Test der benötigten 
Versorgungsspannung für Option 1 liefert 
Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti

: Opt1 Datenbus Der Test des Datenbusses für Option 1 
liefert Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti

:Opt2 Adr/Databus Der Test des Adress-/Datenbusses für 
Option 2 liefert Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti

: Opt2 Signal-Ltg Der Test der CAN/Interrupt/Wait-Leitung für 
Option 2 liefert Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti

: Opt2 Takt Der Test des Taktsignals für Option 2 liefert 
Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti

: Opt2 Spannung Der Test der benötigten 
Versorgungsspannung für Option 2 liefert 
Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti

: Opt2 Datenbus Der Test des Datenbusses für Option 2 
liefert Fehler.

• Bauen Sie die Option 
ein.

• Tauschen Sie die Opti

sache Beschreibung Maßnahme
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.5 35:Watchdog

.6 36:Überspannung

slösung Level Reaktion
r Watchdog des Mikroprozessors spricht an. Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de

drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert.
Während das Laufzeitsystem des Antri
startet, wird der Bremschopper abgesc
Bremsen Lüft-Override ist ohne Funktio

sache Beschreibung Maßnahme
ore 0 Der Mikroprozessor ist ausgelastet oder 

gestört.
• Stellen Sie in Parame

höhere Zykluszeit ein.
• Verdrahten Sie EMV-g

ore 1

slösung Level Reaktion
e Spannung im Zwischenkreis überschreitet das 
lässige Maximum (Anzeige 
ischenkreisspannung in E03).

Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.
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.7 37:Encoder

slösung Level Reaktion
hler durch Encoder Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de

drehmoment-/kraftfrei, es sei denn eine
U30 (A29) ist parametriert. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.
Falls der Encoder als Positionsencode
wird die Referenz I86 gelöscht und die A
der Quittierung neu referenziert werden
Falls der Encoder beim Einschalten de
Steuerteilversorgung nicht angeschloss
Encoderversorgung abgeschaltet. Eine
dann nur durch Aus- und Einschalten de
möglich.

sache Beschreibung Maßnahme
ara<>Encoder Parametrierung passt nicht zu 

angeschlossenem Encoder.
Überprüfen Sie die Einste
Parameters H00.

aximal-geschwindigkeit Überschreitung von B297 • Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM
• Überprüfen Sie die Pa

B297.
• Wenden Sie sich an u

4-EnDat gefu Es wurde ein EnDat-Encoder an X4 
festgestellt, obwohl ein anderer Encoder 
parametriert wurde.

Überprüfen Sie die Einste
Parameters H00.

X6/InkEnc An X4 wurde ein Drahtbruch der A-Spur bei 
einem Inkrementalencoder festgestellt.

Überprüfen Sie das Encod
Inkrementalencoders.
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13 tor.
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nseren Service.

Ja

15 luss und 
erkabels.
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Ja

16 ncoderkabel.
 einen 

ngeschlossen 
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Ja

17 rie. Beachten Sie 
itung AES.

 Ja

18 rie. Beachten Sie 
itung AES.

 Ja

Ur Quittierbar
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4-kein Encod An X4 wurde entweder kein Encoder 
gefunden oder am EnDat-/SSI-Encoder ein 
Drahtbruch festgestellt.

• Überprüfen Sie den A
Encoders.

• Überprüfen Sie das E
• Überprüfen Sie die 

Spannungsversorgung
• Überprüfen Sie die Ein

Parameters H00.

:X4-Spur A/CLK Drahtbruch Spur A/Clock • Überprüfen Sie das E
tauschen Sie es ggf.

• Wenden Sie sich an u
:X4-Spur B/Dat Drahtbruch Spur B/Daten

:X4-Spur 0 Drahtbruch Spur 0

:X4-EnDatAlarm Alarmbit vom EnDat-Encoder steht an. • Tauschen Sie den Mo
• Wenden Sie sich an u

:X4-EnDatCRC Es sind gehäuft Fehler bei der 
Datenübertragung aufgetreten.

• Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM
• Wenden Sie sich an u

:X4-Doppelü. An X4 wurden bei der Doppelübertragung 
gehäuft verschiedene Positionen 
festgestellt.

• Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM

:X4-Busy Encoder hat zu lange keine Antwort 
geliefert.

• Überprüfen Sie das E
• Überprüfen Sie, ob Sie

passenden Encoder a
haben.

• Wenden Sie sich an u

:Batterie schwach (EBI) Die Batterie des Zubehörs AES ist schwach. • Tauschen Sie die Batte
dazu die Betriebsanle

:Batterie leer (EBI) Die Batterie des Zubehörs AES ist leer. • Tauschen Sie die Batte
dazu die Betriebsanle

sache Beschreibung Maßnahme
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nseren Service.

Nein

36 nsplatine, an der 
ossen ist.
riebsregler.
nseren Service.

Ja

Ur Quittierbar
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:Resol.Träger Der Resolver konnte nicht eingemessen 
und optimiert werden.

• Überprüfen Sie das E
• Überprüfen Sie, ob die

Resolvers zu den Vorg
STÖBER passen.

• Wenden Sie sich an u

:X140 Unterspg Falscher Übertragungsfaktor

:X140-Überspg

:Resol.Fehler Drahtbruch • Überprüfen Sie das E
• Wenden Sie sich an u

:X120-Drahtbru An X120 wurde ein Drahtbruch festgestellt. • Überprüfen Sie das an
Kabel (Encoder oder S

• Überprüfen Sie die 
Spannungsversorgung
Encoders bzw. der Qu
Signale simuliert.

• Stellen Sie sicher, das
Einstellungen des SSI
abgestimmt sind auf d
bzw. die Quelle, die di
simuliert.

:X120-Doppelü An X120 wurden bei der Doppelübertragung 
gehäuft verschiedene Positionen 
festgestellt.

• Überprüfen Sie das E
• Wenden Sie sich an u

:X120-Busy Encoder hat zu lange keine Antwort 
geliefert; bei SSI-Slave: Bei freigegebenem 
Antrieb seit 5 ms kein Telegramm.

• Tauschen Sie die Optio
der Encoder angeschl

• Tauschen Sie den Ant
• Wenden Sie sich an u

sache Beschreibung Maßnahme
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Ur Quittierbar
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:X120-Timeout Es wurde kein Taktsignal vom SSI-Master 
festgestellt.

• Überprüfen Sie die an
Kabel.

• Überprüfen Sie die 
Spannungsversorgung
Masters.

:X140-Drahtbruch Es wurde ein Drahtbruch von einer oder 
mehreren Spuren festgestellt.

• Überprüfen Sie das E
• Wenden Sie sich an u

:X140EnDatAlar Der EnDat-Encoder an X140 meldet einen 
Alarm.

• Schalten Sie den Antri
wieder ein.

• Der Encoder ist defekt
an unseren Service.

:X140EnDatCRC Es sind gehäuft Fehler bei der 
Datenübertragung aufgetreten. Der 
Encoder ist nicht verfügbar.

• Stellen Sie sicher, das
Encodertyp angeschlo

• Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM
• Wenden Sie sich an u

sache Beschreibung Maßnahme
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.8 38:TempGerätSens

slösung Level Reaktion
e durch den Gerätesensor gemessene 
mperatur überschreitet den zulässigen 
ximalwert R05 oder unterschreitet den 

lässigen Minimalwert R25.
e zulässigen Temperaturen sind im Leistungsteil 
s Antriebsreglers gespeichert.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
 herrschen zu hohe oder zu 
drige Umgebungs-/
haltschranktemperaturen.

Überprüfen Sie die Umgebungstemperatur 
des Antriebsreglers.

Ergreifen Sie geeignete M
die Umgebungstemperatu
Betriebsbedingungen des
anzupassen.

fter defekt Schalten Sie die Steuerteilversorgung ein 
und kontrollieren Sie, ob der/die Lüfter 
anlaufen.

Wenden Sie sich an unse
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.9 39:TempGerät i2t

slösung Level Reaktion
s i2t-Modell für den Antriebsregler überschreitet 
 maximal erlaubte thermische Auslastung.
 Firmware V 6.0- G: A27
 Firmware V 6.0-F: 100%

Parametrierter 
Level in U02:
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

Erfolgt die Auslösung des Ereignisses b
von 100% findet in den Steuerarten mi
eine Strombegrenzung statt. Durch die 
Stromes kann es dazu kommen, dass 
Schnellhalt nicht mehr korrekt ausgefü

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
triebsregler überlastet Prüfen Sie die Belastungssituation Ihres 

Antriebs.
• Überprüfen Sie die Au

Antriebs.
• Überprüfen Sie den W

des Antriebs (Blockad
etc.)

 hohe Taktfrequenz (B24) Prüfen Sie die Belastungssituation Ihres 
Antriebs unter Beachtung des Deratings.

• Reduzieren Sie B24.
• Setzen Sie einen Antri

Leistung ein.
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1:F ur Reparatur 

den Sie sich an 
Nein

2:B

3:D

4:C

5:R

6:L

7:B

8:S

32 motor: Wenden 
ervice.
en Sie B06 auf 
 geben Sie die 
in.

