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2 About this document

These operating instructions introduce you to the
parametrizable drives and inform you about all ne-
cessary steps for installation and carrying out initial
functional tests.

Before commissioning, it is
4 essential that the safety instructions
: in the relevant section are read and
-understood, and then observed!
Non-observance can result in danger
to persons or damage to the machine.

» Disconnect the electrical power
supply!

Read and observe the warnings in this
dokument. Warnings are there

to protect you from danger, and to
help you to avoid damage to

NOTICE the device.

>

2 Uber dieses Dokument

Die vorliegende Betriebsanleitung stellt Ihnen die
parametrierbaren Antriebe vor und informiert Sie
Uber alle Schritte zur Installation der Antriebe und zur
Durchfiihrung erster Funktionstests.

tung kann zu Gefahren bei Personen
oder Beschadigungen an der
Maschine fiihren.

Vor der Inbetriebnahme sind unbe-
dingt die Sicherheitshinweise zu lesen
J und zu beachten! Eine Nichtbeach-

» Gerat spannungsfrei
schalten !

Lesen und befolgen Sie in diesem
Dokument die Warnhinweise
sorgfiltig. Die Warnhinweise sollen
Sie vor Gefahr schiitzen oder helfen
lhnen, eine Beschadigung des
Gerates zu vermeiden.

>

HINWEIS

Instructions explain the advantages of
certain settings and help you use the
device to the best possible effect.

>

NOTICE

Hinweise erlautern lhnen Vorteile
bestimmter Einstellungen und helfen
lhnen, den optimalen Nutzen aus dem
Gerat zu ziehen.

>

HINWEIS

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
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3 General description

3.1 Motor range BG 65 PI

The motors of the BG 65 PI series are brushless DC
servomotors with integrated motion controller and
comfortable operator interface for PCs on which the
drives can be easily parameterized for a series of
preconfigured basic operating modes. Available as
basic operating modes are, for example, a positioning
mode, a speed regulating mode and a torque regula-
ting mode. These operating modes can be parameteri-
zed for a large number of frequently occurring appli-
cations. For the controlling of the drives, five digital
inputs and two digital feedback outputs are available.
Of these, two digital inputs can also be configured as
analogue inputs so that, for example, speed or current
limitation can take place via a potentiometer. By
means of the integrated incremental encoder with a
resolution 2000 increments per revolution, a very high
positioning accuracy with very good regulating cha-
racteristics can be achieved. In the positioning mode,
for example, a movement of 180° can be parameteri-
zed whereby the movement can optionally always be
in the same rotational direction or also alternating in
forwards and backwards directions. In the positioning
mode, various different positions can be parameteri-
zed and driven to one after the other. In addition to
the parameterizing of the individual motor functions
(position, speed, acceleration, current, etc.), a large
number of the highly varying movement sequences
can be implemented. Typical applications are rotary
indexing tables, tool changers, eccentric drives, etc. In
the speed regulation mode, various different speeds
can be stored and selected via the digital inputs.

Except for ball bearings, these motors have no parts
that are subject to wear and are therefore ideally
suited to continuous operation. Further significant
advantages of these drives are their highly dynamic
performance, their compact design, their wide regu-
lation range, their low moment of inertia, and robust
construction.

On request, motors in the BG 65 PI range can be com-
bined with planetary or worm gears, which are availa-
ble in a very wide range of reduction ratios.

3 Allgemeine Beschreibung

3.1 Motorbaureihe BG 65 PI

Bei der Motorbaureihe BG 65 Pl handelt es sich

um burstenlose DC-Servomotoren mit integriertem
Motioncontroller und komfortabler Bedienoberfla-
che fir PC, auf der sich die Antriebe fiir eine Reihe
vorgefertigter Grundbetriebsarten leicht parametrie-
ren lassen. Als Grundbetriebsarten stehen z.B. ein
Positioniermodus, ein Geschwindigkeitsregelmodus
und ein Drehmomentregelmodus zur Verfligung.
Diese Betriebsmodi lassen sich fir eine Vielzahl
haufig vorkommender Anwendungen parametrieren.
Fir die Ansteuerung der Antriebe stehen 5 Digitalein-
gange und 2 digitale Meldeausgange zur Verfligung.
Dabei kénnen 2 Digitaleingdnge auch als Analogein-
gang konfiguriert werden, so daf} z.B. Geschwindig-
keits- oder Strombegrenzung Uber ein Potentiometer
erfolgen kann. Durch den integrierten Inkremental-
geber mit einer Auflésung von 2000 Inkrementen pro
Umdrehung werden eine hohe Positioniergenauig-
keit und sehr gute Regeleigenschaften erreicht. Im
Positioniermodus lasst sich z.B. eine Bewegung um
180° parametrieren, wobei die Fahrbewegung wahl-
weise immer in die gleiche Drehrichtung oder auch im
Wechsel vor- und zuriick ausfiihren lasst. Insgesamt
kdnnen im Positioniermodus mehrere verschiedene
Positionen parametriert und nacheinander ange-
fahren werden. Neben der Parametrierung der indivi-
duellen Motorfunktionen (Position, Geschwindigkeit,
Beschleunigung, Strom usw.) kénnen eine Vielzahl
der unterschiedlichsten Bewegungsablaufe realisiert
werden. Typische Anwendungen hierfiir sind Rund-
schalttische, Werkzeugwechsler, Exzenterantriebe,
usw. Im Geschwindigkeitsregelmodus lassen sich
mehrere verschiedene Geschwindigkeiten speichern
und Uber die Digitaleingange auswahlen.

Der Motor hat auf3er den Kugellagern keine Ver-
schleil’teile und eignet sich deshalb hervorragend
auch fur Dauerbetrieb. Weitere wesentliche Vorteile
des Antriebs liegen in seiner hohen Dynamik, der
kompakten Bauweise, dem grofen Regelbereich,
dem geringen Tragheitsmoment und des robusten
Aufbaus.

Die Motoren BG 65 PI kdnnen auf Wunsch auch mit
Planeten-, oder Schneckengetrieben mit einer Vielzahl
fein abgestimmter Untersetzungen kombiniert werden.

6 Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
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Integrierter Inkrementalgeber Motorstecker fiir Leistungsversorgung und Logik
encoder integrated Motor connectors for power and logic supplies
Leistungs- und Steuerungselektronik
(integriert)
optional angebaute Bremse
g i Power and control electronics
optional attached brake \ i - Z integrated

¢ —— Motor

Parametrierschnittstelle /

Parametrization interfacae

Antriebswelle,
Hallsensoren (integriert) optional angebautes Getriebe

Hall sensors integrated output shaft,
optional attached gearbox

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de 7
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3.2 Explanations of terms used

3.2 Begriffserklarungen

Bridge rectifier

Component for the transfor-
mation from AC voltage to DC
voltage

Briickengleichrich-
ter

Bauteil zur Umwandlung von
Wechselspannung in Gleich-
spannung

Default settings

Preset values

Defaultwerte

Voreingestellte Werte

Drive Assistant

Graphic interface for commis-
sioning and parameterisation

Drive Assistant

Grafische Oberflache zur Inbe-
triebnahme und Parametrierung

Smoothing capa-
citor

Component to smooth the
fluctuation voltage

Glattungskonden-
sator

Bauteil zur Glattung von
Spannungsschwankungen

Sensors for determining the

Sensor zur Positionsbestim-

controller

Hall sensors position of a rotor Hallsensoren mung des Rotors
Revernzierverfahren zur in-
Reference procedure for the i, .
. o . X . itialen Bestimmung der Po-
Homing initial regulation of the drive Homing I . L
et sition des Antriebs in einem
position in the system
System
Digital position indicator. An in- Digitaler Lagegeber. Eine in-
Incremental ternal logic processes a signal terne Logik erzeugt aus dem
from photodiodes to produce Inkrementalgeber Signal von Fotodioden zwei
encoder . :
two square-wave signals with um 90° verschobene Recht-
a phase difference of 90°. ecksignale.
The motor voltage is distribu- Die  Motorspannung  wird
Commutation ted in blocks by an electronic Kommutierung durch eine Elektronik block-

weise weitergeschaltet

Position mode

Regulation of position

Position Mode

Lageregelung

Settings to accelerate and

Einstellungen zum Beschleu-

system
(e.g. a CNC-control system).

Ramps brake the drive Rampen ni_gen und Bremsen des An-
triebs

Fast speed regulation as a Schnelle  Drehzahlregelung

subordinate speed controller als untergelagerter Drehzahl-

SVEL Mode for a higher-level positioning SVEL Mode regler fir Gbergeordnete Po-

sitioniersysteme
(z.B. CNC-Steuerungen).

Torque mode

Torque regulation, also referred
to as “Current Mode”

Torque Mode

Auch “Current Mode”, Dreh-
momentregelung

Trajectory

Sequence of motions

Trajektorie

Bewegungsablauf

Velocity mode

Speed regulation

Velocity Mode

Drehzahlregelung

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
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3.3 Proper use 3.3 BestimmungsmaBige
Verwendung

- The BG 65 Pl is a vendor part and may be used - Der BG 65 Pl ist ein Zulieferteil und darf in der
in the configuration described in machines and plant beschriebenen Konfiguration in Maschinen und
(industrial sector). Anlagen eingesetzt werden (industrieller Bereich).

- The drive must be securely mounted and must only - Der Antrieb muss fest montiert werden und darf nur
be used with the cables and accessories specified mit den von Dunkermotoren spezifizierten Kabeln
by Dunkermotoren. und Zubehdrteilen eingesetzt werden.

- The drive may only be put into service after the - Der Antrieb darf erst nach EMV-gerechter Montage
complete system has been installed with due des Gesamtsystems in Betrieb genommen werden.

attention to EMC aspects.

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
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4 Safety instructions

Before commissioning, it is

essential that the safety instructions
in the relevant section are read and
understood, and then observed!
Non-observance can result in danger
to persons or damage to the machine.

» Disconnect the electrical power
supply!

The drive must only be installed
and adjusted by qualified persons
in accordance with the relevant
standards.

NOTICE  qualified persons are those who:

» on the basis of their experience, can
recognise and avoid potential dangers.

» are familiar with the accident-prevention
regulations for the equipment deployed.

> are able to connect circuits and install
equipment in accordance with the
standards and regulations.

To ensure trouble-free operation,
appropriate methods of transport and
conditions of storage must be
NOTICE deployed.

Please store the drive so that it is protected from:
» dust, dirt and moisture
Take care also at the storage conditions:

> e.g. storage temperature!
(See technical data)

Transport the drive under storage
conditions

» protection against shock

4 Sicherheitshinweise

Vor der Inbetriebnahme sind unbe-
dingt die Sicherheitshinweise zu lesen
und zu beachten! Eine Nichtbeach-
tung kann zu Gefahren bei Personen
oder Beschadigungen an der
Maschine fiihren.

» Gerat spannungsfrei
schalten !

Die Antriebe diirfen nur von
qualifiziertem Personal nach den
entsprechenden Normen eingebaut
und eingerichtet werden.

HINWEIS Als qualifiziert gilt eine Person dann,

» wenn ihre Erfahrung moégliche Gefahren
vermeiden kann.

» wenn ihr die Unfallverhiitungsvor-
schriften bekannt sind.

» wenn sie gemal den Normen Stromkreise
und Gerate in Betrieb setzen und
installieren darf.

Der storungsfreie Betrieb setzt
entsprechende Lagerung und
Transport nach den entsprechenden
Vorgaben voraus.

HINWEIS

Lagern Sie bitte den Antrieb geschiitzt vor:
» Staub, Schmutz und Feuchtigkeit!

Achten Sie auch auf die Lagerbedingungen:
» z.B. Lagerungstemperatur!
(Siehe technische Daten)

Transportieren Sie die Antriebe unter
Lagerbedingungen:

» stoRgeschiitzt

10 Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
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5 Technical data, accessories

5.1 Electrical data

5 Technische Daten, Zubehor

5.1 Elektrische Daten

Permissible Zulassiger

speed range 0...6000 rpm Drehzahlbereich 0.-.6000 rpm

Permissible motor voltage 10...48 VDC Zulassige Motorspannung 10...48 VDC

Low-voltage cut-off <8VDC Unterspannungsabschaltung | <8 VDC

Over-voltage cut-off of > 50 VDC Uberspannungsabschaltung > 50 VDC

output stage der Endstufe

Permissible control voltage 192 28.8 VDC Absolut zulassige 19,2...28.8 VDC

(absolute) Steuerspannung

Permissible ripple Max. 5% Zulassige Restwelligkeit Max. 5%

Fuse 8AT is required Absicherung 8AT extgrn
externally erforderlich

Over-temperature cut-off

> 105°C temperature
of output stage

> 95°C temperature
on PCB

Ubertemperaturabschaltung

> 105°C Temperatur
der Endstufe

> 95°C Temperatur
auf der Leiterplatte

Max. peak current in
intermediate circuit

27T A

Max. Spitzenstrom im
Zwischenkreis

27T A

Current draw of 24V logic
supply *)

220 mA £15%

Stromaufnahme der
24V-Logikversorgung *)

220 mA £15%

) This value is only correct when the digital outputs are

unloaded. Additional components at the outputs increasing

the current demand.

5.2 Mechanical data

) Dieser Wert gilt nur bei unbelasteten digitalen Ausgangen.

Eventuell an den Ausgangen angeschlossene Komponenten
erh6hen den Strombedarf entsprechend.

5.2 Mechanische Daten

Temperature range of motor

-20°C...+100°C

Temperaturbereich Motor

-20°C...+100°C

(non-condensing)

(nicht kondensierend)

housing temperature Gehausetemperatur
Recommended ambient 0°C.. 50°C Empfohlener Umge- _ 0°C. 50°C
temperature range bungstemperaturbereich
Relative humidity Max. 90 % Relative Luftfeuchtigkeit Max. 90 %

Degree of protection *)

IP50 (in special
versions, up to IP65)

Schutzart *)

IP50 (in Sonderaus-
fuhrung bis IP65)

Connector plug 12-pin

Round plug to DIN

Anschlu3stecker

Rundstecker nach

Connector plug 5-pin
(parametrization interface)

Binder, Series 763
Art.No. 09-3443-00-05

AnschluRstecker 5-polig
(Parametrierschnittstelle)

45326, Binder, ! DIN 45326,
(motor) Series 723 12-polig (Motor) Fa. Binder, Serie 723
Round plug M12, Rundstecker M12,

Fa. Binder, Serie 763
Art.Nr. 09-3443-00-05

) The degree of protection quoted refers only to the housing

of motor or gearbox. Shaft sealing must be provided by
the customer. Only when the shaft seals provide adequate
protection against dust and water can the drive be used in an

environment which calls for IP65.

) Die angegebene Schutzart bezieht sich nur auf das Mo-

tor- bzw. Getriebegehause. Die Abdichtung der Welle ist vom
Kunden vorzunehmen. Nur wenn der Wellenaustritt staub- und
wassergeschitzt montiert wird, kann der Antrieb in einer Um-
gebung entsprechend IP65 eingesetzt werden.
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5.3 Motor installation drawing 5.3 MotormaRzeichnung
L
243 % 2_'“3____._
i
=
B
=
Connedor,/Stecker
12-pin
2
dx M4 72 mm | [4x@ 3.7 am
s Tamm = (410 4.66 an
4x M5 Tamm 4@ 4.66 an

BE 655 A 18005 =
BCE5E0M | 185:03| F=150t
BG 65:/5 P | 21003

5.4 Motor BG 65x25 PI 5.4 Motor BG 65x25 PI
Nominal power 65 W Nennleistung 65 W
Nominal torque 17 (21*) Nem Nenndrehmoment 17 (21*) Nem
Rated speed 3100 rpm Nenndrehzahl 3100 rpm
Counts per revolution 2000 (=2x2x500) Impulse pro Umdrehung | 2000 (=2x2x500)
. 24 V standard (special 24V Standard
Nominal voltage
voltages on request) Nennspannung (Sonderspannung auf
Nominal current 4A Anfrage)
. . . 65x65 mm, 160 mm long Nennstrom 4A
Dimensions (without N
connector) (with incremental Abmessungen 65x65 mm, 160 mm lang
encoder) (ohne Stecker) (mit Inkrementalgeber)
Weight Ca. 1050 g Gewicht ca. 1050 g
12 Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
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5.5 Motor BG 65x50 PI

5.5 Motor BG 65x50 PI

Dimensions (without
connector)

65x65 mm, 185 mm long
(with incremental
encoder)

Nominal power 100 W Nennleistung 100 W
Nominal torque 26 (31*) Ncm Nenndrehmoment 26 (31*) Ncm
Rated speed 3100 rpm Nenndrehzahl 3100 rpm
Counts per revolution 2000 (=2x2x500) Impulse pro Umdrehung | 2000 (=2x2x500)
. 24V standard (special 24V Standard
Nominal voltage
voltages on request) Nennspannung (Sonderspannung auf
Nominal current 56A Anfrage)
Nennstrom 56A

Abmessungen (ohne
Stecker)

65x65 mm, 185 mm lang
(mit Inkrementalgeber)

Weight

Ca. 1400 ¢

Gewicht

ca. 1400 g

5.6 Motor BG 65x75 PI

5.6 Motor BG 65x75 PI

Dimensions (without
connector)

65x65 mm, 210 mm long
(with incremental
encoder)

Nominal power 150 W Nennleistung 150 W
Nominal torque 40 (47*) Ncm Nenndrehmoment 40 (47*) Ncm
Rated speed 2860 rpm Nenndrehzahl 2860 rpm
Counts per revolution 2000 (=2x2x500) Impulse pro Umdrehung | 2000 (=2x2x500)
: 42 V standard (special 42V Standard
Nominal voltage
voltages on request) Nennspannung (Sonderspannung auf
Nominal current 45A Anfrage)
Nennstrom 45A

Abmessungen (ohne
Stecker)

65x65 mm, 210 mm lang
(mit Inkrementalgeber)

Weight

Ca. 1900 ¢g

Gewicht

ca. 1900 g

*) The nominal torque depends on how the motor is
cooled. For this reason, the nominal torque is quoted
to VDE/EN and also measured with a thermally-con-

ducting steel plate with the dimensions 105 x 105 x 10

mm attached to the motor.

*) Das Nenndrehmoment ist abhangig von der War-
meabfihrung des Motors. Deshalb sind die Nenndreh-
momente gemessen nach VDE/EN sowie gemessen
bei Anbringung einer thermisch leitenden Stahliplatte
der GroRe 105 x 105 x 10 mm aufgefihrt.

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
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5.7 Optional attachments
Worm gear (SG)

The worm gears are extremely quiet running. In many
applications, having the gearbox output shaft at 90° to
the motor shaft helps to make optimum use of available
space. On request worm gears can be supplied with a
hollow output shaft.

5.7 Optionale Anbauten
Schneckengetriebe (SG)

Die Schneckengetriebe zeichnen sich durch hohe
Laufruhe aus. Bei vielen Anwendungen ist die um 90°
gegenlber der Motorwelle versetzte Getriebewelle von
baulichen Gegebenheiten her optimal. Auf Anfrage sind
Schneckengetriebe auch mit Hohlwelle lieferbar.

Reduction ratio 5:1...80:1

Untersetzungen 5:1 ... 80:1

Continuous output torque | Max. 30 Nm

Dauerdrehnmomente max. 30 Nm

Planetary gears (PLG)

Planetary gears have the highest permissible continuo-
us torque of all types of gearbox and, at the same time
are very compact, have low weight, and have excellent
efficiency.

Planetengetriebe (PLG)

Planetengetriebe haben die héchsten zuldssigen Dau-
erdrehmomente aller Getriebe bei gleichzeitig sehr
kompakter Bauform, geringem Gewicht und ausge-
zeichnetem Wirkungsgrad.

Reduction ratio 3:1...700:1

Untersetzungen 3:1...700:1

Continuous output torque | Max. 160 Nm

Dauerdrehmomente max. 160 Nm

Brakes (E)

Brushless DC motors in the BG range can be fitted with
a power-off or a power-on brake as an option.

Absolut encoder (AE)

For larger projects brushless DC motors in the BG 65
range can be fitted with an attached absolut encoder.

Bremsen (E)

Burstenlose Gleichstrommotren der Baureihe BG kon-
nen optional mit angebauten Ruhe- oder Arbeitsstrom-
bremsen ausgeristet werden.

Absolutwertgeber (AE)

Far groRRere Projekte kdonnen Motoren der Baureihen
BG 65 mit angebauten Absolutwertgebern ausgestattet

werden.

14 Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
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5.8 Accessories
Starter Kit

To control a motor using a PC, a starter kit is required.
This provides an interface between the PC and the mo-
tor. It must be connected at a USB port. Further infor-
mation on this subject is given in the relevant section.

SNR Starter Kit with software CD 27573 35617

Drive Assistant Software

The Drive Assistant is a graphic interface which sim-
plifies commissioning and parametrization of the motor.
Further information on this subject is given in the rele-
vant section of this Manual.

6. Types of operation

The graphical user interface (see Section 9) enables
parameterisation for the following types of operation:
- Current/torque mode

- Velocity mode

- Position mode

- SVEL mode

5.8 Zubehor
Starterkit

Um einen Motor mit einem PC anzusteuern, bendtigt
man ein Starterkit. Dieser stellt das Interface vom PC
zum Motor dar. Er wird an den USB-Port angeschlos-
sen. Weitere Informationen hierzu erhalten Sie im ent-
sprechenden Abschnitt.

SNR Starterkit mit Software-CD 27573 35617

Drive Assistant Software

Der Drive Assistent ist eine grafische Oberflache, die
Ihnen die einfache Inbetriebnahme und Parametrie-
rung der Antriebe ermdglicht. Weitere Informationen
hierzu finden Sie im entsprechenden Abschnitt der Be-
triebsanleitung.

6. Betriebsarten

Das Graphical User Interface (siehe Abschnitt 9) er-
moglicht die Parametrierung fir folgende Betriebsarten:
- Current/torque mode

- Velocity mode

- Position mode

- SVEL mode

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de 15
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7. Protective functions

The objective of protective functions is to protect the
motor from damage, e.g. due to external loading or ex-
cessive voltage.

7.1. Ballast circuit

During braking operations, kinetic energy is stored as
electrical energy in an intermediate part of the regu-
lation circuit. This can cause excessive voltage in the
intermediate circuit, which, in an extreme case, could
cause damage to electrical components. To prevent
this, a DC-power supply should be used which has a
bridge rectifier and a smoothing capacitor of at least
1000 pF per 1 A nominal motor current. In addition,
we recommend that a discharge resistor (e.g. 1kOhm,
power loss > U?/10000hm) is used.

The BG 65 Pl motors have an integral ballast circuit,
which shorts the input voltage through a 2.2 Ohm bal-
last resistor if it rises by >50V. This ballast resistor is
designed for max. 20 Watt braking power.

7. Schutzfunktionen

Schutzfunktionen dienen dem Schutz des Motors vor
Zerstorung z.B. bei extremer Belastung oder bei Span-
nungsuberhdéhungen.

7.1. Ballastschaltung

Bei Bremsvorgangen wird die kinetische Energie als elek-
trische Energie in den Zwischenkreis des Regelkreises
zuriickgefiihrt. Dabei kann es im Zwischenkreis zu Span-
nungsiiberhéhungen kommen, die im Extremfall Schaden
an elektrischen Bauteilen verursachen kénnen. Um dies
zu vermeiden, sollten DC-Netzteile mit Briickengleich-
richter und einem Glattungskondensator von mindestens
1000pF pro 1A Motornennstrom verwendet werden. Zu-
satzlich wird die Verwendung eines Entladewiderstands
(z.B. 1kOhm, Verlustleistung >U?%10000hm) empfohlen.
Die Motoren BG 65 Pl haben eine integrierte Ballast-
schaltung, die bei Spannungstiberhdhungen >50V die
Eingangsspannung Uber einen Ballastwiderstand mit
2,2 Ohm kurzschlieRt. Dieser Ballastwiderstand ist fir
Bremsleistungen bis max. 20 Watt ausgelegt.

Voltage peaks by frequent heavy
braking!
Consequence:

CAUTION Destroying of the ballast resistor and
in consequence other circuit
components possible.

» Using a smoothing capacitor!

Spannungsspitzen durch haufiges
starkes Bremsen!

Die Folge:

VORSICHT Der Ballastwiderstand und als Folge
auch Schaltungsteile kdnnen zerstort
werden.

» Glattungskondensator verwenden!

7.2. Over-temperature cut-off

For protection of the motor a temperature sensor is
integrated in the power amplifier of the

electronic.

When the maximum temperature limit of 110°C is
exceeded, the motor set off an error code.

The power amplifier will be deactivated.

The motor will not be slowed down but will run out.
Temperature cut-off without hysteresis. Therby the
error can be confirmed after the fall below the tempe-
rature limit of 110°C.

The motor can be started again.

7.2. Ubertemperaturabschaltung

Zum Schutz des Motors bei Uberlast ist ein Tempera-
turmessfihler in der Leistungsendstufe der Elektronik
integriert.

Beim Uberschreiten der Grenztemperatur von 110°C
I6st der Motor einen Fehler aus. Dabei wird die
Leistungsendstufe deaktiviert. Der Motor wird dabei
nicht abgebremst, sondern lauft aus. Die Temperatu-
rabschaltung besitzt keine Hysterese. Dadurch kann
der Fehler sofort nach dem Unterschreiten der 110°C
wieder quittiert werden. Der Motor ist dann wieder
fahrbereit.
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7.3. Current limitation

To protect the motor or installation from blocking or
overloading, the parameters for current limits must be
set; they operate to limit the continuous current.
Please note: So that different torques can be achie-
ved for starting and continuous operation, the current
parameters can be dynamically adapted by the master
system to suit the drive situation.

7.3. Strombegrenzung

Um den Motor, als auch die Anlage vor Blockierung oder
Uberlastung zu schiitzen, sind die Parameter fiir die
Strombegrenzung einzustellen, die als Dauerstrombe-
grenzung wirkt.

Hinweis: Um unterschiedliche Momente fur Anlauf und
Dauerbetrieb zu erreichen, kdnnen die Stromparameter
dynamisch vom Mastersystem der Antriebssituation
angepal’t werden.

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de 17
© 2010 Dunkermotoren GmbH; D-79848 Bonndorf; Germany



@unkermotoren

advanced motion solutions

8. Installation/ terminal assignment

Before commissioning, it is
4 essential that the safety instructions
¢ in the relevant section are read and
-understood, and then observed!
Non-observance can result in danger

to persons or damage to the machine.

» Disconnect the electrical power
supply!

Energy intense current- and voltage
peaks by active braking!

>

Consequence:

CAUTION pestroying of the integrated electronics
possible.

» Using a smoothing capacitor!
(See Chapter ,Protective functions®)

It is recommended to use two sepa-
rate power supply units, one for the
power of the motor and one for the

electronic (+24V/+42V). Both power
NOTICE units have a common earth (-0V).

