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Anmerkungen zur Sicherheit

immer geerdet werden. Dadurch werden sowohl das Bedienungspersonal als auch die Gerite

1. Alle Magtrol-Leistungsbremsen sowie die angeschlossenen, elektronischen Gerite miissen
geschiitzt.

2. Vor Inbetriebnahme des DSP6001-Controllers muss dessen Kompatibilitidt mit der verfiigbaren
Netzspannung iiberpriift werden.

3. Priiflinge und Leistungsbremsen diirfen nur mit den entsprechenden Schutzvorkehrungen




Registrierung der Anderungen

Der Herausgeber behilt sich das Recht vor, dieses Handbuch ohne Ankiindigung ganz oder auszugsweise zu dndern.
Aufgearbeitete Anleitungen sind stets unter der Magtrol WEB-Adresse www.magtrol.com/support/manuals.htm zu

finden.

Vergleichen Sie das Ausgabedatum des vorliegenden Handbuchs mit den entsprechenden Angaben im Internet. Die

nachfolgende Anderungsliste gibt Auskunft iiber mogliche Aufarbeitungen des Handbuchs.

ANDERUNGSDATUM
Erste Ausgabe, Revision F — Mirz 2010

Deutsche Version, 1. Ausgabe, Revision F, basierend auf der englischen Version des DSP6001, 1. Ausgabe, Revision J.

ANDERUNGSLISTE
Datum | Ausgabe Anderungen Abschnitt(e)
01.03.10 | Erste Ausgabe DE, rev.F | Zusatzlich 60 Bit encoder in Tabelle fir Drehmomentmesswellen 3.3.1
16.04.09 | Erste Ausgabe DE, rev.E | Zusatzlich UE-Befehle 5 = 1-Bit, 6 = 2-Bit und 7 = 6-Bit 8.6.4
20.05.05 | Erste Ausgabe DE, rev.D | M-TEST 4.0 >> “M-TEST” oder “M-TEST 5.0” alle
07.07.04 | Erste Ausgabe DE, rev.C | Streichung der DSP6001-Resetprozedur 9.4
07.07.04 | Erste Ausgabe DE, rev.C | Hinzufligen der allgemeinen DIR#-, OH1- und IOXX.XX-Befehle 8.6.7,D.6
10.09.03 | Erste Ausgabe DE, rev.B | Anderungen der Nennwerte der Betriebstemperatur, der Genauig- | 1.3
keit, des Temperaturkoeffizients und des Zusatz-Drehmoment/
Drehzahl-Ausgangs
10.09.03 | Erste Ausgabe DE, rev.B | Hilfseingangs-Nennwert durch Eingangsspannungsbereich ersetzt | 1.3
10.09.03 | Erste Ausgabe DE, rev.B | Bildschirmschoner-Funktion gestrichen 232
10.09.03 | Erste Ausgabe DE, rev.B | Leistungsalarm in die Liste der Alarmprioritaten eingefugt 6.1.3
10.09.03 | Erste Ausgabe DE, rev.B | Befehlscode fiir Motoren-Rampentest XX.XX X gestrichen 8.6.3,D.3
10.09.03 | Erste Ausgabe DE, rev.B | Befehlscode A, B, C, D und E fir Drehzahlbefehle gestrichen 8.6.3, 8.6.5,
D.3
10.09.03 | Erste Ausgabe DE, rev.B | Befehlscode C# Misc. gestrichen 8.6.7,D.6
10.09.03 | Erste Ausgabe DE, rev.A | Zusatz zur Kalibrierungsprozedur : Drehzahl- und Dezimalpunkt- 9.3.5&9.3.6
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Vorwort

ZWECK UND ANWENDUNGSBEREICH DIESES HANDBUCHS

Dieses Handbuch beinhaltet alle Informationen, welche zur Inbetriebnahme und allgemeinen
Benutzung des DSP6001-Leistungsbremsen-Controllers benotigt werden. Es soll vor der Benutzung
des Controllers aufmerksam durchgelesen und fiir spiteres Nachschlagen an einem sicheren Ort
aufbewahrt werden.

ZIELGRUPPE

Dieses Handbuch richtet sich an Benutzer von Priifbinken mit Hysterese-, Wirbelstrom- oder
Pulverbremsen, Drehmomentmesswellen oder Hilfsgerdten und DSP6001-Leistungsbremsen-

Controllern.

AUFBAU DES HANDBUCHS

Dieser Abschnitt gibt Aufschluss iiber die in dieser Betriebsanleitung enthaltenen Angaben und deren
Gliederung. Gewisse Abschnitte werden bewusst wiederholt, um Verweise auf ein Mindestmass zu
halten, sowie die Lesbarkeit und Verstindlichkeit zu verbessern.

Zusammenfassung der verschiedenen Kapitel :

Kapitel 1 :
Kapitel 2 :

Kapitel 3 :

Kapitel 4 :

Kapitel 5 :

Kapitel 6 :

Kapitel 7 :

Kapitel 8 :

Kapitel 9 :
Kapitel 10 :

EINLEITUNG - Enthilt das Datenblatt des DSP6001-Leistungsbremsen-Controllers.

BEDIENUNGSELEMENTE - Beschreibt die sich auf der Front- und Riickseite des
Controllers befindenden Bedienungselemente.

INSTALLATION/KONFIGURATION - Beschreibt die Installations- und
Konfigurationsoptionen des DSP6001-Leistungsbremsen-Controllers.

DIGITALE FILTER - Enthiélt theoretische Angaben und Setup-Informationen zu
digitalen Filtern.

PID-REGLEREINSTELLUNG - Enthilt theoretische und praktische Informationen
(Einstellung und Einsatz) zu PID-Regelkreisen.

ALARMSYSTEM - Beschreibt die neu integrierten Alarme und informiert den
Benutzer iiber ihre Funktionsweise, tiber die Einstellungsmoglichkeiten und den
Einsatz der verschiedenen Alarmfunktionen.

MANUELLER BETRIEB - Beschreibt den Einsatz des DSP6001-Leistungsbremsen-
Controllers als selbststindige Einheit in einer Priitbank. Weiter enthilt dieses
Kapitel Informationen iiber die Wahl der Leistungs- und Drehmomenteinheiten,
die Drehmoment- und Drehzahlregelung, sowie den ungeregelten Betrieb des
Controllers.

RECHNERGESTEUERTER BETRIEB - Beschreibt den Einsatz des DSP6001-
Leistungsbremsen-Controllers mit einem PC und beinhaltet Informationen
tiber GPIB- und RS-232-Schnittstellen, Datenformate, Programmierungs- und
Befehlsanweisungen.

KALIBRIERUNG - Beschreibt die Kalibrierungsprozedur und deren Terminierung.
STORUNGSBESEITIGUNG - Enthilt Hinweise iiber die Beseitigung von kleineren
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Anhang A : LABVIEW™ PROGRAMMIERBEISPIELE - Beschreibt die
Magtrol-Motorenpriifsoftware, welche speziell fiir den Einsatz mit DSP6001-

Storungen, welche wihrend des Setups und des Betriebs auftreten konnen.

Leistungsbremsen-Controllern entwickelt worden ist.

Anhang B : TRAGHEITSKOMPENSATION - Beschreibt die Auswirkung der Triigheit auf die
Motorenpriifdaten sowie Moglichkeiten zur Kompensation solcher Effekte.

Anhang C : GERATEFRONTPLATTE/MENU-FLUSSDIAGRAMME - Beschreibt die
verschiedenen Einstellprozeduren mittels Flussdiagrammen.

Anhang D : FLUSSDIAGRAMME ZUR FERNKONFIGURATION - Beschreibt die

Programmierbefehle des DSP6001-Leistungsbremsen-Controllers mittels

Flussdiagramme.

Anhang E : SCHEMAS - Enthilt Schemas der verschiedenen Controller-Karten
Anhang F: TABELLE DER ZUSATZLICHEN SKALIERUNGSFAKTOREN

IN DIESEM HANDBUCH VERWENDETE SYMBOLE

Mit den folgenden Symbolen und Schriftarten wird auf besonders wichtige Passagen hingewiesen :

="

A\
@

Merke : Mit diesem Symbol wird der Leser auf ergidnzende Informationen
oder auf sachbezogene Ratschlige aufmerksam gemacht. Das
Symbol weist zudem auf Mdéglichkeiten hin, wie man die richtige
Funktion erzielt.

ACHTUNG : MIT DIESEM SYMBOL WIRD DER LESER AUF INFORMATIONEN,
ANWEISUNGEN UND VERFAHREN HINGEWIESEN, DEREN BEACHTUNG
BESCHADIGUNGEN DES MATERIALS DURCH FEHLBEDIENUNG ODER
UNZULASSIGE BETRIEBSZUSTANDE VERMEIDEN. DER TEXT BESCHREIBT
DIE NOTWENDIGEN VORKEHRUNGEN SOWIE DIE MOGLICHEN FOLGEN,
DIE IM FALLE EINER MISSACHTUNG AUFTRETEN KONNEN.

. _______________________________________________________________________________________________________________________________|

WARNUNG ! DIESES SYMBOL KENNZEICHNET ANWEISUNGEN,
VERFAHREN UND SICHERHEITSMASSNAHMEN, DIE
MIT GROSSTERAUFMERKSAMKEIT BEFOLGT WERDEN
MUSSEN, UM DIE KORPERLICHE UNVERSEHRTHEIT
DES BENUTZERS SOWIE VON DRITTPERSONEN
ZU GEWAHRLEISTEN. DER LESER SOLLTE DIE
HIER GEGEBENEN INFORMATIONEN UNBEDINGT
BEACHTEN UND BEFOLGEN, BEVOR ER DEN JEWEILS
NACHSTEN SCHRITT UNTERNIMMT.




1. Einleitung

1.1

1.2

AUSPACKEN DES DSP6001-CONTROLLERS

Der DSP6001-Controller wurde fiir den Transport sorgfiltig verpackt. Allféllige Transportschiaden
sollten unverziiglich dem Transportunternehmen und dem Magtrol-Kundendienst gemeldet werden.
1. DSP6001-Controller vor Beseitigung des Verpackungsmaterials griindlich kontrollieren.

2. DSP6001-Controller auf allféllige Transportschédden priifen.

3. Kontrolle des Verpackungsinhalts:

oO-,«
(8

DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

@OO
[oXe)

°0

s 7”757?
Certificate of Calibration
Netzkabel
ir
J
. ) Magtrol-Benutzerhandbuch auf
Kalibrierungszertifikat CD-Rom

NEUE EIGENSCHAFTEN DES DSP6001-CONTROLLERS

Der neue DSP6001-Leistungsbremsen-Controller von Magtrol wurde aus dem DSP6000-Controller
weiterentwickelt. Dank des Einsatzes modernster Technologien der numerischen Signalverarbeitung
sind die Figenschaften dieses Controllers nochmals verbessert worden. Fiir den Betrieb mit
Magtrol Hysterese-, Wirbelstrom- und Pulverbremsen, Drehmomentmesswellen oder mit zusétzlichen
Hilfsgeriten entwickelt, dient der Controller zur Steuerung von Leistungsbremsen und zur digitalen
Anzeige von Messwerten. Folgende Eigenschaften verleihen dem DSP6001-Controller einzigartige
Eigenschaften:

e Zwei Kanile - Bis zu zwei Priiflinge konnen gleichzeitig, unabhiingig oder in Tandem konfiguriert
getestet werden.

* Integriertes Alarmsystem - Der Benutzer wird bei auftretenden Problemen durch vorprogrammierte,
automatische Temperatur- und Elektroalarme gewarnt. Ausserdem konnen durch den Benutzer
zusitzliche Alarme fiir Leistung, Drehzahl, Drehmoment, Luft- und Wasserdurchfluss sowie
externe Alarme aktiviert werden.

*  Analogausginge fiir Drehmoment/-zahl - Der Controller kann mit Datenerfassungsgeriten oder
Linienschreibern verbunden werden.

* Digitalfilter - Damit wird unerwiinschtes Drehmoment-Signalrauschen eliminiert.

e Cross Loop-Funktion - Ermoglicht die Regelung von Bremsen mittels eines Drehmomentaufnehmers.

e Sicherung der Einstellparameter - Programmierte Daten konnen vom Benutzer
konfigurationsabhéngig gesichert werden.

SENEINEDREL4
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

1.3

DATENBLATT

DSP6001 Programmierharer Gontroller fiir
Hochgeschwindigkeits-Leistungshremsen

MERKMALE

e Zweikanalig: Ermoglicht das Betreiben von zwei
Priifeinrichtungen unabhingig voneinander oder in
Tandemkonfiguration.

+ Integriertes Alarmsystem: Zur Uberwachung von
Leistung, Drehzahl, Drehmoment, Temperatur, Luft- und
Wasserdurchfluss, elektrischer Uberlast und externen
Eingéngen.

*  Analogausginge fiir Drehmoment und Drehzahl: Fiir
den Anschluss eines Datenerfassungssystems oder eines
Linienschreibers.

e Schnittstellen: RS-232 und IEEE-488.

*  Hochgeschwindigkeits-Datenerfassung: 120
Drehmoment- und Drehzahlmesspunkte pro Sekunde
iiber IEEE-Bus (ungefihr 60/s tiber RS-232).

*  Erstklassige, sehr gut ablesbare Vakuum-
Fluoreszenz-Anzeige fiir Drehmoment, Drehzahl,
Leistung, Hilfseingang und die PID-Werte.

*  Schnelle Erfassung vollstiindiger Motorenkennlinien: vom
Leerlauf bis zum blockierten Rotor in Sekundenschnelle.

*  Drehzahl- und Drehmomentmodus: Ermoglicht
unabhingige PID-Parameter zur prizisen Regelung von
Leistungsbremsen.

* Integrierte, stromgeregelte Speisung: Nur fiir
Hysteresebremsen verfiigbar.

*  Wihlbare Drehmomenteinheiten: Standardméssig
metrisch, englisch und SI.

s+ Uberlastschutz fiir Leistungsbremsen

* Digitalfilter: Eliminiert unerwiinschtes Signalrauschen.

*  Cross Loop-Funktion: Ermdoglicht die Regelung einer
Bremse iiber einen Drehmomentaufnehmer.

e  Programmierbare, digitale PID-Werte: Manuel oder
mittels der M-TEST-Software.

*  Sicherung der Einstellparameter: Speichert die
Einstellparameter.

*  Analoger = 10 VDC-Hilfseingang fiir einen zusétzlichen
Aufnehmer.