Ja

33 sammenstellung 
 Motor.

nseren Service.
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.10   40:Ungült. Daten

slösung Level Reaktion
i der Initialisierung der nichtflüchtigen Speicher 
rde ein Datenfehler erkannt.

Störung Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
ehler Low-Level Schreib-/ Lesefehler oder 

Timeout.
Der Antriebsregler muss z
eingeschickt werden. Wen
unseren Service.lockFehlt Unbekannter Datenblock

atSich Block hat keine Datensicherheit.

heckSum Block hat Checksummenfehler.

/O Block ist r/o.

esefehler Hochlaufphase: Block-Lesefehler

lockFehlt Block nicht gefunden

eriennummer Seriennummer ist falsch/ungültig.

:el. Typschild Keine Typschilddaten vorhanden • Bei STÖBER Standard
Sie sich an unseren S

• Bei Fremdmotor: Stell
1:freie Einstellung und
Motordaten manuell e

:el.TypGW Typschildparameter nicht eintragbar 
(Grenzwert oder Existenz).

• Überprüfen Sie die Zu
von Antriebsregler und

• Wenden Sie sich an u
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.11   41:Temp.MotorTMS

slösung Level Reaktion
tortemperaturfühler meldet Übertemperatur 

nschlussklemme X2).
Parametrierter 
Level in U15:
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
r Motor-Temperaturfühler ist nicht 
geschlossen.

Prüfen Sie, ob der Motortemperaturfühler 
an X2 angeschlossen ist und ob die 
Verdrahtung in Ordnung ist.

Schließen Sie das Kabel o
an.

r Motor ist überlastet. Prüfen Sie, ob die Betriebsbedingungen zu 
einer Überhitzung des Motors geführt haben 
(Lastzustand, Umgebungstemperatur des 
Motors, etc.).

• Prüfen und korrigieren
Antriebsauslegung.

• Kontrollieren Sie, ob e
der Überhitzung gefüh
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.12   42:Temp.BremsWd

slösung Level Reaktion
s i2t-Modell für den Bremswiderstand 
erschreitet 100% Auslastung.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

Bis Firmware V 6.0-F wird der Bremsch
abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
r Bremswiderstand ist eventuell 
ht der Anwendung entsprechend 
sgelegt.

Prüfen Sie, ob der Lastzustand des 
Bremswiderstands zu einer Überhitzung 
geführt hat.

Überprüfen Sie die Antrieb
Erwägen Sie eine Zwische
oder den Einsatz eines Br
mit größerer Leistung.
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.13   43: AE1 Drahtbruch

slösung Level Reaktion
e Drahtbruchüberwachung von Analogeingang 
n der Betriebsart F116 = 2: 4 bis 20mA meldet 
en Drahtbruch.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
 liegt ein Drahtbruch vor. Prüfen Sie, ob AE1+, AE1- und AE1Shunt 

angeschlossen sind, und ob die 
Verdrahtung in Ordnung ist.

Schließen Sie die Kabel o
an.
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.14   44:Externe Störung

slösung Level Reaktion
plikationsspezifisch oder durch Option Freie 
ogrammierung

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
plikationsspezifisch oder durch 
tion Freie Programmierung; für 
e Achse separat programmierbar.

— —
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.15   45:ÜTempMot. i2t

slösung Level Reaktion
s i2t-Modell für den Motor erreicht 100 % 
slastung.

Parametrierter 
Level in U10:
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
r Motor ist überlastet Prüfen Sie, ob die Betriebsbedingungen zu 

einer Überhitzung des Motors geführt haben 
(Lastzustand, Umgebungstemperatur des 
Motors, etc.).

• Ergreifen Sie Maßnah
Anforderungen an die
Betriebsumgebung zu

• Beheben Sie eine evtl
Blockade.

• Korrigieren Sie ggf. di
Antriebsauslegung.
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.16   46:Unterspannung

slösung Level Reaktion
 wurde ein Problem mit der Netz- oder der 
ischenkreisspannung festgestellt.

Parametrierbarer 
Level in U00
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e aktuelle Zwischenkreisspannung 
3 ist unter die 
terspannungsgrenze A35 gefallen.

Prüfen Sie, ob die Netzspannung der 
Spezifikation entspricht.

Korrigieren Sie ggf. die 
Unterspannungsgrenze A
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.17   47:M-MaxLimit

slösung Level Reaktion
s für den statischen Betrieb zugelassene 
ximalmoment wird in den Steuerarten 
rvoregelung, Vektorregelung oder sensorlose 
ktorregelung überschritten.

Parametrierter 
Level in U20:
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
lsche Parametrierung Prüfen Sie, ob die Drehmomentgrenzen in 

E62 und E66 Ihrer Projektierung 
entsprechen.

Korrigieren Sie die Einste
Parameter in C03, C05, A5
I436.

trieb überlastet Prüfen Sie die Lastsituation am Antrieb. Beheben Sie evtl. vorhand
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.18   48:Bremse Lüftüberwachung

slösung Level Reaktion
i parametrierter Lüftüberwachung stimmen der 
steuerungszustand der Bremse und der 
stand des parametrierten Binäreingangs nicht 
erein.

Parametrierter 
Level in U26:
• Inaktiv
• Meldung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e Lüftüberwachung ist nicht korrekt 
geschlossen oder nicht korrekt 
rametriert.

• Prüfen Sie den Anschluss der 
Lüftüberwachung am parametrierten 
Binäreingang.

• Prüfen Sie den Parameter F10.

• Schließen Sie die Lüft
korrekt an.

• Gleichen Sie die Para
dem Anschluss ab. 

e Lüftüberwachung ist nicht justiert. — Führen Sie eine Justage d
Lüftüberwachung durch. F
Servostop-Bremsmodul ei
Sie sich an unseren Servi
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imal zulässigen 
.

4:B e Bremse an X5 

abel.
ndirekt 
, prüfen Sie die 
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.19   49:Bremse

slösung Level Reaktion
s Ereignis wird durch 
erwachungsmechanismen des 
emsenausgangs ausgelöst.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
remse Unterspannung Die 24-V-Versorgung des Bremsmoduls ist 

nicht in Ordnung.
• Überprüfen Sie den An

Versorgung.
• Überprüfen Sie die Sp

remse1: Feedback fehlt Die Rückmeldung ist nicht oder falsch 
angeschlossen.

• Überprüfen Sie die Ein
• Überprüfen Sie den A

Rückmeldung.

remse1: Kurzschluss An X5 wurde ein Kurzschluss festgestellt. • Überprüfen Sie die An
• Beachten Sie den max

Ausgangsstrom an X5

remse1: Open Load Es wurde keine Bremse an X5 festgestellt 
(Open load) oder das Kabel ist 
unterbrochen.

• Überprüfen Sie, ob ein
angeschlossen ist.

• Überprüfen Sie das K
• Falls Sie die Bremse i

angeschlossen haben
Einstellung von F93.
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.20   50:Sicherheitsfunktion

slösung Level Reaktion
r Antriebsregler hat Inkonsistenzen bei der 
erwachung des Sicherheitsmoduls festgestellt. 
achten Sie, dass die Prüfung funktional, nicht 
herheitstechnisch eingerichtet ist.

Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
nkonsistente Anforderung 
nkanalig)

STO wurde für mehr als 500 ms nur auf 
einem Kanal angefordert.

• Überprüfen Sie die Ve
• Wenden Sie sich an u

afetyModul falsch Das erwartete Sicherheitsmodul E53 stimmt 
nicht mit dem erkannten Sicherheitsmodul 
E54[0] überein.

• Projektieren Sie das im
verbaute Sicherheitsm

• Setzen Sie einen Antri
projektierten Sicherhe
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.21   51:Virtueller Master Endschalter

slösung Level Reaktion
e Position des virtuellen Masters ist außerhalb 
r parametrierten Grenzen.

Parametrierter 
Level in U24:
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
W-Endschalter Positiv Der virtuelle Master hat den Verfahrbereich 

über den positiven Endschalter verlassen.
• Fahren Sie in Gegenri

Endschalter in den Ve
zurück.

• Prüfen Sie in G146 un
Position der Software-

Beachten Sie, dass Sie be
Endschaltern nach der Qu
Antrieb mit Tippen in den 
Bereich zurückfahren müs

W-Endschalter Negativ Der virtuelle Master hat den Verfahrbereich 
über den negativen Endschalter verlassen.

echengrenze Es wurde die Rechengrenze erreicht. • Reduzieren Sie G46 M
Dezimalstellen.

• Führen Sie nicht zu vi
aufeinanderfolgende M
ohne Zwischenstopp a
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.22   52:Kommunikation

slösung Level Reaktion
mmunikationsstörung Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29

• A29 = 0:inaktiv
Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
AN LifeGuard Das Gerät erkannte das Life-Guarding-

Event (Master sendet keine Remote 
Transmit Request mehr).