>

8. Installation/ Anschlussbelegung

Vor der Inbetriebnahme sind unbe-
dingt die Sicherheitshinweise zu lesen
: und zu beachten! Eine Nichtbeach-

tung kann zu Gefahren bei Personen
oder Beschadigungen an der

Maschine fiihren.

» Gerat spannungsfrei
schalten !

Strom- und Spannungsspitzen durch
aktives Bremsen!

>

Die Folge:

VORSICHT zerstsrung der integrierten Elektronik
moglich.

» Glattungskondensator verwenden!
(Siehe Kapitel ,Schutzfunktionen®)

Es ist empfehlenswert, fiir die Versor-
gungsspannung und die Elektronik-
versorgung (+24V/+42V), 2 separate
Netzteile zu verwenden, die eine
HINWEIS gemeinsame Masse (-0V) haben.

>

8.1. Mechanical assembly

During installation, ensure that con
nectors are not damaged. Bent pins
can cause a short circuit and destroy
the drive!

>

NOTICE

8.1. Mechanische Montage

Achten Sie bei der Installation darauf,
dass die Steckverbinder nicht bescha-
digt werden. Umgebogene Pins kon-
nen den Antrieb durch Kurzschluss
HINWEIS zerstoren!

>

Before installation, check the drive externally for visible
signs of damage. Do not install a damaged drive. The
drive must be secured with at least 4 threaded fasten-
ers to a flat surface. Screws in the flange must be fitted
with spring washers to prevent them coming loose. The
radial and axial loads on the motor output shaft must
not exceed 150 N. For motor-gear units, see the gear-
box documentation for relevant data.

8.2. Electro-magnetic compatibility

The BG 65 Pl drive and the machine in which it is installed
give rise to the radiation of electromagnetic interference.
Without suitable protective measures, this can influence
signals in control cables and parts of the installation and
endanger the operational reliability of the installation.

Before putting the machine into service, its electroma-
gnetic compatibility must be checked and any necessary

measures taken.

Prifen Sie den Antrieb vor der Installation auf auller-
lich sichtbare Beschadigungen. Bauen Sie beschadigte
Antriebe nicht ein. Der Antrieb muss mit mindestens 4
Schraubverbindungen an einer planen Oberflache befe-
stigt werden. Die Flanschschrauben mussen mit Federr-
ringen gegen Verdrehen geschutzt werden.

Die Motorabtriebswelle darf mit maximal 150N radial oder
axial belastet werden. Bei Getriebmotoren sind die ent-
sprechenden Daten der Dokumentation zum Getriebe zu
entnehmen.

8.2. Elektromagnetische Vertraglichkeit

Beim Antrieb BG 65 PI und bei der Maschine, in welche
der Antrieb eingebaut wird, entstehen elektromagne-
tische Storstrahlungen. Diese konnen ohne geeignete
Schutzmaflnahmen die Signale von Steuerleitungen und
Anlageteilen beeinflussen und die Betriebssicherheit der
Anlage gefahrden.

Vor dem Betrieb muss die elektromagnetische Vertrag-

lichkeit der Maschine gepruft und sichergestellt werden.
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8.3. Protective earth connection 8.3. Schutzleiter Anschluss

To protect the drive against damage
or destruction by static discharge
(ESD), the motor housing must be
earthed.

As far as possible, the drive should
only be handled by persons wearing
ESD-protective clothing.

Zum Schutz des Antriebs vor Be-
schadigung oder Zerstérung durch
statische Entladung (ESD) mul} das
Motorgehause geerdet werden. Nach
Mdoglichkeit sollten die Antriebe nur
von Personen mit ESD-Schutzausri-
stung angefalt werden.

» The motor housing must be connected to the machine » Das Motorgehause muR mit einem separaten Schutzleiter-
earth by a separate earth lead. kabel mit der Maschinenmasse verbunden werden.

* This cable must be connected to the flange with a screw. * Hierzu wird das Kabel mit einer Schraube im Flansch

* Please avoid touching the connector pins. befestigt.

« Bitte die Steckerpins nicht bertihren

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de 19
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8.4 Motor power supply and 8.4 Leistungsversorgung Motor und
signal interface supply Schnittstellenversorgung

Motor plug Motorstecker:

Round plug to DIN 45326, Binder, Series 723 Rundstecker nach DIN 45326, Fa. Binder, Serie 723

The 12-pin motor connector supplies power for the Der 12-polige Motorstecker dient zur Spannungsver-

motor and a 24V supply for the control electronics. sorgung des Motors und zur Logikversorgung mit 24V

fur die Regelelektronik.

8.5 Connection Motor power supply and 8.5 Anschluss Leistungsversorgung
signal interface supply Motor und Schnittstellenversorgung
Signale / Signals (E/A): Versorgung/
Supply:
— N
lé—) 2 - 3 2 'g 2 Leistung/Power Logik / Logic
= A +24..(42)V DC )
'.A 53 ? H J K. II GND (0V) —_—
G[ ™
o] 8| 3| E| E| %|is .
s 3| g| 2| 2| &|=e® 3| s &
S| 2| | | °| ¢ HE IR 5
5| = = g el | 2 5
o )
o .1
///

Lead colours refers to standard connection cables of Litzenfarben beziehen sich auf Standard Anschlusslei-
Dunkermotoren. tungen von Dunkermotoren.
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Lead colour Litzenfarbe

Connec- in connection Stecker- der Anschluf3-

tor bin Connection cable with 12- Pin Anschluf® leitung mit

P pin right-angle 12pol. Winkel-

connector (*) stecker (*)

A OUT1 (Digital Output) orange A OUT1 (Digitalausgang) orange

B INO (Digital Input) yellow B INO (Digitaleingang) gelb

C IN1 (Digital Input) blue C IN1 (Digitaleingang) blau

D U, (+24V-logic supply) green D U, (+24V-Logikversorg.) [grin

E+F U, (+24..+42V) motor sup [red (1mm?) E+F U (+24..+42V) Motorvers |rot (1mm?)

G GND (0V) black (1mm?) G PGND (0V) schwarz 1mm?)

H IN4 (Digital Input) (Al-)** | magenta H IN4 (Digitaleing.) (Al-)** |violett

J IN3 (Digital Input) (Al+)** | pink J IN3 (Digitaleing.) (Al+)** |rosa

K OUT2 (Digital Output) white K OUT2 (Digitalausgang) [weil®

L IN2 (Digital Input) brown L IN2 (Digitaleingang) braun

M GND (0V) black (1mm?) M GND (0V) schwarz (1mm?)

(*) Lead colours refers to standard connection cables
of Dunkermotoren.

**In3 and In4 are also configurable as analogue inputs
in the speed and current regulating modes.

(*) Litzenfarben bezieht sich auf Standard Anschluss-
leitungen von Dunkermotoren.

**In3 und In4 sind im Geschwindigkeits- oder
Stromregelmodus auch als Analogeingange
konfigurierbar.
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8.6 Schematic circuit of the digital outputs

: 24V DC

Output
from pC Chargeable
with max.

250 mA.
10k

Output

PNP-outputs towards +24 V DC switching

8.6 Prinzipschaltung der Digitalausgange

24V DC

Ausgang
von pC

Mit max.
250 mA
10k belastbar.

Ausgang

PNP-Ausgdnge gegen +24 V DC schaltend

8.7 Schematic circuit of the digital inputs

8.7 Prinzipschaltung der Digitaleingange

24V DC
to uC

Input

12k l

24V DC

zum pC

Eingang

*) Option for mass switching inputs

Mating connector with cable (please order in addition)
For the BG 65 PI motors with side-mounted 12-pin con-
nector, pre-assembled connection cables are available in a
range of lengths from stock. On one end these cables have
the appropriate 12-pin right-angle connector already fitted.
At the other end the cable is simply cut off. The diameter of
the cable is 8.2mm.

For power supply to the motor, the cable leads have a
cross-section of 1mm?, and for signal lines the cross-
section is 0.22mm?.

*) Option flr masseschaltende Eingange

Gegenstecker mit AnschluBleitung (bitte mitbestellen):
Fur die Motoren BG 65 PI mit seitlichem 12-poligem
Anschlul3stecker stehen passende, vorkonfektionierte
AnschluBleitungen in verschiedenen Langen ab Lager zur
Verfligung. Die Leitungen sind auf einer Seite mit einer
entsprechenden 12-poligen Winkeldose anschlul¥fertig
konfektioniert. Auf der anderen Seite sind die Leitungen glatt
abgeschnitten. Die Leitungen haben einen Durchmesser
von 8,2mm.

Fur die Leistungsversorgung das Motors haben die
Leitungen Litzen mit einem Querschnitt von 1mm? und flr
die Signaltibertragung Litzen mit einem Querschnitt von
0,22mm?.

Turning of the connector of more
' than +/- 45°!

e Consequence:
CAUTION Short cirguit, short.circuit.to frame or
malfunction by unfixed wires at the
solder point possible

» Don‘t turn the connector more than +/- 45°!

Verdrehen des AnschluRstecker (iber
l einen Drehwinkel von +/- 45°!

AR Die Folge:

VORSICHT Kurzschluss, Kérperschluss oder
Fehlfunktion durch gel6ste Litzen an
den Létstellen mdglich

» Stecker maximal um +/- 45° verdrehen!
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Angled positions adjustable

Winkelposition einstellbar

Angled positions not adjustable

8.8 Maximum cable length and
power supply

If the supply of power and logic
electronic is procceded by a

common 24V DC power source, a safe
operation is not always

guaranteed!

Possible consequence:
= Low-voltage cut-off or
= motor reset

» Mind the maximum cable length!

CAUTION

Kabel 6 8.2:0.25

8.8 Maximale Kabellangen und
Spannungsversorgung

Erfolgt die Versorgung von

Leistungs- und Logikteil durch eine

gemeinsame 24V DC Spannungs-

quelle, ist ein sicherer Betrieb nicht
VORSICHT immer gewahrleistet!

Die Folge:

= Unterspannungsabschaltung oder

= Motor Reset

» Maximale Kabellange beachten!

Type of motor/ Min. power | Max. current/ | Conductor Max. recom- | Standard Order numb-
Motortyp supply/ max. Strom | cross section/ | mended cable | cable length | er cable/ Be-
min. Versor- | [A] Leiterquer- length/ max. | */ Standard | stellnummer
gungsspan- schnitt [mm?] | empfohlene Kabellange* | Kabel
nung [V] Kabellange
[m]
BG65 (SI, PI, CI, M) |21,6 17 1 3,5 3m 27573 35530
24,0 17 1 7.1 6m 27573 35532

* Can be ordered at Dunkermotoren/ bestellbar bei Dunkermotoren

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
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If the supply of power and logic electronic
is procceded by separate power sources,
the following cable lengths are available:

Erfolgt die Versorgung von Leistungs- und Lo-
gikteil durch getrennte Spannungsquellen, sind
folgende Leitungslangen lieferbar:

Cable length Leitungsldange
1,5m 1,5m

3m 3m

6m 6m

10m 10m

8.9 Parametrization connector

Motor plug
Round plug M12, Binder, Series 763,
Art.No. 09-3443-00-05

Starter Kit

To parameterize the motor, a Starter Kit is required
(see also the “Accessories” Section). This provides the
interface from the PC to the motor. It is connected to

the USB port and the 5-pole motor plug.

8.9 Stecker Parametrierschnittstelle
Motorstecker:

Rundstecker M12, Fa. Binder, Serie 763,
Art.Nr. 09-3443-00-05

Starterkit

Um einen Motor zu parametrieren, bendtigt man ein
Starterkit (siehe auch Abschnitt ,Zubehoér). Dieser
stellt das Interface vom PC zum Motor dar. Er wird
an den USB-Port und an den 5-poligen Motorstecker
angeschlossen.
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9 Connection schematic

Before commissioning, it is
4 essential that the safety instructions

| in the relevant section are read and
-understood, and then observed!
Non-observance can result in danger
to persons or damage to the machine.

» Disconnect the electrical power
supply!

9 Anschlussschema

Vor der Inbetriebnahme sind unbe-

4 dingt die Sicherheitshinweise zu lesen
und zu beachten! Eine Nichtbeach-
tung kann zu Gefahren bei Personen
oder Beschadigungen an der
Maschine fiihren.

» Gerat spannungsfrei
schalten !

Incorrectly set parameter can cause
. oscillation of the controller!

@ Consequence:
CAUTION The motor could be destroyed.

» Current limits and control parame-
ters are initially set to low values
and then carefully increased in
small steps!

Falsch eingestellte Parameter kénnen
. zum Schwingen des Reglers fiihren!

@ Die Folge:
VORSICHT Der Motor kann zerstort werden.

» Stromgrenzen u Reglerparameter
mit kleinen Werten beginnend,
langsam erhohen!

Wrong polarity of the power supply for
motor, electronics and data line! The
motor is not protected against wrong
connection.

CAUTION
Consequence:

Destroying of the integrated electronics
possible.

» Check the right polarity!

Falsche Verpolung der
Spannungsversorgung von Motor,
Elektronik und Datenleitung!

Der Antrieb hat keinen Verpolschutz.

VORSICHT
Die Folge:

Zerstoérung der integrierten Elektronik
moglich.

» Auf richtige Polaritat achten!

Loops must be avoided for all
grounding concepts. Shielded
cable must be used for the whole
cable system without interruption.

NOTICE Up to alength of 10m a common
power and signal cable can be
used. If the cable is longer than 10m it is
recommended to separate power and signal in
different shielded cables. When standard wires
from Dunkermotoren are used, the shielding
must be spaciously applied inside the control

cabinet.

Grundsitzlich sind bei allen
Erdungskonzepten Schleifen zu
vermeiden. Leitungsschirme sind iliber
die gesamte Verkabelung ohne Unter -
brechung vorzusehen.

HINWEIS Leistungs und Signalleitungen kénnen
bis zu einer Lange von 10m gemeinsam in einem
geschirmten Kabel gefiihrt werden. Ubersteigt die
Kabelldnge 10m, ist es empfehlenswert, die Signal
und Leistungsleitungen in getrennt geschirmten
Kabeln zu filhren. Werden die von Dunkermotoren
verfiigbaren Standardkabel verwendet, so ist die

Schirmung im Schaltschrank breitflachig aufzulegen.
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9.1 Schematic circuit for power
supply controller/ motor
BG65 PI

9.1 Prinzipschaltbild Spannungs-
versorgung Regler/ Motor

Peak current by switching-on of a
. variety of series-connected
motors!
e
Crmmermmnenh Consequence:

CAUTION Destroying of the integrated electronics

possible.

» Using a soft start resistor
(See Schematic circuit)

BG65 PI
Stromspitzen beim Einschalten
l mehrerer hintereinander geschal-
4 teter Motoren!
— Die Folge:
VORSICHT )
Die integrierte Elektronik kann zerstort
werden.

» Softstartwiderstand verwenden

(Siehe Prinzipschaltbild)

The inrush current must be realized by a soft start
function when a variety of motors will be switched on.
This is either possible by using of a adequate power
supply unit or as shown in the schematic circuit.

Logic Supply 24V DC

Beim Einschalten einer Vielzahl von Antrieben muf}
der Einschaltstrom Uber eine Softstartfunktion rea-
lisiert werden. Das kann entweder durch entspre-
chende Wahl eines Netzteiles oder wie im nachfol-
genden Prinzipschaltbild erfolgen.

Soft start resistor/

Power Suppl
( i ppz ) Softstartwiderstand

[ 1
2,20/ 50W

|

min. 1000puF/Amp.

'._______________-&___________‘
]
]
]
]
]
=

8A time lag fuse/ Trage
1A time lag fuse/ Trage

GND

> 4
Motor -
BG65PI/MI

— =

1) 1)

GND

The grey section of the schematic circuit shows the
precisely connection of a BG65 PI. It is also possible
to connect in series more BG-motors as shown.

1) The non-grey section of the schematic circuit shows
only emblematical the connection of several motors.
When a number of BG-motors will combined in this
way, it is neccessary to attend the schematic circuit in
the user manual about the corresponding motors

(BG 45, BG65, BG75).

Der grau hinterlegte Ausschnitt des Prinzipschalt-
bildes zeigt die exakten Anschlisse eines BG65 PI.
Es kénnen auch mehrere BG-Motoren, wie darge-
stellt, hintereinander geschaltet werden.

1) Der anschliel3ende, nicht grau hinterlegte Be-

reich des Schaltbildes, stellt nur sinnbildlich mehrere
Motoren und deren Anschluss dar. Wenn mehrere
BG-Motoren in dieser Art kombiniert werden, miissen
die Prinzipschaltbilder fiir die Spannungsversorgung
(Regler/ Motoren) der entsprechenden Motorvarianten
(BG 45, 65, BG75) in den jeweiligen Bedienungsanlei-
tungen beachtet werden.
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10 Software Drive Assistant

10.1 Introduction

With the Drive Assistant control program, Dunkermo-
toren provides a comprehensive software tool with
which it is possible to extensively configure the vari-
ous types of BG motors. Via a parameterising inter-
face, the software establishes a connection with the
motor and programs it with the individual configurati-
on. By means of prepared masks within the software,
you can program various modes individually with
extensive parameter selection.

10.2 System Requirements

Operating system: Windows 2000, Windows XP
Home, Windows XP Pro, Windows Vista. The installa-
tion files for the “Drive Assistant” can either be loaded
from the CD-ROM provided or downloaded from the
Dunkermotoren homepage.

10.3 Installation of the Software Drive
Assistant

Administrator privileges are necessary for the instal-
la-tion. The installation menu will start automatically
when you insert the CD-ROM. Alternatively you can
open the file install.htm to open the installation menu.
The programm will guide you through the installati-

on routine. Go ahead with the installation in case a
warning notice concerning the USB driver will pop up.
After successful installation the Drive Assistant can be
startet by the desktop link.

10 Software Drive Assistant

10.1 Einflihrung

Mit dem Steuerungsprogramm Drive Assistant bietet
Dunkermotoren ein umfangreiches Softwaretool, mit
dem es moglich wird verschiedene Typen von BG-
Motoren umfangreich zu konfigurieren. Uber eine
Parametrierschnittstelle stellt die Software die Verbin-
dung mit den Motoren her und programmiert diesen
mit der individuellen Konfiguration. Innerhalb der Soft-
ware kann Uber vorgefertigte Masken eine individuelle
Programmierung in verschiedenen Modi mit umfang-
reicher Parameterauswahl vorgenommen werden.

10.2 Systemvoraussetzungen

Betriebssystem: Windows 2000, Windows XP Home,
Windows XP Pro, Windows Vista. Sie konnen die In-
stallations-Dateien fir den ,Drive Assistant entweder
von der mitgelieferten CD-ROM oder von der Dunker-
motoren Homepage herunterladen.

10.3 Installation der Software Drive
Assistant

Zur Installation des Programms benétigen Sie Ad-
min-Rechte. Nach dem Einlegen der CD-Rom 6ffnet
sich das Installationsmeni automatisch. Sollte sich
das Mendi nicht automatisch 6ffnen, so 6ffnen Sie im
Windows-Explorer die sich auf der CD-Rom befin-
dende Datei install.htm. Sie werden nun durch das
Installationsmenu gefihrt. Klicken Sie auf ,Installation
fortsetzen®, falls wahrend der Installation ein Warnhin-
weis bezlglich dem USB-Controller erscheint. Nach
erfolgreicher Installation kann der Drive Assistant Gber
die Desktop-Verkniipfung gedffnet werden.

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de 27
© 2010 Dunkermotoren GmbH; D-79848 Bonndorf; Germany



unkermotoren

advanced motion solutions

11 Description of the Main Window 11 Beschreibung des Hauptfensters

11.1 Description of the General
Parameter Groups - Main Window

11.1 Beschreibung der allgemeinen
Parametergruppen - Hauptfenster

Progan

@unkermotoren
‘advensed molion, selutions,
Alcatel-Lucent )

EEK

1100, ode Sandrd [eae {71 [oe]

The following parameter groups are common to all modes:
Group Field ,,Projects*

In the ,,Project” group field, the configurablemo modis

Allen Modi gemeinsam sind folgende Parametergruppen:
Gruppenfeld ,,Projects”

Im Gruppenfeld ,Projects” werden die konfigurier-

baren Modis angezeigt. Durch Doppelklicken auf
ein gewahltes Modi, erscheint in neuem Fenster die
gewahlte Projektvorlage.

are shown. By double click on an elected modi, the
elected project submission appears in a new window.

[_ PI100 Pos. mode Standard
----- [Z3 P01 Pos. mode 14 Positions
----- (23 PI110 Pos. mode Stepper

----- (23 PI120 Pos. mode Left-Right
----- (23 PI130 Pos. mode Modulo

----- (23 PI140 Stop on Demand

----- (23 PI200 Vel mode Standard

----- (23 PI201 Vel mode Multi

----- (23 PI300 Curr. mode Standard
----- (21 PI301 Curr. mode Mult

11.2 Description of the Menu Bar
- Main Window

»Program“ Menu

With ,Options” the user can change the language of
the help text. With ,Exit“ the user leaves the program.

11.2 Beschreibung der Meniileiste
- Hauptfenster

»Program“-Menii

Mit ,Options“ kann die Sprache der Hilfetexte gean-
dert werden. Mit ,Exit“ verlasst der Anwender das

Programm.
#lDrive Assistant MX™ - dunkermotore

Program | Projects  View  Windows

Options...

Exit ;an

A

Alcatel-Lucent B

= [:l Projects
[R=Jr 100 Fos
“([Z1 PI01 Pos.
[t
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»Projects”“ Menu

In the ,Projects” menu, the user can copy a current
project (,Copy project”) or delete it (,Delete project®).
In addition the possibility exists to import an project
(,lmport project®).

,Projects“-Menii

Im ,Projects“-Menl kann der Anwender ein aktuelles
Projekt kopieren (,Copy project”) oder [6schen
(,Delete project®). Zusatzlich besteht die Moglichkeit,
ein Projekt zu importieren (,Import project®).

EJDrive Assistant MX™ - dunkermotoren Control Center

Prograr

Qu

Projects | View
Copy project

Irmport project. ..

Delete project

Windows

H:D;; e,
:::H
it

Hi

,View*“ Menu

In the ,View" menu, the user has the possibility of
displaying or hidint the status bar (,Status Bar*).

,View“-Menii

Im ,View“-Meni hat der Anwender die Mdglichkeit, die
Anzeige der Statusleiste (,Status Bar“) wahlweise ein-
bzw. ausblenden zu lassen.

E’Drive Assistant MX™ - dunkermotoren Control Center

Program  Projects | View | Windows  Help
Status Bar |:H::H H
Qunkermoforen I
advonced mation, salutions H -

»Help“ Menu

In the “Help” menu, the user has the possibility of regi-
stering his version of the Drive Assistant.

In addition, the possibility exists for displaying with
“About...” the detailed version data.

,Help“-Menii

Im ,Help“-Meni hat der Anwender die Moglichkeit,
seine Version des Drive Assistant zu registrieren.
Zusatzlich besteht die Mdglichkeit, sich Gber ,About..."
die ausflihrliche Versionsdaten anzeigen zu lassen.

mDrive Assistant MX™ - dunkermotoren Control Center

Program  Projects  MWiew  Windows | Help
Reqistration Drive Assistant, .,
@Junkermotoren At
aryanced motion, solutions | ENEEEENE. S NENEENNEE. ENESEEEEE

12 Description of the
Project Window

12 Beschreibung des
Projektfensters

Comien i g5 Gy
R . cou coo | —
vtz Geifacun B 0
e I e o 55 | et =
=
e o !
= e
® e D —
P Loliin)
e Gl O
S
AferMOVE: & o Home velocity [ip] Ed
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12.1 Description of the General Paramter
Groups - Project Window

,Connected“ Group Field

12.1 Beschreibung der allgemeinen
Parametergruppen - Projektfenster

Gruppenfeld ,,Connected*

Connected

Hw/Version [TAT01:0022
DSAVersion [ 01 F7- 0010
CAN-Version [ DIFZ.0010

In the “Connected” group field, information can be
found about the hardware and software versions.
Additionally the attached motor is termed.

As long as the motor is not connected with the PC via
the interface cable and the motor is not connected to
the supply voltage, no version data are shown.

Im Gruppenfeld ,Connected” finden sie Informationen
Uber die Hardware- und Softwareversionen. Zusatz-
lich wird der angeschlossene Motor benannt.
Solange der Motor nicht tber das Interfacekabel mit
dem PC verbunden ist und der Motor nicht an die
Versorgungsspannung angeschlossen ist, erscheinen
keine Versionsangaben.

Connected
HwWersion [0
I DSAVersion [
CANMersion |

»Connection“ Group Field

The “MOTOR STOP” button is a safety function that
serves to bring the connected motor to an immediate
standstill.

Gruppenfeld ,,Connection“

Die Schaltflache ,MOTOR STOP* ist eine Sicherheits-
funktion, die dazu dient, bei angeschlossenem Motor
einen sofortigen Stillstand herbeizufihren.

Connection

»Selected“ Group Field

In the “Selected” group field, the outputs are the cur-
rent project number and the setting designation.

The default settings cannot be loadod on the motor.
To save proper adjusted settings, you go in the menu
bar of file --> ,Safe as...“. Here the modi can be desi-
gnated and it is directly loaded.

Additionally the attached drive can be selected here.

With “Load to Motor”, the currently selected modi can
be transmitted to the motor. After transmission, the
voltage must be briefly disconnected from the motor.
Only then is the motor ready for operation.

Gruppenfeld ,,Selected*

Im Gruppenfeld ,Selected” wird sowohl die aktuelle
Modinummer sowie die spezifische Einstellungsbe-
zeichnung ausgegeben. Die voreingestellten Default-
werte kdnnen nicht auf den Motor geladen werden.
Um selbst erstellte Einstellungen abzuspeichern
gehen Sie in der Menlileiste auf File --> ,Save as...“.
Hier kann dar Modi benannt und direkt geladen
werden.

Zusatzlich kann hier der angeschlossene Antrieb aus-
gewahlt werden.

Mit ,Load to Motor* kann der aktuell ausgewahlte
Modi auf den Motor Ubertragen werden.

Nach der Ubertragung muss die Spannung kurz vom
Motor getrennt werden. Erst dann ist der Motor be-
triebsbereit.

Selected

Proect | 2900007001002

Load to Motor

Seffings: | Default BGESFI

ﬂ
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,Device*“ Group Field

Additionally it exists the possibility to start and desi-
gnate new modis under the Group Field ,Device".
Under ,Create new Settings“, new modis can be star-
ted and termed.

You can find the setting designation under the
~Settings“ Group Field.

Gruppenfeld ,,Device“

Zusatzlich besteht im Feld ,Device” die Mdglichkeit
Modis neu zu starten und zu benennen.

Unter ,Create new Settings” kbnnen neue Modis ge-
startet und benannt werden.

Die Settingbezeichnung findet man unter dem Grup-
penfeld ,Settings*.

Device

{BGESPI

=

»Actual“ Group Field

In the “Actual” group field, information with regard to
the motor and its supply is displayed. For this, the
operational values are given in real time and permit
optimum control.