*  Stabilisiertes Einzel- oder Mehrpunkt-Priifverfahren von
Drehmoment und Drehzahl mittels M-TEST-Software.

*  Meniigesteuerte Kalibrierung.

*  19"-Bauform fiir Rackmontage (482.6 mm) mit Handgriffen.

BESCHREIBUNG

Der schnelle und programmierbare Controller DSP6001 fiir
Leistungsbremsen von Magtrol nutzt die auf dem neuesten
Stand der Technik stehende Signalverarbeitungstechnologie und
eroffnet damit bisher unerreichte Mdoglichkeiten beim Priifen

von Motoren. Der DSP6001 Controller, entwickelt fiir den
Einsatz mit Hysterese-, Wirbelstrom- und Magnetpulverbremsen
und Drehmomentmesswellen von Magtrol oder zusitzliche
Hilfssysteme, ldsst sich iiber die IEEE-488- oder RS 232-
Schnittstelle vollstindig iiber einen PC bedienen und steuern.
Der DSP6001 ist mit einer Transferrate von 120 Messpunkten
pro Sekunde bestens geeignet sowohl fiir den anspruchsvollen
Einsatz im Priiflabor wie auch in Produktionsanlagen.

EINSATZ

Die hohe Abfragefrequenz des DSP6001-Controllers ermoglicht
im Priiflabor eine hochauflosende Messwerterfassung und
exzellente Kurvengenerierung. Dadurch wird es moglich,
wesentlich grossere Mengen verwertbarer Testdaten zu
erfassen, insbesonders bei Schaltvorgidngen, Ausféllen und
anderen transienten Abschnitten der Motorpriifkurve. Der
DSP6001 Controller zeigt stindig Drehmoment, Drehzahl
und Leistung an und kann sowohl in der Produktion wie auch
in der Eingangskontrolle als Einzelmessstation oder als Teil
eines ganzen PC-gestiitzten Systems betrieben werden.

MOTORENPRUFSOFTWARE

Fiir den Einsatz in einem geregelten Priifsystem wird der
DSP6001 Controller iiber einen PC und die optional erhéltlichen
M-TEST- Software bedient und gesteuert. Abgesehen von einer
Vielzahl an Testoptionen und Messwertverarbeitungs-Routinen
stehen dem Betreiber eines solchen PC-gestiitzten Systems
die Moglichkeiten offen, die Messergebnisse zu speichern,
auszudrucken oder problemlos in ein Tabellenrechenprogramm
zu exportieren und da weiter auszuwerten.

Mit dem M-TEST 5.0 (Programmiersprache : LabVIEW™)
konnen die meisten Motorentypen auf verschiedenste Weise
gepriift werden. Dank der Vielseitigkeit von LabVIEW ist es
relativ einfach, Daten aus weiteren Quellen (z.B. Temperaturen)
zu erfassen, die Motorenleistung zu regeln und akustisch/
optische Signale zu erzeugen.

Mit M-TEST 5.0 konnen Lasten simuliert, Rampentests
durchgefiihrt, Drehmoment- und Drehzahlkurven erstellt
werden. Wegen ihrer einfachen Handhabung ist diese
Software in Labors, auf industriellen Priifstinden und bei Ein-
/Ausgangskontrollen sehr beliebt.

SANIFNIOTIV
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Spezifikationen DSP6001

Max. zuldssige Spannung 45 VDC, Ausgangssignal Bremse
EIN-/AUSGANGSSIGNALE

Max. Drehmoment 10000 Einheiten, +5V TSC1, +10 V TSC2 Breite 483 mm
Max. Drehzahl 99999 Umin! (max. TACHO-Eingangsfrequenz: 100 kHz) Hoéhe 89 mm
Drehzahl : 0,01% des Messwerts (10 bis 100000 Umin‘?) Tiefe 315 mm
Genauigkeit TSC1: 0,02% des Messbereichs (+1 mV) mit Handgriffen | 351 mm
TSC2 : 0,02% des Messbereichs (2 mV) Gewicht 7,58 kg
Bremse : UL/CSA 1,25 A 250V SB
Sicherungen (5 x 20 mm) IEC 1,00°A 250V T
Netz (120V) : UL/CSA 800 mA 250V SB
Netz (240V): IEC 315 mA 250V T
Leistungsbedarf 75 VA
Netzspannung 120/240V 60/50 Hz

Max. Drehmomentsignal TSC1: +5VDC
(Eingang) TSC2: +10VDC
Analogausgang fur Drehmoment: +10VDC
Drehmoment/Drehzahl Drehzahl : +10 VDC
Ctrl-Ausgang 0-3VDC
Betriebstemperatur 5 °C bis 40 °C
Relative Feuchtigkeit < 80%
Temperaturkoeffizient 0,004% von 5 VDC/°C fir beide Kanale
GERATEFRONTSEITE
Anzeige fir Drehmoment, Drehzahl und Leistung,
Hilfseingang und PID-Werte Schlitzloch fur Rackeinbau—l
& I g wooeL oseecor = &- e
[ | Il :
8.80@ HP +154.6 0Z.IH
18% 1@% lex g
s T ol lo! 'Il_I _j =
— & I T - !ih._
Wahl der Leistungseinheiten PID-Einstellung (Proportional-,
(W, kW oder PS) Drehzahl Integral- und Differenzialanteile)
(bis zu 99'000 U/min) fur bestes Regelverhalten
Wahl der Drehmomenteinheiten
(oz-in, oz-ft, Ib-in, Ib-ft, g-cm, kg-cm, mN-m, N-cm, N-m)
GERATERUCKSEITE
Anschlussbuchsen fur alle Magtrolbremsen,
(Hysterese-, Wirbelstrom- und Pulverbremsen),
Magtrol-Drehmomentaufnehmer und Hilfsgerate
Anschlussbuchse flr Speisegerat Modell 5241 RS-232- und GPIB/IEEE-488-
(nur fir Hysteresebremsen HD-825) Schnittstellen fiir PC-Anschluss

TSYA SHBONI e

43

EARTH
GROUND

>

-

GPIBNEEE 488
G

BUFFALO, NY Fusk saaommi 1300 (0E" tomA 2000 T

WEARE FUSE

SZOmml ULCSA 1| 204 260% 50

@ 1EC 1A 280V T

MAGTROL, INY

Analogausgang flr Drehmoment-/Drehzahl, zum Anschluss Anschlussbuchsen fiir
eines Datenerfassungssystems oder eines Schreibers Speisegerate DES310/DES311

(nur fiir Wirbelstrom- und Maanetoulverhremsen WB+PR)
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Systemkonfigurationen

DSP6001

Hysteresebremse (HD)

OPTION

‘ Drehmomentaufnehmer W

%
T

f
L . B
Netzanschluss (AC) HIIfS:eOlng"ang ‘
£ VoI
nur TSC2

DSP6001-CONTROLLER

Nicht Verwendet

14-poliger stecker ‘
‘ kontact 13 = com

2] — = kontact 14 = signal
e ccessony : supey s L ===
AR el o S ——|
00 ® (o) = 5 |_gger| =
BRAKE FUSE N 8,232
S L MAGTROL, INC. BU PC
o M-TEST
Hysterese nur auf TSC1
>—

DSP6001 mit Hysteresebremse und Hilfseingang oder Drehmomentmesswelle

Hysteresebremse (HD)

i

“

[
Netzanschluss (AC)

DSP6001-CONTROLLER

<— Priifling [ ]
1 ]
]

Wirbelstrombremse (WB)
oder Magnetpulverbremse (PB) o m]

TSC 401-Signalaufbereiter

Drehmoment
DES 31x-Speisegerat

Erregung

sk s see,

JR—— supre.

ermLour OUTPUT  OVAMOMETER TSCH cpmiEEe s

CRUTON. DOURLE FOLE US|
Tovn G060

Ce [ GPIB[F |

Hysterese nur auf TSC1

|
o6 @ = & 5| e
e~ ~— Zhs2m2| oo
h o) UCEA 124 0L MAGIQOL, INC. BUPNGO. NY o sreomm 200 YOS, oo 2500 5 IS

Nicht Verwendet

M-TEST

=4

DSP6001 mit Hysteresebremse und Wirbelstrom- oder Magnetpulverbremse

OPTION:
77777 -
| Wirbelstrombremse (WB)
| d |5 oder Magnetpulverbremse (PB)
\
| | [ |
| TM Drehmoment- I ]
aufnehmer | TSC 401-
‘ _ ODER — | Drehzahl Signalaufbereiter
| Hilfseingang - AUX |
| 10 vort | Drehmoment
nur TSC2 Erregung B .
| 14-poliger stecker o0 § O | DES Speisegerat
| | kontakt 13 = com [
| kontakt 14 = signal DSP6001- =
77777 Leistungsbremsen-Controller =1
ST R PC
i : [ . Ce -
; T o) @ = ol | MTEST
@‘:Z::E”F'l’;’:‘;‘f: L2 zov S8 MAGTROL, INC. HUFFALO, NY_ FUSE (sx20mm: Yooy %‘;‘iﬁ,'“,;ni";v o) @ GPIB
1 oder
[RS-232 | comtmmlmm,

SANIFNIOTIV

DSP6001 mit Wirbelstrom- oder Magnetpulverbremse (WB/PB)
und Hilfseingang oder Drehmomentmesswelle

14
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Systemkonfigurationen

DSP6001

Wirbelstrom- (WB)
d Iy oder Magnetpulverbremse (PB)

TSC 401-Signal-
Drehzahl aufbereiter

Drehmoment

DES 31x-Speisegerit

Wirbelstrom- (WB)
oder Magnetpulverbremse (PB) | =

TSC 401-Signal-
aufbereiter Drehzahl

Drehmoment

DES 31x-Speisegerat

SENEINEDREL4

Erregung Erregung
I == i
o R B

oncon TP ormoneren a1 R M-TEST

0@ = .

@E g i VAGTROL, INC. BUPMGO.NY st s s
DSP6001-

LEISTUNGSBREMSEN-CONTROLLER —

DSP6001 mit 2 Wirbelstrom- oder Magnetpulverbremsen (unabhangig voneinander konfiguriert)

Wirbelstrom-
bremse (WB)

ODER

Magnetpulver-

Wirbelstrom-
bremse (WB)
d
— 000
Magnetpulver-
bremse (PB)
= |

bremse (PB
emse (PB) | L

oo0o

TSC 401-Signal-
aufbereiter

Drehzahl

Drehmoment

DES 31x-Speisegerit

ooo

TSC 401-Signal-
aufbereiter

Drehmoment
DES 31x-Speisegerat

Erregung Erregung
I == i
o e wocrcn R T
L&t oS =
o SR ormorern e () e M-TEST
0 e [ E) E; ]
: = : MAGTROL, INC. BUMNO. NY o 120 U1
DSP6001-
LEISTUNGSBREMSEN-CONTROLLER —

DSP6001 mit 2 Wirbelstrom- oder 2 Magnetpulverbremsen (Tandemkonfiguration)

Kupplun
Magnetpulverbremse (PB) p:)EK)g Wirbelstrombremse (WB)
[ ]
| [ LX) ] [ ] :
TSC 401- TSC 401
Signalaufbereiter Drehzah  Signalaufbereiter
_d:E% Transformator
momen Erregung Drehmoment
DES Speisegerat - Erregun II
O G guns © O o DES Speisegerit
=
DSP vt R g o © PC
6001- rcsessony
J rmsour OUPUT ovimoueren 5ot coareee s Ce M-TEST
Leistungsbremsen-Controller g [
¢ 008 TF) i dp ) % ?
@ e s o MAGTROL NG, UFrALO Ny | ree a2 18 et s o ) GPIB
oder
[RS-282| comd=malom,

DSP6001 mit Wirbelstrom- und Magnetpulverbremse (Tandemkonfiguration)
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Systemkonfigurationen DSP6001

HystereseBremse Drehmomentaufnehmer —
(TM)I: :I
I I >
=
— o
DSP6001- GPIB M
oder LEISTUNGSBREMSEN- Nlcht Verwendet =
. RS-232| pC m
Wirbelstrom-/ CONTROLLER L
Magnetpulverbremse] © wx -~ - M-TEST I_Zn
@ B d/d : &
@ 0 b MAGFROL, INC. BUF NG 2o 200 L0 thons 2t .=
v

DES 31x-Speisegerat

DSP6001 mit Hysterese- oder Wirbelstrom-/Magnetpulverbremse und
Drehmomentaufnehmer in Cross Loop-Funktion

KUNDENSPEZIFISCHE MOTORENPRUFSYSTEME

Der DSP6001-Controller kann auch als Bestandteil einer kundenspezifischen Motorenpriifbank eingesetzt werden. Ein solches
schliisselfertiges System kann kundenspezifisch aufgebaut werden.