Überprüfen Sie den CANo

AN Sync Error Sync-Nachricht wurde nicht innerhalb der 
Timeoutzeit erhalten, die sich aus A201 
Cycle Period Timeout wie folgt berechnet:
• A201 ≤ 20 ms: 

Timeoutzeit = A201 * 4,
• 20 ms < A201 ≤ 200 ms: 

Timeoutzeit = A201 * 3,
• sonst: Timeoutzeit = A201 * 2

• Stellen Sie sicher, das
A201 korrekt eingeste

• Stellen Sie sicher, das
zuverlässig die Sync-N
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AN Bus Off Der CAN-Controller im Antriebsregler hat 
sich wegen massiver und wiederholter 
CAN-Bit-Timing Fehler abgeschaltet. Nach 
einer Wartezeit von 2 s und dem Quittieren 
der Störung wird der CAN-Controller neu 
gestartet.

• Stellen Sie sicher, dass
korrekt eingestellt wur

• Überprüfen Sie die Ve
• Überprüfen Sie das Bi

CAN-Teilnehmer.

ZD-Timeout Ausfall der zyklischen Datenverbindung 
(PROFIBUS Master bzw. PROFINET IO 
Controller sendet nicht mehr oder 
elektrische Verbindung ist gestört). 

• Überprüfen Sie die SP
eingestellte Zykluszeit

• Überprüfen Sie die Ve

therCAT PDO-Ti Der Antriebsregler hat in der Zeit, die in 
A258 parametriert wurde, keine 
Prozessdaten erhalten.

• Stellen Sie sicher, das
A252.x, A253.x, A256
A259.x, A260, A261.x
A264.x, A265.x, A266
korrekt eingestellt sind

• Stellen Sie sicher, das
parametrierte Timeout
zur A150 Zykluszeit (d
Antriebsreglers) und z
Steuerung bzw. des E
gewählt wurde.

• Überprüfen Sie die Ve
• Überprüfen Sie den E

des Antriebsreglers un
bzw. des EtherCAT-M

• Überprüfen Sie, ob in 
bzw. dem EtherCAT-M
CoE Emergency-Nach
vorhanden sind.

sache Beschreibung Maßnahme
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therCAT-DcSYN Wenn der Antriebsregler mittels Distributed 
Clock auf EtherCAT synchronisiert wird, 
wird das Synchronisationssignal "SYNC 0" 
durch einen Watchdog überprüft. Bleibt 
dieses SYNC 0 Signal für eine gewisse Zeit 
(nicht parametrierbar) aus, wird diese 
Ursache ausgelöst. Diese Ursache kann nur 
bei EtherCAT mit Synchronisierung per 
Distributed Clock ausgelöst werden. 

• Überprüfen Sie die Ste
• Stellen Sie sicher, das

EMV-gerecht ausgefü
• Tauschen Sie die EC6
• Wenden Sie sich an u

GB µC Ausfall Der Mikrocontroller für die IGB-
Kommunikation ist ausgefallen.

• Überprüfen Sie die Ve
EMV-gerechte Ausfüh

• Der Antriebsregler mu
eingeschickt werden. 
an unseren Service.

GB Lost Frame IGB-Motionbus: Der Teilnehmer hat den 
Verlust von min. 2 aufeinanderfolgenden 
Datenframes entdeckt (Doppelfehler). 
Diese Ursache kann nur auftreten, falls der 
IGB-Zustand = 3:Motionbus ist und der 
Motor bestromt ist.

• Stellen Sie sicher, das
Antriebsregler im IGB-
eingeschaltet sind.

• Stellen Sie sicher, das
Verbindungskabel ges

:IGB P. LostFr IGB-Motionbus: Ein anderer Teilnehmer hat 
einen Doppelfehler entdeckt und dies über 
A163 mitgeteilt. Infolgedessen geht auch 
dieser Antriebsregler in Störung mit dieser 
Ursache. Diese Ursache kann nur auftreten, 
falls der IGB-Zustand = 3:Motionbus ist und 
der Motor bestromt ist.

sache Beschreibung Maßnahme
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:IGB Sync Erro Die Synchronisation innerhalb des 
Antriebsreglers ist gestört, weil die 
Konfiguration durch die Inbetriebnahme-
Software gestoppt wurde. Diese Ursache 
kann nur auftreten, falls der IGB-Zustand = 
3:Motionbus ist und der Motor bestromt ist.

• Starten Sie die Konfig
Antriebsregler.

• Falls das Ereignis mit 
bei laufender Konfigur
muss der Antriebsregl
eingeschickt werden. 
an unseren Service

:IGB ConfigTim Ein IGB-Motionbus-Consumer-Baustein 
oder -Producer-Baustein in der graphischen 
Programmierung wird zum falschen 
Zeitpunkt aufgerufen.Der Baustein wurde 
zu früh aufgerufen oder zu spät beendet. 
Diese Ursache kann nur auftreten, falls der 
IGB-Zustand = 3:Motionbus ist und der 
Motor bestromt ist.

Passen Sie die Laufzeitre
Bausteine an, übertragen 
Konfiguration in den Antrie
speichern Sie sie dort ab.
Antriebsregler neu.

:IGBPartnerSyn Bei einem anderen Teilnehmer im IGB-
Netzwerk besteht eine Störung der 
Synchronisation (s. Ursache 11). Dieser 
Teilnehmer hat seine Störung über A163 
mitgeteilt. Infolgedessen geht auch dieser 
Antriebsregler in Störung mit Ursache 13. 
Diese Ursache kann nur auftreten, falls der 
IGB-Zustand = 3:Motionbus ist und der 
Motor bestromt ist.

Überprüfen Sie den Antrie
Ereignis 52 mit Ursache 1

sache Beschreibung Maßnahme
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.23   53: Endschalter

slösung Level Reaktion
r Antrieb hat einen der Hardware-Endschalter 
eicht (außer im Tippmodus oder beim 
ferenzieren) oder bei zyklischer Lagevorgabe 
t der Antrieb die Software-Endschalter erreicht.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
W-Endschalter Positiv Der Antrieb hat den positiven Hardware-

Endschalter erreicht.
• Fahren Sie in Gegenri

Endschalter in den Ve
zurück. 

• Prüfen Sie den Ansch
Hardware-Endschalte

• Prüfen Sie in I101 und
Parametrierung der Si

Beachten Sie, dass Sie be
Endschaltern nach der Qu
Antrieb mit Tippen in den 
Bereich zurückfahren müs

W-Endschalter Negativ Der Antrieb hat den negativen Hardware-
Endschalter erreicht.
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W-Endschalter Positiv Der Antrieb hat den positiven Software-
Endschalter erreicht.

• Fahren Sie in Gegenri
Endschalter in den Ve
zurück. 

• Prüfen Sie in I50 und 
der Software-Endscha

Beachten Sie, dass Sie be
Endschaltern nach der Qu
Antrieb mit Tippen in den 
Bereich zurückfahren müs

W-Endschalter Negativ Der Antrieb hat den negativen Software-
Endschalter erreicht.

echengrenze Die Rechengrenze wurde erreicht. • Reduzieren Sie I06 De
Position.

• Führen Sie nicht zu vi
aufeinanderfolgende M
ohne Zwischenstopp a

sache Beschreibung Maßnahme
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.24   54:Schleppabstand

slösung Level Reaktion
e Differenz zwischen Ist- und Sollposition 
erschreitet den parametrierten maximal 
aubte Schleppabstand.

Parametrierter 
Level in U22:
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e Regelabweichung der Position ist 
ßer als der parametrierte maximal 

aubte Schleppabstand.

• Prüfen Sie, ob eine mechanische 
Blockade besteht, z. B. in der 
Folgemechanik oder durch eine nicht 
lüftende Bremse.

• Beheben Sie mechani
• Falls eine Haltebrems

Prüfen Sie in F00 ff. di
• Bei Vertikalachsen mit

oder pneumatischen 
Gewichtsausgleich: Pr
ausreichend Druck vo

• Prüfen Sie die Schlep
Parameter A546, A54

• Prüfen Sie die Regelu
C03, C05, C31, C32, I
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Ur Quittierbar
1:f ierte 

l ein.
tierung an.

Ja 

2:E s und wieder ein.
.

Ja
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10  und wieder ein.
tierung an.

Ja

12  ggf. die 24-V- Ja 
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.25   55:Optionsmodul

slösung Level Reaktion
hler beim Betrieb mit Optionsmodul. Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29

• A29 = 0:inaktiv
Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
alscheOption1 Falsche oder fehlendes 

Kommunikationsmodul (Vergleich E54/E58 
mit E68/E69) 

• Bauen Sie das projekt
Kommunikationsmodu

• Passen Sie die Projek

C6Ausfall EC6 wurde erkannt, installiert und fiel aus. • Bauen Sie die ED6 au
• Tauschen Sie die EC6

A6Ausfall CA6 wurde erkannt, installiert und fiel aus. • Bauen Sie die CA6 au
• Tauschen Sie die CA6

alscheOption2 Falsche oder fehlendes Klemmenmodul 
(Vergleich E54/E58 mit E68/E69) 

• Bauen Sie das projekt
Klemmenmodul ein.

• Passen Sie die Projek

:XI6Ausfall XI6 wurde erkannt, installiert und fiel aus. • Bauen Sie die XI6 aus
• Passen Sie die Projek

:24VAusfall Ein Ausfall der 24-V-Versorgung der XI6 
wurde festgestellt.