—Actual

Temperature [C]

Puosition [counts]

Welocity [rpm]

Current [ma]

Motor Voltage [mv]

Electr. Voltage [m]

Gruppenfeld ,,Actual“

Im Gruppenfeld ,Actual® werden Informationen bezlg-
lich des Motors und dessen Versorgung dargestellt.
Die Betriebswerte werden dabei in Echtzeit ausgege-
ben und ermdglichen so eine optimale Kontrolle.

“/O” Group Field

In the “1/0” group field, the number of the actual
availlable analogue or digital inputs and outputs of the
motor are displayed.

The exact values of the analogue control are given in
mV. When they are set to active, the digital inputs are
shown in green and the digital outputs in red.

The example below shows the indicator states for the
“I/O” screen.

140

Analog Input [m]

Digital Inputs
[ ] 1] ]

Digital Outputs

Gruppenfeld ,,I/0“

Im Gruppenfeld ,I/0“ werden die tatsachlich an dem
Antrieb verfliigbare Anzahl der analogen bzw. digitalen
Ein- und Ausgange des Motors dargestellt.

Die exakten Werte der Analogkontrolle werden dabei
in mV angegeben. Die digitalen Eingange werden,
wenn sie auf aktiv gesetzt sind, griin angezeigt und
die digitalen Ausgange werden rot angezeigt.

Im Folgenden wird beispielhaft ein Zustand des Anzei-
ge-Panels ,1/0“ gezeigt.
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»Error code“ Group Field

In the “Error code” group field, a specific Error Code
is output for the possible occurrence of an error. This
error code makes possible the effective support by
Dunkermotoren.

Gruppenfeld ,,Error code”

Im Gruppenfeld ,Error Code” wird bei einem eventu-
ellen Auftreten eines Fehlers ein spezifischer Error
code ausgegeben. Dieser Error code ermdglicht einen
effektiven Support durch Dunkermotoren.

12.2 Description of the file cards

Within the project window, there are further
sub-categories, the file cards. With this file cards it is
possible to configure exactly the individual operating
modes with further set ups and support of the com-
missioning.

12.2.1 Description of the file card ,,Setting“

Here the individual parameter groups of the operating
modes are specified.

The specific description of these operating modes are
carried out under chapter 12.

12.2 Beschreibung der Karteikarten

Innerhalb des Projektfensters gibt es weitere Unterka-
tegorien, die Karteikarten. Diese Karteikarten lassen,
beziglich einzelner Betriebsarten, weitere Einstell-
moglichkeiten und Unterstiitzung bei der
Inbetriebnahme zu.

Load to Motor
Default BGESPI -

Setting | Drive Parameters | Tunin

Device Info

12.2.1 Beschreibung der Karteikarte ,,Setting“

Hier sind die einzelnen Parametergruppen der Be-
triebsarten aufgefihrt.

Die genaue Beschreibung dieser Betriebsarten erfolgt
unter Kapitel 12.

setig | e Potsmstes | Tung| Doveetmio]
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12.2.2 Description of the file card
,Drive Parameters*

Within the file card ,Drive Parameters*, the motor
specific adjustments of control parameters are shown.
The default values are so selected, that the drive
BG65PI works at standard requirement on dynamics
and inertia stable.

Over the roll bar the proportional factor of the PID
controller (velocity- or positioning controller) can be
given to the addapted requirements to dynamic and
inertia.

If you need to change it, you can find out empirically
the best value by analysing the step response.

This happens in the file card , Tuning®.

12.2.2 Beschreibung der Karteikarte
,Drive Parameters*

Innerhalb der Karteikarte ,Drive Parameters® werden
motorspezifische Einstellungen von Regelparametern
angezeigt. Die Defaultwerte wurden so gewahlt, dass
der Antrieb BG65PI bei Standardanforderungen an
Dynamik und Massentragheit stabil arbeitet.

Uber den Schieberegler Iasst sich der Proportionalfak-
tor des PID-Reglers (Drehzahl- oder Positionsregler)
an die gegebenen Anforderungen an Dynamik und
Massentragheit anpassen.

Falls eine Notwendigkeit besteht diesen Parameter
einzustellen, kann der optimale Wert durch die Aus-
wertung der Sprungantwort empirisch ermittelt wer-
den. Dies geschieht in der Karteikarte , Tuning®.

Setting Drive Parameters |Tuning| Device Infnl

K= 353  Min

[LEES

L—

‘ Hame ‘ Index ‘Suh| Yalue

Descriptic

1 |Drive Parameters
2 |PARDOT k3310 O 359
3 |PARDZ2 03310 1 (=11]

12.2.3 Description of the file card ,,Tuning“

In the , Tuning® field exists the possibility to view the
exact graphical data, which are recorded during the
operation.

WEL_Kp - FID-Cantraoller - gain
VEL Ko Stop

12.2.3 Beschreibung der Karteikarte ,,Tuning“

Im Feld , Tuning” besteht die Mdglichkeit Motordaten,
welche wahrend des Betriebes aufgenommen wer-
den, graphisch aufzuzeichnen

Setting I Drive Parameters  Tuning I Device Info I

0
Hecardin Tile: Irecord.txt Start |
Time: 1000[ms] I Actual postion [court
I~ Commanded post [counts]
I Pos. following emorjcounts]
¥ Actual velocity fpm]
¥ Commanded velocity [pm]
™ Motor cument [mA]
I~ Analogue Input mV/

The following adjustments can be transacted:

Under Recording file, the user can designate the
Tuning. This file is stored as a text file.

Time offers the adjustment possibility of the recording
duration in [ms].

In Filter it will be adjusted how the graphic should be
recorded.
The following filters can be selected:

None shows the measuring points in a line diagram.

Folgende Einstellungen kdnnen getatigt werden:

Unter Recording file, kann der Anwender das Tuning
benennen. Dieses wird als Textdatei abgespeichert.

Time bietet die Einstellmoglichkeit der Aufnahmedau-
er in [ms].

Im Filter wird eingestellt wie die Grafik ausgegeben
werden soll.
Folgende Filter stehen zur Auswahl:

None veraunschaulicht die Messpunkte in einem
Liniendiagramm.
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Spline shows the measuring points in a linear curve,
in which the individual polynomials (measuring points)
are linked interdependent.

Bezier shows the measuring points in a parametric
modelled curve, which shows the desired values in a
swung line diagram.

Actual position shows, the actual position of the
motor (in Counts).

Commanded position shows, in which position the
motor should be, onto parameter settings (in Counts).

Pos. following error shows the position contouring
error between the actual position and the commanded
position of the motor.

Actual velocity shows the actual rotation speed. The
speed is given in “[rpm]” = “revolutions per minute”.

Commanded velocity shows, which rotation speed
the motor should have, onto paramter settings (in

[rpm]).

Motor current shows the actual motor current

in [mA].

Analogue Input, shows the value of the current in
[mV] of the analogue Input 0.

12.2.4 Description of the file card ,,Device Info*
This field serves for the identification of software spe-

cific data of the motor. This data makes possible the
effective support by Dunkermotoren.

Spline veranschaulicht die Messpunkte in einer line-
aren Kurve, in der die einzelnen Polynomen (Mess-
punkte) abhangig voneinander verkettet sind.

Bezier veranschaulicht die Messpunkte in einer pa-
rametrisch modellierten Kurve, die die gewlinschten
Werte in einem geschwungenem Liniendiagramm
zeigt.

Actual position veranschaulicht, in welcher Position
der Motor sich tatsachlich befindet (in Counts).
Commanded postion veranschaulicht, die
Sollposition des Motors, nach Parametereinstellungen
(in Counts).

Pos. following error zeigt den Positionsschleppfehler
zwischen der aktuellen Position und der Sollposition
(Commanded Position) des Motors.

Actual velocity veranschaulicht, die aktuelle Dreh-
geschwindigkeit. Die Geschwindigkeit wird dabei

in ,[rpm]“ = ,rounds per minute“ (Umdrehungen pro
Minute) angegeben.

Commanded velocity zeigt die Sollposition des Mo-
tors, nach Parametereinstellungen, in [rpm].

Motor current, zeigt den aktuellen Motorstrom in [mA]
an.

Analogue Input, liefert den Wert der Spannung in
[mV] des analogen Eingangs 0.

12.2.4 Beschreibung der Karteikarte ,,Device Info*

Dieses Feld dient zur Identifikation Softwarespezi-
fischer Daten des Motors. Diese Angaben ermdgli-
chen einen effektiven Support durch Dunkermotoren.

Eettingl Drive F'ﬂrametersl Tuning Device Info I
~ Manufacturer [nformation
Part number _
Firmware number _
Fw-ndex |0
Parameter number _
Par-ndex -
Serial number _
Specification number _

~ MP Information

M otion Program number
[Friom wwesslndes. doc-file)

Settings 1D
[Framn b otion Parameters)

Changed at:

| 29000.07006
MPndex | 000

34

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de
© 2010 Dunkermotoren GmbH; D-79848 Bonndorf; Germany




unkermotoren

advanced motion solutions

12.3 Description of the Menu Bar 12.3 Beschreibung der Menuleiste
- Project Window - Projektfenster

,»File“ Menu ,File“-Menii

In the “File” menu, the user has the possibility of sto- Im ,File“-MenuU hat der Anwender die Mdglichkeit, sei-

ring or deleting his configuration parameter set under ne konfigurierten Parametersatze abzuspeichern. Mit

a default name. With “Save as...”, an entered parame- .Save as...” kann ein erstellter Parametersatz gespei-

ter set can be stored and given a new name. chert und unter neuem Namen eingefiigt werden. De-
fault settings sind Voreinstellungen die nicht geandert

In addition, the possibility exists to close the project und abgespeichert werden kénnen.

window with “Exit”. Zusatzlich besteht die Moglichkeit das Projektfenster

durch “Exit* zu beenden.

With ,Option” the user can change the language of the Mit ,Option“ kann die Sprache der Hilfstexte geandert
help text. werden.

ﬁjPIlDD Pos. mode Standard
File Maotor Help

Save

Save as... H

Delete . ik
- C

Opkions. ..

Exit

chctual——————— 1 5

,Motor“ Menu ,Motor“-Menii
In the ,motor” menu, the user can delete the current Im ,Motor“-Menu kann der Anweder ein aktuell auf
existing parameter adjustments on the motor (,Clear dem Motor befindliches Parametereinstellungen von
Project in the motor*). diesem l6schen (,Clear Project in the motor*).
File | Motor Help

o Clear Project in the motar | 1
»Help“ Menu ,Help“-Menii
In the “Help” menu, the user has the possibility to look Im ,Help“-Menu hat der Anwender die Mdglichkeit,
after the pin assignemt (,Pin Assignment®) as well as die Pinbelegung (,Pin Assignment®), sowie die Ein-
the Interface description (,I/C Interface description®). gangsbelegung (,I/C Interface description*)
Under ,User level registration® the user can register einzusehen.
the Drive Assistant. Unter ,User level registration® kann der Anwender den

Drive Assistant registrieren.

In addition, the possibility exists for displaying with Zusatzlich besteht die Mdglichkeit, sich Uber ,About..."
“About...” the detailed contact address of Dunkermo- die ausfuhrliche Kontaktadresse von Dunkermotoren
toren. anzeigen zu lassen.

EjPIll]l] Pos. mode Standard
File Motor | Help

T Interface description

Connects
~BGE Pin Assignment B
User level reqiskration. . =
About...
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13 Description of the
Operating Modes

Functional Description of the Operating Modes

With the operating modes, for example, various posi-
tions in the transducer increments can be defined. The
zero position is previously determined by a reference
run. For speed and torque modes, a reference run is

not necessary. By controlling using the digital inputs, it
is possible to address every mode.

The motion curve for a positioning movement is pre-
defined as a trapezoidal curve. The curve is determi-
ned by three parameters:

- Acceleration ramp
- Deceleration ramp
- Velocity

13 Beschreibung der
Betriebsarten

Funktionsbeschreibung Betriebsmodi

Bei den Betriebsmodi kénnen beispielsweise ver-
schiedene Positionen in Geberinkrementen definiert
werden. Die Nullposition wird zuvor durch eine Refe-
renzfahrt festgelegt. Bei den Geschwindigkeits- und
Drehmomentmodi ist die Referenzfahrt nicht erforder-
lich. Durch Steuerung mit Hilfe der digitalen Eingange
ist es moglich jeden Modus anzusteuern.

Die Bewegungskurve, mit der eine Positionierfahrt
ausgefuhrt wird, ist als Trapezkurve vorgegeben. Die
Kurve wird also durch die 3 Parameter bestimmt:

-Beschleunigungsrampe (Acceleration)
-Bremsrampe (Deceleration)
-Geschwindigkeit (Velocity)

Geschwindikeit [rpm]

speed

Velocity

o o s ] e
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Pos. 01

Position [counts]

Pos. 03 =

Pos. 02

Pos. 04 {=
Pos. 05 {-~
Pos. 06 {="

13.1 ,,Standard“ Positioning Mode

The “Standard” positioning mode is an easily
confi- gurable operating mode that is extremely well-
suited for positioning tasks with up to six positions.

By means of changes to various parameter groups, it

is a simple matter to program approach motions to up
to six positions.

13.1 Positioniermodus ,,Standard*

Bei dem Positioniermodus ,Standard“ handelt es sich
um einen leicht konfigurierbaren Betriebsmodus, der
sich fiurr Positionieraufgaben von bis zu sechs Positi-

onen hervorragend eignet.

Dem Anwender wird ermoglicht, Uber Veranderungen
an verschiedenen Parametergruppen, auf einfache

Weise bis zu sechs Positionen auf gewlinschte Weise
anzufahren.
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With the ,Load to motor” button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

[ =
u

R |

Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Mdoglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.

Loading the currently selected

project will reset all motor‘s settings.

The motor will be freely rotatable.
NOTICE

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen geloscht.
Der Motor ist nun frei bewegbar.

HINWEIS

For this, position control takes place via digital inputs
that use the following binary codes:

Die Ansteuerung der Positionierungen erfolgt hierbei
Uber digitale Eingange, die wie folgt binar aufge-
schlusselt sind:

INO Function INO Funktion

0 Limit switch OFF 0 Limit Schalter AUS

1 Limit switch ON 1 Limit Schalter EIN

IN 1 IN 2 IN 3 Function IN 1 IN 2 IN 3 Funktion

0 0 0 Clear error and 0 0 0 Error beseitigen und

STOP STOP

1 0 0 Begin homing 1 0 0 Homing beginnen

0 1 0 Position 1 0 1 0 Position 1

1 1 0 Position 2 1 1 0 Position 2

0 0 1 Position 3 0 0 1 Position 3

1 0 1 Position 4 1 0 1 Position 4

0 1 1 Position 5 0 1 1 Position 5

1 1 1 Position 6 1 1 1 Position 6
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To facilitate the binary entries, the fifth digital input is
used to confirm the binary settings. Only when the
enable is given by IN 4 is the parameterised run com-
mand performed.

Um die binare Eingabe zu erleichtern wird der fiinfte
digitale Eingang zur Bestatigung der Binareinstellung
benutzt. Erst wenn durch IN 4 die Freigabe gegeben
ist, wird der parametrierte Fahrbefehl ausgefihrt.

IN 4 Function IN 4 Funktion
0 Motor movement disabled 0 Keine Freigabe der Motorbewegung
1 Motor movement enabled 1 Freigabe der Motorbewegung

The digital outputs give you information on the status
of the drive.

Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen tiber
den Zustand des Antriebs erhaltlich.

OouT1 OouT2 Status OuUT1 OouT2 Status

0 0 Motor disabled or Error or 0 0 Keine Freigabe oder Fehler
no Homing oder kein Homing

1 0 Stopped, Ready, No Error, 1 0 Gestoppt, fertig,
Homing done kein Fehler

0 1 Moving 0 1 Bewegung

1 1 Not used 1 1 Nicht benutzt

In the following, detailed descriptions of all configura-
ble parameter groups can be found:

13.1.1 ,Moving“ Parameter Group

In the “Moving” parameter group, the user has the
possibility of making basic settings of the type of
movement.

Direction gives the direction of rotation of the motor;
“CW” stands for “clockwise” or “CCW?” for “counter clock-
wise”. This is especially significant for the reference
run (Homing).

Velocity [rpm] / Speed / provides the possibility of
specifying an exact rotational speed. The speed is given
in “[rpm]” = “revolutions per minute”.

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfihrlich beschrieben:

13.1.1 Parametergruppe ,,Moving*

In der Parametergruppe ,Moving“, wird dem An-
wender ermoglicht, grundlegende Einstellungen der
Bewegungsart zu tatigen.

Direction gibt die Drehrichtung des Motors an. Dabei
steht ,CW* fur ,clockwise® (im Uhrzeigersinn) bzw.
,LCCW* fur ,counter clockwise® (gegen den Uhrzeiger-
sinn). Dies ist besonders fur die Referenzfahrt (Ho-
ming) von Bedeutung.

Velocity [rpm] / Speed / bietet die Mdglichkeit zur
Bestimmung einer exakten Drehgeschwindigkeit. Die
Geschwindigkeit wird dabei in ,[rpm]* = ,rounds per
minute“ (Umdrehungen pro Minute) angegeben.

Maving

Direction

Welocity [rpm] /Speedd

& Dw O COwW

I 2000

In this example, the motor runs at a speed of 2000
rpm in the clockwise direction.

In diesem Beispiel lauft der Motor mit der Geschwin-
digkeit von 2000 rpm im Uhrzeigersinn.
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13.1.2 ,,Current [mA]“ Parameter Group

In the “Current [mA]” parameter group, the user has
the possibility of making basic settings of the current
strength.

Contin.Current gives the maximum value in milli-
ampere [mA] that is continuously made available to
the motor in phase current.

Peak Current allows the entry of the maximum per-
missible phase crest current in milliampere [mA] that
can be applied to the motor for short periods.

13.1.2 Parametergruppe ,,Current [mA]“

In der Parametergruppe ,Current [mA]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Stromstarke vorzunehmen.

Contin.Current gibt den maximalen Wert in Miliam-
pere [mA] an, der dem Motor im Phasenstrom dauer-
haft zur Verfliigung gestellt wird.

Peak Current erlaubt die Eingabe des maximal zu-
lassigen Phasenspitzenstroms, der kurzfristig auf den
Motor einwirken darf, in Milliampere [mA].

Current [maA]

Contin. current

Peak curent

I 8000

I 25000

In this example, a continuous permissible phase cur-
rent of 8 A and a peak current of 25 A are defined.

13.1.3 “Ramps [ms / 1000rpm]” Parameter Group

In positioning mode, all achievable positions are
approached with the aid of accelerating and braking
ramps. The ramps are given in [ms / 1000rpm] (mil-
liseconds per 1000 revolutions per minute). In the
“Ramps [ms / 1000rpm]” parameter group, the user
can now adapt these ramps to his needs.

Acceleration allows setting of the acceleration ramp.
Deceleration allows setting of the brake ramp.

Quick Stop allows a ramp to be set with a high nega-
tive acceleration.

Rampz [ms#1000rpm]

Acceleration
Deceleration

Buick Stop

In diesem Beispiel wurde ein dauerhaft zulassiger
Phasenstrom von 8 A und ein Spitzenstrom von 25 A
festgelegt.

13.1.3 Parametergruppe ,,Ramps [ms / 1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Positionen im Positioniermodus
werden mit Hilfe von Rampen (beschleunigende und
abbremsende) exakt angefahren.

Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

In der Parametergruppe ,Ramps [ms / 1000rpm]*
kann der Anwender nun diese Rampen nach seinen
Beddirfnissen anpassen.

Acceleration erlaubt die Einstellung der Beschleuni-
gungsrampe.

Deceleration erlaubt die Einstellung der Bremsrampe.
Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

200
200

=

In this example, an acceleration ramp with 200
ms/1000rpm and a brake ramp with 200 ms/1000rpm
were configured. For the Quick Stop, 20 ms/1000rpm
was defined.

In diesem Beispiel wurde eine Beschleunigungsrampe
mit 200 ms/1000rpm und eine Bremsrampe mit 200
ms/1000rpm konfiguriert.

Fir den Quick Stop wurden 20 ms/1000rpm festge-
legt.

Instruction Manual/Betriebsanleitung BG 65 PI, Version: 1.4 en_de 39
© 2010 Dunkermotoren GmbH; D-79848 Bonndorf; Germany



@unkermotoren

advanced motion solutions

13.1.4 ,Motor Power“ Parameter Group

After a configured motor has reached a position (by a
drive to or stop command), there are two possibilities
with which this position can be handled by the motor.
This setting can now be configured exactly with the
aid of the “Motor Power” parameter group.

One possibility is that the motor holds the position rea-
ched with by the applying torque (Power Enable). The
other is that the motor is free to move after reaching a
position (Power Disable).

After STOP regulates the behaviour after a stop command.
After MOVE regulates the behaviour after moving to a
position.

Motor power

13.1.4 Parametergruppe ,,Motor power*

Nachdem ein konfigurierter Motor eine Position er-
reicht (durch Anfahren oder einen Stop-Befehl), gibt
es zwei Moglichkeiten, wie mit dieser Position von
Seiten des Motors umgegangen werden soll.

Diese Einstellung kann nun mit Hilfe der Parameter-
gruppe ,Motor power“ genau konfiguriert werden.

Es besteht zum einen die Mdglichkeit, dass der Motor
die erreichte Position mit Hilfe von Drehmoment-Auf-
wendung halt (Power Enable).

Zum anderen, kann die Bewegungsfreiheit nach dem
Erreichen einer Position ermdglicht werden (Power
Disable).

After STOP regelt das Verhalten nach einem Stop-Befehl.
After MOVE regelt das Verhalten nach dem Anfahren
einer Position.

6

After STOP : IPower Enable vi
After MOYE: IF'ower Dizable vl

In this example, the position after a STOP will be held,
however, after MOVE the motor is given freedom of
movement.

13.1.5 ,Homing“ Parameter Group

For the exact configuration of position movements, a
homing procedure must first be initiated for a motor.
In this homing procedure, a reference point must be
determined from which all further positioning opera-
tions are oriented.

When homing with the reference switch, the motor
traverses the switch. This results in a reversal of the
direction of rotation and another slow approach to the
reference switch on the falling flank.

In diesem Beispiel wird die Position nach einem STOP
gehalten, nach MOVE behalt der Motor jedoch seine
Bewegungsfreiheit.

13.1.5 Parametergruppe ,,Homing“

Zur exakten Konfiguration von Positionsfahrten, muss
bei einem Motor zunachst ein Homing-Verfahren
eingeleitet werden. In diesem Homing-Verfahren wird
ein Referenzpunkt erfasst, an dem sich alle weiteren
Positionierungen orientieren.

Beim Homing mit Referenzschalter tberfahrt der
Motor diesen Schalter. Danach erfolgt eine Drehrich-
tungsumkehr und ein erneutes, langsames Anfahren
des Referenzschalters auf die fallende Flanke.

If, after referencing, the motor is Wird der Motor nach der Referenzie-
pushed to a position outside the rung im stromlosen Zustand in eine
operating zone with the power supply Position auBerhalb des Betriebsbe-
cut off, it will not be possible to reichs verschoben ist es nicht

NOTICE return the motor to standard HINWEIS moglich den Motor wieder in den
operation. Before returning it to Standardbetrieb zu nehmen. Der
service, the motor must be manually Motor muss vor Inbetriebnahme im
moved back to the defined stromlosen Zustand manuell in den
operating zone with the power definierten Betriebsbereich
supply switched off. zuriickgefiihrt werden.
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For the determing this reference point, the user initial-
ly has a choice of methods (Home Methods).

The Hard Stop method allows the motor to set its
reference point as soon as it meets a resistance (e.g.,
a stop).

The Searching Ref. Switch in Negative Direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a switch (characterised by a
raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

The Searching Ref. Switch in Positive Direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a switch (characterised by a raising/falling
edge) and to set the reference point when it is rea-
ched.

The Searching Limit Switch in Negative direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a limit switch (characterised by
a raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

In operation the Limit Switch limits the available ope-
rating range.

The Searching Limit Switch in Positive direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a limit switch (characterised by a raising/
falling edge) and to set the reference point when it is
reached.In operation the Limit Switch limits the availa-
ble operating range.

There are further configuration options for what we
call Home Methods:

Homing Current [mA] gives the current strength that
should be used for the homing procedure.

Homing Velocity [rpm] gives the speed (revolutions
per minute) with which the homing procedure should
be performed.

Ref. Switch signal, here is to specify if the motor
should react on a rising edge (,High active®) or on a
falling edge (,Low active®) during the homing.

Home Vel. Zero [rpm] gives the speed with which,
after overrunning the raising edge of the switch, the
exact positioning should be performed by driving to
the falling edge.

Zur Feststellung dieses Referenzpunktes stehen dem
Anwender zunachst verschiedene Methoden zur Ver-
figung (Home Methods).

Die Methode Hard Stop veranlasst den Motor dazu,
seinen Referenzpunkt zu setzen, sobald er bei der
Referenzfahrt auf einen Widerstand trifft (z.B. einen
Anschlag).

Die Methode Searching Ref. Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Schalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.

Die Methode Searching Ref. Switch in Positive
direction veranlasst den Motor dazu, mit der Dreh-
richtung nach einem Schalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.

Die Methode Searching Limit Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Limitschalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Die Methode Searching Limit Switch in Positive di-
rection veranlasst den Motor dazu, mit der Drehrich-
tung nach einem Limitschalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Es besteht des Weiteren die Mdglichkeit, die genann-
ten Home Methods zu konfigurieren:

Homing Current [mA] gibt die Stromstarke an, die fur
das Homing-Verfahren verwendet werden soll.

Homing Velocity [rpm] gibt die Geschwindigkeit
(Umdrehungen pro Minute) an, mit der das Homing-
Verfahren durchgefiihrt werden soll.

Ref. Switch signal gibt an ob der Motor bei der Re-
ferenzfahrt auf eine steigende Flanke (,High active®)
oder auf eine fallende Flanke (,Low active®) reagieren
soll.

Home vel. zero [rpm] gibt an, mit welcher Geschwin-
digkeit nach Uberfahren der steigenden Flanke des
Schalters, die genaue Positionierung, durch Anfahren
der fallenden Flanke vorgenommen werden soll.
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Home Offset [Counts] gives which count value (mea-
suring unit for movement: 2000 counts is a revolution
of the motor drive shaft, i.e., a count corresponds to

a movement of the motor drive shaft of 0.18° ) should
be assigned to the acquired reference point.

Home offset [counts] gibt an, welcher Count-Wert
(MalReinheit fir Bewegung dabei sind 2000 Counts
eine Umdrehung an der Motorabtriebswelle und Count
entspricht einer Drehung um 0,18° an der Motorab-
triebswelle beim BG65) dem erfassten Referenzpunkt
zugewiesen werden soll.