Industrielles Rack g MAGTROL
A St A St Bmae Dringlichkeitsstop-taste

M-TEST-Motorenprifsoftware

Stecker auf Seitenwand zum

LCD-Monitor einfachen Zusammenschalten

Leistungsmessgerat

Modell 6530 HD Hysterese-

leistungsbremse

DSP6001-Controller ' TR AMF Verstellbare
Motorbefestigung

WB Wirbelstrom-
leistungsbremse
Raum fir aus dritter Quelle
Stromversorgungseinheit
_und Industrie-PC
r Rackeinbau)

Signalaufbereiter
Leistungsbremsen-
tische

DES-Speisegerat
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Bestellinformationen DSP6001

BESTELLINFORMATION

DSP6001 Programmierbarer Controller fiir Leistungsbremsen 120 VAC
DSP6001A Programmierbarer Controller firr Leistungsbremsen 240 VAC

SYSTEMOPTIONEN UND ZUBEHOR

BEZEICHNUNG TYP/STUCK
Hysteresebremsen serien HD
LAST- Wirbelstrombremsen serien WB
MASCHINEN | pylverbremsen serien PB
Drehmomentmesswelle serien TM/TMHS/TMB
LEISTUNGS- | Einphasiges Leistungsmessgerat 6510e
MESSGERAT | Ein-/Dreiphasiges Leistungsmessgerat 6530
MOTORENPRUF-| M-TEST 5.0-Motorenprifsoftware SW-M-TEST5.0-WE
SOFTWARE | Temperaturprifhardware HW-TTEST
Closed-Loop-Drehzahl-Controller/Speisegerat 6100
Speisegerat 5200
.__| Stromgeregeltes Speisegerat 5210
SPEISEGERATE
Speisegerat fur HD-825-Hysteresebremsen 5241
Speisegerat fir Wirbelstrom- und Magnetpulverbremsen der Serien 2.7 und 43 DES 310
Speisegerat fir Wirbelstrom- und Magnetpulverbremsen der Serien 65, 115 & 15 | DES 311
DIVERSES | Drehmoment-/Drehzahl-Signalaufbereiter TSC 401
GPIB-Schnittstellenkarte (PCI) 73-M023
KARTEN & | GPIB-Kabel, 1 m 88M047
KABEL GPIB-Kabel, 2 m 88M048
Anschlusskabel fur Drehmomentaufnehmer EB 113/01

SENEINEDREL4




2. Bedienungselemente
2.1 GERATEFRONTPLATTE

Auf der Geritefrontplatte befinden sich ein Hauptschalter, neun Bedienungstasten, ein Parameter-
Einstellknopf und eine Vakuum-Fluoreszenz-Anzeige (VFD).

o @ 2’5%'35&?3'2233?0@ ] TORQUE SPEED STATUS ) m ® o
‘m r/ J DECREASE INCREASE
{ %ﬂm 4:1 INT E P |
[ C]

° @

KE STATU T POINT D
POWER UNITS TORQUE UNITS MAX SPEED AUK SETUP COM SETUP DYNO SETUP SHIFT —

TORQUE SET SPEED SET P

Bild 2-1 Gerditefrontplatte

2.2 BEDIENUNGSELEMENTE AUF DER GERATEFRONTPLATTE

Bedienungselemente (von links nach rechts):
e Hauptschalter
*  Sechs Doppelfunktionstasten :

ERSTE FUNKTION | ZWEITE FUNKTION
BRAKE ON/OFF POWER UNITS
TORQUE SET TORQUE UNITS
SPEED SET MAX SPEED
P AUX SETUP
I COM SETUP
D DYNO SETUP

¢ Drei Einzelfunktionstasten

e SHIFT (fiir die Speicherfunktion und zum Abrufen der zweiten, in Blau markierten
Funktion)

e UP - linker Pfeil « (bewegt den Cursor nach links)
e DOWN - rechter Pfeil P> (bewegt den Cursor nach rechts)
e Erhoht oder reduziert den gewihlten Parameterwert

2.21 AUFRUF DER ZWEITEN FUNKTION

Die zweite Funktion einer Doppelfunktionstaste kann wie folgt aufgerufen werden:
1. Auf die blaue SHIFT-Taste driicken, dann loslassen. Das Wort “SHIFT” wird angezeigt:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
mOREE WYY mmm oYY Wy 1 cCUICT
L AR D o AR L AA i IR il

] B alaly TV e T LV T 17
(il (R R O /D LA/ L /D
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 2-2 Menii der zweiten Funktion
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2. Auf die Taste der gewiinschten, blau bezeichneten Funktion driicken.

3. Erneut auf die SHIFT-Taste driicken, um die zweite Funktion zu verlassen und wieder
zum Hauptmenii zu gelangen

@ Merke: Wenn der Bremsenstatus aktiviert ist (ON), ist die SHIFT-Taste
inaktiv. |:E
=
()
m
=
2.2.2 SPEICHERFUNKTION m
=
Zur Speicherung der aktuellen Programmeinstellungen wird wie folgt vorgegangen: p

1. Zweimal auf die Shift-Taste driicken. Das Wort “SAVING” (Speichern) erscheint auf der
Anzeige (siehe Bild 2-3).

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
morrm oYY Fmm oYY Wy r CE NS
L. AA a1 AA L AA (K M

Bild 2—3 Menii Speicherfunktion

2. Nach einigen Sekunden schaltet die Anzeige automatisch wieder auf das Hauptmenii um
und die Controller-Konfigurationen werden in einem permanenten Speicher abgelegt.

2.2.3 BeNuTzuNG DER BEDIENELEMENTE UND TASTEN DER GERATEFRONTPLATTE
2.2.3.1 Bedienungselemente/Einzelfunktionstaten
Taste Bedienung Funktion
Auf | driicken, um das Gerat
POWER einzuschalten und auf O drlcken, |Schaltet Gerat ein (ON) oder aus (OFF).
um es auszuschalten.
Ku"rz emrnal auf dlegeTastg_ Aktiviert die blau bezeichneten
drucken; dann auf die gewinschte .
: N Funktionen.
SHIFT Bedientaste driicken.
Zweimal kurz auf diese Taste Speichert die aktuelle Konfiguration in
drlicken. einem permanenten Speicher.
Erhéht den Einstellwert
UP/LEFT « Drucken. (Geschwindigkeit, Drehmoment oder
max. Drehzahl).
Reduziert den Einstellwert
DOWN/RIGHT P |Driicken. (Geschwindigkeit, Drehmoment oder
max. Drehzahl).
DECREASE Im Uhrzeiger- oder Erhdht oder reduziert den gewéhlten
/INCREASE DIAL |Gegenuhrzeigersinn drehen. Parameter.
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2.2.3.2

Doppelfunktionstasten

Taste Bedienung Funktion
Legt die Masseinheit der Leistung fest.
Kurz auf die SHIFT-Taste dricken, |Auf UP € oder DOWN P driicken, um
POWER UNITS . - . : : :
dann auf diese Taste driicken. Optionen anzuzeigen. Option mit der
SHIFT-Taste wahlen.
BRAKE ON/OFF |Kurz auf diese Taste drlcken. Schaltet Bremse ein (ON) oder aus

(OFF).

TORQUE UNITS

Kurz auf die SHIFT-Taste driicken,
dann auf diese Taste driicken.

Legt die Masseinheit des Drehmoments
fest. Auf UP € oder DOWN P drlcken,
um Optionen anzuzeigen. Option mit der
SHIFT-Taste wahlen.

Auf diese Taste driicken.

Stellt den Drehmomentsollwert ein.

TORQUE SET - - - — - -
Auf diese Taste drlcken, bis der |Aktiviert den Steuerkreis-Modus (bei
zweite Beep-Ton ertdnt. abgeschaltener Bremse).
MAX SPEED Kurz auf d|_e SHIFT—Tast_e_z dricken, [Legt den Drehzahlbereich des
dann auf diese Taste driicken. Controllers fest.
SPEED SET Auf diese Taste drlcken. Stellt den Drehzahlsollwert ein.
Schaltet die Anzeige
. . Hilfseingang/Drehmomentaufnehmer ein
Kurz auf die SHIFT-Taste driicken, . )

AUX SETUP dann auf diese Taste driicken. (QN) oder aus (OFF). Ermdglicht d|e__
Einstellung des Skalierungsfaktors fur
Drehmoment- und Drehzahlwandler.

P Auf diese Taste driicken. Sitr?llt den Proportionalanteil des Reglers
Stellt die primare GPIB-Adresse und die

COM SETUP Kurz auf die SHIFT-Taste drlicken, |RS-232-Baudrate fest. Ermdglicht es
dann auf diese Taste drilicken. ebenfalls, den Anzeigekontrast

einzustellen.

| Auf diese Taste driicken. Stellt den Integralanteil des Reglers ein.

Legt Optionen fir maximale Leistung
und fur die Konfiguration der
Kurz auf die SHIFT-Taste drlcken, |Leistungsbremsen (Masseinheiten flr die
DYNO SETUP . - s ;
dann auf diese Taste drucken. Eingadnge, maximales Drehmoment und
Skalierungsfaktor),
Geschwindigkeitsgeber und Alarme fest.
D Auf diese Taste driicken. S_tellt den Differentialanteil des Reglers

ein.

SANIFNIOTIV




Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller Kapitel 2 - Bedienungselemente

2.3

2.3.1

2.3.2

VAKUUM-FLUORESZENZ-ANZEIGE (VFD)

Die VFD gibt Auskunft tiber die Bedienfunktionen, iiber den Priifling und ein am Hilfseingang
angeschlossenes Gerit, oder iiber eine allfillig vorhandene Drehmomentmesswelle. Angezeigt
werden von links nach rechts:

Obere Zeile Untere Zeile E
POWER (Leistung in PS, kW oder W) |BRAKE STATUS (Bremsstatus ON oder OFF) %
TORQUE (Drehmoment) SET POINT (TORQUE) (Drehmomentsollwert) E
SPEED (Drehzahl) SET POINT (SPEED) (Drehzahlsollwert) ﬁ-.
AUX INPUT, TM2XX oder STATUS P @
DISPLAY |
D

EINSTELLUNG DES ANZEIGEKONTRASTS

Ab Werk wird der Kontrast der DSP6001-Controller auf den niedrigsten Wert eingestellt, dies um die
Lebensdauer der Anzeige zu optimieren. Wenn notig kann der Kontrast aber zur besseren Lesbarkeit
erhoht werden. Dazu wird wie folgt vorgegangen:

1. Auf die SHIFT-Taste driicken.

2. Danach auf die COM SETUP-Taste driicken.

3. Den Wert CONTRAST solange erhohen, bis die gewiinschte Helligkeit erreicht wird.
4. Erneut auf die SHIFT-Taste driicken, um wieder zum Hauptmenii zu gelangen.

@ Merke: Man wihle stets die jeweils tiefstmogliche Kontrasteinstellung.

Unnoétig hohe Kontraste fiihren mit der Zeit zum Einbrennen
gewisser Anzeigesegmente, was zu Helligkeitsunterschieden
zwischen den Segmenten fiihrt.

BILDSCHIRMSCHONER

Zum Schutz der Anzeige wurde der DSP6001-Controller mit einem Bildschirmschoner-Programm
ausgeriistet. Wird die Anzeige 5 Minuten lang nicht gebraucht, so wird der Bildschirmschoner
aktiviert und bewegte Pfeile ersetzen die Anzeige.

Die urspriingliche Anzeige wird wieder aktiviert, wenn:
1. Eine beliebige Taste auf der Geritefrontplatte gedriickt wird.
2. Ein Befehl durch die GPIB-Schnittstelle gesendet wird.
3. Die Drehzahl des Priiflings ungleich Null ist.

@ Merke: Diese Funktion wurde ab Programmversion 7.2 gestrichen.
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2.3.3

MELDUNGEN AUF DER ANZEIGE

Meldung Bedeutung
SHIFT Die Shift-Taste wurde gedrckt.
AUX Ein Hilfsgerat wurde angeschlossen und aktiviert.
Nm Der Drehmomentgeber ist angeschlossen und aktiviert.
MAX SPEED | Die Hochstdrehzahl des Motors wurde erreicht.
I/O ERROR Der Rechner hat einen fehlerhaften Befehl generiert.
UNITS Drehmoment-Masseinheit.
REMOTE Fernsteuerung via PC aktiviert.
RAMP DOWN | Motordrehzahl durch Erhdhung der Last reduziert.
RAMP UP Motordrehzahl durch Reduktion der Last erhdht.
SAVING Speicherung der aktuellen Konfiguration im

permanenten Speicher.

SANIFNIOTIV
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2.4 GERATERUCKPLATTE

Die Geriteriickplatte ist mit Steckverbindern zum Anschluss verschiedenster Gerite bestii

p3)  © 9o ®
@ BRAK AUX /TSC2 /

ACCESSOHY SUPPLY 2
TORQUE- SPEED m
OUTPUT  pyNAMOMETER / TSC1

CTH ouT
[—}:: ::::: SUPPLY 1 RS-232C

CAUTION: DOUBLE POLE FUSING
75VA 50/60Hz "\

CE

EARTH
GROUND

GPIB/IEEE-488

BRAKE! USE

5><20m UL/CSA 1.25A 250V \SB
IEC 1A 250V T

120V UL/CSA 800mA 250v\SB @ @

(5x20mm): p40v_IEC 315mA 250V T

o 6 o 0 ®

Bild 2—4 Gerditeriickplatte

SENEINEDREL4

2.5 EIN- UND AUSGANGSSTECKVERBINDER AUF DER GERATERUCKPLATTE
©® BRAKE Zum Anschluss der Leistungsbremse.
STROM- +35V
GEREGELT (abgesichert)

Bild 2-5 Ausgang Leistungsbremse

® BRAKE Enthilt die Sicherungen der Bremse (5 x 20 mm)
FUSE (UL/CSA 1.25A 250V SB)
(IEC 1A 250V T)
® CTRL OUT Anschluss zum Leistungsverstirker Modell 5241 bei Einsatz von HD-

825-Leistungsbremsen.

® ACCESSORY Optionaler Hilfsausang
TORQUE/
SPEED
OUTPUT

1. ANALOGER DREHMOMENTAUSGANG

2. ANALOGER DREHZAHLAUSGANG

3. ANALOGE ERDE

4. ALARMRELAIS (SCHLIESSER)

5. ALARMRELAIS (OFFNER)

6. ALARMRELAIS (GEMEINSAMER KONTAKT)
7. EXTERNER ALARMEINGANG

8. GEMEINSAMER +5.0 VDC-ANSCHLUSS

Bild 2-6 Hilfsausgang Drehmoment-Drehzahl
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® DYNAMOMETER/ Leistungsbremsensignal

TSCI 7 6 5 4 3 2 1
14 13 12 11 10 9 8

1.LUFT/KUPPL.  8.+5,0 VDC COM
2. TACH. B 9.D.P.A
3. +24 VDC 10. TACH. A
4. 424VDCCOM  11. INDEX
5.-24VDCCOM  12.D.P.B
6. 24 VDC 13. DREHMOMENT GEM.
7. +5,0 VDC 14. DREHMOMENTSIGNAL
Bild 2 -7 TSCI-Steckverbinder
@ AUX/TSC2 Leistungsbremsensignal, TM2XX oder Hilfsgeriite

N R WD =

14 13 12 11 1

7 6 5 4 383 2 1
0 9 8

. NICHT ANGESCHL. 8. +5,0 VDC COM
. NICHT ANGESCHL. 9. ROT_SENS
+24 VDC 10. TACH. C
.+24 VDC COM 11. NICHT ANGESCHL.
-24 VDC COM 12. BITE
-24VDC 13. DREHMOMENT COM
.+5,0 VDC 14. DREHMOMENTSIGNAL

Bild 2-8 AUX/TSC2-Steckverbinder

©® SUPPLY 1 WB/PB DES-Speisung fiir TCI.

1. ABSCHIRMUNG (ERDUNG)

2. ELEKTRISCHER ALARM KANAL 1
3. NICHT ANGESCHLOSSEN

4. STEUERUNG DES-SPEISUNG KANAL 1
5. SPEISUNG +24 VDC

6. +5,0 VDC COM

7. STROMSOLLWERT (SIGNAL)

8. W FLOW_1

9. ABSCHIRMUNG (ERDUNG)

10. TEMPERATURALARM KANAL 1
11. STAND-BY KANAL 1

12. SPEISUNG +24 VDC

13. 45,0 VDC GEM.