Prüfen und korrigieren Sie
Versorgung der XI6.
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.26   56:Overspeed

slösung Level Reaktion
e gemessene Geschwindigkeit I88 ist größer als 
 x 1,111.
 Firmware 6.0-B: Falls Motor- und 
sitionsencoder zwei unterschiedliche Encoder 
d, werden I88 und E91 x I240[1] geprüft.

Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de
drehmoment-/kraftfrei, es sei denn eine
U30 (A29) ist parametriert. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
lsche Parametrierung des 
coders

Kontrollieren Sie die Parametrierung des 
Encoders, z. B. die Strichzahl bei 
Inkrementalencodern.

Korrigieren Sie ggf. die Pa

hleppfehler zu groß Prüfen Sie anhand einer Scope-Aufnahme, 
ob zum Fehlerzeitpunkt die gemessene 
Geschwindigkeit größer als I10 ist.

Korrigieren Sie die Param
(Rampen, Drehmomentgr

tor schwingt über Prüfen Sie anhand einer Scope-Aufnahme, 
ob zum Fehlerzeitpunkt E15 wesentlich 
größer als E06 ist.

Optimieren Sie die Param
Drehzahlreglers (C31, C3

lscher Kommutierungs-Offset beim 
coder eines Servomotors

Führen Sie die Aktion B40 Phasentest 
durch.

Handeln Sie gemäß den A
Aktion B40 Phasentest.

coder defekt Prüfen Sie, ob während eines 
Motorstillstands in E91 eine deutlich von 
Null abweichende Drehzahl angezeigt wird.

Der Motor muss zur Repar
werden. Wenden Sie sich
Service.
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.27   57:Laufzeitlast

slösung Level Reaktion
e Zykluszeit einer Echtzeittask wurde 
erschritten.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
T2 Überschreitung der Zykluszeit von 

Echtzeittask 2 (1 ms).
Wenden Sie sich an unse

T3 Überschreitung der Zykluszeit von 
Echtzeittask 3 (Technologietask).

Stellen Sie in A150 eine h
langsamere Zykluszeit ein

T4 Überschreitung der Zykluszeit von 
Echtzeittask 4 (32 ms).

T5 Überschreitung der Zykluszeit von 
Echtzeittask 5 (256 ms)
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Ur Quittierbar
1:M rung der Ja

3:X tung.
lung in H120.

4:X tung.
lung in H120.

5:X tung.
lung in H120.
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.28   58:Encodersimulation

slösung Level Reaktion
 wurde ein Fehler in der Encodersimulation 
tgestellt.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
aximalgeschwindigkeit Die maximale Geschwindigkeit der 

Simulation wurde erreicht.
Prüfen Sie die Parametrie
Encodersimulation.

120-Drahtbruch Spur A/Clock An der Schnittstelle X120 wurde ein 
Drahtbruch festgestellt.

• Prüfen Sie die Verdrah
• Prüfen Sie die Einstel

120-Drahtbruch Spur B/Data An der Schnittstelle X120 wurde ein 
Drahtbruch festgestellt.

• Prüfen Sie die Verdrah
• Prüfen Sie die Einstel

120-Drahtbruch Spur 0 An der Schnittstelle X120 wurde ein 
Drahtbruch festgestellt.

• Prüfen Sie die Verdrah
• Prüfen Sie die Einstel
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.29   59:Temp.Gerät i2t

slösung Level Reaktion
s für den Antriebsregler gerechnete i2t-Modell 
erschreitet 105% thermische Auslastung.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
triebsreglers überlastet Prüfen Sie die Belastungssituation Ihres 

Antriebs.
• Reduzieren Sie evtl. v

Belastungen (Schmier
etc.).

• Setzen Sie einen Antri
Leistung ein.

 hohe Taktfrequenz Prüfen Sie die Belastungssituation Ihres 
Antriebs unter Beachtung des Deratings.

• Reduzieren Sie B24.
• Setzen Sie einen Antri

Leistung ein.
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.30   60-67:Applikationsereignisse 0-7

slösung Level Reaktion
plikationsspezifisch oder durch Option Freie 
ogrammierung; Für jede Achse separat 
grammierbar:
Meldung/Warnung: Auswertung erfolgt im 256-
ms-Zyklus.
Störung: Auswertung erfolgt in parametrierter 
Zykluszeit (A150).

Parametrierter 
Level in U100, 
U110 usw. bis 
U170:
• Inaktiv
• Meldung
• Warnung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
plikationsspezifisch oder durch 
tion Freie Programmierung; für 
e Achse separat programmierbar.

— —
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Mö Quittierung
Ap
Op

Ja
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.31   68:Externe Störung

slösung Level Reaktion
plikationsspezifisch oder durch Option Freie 
ogrammierung; sollte für Applikationsereignisse 
rwendet werden, die ausschließlich im Level 
rung parametriert werden dürfen.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
plikationsspezifisch oder durch 
tion Freie Programmierung

— —
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Ur Quittierung
1:K Ja

2:k  des Motors.
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.32   69:Motoranschl.

slösung Level Reaktion
schlussfehler des Motors Parametrierter 

Level in U12:
• Inaktiv
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
ontakt klebt Das Schütz hat während des Achswechsels 

nicht geöffnet. Diese Ursache kann nur 
festgestellt werden, wenn mindestens zwei 
Phasen kleben und der Zwischenkreis E03 
geladen ist.

Tauschen Sie das Schütz.

ein Motor Evtl. kein Motor angeschlossen oder 
Leitung zu Motor unterbrochen.

Prüfen Sie den Anschluss
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Ur Quittierbar
1:E etrierung. Ja

2:X etrierung.

3:B etrierung. Ja

4:B etrierung. Ja

5:n etrierung. Ja
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.33   70:Param.Konsist

slösung Level Reaktion
im aktivieren der Freigabe liegt eine 
onsistente Parametrierung vor.

Störung Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
ncodertyp Die Steuerart B20 steht auf Servo oder 

Vector Control, es ist aber kein 
entsprechender Encoder ausgewählt (B26, 
H.. Parameter).

Korrigieren Sie die Param

120 Datenr In einem Parameter wird X120 als Quelle 
verwendet, ist aber in H120 als Senke 
parametriert (oder umgekehrt).

Korrigieren Sie die Param

12<->B20 Steuerart B20 steht nicht auf Servo, aber 
der Motornennstrom (B12) übersteigt den 4-
kHz-Nennstrom (R24) des Geräts um mehr 
als das 1,5-fache.

Korrigieren Sie die Param

10<->H31 Die eingestellte Motorpolzahl (B10) und die 
Resolverpolzahl (H31) passen nicht 
zusammen.

Korrigieren Sie die Param

eg. Schlupf Bei Verwendung der Steuerarten U/f,  SLVC 
oder Vector Control (B20): Steuerart auf 
"ASM": Es ergibt sich aus den Werten für 
Motornenndrehzahl (B13), 
Motornennfrequenz (B15) und Motorpolzahl 
(B10) ein negativer Schlupf.

Korrigieren Sie die Param
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6:M etrierung. Ja

7:B etrierung. Ja

8:I etrierung. Ja

Ur Quittierbar
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omentgrenze Bei Verwendung der in C03 bzw. C05 
eingetragenen Werte würde der 
Maximalstrom des Antriebsreglers 
überschritten. Tragen Sie niedrigere 
Momentgrenzen ein.

Korrigieren Sie die Param

26:SSI-Slave SSI-Slave darf nicht als Motorencoder 
verwendet werden 
(Synchronisationsprobleme).

Korrigieren Sie die Param

10>B83 I10 darf nicht grösser als B83 sein. Korrigieren Sie die Param

sache Beschreibung Maßnahme
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Ur Quittierbar
1:F it der 

riveControlSuite 
er. Beachten Sie 
 

Nein

2:F re und führen Sie 
h. Beachten Sie 

3:C sorgung aus und 
r wiederholt auf, 
en Service.
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING

ndbuch SD6

.34   71:Firmware

slösung Level Reaktion
 wurde ein Firmwarefehler festgestellt. Störung Ursache 1 und 2: Das Leistungsteil ble

der Antrieb ist drehmoment-/kraftfrei. E
vorhandene Bremse wird einfallend ang
Lüft-Override inaktiv ist.
Ursache 3: Parametrierte Störungsreak
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
W defekt Ein Fehler der aktiven Firmware wurde 

erkannt oder eine fehlerhafte Firmware im 
Firmware-Downloadspeicher festgestellt.

Laden Sie die Firmware m
Inbetriebnahme Software D
erneut in den Antriebsregl
dazu das Kapitel Service.

W aktivieren! Die Firmware wurde in den Antriebsregler 
geladen, aber noch nicht aktiviert.

Aktivieren Sie die Firmwa
einen Geräteneustart durc
dazu das Kapitel Service.

RC-Fehler Es wurde ein Firmwarefehler festgestellt. Schalten Sie die 24-V-Ver
wieder ein. Tritt der Fehle
wenden Sie sich an unser
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Ur Quittierbar
1:B 0 Bremsentest Ja

Für eine 
Dauer von 5 
Minuten um 
die Aktion 
B300 
Bremsentest 
durchführen 
zu können.