Homing

Home method

ISealching Ref.gwitch in the Negative direction j ﬂ

Homing current [ma] I 20001 Rt Suwitch signal IHiQh active 'l

Home velocity [rpm]

200 Home vel. zero [1pm]

Home offset [counts]

@

0

13.1.6 ,,Positions“ Parameter Group

In the “Positions” parameter group, the user can store
various positions in the motor. These can then be
optionally driven to via the motor control.

Positions are given in “Count” units (whereby a re-
volution of the motor drive shaft is divided into 2000
counts) to ensure optimal positioning accuracy.

01. — 06. are the identification numbers of the posi-
tions that can be entered in any field. Positions are
given in the “Counts” unit.

13.1.6 Parametergruppe ,,Positions*

In der Parametergruppe ,Positions* wird dem Anwen-
der ermdglicht, verschiedene Positionierungen auf
dem Motor zu speichern. Diese kénnen dann Uber die
Motorsteuerung beliebig angesteuert werden.
Positionen werden in der Einheit ,Counts® ange-
geben (wobei beim BG65 eine Umdrehung an der
Motorabtriebswelle in 2000 Counts eingeteilt ist), um
eine optimale Genauigkeit bei der Positionierung zu
gewahrleisten.

01. — 06. sind die Kennnummern der Positionen, die
in jedes Feld eingegeben werden kdnnen. Positionen
werden in der Einheit ,Counts“ angegeben.

Positions [counts]

o] 500 g 4000
pz] 2000 gg[ 5000
p3] 3000 gg| 6000

i)

In this example, a positioning with 500 counts is
entered with the identification number 01.

13.2 ,,Complete Positioning Command*
Positioning Mode

The ,,Complete Positioning Command* positioning
mode is an easily configurable operating mode that
is extremly well-suited for absolute and for relative
positionings.

The user has the possibility to parameterize comple-
te drive settings with nominal position, acceleration
ramp, speed and deceleration ramp.

In diesem Beispiel ist an Kennnummer 01. eine Posi-
tionierung mit 500 Counts angegeben.

13.2 Positioniermodus
,Complete Positioning Command*

Bei dem Positioniermodus ,,Complete Positioning
Command* handelt es sich um einen leicht konfi-
gurierbaren Betriebsmodus, der sich fiir absolute,
als auch fiir relative Positionierungen hervorragend
eignet.

Dem Anwender wird ermdglicht komplette Fahrsatze
mit Sollposition, Beschleunigungsrampe, Drehzahl
und Bremsrampe zu parametrieren.
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Pawer Enable ||
Power Enable x|

With the ,Load to motor” button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

Loading the currently selected

project will reset all motor‘s settings.

The motor will be freely rotatable.
NOTICE

Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Mdoglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen geléscht.

HINWEIS Der Motor ist nun frei bewegbar.

Positioning control takes place via digital inputs which
are coded as follows:

Die Ansteuerung der Positionierungen erfolgt hierbei
Uber digitale Eingange, die wie folgt aufgeschlisselt
sind:

INO Function

INO Funktion

0 Limit switch OFF 0 Limit Schalter AUS
1 Limit switch ON 1 Limit Schalter EIN
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INT [IN2 [IN3 |IN4 |Function INT [IN2 [IN3 |IN4 [Funktion

0 0 0 0 Clear error and 0 0 0 0 Error beseitigen und
STOP STOP

1 0 0 0 Begin Homing 1 0 0 0 Homing beginnen

0 1 0 0 Position 1 0 1 0 0 Position 1

1 1 0 0 Position 2 1 1 0 0 Position 2

0 0 1 0 Position 3 0 0 1 0 Position 3

1 0 1 0 Position 4 1 0 1 0 Position 4

0 1 1 0 Position 5 0 1 1 0 Position 5

1 1 1 0 Position 6 1 1 1 0 Position 6

0 0 0 1 Position 7 0 0 0 1 Position 7

1 0 0 1 Position 8 1 0 0 1 Position 8

0 1 0 1 Position 9 0 1 0 1 Position 9

1 1 0 1 Position 10 1 1 0 1 Position 10

0 0 1 1 Position 11 0 0 1 1 Position 11

1 0 1 1 Position 12 1 0 1 1 Position 12

0 1 1 1 Position 13 0 1 1 1 Position 13

1 1 1 1 Position 14 1 1 1 1 Position 14

The digital outputs give you information on the status
of the drive.

Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen iiber
den Zustand des Antriebs erhaltlich.

OUT1 OouT2 Status

OouT1 OouT2 Status

0 0 Error

0 0 Fehler

1 0 Stopped, Ready,

1 0 Gestoppt, fertig,

No Error, kein Fehler
0 1 no Homing, no Error 0 1 Kein Homing, kein Fehler
1 1 Moving, no Error 1 1 Bewegung, kein Fehler

In the following, detailed descriptions of all configura-
ble parameter groups can be found:

13.2.1 ,,Moving“ Parameter Group

In the “Moving” parameter group, the user has the
possibility of making basic settings of the type of
movement.

Direction gives the direction of rotation of the motor;
“CW” stands for “clockwise” or “CCW” for “counter
clockwise”. This is especially significant for the refe-
rence run (Homing).

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfiihrlich beschrieben:

13.2.1 Parametergruppe ,,Moving*

In der Parametergruppe ,Moving*“, wird dem Anwen-
der ermdglicht, grundlegende
Einstellungen der Bewegungsart zu tatigen.

Direction gibt die Drehrichtung des Motors an. Dabei
steht ,CW* fiir ,clockwise® (im Uhrzeigersinn) bzw.
,CCW?* fiir ,counter clockwise® (gegen den Uhrzeiger-
sinn). Dies ist besonders fur die Referenzfahrt (Ho-
ming) von Bedeutung.
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Move allege the positions (Counts) how they have to
start. There are two possibilities, in order to start the
particular positions (Positions):

With Absolute the user has the possibility to start
defined prescripted commanded positions within the
operating range.

With Relative the new given commanded position can
be started from the respectively actual position of the
drive.

Move gibt vor wie die Positionen (Counts) angefahren
werden. Um die einzelnen Positionen (Positions) an-
zufahren, gibt es zwei Mdglichkeiten:

Mit Absolute hat der Anwender die Mdglichkeit vor-
gegebene Sollpositionen innerhalb eines festgelegten
Fahrbereichs definiert anzufahren.

Mit Relative werden die neu vorgegebenen Sollposi-
tionen von der jeweils aktuellen Position des Antriebs
angefahren.

Maoving

Direction

Move

* oW O CCwW

Iﬁl‘-.bsolute 'I

13.2.2 ,Homing“ Parameter Group

For the exact configuration of position movements, a
homing procedure must first be initiated for a motor.
In this homing procedure, a reference point must be
determined from which all further positioning opera-
tions are oriented.

When homing with the reference switch, the motor
traverses the switch. This results in a reversal of the
direction of rotation and another slow approach to the
reference switch on the falling flank.

13.2.2 Parametergruppe ,,Homing“

Zur exakten Konfiguration von Positionsfahrten, muss
bei einem Motor zunachst ein Homing-Verfahren
eingeleitet werden. In diesem Homing-Verfahren wird
ein Referenzpunkt erfasst, an dem sich alle weiteren
Positionierungen orientieren.

Beim Homing mit Referenzschalter tUberfahrt der
Motor diesen Schalter. Danach erfolgt eine Drehrich-
tungsumkehr und ein erneutes, langsames Anfahren
des Referenzschalters auf die fallende Flanke.

If, after referencing, the motor is
pushed to a position outside the
operating zone with the power supply
cut off, it will not be possible to
return the motor to standard
operation. Before returning it to
service, the motor must be manually
moved back to the defined

operating zone with the power
supply switched off.

NOTICE

For the determing this reference point, the user initial-
ly has a choice of methods (Home Methods).

The Hard Stop method allows the motor to set its
reference point as soon as it meets a resistance (e.g.,
a stop).

The Searching Ref. Switch in Negative Direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a switch (characterised by a
raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

Wird der Motor nach der Referenzie-
rung im stromlosen Zustand in eine
Position auBerhalb des Betriebsbe-
HINWEIS reichs verschoben ist es nicht
moglich den Motor wieder in den
Standardbetrieb zu nehmen. Der
Motor muss vor Inbetriebnahme im
stromlosen Zustand manuell in den
definierten Betriebsbereich
zuriickgefiihrt werden.

Zur Feststellung dieses Referenzpunktes stehen dem
Anwender zunachst verschiedene Methoden zur Ver-
figung (Home Methods).

Die Methode Hard Stop veranlasst den Motor dazu,
seinen Referenzpunkt zu setzen, sobald er bei der
Referenzfahrt auf einen Widerstand trifft (z.B. einen
Anschlag).

Die Methode Searching Ref. Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Schalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.
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The Searching Ref. Switch in Positive Direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a switch (characterised by a raising/falling
edge) and to set the reference point when it is rea-
ched.

The Searching Limit Switch in Negative direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a limit switch (characterised by
a raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

In operation the Limit Switch limits the available ope-
rating range.

The Searching Limit Switch in Positive direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a limit switch (characterised by a raising/
falling edge) and to set the reference point when it is
reached.In operation the Limit Switch limits the availa-
ble operating range.

There are further configuration options for what we
call Home Methods:

Homing Current [mA] gives the current strength that
should be used for the homing procedure.

Homing Velocity [rpm] gives the speed (revolutions
per minute) with which the homing procedure should
be performed.

Ref. Switch signal, here is to specify if the motor
should react on a rising edge (,High active®) oron a
falling edge (,Low active®) during the homing.

Home Vel. Zero [rpm] gives the speed with which,
after overrunning the raising edge of the switch, the
exact positioning should be performed by driving to
the falling edge.

Home Offset [Counts] gives which count value (mea-
suring unit for movement: 2000 counts is a revolution
of the motor drive shaft, i.e., a count corresponds to

a movement of the motor drive shaft of 0.18° ) should
be assigned to the acquired reference point.

Die Methode Searching Ref. Switch in Positive
direction veranlasst den Motor dazu, mit der Dreh-
richtung nach einem Schalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.

Die Methode Searching Limit Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Limitschalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Die Methode Searching Limit Switch in Positive di-
rection veranlasst den Motor dazu, mit der Drehrich-
tung nach einem Limitschalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Es besteht des Weiteren die Mdglichkeit, die genann-
ten Home Methods zu konfigurieren:

Homing Current [mA] gibt die Stromstarke an, die fur
das Homing-Verfahren verwendet werden soll.

Homing Velocity [rpm] gibt die Geschwindigkeit
(Umdrehungen pro Minute) an, mit der das Homing-
Verfahren durchgefiihrt werden soll.

Ref. Switch signal gibt an ob der Motor bei der Re-
ferenzfahrt auf eine steigende Flanke (,High active®)
oder auf eine fallende Flanke (,Low active®) reagieren
soll.

Home vel. zero [rpm] gibt an, mit welcher Geschwin-
digkeit nach Uberfahren der steigenden Flanke des
Schalters, die genaue Positionierung, durch Anfahren
der fallenden Flanke vorgenommen werden soll.

Home offset [counts] gibt an, welcher Count-Wert
(MalReinheit fir Bewegung dabei sind 2000 Counts
eine Umdrehung an der Motorabtriebswelle und Count
entspricht einer Drehung um 0,18° an der Motorab-
triebswelle beim BG65) dem erfassten Referenzpunkt
zugewiesen werden soll.

Homing

Home method

ISealching Ref.switch in the Negative direction j ﬂ

Homing current [mA] I 2000 Ref Switch signal IHiQh active ’l

Home welocity [rpm] 200 Home vel. zero [rpm] I 30
Hiome offset [counts] u
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13.2.3 ,,Motor Power“ Parameter Group

After a configured motor has reached a position (by a
drive to or stop command), there are two possibilities
with which this position can be handled by the motor.
This setting can now be configured exactly with the
aid of the “Motor Power” parameter group.

One possibility is that the motor holds the position rea-
ched with by the applying torque (Power Enable). The
other is that the motor is free to move after reaching a
position (Power Disable).

After STOP regulates the behaviour after a stop command.
After MOVE regulates the behaviour after moving to a
position.

Fotor power

13.2.3 Parametergruppe ,,Motor Power*

Nachdem ein konfigurierter Motor eine Position er-
reicht (durch Anfahren oder einen Stop-Befehl), gibt
es zwei Moglichkeiten, wie mit dieser Position von
Seiten des Motors umgegangen werden soll.

Diese Einstellung kann nun mit Hilfe der Parameter-
gruppe ,Motor power“ genau konfiguriert werden.

Es besteht zum einen die Mdglichkeit, dass der Motor
die erreichte Position mit Hilfe von Drehmoment-Auf-
wendung halt (Power Enable).

Zum anderen, kann die Bewegungsfreiheit nach dem
Erreichen einer Position ermdglicht werden (Power
Disable).

After STOP regelt das Verhalten nach einem Stop-Befehl.
After MOVE regelt das Verhalten nach dem Anfahren
einer Position.

6

After STOP : IF'ower Enable vl
After MOYE: IF'ower Dizable VI

In this example, the position after a STOP will be held,
however, after MOVE the motor is given freedom of
movement.

13.2.4 ,,Current [mA]“ Parameter Group

In the “Current [mA]” parameter group, the user has
the possibility of making basic settings of the current
strength.

Contin.Current gives the maximum value in milli-
ampere [mA] that is continuously made available to
the motor in phase current.

Peak Current allows the entry of the maximum per-
missible phase crest current in milliampere [mA] that
can be applied to the motor for short periods.

In diesem Beispiel wird die Position nach einem STOP
gehalten, nach MOVE behalt der Motor jedoch seine
Bewegungsfreiheit.

13.2.4 Parametergruppe ,,Current [mA]“

In der Parametergruppe ,,Current [mA]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Stromstarke vorzunehmen.

Contin.Current gibt den maximalen Wert in Miliam-
pere [mA] an, der dem Motor im Phasenstrom dauer-
haft zur Verfliigung gestellt wird.

Peak Current erlaubt die Eingabe des maximal zu-
lassigen Phasenspitzenstroms, der kurzfristig auf den
Motor einwirken darf, in Milliampere [mA].

Current [ma]

Cantin. curent

Peak curment

I 8000

I 25000

In this example, a continuous permissible phase cur-
rent of 8 A and a peak current of 25 A are defined.

In diesem Beispiel wurde ein dauerhaft zulassiger
Phasenstrom von 8 A und ein Spitzenstrom von 25 A
festgelegt.
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13.2.5 ,Ramp [ms/1000rpm]“ Parameter Group

In positioning mode, all achievable positions are
approached with ramps. The ramps are given in [ms
/ 1000rpm] (milliseconds per 1000 revolutions per
minute).

Quick Stop allows a ramp to be set with a high nega-
tive acceleration.

Famp [mz1000rpm]

’7E!uick Stop

13.2.5 Parametergruppe ,,Ramp [ms/1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Positionen im Positioniermodus
werden mit Hilfe von Rampen angefahren.

Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

]

In this example, the Quick Stop was defined with 20
ms/1000rpm.

13.2.6 ,,Positions“ Parameter Group

In the “Positions” parameter group, the user has the
possibility of storing 14 drive sets in the motor. These
can then be optionally driven via a subordinate motor
control (combination of inputs IN1 - IN4).

Positions are given in the “Counts” unit whereby at the
BG65 a revolution of the motor drive shaft is divided
into 2000 counts, to ensure optimal accuracy of the
positioning.

In addition each position can be started with a speed
(,Vel.”), with a acceleration ramp (,Acc.“) and a dece-
leration ramp (,Dec.). ,Acc.“ and ,Dec.” in ms/ 1000

rom, Vel in rpm.

01.— 14. are the identification numbers of the positions
that can be entered in any field. Positions are given in
the “Counts” unit.

In diesem Beispiel wurde fir den Quick Stop
20 ms/1000rpm festgelegt.

13.2.6 Parametergruppe ,,Positions*

In der Parametergruppe ,Positions* wird dem Anwen-
der ermdglicht, 14 verschiedene Fahrsatze auf dem
Motor abzuspeichern. Diese kdnnen dann Uber eine
Ubergeordnete Motorsteuerung angesteuert werden
(Kombination aus Eingangen IN1 — IN4).

Positionen werden in der Einheit ,Counts® ange-
geben wobei beim BG65 eine Umdrehung an der
Motorabtriebswelle in 2000 Counts eingeteilt ist, um
eine optimale Genauigkeit bei der Positionierung zu
gewahrleisten.

Zudem kann jede Position die angefahren werden soll,
mit einer Geschwindigkeit (,Vel.“), einer Beschleuni-
gungsrampe (,Acc.“) und einer Bremsrampe (,Dec.)
versehen werden (Acc. Und Dec. In ms/ 1000rpm, Vel
in rpm).

01. - 14. sind die Kennnummern der Fahrsatze, die in
jedes Feld eingegeben werden kénnen.

i)

~ Posiions

Poz [counts] Vel Acc Dec.
1] 0 | 500 200 | 200
02 2000 | 500 200 | 200
03 4000 | 500 200 | 200
04 £000 | 500 200 | 200
05 8000 | 500 200 | 200
06 10000 | | 500 200 | 200
o7 12000 | 500 200 | 200
08 14000 | | 500 200 | 200
09 16000 | 500 200 | 200
10 18000 | | 500 200 | 200
il 20000 | | 500 200 | 200
12 22000 | 500 200 | 200
13 24000 | | 500 200 | 200
14 26000 | S00 200 | 200
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13.3 ,,Stepper” Positioning Mode

The “Stepper” positioning mode is an easily confi-
gured operating mode that is extremely well-suited to
simple positioning operations. In “Stepper” mode, the
motor operates as a stepping motor. By setting digital
inputs, the position of the drive shaft always changes
by the same amount in either the positive or negative
direction.

13.3 Positioniermodus ,,Stepper“

Bei dem Positioniermodus ,Stepper” handelt es sich
um einen leicht zu konfigurierenden Betriebsmodus,
der sich fir einfache Positionierungen hervorragend
eignet. Unter dem Modus ,Stepper” versteht man den
Schrittmotorbetrieb. Durch Setzen digitaler Eingange
verandert sich die Position der Abtriebswelle immer um
den selben Betrag in positiver oder negativer Richtung.

[r1110 Pos. mode Stepper =] ]
File Motor Help
| Cornected Connection
. 5 o B a
CAN Version [, @unkermoto
PICYesion | o1
PICBocth | et
[ Actual ﬁ lected a  Dewic a
Tenperatu () ot SO0 70 OIS
[ Lot 22 -
Settings: [Default =l
Peston courts] L Cederonsetng: |
Velocity [mm] Seting | Drive Pavametars | Tuning | Device Infa |
Current [m4] Moving a - Current [mé] Ramps [ms/1000pm]
S Cow e _— _
e otogs B R 3000 | et 0
ity
I | | | Voiocty o pee 500 | [ Pt cuene 25000 | | Deceeaion 0
Electr. Yoltage [mv]
[ ik St .
-~ Motar power - Homing
(o 6‘ 6
a Homemethod | Hard Stop =
Analog Input [miv]
] biter STOR | Poveer Enzble 7] Horming current [mé)] 2000
Digital Inputs:
Aiter MOVE: | Povrer Enable 7] Home welacity [rpr] 200 Yome el zerm [ 3
Digital Outputs Heme effset [oounts] 0
- Positions [counts] o
| Eror code 14000
— o

[Ready [New start

With the ,Load to motor® button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

Loading the currently selected
project will reset all motor‘s settings.
The motor will be freely rotatable.

NOTICE

b [pr  [Program

Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Moglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen geloscht.
Der Motor ist nun frei bewegbar.

HINWEIS

Positioning control takes place via digital inputs which
are coded as follows:

Die Ansteuerung der Positionierungen erfolgt hierbei
Uber digitale Eingange, die wie folgt aufgeschlisselt
sind:

INO Function INO Funktion

0 Limit switch OFF 0 Limit Schalter AUS

1 Limit switch ON 1 Limit Schalter EIN

IN 1 IN 2 IN 3 Function IN 1 IN 2 IN 3 Funktion

0 0 0 Clear error and 0 0 0 Error beseitigen und
STOP STOP

1 0 0 Begin homing 1 0 0 Homing beginnen

0 1 0 Position 1 (positive) 0 1 0 Position 1 (positiv)

0 0 1 Position -1 (negative) 0 0 1 Position -1 (negativ)
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To facilitate binary entries, the fifth digital input is used
to confirm the binary settings. Only when the enable is
given by IN 4 is the pending command performed.

Um die binare Eingabe zu erleichtern wird der fiinfte
digitale Eingang zur Bestatigung der Binareinstellung
benutzt. Erst wenn durch IN 4 die Freigabe gegeben
ist, wird der angesteuerte Befehl ausgefiihrt.

IN 4 Function IN 4 Funktion
0 Motor movement disabled 0 Keine Freigabe der Motorbewegung
1 Motor movement enabled 1 Freigabe der Motorbewegung

The digital outputs give you information on the status
of the drive.

Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen tiber
den Zustand des Antriebs erhaltlich.

OouT1 OouT2 Status OuUT1 OouT2 Status

0 0 Motor disabled or Error or 0 0 Keine Freigabe oder Fehler
no Homing oder kein Homing

1 0 Stopped, Ready, No Error, 1 0 Gestoppt, fertig,
Homing done kein Fehler

0 1 Moving 0 1 Bewegung

1 1 Not used 1 1 Nicht benutzt

In the following, detailed descriptions of all configura-
ble parameter groups can be found:

13.3.1 “Moving” Parameter Group

In the “Moving” parameter group, the user has the
possibility of making basic settings of the type of
movement.

Direction gives the direction of rotation of the motor;
“CW’” stands for “clockwise” or “CCW” for “counter
clockwise”. This is especially significant for the refe-
rence run (Homing).

Velocity [rpm] / Speed / provides the possibility of
specifying an exact rotational speed. The speed is
given in “[rpm]” = “revolutions per minute”.

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfihrlich beschrieben:

13.3.1 Parametergruppe ,,Moving*

In der Parametergruppe ,Moving“, wird dem Anwen-
der ermdglicht, grundlegende
Einstellungen der Bewegungsart zu tatigen.

Direction gibt die Drehrichtung des Motors an. Dabei
steht ,CW* fur ,clockwise® (im Uhrzeigersinn) bzw.
,LCCW* fur ,counter clockwise® (gegen den Uhrzeiger-
sinn). Dies ist besonders fur die Referenzfahrt (Ho-
ming) von Bedeutung.

Velocity [rpm] / Speed / bietet die Mdglichkeit zur
Bestimmung einer exakten Drehgeschwindigkeit. Die
Geschwindigkeit wird dabei in ,[rpm]* = ,rounds per
minute“(Umdrehungen pro Minute) angegeben.

M oving

Direction

Welocity [rpm] /Speed/

o ow O COW

500

In this example, the motor runs with the speed of 500
rpm in the clockwise direction.

In diesem Beispiel lauft der Motor mit der Geschwin-
digkeit von 500 rpm im Uhrzeigersinn.
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13.3.2 “Current [mA]” Parameter Group

In the “Current [mA]” parameter group, the user has
the possibility of making basic settings of the current
strength.

Contin.Current gives the maximum value in milli-
ampere [mA] that is continuously made available to
the motor in phase current.

Peak Current allows the entry of the maximum per-
missible phase crest current in milliampere [mA] that
can be applied to the motor for short periods.

13.3.2 Parametergruppe ,,Current [mA]“

In der Parametergruppe ,Current [mA]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Stromstarke vorzunehmen.

Contin.Current gibt den maximalen Wert in Miliam-
pere [mA] an, der dem Motor im Phasenstrom dauer-
haft zur Verfliigung gestellt wird.

Peak Current erlaubt die Eingabe des maximal zu-
lassigen Phasenspitzenstroms, der kurzfristig auf den
Motor einwirken darf, in Milliampere [mA].

Current [ma]

Contin. current

Peak current

I 8000

I 25000

In this example, a continuous permissible phase cur-
rent of 8 A and a peak current of 25 A are defined.

13.3.3 “Ramps [ms / 1000rpm]”
Parameter Group

In the positioning mode, all positions are approached
with the aid of acceleration and braking ramps. The
ramps are given in [ms / 1000rpm] (milliseconds per
1000 revolutions per minute). In the “Ramps [ms /
1000rpm]” parameter group, the user can now adapt
these ramps to his needs.

Acceleration allows the setting of the acceleration
ramp.

Deceleration allows the setting of the brake ramp.
Quick Stop allows the setting of a ramp with high
negative acceleration value.

Aamps [ms/1000pm]

Acceleration
Deceleration

Quick Stop

In diesem Beispiel wurde ein dauerhaft zulassiger
Phasenstrom von 8 A und ein Spitzenstrom von 25 A
festgelegt.

13.3.3 Parametergruppe
,Ramps [ms / 1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Positionen im Positioniermodus
werden mit Hilfe von Rampen (beschleunigende und
abbremsende) exakt angefahren.

Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

In der Parametergruppe ,Ramps [ms / 1000rpm]*
kann der Anwender nun diese Rampen nach seinen
Beddirfnissen anpassen.

Acceleration erlaubt die Einstellung der Beschleuni-
gungsrampe.

Deceleration erlaubt die Einstellung der Bremsrampe.
Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

200
200

T

In this example, an acceleration ramp with 200
ms/1000rpm and a brake ramp with 200 ms/1000rpm
were configured. For the Quick Stop, 20 ms/1000rpm
was defined.

In diesem Beispiel wurde eine Beschleunigungsrampe
mit 200 ms/1000rpm und eine Bremsrampe mit 200
ms/1000rpm konfiguriert.

Fir den Quick Stop wurden 20 ms/1000rpm festge-
legt.
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13.3.4 “Motor Power” Parameter Group

After a configured motor has reached a position (by a
drive to or stop command), there are two possibilities
with which this position can be handled by the motor.

This setting can now be configured exactly with the
aid of the “Motor Power” parameter group.

One possibility is that the motor holds the position
reached with the aid of torque application (Power En-
able). The other is that freedom of movement is made
possible after reaching a position (Power Disable).

After STOP regulates the behaviour after a stop command.

After MOVE regulates the behaviour after being dri-
ven to a position.

totor power

13.3.4 Parametergruppe ,,Motor power*

Nachdem ein konfigurierter Motor eine Position er-
reicht (durch Anfahren oder einen Stop-Befehl), gibt
es zwei Moglichkeiten, wie mit dieser Position von
Seiten des Motors umgegangen werden soll.

Diese Einstellung kann nun mit Hilfe der Parameter-
gruppe ,Motor power“ genau konfiguriert werden.

Es besteht zum einen die Mdglichkeit, dass der Motor
die erreichte Position mit Hilfe von Drehmoment-Auf-
wendung halt (Power Enable).

Zum anderen, kann die Bewegungsfreiheit nach dem
Erreichen einer Position ermdglicht werden (Power
Disable).

After STOP regelt das Verhalten nach einem Stop-Befehl.
After MOVE regelt das Verhalten nach dem Anfahren
einer Position.