14. STROMSOLLWERT (ANALOG 0V)
15. NICHT ANGESCHLOSSEN

Bild 2-9 Steckverbinder Speisung 1

SANIFNIOTIV
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© SUPPLY 2 WB/PB DES-Speisung fiir TSC2.

15 14 13 12 11 10 9
0000 O0O

1. ABSCHIRMUNG (ERDUNG)

2. ELEKTRISCHER ALARM KANAL 2
3. KUPPLUNG

4. STEUERUNG DES-SPEISUNG KANAL 2
5. SPEISUNG +24 VDC

6.+5.0 VDC COM

7. STROMSOLLWERT (SIGNAL)

8. WFLOW_2

9. ABSCHIRMUNG (ERDUNG)

10. TEMPERATURALARM KANAL 2
11. STAND-BY KANAL 2

12. SPEISUNG +24 VDC

13. +5.0 VDC COM

14. STROMSOLLWERT (ANALOG 0V)
15. NICHT ANGESCHLOSSEN

SENEINEDREL4

Bild 2-10 Steckverbinder Speisung 2

® RS-232C RS-232-Anschluss

[ 5
[ 13
[ =
[ ¥
._‘

[ I3

PN oA GRS
m I -
T XX
o
m

9. NICHT ANGESCHLOSSEN

Bild 2—11 RS-232C-Schnittstellenanschluss

® GPIB/IEEE-488 Anschluss fiir GPIB-Kabel (entsprechend IEEE-488-Vorschriften)

12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1

24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13

1.D1 13. D5

2.D2 14. D6

3.D3 15. D7

4.D4 16. D8

5. EO1 17. REN

6. DAV 18. DAV-COM
7.NRFD 19. NRFD-COM
8. NDAC 20. NDAC-COM
9.IFC 21. IFC-COM
10. SRQ 22. SRQ-COM
11. ATN 23. ATN-COM

12. ABSCHIRMUNG 24. SIGNAL ERDE

Bild 2—12 GPIB/IEEE-488-Schnittstellenanschluss
@ POWER Anschluss Netzkabel.

@D EARTH GROUND  Anschluss Erdleitung.




3. Installation/Konfiguration

@ Merke: Vor dem Installieren des DSP6001-Controllers muss sich der
Benutzer mit der Geritefront- und Geriteriickplatte vertraut machen
(siehe Kapitel 2 — Bedienungselemente).

EINSCHALTEN DES DSP6001-CONTROLLERS

WARNUNG! DURCH KORREKTE ERDUNG DES DSP6001-
CONTROLLERS VOR DESSEN INBETRIEBNAHME
WIRD DAS RISIKO EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS
REDUZIERT!

WAHL DER KORREKTEN NETZSPANNUNG

Der DSP6001-Controller kann mit den folgenden Netzspannungen betrieben werden:
* 120V 50/60 Hz
e 240V 50/60 Hz

1. Der Geritestecker befindet sich auf der Riickseite des Controllers. Das Netzkabel ist 3-adrig
und entspricht der NEMA-Norm.

2. Vor der Inbetriebnahme des Controllers muss die Position des Spannungswihlers unbedingt
tiberpriift werden. Die angezeigte Spannung muss mit der Betreibernetzspannung
ibereinstimmen.

Wenn dies nicht der Fall ist, wie folgt vorgehen:
* Netzkabel aus dem Geritestecker herausziehen.
*  Schraubenzieher in den Schlitz einfiihren und Abdeckung entfernen.

* Spannungswihlschalter in die entsprechende Position bringen. Die Netzspannung
erscheint im Ausschnitt.

Entsprechende Sicherung einsetzen.

Bild 3—-1 Abdeckung des Spannungswdhlers, Sicherungen
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3.1.2 AuTtomATISCHE FUNKTIONSPRUFUNG

Nach Einschalten des DSP6001-Controllers leuchten alle Segmente der VFD-Anzeige gleichzeitig
auf. Dadurch wird angezeigt, dass der Controller das Betriebsprogramm einliest

] TORQUE SPEED STATUS
HHOOOoOoOotoDoooooodoiooooooooioioooo00

HHOOOOOoOooooooo0oiotooooooioioooooon

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 3-2 Anzeige beim Programmeinlesen

Nach dem erfolgreichen Einlesen dieses Programms erscheint die Meldung “MAGTROL MODEL
DSP6001 Revision X.X” auf der Anzeige

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
ODEL DSPBROOH

DN v Vv
RNEZWVIJ e ALA

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

MALTRO

dni3s

Bild 3-3 Anzeige der Programmversion

Waurden zu einem fritheren Zeitpunkt alle Alarme desaktiviert, so wird die folgende Meldung angezeigt

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
Ui SRBLELDH
P 1 D

Bild 3-4 Anzeige der Alarme

Die Aktivierung der Alarme wird im Abschnitt 6.1.2.1 — Alarme aktivieren und desaktivieren
beschrieben.

3.1.3 HAUPTMENU

Nach Beendigung des Programmeinlesens ist der DSP6001-Controller betriebsbereit. Das Hauptmenti
wird angezeigt.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
IRl R YAY Il AT YA 1
Lt AN Ot Lt AN L AN [
[y g ImE il O/ e/ e/
0 [ N [ O O I )

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 3-5 Hauptmenii
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3.2 PRUFUNG DES GERATESETUPS

Der DSP6001-Controller erméglicht es, gleichzeitig bis zu zwei unabhéngige oder in Tandem
konfigurierte Priifeinrichtungen zu betreiben. Nachfolgend typische Priitkombinationn:

TSC1 TSC2 HD = Hysteresebremse
HD WB = Wirbelstrombremse
HD TM2XX PB = Magnetpulverbremse
HD AUX TM2XX = Drehmomentmesswelle
HD WB oder PB AUX = Hilfsgerat
WB oder PB BRAKE = Hysterese-, Wirbelstrom- odere
WB oder PB | TM2XX Magnetpulverbrems
WB oder PB | AUX --- = nicht angeschlossen
WB oder PB | WB oder PB
BRAKE TM2XX o
m
Merke: S
== 1. Gleichzeitig kann jeweils nur eine einzige Hysteresebremse,

Drehmomentmesswelle oder ein einziges Hilfsgeridt an den Controller
angeschlossen werden.

2. Bei der Kombination von TSC1 (WB/PB) und TSC2 (WB/PB) konnen die
Priifstandbremsen unabhiingig voneinander oder in Tandem konfiguriert
werden.

3. Istder TSC1-Eingang frei und die TM2XX am TSC2-Eingang angeschlossen,

kontrolliert die TM2XX die TSC1-Ausginge.

Das Geritesetup ist von der gewéhlten Option abhiingig. Der nachfolgende Abschnitt illustriert die
fiir die entsprechenden Priifungen benétigten Hardwareanschliisse und Softwarekonfigurationen.
Fiir weitere Auskiinfte siche Anhang C : Gerdtefrontplatte/Menii-Flussdiagramme.

3.2.1 LEISTUNGSBREMSEN-KONFIGURATIONSMENU

Das Leistungsbremsen-Konfigurationsmenii wird wie folgt aufgerufen:
1. DSP6001 einschalten. Siehe Abschnitt 3.1 — Einschalten des DSP6001-Controllers.
2. Auf die SHIFT-Taste driicken. Das Wort “SHIFT” erscheint auf der Anzeige.
3. Auf die DYNO SETUP-Taste driicken. Auf der Anzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

MAXPOWER DYNAMOMETER ENCODERS HLRARTS
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P_ 1 D

Bild 3-6 Dyno-Setupmenii
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4. DYNAMOMETER wihlen. Auf der Anzeige erscheint:

/4 POWER TORQUE SPEED STATUS
T | T Il ( T | T Il (
=1l FiLIER I = il ER
VVV'\/\/ [l \YAYAYAYAY4 nC--
VAYAYAYA 1) VAYAYAYAYAS )

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 3-7 Leistungsbremsen-Konfigurationsmenii

5. Wird auf die POWER UNITS-Taste gedriickt, kann die gewiinschte Priifstandbremse HD,
WB, PB oder BRAKE fiir den Eingang TSC1 bestimmt werden. Mit der MAX SPEED-Taste
kann das Hilfsgerit AUX oder die Priifstandbremse WB, PB oder TM2XX fiir den Eingang
TSC2 gewihlt werden. Die weiteren Abschnitte dieses Kapitels geben Auskunft iiber Setup
und Konfiguration der verschiedenen Priifstandbremsen.

Merke: Fiir weitere Auskiinfte iiber Filter, siche Kapitel 4 — Digitale Filter.

dni3s
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3.2.2 SeTuP MiT HYSTERESEBREMSEN
3.2.2.1 Hardwaeanschluss
Hysteresebremse (HD)
—
|
—1 g<— Prifling
Netz- ¢
anschlussl ]
(AC)
DSP6001-
LEISTUNGSBREMSEN- Nicht Verwendet
CONTROLLER ﬂ_
@)
M-TEST
Hysterese Nur auf TSC1 / (7))
rﬁéﬂﬂ m
c
Bild 3-8 Setup mit Hysteresebremsen o
3.2.2.2 Softwarekonfiguration

1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.

2. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis HD angezeigt wird.
3. Wenn nétig, mehrmals auf die MAX SPEED-Taste driicken, bis AUX angezeigt wird.
4. Auf die SHIFT-Taste driicken. Auf der Controller-Anzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
TCr o INE T VN TS MOy TAD
=iy DU W 4o MAX TORDUE
(M vV WY aTaTaTaTaEVAVARVLV,
(i AN AN LIS AA L AA
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Bild 3-9 Setupmenii fiir Hysteresebremsen

5. Die TSC1-Einheit mittels der TORQUE UNITS-Taste auswihlen.
6. Durch dreimaliges Driicken auf die SHIFT-Taste wieder zum Hauptmenti zuriickkehren.

20
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3.2.3 SeTuP MiIT HYSTERESEBREMSE UND DREHMOMENTAUFNEHMER

3.2.3.1 ardwareanschluss

Drehmomentaufnehmer —
(TM)

Hysteresebremse (HD) \:[ J:

~+— Prifling

[\

Netz- ¢

anschluss [
AC

DSP6001-
LEISTUNGSBREMSEN-
CONTROLLER

/— Nicht Verwendet

3
=I
|

C€
S w S RS232| pc
M-TEST
o
(2}
m
Hysterese Nur auf TSC1 E|
)

Bild 3—10 Setup mit Hysteresebremsen und Drehmomentaufnehmer

3.2.3.2 Softwarekonfiguration

1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.

Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis HD angezeigt wird.
Wenn notig, mehrmals auf die MAX SPEED-Taste driicken, bis TM2XX angezeigt wird.
Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Setup-Menii zu gelangen (siehe Bild 3-9).

Die TSC1-Einheit mittels der TORQUE UNITS-Taste auswihlen.

Auf die SHIFT-Taste driicken. Auf der Controller-Azeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

AN

-~
=

] Ty Tomiz
N\ l'lFl/\ IUE =

1
puu |

o N /) Ot
g ) oty v I AN
P

SET POINT SET POINT

N

Bild 3—-11 Setupmenii fiir Drehmomentaufnehmer

7. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC2-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-Taste,
der UP 4- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

8. Durch dreimaliges Driicken auf die SHIFT-Taste wieder zum Hauptmenii zuriickkehren.
Um Informationen tiber den am TSC2 angeschlossenen Drehmomentaufnehmer im STATUS-

Feld des Hauptmeniis anzuzeigen, driicke man der Reihe nach auf die SHIFT-Taste, die AUX
SETUP- und POWER UNITS-Taste, bis ON angezeigt wird siehe Bild 3—12).
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4 POWER TORQUE SPEED STATUS

TORUUE DRU

) : [

::_ [

=
l-l'

PRV
D

= >

Lo
-
b -
—
=
=
-

Bild 3—12 Aux-Setupmenii - Anzeige On

10. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren. Auf der Controller-
nzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
TR I A D 4 A 4 M TN
WL rm D i AA L AA o T g

NaYa% Bl Talyl FEes Fres Fres
AAA L. L7070 L7
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

dni3s

Bild 3—-13 TSCI mit TM2XX-Ausgangs-Menii
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3.2.4 Setup miT HYSTERESEBREMSE UND HILFSGERAT

3.24.1 Hardwareanschluss

Hysteresebremse (HD)

Netz- ¢
anschlussl _ I
AC Hilfseingang - option (AUX)
+10 volt
DSP6001- nur TSC2 I
LEISTUNGSBREMSEN- 14-poliger stecker I
CONTROLLER kontakt 13 = com
N kontakt 14 = signal ‘
—
PC
M-TEST
g
Hysterese Nur auf TSC1
-

dni3s

Bild 3—14 Setup mit Hysteresebremse und Hilfsgerdt

3.24.2 Softwarekonfiguration

1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.
Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis HD angezeigt wird.
Wenn notig, mehrmals auf die MAX SPEED-Taste driicken, bis AUX angezeigt wird.
Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Setup-Menii zu gelangen (siehe Bild 3-9).
Die TSC1-Einheit mittels der TORQUE UNITS-Taste auswihlen.
Auf die SHIFT-Taste driicken. Auf der Controler-Anzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

AN

OR

o
-

P
[N
AV e YV INETIC /)
[IEAN [ T U Iy e 0 7

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 3—-15 TSC2 Aux-Setupmenii

7. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC2-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP - und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

8. Durch dreimaliges Driicken auf die SHIFT-Taste wieder zum Hauptmenii zurtickkehren.
Um Informationen iiber das am TSC2 angeschlossene Hilfsgeridt Drehmomentaufnehmer
im STATUS-Feld des Hauptmeniis anzuzeigen, driicke man der Reihe nach auf die SHIFT-,
AUX SETUP- und POWER UNITS-Taste, bis ON angezeigt wird (siehe Bild 3-12).
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10. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren. Auf der Controler-
Anzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
I T N e I 2 I T T T I = TN
WL T oL e AA L AA L Dt L FIUA
A% I Tl Mo, Fres Py
AAA (R L /0 L7011 /0
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Bild 3-16 TSCI mit AUX-Ausgangs-Menii

24
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3.2.5 SeTtup miT HYysTERESEBREMSE UND WIRBELSTROM- ODER MIAGNETPULVERREMSE
3.2.5.1 Hardwareanschluss
Hysteresebremse (HD) Wirbelstrombremse (WB)
— oder Magnetpulverbremse (PB) m)
—
— <— Prifling
m— ] : I | |
A [\

L ] TSC 401-Signalaufbereiter
Netzanschluss (AC)

Drehzahl

Drehmoment
DES 31x-Speisegerét

DSP6001-CONTROLLER

Erregung

sssssssss

M-TEST

Nicht Verwendet

dni3s

Hysterese nur auf TSC1

I

Bild 3-17 Setup mit Hysteresebremse und Wirbelstrom- oder Magnetpulverbremse

3.2.5.2 Softwarekonfiguration

1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.