2:B en-Einschleif-
ßend den 

eparatur 
Wenden Sie sich 

3:B 0 Bremsentest 
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.35   72:Bremsentest

slösung Level Reaktion
i aktivem Bremsenmanagement ist die in B311 
eout für Bremsentest B300 eingestellte Zeit 

rstrichen, ohne dass die Aktion B300 
emsentest durchgeführt wurde. Falls B310 = 2: 
hsspezifisch eingestellt ist, gilt das Ereignis nur 
 Achse 1. Bei einer anderen Einstellung von 
10 gilt das Ereignis für alle Achsen.

Ursache 1 und 2: 
Störung
Ursache 3: 
Meldung

Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
311Timeout Die in B311 Timeout für Bremsentest B300 

eingetragene Zeit ist zweimal abgelaufen, 
ohne dass die Aktion B300 Bremsentest 
durchgeführt wurde.

Führen Sie die Aktion B30
durch.

remse defekt Bei der Durchführung der Aktion 
Bremsentest konnte das in B304 bzw. B305 
eingetragene Haltemoment nicht gehalten 
werden oder der im Bremsentest enthaltene 
Encoder-Testlauf wurde fehlerhaft beendet.

• Führen Sie die Brems
Funktion und anschlie
Bremsentest durch.

• Der Motor muss zur R
eingeschickt werden. 
an unseren Service.

remsentest erforderlich Die in B311 Timeout für Bremsentest B300 
eingetragene Zeit ist einmal abgelaufen, 
ohne dass die Aktion B300 Bremsentest 
durchgeführt wurde. 

Führen Sie die Aktion B30
durch.
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Ur Quittierbar
1:B 0 Bremsentest Ja

Für eine 
Dauer von 5 
Minuten um 
die Aktion 
B300 
Bremsentest 
durchführen 
zu können.

2:B en-Einschleif-
ßend den 

eparatur 
Wenden Sie sich 

3:B 0 Bremsentest 
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.36   73:Ax2BremsTest

slösung Level Reaktion
i aktivem Bremsenmanagement ist die in B311 
eout für Bremsentest B300 eingestellte Zeit 

rstrichen, ohne dass die Aktion B300 
emsentest durchgeführt wurde. Falls B310 = 2: 
hsspezifisch eingestellt ist, gilt das Ereignis nur 
 Achse 2.

Ursache 1 und 2: 
Störung
Ursache 3: 
Meldung

Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
311Timeout Die in B311 Timeout für Bremsentest B300 

eingetragene Zeit ist zweimal abgelaufen, 
ohne dass die Aktion B300 Bremsentest 
durchgeführt wurde.

Führen Sie die Aktion B30
durch.

remse defekt Bei der Durchführung der Aktion 
Bremsentest konnte das in B304 bzw. B305 
eingetragene Haltemoment nicht gehalten 
werden oder der im Bremsentest enthaltene 
Encoder-Testlauf wurde fehlerhaft beendet.

• Führen Sie die Brems
Funktion und anschlie
Bremsentest durch.

• Der Motor muss zur R
eingeschickt werden. 
an unseren Service.

remsentest erforderlich Die in B311 Timeout für Bremsentest B300 
eingetragene Zeit ist einmal abgelaufen, 
ohne dass die Aktion B300 Bremsentest 
durchgeführt wurde. 

Führen Sie die Aktion B30
durch.
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Ur Quittierbar
1:B 0 Bremsentest Ja

Für eine 
Dauer von 5 
Minuten um 
die Aktion 
B300 
Bremsentest 
durchführen 
zu können.

2:B en-Einschleif-
ßend den 

eparatur 
Wenden Sie sich 

3:B 0 Bremsentest 
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.37   74:Ax3BremsTest

slösung Level Reaktion
i aktivem Bremsenmanagement ist die in B311 
eout für Bremsentest B300 eingestellte Zeit 

rstrichen, ohne dass die Aktion B300 
emsentest durchgeführt wurde. Falls B310 = 2: 
hsspezifisch eingestellt ist, gilt das Ereignis nur 
 Achse 3.

Ursache 1 und 2: 
Störung
Ursache 3: 
Meldung

Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
drehmoment-/kraftfrei.
Eine eventuell vorhandene Bremse wir
angesteuert, falls der Lüft-Override ina

sache Beschreibung Maßnahme
311Timeout Die in B311 Timeout für Bremsentest B300 

eingetragene Zeit ist zweimal abgelaufen, 
ohne dass die Aktion B300 Bremsentest 
durchgeführt wurde.

Führen Sie die Aktion B30
durch.

remse defekt Bei der Durchführung der Aktion 
Bremsentest konnte das in B304 bzw. B305 
eingetragene Haltemoment nicht gehalten 
werden oder der im Bremsentest enthaltene 
Encoder-Testlauf wurde fehlerhaft beendet.

• Führen Sie die Brems
Funktion und anschlie
Bremsentest durch.

• Der Motor muss zur R
eingeschickt werden. 
an unseren Service.

remsentest erforderlich Die in B311 Timeout für Bremsentest B300 
eingetragene Zeit ist einmal abgelaufen, 
ohne dass die Aktion B300 Bremsentest 
durchgeführt wurde. 

Führen Sie die Aktion B30
durch.
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Ur Quittierbar
1:B 0 Bremsentest Ja

Für eine 
Dauer von 5 
Minuten um 
die Aktion 
B300 
Bremsentest 
durchführen 
zu können.

2:B en-Einschleif-
ßend den 

eparatur 
Wenden Sie sich 

3:B 0 Bremsentest 
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.38   75:Ax4BremsTest

slösung Level Reaktion
i aktivem Bremsenmanagement ist die in B311 
eout für Bremsentest B300 eingestellte Zeit 

rstrichen, ohne dass die Aktion B300 
emsentest durchgeführt wurde. Falls B310 = 2: 
hsspezifisch eingestellt ist, gilt das Ereignis nur 
 Achse 4. 

Ursache 1 und 2: 
Störung
Ursache 3: 
Meldung

Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
311Timeout Die in B311 Timeout für Bremsentest B300 

eingetragene Zeit ist zweimal abgelaufen, 
ohne dass die Aktion B300 Bremsentest 
durchgeführt wurde.

Führen Sie die Aktion B30
durch.

remse defekt Bei der Durchführung der Aktion 
Bremsentest konnte das in B304 bzw. B305 
eingetragene Haltemoment nicht gehalten 
werden oder der im Bremsentest enthaltene 
Encoder-Testlauf wurde fehlerhaft beendet.

• Führen Sie die Brems
Funktion und anschlie
Bremsentest durch.

• Der Motor muss zur R
eingeschickt werden. 
an unseren Service.

remsentest erforderlich Die in B311 Timeout für Bremsentest B300 
eingetragene Zeit ist einmal abgelaufen, 
ohne dass die Aktion B300 Bremsentest 
durchgeführt wurde. 

Führen Sie die Aktion B30
durch.
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Ur Quittierbar
1:P llung des Ja

2:M luss und 
erkabels.
V-Störungen.

rametrierung von 

nseren Service.

Ja

6:X llung des Ja

7:A erkabel des Ja
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.39   76:Lageencoder

slösung Level Reaktion
hler durch Positionsencoder Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de

drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.
Die Referenz I86 wird gelöscht und die 
der Quittierung neu referenziert werden
Falls der Encoder beim Einschalten de
Steuerteilversorgung nicht angeschloss
Encoderversorgung dauerhaft abgesch
Quittierung ist dann nur durch Aus- und
Antriebsreglers möglich.

sache Beschreibung Maßnahme
ara<>Encoder Parametrierung passt nicht zu 

angeschlossenem Encoder.
Überprüfen Sie die Einste
Parameters H00.

aximal-geschwindigkeit Überschreitung von I297 • Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM
• Überprüfen Sie die Pa

I297.
• Wenden Sie sich an u

4-EnDat gefu Es wurde ein EnDat-Encoder an X4 
festgestellt, obwohl ein anderer Encoder 
parametriert wurde.

Überprüfen Sie die Einste
Parameters H00.

X6/InkEnc An X4 wurde ein Drahtbruch der A-Spur bei 
einem Inkrementalencoder festgestellt.

Überprüfen Sie das Encod
Inkrementalencoders.
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nseren Service.

Ja
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12 Ja

13 tor.
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14 luss und 
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V-Störungen.

nseren Service.
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15 luss und 
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Ja

16 ncoderkabel.
 einen 

ngeschlossen 

nseren Service.

Ja

17 rie. Beachten Sie 
itung AES.

Ja

18 rie. Beachten Sie 
itung AES.

Ja

Ur Quittierbar
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4-kein Encod An X4 wurde entweder kein Encoder 
gefunden oder am EnDat-/SSI-Encoder ein 
Drahtbruch festgestellt.

• Überprüfen Sie den A
Encoders.

• Überprüfen Sie das E
• Überprüfen Sie die 

Spannungsversorgung
• Überprüfen Sie die Ein

Parameters H00.

:X4-Spur A/CLK Drahtbruch Spur A/Clock • Überprüfen Sie das E
tauschen Sie es ggf.