6

After STOP IF'Dwer Enable VI
after MOVE: IF'Dwer Dizable VI

13.3.5 ,Homing“ Parameter Group

For the exact configuration of position movements, a
homing procedure must first be initiated for a motor.
In this homing procedure, a reference point must be
determined from which all further positioning opera-
tions are oriented.

When homing with the reference switch, the motor
traverses the switch. This results in a reversal of the
direction of rotation and another slow approach to the
reference switch on the falling flank.

13.3.5 Parametergruppe ,,Homing“

Zur exakten Konfiguration von Positionsfahrten, muss
bei einem Motor zunachst ein Homing-Verfahren
eingeleitet werden. In diesem Homing-Verfahren wird
ein Referenzpunkt erfasst, an dem sich alle weiteren
Positionierungen orientieren.

Beim Homing mit Referenzschalter tberfahrt der
Motor diesen Schalter. Danach erfolgt eine Drehrich-
tungsumkehr und ein erneutes, langsames Anfahren
des Referenzschalters auf die fallende Flanke.

If, after referencing, the motor is Wird der Motor nach der Referenzie-
l pushed to a position outside the . rung im stromlosen Zustand in eine
e operating zone with the power supply /[ \ Position auBerhalb des Betriebsbe-
NOTICE cut off, it will not be possible to HINWEIS reichs verschoben ist es nicht
return the motor to standard moglich den Motor wieder in den
operation. Before returning it to Standardbetrieb zu nehmen. Der
service, the motor must be manually Motor muss vor Inbetriebnahme im
moved back to the defined stromlosen Zustand manuell in den
operating zone with the power definierten Betriebsbereich
supply switched off. zurickgefiihrt werden.
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For the determing this reference point, the user initial-
ly has a choice of methods (Home Methods).

The Hard Stop method allows the motor to set its
reference point as soon as it meets a resistance (e.g.,
a stop).

The Searching Ref. Switch in Negative Direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a switch (characterised by a
raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

The Searching Ref. Switch in Positive Direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a switch (characterised by a raising/falling
edge) and to set the reference point when it is rea-
ched.

The Searching Limit Switch in Negative direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a limit switch (characterised by
a raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

In operation the Limit Switch limits the available ope-
rating range.

The Searching Limit Switch in Positive direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a limit switch (characterised by a raising/
falling edge) and to set the reference point when it is
reached.In operation the Limit Switch limits the availa-
ble operating range.

There are further configuration options for what we
call Home Methods:

Homing Current [mA] gives the current strength that
should be used for the homing procedure.

Homing Velocity [rpm] gives the speed (revolutions
per minute) with which the homing procedure should
be performed.

Ref. Switch signal, here is to specify if the motor
should react on a rising edge (,High active®) or on a
falling edge (,Low active®) during the homing.

Home Vel. Zero [rpm] gives the speed with which,
after overrunning the raising edge of the switch, the
exact positioning should be performed by driving to
the falling edge.

Zur Feststellung dieses Referenzpunktes stehen dem
Anwender zunachst verschiedene Methoden zur Ver-
figung (Home Methods).

Die Methode Hard Stop veranlasst den Motor dazu,
seinen Referenzpunkt zu setzen, sobald er bei der
Referenzfahrt auf einen Widerstand trifft (z.B. einen
Anschlag).

Die Methode Searching Ref. Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Schalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.

Die Methode Searching Ref. Switch in Positive
direction veranlasst den Motor dazu, mit der Dreh-
richtung nach einem Schalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.

Die Methode Searching Limit Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Limitschalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Die Methode Searching Limit Switch in Positive di-
rection veranlasst den Motor dazu, mit der Drehrich-
tung nach einem Limitschalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Es besteht des Weiteren die Mdglichkeit, die genann-
ten Home Methods zu konfigurieren:

Homing Current [mA] gibt die Stromstarke an, die fur
das Homing-Verfahren verwendet werden soll.

Homing Velocity [rpm] gibt die Geschwindigkeit
(Umdrehungen pro Minute) an, mit der das Homing-
Verfahren durchgefiihrt werden soll.

Ref. Switch signal gibt an ob der Motor bei der Re-
ferenzfahrt auf eine steigende Flanke (,High active®)
oder auf eine fallende Flanke (,Low active®) reagieren
soll.

Home vel. zero [rpm] gibt an, mit welcher Geschwin-
digkeit nach Uberfahren der steigenden Flanke des
Schalters, die genaue Positionierung, durch Anfahren
der fallenden Flanke vorgenommen werden soll.
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Home Offset [Counts] gives which count value (mea-
suring unit for movement: 2000 counts is a revolution
of the motor drive shaft, i.e., a count corresponds to

a movement of the motor drive shaft of 0.18° ) should
be assigned to the acquired reference point.

Home offset [counts] gibt an, welcher Count-Wert
(MalReinheit fir Bewegung dabei sind 2000 Counts
eine Umdrehung an der Motorabtriebswelle und Count
entspricht einer Drehung um 0,18° an der Motorab-
triebswelle beim BG65) dem erfassten Referenzpunkt
zugewiesen werden soll.

Homing

Home method

ISearching Ref.zwitch in the Negative direction j ﬂ

Homing current [ma] I 2000 Rt Suitch signal IHiQh active 'I

Home velocity [rpm]

200 Home vel. zero [1pm]

Home offset [counts]

@

0

13.3.6 ,,Positions“ Parameter Group

In the “Positions” parameter group, the user has the
possibility of storing a position in the motor. This can
then be optionally driven to via the motor control.
Positions are given in the “Counts” unit (whereby a
revolu-tion of the motor drive shaft is divided into 2000
counts) to ensure optimal accuracy of the positioning.

01. is the identification number of the position that
can be entered in any field. Positions are given in the
“Counts” unit.

13.3.6 Parametergruppe ,,Positions*

In der Parametergruppe ,Positions* wird dem Anwen-
der ermdglicht, eine Positionierung auf dem Motor zu
speichern. Diese kann dann Uber die Motorsteuerung
beliebig angesteuert werden.

Positionen werden in der Einheit ,Counts® ange-
geben (wobei beim BG65 eine Umdrehung an der
Motorabtriebswelle in 2000 Counts eingeteilt ist), um
eine optimale Genauigkeit bei der Positionierung zu
gewahrleisten.

01. ist die Kennnummern der Position, die in das Feld
eingegeben werden kann. Positionen werden in der
Einheit ,Counts® angegeben.

Pozitionz [counts]

o] 14000

i)

In this example, a positioning with 14000 counts is
entered with the identification number 01.

In diesem Beispiel ist an Kennnummer 01. eine Posi-
tionierung mit 14000 Counts angegeben.
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13.4 ,Left-Right“ Positioning Mode

The “Left-Right” positioning mode is a versatile
configurable operating mode that makes possible for
the user to drive back and forth between two different
positions in a simple manner.

With the ,Load to motor” button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

Loading the currently selected

project will reset all motor‘s settings.

The motor will be freely rotatable.
NOTICE

13.4 Positioniermodus ,,Left-Right“

Bei dem Positioniermodus ,Left-Right“ handelt es sich
um einen vielfaltig konfigurierbarer Betriebsmodus
der es dem Anwender auf einfache Weise ermdglicht
zwischen zwei Positionen hin und her zu fahren.

@unkermotoren
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Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Moglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen geloscht.

HINWEIS Der Motor ist nun frei bewegbar.

The controlling of the positionings takes place via the
digital inputs that are coded as follows:

Die Ansteuerung der Positionierungen erfolgt hierbei
Uber digitale Eingange, die wie folgt aufgeschllsselt
sind:

INO Function INO Funktion

0 Limit switch OFF 0 Limit Schalter AUS

1 Limit switch ON 1 Limit Schalter EIN

IN 1 IN 2 IN 3 Function IN 1 IN 2 IN 3 Funktion

0 0 0 Clear error and 0 0 0 Error beseitigen und

STOP STOP

1 0 0 Begin homing 1 0 0 Homing beginnen

0 1 0 Position 1 0 1 0 Position 1

0 0 1 Position 2 0 0 1 Position 2
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To facilitate the binary entries, the fifth digital input is
used to confirm the binary settings. Only when the
enable is given by IN 4 is the pending command per-
formed.

Um die binare Eingabe zu erleichtern wird der fiinfte
digitale Eingang zur Bestatigung der Binareinstellung
benutzt. Erst wenn durch IN 4 die Freigabe gegeben
ist, wird der angesteuerte Befehl ausgefiihrt.

IN 4 Function IN 4 Funktion
0 Motor movement disabled 0 Keine Freigabe der Motorbewegung
1 Motor movement enabled 1 Freigabe der Motorbewegung

The digital outputs give you information on the status
of the drive.

Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen tiber
den Zustand des Antriebs erhaltlich.

OouT1 OouT2 Status OuUT1 OouT2 Status

0 0 Motor disabled or Error or 0 0 Keine Freigabe oder Fehler
no Homing oder kein Homing

1 0 Stopped, Ready, No Error, 1 0 Gestoppt, fertig,
Homing done kein Fehler

0 1 Moving 0 1 Bewegung

1 1 Not used 1 1 Nicht benutzt

In the following, detailed descriptions of all configura-
ble parameter groups can be found:

13.4.1 “Moving” Parameter Group

In the “Moving” parameter group, the user has the
possibility of making basic settings of the type of
movement.

Direction gives the direction of rotation of the motor;
“CW” stands for “clockwise” or “CCW” for “counter
clockwise”. This is especially significant for the refe-
rence run (Homing).

Velocity [rpm] / Speed / provides the possibility of
specifying an exact rotational speed. The speed is
given in “[rpm]” = “revolutions per minute”.

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfihrlich beschrieben:

13.4.1 Parametergruppe ,,Moving“

In der Parametergruppe ,Moving“, wird dem An-
wender ermoglicht, grundlegende Einstellungen der
Bewegungsart zu tatigen.

Direction gibt die Drehrichtung des Motors an. Dabei
steht ,CW* fur ,clockwise® (im Uhrzeigersinn) bzw.
,LCCW* fur ,counter clockwise® (gegen den Uhrzeiger-
sinn). Dies ist besonders fur die Referenzfahrt (Ho-
ming) von Bedeutung.

Velocity [rpm] / Speed / bietet die Mdglichkeit zur
Bestimmung einer exakten Drehgeschwindigkeit. Die
Geschwindigkeit wird dabei in ,[rpm]* = ,rounds per
minute“(Umdrehungen pro Minute) angegeben.

Mowing

Direction

Welocity [rpm] /S peed/

o Cw O CCW

500

In this example, the motor runs with the speed of 500

rpm in the clockwise direction.

In diesem Beispiel lauft der Motor mit der Geschwin-
digkeit 500 rpm im Uhrzeigersinn.
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13.4.2 “Current [mA]” Parameter Group

In the “Current [mA]” parameter group, the user has
the possibility of making basic settings of the current
strength.

Contin.Current gives the maximum value in milli-
ampere [mA] that is continuously made available to
the motor in phase current.

Peak Current allows the entry of the maximum per-
missible phase crest current in milliampere [mA] that
can be applied to the motor for short periods.

13.4.2 Parametergruppe ,,Current [mA]“

In der Parametergruppe ,Current [mA]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Stromstarke vorzunehmen.

Contin.Current gibt den maximalen Wert in Miliam-
pere [mA] an, der dem Motor im Phasenstrom dauer-
haft zur Verfliigung gestellt wird.

Peak Current erlaubt die Eingabe des maximal zu-
lassigen Phasenspitzenstroms, der kurzfristig auf den
Motor einwirken darf, in Milliampere [mA].

Current [md)]

Contin, current

Peak current

I 8000

I 25000

In this example, a continuous permissible phase cur-
rent of 8 A and a peak current of 25 A are defined.

13.4.3 “Ramps [ms / 1000rpm]” Parameter Group

In the positioning mode, all positions are approached
with the aid of acceleration and braking ramps. The
ramps are given in [ms / 1000rpm] (milliseconds per
1000 revolutions per minute). In the “Ramps [ms /
1000rpm]” parameter group, the user can now adapt
these ramps to his needs.

Acceleration allows the setting of the acceleration
ramp.

Deceleration allows the setting of the brake ramp.
Quick Stop allows the setting of a ramp with high
negative acceleration value.

Ramps [ms/1000rpm]

Acceleration
Deceleration

Quick Stop

In diesem Beispiel wurde ein dauerhaft zulassiger
Phasenstrom von 8 A und ein Spitzenstrom von 25 A
festgelegt.

13.4.3 Parametergruppe ,,Ramps [ms / 1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Positionen im Positioniermodus
werden mit Hilfe von Rampen (beschleunigende und
abbremsende) exakt angefahren.

Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

In der Parametergruppe ,Ramps [ms / 1000rpm]*
kann der Anwender nun diese Rampen nach seinen
Beddirfnissen anpassen.

Acceleration erlaubt die Einstellung der Beschleuni-
gungsrampe.

Deceleration erlaubt die Einstellung der Bremsrampe.
Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

200
200

—

In this example, an acceleration ramp with 200
ms/1000rpm and a brake ramp with 200 ms/1000rpm
were configured. For the Quick Stop, 20 ms/1000rpm
was defined.

In diesem Beispiel wurde eine Beschleunigungsrampe
mit 200 ms/1000rpm und eine Bremsrampe mit 200
ms/1000rpm konfiguriert.

Fir den Quick Stop wurden 20 ms/1000rpm festge-
legt.
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13.4.4 “Motor Power” Parameter Group

After a configured motor has reached a position (by a
drive to or stop command), there are two possibilities
with which this position can be handled by the motor.

This setting can now be configured exactly with the
aid of the “Motor Power” parameter group.

One possibility is that the motor holds the reached po-
sition with the aid of torque application (Power Ena-
ble). The other is that freedom of movement is made
possible after reaching a position (Power Disable).

After STOP regulates the behaviour after a stop
command.

After MOVE regulates the behaviour after being dri-
ven to a position.

Motor pover

13.4.4 Parametergruppe ,,Motor power*

Nachdem ein konfigurierter Motor eine Position er-
reicht (durch Anfahren oder einen Stop-Befehl), gibt
es zwei Moglichkeiten, wie mit dieser Position von
Seiten des Motors umgegangen werden soll.

Diese Einstellung kann nun mit Hilfe der Parameter-
gruppe ,Motor power“ genau konfiguriert werden.

Es besteht zum einen die Mdglichkeit, dass der Motor
die erreichte Position mit Hilfe von Drehmoment-Auf-
wendung halt (Power Enable).

Zum anderen, kann die Bewegungsfreiheit nach dem
Erreichen einer Position ermdglicht werden (Power
Disable).

After STOP regelt das Verhalten nach einem Stop-
Befehl.

After MOVE regelt das Verhalten nach dem Anfahren
einer Position.

i

After STOP - IPower Enable vi
After MOVE: IF'Dwer Dizable VI

In this example, the position after a STOP will be held,
however, after MOVE the motor is given freedom of
movement.

13.4.5 ,Homing“ Parameter Group

For the exact configuration of position movements, a
homing procedure must first be initiated for a motor.
In this homing procedure, a reference point must be
determined from which all further positioning opera-
tions are oriented.

When homing with the reference switch, the motor
traverses the switch. This results in a reversal of the
direction of rotation and another slow approach to the
reference switch on the falling flank.

In diesem Beispiel wird die Position nach einem STOP
gehalten, nach MOVE behalt der Motor jedoch seine
Bewegungsfreiheit.

13.4.5 Parametergruppe ,,Homing“

Zur exakten Konfiguration von Positionsfahrten, muss
bei einem Motor zunachst ein Homing-Verfahren
eingeleitet werden. In diesem Homing-Verfahren wird
ein Referenzpunkt erfasst, an dem sich alle weiteren
Positionierungen orientieren.

Beim Homing mit Referenzschalter tberfahrt der
Motor diesen Schalter. Danach erfolgt eine Drehrich-
tungsumkehr und ein erneutes, langsames Anfahren
des Referenzschalters auf die fallende Flanke.

If, after referencing, the motor is Wird der Motor nach der Referenzie-
pushed to a position outside the rung im stromlosen Zustand in eine
operating zone with the power supply Position auBerhalb des Betriebsbe-
cut off, it will not be possible to reichs verschoben ist es nicht

NOTICE return the motor to standard HINWEIS moglich den Motor wieder in den
operation. Before returning it to Standardbetrieb zu nehmen. Der
service, the motor must be manually Motor muss vor Inbetriebnahme im
moved back to the defined stromlosen Zustand manuell in den
operating zone with the power definierten Betriebsbereich
supply switched off. zuriickgefiihrt werden.
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For the determing this reference point, the user initial-
ly has a choice of methods (Home Methods).

The Hard Stop method allows the motor to set its
reference point as soon as it meets a resistance (e.g.,
a stop).

The Searching Ref. Switch in Negative Direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a switch (characterised by a
raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

The Searching Ref. Switch in Positive Direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a switch (characterised by a raising/falling
edge) and to set the reference point when it is rea-
ched.

The Searching Limit Switch in Negative direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a limit switch (characterised by
a raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

In operation the Limit Switch limits the available ope-
rating range.

The Searching Limit Switch in Positive direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a limit switch (characterised by a raising/
falling edge) and to set the reference point when it is
reached.In operation the Limit Switch limits the availa-
ble operating range.

There are further configuration options for what we
call Home Methods:

Homing Current [mA] gives the current strength that
should be used for the homing procedure.

Homing Velocity [rpm] gives the speed (revolutions
per minute) with which the homing procedure should
be performed.

Ref. Switch signal, here is to specify if the motor
should react on a rising edge (,High active®) or on a
falling edge (,Low active®) during the homing.

Home Vel. Zero [rpm] gives the speed with which,
after overrunning the raising edge of the switch, the
exact positioning should be performed by driving to
the falling edge.

Zur Feststellung dieses Referenzpunktes stehen dem
Anwender zunachst verschiedene Methoden zur Ver-
figung (Home Methods).

Die Methode Hard Stop veranlasst den Motor dazu,
seinen Referenzpunkt zu setzen, sobald er bei der
Referenzfahrt auf einen Widerstand trifft (z.B. einen
Anschlag).

Die Methode Searching Ref. Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Schalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.

Die Methode Searching Ref. Switch in Positive
direction veranlasst den Motor dazu, mit der Dreh-
richtung nach einem Schalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.

Die Methode Searching Limit Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Limitschalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Die Methode Searching Limit Switch in Positive di-
rection veranlasst den Motor dazu, mit der Drehrich-
tung nach einem Limitschalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Es besteht des Weiteren die Mdglichkeit, die genann-
ten Home Methods zu konfigurieren:

Homing Current [mA] gibt die Stromstarke an, die fur
das Homing-Verfahren verwendet werden soll.

Homing Velocity [rpm] gibt die Geschwindigkeit
(Umdrehungen pro Minute) an, mit der das Homing-
Verfahren durchgefiihrt werden soll.

Ref. Switch signal gibt an ob der Motor bei der Re-
ferenzfahrt auf eine steigende Flanke (,High active®)
oder auf eine fallende Flanke (,Low active®) reagieren
soll.

Home vel. zero [rpm] gibt an, mit welcher Geschwin-
digkeit nach Uberfahren der steigenden Flanke des
Schalters, die genaue Positionierung, durch Anfahren
der fallenden Flanke vorgenommen werden soll.
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Home Offset [Counts] gives which count value (mea-
suring unit for movement: 2000 counts is a revolution
of the motor drive shaft, i.e., a count corresponds to

a movement of the motor drive shaft of 0.18° ) should
be assigned to the acquired reference point.

Home offset [counts] gibt an, welcher Count-Wert
(MalReinheit fir Bewegung dabei sind 2000 Counts
eine Umdrehung an der Motorabtriebswelle und Count
entspricht einer Drehung um 0,18° an der Motorab-
triebswelle beim BG65) dem erfassten Referenzpunkt
zugewiesen werden soll.

Hulllirll_.]

Home method

ISearching Ref. switch in the Negative direction j ﬂ

Homing current [mA] I 2000 et Switch signal IHiQh active 'I

Home welocity [rpm]

200 Home vel. zero [rpm]

Home offset [counts]

=

0

13.4.6 “Positions” Parameter Group

In the “Positions” parameter group, the user has the
possibility of storing two different positions in the
motor. These can then be optionally driven to via the
motor control. Positions are given in “Count” units
(whereby a revolution of the motor drive shaft is divi-
ded into 2000 counts) to ensure optimal accuracy of
the positioning.

01./ 02. are the identification numbers of the positions
that can be entered in any field. Positions are given in
the “Counts” unit.

13.4.6 Parametergruppe ,,Positions*

In der Parametergruppe ,Positions* wird dem Anwen-
der ermdglicht, zwei verschiedene Positionierungen
auf dem Motor zu speichern. Diese kénnen dann Uber
die Motorsteuerung beliebig angesteuert werden.
Positionen werden in der Einheit ,Counts® ange-
geben (wobei beim BG65 eine Umdrehung an der
Motorabtriebswelle in 2000 Counts eingeteilt ist), um
eine optimale Genauigkeit bei der Positionierung zu
gewahrleisten.

01./02. sind die Kennnummern der Positionen, die
in jedes Feld eingegeben werden kdnnen. Positionen
werden in der Einheit ,Counts“ angegeben.

Positions [counts]

i)

In this example, a positioning with 0 counts is en-
tered with the identification number 01.

In diesem Beispiel ist an Kennnummer 01. eine Posi-
tionierung mit 0 Counts angegeben.
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13.5 ,,Modulo“ Positioning Mode

The “Modulo” positioning mode is an easily configured
operating mode that makes possible for the user to
parameterise positionings adapted to the situation and
drive to them in the required manner. A typical applica-
tion for the “Modulo” mode is the tool changer.

efault

Power Enable = |
Power Enable >

With the ,Load to motor” button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

Loading the currently selected

project will reset all motor‘s settings.

The motor will be freely rotatable.
NOTICE

13.5 Positioniermodus ,,Modulo*

Bei dem Positioniermodus ,Modulo* handelt es sich
um einen leicht zu konfigurierenden Betriebsmodus
der es dem Anwender ermdglicht situationsange-
passte Positionierungen zu parametrieren und diese
auf gewiinschtem Wege ansteuern zu lassen.

Eine typische Anwendung fir den Modus ,Modulo* ist
der Werkzeugwechsler.

. :
25000 200
[ ™

[ e

Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Moglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen gel6scht.
Der Motor ist nun frei bewegbar.

HINWEIS

The controlling of the positionings takes place via the
digital inputs that are coded as follows:

Die Ansteuerung der Positionierungen erfolgt hierbei
Uber digitale Eingange, die wie folgt aufgeschlisselt
sind:

INO Function INO Funktion
0 Limit switch OFF 0 Limit Schalter AUS
1 Limit switch ON 1 Limit Schalter EIN
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IN1 |IN2 [IN3 [IN4 |Function IN1 |IN2 [IN3 [IN4 |Funktion
0 0 0 0 Clear error and 0 0 0 0 Error beseitigen und
STOP STOP

1 0 0 0 Begin homing 1 0 0 0 Homing beginnen

0 1 0 0 Position 1 0 1 0 0 Position 1

1 1 0 0 Position 2 1 1 0 0 Position 2

0 0 1 0 Position 3 0 0 1 0 Position 3

1 0 1 0 Position 4 1 0 1 0 Position 4

0 1 1 0 Position 5 0 1 1 0 Position 5

1 1 1 0 Position 6 1 1 1 0 Position 6

0 0 0 1 Position 7 0 0 0 1 Position 7

1 0 0 1 Position 8 1 0 0 1 Position 8

0 1 0 1 Position 9 0 1 0 1 Position 9

1 1 0 1 Position 10 1 1 0 1 Position 10

0 0 1 1 Position 11 0 0 1 1 Position 11

1 0 1 1 Position 12 1 0 1 1 Position 12

0 1 1 1 Position 13 0 1 1 1 Position 13

1 1 1 1 Position 14 1 1 1 1 Position 14
The digital outputs give you information on the status Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen tber
of the drive. den Zustand des Antriebs erhaltlich.

OouUT1 ouT2 Status OouUT1 ouT2 Status

0 0 Motor disabled or Error or 0 0 Keine Freigabe oder Fehler

no Homing oder kein Homing
1 0 Stopped, Ready, No Error, 1 0 Gestoppt, fertig,
Homing done kein Fehler

0 1 Moving 0 1 Bewegung

1 1 Not used 1 1 Nicht benutzt
The “Modulo” positioning mode is a versatile function Hinter dem Positioniermodus ,Modulo® steht eine viel-
that will be explained with the following example of a seitige Funktionsweise, welche am folgenden Beispiel
tool changer. eines Werkzeugwechslers erlautert wird.
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MODULO
MODE OF OPERATION

MODULO
FUNKTIONSWEISE

% POS 01 ’\f

POS 03

Rotation is configured with the aid of positions

First, the user divides the movement range of the mo-
tor in any number of parts. The user can then assign
a number to certain positions in the revolution (in this
case, Pos01, Pos02, Pos03).

The positions are stored in the motor and, after a
reference point is acquired, can always be driven to
exactly and in the required sequence.

The procedure for the driving to the position can then
be defined by the user in a parameter mask.

Various possibilities are available:

One is the definition of a negative or positive direction
of rotation (indicated by “+” and “-”). Another is that a
position is always driven to by the shortest path.

A motor with the “drive with the shortest path” setting
must therefore rotate less than a quarter of a revoluti-
on in the positive direction of rotation to get from “POS
1” to “POS 3”.

However, a motor with the “drive only in the negative
direction of rotation (“-")” setting requires more than
three-quarters of a revolution.

POS 02

Umdrehung wird mit Hilfe von Positionen konfiguriert

Zunachst wird vom Anwender der Bewegungsbe-
reich des Motors in beliebig viele Teile unterteilt.
Bestimmten Positionen in der Umdrehung kann der
Anwender nun eine Nummer zuweisen (in diesem
Fall Pos01, Pos02, Pos03).Diese Positionen werden
im Motor gespeichert und sind nach Erfassen eines
Referenzpunktes immer exakt und in gewiinschter
Reihenfolge ansteuerbar.

Der Vorgang des Ansteuerns der Positionen kann nun
von Seiten des Anwenders in einer Parametervorlage
bestimmt werden.

Es stehen verschiedene Mdglichkeiten zur Verfigung:

Zum einen in negativer oder positiver Drehrichtung
(durch ,+“ und ,-“ verdeutlicht) — zum anderen kann
eine Position immer auf dem kiirzesten Weg ange-

steuert werden.

So muss der Motor mit der Einstellung ,auf kiirzestem
Weg ansteuern® weniger als eine viertel Umdrehung
in positiver Drehrichtung fahren um von ,POS 1 zu ,POS
3“ zu gelangen.

Ein Motor mit der Einstellung ,nur in negativer Dreh-
richtung (,-“) ansteuern® bendtigt jedoch mehr als eine
dreiviertel Umdrehung.
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All configurable parameter groups are described in
detail in the following:

13.5.1 “Moving” Parameter Group

In the “Moving” parameter group, the user has the pos-
sibility of making basic settings of the type of movement.
In this manner, the direction of rotation for the Homing
Mode is also defined.