2. Wenn nétig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis HD angezeigt wird.

3. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis WB oder PB angezeigt
wird.

4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Setup-Menii zu gelangen (siehe Bild 3-9).
5. Die TSC1-Einheit mittels der TORQUE UNITS-Taste auswihlen.
6. Auf die SHIFT-Taste driicken. Auf dr Controller-Anzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
TCr o Cron E COrTOD MOy TOADM (e
1ol SCRLE FRCTOR MAX TOROUE

Ve AOOOm N /T FFEErT vy
A g gt/ av Ly AA

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Bild 3—18 TSC2 TSC2 Setupmenii fiir Wirbelstrom-/Magnetpulverbremse

7. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC2-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-Taste,
der UP «4- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.
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8.a. Bei Einsatz einer Wirbelstrombremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste. Auf dr
Controller-Anzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
15X MO NARL SPEED
M= oL 000
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1T D

Bild 3—19 Setupmenii fiir Nenndrehzahl

Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN P> driicken. Danach kann
die gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf eingestellt werden. Dreimal
auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

8.b. Bei Einsatz einer Magnetpulverbremse driicke man dreimal auf die SHIFT-Taste, um wieder
zum Hauptmenii zuriickzukehren.

dni3s
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3.2.6 Setup mit WIRBELSTROM- ODER VIAGNETPUVERBREMSE
3.2.6.1 Hardwareanschluss
Wirbelstrombremse (WB)
— |5 oder Magnetpulverbremse (PB)
[ I P I ]
TSC 401-
Drehzahl Signalaufbereiter
Drehmoment
Erregung : © O é o |DES Speisegerat
DSP6001- e
Lelstungsbremsen Controller
75 S PC
2o @ | @@ . M-TEST
= =3 qm- (: 7
se MAGTROL, INC. FFALO, NY GPIB
oder
RS-232 =
(2]
Bild 3-20 Setup mit Wirbelstrom- oder Magnetpulverbremse ﬂ
c
)
3.2.6.2 Softwarekonfiguration

1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.

2. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis WB oder PB angezeigt
wird.

3. Wenn notig, mehrmals auf die MAX SPEED-Taste driicken, bis AUX angezeigt wird.
4. Auf die SHIFT-Taste driicken. Af der Controller-Anzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
T [ e i ] 1\ Tz
TS SCALE FRCTOR MAX TORDE
\V/ ImInininin I\I'_. /)| Il IR YAY4
Ay gy ) gt v LUt AN
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 3-21 TSC1 Setupmenii fiir Wirbelstrom-/Magnetpulverbremse

5. Den gewiinschten Skalierungsfaktor mittels der TORQUE UNITS-Taste, der UP 4- und
DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

6.a. Bei Einsatz einer Wirbelstrombremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste. Die Anzeige
entspricht dem Bild 3—19. Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN
P driicken. Danach kann die gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf
eingestellt werden. Viermal auf die SHIFT-Taste driicken, um wieder zum Hauptmenii
zuriickkehren.

6.b. Bei Einsatz einer Magnetpulverbremse driicke man viermal auf die SHIFT-Taste, um wieder
zum Hauptmenii zuriickzukehren
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3.2.7 SeTuP miT WIRBELSTROM- ODER MAGNETPULVERBREMSE UND DREHMOMENTAUFNEHMER

3.2.7.1 Hardwareanschluss

Wirbelstrombremse (WB)
— I oder Magnetpulverbremse (PB)

TM Drehmoment- I p 1 |

aufnehmer TSC 401-
Signalaufbereiter

Drehzahl

Drehmoment
—
Erregung 1 N .
: © O é @) |DES Speisegerat
DSP6001- el
Leistungsbremsen-Controller
o R PC
R ce M-TEST
o> (G ) -=\Di S B
vacTroL. nc. durraro, ny | ruse o 152 WOt sy 0 D) GPIB
oder
RS-232 =

Bild 3-22 Setup mit Wirbelstrom- oder Magnetpulverbremse und Drehmomentaufnehmer

dni3s

3.2.7.2 Softwarekonfiguration

1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.

2. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis WB oder PB angezeigt
wird.

3. Wenn nétig, mehrmals auf die MAX SPEED-Taste driicken, bis TM2XX angezeigt wird.

4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum TSC1 Wirbelstrom-/Magnetpulverbremsen Setup-
Menii zu gelangen (siehe Bild 3-21).

5. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC1-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-Taste,
der UP «4- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

6.a. Bei Einsatz einer Wirbelstrombremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste. Die Anzeige
entspricht dem Bild 3—19. Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN
P driicken. Danach kann die gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf
eingestellt werden. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Setup-Menii des
Drehmomentaufnehmers zu gelangen (siehe Bild 3—11).

6.b. Bei Einsatz einer Magnetpulverbremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste, um zum
Setup-Menii des Drehmomentaufnehmers zu gelangen (siehe Bild 3—11).

7. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC2-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP «- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

8. Durch dreimaliges Driicken auf die SHIFT-Taste wieder zum Hauptmenii zuriickkehren.

9. Um Informationen iiber den an TSC2 angeschlossenen Drehmomentaufnehmer im STATUS-
Feld des Hauptmeniis anzuzeigen, driicke man der Reihe nach auf die SHIFT-, AUX
SETUP- und POWER UNITS-Taste, bis ON angezeigt wird (siehe Bild 3—12).

10. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren (siehe Bild 3—13).
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3.2.8 Setup miT WIRBELSTROM- ODER MIAGNETPULVERBEMSE UND HILFSGERAT

3.2.8.1 Hardwareanschluss

Wirbelstrombremse (WB)
— 5 oder Magnetpulverbremse (PB)

[ PP ]
[ ]

TSC 401-
OPTION: Drehzahl Signalaufbereiter
Hilfseingang - AUX
Drehmoment
+10 volt — 1

14—pr;“2;;rsgicker Frregung | © O @ o | DES Speisegeriat

kontakt 13 = com [

kontakt 14 = signal DSP6001- "

Leistungsbremsen-Controller
I PC
— .=lm Gféi = M-TEST
MAGTROL, INC. I !FFALO. NY FUSE (sx20mm): 220y 1odCSh, "”“‘ Joov se @ GPIB
oder
RS-232 O
(2]
Bild 3-23 Setup mit Wirbelstrom- oder Magnetpulverbremse und Hilfsgerdit ﬂ
c
)
3.2.8.2 Softwarekonfiguration
1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.
2. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis WB oder PB angezeigt
wird.

3. Wenn nétig, mehrmals auf die MAX SPEED-Taste driicken, bis AUX angezeigt wird.

4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum TSC1 Wirbelstrom-/Magnetpulverbremsen Setup-
Menii zu gelangen (siehe Bild 3-21).

5. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC1-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP - und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

6.a. Bei Einsatz einer Wirbelstrombremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste. Die Anzeige
entspricht dem Bild 3—19. Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN
P driicken. Danach kann die gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf
eingestellt werden. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Setup-Menii des
Hilfsgerits zu gelangen (siehe Bild 3-15).

6.b. Bei Einsatz einer Magnetpulverbremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste, um zum
Setup-Menii des Hilfsgerits zu gelangen (sieche Bild 3-15).

7. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC2-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP «- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

8. Durch dreimaliges Driicken auf die SHIFT-Taste wieder zum Hauptmenii zuriickkehren.

9. Um Informationen iiber den an TSC2 angeschlossenen Hilfsgeridt im STATUS-Feld des
Hauptmeniis anzuzeigen, driicke man der Reihe nach auf die SHIFT-, AUX SETUP- und
POWER UNITS-Taste, bis ON angezeigt wird (siehe Bild 3—12).

10. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren (siehe Bild 3-16).
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3.2.9 SETUP MIT 2 UNABHANGIGEN WIRBELSTOM-/MAGNETPULVERBREMSEN
3.2.91 Hardwareanschluss
Wirbelstrom- (WB) Wirbelstrom- (WB)
d Iy oder Magnetpulverbremse (PB) oder Magnetpulverbremse (PB) — =)
[ ] [ ]
[ ] [ ]
TSC 401-Signal- TSC 401-Signal-
Drehzahl aufbereiter aufbereiter Drehzahl
Drehmoment Drehmoment
DES 31x-Speisegerat DES 31x-Speisegerat
E|
0000 rregung

Erregung 0000

M-TEST

LEISTUNGSBREMSEN-CONTROLLER

Bild 3-24 Setup mit 2 unabhdngigen Wirbelstrom-/Magnetpulverbremsen

dni3s

3.2.9.2 Softwarekonfiguration

1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.

2. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis WB oder PB angezeigt
wird.

3. Wenn nétig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis WB oder PB angezeigt
wird.

4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum TSC1 Wirbelstrom-/Magnetpulverbremsen Setup-
Mentii zu gelangen (siehe Bild 3-21).

5. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC1-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP «- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

6.a. Bei Einsatz einer Wirbelstrombremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste. Die Anzeige
entspricht dem Bild 3—19. Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN
P driicken. Danach kann die gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf
eingestellt werden. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Setup-Menii des
Wirbelstrom-/Magnetpulverbremsen Hilfsgerits zu gelangen (siehe Bild 3—18).

6.b. Bei Einsatz einer Magnetpulverbremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste, um zum
Setup-Menii der TSC2 Wirbelstrom-/Magnetpulverbremse zu gelangen (siehe Bild 3—18).

7. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC2-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP «- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

8.a. Bei Einsatz einer Wirbelstrombremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste. Die Anzeige
entspricht dem Bild 3—19. Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN
P driicken. Danach kann die gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf
eingestellt werden. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken.

8.b. Bei Einsatz einer Magnetpulverbremse driicke man zweimal auf dieSHIFT-Taste.

30



Magtrol DSP600T-Controller Kapitel 3 - Installation/Konfiguration

9. Das folgende Menii wird angezeigt:
4 POWER TORQUE SPEED STATUS 0

O TN TN
:l-llll_!El'l —

Bild 3-25 Menii fiir Tandemkonfigurationen

10. Mehrmals auf die COM SETUP-Taste driicken, bis “NO” angezeigt wird.
11. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

dni3s
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3.2.10

3.2.10.1

3.2.10.2

SeTtup MIT 2 TANDEM-WIRBELSTROM-/NMIAGNETPULVERBREMSEN

Hardwareanschluss

< — ODER — >:

Drehzahl,

Drehmoment

Drehmoment
DES 31x- Spelseger DES 31x- Spelsegerat
Erregun: Erregun:
— 1 0000 | o 000 —
—
GPIBI—]
-
69 (

r Wirbelstrom- Wirbelstrom- j

bremse (WB) bremse (WB)
[= m}

Magnetpulver- Magnetpulver-

bremse (PB) bremse (PB)
d ]

\ J
[eeXe] [eeXe]

TSC 401-Signal- TSC 401-Signal-
aufbereiter aufbereiter Drehzahl

oder
RS-232| pc

M-TEST

LEISTUNGSBREMSEN-CONTROLLER —{

Bild 3-26 Setup mit 2 Tandem-Wirbelstrom-/Magnetpulverbremsen

Merke: Diese spezielle Tandemkonfiguration kann nur durch das
Kombinieren von WB mit WB und PB mit PB realisiert werden.

Softwarekonfiguration

1.

6.a.

6.b.

7.

DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.

Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis WB oder PB angezeigt
wird (TSC1).

Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis WB oder PB angezeigt
wird (TSC2).

Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum TSC1Wirbelstrom-/Magnetpulverbremsen Setup-
Mentii zu gelangen (siehe Bild 3-21).

Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSCI1-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP «- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

Bei Einsatz einer Wirbelstrombremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste. Die Anzeige
entspricht dem Bild 3—19. Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN
P driicken. Danach kann die gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf
eingestellt werden. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum TSC2 Setupmenii fiir
Wirbelstrom-/Magnetpulverbremse zu gelangen (siehe Bild 3—18).

Bei Einsatz einer Magnetpulverbremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste, um zum
Setup-Menii der TSC2 Wirbelstrom-/Magnetpulverbremse zu gelangen (siehe Bild 3—18).
Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC2-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP «- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.
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8.a. Bei Finsatz einer Wirbelstrombremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste. Die Anzeige
entspricht dem Bild 3—19. Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN
P driicken. Danach kann die gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf
eingestellt werden. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken.

8.b. Bei Einsatz einer Magnetpulverbremse driicke man zweimal auf die SHIFT-Taste.
9. Das mit dem Bild 3-25 illustrierte Menii fiir Tandemkonfigurationen wird angezeigt
10. Mehrmals auf die COM SETUP-Taste driicken, bis “YES” angezeigt wird.

11. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

dni3s
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3.2.11 SETUP MIT TANDEMKONFIGURIERTEN WIRBELSTRM- UND MAGNETPULVERBREMSEN
3.2.11.1 Hardwareanschluss
Magnetpulverbremse (PB) KUp:)EI:r;g Wirbelstrombremse (WB)
[ ]
| [ $o ] [ 1 )
TSC 401- TSC 401
Signalaufbereiter Drehzahl Signalaufbereiter
Dren [Franst ——— b
_E:Bm ransformator Drehmoment

Erregung|

DES Speisegerat
Frregung DES Speisegerit
O G © O O peiseg

=

T PC

DSP6001- _ ce
Leistungsbremsen-Controller M et o M-TEST

FFFFFF v EETr— Sy = % GPIB

oder

RS-232 | com—malem,

Bild 3-27 Setup mit tandemkonfigurierterWirbelstrom- und Magnetpulverbremse

dni3s

3.2.11.2 Softwarekonfiguration

1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.

2. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis WB angezeigt wird
(TSC1).

3. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis PB angezeigt wird (TSC2).

4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Seupmenii fiir TSC1-Wirbelstrombremsen zu
gelangen (siehe Bild 3-28).

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
1501 5LALE FRITOR MAX TURLUE
A= oo, 00 /s Qo000 N

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Bild 3-28 Setupmenii fiir TSC1-Wirbelstrombremsen

5. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC1-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP «- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

6. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken. Die Anzeige entspricht dem Bild 3—19.

7. Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN P> driicken. Danach kann
die gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf eingestellt werden.

8. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Setpmenii fiir TSC2-Magnetpulverbremsen
zu gelangen (siehe Bild 3-29).

C TR TOROE SPEED
T5{¢  L{HLE FRITOR MAX TORQUE
PH 00.00 NR/RY UEUDE MNe
| 1]

34



Magtrol DSP600T-Controller Kapitel 3 - Installation/Konfiguration

Bild 3-29 Setupmenii fiir TSC2-Magnetpulverbremsen

9. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC2-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP «- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

10. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken. Die Anzeige entspricht dem Bild 3-25 Menii fiir
Tandemkonfigurationen.

11. Mehrmals auf die COM SETUP-Taste driicken, bis “YES” angezeigt wird.

12. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zumMendi fiir maximale Drehzahlerregung zu gelangen
(siehe Bild 3-30).

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
MAX MU SPEED EXTITED OF PB
LCLUTOH DERCTIVRTIOND Y
BRAKE STATUS SET POINT STPONT P 1 D

Bild 3-30 Menii fiir maximale Drehzahlerregung

dni3s

13. Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN P> driicken. Danach kann
die gewiinschte Maximaldrehzahl der Magnetpulverbremse mit dem Parametereinstellknopf
festgehalten werden.

14. Dreimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.
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3.2.12 CRss-Loor-FunkTioN MiT DREHMOMENTMESSWELLE
3.2.12.1 Hardwareanschluss
HystereseBremse Drehmomentaufnehmer —
=
‘(_:I
DSP6001- GPIB
oder LEISTUNGSBREMSEN- Nicht Verwendet oder
. RS-232| pC
Wirbelstrom-/ CONTROLLER / TEST

Magnetpulverbremse[ ©

.=

Bild 3-31 Cross-Loop-Funktion mit Drehmomentmesswelle n
3
@ Merke: In dieser Konfiguration ist die TM2XX-Drehmomentmesswelle o

an TSC2 angeschlossen und steuert die TSC1-Ausgédnge. Dies

ermoglicht es, die Bremse mittels der Drehmomentmesswelle zu

regeln.
3.2.12.2 Softwarekonfiguration

1. DSP6001-Controller einschalten, auf die Tasten SHIFT, DYNO SETUP und TORQUE
UNITS driicken.

2. Wenn nétig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis BRAKE angezeigt wird
(TSC1).

3. Wenn notig, mehrmals auf die MAX SPEED-Taste driicken, bis TM2XX angezeigt wird
(TSC2).

4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um das Setupmenii fiir Drehmomentaufnehmer anzuzeigen
(siehe Bild 3-11).

5. Den gewiinschten Skalierungsfaktor des TSC2-Eingangs mittels der TORQUE UNITS-
Taste, der UP - und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

6. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, umzum Menii fiir die Wahl des Bremsentyps zu
gelangen (siehe Bild 3-32).

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

Bild 3-32 Menii fiir die Wahl des Bremsentyps

7. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis der gewiinschte
Bremsentyp angezeigt wird.

8.a. Bei Einsatz einer Hysterese- oder Magnetpulverbremse zweimal auf die SHIFT-Taste
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driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.
8.b. ei Einsatz einer Wirbelstrombremse wird das folgende Menii angezeigt:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
BRAKE TYPE NOMINRL SPEED
4B 0000
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Bild 3—33 Menii fiir Bremsentyp WB

Zuerst auf die AUX SETUP-Taste, dann auf UP € und DOWN P> driicken. Danach kann die
gewiinschte Nenndrehzahl mit dem Parametereinstellknopf festgehalten werden. Dreimal
auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

3.3 SETUP FUR DREHZAHLGEBER

1. Ausgehend vom Hauptmenii auf die SHIFT-Taste driicken.
2. Auf die DYNO SETUP-Tste driicken.
3. ENCODERS wihlen. Auf der Controller-Anzeige erscheint:

dni3s

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
150¢/7502 BiTS  SPEED RLARM
: oooD BiT OOO0D RPR
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Bild 3-34 Drehzahlgeber-Menii

4. Wenn notig, mehrmals auf die TORQUE UNITS-Taste driicken, bis die gewiinschte
Auflosung in Bits fiir TSC1 angezeigt wird.

5. Auf die POWER UNITS- und dann (mehrmals) auf die TORQUE UNITS-Taste driicken,
bis die gewiinschte Auflosung in Bits fiir TSC2 angezeigt wird.

6. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zurtickzukehren.

3.3.1 DREHZAHLGEBERAUFLOSUNG

Die folgenden Drehzahlgeberauflosungen sind wihlbar 20, 30,60, 600 und 6000. Ab Werk werden
die folgenden Auflésungen programmiert:

Priifstandbremse

Geber

Hysteresebremse

60 Bit*

Wirbelstrombremse

20, 30 und 60 Bit*

Magnetpulverbremse

20, 30 und 60 Bit*

Drehmomentmesswelle

30 Bit und 60 Bit

* 600 und 6000 Bit ebenfalls lieferbar
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3.4

3.4.1

3.4.2

3.4.3

DREHMOMENT-/DREHZAHL-ANALOGAUSGANGE

Der DSP6001-Controller verfiigt iiber einen DAC-Analogausgang (DAC) fiir Drehmoment und
Drehzahl. Diese Signale konnen mittels des auf Bild 2—6 dargestellten Steckers abgegriffen werden.
Die Abtastfrequenz betrigt 2 ms. Beide Eingidinge TSC1 und TSC2 konnen vom Benutzer skaliert
werden. Das entsprechende Menii wird angezeigt, wenn auf die SHIFT- und dann auf die AUX
SETUP-Taste gedriickt wird.

DREHMOMENT DAC-SKALIERUNGSFAKTOR

Der Drehmoment DAC-Skalierungsfaktor wird in Drehmoment-Einheiten/V angegeben.
Beispiel:
Wird das gemessene Drehmoment in Nm angegeben und das Drehmoment DAC in 1

Einheit/V skaliert, so entspricht ein Drehmoment von 1 Nm einer Ausgangsspannung von
V.

DRreHzAaHL DAC-SKALIERUNGSFAKTOR

Der Drehzahl DAC-Skalierungsfaktor wird in min"'/V angegeben.
Beispiel:
Wird die gemessene Drehzahl in 1000 min'/V skaliert, so entspricht eine Drehzahl von
1000 min™! einer Ausgangsspannung von 1 V.

DREHMOMENT-/DREHZAHL-SETUP
1. Ausgehend vom Hauptmenii driicke man auf die SHIFT-Taste.
2.Danach auf die AUX SETUP-Taste driicken. Auf der Controller-Anzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
NAVAVaa e % TODMI(E nOe COCCn nor
AAAAAAA FURUUE L SPEED DAL

\aYaY: MO VN TS /) S e lalalu B =1=Tu VAT
AAA R E R R T = T2 % g KMV

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Bild 3-35 Setupmenii fiir Drehmoment-/Drehzahl-DAC

3. Zuerst (mehrmals) auf die TORQUE UNITS-Taste, dann auf UP - und DOWN P>-driicken.
Danach kann der gewiinschte DAC-Drehmomentwert mit dem Parametereinstellknopf
festgehalten werden.

4. Auf die SHIFT-Taste driicken.

5. Den gewiinschten Drehzahl-DAC-Wert mittels der AUX SETUP-Taste, der UP «- und
DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

6. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.
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4. Digitale Filter

4.1

4.2

Die digitalen Filter des DSP6001-Controllers beseitigen unerwiinschtes Signalrauschen. Solches
Rauschen stammt beispielsweise von anderen elektrischen Quellen wird aber auch durch
Schwingungen verursacht.

FILTERPARAMETER

Der Eingang des interne DSP6001-A/D-Wandlers ist mit einem analogen Filter mit folgenden
Kenndaten ausgeriistet:

-3db-Frequenz: 3.8 kHz
A/D-Abfragefrequenz: 7°812.5 Hz

16 erfasste und gemittelte Momentwerte: Gemittelte Werte werden mit einer Frequenz von
488.28125 Hz dem Filter zugefiihrt

Filtergrenzfrequenzen: 3 Hz, 10 Hz, 25 Hz und 50 Hz
Filterausgang: entspricht einem Butterworth-Analogfilter zweiter Ordnung
Transponierte Form : Das nachfolgende Diagramm illustriert diese Architektur.

—| b Q y(n)

x(n)

Z
4| b, \@ -a, }7

Bild 4—-1 Transponierte Form

Der DSP6001-Controller kann dank des integrierten Digitalfilters die folgende Gleichungen l6sen:
y(m) = b, *x(n)+wl
wl =b, *x(n) +al *y(n) + w2
wl =b, * x(n) + a2 * y(n)

Alle 2,48 ms konnen diese Gleichungen fiir jeden Kanal angewendet werden.

FILTERSETUP
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Merke: Ein Filtersetup sollte nach erfolgter Hardwareinstallation und Soft-
warekonfiguration der gewihlten Priifeinrichtungen durchgefiihrt
werden. Siehe Kapitel 3 — Installation/Konfiguration.

="

Fiinf verschiedene Filter mit Grenzfrequenzen von 3 Hz, 10 Hz, 25 Hz, 50 Hz und OFF koénnen
gewihlt werden. Dazu wird fiir jeden Kanal wie folgt vorgegangen:

1. Ausgehend vom Hauptmenii driicke man auf die SHIFT-Taste.
2. Danach auf die DYNO SETUP-Taste driicken.

3. DYNAMOMETER anwihlen.
4

(Mehrmals) auf die TORQUE UNITS-Taste driicken, bis die gewiinschte TSC1-
Filtergrenzfrequenz angezeigt wird.

5. (Mehrmals) auf die COM-SETUP-Taste driicken, bis die gewiinschte TSC2-
Filtergrenzfrequenz angezeigt wird.

6. Mehrmals auf die SHIFT-Taste driicken, bis das Hauptmenii wieder angezeigt wird.

dni3s
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5. PID-Reglereinstellung

5.1

5.1.1

5.1.2

5.1.3

5.2

5.2.1

5.2.2

PID-REGELKREISE

Die Drehzahl- und Drehmomentregelkreise lassen sich mit dem DSP6001-Controller beziiglich
ihres Ansprechverhaltens optimieren. Die folgenden Regelkreisvariablen stehen dazu zur Verfiigung:

P = Proportionalanteil,
I = Integralanteil,
D = Differentialanteil.

Weitere, wichtige Variablen sind:
*  Sollwert (gewiinschtes Drehmoment oder gewiinschte Drehzahl)
* Regelabweichung - Abweichung zwischen dem Sollwert und der effektiv gemessenen Grosse

P (PROPORTIONALANTEIL)

Bei einem Regelkreis mit reinem Proportionalanteil ist der Reglerausgang proportional zur
Regelabweichung. Eine Regelabweichung bleibt bei einem reinen P-Regler normalerweise immer
bestehen. Die Erhohung des Proportionalanteils bei einem PID-Regelkreis fiihrt zur Instabilitét
des Kreises. Mit einer Erhohung des Integralanteils kann diese Instabilitit beseitigt werden. Zur
Optimierung eines PID-Regelkreises wird der Proportionalanteil so hoch wie moglich angesetzt,
ohne jedoch den Regelkreis instabil zu machen.

| (INTEGRALANTEIL)

Bei einem Regelkreis mit reinem Integralanteil ist der Reglerausgang proportional zum zeitlichen
Integral der Reglerabweichung. Die Erhohung des Integralanteils bei einem PID-Regelkreis lédsst
die Regelabweichung schneller gegen Null streben. Wird der Regelkreis instabil, so muss der Dif-
ferentialanteil des Kreises erhoht werden.

D (DIFFERENTIALANTEIL)

Bei einem Regelkreis mit reinem Differentialanteil ist der Reglerausgang proportional zur Anderung
der Regelabweichung pro Zeiteinheit. Der Differentialanteil eines Regelkreises gleicht Anderungen
des Sollwerts schneller aus als der Proportionalanteil des Kreises.

EINSTELLUNG DER PID-WERTE

EINSTELLUNG DES PROPORTIONALANTEILS P
1. Im Hauptmenii auf die P-Taste driicken.

2. Den gewiinschten Prozentsatz (Wert zwischen 0 und 99) mittels des Parametereinstellknopfs
eingeben.

EINSTELLUNG DES INTEGRALANTEILS |
1. Im Hauptmenii auf die I-Taste driicken.

2. Den gewiinschten Prozentsatz (Wert zwischen 0 und 99) mittels des Parametereinstellknopfs
eingeben.
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5.2.3 EINSTELLUNG DES DIFFERENTIALANTEILS D
1. Im Hauptmenii auf die D-Taste driicken.

2. Den gewiinschten Prozentsatz (Wert zwischen 0 und 99) mittels des Parametereinstellknopfs
eingeben.

5.3 FUNKTIONSPRINZIP EINES PID-REGELKREISES

Das folgende Schema illustriert das Funktionsprinzip eines PID-
Regelkreises und den Zusammenhang zwischen den P-, I- und D-A

|
,,,,,,,, > et Yd(t Yp(t Yi(t ‘
‘ ~ el d(t) p(t) ® Ys(t)
: Sollwert Differential —> > Proportional Skalierung D& PB :
[ + + ¢ [
| 777N > Integral Drehzahl- |
| : AN Yi(t) korrektur N -
I N I m
l i | S e Yswb(t) | =
| [ y oder y °
| IIR-Filter | 1
| R
: 'y | DREHZAHL Verstarker
| AD- ||
! Wandler | | Erreger-\_ |Leistungs-
I \ I <— "
| | spule verstarker
| . | DREH- Mess- J
| Verstarker [<yioyvenT| TSC [€ zelle

teilen.