• Wenden Sie sich an u
:X4-Spur B/Dat Drahtbruch Spur B/Daten

:X4-Spur 0 Drahtbruch Spur 0

:X4-EnDatAlarm Alarmbit vom EnDat-Encoder steht an. • Tauschen Sie den Mo
• Wenden Sie sich an u

:X4-EnDatCRC Es sind gehäuft Fehler bei der 
Datenübertragung aufgetreten.

• Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM
• Wenden Sie sich an u

:X4-Doppelü. An X4 wurden bei der Doppelübertragung 
gehäuft verschiedene Positionen 
festgestellt.

• Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM

:X4-Busy Encoder hat zu lange keine Antwort 
geliefert.

• Überprüfen Sie das E
• Überprüfen Sie, ob Sie

passenden Encoder a
haben.

• Wenden Sie sich an u

:Batterie schwach (EBI) Die Batterie des Zubehörs AES ist schwach. • Tauschen Sie die Batte
dazu die Betriebsanle

:Batterie leer (EBI) Die Batterie des Zubehörs AES ist leer. • Tauschen Sie die Batte
dazu die Betriebsanle

sache Beschreibung Maßnahme
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Ur Quittierbar
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:Resol.Träger Der Resolver konnte nicht eingemessen 
und optimiert werden.

• Überprüfen Sie das E
• Überprüfen Sie, ob die

Resolvers zu den Vorg
STÖBER passen.

• Wenden Sie sich an u

:X140 Unterspg Falscher Übertragungsfaktor

:X140-Überspg

:Resol.Fehler Drahtbruch • Überprüfen Sie das E
• Wenden Sie sich an u

:X120-Drahtbru An X120 wurde ein Drahtbruch festgestellt. • Überprüfen Sie das an
Kabel (Encoder oder S

• Überprüfen Sie die 
Spannungsversorgung
Encoders bzw. der Qu
Signale simuliert.

• Stellen Sie sicher, das
Einstellungen des SSI
abgestimmt sind auf d
bzw. die Quelle, die di
simuliert.

:X120-Doppelü An X120 wurden bei der Doppelübertragung 
gehäuft verschiedene Positionen 
festgestellt.

• Überprüfen Sie das E
• Wenden Sie sich an u

:X120-Busy Encoder hat zu lange keine Antwort 
geliefert.

• Tauschen Sie die Optio
der Encoder angeschl

• Tauschen Sie den Ant
• Wenden Sie sich an u

sache Beschreibung Maßnahme
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Ur Quittierbar
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:X120-Timeout Es wurde kein Taktsignal vom SSI-Master 
festgestellt.

• Überprüfen Sie die an
Kabel.

• Überprüfen Sie die 
Spannungsversorgung
Masters.

:X140EnDatAlar Der EnDat-Encoder an X140 meldet einen 
Alarm.

• Schalten Sie den Antri
wieder ein.

• Der Encoder ist defekt
an unseren Service.

:X140EnDatCRC Es sind gehäuft Fehler bei der 
Datenübertragung aufgetreten. Der 
Encoder ist nicht verfügbar.

• Stellen Sie sicher, das
Encodertyp angeschlo

• Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM
• Wenden Sie sich an u

sache Beschreibung Maßnahme
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Ur Quittierbar
1:P llung des Ja

2:M luss und 
erkabels.
V-Störungen.

rametrierung von 

nseren Service.

Ja
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.40   77:Masterencoder

slösung Level Reaktion
hler durch Masterencoder Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29

• A29 = 0:inaktiv
Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

Die Referenz G89 wird gelöscht und di
nach der Quittierung neu referenziert w
Falls der Encoder beim Einschalten de
Steuerteilversorgung nicht angeschloss
Encoderversorgung dauerhaft abgesch
Quittierung ist dann nur durch Aus- und
Antriebsreglers möglich.

sache Beschreibung Maßnahme
ara<>Encoder Parametrierung passt nicht zu 

angeschlossenem Encoder.
Überprüfen Sie die Einste
Parameters H00.

aximal-geschwindigkeit Überschreitung von G297 • Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM
• Überprüfen Sie die Pa

G297.
• Wenden Sie sich an u
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10 ncoderkabel und 

nseren Service.

Ja

11 Ja

12 Ja

13 tor.
nseren Service.

Nein

14 luss und 
erkabels.
V-Störungen.

nseren Service.

Ja

15 luss und 
erkabels.
V-Störungen.

Ja

Ur Quittierbar
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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4-EnDat gefu Es wurde ein EnDat-Encoder an X4 
festgestellt, obwohl ein anderer Encoder 
parametriert wurde.

Überprüfen Sie die Einste
Parameters H00.

X5000/InkEnc An X4 wurde ein Drahtbruch der A-Spur bei 
einem Inkrementalencoder festgestellt.

Überprüfen Sie das Encod
Inkrementalencoders.

4-kein Encod An X4 wurde entweder kein Encoder 
gefunden oder am EnDat-/SSI-Encoder ein 
Drahtbruch festgestellt.

• Überprüfen Sie den A
Encoders.

• Überprüfen Sie das E
• Überprüfen Sie die 

Spannungsversorgung
• Überprüfen Sie die Ein

Parameters H00.

:X4-Spur A/CLK Drahtbruch Spur A/Clock • Überprüfen Sie das E
tauschen Sie es ggf.

• Wenden Sie sich an u
:X4-Spur B/Dat Drahtbruch Spur B/Daten

:X4-Spur 0 Drahtbruch Spur 0

:X4-EnDatAlarm Alarmbit vom EnDat-Encoder steht an. • Tauschen Sie den Mo
• Wenden Sie sich an u

:X4-EnDatCRC Es sind gehäuft Fehler bei der 
Datenübertragung aufgetreten.

• Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM
• Wenden Sie sich an u

:X4-Doppelü. An X4 wurden bei der Doppelübertragung 
gehäuft verschiedene Positionen 
festgestellt.

• Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM

sache Beschreibung Maßnahme
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16 ncoderkabel.
e einen 
ngeschlossen 

nseren Service.

Ja

20 ncoderkabel.
 Spezifikation des 
aben von 

nseren Service.

Nein

21

22

24 ncoderkabel.
nseren Service.

Ja

30 geschlossene 
SI-Kopplung).

 des SSI-
elle, die die SSI-

s die 
-Masters 
en SSI-Encoder 
e SSI-Signale 

Ja

35 ncoderkabel.
nseren Service.

Nein

Ur Quittierbar
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:X4-Busy Encoder hat zu lange keine Antwort 
geliefert.

• Überprüfen Sie das E
• Überprüfen Sie, ob Si

passenden Encoder a
haben.

• Wenden Sie sich an u

:Resol.Träger Der Resolver konnte nicht eingemessen 
und optimiert werden.

• Überprüfen Sie das E
• Überprüfen Sie, ob die

Resolvers zu den Vorg
STÖBER passen.

• Wenden Sie sich an u

:X140 Unterspg Falscher Übertragungsfaktor

:X140-Überspg

:Resol.Fehler Drahtbruch • Überprüfen Sie das E
• Wenden Sie sich an u

:X120-Drahtbru An X120 wurde ein Drahtbruch festgestellt. • Überprüfen Sie das an
Kabel (Encoder oder S

• Überprüfen Sie die 
Spannungsversorgung
Encoders bzw. der Qu
Signale simuliert.

• Stellen Sie sicher, das
Einstellungen des SSI
abgestimmt sind auf d
bzw. die Quelle, die di
simuliert.

:X120-Doppelü An X120 wurden bei der Doppelübertragung 
gehäuft verschiedene Positionen 
festgestellt.

• Überprüfen Sie das E
• Wenden Sie sich an u

sache Beschreibung Maßnahme
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riebsregler.
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38 geschlossenen 

 des SSI-

Ja

43 ebsregler aus und 
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Ja

44 s der korrekte 
ssen ist.
luss und 
erkabels.
V-Störungen.

nseren Service.

Ja

Ur Quittierbar
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:X120-Busy Encoder hat zu lange keine Antwort 
geliefert; bei SSI-Slave: Bei freigegebenen 
Antrieb seit 5 ms kein Telegramm.

• Tauschen Sie die Optio
der Encoder angeschl

• Tauschen Sie den Ant
• Wenden Sie sich an u

:X120-Timeout Es wurde kein Taktsignal vom SSI-Master 
festgestellt.

• Überprüfen Sie die an
Kabel.

• Überprüfen Sie die 
Spannungsversorgung
Masters.

:X140EnDatAlar Der EnDat-Encoder an X140 meldet einen 
Alarm.

• Schalten Sie den Antri
wieder ein.

• Der Encoder ist defekt
an unseren Service.

:X140EnDatCRC Es sind gehäuft Fehler bei der 
Datenübertragung aufgetreten. Der 
Encoder ist nicht verfügbar.

• Stellen Sie sicher, das
Encodertyp angeschlo

• Überprüfen Sie Ansch
Schirmung des Encod

• Reduzieren Sie die EM
• Wenden Sie sich an u

sache Beschreibung Maßnahme
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Au Zähler
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t, der Antrieb wird 
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 am Ende des 
 falls der Lüft-

Z78

Ur Quittierbar
1:U fahrbereich: 

reendschalter.
ungsprogramm.