Direction gives the direction of rotation of the motor.
“CW” stands for “clockwise” or “CCW” for “counter clock-
wise”. This is especially of significance for the reference
run (Homing).

Velocity [rpm] / Speed / provides the possibility of spe-
cifying an exact rotational speed. The speed is given in
“[rpm]” = “revolutions per minute”.

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfiihrlich beschrieben:

13.5.1 Parametergruppe ,,Moving“

In der Parametergruppe ,Moving®, wird dem Anwender
ermoglicht, grundlegende Einstellungen der Bewegungs-
art zu tatigen. Hiermit wird auch die Drehrichtung fiir den
Homing mode definiert.

Direction gibt die Drehrichtung des Motors an. Dabei
steht ,CW* fiur ,clockwise“ (im Uhrzeigersinn) bzw.
,CCW* flir ,counter clockwise“ (gegen den Uhrzeiger-
sinn).

Dies ist besonders fiir die Referenzfahrt (Homing) von
Bedeutung.

Velocity [rpm] / Speed / bietet die Mdglichkeit zur
Bestimmung einer exakten Drehgeschwindigkeit. Die
Geschwindigkeit wird dabei in ,[rpm]“ = ,rounds per
minute®(Umdrehungen pro Minute) angegeben.

Maoving

Direction

Welocity [rpm] /Speed/

& oW O COW

500

In this example, the motor runs with the speed of 500
rpm in the clockwise direction.

13.5.2 “Current [mA]” Parameter Group

In the “Current [mA]” parameter group, the user has
the possibility of making basic settings of the current
strength.

Contin.Current gives the maximum value in milliam-
pere [mA] that is continuously made available to the
motor in operation.

Peak Current allows the entry of the maximum per-
missible peak current value in milliampere [mA] that
can be applied to the motor for short periods.

In diesem Beispiel lauft der Motor mit der Geschwin-
digkeit von 500 rpm im Uhrzeigersinn.

13.5.2 Parametergruppe ,,Current [mA]“

In der Parametergruppe ,,Current [mA]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Stromstarke vorzunehmen.

Contin.Current gibt den maximalen Wert in Miliam-
pere [mA] an, der dem Motor im Phasenstrom dauer-
haft zur Verfliigung gestellt wird.

Peak Current erlaubt die Eingabe des maximal zu-
lassigen Phasenspitzenstroms, der kurzfristig auf den
Motor einwirken darf, in Milliampere [mA].

Current [md)]

Contin. current

Peak curent

I 8000

I 25000

In this example, a continuous permissible phase cur-
rent of 8 A and a peak current of 25 A are defined.

In diesem Beispiel wurde ein dauerhaft zulassiger
Phasenstrom von 8 A und ein Spitzenstrom von 25 A
festgelegt.
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13.5.3 “Ramps [ms / 1000rpm]” Parameter Group

In the positioning mode, all positions are approached
with the aid of acceleration and braking ramps. The
ramps are given in [ms / 1000rpm] (milliseconds per
1000 revolutions per minute). In the “Ramps [ms /
1000rpm]” parameter group, the user can now adapt
these ramps to his needs.

Acceleration allows the setting of the acceleration
ramp.

Deceleration allows the setting of the brake ramp.
Quick Stop allows the setting of a ramp with high
negative acceleration value.

Rampsz [ms/1000rpm]

Acceleration
Deceleration

Quick Stop

13.5.3 Parametergruppe ,,Ramps [ms / 1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Positionen im Positioniermodus
werden mit Hilfe von Rampen (beschleunigende und
abbremsende) exakt angefahren.

Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

In der Parametergruppe ,Ramps [ms / 1000rpm]*
kann der Anwender nun diese Rampen nach seinen
Bedirfnissen anpassen.

Acceleration erlaubt die Einstellung der Beschleuni-
gungsrampe.

Deceleration erlaubt die Einstellung der Bremsrampe.
Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

200
200

o

In this example, an acceleration ramp with 200
ms/1000rpm and a brake ramp with 200 ms/1000rpm
were configured. For the Quick Stop, 20 ms/1000rpm
was defined.

13.5.4 “Motor Power” Parameter Group

After a configured motor has reached a position (by a
drive to or stop command), there are two possibilities
with which this position can be handled by the motor.

This setting can now be configured exactly with the
aid of the “Motor Power” parameter group.

One possibility is that the motor holds the reached po-
sition with the aid of torque application (Power Ena-
ble). The other is that freedom of movement is made
possible after reaching a position (Power Disable).

After STOP regulates the behaviour after a stop
command.

After MOVE regulates the behaviour after being dri-
ven to a position.

In diesem Beispiel wurde eine Beschleunigungsrampe
mit 200 ms/1000rpm und eine Bremsrampe mit 200
ms/1000rpm konfiguriert.

Fir den Quick Stop wurden 20 ms/1000rpm festge-
legt.

13.5.4 Parametergruppe ,,Motor power*

Nachdem ein konfigurierter Motor eine Position er-
reicht (durch Anfahren oder einen Stop-Befehl), gibt
es zwei Moglichkeiten, wie mit dieser Position von
Seiten des Motors umgegangen werden soll.

Diese Einstellung kann nun mit Hilfe der Parameter-
gruppe ,Motor power“ genau konfiguriert werden.

Es besteht zum einen die Mdglichkeit, dass der Motor
die erreichte Position mit Hilfe von Drehmoment-Auf-
wendung halt (Power Enable).

Zum anderen, kann die Bewegungsfreiheit nach dem
Erreichen einer Position ermdglicht werden (Power
Disable).

After STOP regelt das Verhalten nach einem Stop-
Befehl.

After MOVE regelt das Verhalten nach dem Anfahren
einer Position.
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I otar power

i)

After STOP : |Power Enable ™
After MOVE: Power Dizable =

In this example, the position after a STOP will be held,
however, after MOVE the motor is given freedom of
movement.

13.5.5 ,Homing“ Parameter Group

For the exact configuration of position movements, a
homing procedure must first be initiated for a motor.
In this homing procedure, a reference point must be
determined from which all further positioning opera-
tions are oriented.

When homing with the reference switch, the motor
traverses the switch. This results in a reversal of the
direction of rotation and another slow approach to the
reference switch on the falling flank.

If, after referencing, the motor is
pushed to a position outside the
operating zone with the power supply
cut off, it will not be possible to
NOTICE return the motor to standard
operation. Before returning it to
service, the motor must be manually
moved back to the defined
operating zone with the power
supply switched off.

For the determing this reference point, the user initial-
ly has a choice of methods (Home Methods).

The Hard Stop method allows the motor to set its
reference point as soon as it meets a resistance (e.g.,
a stop).

The Searching Ref. Switch in Negative Direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a switch (characterised by a
raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

The Searching Ref. Switch in Positive Direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a switch (characterised by a raising/falling
edge) and to set the reference point when it is rea-
ched.

In diesem Beispiel wird die Position nach einem STOP
gehalten, nach MOVE behalt der Motor jedoch seine
Bewegungsfreiheit.

13.5.5 Parametergruppe ,,Homing“

Zur exakten Konfiguration von Positionsfahrten, muss
bei einem Motor zunachst ein Homing-Verfahren
eingeleitet werden. In diesem Homing-Verfahren wird
ein Referenzpunkt erfasst, an dem sich alle weiteren
Positionierungen orientieren.

Beim Homing mit Referenzschalter tberfahrt der
Motor diesen Schalter. Danach erfolgt eine Drehrich-
tungsumkehr und ein erneutes, langsames Anfahren
des Referenzschalters auf die fallende Flanke.

Wird der Motor nach der Referenzie-
rung im stromlosen Zustand in eine
Position auBerhalb des Betriebsbe-
HINWEIS reichs verschoben ist es nicht
moglich den Motor wieder in den
Standardbetrieb zu nehmen. Der
Motor muss vor Inbetriebnahme im
stromlosen Zustand manuell in den
definierten Betriebsbereich
zuriickgefiihrt werden.

Zur Feststellung dieses Referenzpunktes stehen dem
Anwender zunachst verschiedene Methoden zur Ver-
figung (Home Methods).

Die Methode Hard Stop veranlasst den Motor dazu,
seinen Referenzpunkt zu setzen, sobald er bei der
Referenzfahrt auf einen Widerstand trifft (z.B. einen
Anschlag).

Die Methode Searching Ref. Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Schalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.

Die Methode Searching Ref. Switch in Positive
direction veranlasst den Motor dazu, mit der Dreh-
richtung nach einem Schalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.
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The Searching Limit Switch in Negative direction
method allows the motor to search opposite to the
direction of rotation for a limit switch (characterised by
a raising/falling edge) and to set the reference point
when it is reached.

In operation the Limit Switch limits the available ope-
rating range.

The Searching Limit Switch in Positive direction
method allows the motor to search in the direction of
rotation for a limit switch (characterised by a raising/
falling edge) and to set the reference point when it is
reached.In operation the Limit Switch limits the availa-
ble operating range.

There are further configuration options for what we
call Home Methods:

Homing Current [mA] gives the current strength that
should be used for the homing procedure.

Homing Velocity [rpm] gives the speed (revolutions
per minute) with which the homing procedure should
be performed.

Ref. Switch signal, here is to specify if the motor
should react on a rising edge (,High active®) or on a
falling edge (,Low active®) during the homing.

Home Vel. Zero [rpm] gives the speed with which,
after overrunning the raising edge of the switch, the
exact positioning should be performed by driving to
the falling edge.

Home Offset [Counts] gives which count value (mea-
suring unit for movement: 2000 counts is a revolution
of the motor drive shaft, i.e., a count corresponds to

a movement of the motor drive shaft of 0.18° ) should
be assigned to the acquired reference point.

Die Methode Searching Limit Switch in Negativ
direction veranlasst den Motor dazu, entgegen der
Drehrichtung nach einem Limitschalter (charakterisiert
durch Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich
bei Erreichen den Referenzpunkt zu setzen.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Die Methode Searching Limit Switch in Positive di-
rection veranlasst den Motor dazu, mit der Drehrich-
tung nach einem Limitschalter (charakterisiert durch
Steigende/Fallende Flanke) zu suchen und sich bei
Erreichen den Referenzpunkt zu setzten.

Im Betrieb begrenzt der Limitschalter den verfligbaren
Fahrbereich.

Es besteht des Weiteren die Mdglichkeit, die genann-
ten Home Methods zu konfigurieren:

Homing Current [mA] gibt die Stromstarke an, die fur
das Homing-Verfahren verwendet werden soll.

Homing Velocity [rpm] gibt die Geschwindigkeit
(Umdrehungen pro Minute) an, mit der das Homing-
Verfahren durchgefiihrt werden soll.

Ref. Switch signal gibt an ob der Motor bei der Re-
ferenzfahrt auf eine steigende Flanke (,High active®)
oder auf eine fallende Flanke (,Low active®) reagieren
soll.

Home vel. zero [rpm] gibt an, mit welcher Geschwin-
digkeit nach Uberfahren der steigenden Flanke des
Schalters, die genaue Positionierung, durch Anfahren
der fallenden Flanke vorgenommen werden soll.

Home offset [counts] gibt an, welcher Count-Wert
(MalReinheit fir Bewegung dabei sind 2000 Counts
eine Umdrehung an der Motorabtriebswelle und Count
entspricht einer Drehung um 0,18° an der Motorab-
triebswelle beim BG65) dem erfassten Referenzpunkt
zugewiesen werden soll.

Hulllirll_.]

Home method

ISearching Ref. switch in the Negative direction j ﬂ

Homing current [mA] I 2000 et Switch signal I"“gh active 'I

200

=

0

Home welocity [rpm] Home vel. zero [rpm]

Hiome offset [counts]
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13.5.6 “Modulo” Parameter Group

In the “Modulo” parameter group, the user can adapt
the method by which a motor performs a positioning to
his needs. At the same time, a personalised dividing
of the full movement range is possible.

With the “Short Path” Modulo Method setting, the
motor will take the shortest path to every pending
positioning.

With the “Only Positive” Modulo Method setting, the
motor will rotate in the positive direction to every pen-
ding positioning.

With the “Only Negative” Modulo Method setting,
the motor will rotate in the negative direction to every
pending positioning.

With the “Modulo Value”, the user can define the
division steps of the movement range.

13.5.6 Parametergruppe ,,Modulo“

In der Parametergruppe ,Modulo“ kann der Anwender
die Art, wie ein Motor eine Positionierung vornimmt,
seinen Bedlrfnissen anpassen.

Gleichzeitig wird eine personalisierte Einteilung des
vollen Bewegungsbereiches ermdglicht.

Mit der Einstellung Modulo Method ,Short Path“ wird
der Motor jede anstehende Positionierung auf dem
kiirzesten Weg anfahren.

Mit der Einstellung Modulo Method ,Only positive*
wird der Motor jede anstehende Positionierung in
positiver Laufrichtung anfahren.

Mit der Einstellung Modulo Method ,,Only negative*
wird der Motor jede anstehende Positionierung in
negativer Laufrichtung anfahren.

Mit der Angabe ,Modulo Value“ kann der Anwender
die Aufteilungsabschnitte des Bewegungsbereiches
festlegen. Untersetzungen sind mit einem Faktor zu
berlcksichtigten.

b odulo

todulo Method

Modulo Value

I Short path "i

I 14000

In this example, the motor will drive to the pending
positioning by the shortest path. A full rotation was
divided in 14000 steps.

13.5.7 “Positions” Parameter Group

In the “Positions” parameter group, the user has the
possibility of storing various positions in the motor. These
can then be optionally driven to via the motor control.
Positions are given in the “Counts” unit (whereby a
revolution of the motor drive shaft is divided into 2000
counts) to ensure optimal accuracy of the positioning.

01.— 14. are the identification numbers of the positions
that can be entered in any field. Positions are given in
the “Counts” unit.

In diesem Beispiel wird der Motor eine anstehende
Positionierung auf dem kurzesten Weg anfahren.
Eine volle Drehbewegung wurde in 14000 Abschnitte
aufgeteilt.

13.5.7 Parametergruppe ,,Positions*

In der Parametergruppe ,Positions“ wird dem An-
wender ermdglicht, verschiedene Positionen auf dem
Motor zu speichern. Diese kdnnen dann Uber die
Motorsteuerung beliebig angesteuert werden.
Positionen werden in der Einheit ,Counts® ange-
geben (wobei beim BG65 eine Umdrehung an der
Motorabtriebswelle in 2000 Counts eingeteilt ist), um
eine optimale Genauigkeit bei der Positionierung zu
gewahrleisten.

01.— 14. sind die Kennnummern der Positionen, die
in jedes Feld eingegeben werden kénnen. Positionen
werden in der Einheit ,Counts“ angegeben.
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In this example, the identification number 01 is given a
positioning with 0 counts.

13.6 ,,Positioning by Event“
Positioning Mode

The ,Positioning by Event mode is an easily configu-
rable operating mode that makes it possible for the
user to stop (positioning) an application in motion via
an event.

Power Enable | 7]
Power Enable |—

With the ,Load to motor® button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

TEs =

[“sou [ 5| [Fsng =] [ 100w [ 200 [z
[000 [ 10 [Fng v] [ zoom0| [200 [ 20

In diesem Beispiel ist an Kennnummer 01. eine Posi-
tio-nierung mit 0 Counts angegeben.

13.6 Positioniermodus
»Positioning by Event*

Bei dem Positioniermodus ,Positioning by Event®
handelt es sich um einen leicht konfigurierbaren
Betriebsmodus der es dem Anwender ermoglicht, eine
in Bewegung befindliche Anwendung mittels eines
Ereignisses definiert anzuhalten (Positionieren).

=101 x|

Load to Motor
=

i i
rotseected |1
e

I

Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Mdoglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.

Loading the currently selected
project will reset all motor‘s settings.
The motor will be freely rotatable.

NOTICE

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen geloscht.
Der Motor ist nun frei bewegbar.

HINWEIS
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Die Ansteuerung der Einstellungen erfolgt hierbei tiber
einen analogen Eingang oder digitale Eingange, die

The activation of the settings takes place via an analo-
gue or a digital input that is coded as follows:

wie folgt aufgeschlisselt sind:

INO IN 1 Function INO IN 1 Funktion
0 0 Not used 0 0 Nicht belegt
0->1 - Rising edge: Start CCW 0->1 - Steigende Flanke: Start CCW
- counter clockwise - gegen den Uhrzeigersinn
- 0->1 [Rising edge: Start CW - 0->1 | Steigende Flanke: Start CW
- clockwise - mit dem Uhrzeigersinn
0->1 |0->1 |Rising edges: Stop 0->1 |0->1 |Steigende Flanken: Stop
1 1 Fault Reset, 1 1 Fehler beseitigen,
if exist wenn vorhanden
IN 2 Function IN 2 Funktion
Rising/Falling Sensor CCW (adjustable edge). Steigende/Fal- | Sensor CCW (einstellbare Flan-
edge The edge starts moving to Positi- lende Flanke keerkennung). Die Flanke startet
on 02 eine Motorbewegung nach Posi-
tion 02
IN 2 Function IN 3 Funktion
Rising/Falling Sensor CW (adjustable edge). Steigende/Fal- | Sensor CW (einstellbare Flankeer-
edge The edge starts moving to Positi- lende Flanke kennung). Die Flanke startet eine
on 01 Motorbewegung nach Position 01

To facilitate the binary entries, the fifth digital input is
used to confirm the binary settings. Only when the
enable is given by IN 4 is the pending command per-
formed.

Um die binare Eingabe zu erleichtern wird der fiinfte
digitale Eingang zur Bestatigung der Binareinstellung
benutzt. Erst wenn durch IN 4 die Freigabe gegeben
ist, wird der angesteuerte Befehl ausgefihrt.

IN 4 Function IN 4 Funktion
0 Motor movement disabled 0 Keine Freigabe der Motorbewegung
1 Motor movement enabled 1 Freigabe der Motorbewegung

The digital outputs give you information on the status
of the drive.

Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen tiber
den Zustand des Antriebs erhaltlich.

OUT1 OouT2 Status OuUT1 ouT2 Status
0 0 Error or Moving Disable 0 0 Fehler oder keine Freigabe
(IN4=0) (IN4=0)
1 0 Nor Error, Target reached or 1 0 Kein Fehler, in Position oder
stopped gestoppt
0 1 Not used 0 1 Nicht benutzt
1 1 No Error, Moving 1 1 Kein Fehler, Bewegung
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In the following, detailed descriptions of all configura-
ble parameter groups can be found:

13.6.1 ,Moving“ Parameter Group

In the “Moving” parameter group, the user has the pos-
sibility of making basic settings of the type of movement.
In this manner, the direction of rotation for the Homing
Mode is also defined.

Direction gives the direction of rotation of the motor.
“CW’ stands for “clockwise” or “CCW” for “counter clock-
wise”

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfiihrlich beschrieben:

13.6.1 Parametergruppe ,,Moving“

In der Parametergruppe ,Moving®, wird dem Anwender
ermoglicht, grundlegende Einstellungen der Bewegungs-
art zu tatigen. Hiermit wird auch die Drehrichtung fiir den
Homing mode definiert.

Direction gibt die Drehrichtung des Motors an. Dabei
steht ,CW* fiur ,clockwise“ (im Uhrzeigersinn) bzw.
,CCW* flir ,counter clockwise“ (gegen den Uhrzeiger-
sinn).

Moving

Direction

* Cw  COW

13.6.2 ,,Motor Power“ Parameter Group

After a configured motor has reached a position (by a
drive to or stop command), there are two possibilities
with which this position can be handled by the motor.

This setting can now be configured exactly with the
aid of the “Motor Power” parameter group.

One possibility is that the motor holds the reached po-
sition with the aid of torque application (Power Ena-
ble). The other is that freedom of movement is made
possible after reaching a position (Power Disable).

After STOP regulates the behaviour after a stop
command.

After MOVE regulates the behaviour after being dri-
ven to a position.

M otor power

13.6.2 Parametergruppe ,,Motor Power*

Nachdem ein konfigurierter Motor eine Position er-
reicht (durch Anfahren oder einen Stop-Befehl), gibt
es zwei Moglichkeiten, wie mit dieser Position von
Seiten des Motors umgegangen werden soll.

Diese Einstellung kann nun mit Hilfe der Parameter-
gruppe ,Motor power“ genau konfiguriert werden.

Es besteht zum einen die Mdglichkeit, dass der Motor
die erreichte Position mit Hilfe von Drehmoment-Auf-
wendung halt (Power Enable).

Zum anderen, kann die Bewegungsfreiheit nach dem
Erreichen einer Position ermdglicht werden (Power
Disable).

After STOP regelt das Verhalten nach einem Stop-
Befehl.

After MOVE regelt das Verhalten nach dem Anfahren
einer Position.

i

After STOP IPDWEI Enable 'I
Afrer MOVE: Fower Dizable =

In this example, the position after a STOP will be held,
however, after MOVE the motor is given freedom of
movement.

In diesem Beispiel wird die Position nach einem STOP
gehalten, nach MOVE behalt der Motor jedoch seine
Bewegungsfreiheit.
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13.6.3 “Current [mA]” Parameter Group

In the “Current [mA]” parameter group, the user has
the possibility of making basic settings of the current
strength.

Contin.Current gives the maximum value in milliam-
pere [mA] that is continuously made available to the
motor in operation.

Peak Current allows the entry of the maximum per-
missible peak current value in milliampere [mA] that
can be applied to the motor for short periods.

13.6.3 Parametergruppe ,,Current [mA]“

In der Parametergruppe ,Current [mA]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Stromstarke vorzunehmen.

Contin.Current gibt den maximalen Wert in Miliam-
pere [mA] an, der dem Motor im Phasenstrom dauer-
haft zur Verfliigung gestellt wird.

Peak Current erlaubt die Eingabe des maximal zu-
lassigen Phasenspitzenstroms, der kurzfristig auf den
Motor einwirken darf, in Milliampere [mA].

Current [ma)]

Contin. current

Feak cument

I 8000

I 25000

In this example, a continuous permissible phase cur-
rent of 8 A and a peak current of 25 A are defined.

13.6.4 ,Ramp [ms/1000rpm]“ Parameter Group

In positioning mode, all achievable positions are
approached with ramps. The ramps are given in [ms /
1000rpm] (milliseconds per 1000 revolutions per minu-
te). In the “Ramps [ms / 1000rpm]” parameter group,
the user can now adapt these ramps to his needs.

Quick Stop allows a ramp to be set with a high nega-
tive acceleration.

" Famp [mz/1000rpm]

Guick Stop

In diesem Beispiel wurde ein dauerhaft zulassiger
Phasenstrom von 8 A und ein Spitzenstrom von 25 A
festgelegt.

13.6.4 Parametergruppe ,,Ramp [ms/1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Positionen im Positioniermodus
werden mit Hilfe von Rampen angefahren.

Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

In der Parametergruppe ,Ramps [ms / 1000rpm]*
kann der Anwender nun diese Rampen nach seinen
Beddirfnissen anpassen.

Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

_—

In this example, the Quick Stop was defined with 50
ms/1000rpm.

In diesem Beispiel wurde fir den Quick Stop
50 ms/1000rpm festgelegt.
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13.6.5 ,Move“ Parameter Group

In the Parameter Group ,Move* the user has the pos-
sibility to to parameterize the drive command and the
defined position after an event (IN2, IN3).

The parameter set divides itself into two driving sets.
The first drive set is started by IN1 (CW), INO (CCW),
and runs at defined speed for the defined time.

This movement can be interrupted with the inputs IN2
(CCW), IN3 (CW) and can be looked with the move-
ment defined under ,Position“ (Positioning by Event).

Velocity provides the possibility of specifying an
exact rotational speed. The speed is given in ,[rpm]‘ =
.rounds per minute®.

With Time the user has the possibility to implement
the input of a space of time within the application
without its actual position. After the end of the time the
dirve brakes with the parametered ramp. By setting 0
the movement runs endless.

Edge offers the possibility for the user to adjust a
edge. Adjustable are the rising edge and the falling
edge.

Position [counts], the user has the possibility to defi-
ne the positioning after the event (IN2, IN3).

The value for this position movement are given in
,Lcounts* (BG45 - 1024/u, BG65 - 2000/u, BG75 - 4096/
u).

Acceleration (,,Acc.“) allows the setting of the
acceleratio ramp

Deceleration (,,Dec.“) allows the setting of the brake
ramp.

13.6.5 Parametergruppe ,,Move*

In der Parametergruppe ,Move“ hat der Anwender
die Mdglichkeit einen Fahrbefehl und das definierte
Positionieren nach einem Ereignis (IN2, IN3) zu para-
metrieren.

Der Parametersatz teilt sich in 2 Fahrsatze auf. Der
erste Fahrsatz wird durch IN1 (CW), INO (CCW)
gestartet, mit definierter Geschwindigkeit auf die unter
»Time* definierte Zeit ausgefiihrt.

Diese Bewegung kann mit den Eingangen IN2 (CCW),
IN3 (CW) unterbrochen werden

und mit der unter ,Position definierten Bewegung
abgeschlossen werden (Positioning by Event).

Velocity bietet die Mdglichkeit zur Bestimmung einer
exakten Drehgeschwindigkeit. Die Geschwindigkeit
wird dabei in ,[rpm]* = ,rounds per minute“ (Umdre-
hung pro Minute) angegeben.

Time ermoglicht dem Anwender die Eingabe eines
Zeitraums innerhalb dem die Anwendung ohne seines
aktuellen Zustandes ausgefiihrt werden kann. Nach
Ende der Zeit wird der Antrieb mit der parametrierten
Rampe abgebremst. Bei Eingabe 0 wird die Bewe-
gung endlos ausgeflhrt.

Edge bietet dem Anwender die Moglichkeit, eine Flan-
ke einzustellen. Steigende Flanke (Rising edge) oder
die Fallende Flanke (Falling edge) sind einstellbar.

Position [Counts] hier wird dem Anwender ermdgli-
cht die Positionierung nach dem Ereignis (IN2, IN3) zu
definieren. Der Wert flr diese Positionsbewegung wird
in Counts angegeben (BG45 — 1024/u, BG65 — 2000/
u, BG75 — 4096/u).

Acceleration (,,Acc.“) erlaubt die Einstellung der
Beschleunigungsrampe.

Deceleration (,,Dec.“) erlaubt die Einstellung der
Bremsrampe.

~ Move ﬁ'
“Welocity  Timel[s] Edge Position[counts]  Acc. Dec.
o 500 IHising Vl I 10000 I 100 I 100
p2| 2000 IHising Vl I 20000 I 100 I 100
Velocity [rpm] - IMND - start COW, N1 - start Cw
Time - Limited period of time to move [g]
Edge - Riging or Falling egde to start moving to Position 01 and Position 02
Position [counts]
Acc. - Acceleration [mz/1000rpm)]
Dec. - Deceleration [ms/1000rpm)]
IN3 IN2
|- Pas.01 Pos.2 < |
INT > [CW] [Cw] <-INO
[ Transport ]
--» Time 01 [g] Time 02 [g] <
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13.7 ,,Velocity Standard“

The “Velocity Standard” mode is an easily configured
operating mode that makes it possible for the user to

Velocity Mode

configure three motor velocities in a simple manner by
setting various parameters and adapting them to his

needs.