Bild 5-1 Blockschema des Systems

5.3.1 SKALIERUNGSFAKTOREN FUR HYSTERESE-, WIRBELSTROM- UND MAGNETP

Yt(t) —> Skalierungs- )YS(t)

faktor

LVERBREMSEN

DREHMOMENT: TSCI Ys(t) = [Yt(t) / 1,725] * 2
TSC2 Ys(t) = [Yt(t) / 1,725] * 2 * 1,6623

DREHZAHL.: TSC1 & TSC2 Ys(t) =Yt(t) *5319,93/MAX SPEED
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5.3.2

5.3.3

5.4

5.4.1

Ys(t)—>{ Drehzahlkorrektur —>Yswb(t)

DREHZAHLKORREKTUR FUR WIR
ELSTROMBREMSE

Wirbelstrombremsen werden gleich skaliert wie Hysterese- und Magnetpulverbremsen. Zusitzlich
muss aber noch eine Berechnung fiir Drehmoment und Drehzahl durchgefiihrt werden, da fiir einen
gegebenen Strom das Drehmoment drehzahlabhiingig ist. Dieser sogenannte Drehzahlkorrekturfaktor
wird wie folgt in die Rechnung integriert:

Yswb(t) = (Ys(t) + Ys(t) / Drehzahlkorrekturfaktor) / 2

Der Drehzahlkorrekturfaktor wird fiir jeden Eingang in die PID-Reglergleichung berechnet.
Drehzahlkorrekturfaktor = - 0,0001 * x * 2 + 0,0203 * x + 0,005
(fiir Werte zwischen 0,051 und 1)
wobei x = (min'!/NOMINAL SPEED) * 100

NOMINAL SPEED wird durch den Benutzer eingegeben und den Datenblitter der entsprechenden
Leistungsbremsen entnommen.

GLEICHUNGEN
Mit Skp, Ski und Skd als Systemkoeffizienten erhalten wir die folgenden Gleichungen :
Yd(t) = (e(t) - e(t-3) + 3 * (e(t-1) - e(t-2))) * (10/Skd) * D%
Yp(t) = (e(t) + Yd(t)) * (10/Skp) * P%
Yi(t) =Yi(t-1) + (e(t) + Yd(t)) * (10/Ski) * 1%
Yt(t) = Yp(t) + Yi(t)
Ys(t) = Scale * Yt(t)

ZUSATZLICHER SKALIERUNGSFAKTOR

Der zusitzliche Skalierungsfaktor (Additional Scale Factor) dient als Multiplikator der P-, I- und
D-Werte. Die grosse Vielfalt an Leistungsbremsentypen und Motorenkombinationen verlangt eine
Ausweitung des PID-Bereichs. Der zusitzliche Skalierungsfaktor wird zu diesem Zweck eingesetzt
und mit den folgenden Buchstaben bezeichnet:

A = 0,001 F = 05
B = 0,005 G =

C = 00l H =75

D = 005 I = 10
E = 0,1

Mit diesen Faktoren kann der Benutzer PID-Werte zwischen 0,001 (0,001 x 1%) und 990 (10,0 x
99%) mit guter Auflosung eingeben.

EINSTELLUNG DES ZUSATZLICHEN SKALIERUNGSFAKTORS

Als erstes muss der Wert dieses Skalierungsfaktors entsprechend der in der Anlagekonfiguration
verwendeten Leistungsbremse bestimmt werden. Weitere Auskiinfte sind dem Anhang F : Tabelle
der zusdtzlichen Skalierungsfaktoren zu entnehmen. Wurde der entsprechende Skalierungsfaktor
bestimmt, kann er wie folgt eingegeben werden.
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

5.4.1.1
1.
2.
3.
5.4.1.2
1.
2.
3.
5.4.1.3
L.
2.
3.
5.5
=
5.5.1

Einstellung des zusétzlichen Skalierungsfaktors fir P (Proportionalanteil)

Im Hauptmenii auf die P-Taste driicken. Diese Taste gedriickt halten und zusétzlich auf die
SHIFT-Taste driicken. Anstelle des P-Prozentsatzes wird nun einer der Buchstaben A bis |
angezeigt.

Wenn nétig, mehrmals auf die P-Taste driicken, bis der gewiinschte Skalierungsfaktor in
Form eines der Buchstaben A, B, C, D, E, F, G, H oder I angezeigt wird (siche Anhang F).

Auf die SHIFT-Taste driicken, um wieder zum Hauptmenii zurtickzukehren.

Einstellung des zusatzlichen Skalierungsfaktors fir | (Integralanteil)

Im Hauptmenii auf die I-Taste driicken. Diese Taste gedriickt halten und zusitzlich auf die
SHIFT-Taste driicken. Anstelle des I-Prozentsatzes wird nun einer der Buchstaben A bis I
angezeigt.

Wenn notig, mehrmals auf die I-Taste driicken, bis der gewiinschte Skalierungsfaktor in der
Form eines der Buchstaben A, B, C, D, E, F, G, H oder I angezeigt wird (sieche Anhang F).

Auf die SHIFT-Taste driicken, um wieder zum Hauptmenii zurtickzukehren.

Einstellung des zuséatzlichen Skalierungsfaktors flr D (Differentialanteil)

Im Hauptmenii auf die D-Taste driicken. Diese Taste gedriickt halten und zusétzlich auf die
SHIFT-Taste driicken. Anstelle des D-Prozentsatzes wird nun einer der Buchstaben A bis I
angezeigt.

Wenn nétig, mehrmals auf die D-Taste driicken, bis der gewiinschte Skalierungsfaktor in
der Form eines der Buchstaben A, B, C, D, E, F, G, H oder I angezeigt wird (siche Anhang
F).

Auf die SHIFT-Taste driicken, um wieder zum Hauptmenii zurtickzukehren.

EINSTELLUNG DER MOTORSPEZIFISCHEN PID-WERTE

Merke: Jeder Motortyp besitzt bei gegebenem Belastungszustand seine

optimalen PID-Regelwerte.

EinsTELLUNG DER PID-WERTE BEI UNBEKANNTEM MoOTOR ODER PRUFSYSTEM

Kennt der Betreiber die Eigenschaften des zu priifenden Motors nicht, ist es von Vorteil im Open-
Loop-Kontrollmodus (also ungeregelt) zu starten. Dadurch kann sich der Betreiber gefahrlos ein
Bild iiber die Motoreigenschaften machen.

L.

Um zum Open-Loop-Kontrollmodus mit abgeschalteter Bremse (BRAKE OFF) zu gelangen,
driicke man solange auf die TORQUE SET-Taste, bis ein zweiter Bip ertont. Auf der
ControllerAnzeige erscheint:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
MO WYY IR T oYY WY r
Ll AA T . i AALAA L
nEC momr o MOEN ) MOD
i R [ ) urent Lour
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Bild 5-2 Open-Loop-Kontrollmenii
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2. Erregung der Leistungsbremse auf 0.00% setzen.

3. Motor starten.

4. Erregung der Leistungsbremse langsam erhohen.

5. Drehzahl-/Drehmomentgrenzwerte des Motors ablesen und schriftlich festhalten.

6. Zum Verlassen des Open-Loop-Kontrollmodus sowohl den Motor, als auch die Erregung der
Leistungsbremse abschalten (OFF). Dann driicke man solange auf die TORQUE SET-Taste,
bis ein zweiter Bip ertont. Danach gelangt man wieder zum Hauptmenii.

5.5.2 PID-EINSTELLUNG ZUR DREHMOMENTREGELUNG

1. Bei abgeschaltetem Motor und nicht erregter Leistungsbremse (OFF) wird der gewiinschte
Drehmomentsollwert eingestellt. Dazu wird auf die TORQUE SET-Taste gedriickt und der
Wert mit der UP - und DOWN P> -Taste sowie dem Parametereinstellknopf eingegeben.

2. P-, I- und D-Wert auf Null setzen.

3. Motor einschalten (ON).

4. Leistungsbremse einschalten (ON).

5. Langsam den P-Wert erhohen, bis der angezeigte Drehmomentwert etwa 25% des
gewiinschten Drehmoments entspricht.

STy
290
TORGUE
533: SET POINT
2R0-|
2501
240-
230
220
210
g T
130
180
170
w160+
& 150
2 140-

130
120
110
100
40
0]
70
El-|
&0
40-]
30
20
10
0

1} 50 T&IU 'IéU 2EIU ZéU 360 3%0 4EIU 4!‘50 560 EéU EEIU EéU ?60 ?éU EEIU EEISU 960 EéU TdUU 'IEIIEU 'HIEIEI 11‘50
Time [ms]

Bild 5-3 Grundeinstellung von P zur Dremomentregelung bei 25%
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TOROUE

300
2904 e e m i me s

. -
el i TORGUE ﬁ J
270- (I i

260
260
240-|
230-|
220
210+
200+
190
180
170
160
150
140
130
120+
110
100-|
90|
80|
70|
E0-|
50
40|
30|
20|
10
0

0 50 100 1% 200 280 M0 /O 400 450 SO0 SA0 GO0 650 70D 7SO a0 850 900 950 1000 1050 1100 1150
Time [ms]

Bild 5-4 Ansprechverhalten bei hohem P-Wert

Leistungsbremse abschalten (OFF).

I-Wert auf 10% erhohen.

Leistungsbremse einschalten (ON) und das Verhalten des Systems beobachten. Danach

Leistungsbremse abschalten (OFF). Erwiinscht wird ein schnelles Ansprechen mit leichtem

Uberschwingen.

a. Bei zulangsamem Ansprechen den I-Wert in 1 bis 5%-Schritten erhdhen und den Schritt
8 wiederholen.

b. Bei zu schnellem Ansprechen den I-Wert in 1 bis 5%-Schritten reduzieren und denSchritt
8 wiederholen.
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300
230+
230+
270
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Bild 5-5 Grundeinstellung von I fiir eine Drehmomentregelung

zu ausgepriagtem Uberschwingen wird der D-Wert in 1%-Schritten erhoht, dann den

Schritt 8 wiederholen. Bei jeder Erhohung des D-Werts muss der P-Wert im selben Verhitnis
reduziert werden.

300
290
280
270
260
250
240
230
220
210
200
190
180
170
w160
2 150
= 140
130
120
110

TORQUE
SET POINT |~

50 100 1%0 260 2%0 360 3%0 460 4%0 560 5%0 BﬁD BEISD 760 ?éD SﬁD 8!‘30 960 Séﬂ 10‘00 10‘50 11‘00 11580
Time [mz]

Bild 5-6 Grundeinstellung von D fiir eine Drehmomentregelung

5.5.3 PID-EINSTELLUNG ZUR DREHZAHLREGELUNG
1. Bei abgeschaltetem Motor und nicht erregter Leistungsbremse (OFF) wird der gewiinschte
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A

SPEED

Drehzahlsollwert eingestellt. Dazu wird auf die SPEED SET-Taste gedriickt und der Wert
mit der UP 4 - und DOWN P> -Taste sowie dem Parametereinstellknopf eingegeben.

P-, I- und D-Wert auf Null setzen.
Motor einschalten (ON).
Leistungsbremse einschalten (ON).

Langsam den P-Wert erhohen, bis der angezeigte Drehzahlwert etwa 25% der gewlinschen
Belastung entspricht.

5000
Gl SPEED
4600- SET FOINT
44010
4200
4000-
3800
300
2400+
3200
2000 '
2800~ e e
2600
2400
2200
2000-
1800
1600
1400+
1200-
1000
800~
£00-
400~
200+
o

0 s 0 10 200 M0 3,00 WO 40 450 500 B5D GO0 650 700 7AD 600 850 900 S50 1000 1050 1100 1150 1200
Time [mz]
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Bild 5-7 Grundeinstellung von P zur Drehzahlregelung bei 25%

Leistungsbremse abschalten (OFF).
I-Wert auf 10% erhohen.
Leistungsbremse einschalten (ON) und das Verhalten des Systems beobachten. Danach

Leistungsbremse abschalten (OFF). Erwiinscht wird ein schnelles Ansprechen mit leichtem
Uberschwingen.

a. Beizulangsamem Ansprechen den I-Wert in 1 bis 5%-Schritten erhohen und den Schritt
8 wiederholen.

b. Beizu schnellem Ansprechen den I-Wert in 1 bis 5%-Schritten reduzieren und dn Schritt
8 wiederholen.

48



Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller Kapitel 5 - PID-Reglereinstellung

5000-
il SPEED

4600+ SET POINT
4400-
4200-
4000-
3800-
3600-

3400
3200
3000
2800

2600
2400
2200-
2000
1800-
1600
1400~
1200
1000

SPEED

800
600

dni3s

400+
200+
D_I 1 1 1 1 | 1 1 i 1 i 1 1 1 1 | 1 | 1 1 I 1 1 1
0 500 100 180 200 280 300 380 400 450 500 550 BOO EAO OO YR0 800 a0 500 950 1000 1080 1100 1150
Time [mz]

Bild 5-8 Grundeinstellung von I fiir eine Drehzahlregelung

c. Bei zu ausgepriigtem Uberschwingen wird der D-Wert in 1%-Schritten erhoht, dann
den Schritt 8 wiederholen. Bei jeder Erhohung des D-Werts muss der P-Wert im selben
Veriltnis reduziert werden.
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5.5.4
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4000+
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Bild 5-9 Grundeinstellung von D fiir eine Drehzahlregelung

PID-EINSTELLUNG BEI RAMPENTEST

Miteiner einzigen PID-Einstellung kann ein Regelsystem tiber seinen gesamten Geschwindigkeitsbereich
kaum optimiert werden. Magtrol-Ingenieure haben dank ihrer langjdhrigen Erfahrung in der Priifung
von Motoren einen dynamischen PID-Algorithmus  entwickelt, bei welchem die PID-Werte abhiéingig
vom Geschwindigkeitssollwert sind. In den meisten Fille ergeben sich bei kleinen Motorbelastungen
hohe PID-Werte. Diese Werte nehmen bei zunehmender Motorbelastung hingegen ab.

Mit der Magtrol M-Test-Software konnen die PID-Werte fiir Rampentests von Motoren angepasst
werden. Mit der M-Test-Software kann das dynamische Skalieren aktiviert und desaktiviert, sowie
der Skalierngsbereich gewihlt werden.
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Bild 5-10 Ansprechverhalten eines Motors bei Herunterfahren mit tiefem I-Wert
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a0

Ansprechverhalten des Motors bei tiefen I-Werten. Man beachte das ,,Uberschwingen* anfangs der
Rampe und die gutn Resultate am Rampenende.
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Bild 5—-11 Ansprechverhalten eines Motors bei Herunterfahren mit hohem I-Wert

a0

Ansprechverhalten des Motors bei hoheren I-Werten. Das ,,Uberschwingen* anfangs der Rampe ist

wesentlich reduziert worden, allerdings auf Kosten des Motoverhaltens am Rampenende.
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Bild 5-12 dynamische I-Anteil Anpassung

Die Rampe zeigt nun den Effekt der dynamischen PID- Anpassung . Das Uberschwingverhalten
am Anfang der Rampe wurd stark reduziert und es sind gute Ergebnisse bis zum Ende der Rampe
zu sehen. DIL war nun auf 0,01 eingestellt. Am Ende der Rampe ist der I-Anteil 1/100stel des
Anfangswertes.
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6. Alarmsystem

6.1

6.1.1

ALLGEMEINES

Der DSP6001-Controller besitzt als Neuheit ein integriertes Alarmsystem, welches den Benutzer
bei Auftreten eines Problems warnt. Elektrische oder thermische Uberbeanspruchungen des Gerits
werden bei Finsatz eines Magtrol DES 3XX-Speisegerits automatisch angezeigt. Zudem kénnen
Alarme bei Uberlastung der Speisung, Uberschreiten von Drehmoment- und Drehzahlgrenzwerten,
ungeniigender Luft- oder Wasserkiihlung sowie durch externe Signale vom Benutzer aktiviert werden.
Dieses Kapitel beschreibt, wie diese Alarme konfiguriert und aktiviert werden.