Ja

2:L
Um

w. I01.
ungsprogramm.

Ja

3:Ü
Ex lung der 

ere die Zykluszeit 
on.

Ja
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.41   78:Positionslimit zyklisch

slösung Level Reaktion
hler zyklische Lagevorgabe Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29

• A29 = 0:inaktiv
Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
nzulässige Richtung Ein Lagesollwert wird in eine unzulässige 

Richtung oder außerhalb der 
Softwaregrenzen vorgegeben.

• Nur bei endlosem Ver
Prüfen Sie I04.

• Prüfen Sie die Softwa
• Prüfen Sie das Steuer

age-Sollwert außerhalb 
lauflänge

Ein Lagesollwert wird außerhalb der 
Umlauflänge vorgegeben.

• Prüfen Sie A568[1] bz
• Prüfen Sie das Steuer

berschreitung der maximalen 
trapolationszeit

Die maximale Extrapolationszeit wurde 
überschritten.

• Prüfen Sie I423.
• Prüfen Sie die Einstel

Steuerung, insbesond
und die Synchronisati
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Mö Quittierbar
Es
vo

ene Schäden. Ja

EM fte Anschlüssen 

Un erung an.
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.42   79:Motor-/Lageüberwachung

slösung Level Reaktion
e Plausibilitätsprüfung zwischen den Werten von 
tor- und Positionsencoder liefert Fehler.

Parametrierter 
Level in U28:
• Inaktiv
• Meldung
• Störung

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
 liegt ein mechanischer Schaden 
r.

Prüfen Sie die Mechanik zwischen Motor- 
und Positionsencoder.

Beheben Sie evtl. vorhand

V-Probleme Prüfen Sie den Anschluss und die 
Schirmung der elektrischen Anschlüsse von 
Motor- und Positionsencoder.

Beheben Sie evtl. fehlerha
oder Schirmungen.

passende Parametrierung Prüfen Sie die Parametrierung in I290 ff. Passen Sie die Parametri
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Ur Quittierbar
1:U Ja

2:B t und starten Sie Ja
42425.04 WE KEEP THINGS MOVING
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.43   80:Ungültige Aktion

slösung Level Reaktion
s Ereignis wird ausgelöst, falls eine Aktion 
startet wird, die nicht zulässig ist.

Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
nzulässig Die gewählte Steuerart unterstützt die 

Aktion nicht.
Prüfen Sie die Steuerart.

remse Bei Aktionen, die ein Öffnen der Bremse 
verlangen, wird nach Aktionsstart für 1 s die 
Position überwacht, um eine mögliche 
Achslast zu detektieren. Falls eine Achslast 
festgestellt wird, wird das Ereignis mit 
dieser Ursache angezeigt.

Entfernen Sie die Achslas
die Aktion erneut.
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16
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Da
Ab
an

er Antrieb ist 
orhandene 
lls der Lüft-

 benötigten 
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Z81

Ur Quittierbar
1:G ichern aus. Ja

32 ichern aus. Ja

33 ichern aus. Ja

34
Te

ichern aus. Ja

35
Te

ichern aus. Ja
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.44   81:Motorzuordnung

slösung Level Reaktion
s Ereignis wird ausgelöst, falls bei der 
bildung des elektronische Typenschilds ein 
derer als der projektierte Motor festgestellt wird.

Störung Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventuell v
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.
Entsprechend der Ursache werden die
Parameter Werte aus dem elektronisch
gelesen.

sache Beschreibung Maßnahme
eänderter Motortyp Der angeschlossene Motortyp entspricht 

nicht dem gespeicherten Motortyp (Bsp. 
EZ402 statt EZ401). 

Führen Sie A00 Werte spe

:Geänderter Motor Der angeschlossene Motor entspricht nicht 
dem gespeicherten Motor, z. B. bei anderer 
Seriennummer.

Führen Sie A00 Werte spe

: Geänderter Motor & Bremse Der angeschlossene Motor und seine 
Bremse entsprechen nicht dem 
gespeicherten Motor und der gespeicherten 
Bremse.

Führen Sie A00 Werte spe

: Geänderter Motor & 
mperaturfühler

Der angeschlossene Motor und sein 
Temperaturfühler entsprechen nicht dem 
gespeicherten Motor und dem 
gespeicherten Temperaturfühler.

Führen Sie A00 Werte spe

: Geänderter Motor & Bremse & 
mperaturfühler

Der angeschlossene Motor, seine Bremse 
und sein Temperaturfühler entsprechen 
nicht dem gespeicherten Motor, der 
gespeicherten Bremse und dem 
gespeicherten Temperaturfühler.

Führen Sie A00 Werte spe
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65
Br

ichern aus. Ja

66
Te

ichern aus. Ja

67
Br

ichern aus. Ja

12 ichern aus. Ja

13 ichern aus. Ja

13
Te

ichern aus. Ja

Ur Quittierbar
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: Geänderte Kommutierung Die Kommutierung des angeschlossenen 
Motors entspricht nicht der gespeicherten 
Kommutierung.

Führen Sie A00 Werte spe

:Geänderte Kommutierung & 
emse

Die Kommutierung des angeschlossenen 
Motors und die Bremse entsprechen nicht 
der gespeicherten Kommutierung und der 
gespeicherten Bremse.

Führen Sie A00 Werte spe

:Geänderte Kommutierung & 
mperaturfühler

Die Kommutierung des angeschlossenen 
Motors und der Temperaturfühler 
entsprechen nicht der gespeicherten 
Kommutierung und dem gespeicherten 
Temperaturfühler.

Führen Sie A00 Werte spe

:Geänderte Kommutierung & 
emse& Temperaturfühler

Die Kommutierung des angeschlossenen 
Motors, die Bremse und der 
Temperaturfühler entsprechen nicht der 
gespeicherten Kommutierung, der 
gespeicherten Bremse und dem 
gespeicherten Temperaturfühler.

Führen Sie A00 Werte spe

9:Geänderte Bremse Die Bremse des angeschlossenen Motors 
entspricht nicht der gespeicherten Bremse.

Führen Sie A00 Werte spe

0:Geänderter Temperaturfühler Der Temperaturfühler des angeschlossenen 
Motors entspricht nicht dem gespeicherten 
Temperaturfühler.

Führen Sie A00 Werte spe

1:Geänderte Bremse & 
mperaturfühler

Die Bremse und der Temperaturfühler des 
angeschlossenen Motors entsprechen nicht 
der gespeicherten Bremse und dem 
gespeicherten Temperaturfühler.

Führen Sie A00 Werte spe

sache Beschreibung Maßnahme
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1: rdrahtung auf 

stellung des 
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Ja

2: 

3: stellung des 
lsch gewählten 

 auf falsch 
instellungen.
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.45   82:Hall-Sensor

slösung Level Reaktion
hler durch Hall-Sensor. Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de

drehmoment-/kraftfrei, es sei denn eine
U30 (A29) ist parametriert. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
ungültiges Muster Die aktuellen Pegel der drei Hall-Sensoren 

entsprechen keinem Sektor (nur 6 der 8 
möglichen Muster können einem Sektor 
zugeordnet werden).

• Überprüfen Sie die Ve
Drahtbruch.

• Überprüfen Sie die Ein
Parameters B08 auf fa
Hall-Abstand.ungültige Sequenz Die Auswertung ergab einen direkten 

Wechsel zwischen zwei nicht benachbarten 
Sektoren.

Flanke fehlt Die Achse ist mehr als die 1,2-fache Länge 
eines Hall-Sektors gefahren, ohne das sich 
eines der Hall-Signale geändert hat.

• Überprüfen Sie die Ein
Parameters B16 auf fa
Polabstand.

• Überpüfen Sie die 
Encodereinstellungen
parametrierte Längene
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Mö Quittierbar
Au ung und die Ja
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.46   83: Ausfall einer/ aller Netzphasen

slösung Level Reaktion
 wurde ein Problem mit der Netzspannung 
tgestellt.

Warnung mit 10 s 
Warnzeit

Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
sfall einer/aller Netzphasen Die Netzüberwachung hat bei 

eingeschaltetem Leistungsteil erkannt, dass 
eine Phase fehlt.

Prüfen Sie die Netzsicher
Verdrahtung.
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.47   84: Netz Einbruch bei aktivem Leistungsteil

slösung Level Reaktion
 wurde ein Problem mit der Netzspannung 
tgestellt.

Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de
drehmoment-/kraftfrei, es sei denn eine
U30 (A29) ist parametriert. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuert, fa
Override inaktiv ist.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
tz Einbruch Erkennt die Netzüberwachung, dass das 

Netz fehlt, wird sofort das Laderelais 
abgeschaltet. Der normale Betrieb wird 
aufrechterhalten. Ist bei Netzwiederkehr 
das Leistungsteil noch eingeschaltet, wird 
nach 0,5 s eine Störung ausgelöst.

Prüfen Sie, ob die Netzsp
Spezifikation entspricht od
Stromausfall vorliegt.
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.48   85:Exzessiver Sollwertsprung

slösung Level Reaktion
i aktiver Sollwertüberwachung C100 fordern die 
rgegebenen Sollwerte eine Beschleunigung, die 
r Motor – selbst unter Einhaltung des maximalen 
sgangsstroms des Antriebsregler-
istungsteils I2maxLT (R04*R26) – sogar im 
erlauf nicht ausführen kann (ab Firmware V 6.0-
.