13.7 Geschwindigkeitsmodus
,Vvelocity Standard“

Bei dem Geschwindigkeitsmodus ,Velocity Standard®
handelt es sich um einen leicht konfigurierbaren
Betriebsmodus der es dem Anwender ermdglicht,
Uber das Setzen von verschiedenen Parametern, auf
einfache Weise drei Motorgeschwindigkeiten zu konfi-
gurieren und diese seinen Bedirfnissen anzupassen.

[E1P1200 Yel. mode Standard =[P
File Mator Help
;- Connecte Connection
Cnges |
DSAVersion | 01770010 &
: unkermotoren
Caerion ININIRERNNY s e s
| Actual ﬂ Selected i~ Devica
Temperalurs [C] Project [ 28000.07006:005 [t selected ~
Load to Motor
RS Seftings: | Defaull BGESP =l Croate new Satings.
|
Welocity [rpm] Setting IDHVE Falamatarsl Tunmgl Device \nfﬂl
Current [mé] [~ Welocity source 6 i~ Current [ma] Ramps [ms/1000rpm]
Motor Yaltage [miv] " Analog Contin. curment I Gy Acceleratian I el
e S e Peak curent | 25000 |11 peceleraton | 2w
Electr. Voltage [riv]
20
T asom T Ak st =
~l/0 Treshold 00 [rrivd
Analog Input [mv] @ Intern
o - velacigt | 39 o
Digital [rputs .
NOEER Welocity 2 1500 [rpra]
Diigital Qutputs Welacity 3 2500 (rpm]
]
i~ Emor code ﬁ
[infa Default BGESPI DE [PI  [Program

With the ,Load to motor” button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

Loading the currently selected
project will reset all motor‘s settings.
The motor will be freely rotatable.

NOTICE

Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Moglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen gel6scht.
Der Motor ist nun frei bewegbar.

HINWEIS

The activation of the settings takes place via an analo-
gue or a digital input that is coded as follows:

Die Ansteuerung der Einstellungen erfolgt hierbei tber
einen analogen Eingang oder digitale Eingange, die
wie folgt aufgeschlisselt sind:

INO IN 1 Function INO IN 1 Funktion
0 0 Quick stop, deactivate and 0 0 Quickstop, deaktivieren und Error
eliminate error beseitigen
1 0 CCW - counter clockwise 1 0 CCW - gegen den Uhrzeigersinn
0 1 CW — clockwise 0 1 CW — mit dem Uhrzeigersinn
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1 1 Stop, activate and eliminate 1 1 Halten, aktivieren und Error besei-
Error tigen

IN 2 IN 3 IN 4 Function IN 2 IN 3 IN 4 Funktion

1 0 0 Velocity 1 1 0 0 Geschwindigkeit 1

0 1 0 Velocity 2 0 1 0 Geschwindigkeit 2

0 0 1 Velocity 3 0 0 1 Geschwindigkeit 3

Alternatively you may activate the settings by analo-
gue inputs:

Alternativ kann die Ansteuerung tber analoge Eingan-
ge geschehen:

IN3/Al+ [ IN4/Al- | Function IN3/Al+ [ IN4/Al- | Funktion
Adjustable velocity: ) Adjustable velocity:
0V...-10VDC O(rpm)...-Max(rpm) 0V...-10vDC O(rpm)...-Max(rpm)

The digital outputs give you information on the status
of the drive.

Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen tiber
den Zustand des Antriebs erhaltlich.

OuUT1 |OUT2 | Status

OuUT1 | OUT2 | Status

0 0 Error

0 0 Fehler

Stopped and motor power applied

Bestromtes Halten

1 0
0 1 Moving
1 1 Stopped and motor freely rotatable

1 0
0 1 Bewegung
1 1 Motor frei drehbar

In the following, all configurable parameter groups are
described in detail:

13.7.1 ,Velocity source“ Parameter Group

With the “Velocity Source” parameter group, the user
is given the possibility of deciding which control vari-
ant to use for the velocity mode.

The Analog setting makes it possible to control the
motor velocity manually via an analogue input. For
this purpose, the maximum voltage value is assigned
a maximum rotational speed. In this manner, the velo-
city can be set using a specified analogue value that
is in a fixed relationship to the velocity.

The analogue operating mode excludes the use of the
digital operating mode and conversely!

The Intern setting makes it possible to predefine the
motor velocity via a digital input. For this purpose,
three velocities are first set which can then be activa-
ted or changed via assigned inputs.

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfihrlich beschrieben:

13.7.1 Parametergruppe ,,Velocity source“

In der Parametergruppe ,Velocity source® wird dem
Anwender die Moglichkeit gegeben, Gber die Steue-
rungsvariante des Geschwindigkeitsmodus zu ent-
scheiden.

Die Einstellung Analog bietet die Moglichkeit, die
Motorgeschwindigkeit Uber einen Analogeingang
manuell zu steuern. Dabei wird dem maximalen Span-
nungswert der eine maximale Drehzahl zugewiesen,
so kann uber die analoge Sollwertvorgabe in einem
festen Verhaltnis die Geschwindigkeit eingestellt.

Ein analoger Betriebsmodus schlief3t die Verwendung
des digitalen Betriebsmodus aus und umgekehrt !

Die Einstellung Intern bietet die Mdglichkeit, die
Motorengeschwindigkeit Gber digitale Eingange
vorzugeben. Zu diesem Zweck werden zunachst drei
Geschwindigkeiten eingestellt, welche dann Uber
zugewiesene Eingange angesteuert bzw. gewechselt
werden.
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—Welocity zource

" Analog

Ijfireshil 6
| |ntern

In this example, the velocity is regulated in an digital
manner.

13.7.2 ,,Current [mA]“ Parameter Group

In the “Current [mA]” parameter group, the user has
the possibility of making basic settings of the current
strength.

Contin.Current gives the maximum value in milliam-
pere [mA] that is continuously made available to the
motor in operation.

Peak Current allows the entry of the maximum per-
missible peak current value in milliampere [mA] that
can be applied to the motor for short periods.

| g | LR |

1 il -

Welocity 1 I 500 [rpm]

Yelocity 2
Yelocity 3

i)

3000 | fram]

1500
2600

[rpm]

[rpm]

In diesem Beispiel wirde die Drehzahl digital geregelt.

13.7.2 Parametergruppe ,,Current [mA]“

In der Parametergruppe ,Current [mA]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Stromstarke vorzunehmen.

Contin.Current gibt den maximalen Wert in Miliam-
pere [mA] an, der dem Motor im Phasenstrom dauer-
haft zur Verfliigung gestellt wird.

Peak Current erlaubt die Eingabe des maximal zu-
lassigen Phasenspitzenstroms, der kurzfristig auf den
Motor einwirken darf, in Milliampere [mA].

Current [ma]

Caontin. cument

Peak curent

I 8000

I 25000

In this example, a continuous permissible phase cur-
rent of 8 A and a peak current of 25 A are defined.

13.7.3 “Ramps [ms / 1000rpm]” Parameter Group

All approachable velocities in the velocity mode are
driven to exactly with the aid of ramps (acceleration
and braking). The ramps are given in [ms / 1000rpm]
(milliseconds per 1000 revolutions per minute). In the
“Ramps [ms / 1000rpm]” parameter group, the user
can now adapt these ramps according to his needs.

In diesem Beispiel wurde ein dauerhaft zulassiger
Phasenstrom von 8 A und ein Spitzenstrom von 25 A
festgelegt.

13.7.3 Parametergruppe ,,Ramps [ms / 1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Geschwindigkeiten im Geschwin-
digkeitsmodus werden mit Hilfe von Rampen (be-
schleunigende und abbremsende) exakt angefahren.
Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

In der Parametergruppe ,Ramps [ms / 1000rpm]*
kann der Anwender nun diese Rampen nach seinen
Beddirfnissen anpassen.
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Acceleration allows the setting of the acceleration
ramp.

Deceleration allows the setting of the brake ramp.
Quick Stop allows the setting of a ramp with high
negative acceleration value.

R ampsz [mzs1000rpm]

Acceleration
Deceleration

[uick Stop

Acceleration erlaubt die Einstellung der Beschleuni-
gungsrampe.

Deceleration erlaubt die Einstellung der Bremsrampe.
Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

200
200

=

In this example, an acceleration ramp with 200
ms/1000rpm and a brake ramp with 200 ms/1000rpm
were configured. For the Quick Stop, 20 ms/1000rpm
was defined.

13.8 ,,Velocity Multi“
Velocity Mode

The “Velocity Multi” velocity mode is a versatile
configurable operating mode which allows the user to
configure up to eight motor velocities by setting para-
meters and adapt them to his needs.

[iPiz01 vel. mode Multi

File Motor Help

In diesem Beispiel wurde eine Beschleunigungsrampe
mit 200 ms/1000rpm und eine Bremsrampe mit 200
ms/1000rpm konfiguriert.

Fir den Quick Stop wurden 20 ms/1000rpm festge-
legt.

13.8 Geschwindigkeitsmodus
,»Velocity Multi“

Bei dem Geschwindigkeitsmodus ,Velocity Multi“ han-
delt es sich um ein vielseitig konfigurierbarer Betriebs-
modus der es dem Anwender ermdglicht, tiber Setzen
von Parametern, bis zu acht Motorgeschwindigkeiten
zu konfigurieren und diese seinen BedUurfnissen anzu-
passen.

=Bl x|

- Conneated Cannection
T hverion ISR
Déersion | DI77.0010 STOP MOTOR e ;
A unkermotoren
Cativerion ISR = dvanced mlionsoleioss
-~ Aotusl @ |5t ~ Devics
Temperatue [C] Prgct | 2900007007.003 [notoclectes 7]
rer—— Setings: | Setings 1 of BGESF! | | et ===
stings: | Settings 1 o - :

erfan It 8 e Create new Settings...
c
Velociy [rpm] Selting | Diive Parsmeters | Turina| Device Infa |
Curtent [mé] - Vilnoity souros a Fiamps [ 000rprn]
Motar Valtage [mv] " Analog B000 | acceleration 200
. 25180 Q.. 10000 (i) 25000 || Dcelerstion 200
Electr. Yoltage [r] | ! l—ZU
o 25080 Opprl. ] 3000 o) Quick Stop
10 Threshod | 100 g
Analog Input [mv] * Intem
S = Velacity 1 500 from)
Digital Iputs
.g..p.. Welocty2 | 1900 po
agllalUulDuls velociy3 | 2900 o

Yelacity 4 500 from)
~Error code velociy5 | B0 o)
- Voo |1 f

Yelocty? | 1900 [

veloctys | 2000 fon

Infa The programming end.

[bE 1 [Program

With the ,Load to motor” button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Mdglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.
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Loading the currently selected

project will reset all motor‘s settings.

The motor will be freely rotatable.
NOTICE

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen geléscht.

HINWEIS Der Motor ist nun frei bewegbar.

The activation of settings takes place via an analogue
or a digital input that is coded as follows:

Die Ansteuerung der Einstellungen erfolgt hierbei tiber
einen analogen Eingang oder digitale Eingange, die
wie folgt aufgeschlisselt sind:

INO IN 1 Function INO IN 1 Funktion

0 0 Quick stop, deactivate and elimi- 0 0 Quickstop, deaktivieren und Error
nate error beseitigen

1 0 CCW - counter clockwise 1 0 CCW — gegen den Uhrzeigersinn

0 1 CW — clockwise 0 1 CW — mit dem Uhrzeigersinn

1 1 Stop, activate and eliminate 1 1 Halten, aktivieren und Error
error beseitigen

IN 2 IN 3 IN 4 Function IN 2 IN 3 IN 4 Funktion

0 0 0 Velocity 1 0 0 0 Geschwindigkeit 1

1 0 0 Velocity 2 1 0 0 Geschwindigkeit 2

0 1 0 Velocity 3 0 1 0 Geschwindigkeit 3

1 1 0 Velocity 4 1 1 0 Geschwindigkeit 4

0 0 1 Velocity 5 0 0 1 Geschwindigkeit 5

1 0 1 Velocity 6 1 0 1 Geschwindigkeit 6

0 1 1 Velocity 7 0 1 1 Geschwindigkeit 7

1 1 1 Velocity 8 1 1 1 Geschwindigkeit 8

Alternatively you may activate the settings by analo-
gue inputs:

Alternativ kann die Ansteuerung tber analoge Eingan-
ge geschehen:

IN3/Al+ [ IN4/Al- | Function IN3/Al+ [ IN4/Al- | Funktion
) Adjustable velocity: ) Adjustable velocity:
0V...-10VDC O(rpm)...-Max(rpm) 0V...-10vDC O(rpm)...-Max(rpm)

The digital outputs give you information on the status
of the drive.

Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen tiber
den Zustand des Antriebs erhaltlich

OuUT1 |OUT2 | Status

OuUT1 | OUT2 | Status

0 0 Error

0 0 Fehler

Stopped and motor power applied

Bestromtes Halten

1 0
0 1 Moving
1 1 Stopped and motor freely rotatable

1 0
0 1 Bewegung
1 1 Motor frei drehbar

In the following, all configurable parameter groups are
described in detail:

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfihrlich beschrieben:
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13.8.1 “Velocity source” Parameter Group

In “Velocity Source” parameter group, the user is
given the possibility of deciding which control variant
to use for the velocity mode.

The Analog setting makes it possible to control the
motor velocity manually via an analogue input. For
this purpose, the maximum voltage value is assigned
a maximum rotational speed. In this manner, the velo-
city can be set via a specified analogue value that is in
a fixed relationship to the velocity.

The analogue operating mode excludes the use of the
digital operating mode and conversely!

The Intern setting makes possible the predefining of

the motor velocity via a digital input. For this purpose,
eight velocities are first set which then can be driven

to or changed via assigned inputs.

" Analog

eirzpelfe!
" |ntem

T e LA e

N

100 Tiid

13.8.1 Parametergruppe ,,Velocity source

In der Parametergruppe ,Velocity source® wird dem
Anwender die Moglichkeit gegeben, Gber die Steue-
rungsvariante des Geschwindigkeitsmodus zu ent-
scheiden.

Die Einstellung Analog bietet die Moglichkeit, die
Motorgeschwindigkeit Uber einen Analogeingang
manuell zu steuern. Dabei wird dem maximalen Span-
nungswert der eine maximale Drehzahl zugewiesen,
so kann Uber die analoge Sollwertvorgabe in einem
festen Verhaltnis die Geschwindigkeit eingestellt.

Ein analoger Betriebsmodus schlie3t die Verwendung
des digitalen Betriebsmodus aus und umgekehrt !

Die Einstellung Intern bietet die Mdglichkeit, die Mo-
torengeschwindigkeit Uber digitale Eingange vorzuge-
ben zu regeln. Zu diesem Zweck werden zunachst bis
zu acht Geschwindigkeiten eingestellt, welche dann
Uber zugewiesene Eingange angesteuert bzw. ge-
wechselt werden kénnen.

~ Velocity source —ﬂl

3000 | o

500

In this example, the velocities are activated via digital

Welocity 1 [rpm]

Welocity 2 I 1500 [rpm]
Welocity 3 I 2500 [rpr]

600

Welocity 5 600 [rpr]

Welocity B I 1000 [rpm]
Welocity 7 I 1500 [rpm]
Welocity 8 I 2000 [rpm]

Welocity 4 [rpm]

In diesem Beispiel werden die Geschwindigkeiten
Uber digitale Eingange angesteuert.
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13.8.2 “Current [mA]” Parameter Group

In the “Current [mA]” parameter group, the user has
the possibility of making basic settings of the current
strength.

Contin.Current gives the maximum value in milliam-
pere [mA] that is continuously made available to the
motor in operation.

Peak Current allows the entry of the maximum per-
missible peak current value in milliampere [mA] that
can be applied to the motor for short periods.

13.8.2 Parametergruppe ,,Current [mA]“

In der Parametergruppe ,Current [mA]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Stromstarke vorzunehmen.

Contin.Current gibt den maximalen Wert in Miliam-
pere [mA] an, der dem Motor im Phasenstrom dauer-
haft zur Verfliigung gestellt wird.

Peak Current erlaubt die Eingabe des maximal zu-
lassigen Phasenspitzenstroms, der kurzfristig auf den
Motor einwirken darf, in Milliampere [mA].

Current [mé]

Contin. current

Peak current

I 8000

I 25000

In this example, a continuous permissible phase cur-
rent of 8 A and a peak current of 25 A are defined.

13.8.3 “Ramps [ms / 1000rpm]” Parameter Group

In the velocity mode, all possible speeds are approached
with the aid of acceleration and braking ramps. The
ramps are given in [ms / 1000rpm] (milliseconds per
1000 revolutions per minute). In the “Ramps [ms /
1000rpm]” parameter group, the user can now adapt
these ramps to his needs.

Acceleration allows the setting of the acceleration
ramp.

Deceleration allows the setting of the brake ramp.
Quick Stop allows the setting of a ramp with high
negative acceleration value.

Ramps [ms/1000rpm]

Acceleration
Deceleration

Quick Stop

In diesem Beispiel wurde ein dauerhaft zulassiger
Phasenstrom von 8 A und ein Spitzenstrom von 25 A
festgelegt.

13.8.3 Parametergruppe ,,Ramps [ms / 1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Geschwindigkeiten im Geschwin-
digkeitsmodus werden mit Hilfe von Rampen (be-
schleunigende und abbremsende) exakt angefahren.
Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

In der Parametergruppe ,Ramps [ms / 1000rpm]*
kann der Anwender nun diese Rampen nach seinen
Beddirfnissen anpassen.

Acceleration erlaubt die Einstellung der Beschleuni-
gungsrampe.

Deceleration erlaubt die Einstellung der Bremsrampe.
Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

200
200

-

In this example, an acceleration ramp with 200
ms/1000rpm and a brake ramp with 200 ms/1000rpm
were configured. For the Quick Stop, 20 ms/1000rpm
was defined.

In diesem Beispiel wurde eine Beschleunigungsrampe
mit 200 ms/1000rpm und eine Bremsrampe mit 200
ms/1000rpm konfiguriert.

Fir den Quick Stop wurden 20 ms/1000rpm festge-
legt.
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13.9 ,,Current Standard*
Torque Mode

The “Current Standard” torque mode is an easily
configurable operating mode with which the user can
readily set parameters to configure three torques,
and vary them to suit his needs, by setting the current

strength.

13.9 Drehmomentmodus
,current Standard*

Bei dem Drehmomentmodus ,Current Standard” han-
delt es sich um einen leicht konfigurierbaren Betriebs-
modus der es dem Anwender ermdglicht, iber Setzen
von Parametern Veranderung, auf einfache Weise,
Uber die Einstellung der Stromstarke, drei Drehmo-
mente zu konfigurieren und diese seinen Bedurfnis-
sen anzupassen.

[3P1300 Curr. mode Standard -0l x|
File Mator  Help
[~ Connected Cornection
A
DSAVersion [LOIZ720010 STOP MOTOR Sunk :
E unkermotoren
Cabtersio SRR L L T
[~ Achual 9 Selected - Device
Temperature [C] Puoject: - | {selected -]
ettings: | Settings 1 of = 2
el g g Create new Settings...
o] I
Welacity [rprm] Selting |Dnva Parameters | Tuning | Devies Infa |
Current [ma] i~ Current gource: ﬂ ~Welacity [ipm] Ramps [ms/1000mpm]
Motor Yoltage [m]  Analog Masimale Velocity 30001 celeration all
T SRR Deceleration El]
Electr. Valtage [mi]
20
L 25080 oimed. | 5990 may itk Hizp
10 e 1 Intem
1000
Analog Input [m] Currert 1 [ma]
] Curent2 | 2000 o
Digital Inputs
.g..p.. Current 3 3000 [ma]
Digital Outputs
]
[~ Emar code
ERROR Error: £5535 DE [Pr  |Program

With the ,Load to motor” button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

Loading the currently selected

project will reset all motor‘s settings.

The motor will be freely rotatable.
NOTICE

Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Moglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen geloscht.

HINWEIS Der Motor ist nun frei bewegbar.

The activation of the setting takes place via an analo-
gue or a digital input that is coded as follows:

Die Ansteuerung der Einstellungen erfolgt hierbei tber
einen anlogen Eingang oder digitale Eingange, die
wie folgt aufgeschlisselt sind:
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INO IN 1 Function INO IN 1 Funktion

0 0 Quick stop, deactivate and 0 0 Quickstop, deaktivieren und Error
eliminate error beseitigen

1 0 CCW - counter clockwise 1 0 CCW - gegen den Uhrzeigersinn

0 1 CW — clockwise 0 1 CW — mit dem Uhrzeigersinn

1 1 Stop, activate and 1 1 Halten, aktivieren und Error
eliminate error beseitigen

IN 2 IN 3 IN 4 Function IN 2 IN 3 IN 4 Funktion

1 0 0 Torque 1 1 0 0 Drehmoment 1

0 1 0 Torque 2 0 1 0 Drehmoment 2

0 0 1 Torque 3 0 0 1 Drehmoment 3

Alternatively you may activate the settings by analo-
gue inputs:

Alternativ kann die Ansteuerung tber analoge Eingan-
ge geschehen:

IN3/Al+ | IN4/Al- | Function IN3/Al+ | IN4/Al- | Funktion
Adjustable current: Adjustable current:
0V...-10VDC 0(mA)...-Max(mA) Torque 0V...-10VDC 0(mA)...-Max(mA) Torque

The digital outputs give you information on the status
of the drive.

Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen tber
den Zustand des Antriebs erhaltlich

OuUT1 | OUT2 | Status OuUT1 | OUT2 | Status

0 0 Error 0 0 Fehler

1 0 Stopped and motor power applied 1 0 Bestromtes Halten
0 1 Moving 0 1 Bewegung

1 1 Stopped and motor freely rotatable 1 1 Motor frei drehbar

In the following, all configurable parameter groups are
described in detail:

13.9.1 “Current Source” Parameter Group

With the “Current source” parameter group, the user is
given the possibility of deciding which control variant
to use for the torque mode.

The Analog setting makes it possible to control the
motor torque manually via an analogue input. For this
purpose, the maximum voltage value is assigned a
maximum torque. In this manner, the torque can be
set using a specified analogue value that is in a fixed
relationship to the torque.

The analogue operating mode excludes the use of the
digital operating mode and conversely!

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfuhrlich beschrieben:

13.9.1 Parametergruppe ,,Current source*

In der Parametergruppe ,Current source” wird dem

Anwender die Moéglichkeit gegeben, Uber die Steue-
rungsvariante des Drehmomentmodus zu entschei-
den.

Die Einstellung Analog bietet die Mdglichkeit, das Mo-
tordrehmoment Uber einen Analogeingang manuell zu
steuern. Dabei wird dem maximalen Spannungswert
ein maximales Drehmoment zugewiesen, so kann
Uber die analoge Sollwertvorgabe in einem festen
Verhaltnis das Drehmoment eingestellt werden.

Ein analoger Betriebsmodus schlief3t die Verwendung
des digitalen Betriebsmodus aus und umgekehrt!
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The Intern setting makes possible the predefining of
the motor torque via a digital input. For this purpose,
three torques are first set which can then be activated
or changed via assigned inputs.

~ Current zource

" Analog

|
[ s

% |ntemn

Current 2

Current 3

In this example, the torque is regulated via digital
inputs.

13.9.2 “Velocity [rpm]” Parameter Group

With the “Velocity [rpm]” parameter group, it is possi-

ble for the user to make basic settings for the velocity.

Maximale Velocity defines the maximum velocity
that is to be delivered for the torque set.

Current 1 I 1000 [ms]

Die Einstellung Intern bietet die Mdglichkeit, das den
Motordrehmoment Uber digitale Eingange vorzugeben
und zu regeln. Zu diesem Zweck werden zunachst
drei Drehmomente eingestellt, welche dann Uber
zugewiesene Eingange angesteuert bzw. gewechselt
werden.

0

0 gt ML iyt

I
B000 | ma]

2000
3000

[mA]
[ma]

In diesem Beispiel wird das Drehmoment Uber digitale
Eingange geregelt.

13.9.2 Parametergruppe ,,Velocity [rpm]“

In der Parametergruppe ,Velocity [rpm]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Geschwindigkeit vorzunehmen.

Maximale Velocity bestimmt die maximale Ge-
schwindigkeit, bei der das eingestellte Drehmoment
geliefert werden soll.

Yelocity [rpm]

b aximale Yelocity

I 3000

In this example, the maximum velocity of 3000 rpm is
set.

13.9.3 “Ramps [ms / 1000rpm]” Parameter Group

In the velocity mode, all possible velocities are approached
with the aid of acceleration and braking ramps. The
ramps are given in [ms / 1000rpm] (milliseconds per
1000 revolutions per minute). In the “Ramps [ms /
1000rpm]” parameter group, the user can adapt these
ramps to his needs.

In diesem Beispiel ist die Maximalgeschwindigkeit
3000 rpm eingestellt.

13.9.3 Parametergruppe ,,Ramps [ms / 1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Geschwindigkeiten im Geschwin-
digkeitsmodus werden mit Hilfe von Rampen (be-
schleunigende und abbremsende) exakt angefahren.
Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

In der Parametergruppe ,Ramps [ms / 1000rpm]*
kann der Anwender nun diese Rampen nach seinen
Beddirfnissen anpassen.
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Acceleration allows the setting of the acceleration
ramp.

Deceleration allows the setting of the brake ramp.
Quick Stop allows the setting of a ramp with high
negative acceleration value.

Acceleration erlaubt die Einstellung der Beschleuni-
gungsrampe.

Deceleration erlaubt die Einstellung der Bremsrampe.
Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

Rampz [me/1000rpm]

Acceleration
Deceleration

Quick Stop

200
200

.

In this example, an acceleration ramp with 200
ms/1000rpm and a brake ramp with 200 ms/1000rpm
were configured. For the Quick Stop, 20 ms/1000rpm
was defined.

13.10 ,,Current Multi“ Torque Mode

The “Current Multi” torque mode is a versatile confi-
gurable operating mode that gives the user a simple
way of configuring eight torques by setting the current
strength and of adapting them to his needs by chan-
ging parameters.

In diesem Beispiel wurde eine Beschleunigungsrampe
mit 200 ms/1000rpm und eine Bremsrampe mit 200
ms/1000rpm konfiguriert.

Fir den Quick Stop wurden 20 ms/1000rpm festge-
legt.

13.10 Drehmomentmodus ,,Current Multi“

Bei dem Drehmomentmodus ,,Current Multi“ handelt
es sich um einen vielseitig konfigurierbaren Betriebs-
modus der es dem Anwender ermdglicht, tiber Setzen
von Parametern, auf einfache Weise, Uber die Einstel-
lung der Stromstarke, bis zu acht Drehmomente zu
konfigurieren und diese seinen Bedirfnissen anzu-
passen.

[=1P1301 Curr. mode Mulki =[]
File Mokor Help
~ Connected Cannection
Hersion [AT01.0022
IEEETIN DS Version | 1220010 STOP MOTOR |
CAN Version [ROIZZ0010 Sur ren
‘edvanced motion solutiens
~ Actual 8 zzzzzzz ~ Device
Temperature [C] Piest | 29000.07003.001 1 solected -
U s Moo e
T Seftings: [Settings 1 of BGESP) =l Create new Setings.

Welocity [rom] Setting | Drive Parameters | Turing | Devics Info |

Current [mé] | Curent souice @ [ Vel omd Ramps [ms/1000pm]
Mator Valtage (] " &nalog Marimale Velocity 50001 Agceleration 200
. 25080 v ["“V] i ”["” i Decsleration [ 20
Electr. Yoltags [mv]
i 20
- 25050 ol | 8000 | ey Huick. Stop
i & Intem
1000

Analog Input m] Curent 1 m]
S s Curent2 | 2000 froay
Digital Input:
.@iﬁpﬁ. Curent3 | 3000 |8
Digital Outputs Curentd | 4000 [
] [m&]

Curent 5 5000 | froay

Current & €000 [ma]
Cument 7 7000 [ma]

Current 8 8000 [ma]

| Enor cod

L

[infa The programing end.

With the ,Load to motor” button, the user has the
possiblity of loading mode-specific parameter adjust-
ments to the motor with the aid of the parameterising
interface.

bE Pr [Program

Mit der ,Load to motor“-Schaltflache hat der Anwender
die Moglichkeit, modispezifische Parametereinstel-
lungen auf den Motor zu laden.
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Loading the currently selected

project will reset all motor‘s settings.

The motor will be freely rotatable.
NOTICE

The activation of the settings takes place via an analo-
gue or a digital input that is coded as follows:

Durch die Ubertragung des aktuellen
Projektes auf den Motor werden alle
bisherigen Einstellungen geloscht.
Der Motor ist nun frei bewegbar.

HINWEIS

Die Ansteuerung der Einstellungen erfolgt hierbei tiber
einen analogen Eingang oder digitale Eingange, die
wie folgt aufgeschlisselt sind:

INO IN 1 Function INO IN 1 Funktion

0 0 Quick stop, deactivate and 0 0 Quickstop, deaktivieren und Error
eliminate error beseitigen

1 0 CCW - counter clockwise 1 0 CCW - gegen den Uhrzeigersinn

0 1 CW — clockwise 0 1 CW — mit dem Uhrzeigersinn

1 1 Stop, activate and 1 1 Halten, aktivieren und Error
eliminate error beseitigen

IN 2 IN 3 IN 4 Function IN 2 IN 3 IN 4 Funktion

0 0 0 Torque 1 0 0 0 Drehmoment 1

1 0 0 Torque 2 1 0 0 Drehmoment 2

0 1 0 Torque 3 0 1 0 Drehmoment 3

1 1 0 Torque 4 1 1 0 Drehmoment 4

0 0 1 Torque 5 0 0 1 Drehmoment 5

1 0 1 Torque 6 1 0 1 Drehmoment 6

0 1 1 Torque 7 0 1 1 Drehmoment 7

1 1 1 Torque 8 1 1 1 Drehmoment 8

Alternatively you may activate the settings by analo-
gue inputs:

Alternativ kann die Ansteuerung tber analoge Eingan-
ge geschehen:

IN3/Al+ [ IN4/Al- | Function IN3/Al+ [ IN4/Al- | Funktion
Adjustable current: Adjustable current:
0V...-10vDC 0(mA)...-Max(mA) Torque 0V...-10vDC 0(mA)...-Max(mA) Torque

The digital outputs give you information on the status
of the drive.

Uber die digitalen Ausgénge sind Informationen tiber
den Zustand des Antriebs erhaltlich

OuUT1 | OUT2 | Status OuUT1 | OUT2 | Status

0 0 Error 0 0 Fehler

1 0 Stopped and motor power applied 1 0 Bestromtes Halten
0 1 Moving 0 1 Bewegung

1 1 Stopped and motor freely rotatable 1 1 Motor frei drehbar

In the following, all configurable parameter groups are
described in detail:

Im Folgenden finden sie alle konfigurierbaren Para-
metergruppen ausfihrlich beschrieben:
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13.10.1 “Current Source” Parameter Group

With the “Current source” parameter group, the user is
given the possibility of deciding which control variant
to use for the torque mode.

The Analog setting makes possible the controlling of
the motor torque manually via an analogue input. For
this purpose, the maximum voltage value is assigned
a maximum torque. In this manner, the torque can be
set via a specified analogue value that is in a fixed
rela-tionship to the torque.

The analogue operating mode excludes the use of the
digital operating mode and conversely!

The Intern setting makes possible the predefining of
the motor torque via a digital input. For this purpose,

eight torques are first set which can then be activated
or changed via assigned inputs.

13.10.1 Parametergruppe ,,Current source“

In der Parametergruppe ,Current source” wird dem

Anwender die Moglichkeit gegeben, Gber die Steue-
rungsvariante des Drehmomentmodus zu entschei-
den.

Die Einstellung Analog bietet die Moglichkeit, das Mo-
tordrehmoment Uber einen Analogeingang manuell zu
steuern. Dabei wird dem maximalen Spannungswert
ein maximales Drehmoment zugewiesen, so kann
Uber die analoge Sollwertvorgabe in einem festen
Verhaltnis das Drehmoment eingestellt werden.

Ein analoger Betriebsmodus schlie3t die Verwendung
des digitalen Betriebsmodus aus und umgekehrt !

Die Einstellung Intern bietet die Mdglichkeit, das Mo-
tordrehmoment Uber digitale Eingange vorzugeben.
Zu diesem Zweck werden zunachst bis zu acht Dreh-
momente eingestellt, welche dann Uber zugewiesene
Eingange angesteuert bzw. gewechselt werden.

i Eurrent SI:II.II'I:E—9|
" Analog
0 A | oo LI )|
| |
e IS
" |ntern
Current 1 I 1000 [ma]
Current 2 I 2000 [mé]
Current 3 I 3000 [mé]
Current 4 I 4000 [mé]
Current 5 I 5000 [ma]
Current B I B000 [ma]
Current 7 I 7000 [mé]
Current 8 I 8000 [mé]
In this example, the torque is regulated via digital In diesem Beispiel ist wird das Moment Uber digitale
inputs. Eingange geregelt.
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13.10.2 “Velocity [rpm]” Parameter Group
With the “Velocity [rpm]” parameter group, it is possi-

ble for the user to make basic settings for the velocity.

Maximum Velocity defines the maximum velocity that
is to be delivered for the torque set.

13.10.2 Parametergruppe ,,Velocity [rpm]“

In der Parametergruppe ,Velocity [rpm]“ wird dem
Anwender ermdglicht, grundlegende Einstellungen der
Geschwindigkeit vorzunehmen.

Maximale Velocity bestimmt die maximale Ge-
schwindigkeit, bei der das eingestellte Drehmoment
geliefert werden soll.

— Welocity [rpm]

M aximale Welocity

I 3000

In this example, the maximum velocity of 2000 rpm is
set.

13.10.3 “Ramps [ms / 1000rpm]” Parameter Group

In the velocity mode, all possible velocities are approached
with the aid of acceleration and braking ramps. The
ramps are given in [ms / 1000rpm] (milliseconds per
1000 revolutions per minute). In the “Ramps [ms /
1000rpm]” parameter group, the user can adapt these
ramps to his needs.

Acceleration allows the setting of the acceleration
ramp.

Deceleration allows the setting of the brake ramp.
Quick Stop allows the setting of a ramp with high
negative acceleration value.

Acceleration
Deceleration

Cluick Stop

— Ramps [mz/1000rpm]

In diesem Beispiel ist die Maximalgeschwindigkeit
2000 rpm eingestellt.

13.10.3 Parametergruppe ,,Ramps [ms / 1000rpm]“

Alle ansteuerbaren Geschwindigkeiten im Geschwin-
digkeitsmodus werden mit Hilfe von Rampen (be-
schleunigende und abbremsende) exakt angefahren.
Die Rampen werden in [ms / 1000rpm] (Millisekunden
pro 1000 Umdrehungen pro Minute) angegeben.

In der Parametergruppe ,Ramps [ms / 1000rpm]*
kann der Anwender nun diese Rampen nach seinen
Beddirfnissen anpassen.

Acceleration erlaubt die Einstellung der Beschleuni-
gungsrampe.

Deceleration erlaubt die Einstellung der Bremsrampe.
Quick Stop erlaubt die Einstellung einer Rampe mit
hohem negativem Beschleunigungswert.

200
200

—a

In this example, an acceleration ramp with 200
ms/1000rpm and a brake ramp with 300 ms/1000rpm
were configured. For the Quick Stop, 20 ms/1000rpm
was defined.

In diesem Beispiel wurde eine Beschleunigungsrampe
mit 200 ms/1000rpm und eine Bremsrampe mit 300
ms/1000rpm konfiguriert.

Fir den Quick Stop wurden 20 ms/1000rpm festge-
legt.
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14 Maintenance & Service

14.1 Maintenance, taking out of service
and disposal

Maintenance:

This drive does not require maintenance. The gear-
box is lubricated for life. In the event of a fault, please
contact us and only have the drive repaired by Dunker-
motoren.

Taking out of service:

The safety instructions must be read
and observed prior to taking
the unit out of service!

NOTICE

14 Wartung & Service

14.1 Wartung, Ausserbetriebsetzung
und Entsorgung

Wartung:

Dieser Antrieb benétigt keine Wartung. Die Getriebe
sind lebensdauergeschmiert. Wenden Sie sich im Stor-
fall direkt an uns und lassen Sie Reparaturen am An-
trieb nur von Dunkermotoren durchfiihren.

Ausserbetriebsetzung:

Vor der Ausserbetriebnahme sind

unbedingt die Sicherheitshinweise

zu lesen und zu beachten!
HINWEIS

Disposal:

Take the drive out of service (see above). Dismantle
the drive ready for disposal and break it up into its indi-
vidual components. Sort the individual parts according
to material and forward for disposal. Adherence to the
requirements of legislation governing disposal and en-
vironmental guidelines in the country of use must be
ensured when disposing of electronic components and
gear lubricant.

Entsorgung:

Setzen Sie den Antrieb ausser Betrieb (s.0.). Demon-
tieren Sie den Antrieb fur die Entsorgung und zerlegen
Sie den Antrieb in die Einzelkomponenten. Sortieren
Sie die Einzelteile nach Material und fihren Sie diese
der Entsorgung zu. Bei der Entsorgung von Elektronik
und Getriebefett sind die spezifischen Entsorgungs-vor-
schriften und Umweltrichtlinien des jeweiligen Landes
zu beachten.
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14.2 Error search

Error/ Fehler

14.2 Fehlersuche

Cause/ Ursache

Check/ Test

The motor hasn‘t been turning/
Der Motor dreht sich nicht

Motor wrong connected/

Motor nicht korrekt verkabelt

Check the connection/

Prifen Sie die Verkabelung

Motor not identified/
Motor wird nicht erkannt

USB is not installed/

USB wurde nicht installiert.

Using ,Drive Assistant CD* to install
the device driver
(Attend administrator privilege!)/

Verwenden Sie die ,Drive Assistant
CD* und installieren Sie den
Geratetreiber

(Administratorrechte beachten!)

Motor wrong connected/

Motor nicht korrekt verkabelt

Check the connection/

Prifen Sie die Verkabelung

Error message 1000/
Fehlermeldung 1000

Low-voltage at the logic/

Unterspannung an der
Motorelektronik

Check whether the control voltage of
the logic is between 24 VDC +/- 20%
(See chapter technical data)/

Prufen Sie, ob die Steuerspannung
der Motorelektronik zwischen 24 VDC
+/- 20% liegt (Siehe Kapitel , Tech-
nische Daten®)

Error message 4000/
Fehlermeldung 4000

The power supply unit delivers too
little current/

Das Netzteil liefert zu wenig Strom

The power supply unit must be di-
mensioned for the necessary current/

Das Netzteil mul} an den Strombe-
darf angepasst werden.

Settings of the continuous current
in the ,Drive Assistant” are wrong/

Dauerstrom im ,Drive Assistant” ist
falsch eingestellt

Adjust the necessary current in the
,Drive Assistant® correctly and load
the new parameter to the motor. /

Stellen Sie im ,Drive Assistant” den
korrekten Strom ein und Ubertragen
Sie die Parameter auf den Motor

The motor is operated above the
permitted specifications/

Der Motor wird oberhalb der zulas-
sigen Spezifikation betrieben

The motor is under-dimensioned.
The use of a more powerful motor is
necessary/

Der Motor ist unterdimensioniert. Ver-
wenden Sie einen starkeren Motor

It is not possible to adjust the control
parameter to the requirements of
the applikation/

Regelparameter kénnen nicht auf

die Anforderungen der Applikation
eingestellt werden

The proportional term is wrong/

Proportionalanteil des Reglers ist
falsch eingestellt

Please contact Dunkermotoren/

Bitte kontaktieren Sie
Dunkermotoren
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14.3 Service & Support

Should you have any questions or problems, please
contact:

- Your local Dunkermotoren sales outlet

- Your local Dunkermotoren key account manager
- Our hardware support department

- Our software support department

You can also visit our online support portal at
www.dunkermotoren.de/support.

You can download this operating manual in PDF format
and obtain more information by visiting us on the
Internet at www.dunkermotoren.de/downloads.

Dunkermotoren GmbH
Allmendstrasse 11

D-79848 Bonndorf

Telephone: +49 7703/930-0
Fax: +497703/930-210
E-Mail: info@dunkermotoren.de

14.4 Scope of delivery and accessories

As quoted

14.5 Download PDF-Data

www.dunkermotoren.de

14.3 Service & Support

Bei Fragen und Problemen stehen lhnen folgende An-
sprechpartner zur Verfiigung:

- lhre zustandige Vertretung

- lhr zustandiger Dunkermotoren Key Account
Manager

- Unsere Supportabteilung fir Hardware

- Unsere Supportabteilung fiir Software

Besuchen Sie auch unser Support-Onlineportal unter
www.dunkermotoren.de/support.

Die PDF-Datei dieser Betriebsanleitung und weitere
Informationenen stehen fir Sie im Internet unter
www.dunkermotoren.de/downloads bereit.

Dunkermotoren GmbH
Allmendstrasse 11

D-79848 Bonndorf

Telefon:0 77 03/930-0

Fax: 077 03/930-210

E-Mail: info@dunkermotoren.de

14.4 Lieferumfang und Zubehor
Wie angeboten

14.5 Download PDF-Daten

www.dunkermotoren.de
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15 Appendix
This chapter contains supplementary documents,

provided by Dunkermotoren GmbH or external
suppliers:

A) CE-declaration of the manufacturer

CE - Declaration of Conformity
Manufacturer: Dunkermotoren GmbH

Allmendstrafte 11
79848 Bonndorf

Product: BG-motors type BG 65 PI
The following standards are applied:

DIN EN ISO 12100
DIN EN 60034-1

Safety of machinery
Rating electrical machines
rating and performance
DIN EN 61000-6-1 EMC, Immunity for
residential

EMC, immunity for
industrial environments
EMC, emssion standard for
residential

EMC, emission standard for
industrial environment

DIN EN 61000-6-2
DIN EN 61000-6-3

DIN EN 61000-6-4

According to the EN292 to avoid hazards you have to
keep the following warnings:

1) follow the instruction manual

2) the prescribed fuse has to be used. In case
of a replacement the fuse has to be of the
prescribed type.

3) the normal motor-temperature can reach up to
100°C, so that the hazard of an unintended
touch of the motor has to be considered.

4) The products are destined for the installa-
tion in a machine or device respectively the
assembling with other parts . The operation
of our products remains prohibited until notice
that the machines or devices in which the
products should be installed do comply with
the demands of the EC- Machine regulations.

- L

Bonndorf, 23.10.2007, K. Pfendler
(Director Construction / Development)

15 Anhang

Dieses Kapitel enthalt folgende erganzende Unterla-
gen, die von der Dunkermotoren GmbH oder Dirittliefe-
ranten bereitgestellt werden:

A) CE-Herstellererklarung

CE - Konformitatserklarung
Hersteller: Dunkermotoren GmbH

Allmendstrafte 11
79848 Bonndorf

Produkt: BG-Motoren Typ BG 65 PI
Folgende Normen sind angewandt:

DIN EN ISO 12100
DIN EN 60034-1

Sicherheit von Maschinen
Umlaufende elektrische
Maschinen Bemessungs
daten und Betriebsweise
EMV, Storfestigkeit fur
Wohnbereich

EMV, Storfestigkeit fur
Industriebereich

EMV, Stéraussendung flr
Wohnbereich

EMV, Stéraussendung flr
Industriebereich

DIN EN 61000-6-1
DIN EN 61000-6-2
DIN EN 61000-6-3

DIN EN 61000-6-4

Um Gefahrdungen im Sinne der Maschinen-Richtlinie
auszuschlie3en, sind folgende Richtlinien einzuhalten:

1) Der Betriebsanleitung ist zu folgen.

2) Die vorgeschriebene Schmelzsicherung ist zu
verwenden. Bei Ersatz der Schmelzsicherung
darf nur der vorgeschriebene Typ verwendet
werden.

3) Die Motortemperaturen kénnen auch im Nor
malbetrieb im Bereich von 100°C liegen, so
dass die Gefahr von unbeabsichtigten Berlh-
rungen vom Maschinenbauer berlcksichtigt
werden muss.

4) Diese Produkte sind zum Einbau in eine
Maschine/Anlage bzw. zum Zusammenbau
mit anderen Teilen bestimmt. Die Inbetrieb-
nahme unserer Produkte bleibt solange unter
sagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschi-
ne/Anlage, in die unsere Produkte einge-
baut werden soll, den Bestimmungen der EG
Maschinen-Richtlinie entspricht.

- L

Bonndorf, den 23.10.2007, K. Pfendler
(Leiter Entwicklung / Konstruktion)
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Representatives, Distributors and Offices / Vertretungen und Vertriebsgesellschaften

Germany

Sachsen-Anhalt Nord, Berlin, Brandenburg
Dunkermotoren GmbH

Allmendstraf3e 11 - 79848 Bonndorf

Tel. (07703) 930-0 - Fax -210/212
www.dunkermotoren.com
info@dunkermotoren.de

Niedersachsen, Hessen Nord, \Westfalen Ost
Ingenieurbiiro Heinrich Jurgens
Roggenhof 5 - 31787 Hameln

Tel. (05158) 980-98 - Fax 99
ingenieurbuero.juergens@real-net.de

Hamburg/Bremen, Schleswig-Holstein,
Niedersachsen Nord, Mecklenburg Vorpommern
Technisches Biiro Kiihling/Merten

Redder 1 B - 22393 Hamburg

Tel. (040) 5234098 - Fax (040) 5282476
www.kuehling-merten.de - km@kuehling-merten.de

Ruhrgebiet

Lothar Amborn

Fasanenstrasse 21b - 45134 Essen-Stadtwald
Tel. (0201) 4435-00 - Fax 01
lothar.amborn@t-online.de

Rheinland

ATS Antriebstechnik Schlote
Reisertstrasse 10 - 53773 Hennef
Tel. (02242) 90415-90 - Fax -99
o.schlote@antriebstechnik-nrw.de

Hessen

Antriebstechnik Eberhardt GmbH
Landgrabenstrasse 21 - 61118 Bad Vilbel
Tel. (06101) 98168-0 - Fax -10
www.antriebstechniken.de/eberhardt
info@ategmbh.de

Bayern Nord, Sachsen, Thiringen,
Sachsen-Anhalt Std

Christleven Elektrotechnik

Office Bayreuth

Preuschwitzerstr. 38 - 95445 Bayreuth
Tel. (0921) 74 13 684 - Fax (0921) 46 192
www.christleven.de - info@christleven.de

Bayern Std

Christleven Elektrotechnik

Office Minchen

Faustnerweg 10 - 81479 Munchen

Tel. (089) 99 75 1476 - Fax (0921) 46 192
www.christleven.de - info@christleven.de

Wirttemberg

Technisches Biiro Spath

Eschenbrunnlestr. 16 - 71065 Sindelfingen

Tel. (07031) 794 34-60 - Fax -70
www.spaeth-technik.de - tb.spaeth@t-online.de

Nordbaden, Rheinland-Pfalz, Saarland
Dunkermotoren GmbH

Andreas Rau

Postfach 11 11 13 - 76061 Karlsruhe

Tel. (0721) 830 1021 - Fax (0721) 830 1035
andreas.rau@dunkermotoren.com

Sldbaden

Dunkermotoren GmbH
Allmendstrasse 11 - 79848 Bonndorf
Tel (07703) 930-0 - Fax (07703) 930-210
info@dunkermotoren.com

Europe and Overseas

Austria

Dunkermotoren

Stefan Rozic Verkaufsleiter Osterreich
Raimundstr. 6 - 4053 Haid/ Ansfelden

Tel. +43 7229 91054 - Fax +43 7229 91345
sales.at@dunkermotoren.com

Belgium / Luxembourg

Elmeq B.V.B.A.

Industrial Zone Beveren-Noord
Onledegoedstraat 79 - 8800 Roeselare
Tel. +32 51 25 98-11 - Fax -18
www.elmeg.be - info@elmeaq.be

China

Dunkermotoren Taicang Co., Ltd

No. 9 Factory Premises - 111 North - Dongting Road
Taicang Economy Area - Taicang 215400

Jiangsu Province

Tel. +86 512 8889 8889-0 - Fax +86 512 8889 8890
sales.cn@dunkermotoren.com

Area China North
Dunkermotoren (Taicang) Co.,Ltd.
Beijing Office

Room 3109H - Fuer Plaza - No.9 Mid 3th East Ring Rd,

Beijing 100020

Kevin Chu (Sales Representative)

Mobile +86 13811169776 - Fax+86 10-85911813-120
hua.dt.zhu@dunkermotoren.com

Area China South

Dunkermotoren (Taicang) Co.,Ltd.

Shenzhen Representative Office

Room A3 - 12 floor - block A - Haiwang Da Xia
Nanhai Da Dao - Nanshan Distric - Shenzhen City
Guangdong Province 518054

Barry He (Sales Manager)

Tel +86 755 26431061 - Fax +86 755 26431297
Mobile +86 13602756990
binggang.he@dunkermotoren.com

Czech Republik

Schmachtl CZ s.r.o.

Vestec 185 - 25242 Jesenice

Tel. +42 02 44 00 15 00 - Fax +42 02 44 91 07 00
www.schmachtl.cz - office@schmachtl.cz

Denmark

DJ Stork Drives AB

Korskildelund - 2670 Greve

Tel. +45 3691 5251 - Fax. +46 8 635 60-01
www.storkdrives.dk - per.nielsen@storkdrives.dk

Finland

Wexon OY

Juhanilantie 4 - 01740 Vantaa

Tel. +358 9 290 440 - Fax +358 9 290 44100
www.wexon.fi - wexon@wexon.fi

France

MDP

21 Porte du Grand Lyon, Neyron

01707 Miribel Cédex

Tel. +334 72 01 83 00 - Fax +33 4 72 01 83 09
www.mdp.fr - contact@mdp.fr

Great Britain

Dunkermotoren UK

Kingfisher House - Suite 2 - Rownhams Lane

North Baddesley - Southampton - Hants - SO52 9LP
Tel. +44 23807 33509 - Fax +44 23807 34237
sales.uk@dunkermotoren.com

Israel

Avi Sasson Representatives

PO. Box 9270 - 61091 Tel Aviv

Tel. +972 3501 53 22 - Fax +972 3503 19 86
asr@asr.co.il

Italy

Dunkermotoren Italia

Corso Sempione, 221 - 1-20025 Legnano Ml
Tel. +39 0331-596165 - Fax +39 0331-455086
sales.it@dunkermotoren.com

Korea

Dunkermotoren Korea

#315-2, Banwol-Dong, Hwasung-Si,
Kyoungki-Do, 445-330

Tel. +82 31 206 6277 - Fax +82 31 204 6279
junghoon.myoung@dunkermotoren.com

Netherlands

ERIKS Aandrijftechniek bv

Broeikweg 25 - 2871 RM Schoonhoven

Tel. +31 182 30 34 56 - Fax +31 182 38 69 20
www.eriks-at.nl - info.schoonhoven@eriks-at.nl

Poland

PPH.WOBIT

Witold Ober - ul. Gruszkowa 4

PL 61-474 Poznan

Tel. +48 61 8350-800 - Fax -704
www.wobit.com.pl - witold@wobit.com.pl

Slovakia

Schmachtl SK, s.r.o.

Valcharska 3 - 82109 Bratislava

Tel. +421 2 582756-00 - Fax -01
www.schmachtl.sk - office@schmachtl.sk

Spain

Elmeq S.L.

(Gran Via Center) - C/Vilamari 50, 3° Ay B
08015 Barcelona

Tel. +34 9422 70 33 - Fax +34 93 432 36 60
www.elmeg.es - contacto@elmeq.es

Sweden

DJ Stork Drives AB

Box 1037 - Vretenvagen 4 A, Solna
SE-172 21 Sundbyberg

Tel. +46 8 635 60-00 - Fax -01
www.storkdrives.se - info@storkdrives.se

Switzerland

Dunkermotoren

Rolf Leitner Verkaufsleiter Schweiz
Postfach 307 - 8618 Oetwil am See
Tel. +41 44 799 17-71 - Fax -75
sales.ch@dunkermotoren.com

Turkey

Femsan

Harmandere Mah. Tasocak

Yolu No.8 - 81520 Kurtkoy — Pendik - Istanbul
Tel. +90 216 482 48 44 - Fax +90 216 482 50 52
www.femsan.com - info@femsan.com

United States of America
Dunkermotoren USA Inc.

Headquarter
Tel. +1 815 261 9100 - Fax +1 815 356 2760
sales.usa@dunkermotoren.com

Area US Mid West

7105 Virginia Rd, Suite 10 - 14

IL 60014 Crystal Lake

Tel. +1 815 261 9100 - Fax +1 815 356 2760
sales.usa@dunkermotoren.com

Area US Southeast

1063 Silver Gull Dr.

Tega Cay, SC 29708

Tel. +1 803 547 8516 - Fax +1 803 547 8517
randy.riessen@dunkermotoren.com

Area US Northeast

18 Columbine Lane

NY 11754 Kings Park

Tel. +1 631 724 1701
kenneth.remis@dunkermotoren.com

Area US Westcoast

2715W 180th Street

CA 90504 Torrance

Tel. +1 310 323 1996 - Fax +1 310 538 9772
dee.chatterjee@dunkermotoren.com

Dunkermotoren GmbH

AllmendstraRe 11 - D-79848 Bonndorf/Schwarzwald
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