Störung Parametrierte Störungsreaktion in A29
• A29 = 0:inaktiv

Das Leistungsteil wird abgeschalte
drehmoment-/kraftfrei. Eine eventu
Bremse wird einfallend angesteuer
Override inaktiv ist.

• A29 = 1:aktiv
Der Antrieb wird mit einem Schnellh
eventuell vorhandene Bremse wird
Schnellhalt einfallend angesteuert,
Override inaktiv ist.

sache Beschreibung Maßnahme
Position Positionssollwerte fordern eine nicht 

ausführbare Beschleunigung.
Konfigurieren Sie die Sollw
die maximal zulässige Bes
ausgeführt werden kann. Geschwindigkeit Geschwindigkeitssollwerte fordern eine 

nicht ausführbare Beschleunigung.
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.49   #<Platzhalter>

.50   *ParaModul ERROR:update firmware!

slösung Level Reaktion
 wurde ein Programmablauffehler im 
kroprozessor festgestellt.

Störung Das Leistungsteil wird abgeschaltet, de
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.
Der Mikroprozessor wird angehalten un
außer Betrieb.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
hler im Code-Speicher (Bit gekippt, 
rmanent).

Stellen Sie die Betriebsbedingungen zum 
Fehlerzeitpunkt wieder her und prüfen Sie, 
ob der Fehler wieder auftritt.

• Laden Sie die Applika
Antriebsregler und spe

• Führen Sie ein Firmwa
durch.

V-Fehler Überprüfen Sie Ihre Verdrahtung auf EMV-
gerechte Ausführung.

Verdrahten Sie EMV-gere

slösung Level Reaktion
e Versionen von Konfiguration und Firmware 
ssen nicht zusammen.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, 
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene B
angesteuert. Der Bremschopper ist ab

gliche Ursache Prüfung Maßnahme Q
ralteter Firmwarestand — Übertragen Sie eine passende 

Konfiguration oder Firmware.
N
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Ev
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Nein
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.51   *ParaModul ERROR: file not found

.52   *ParaModul ERROR: Checksum error

slösung Level Reaktion
e Paramodul-Datei ist nicht lesbar. — Die Konfiguration läuft nicht an.

Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
entuell wurde während der Aktion 
0 abgeschaltet.

— • Übertragen Sie eine p
Konfiguration per Drive
speichern Sie diese a
(A00)

• Stecken Sie ein passe
auf.

fektes oder nicht formatiertes 
ramodul

— Tauschen Sie das Paramo

slösung Level Reaktion
im Laden aus dem Paramodul wurde ein 
ecksummen-Fehler festgestellt.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
eicherbit gekippt. — Übertragen Sie eine pass

Konfiguration per DriveCo
speichern Sie diese ansch
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Nein
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.53   *ParaModul ERROR: ksb write error

.54   *ConfigStartERROR parameters lost

slösung Level Reaktion
 wurde ein Fehler beim Schreiben der 
nfiguration in den Konfigurationsspeicher 
tgestellt.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
fekter Flash-Speicher. — Tauschen Sie das Paramo

e Konfiguration ist zu groß für den 
nfigurationsspeicher.

• Übertragen Sie eine p
Konfiguration per Drive
speichern Sie diese a
(A00).

• Tauschen Sie das Par

slösung Level Reaktion
 sind keine Parameterwerte im Paramodul 
speichert.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
s Steuerteil wurde abgeschaltet, 
hrend A00 aktiv war.

— • Übertragen Sie eine p
Konfiguration per Drive
speichern Sie diese a
(A00).

• Tauschen Sie das Par
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.55   *ConfigStartERROR remanents lost

.56   *ConfigStartERROR unknown block

slösung Level Reaktion
 sind keine Merkerwerte gespeichert. — Die Konfiguration läuft nicht an.

Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e Aktion A00 Werte speichern 
rde nicht durchgeführt.

— • Übertragen Sie eine p
Konfiguration per Drive
speichern Sie diese an
(A00).

• Tauschen Sie das Par

slösung Level Reaktion
e Versionen von Konfiguration und Firmware 
ssen nicht zusammen.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e im Paramodul gespeicherte 
nfiguration stammt von einer 
ueren Firmware, die mehr 
stembausteine kennt.

— Übertragen Sie eine pass
Konfiguration oder Firmwa
DriveControlSuite.
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.57   *ConfigStartERROR unknown string

.58   *ConfigStartERROR unknown scale

slösung Level Reaktion
e Versionen von Konfiguration und Firmware 
ssen nicht zusammen.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e im Paramodul gespeicherte 
nfiguration stammt von einer 
ueren Firmware, die mehr Texte (z. 
 Namen der System-Standard-
usteinparameter) kennt.

— Übertragen Sie eine pass
Konfiguration oder Firmwa
DriveControlSuite.

slösung Level Reaktion
e Versionen von Konfiguration und Firmware 
ssen nicht zusammen.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e im Paramodul gespeicherte 
nfiguration stammt von einer 
ueren Firmware, die mehr 
alierungsfunktionen kennt.

— Übertragen Sie eine pass
Konfiguration oder Firmwa
DriveControlSuite.
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.59   *ConfigStartERROR unknown limit

.60   *ConfigStartERROR unknown post-wr

slösung Level Reaktion
e Versionen von Konfiguration und Firmware 
ssen nicht zusammen.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e im Paramodul gespeicherte 
nfiguration stammt von einer 
ueren Firmware, die mehr 
enzwertfunktionen kennt.

— Übertragen Sie eine pass
Konfiguration oder Firmwa
DriveControlSuite.

slösung Level Reaktion
e Versionen von Konfiguration und Firmware 
ssen nicht zusammen.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e im Paramodul gespeicherte 
nfiguration stammt von einer 
ueren Firmware, die mehr 
stWrite-Funktionen kennt.

— Übertragen Sie eine pass
Konfiguration oder Firmwa
DriveControlSuite.
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.61   *ConfigStartERROR unknown pre-rd

slösung Level Reaktion
e Versionen von Konfiguration und Firmware 
ssen nicht zusammen.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e im Paramodul gespeicherte 
nfiguration stammt von einer 
ueren Firmware, die mehr Pre-
d-Funktionen (Abbildung von 

mware-Parametern auf 
nfigurationsparameter) kennt.

— Übertragen Sie eine pass
Konfiguration oder Firmwa
DriveControlSuite.
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.62   *ConfigStartERROR unknown hiding

.63   no configuration paramodul error

slösung Level Reaktion
e Versionen von Konfiguration und Firmware 
ssen nicht zusammen.

— Die Konfiguration läuft nicht an.
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e im Paramodul gespeicherte 
nfiguration stammt von einer 
ueren Firmware, die mehr 
sblendungsfunktionen 
usblendung von Parametern, die in 
hängigkeit anderer Parameter 
htbar sein sollen) kennt.

— Übertragen Sie eine pass
Konfiguration oder Firmwa
DriveControlSuite.

slösung Level Reaktion
im Anlauf wurde ein Fehler durch das 
ramodul festgestellt.

— Die Konfiguration läuft nicht an. Im Wec
im Display der Schriftzug STÖBER ein
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
achten Sie die Ursachen in den 
piteln 16.50 *ParaModul 
ROR:update firmware! bis 16.53 

araModul ERROR: ksb write error.

— Beachten Sie die Maßnah
Kapiteln 16.50 *ParaModu
firmware! bis 16.54 *Confi
parameters lost.
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.64   no configuration start error

.65 configuration stopped

slösung Level Reaktion
im Start der Konfiguration wurde ein Fehler. — Die Konfiguration läuft nicht an. Im Wec

im Display der Schriftzug STÖBER ein
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
achten Sie die Ursachen in den 
piteln 16.54 *ConfigStartERROR 
rameters lost bis 16.62 
onfigStartERROR unknown hiding.

— Beachten Sie die Maßnah
Kapiteln 16.54 *ConfigSta
parameters lost bis 16.61 
*ConfigStartERROR unkn

slösung Level Reaktion
e laufende Konfiguration wurde gestoppt. — Die Konfiguration läuft nicht an. Im Wec

im Display der Schriftzug STÖBER ein
Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Prüfung Maßnahme
e Übertragung einer neuen 
nfiguration durch die 
iveControlSuite wurde 
terbrochen.

— Übertragen Sie eine Konfi
DriveControllSuite oder sc
Antriebsregler aus und wie
bisherige Konfiguration au
geladen werden kann.
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.66 HW defective FirmwareStartErr

slösung Level Reaktion
 wurde ein Firmwarefehler festgestellt. — Die Konfiguration läuft nicht an.

Das Leistungsteil bleibt abgeschaltet, d
kraftfrei. Eine eventuell vorhandene Bre
Der Bremschopper ist abgeschaltet.

gliche Ursache Beschreibung Maßnahme
e aktive Firmware sowie die 
mware im Download-Speicher sind 
lerhaft.

— Ein "normaler" Firmware-D
möglich. Wenden Sie sich
Service.
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