ALARMRELAIS
Der DSP6001-Controller verfiigt iiber ein eingebautes Alarmrelais.

Technische Daten des Relais:
 Kontaktkonfiguration: 1 FORM C
e Schaltleistung: 1 A bei 24 VDC
 Hersteller P/N: OMRON G5V-2-H1-DC24

Das Relais ist mit Umschaltkontakten ausgestattet. Unter Normalbedingungen ist die Relaisspule
gemiss Bild 61 erregt.

OFFNER

8314139 - dN13S

T~ 0O— GEM. KONTAKT

SCHLIESSER

Normalzustand
“GESCHLOSSEN”

Bild 6-1 Normalzustand “erregtes Relais”
Bei Alarm (oder Ausfall der Speisung) ist die Relaisspule, wie auf Bild 6-2 gezeigt, nicht erregt.
OFFNER

/O— GEM. KONTAKT

SCHLIESSER

Alarmzustand
“OFFEN”

Bild 6-2 Alarmzustand “nicht erregtes Relais”

Ein interner Relaiskontakt kann iiber den mit ,,Accessory Torque/Speed Output™ bezeichneten
Ausgang auf der Riickseite des DSP6001-Controllers angeschlossen werden (siehe Bild 2-6).
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Bild 6-3 Typische Schaltung

6.1.2 ALARMSTEUERUNG

Die im DSP6001-Controller konfigurierten Alarme kénnen aktiviert oder desaktiviert werden. Ab
Werk sind die Alarme desaktiviert (OFF).

6.1.2.1 Alarme aktivieren und desaktivieren
1. Ausgehend vom Hauptmenii auf die SHIFT-Taste driicken.
2. Danach auf die DYNO SETUP-Taste driicken.
3. ALARMS anwihlen.
4. Dreimal auf die SHIFT-Taste driicken. Das folgende Menii wird angezeigt

8314139 « dN13S

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
ENARBLE RLL RLARTS P XXX

\
|

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P D

Bild 64 Menii Alarmaktivierung und -desaktivierung

5. Mittels der COM SETUP-Taste konnen alle Alarme aktiviert (YES) oder desaktiviert (NO)
werden.

6. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

@ Merke: Die Alarmierung erfolgt einzig fiir den Kanal, mit welchem geregelt
wird. Wird vom DSP6001-Controller zum Beispiel der Ausgang
TSC1 verwendet, so werden die Alarme fiir TSC2 ignoriert.

6.1.3 ALARMPRIORITAT

Im Alarmfall werden die Alarme entsprechend ihrer Prioritit behandelt, tiefer stehende Prioritdten
werden ignoriet.
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Verfiigbarkeit
Prioritat Alarm Wirbelstrom-/
Hysteresebremse Magnetpulverbremse
1 Elektrischer Alarm nicht verfligbar X
2 Temperaturalarm nicht verfigbar X
3 Externer Alarm X X
4 Kuhlluftalarm X nicht verflgbar
5 Kihlwasseralarm nicht verfligbar X
6 Maximaldrehmoment X X
7 Maximaldrehzahl X X
8 Leistung X X

6.2 LEISTUNGS-ALARM
» Dieser Alarm wird bei einer Uberbelastung des zu priifenden System vom DSP6001-
Controller erzeugt
e Der DSP6001-Controller wird mit einem voreingestellten Wert von 1 kW ausgeliefert. r(.ﬁ
-
c
6.2.1 EINSTELLEN DES LEISTUNGS-ALARMS =
1. Ausgehend vom Hauptmenii auf die SHIFT-Taste driicken. |$|
2. Danach auf die DYNO SETUP-Taste driicken. 5'
3. MAXPOWER anwihlen. Das folgende Menii wird angezeigt: E
4 POWER TORQUE SPEED STATUS
ToC/750d MAX POWER
ToCH 000 ARILOWRTTS
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D
Bild 6-5 Maxpower-Menii
4. Die maximale TSC1-Leistung mittels der MAX SPEED-Taste, der UP «- und DOWN
P> -Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.
5. Auf die SHIFT-Taste driicken.
6. Auf die POWER UNITS-Taste driicken. Die maximale TSC2-Leistung mittels der MAX
SPEED-Taste, der UP - und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.
7. Dreimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.
6.2.2 AuUSWIRKUNG DES LEISTUNGS-ALARMS

Wir das zu priifende System iiber seine Maximalleistung belastet, blinkt die Meldung -OL- auf der
Anzeige des DSP6001-Controllers. Gleichzeitig ertont ein Bip-Signal (siehe Bil 6-6).
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4 POWER TORQUE SPEED STATUS

- _ e o vYv v 1
[ Lt L AN AN [

l‘:l\l oo e s o/

)
[ N A [0 T N R N ) N )

ET POINT P 1 D

Bild 6-6 Anzeige bei Leistungs-Alarm

Da Drehzahl und Drehmoment separat einstellbare Grenzwerte besitzen, konnen vom Controller aus
keine Massnahmen ergriffen werden. Hilt der Uberlastungszustand an, werden die Temperatursensoren
ansprechen und einen Temperaturalarm auslosen.

6.2.3 RUCKSTELLEN DES LEISTUNGS-ALARMS

Dieser Alarm wird nicht gehalten. Sobald die Alarmursache verschwindet, wird auch der Alarm

geloscht.

6.3 MAXIMALDREHZAHL-ALARM
(7))
* Dieser Alarm beschrinkt die Drehzahl zum Schutz des Systems (Motor, Leistungsbremse, "_|"
Kupplung, usw.) S
*  Der DSP6001-Controller wird mit einer voreingestellten Maximaldrehzahl von 4000 min™! l';.l
ausgeliefert. m
X
6.3.1 EINSTELLEN DES MAXIMALDREHZAHL-ALARMS Q

1. Ausgehend vom Hauptmenii auf die SHIFT-Taste driicken.
2. Danach auf die DYNO SETUP-Taste driicken.
3. ENCODERS anwihlen. Das folgende Menii wird agnezeigt:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
rSCH/7502 BiTS SPEED RLARM
= oooD BiT OOOoD RPR

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 6-7 Setupmenii des Maximaldrehzahl-Alarms

4. Die maximale TSC1-Drehzahl mittels der MAX SPEED-Taste, der UP «4- und DOWN
P -Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

5. Auf die SHIFT-Taste driicken.

6. Auf die POWER UNITS-Taste driicken. Die maximale TSC2-Leistung mittels der MAX
SPEED-Taste, der UP «- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

7. Dreimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

6.3.2 AusWIRKUNG DES MAXIMALDREHZAHL-ALARMS
A. Wird das zu priifende System mit 100 bis 120% der eingegebenen Maximaldrehzahl betrieben,
blinkt die Meldung -OL- auf der Anzeige des DSP6001-Controllers. Gleichzeitig ertont ein
Bip-Signal (sieheBild 6-8).
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6.3.3

6.4

6.4.1

B.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

Bild 6-8 Anzeige bei Maximaldrehzahl-Alarm

Ist die Drehzahl hoher als 120% der eingegebenen Maximaldrehzahl oder wihrend mehr
als 5 s wie unter Punkt A beschrieben, so blinkt die Meldung “OVER SPEED ALARM
TSCX” auf der Anzeige des DSP6001-Controllers (siehe Bild 6-9). Gleichzeitig ertont ein
Bip-Signal. Der Alarmrelaiskreis wird geoffnet und der Erregerstrom wird wihrend 3 s auf
den vorherigen Wert gehalten und fillt dannauf Null.

C POWER TORQUE SPEED STATUS
dkckk DVER SPEED RALARM TSOX skekskok
N N e VA VA VAR YA VARR VA4 FlFllTl:V VVV/\/\/
FILONLOI = AANAN AN AN AU A AN AYAYAYAY

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Bild 6-9 Anzeige bei Uberdrehen

RUcKSTELLEN DES MAXIMALDREHZAHL-ALARMS

Zum Riickstellen des Alarms wird irgend eine Taste (ausser der SHIFT-Taste) des DSP6001-
Controllers gedriickt. Nach der Beseitigung der Alarmursache kehrt das System wieder zum normalen
Betrieb zuriick. Nicht anzuraten aber dennoch durchfiihrbar wire eine Desaktivierung des Alarms
entsprechend dem Abschnitt 6.3.1.

MAXIMALDREHMOMENT-ALARM

Dieser Alarm beschrinkt das Drehmoment zum Schutz des Systems (Motor, Leistungsbremse,
Kupplung, usw.).

Der DSP6001-Controller wird mit einem voreingestellten Wert von 1 der Eingangseinheit
ausgeliefert.

EINSTELLEN DES MAXIMALDREHMOMENT-ALARMS

1.

2.
3.
4

Ausgehend vom Hauptmenii auf die SHIFT-Taste driicken.
Danach auf die DYNO SETUP-Taste driicken.

DYNAMOMETER anwihlen.
Auf die SHIFT-Taste driicken. Das folgende Menii wird angezeigt:
4 POWER TORQUE SPEED STATUS

VVVVYVYNY VYNV My Tonmt
ANNNNN N 14

Bild 6-10 Setupmenii fiir Drehmomentalarm
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

Auf die AUX SETUP-Taste driicken. Das maximale TSC1-Drehmoment mittels der UP
«- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

Wenn notig, mehrmals auf die SHIFT-Taste driicken, bis das Setupmenii fiir Drehmomentalarm
fiir TSC2 erreicht ist.

Auf die AUX SETUP-Taste driicken. Das maximale TSC2-Drehmoment mittels der UP
«4- und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs eingeben.

Mehrmals auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

AUSWIRKUNG DES MAXIMALDREHMOMENT-ALARMS

Wird das zu priifende System mit 100 bis 120% des eingegebenen Maximaldrehmoments
betrieben, blinkt die Meldung -OL- auf der Anzeige des DSP6001-Controllers. Gleichzeitig
ertont ein Bip-Signal (sehe Bild 6-1).

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
MR Wy T i
L. AA (R [
Mo/ P mre
/e 70 7w
P I D

Bild 6-11 Anzeige bei Maximaldrehmoment-Alarm

. Istdas Drehmoment hoher als 120% des eingegebenen Maximaldrehmoments oder wihrend

mehr als 5 s wie unter Punkt A beschrieben, so blinkt die Meldung “OVER TORQUE
ALARM TSCX” auf der Anzeige des DSP6001-Controllers (siehe Bild 6—12). Gleichzeitig
ertont ein Bip-Signal. Der Alarmrelaiskreis wird gedffnet und der Erregerstrom wird wihrend
3 s auf den vorherigen Wert gehalten und félltdann auf Null.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
%%k OVER TORDUE RLART TSDX ks
TADMIC=YYY VYV VYV RPEM=Y% XXXX
IURULUETAAA LAA AA SEVEEA T AAAA
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Bild 6-12 Anzeige bei Uberschreiten des Maximaldrehmoments

RUcKSTELLEN DES MAXIMALDREHMOMENT-ALARMS

Zum Riickstellen des Alarms wird irgend eine Taste (ausser der SHIFT-Taste) des DSP6001-
Controllers gedriickt. Nach der Beseitigung der Alarmursache kehrt das System wieder zum normalen
Betrieb zuriick. Nicht anzuraten aber dennoch durchfiihrbar wire eine Desaktivierung des Alarms
entsprechend dem Abschnitt 6.4.1.

5.
6.
7.
8.
6.4.2
A.
B
6.4.3
6.5

LUFTKUHLUNGSALARM

Dieser Alarm tritt bei zu geringer Stromungsgeschwindigkeit der Kiihlluft vom Ventilator
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oder vom Liiftungskanal auf.
*  Dieser Alarm wird nur bei Hysteresebremsen generiert.
e Die Kiihlluft wird nur bei aktivierter Bremse (ON) iiberwacht.

e Der DSP6001-Controller wird mit einem desaktivierten Luftkiihlungsalarm ausgeliefert
(OFF).

6.5.1 EINSTELLUNG DES LUFTKUHLUNGSALARMS
1. Ausgehend vom Hauptmenii auf die SHIFT-Taste driicken.
2. Danach auf die DYNO SETUP-Taste driicken.
3. ALARMS anwihlen. Das folgende Men wird angezeigt:
4 POWER TORQUE SPEED STATUS

DT T OV ENMT D I
[N ﬂuu ] H: | FL a

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P

Bild 613 Setupmenii fiir Luftkiihlungsalarm

4. Auf die COM SETUP-Taste driicken und YES anwihlen.
5. Fiinfmal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

6.5.2 AUSWIRKUNG DES LUFTKUHLUNGSALARMS

8314139 - dN13S

Bei zu geringer Stromungsgeschwindigkeit der Kiihlluft blinkt auf der Anzeige die Meldung “LOW
AIR FLOW?” (siehe Bild 6-14). Gleichzeitig ertont ein Bip-Signal. Der Alarmrelaiskreis wird gedffnet
und der Erregerstrom féllt automatisch auf 10% des vorheigen Werts zuriick.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

kadck | OW RIR FLOW sk

T -vvYyvy VYW VvV [yl
FURNLIU T AAN CAN AN i

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P

7d

Bild 6-14 Anzeige bei Luftkiihlungsalarm

6.5.3 RUCKSTELLEN DES LUFTKUHLUNGSALARMS

Zum Riickstellen des Alarms wird irgend eine Taste (ausser der SHIFT-Taste) des DSP6001-
Controllers gedriickt. Nach der Beseitigung der Alarmursache kehrt das System wieder zum normalen
Betrieb zuriick. Nicht anzuraten aber dennoch durchfiihrbar wire eine Desaktivierung des Alarms
entsprechend dem Abschnitt 6.5.1.

6.6 WASSERKUHLUNGSALARM

e Dieser Alarm tritt bei zu geringer Stromungsgeschwindigkeit des Kiihlwassers auf.
e Dieser Alarm wird nur bei Wirbelstrom- und Magnetpulverbremsen generiert.

e Der DSP6001-Controller wird mit einem desaktivierten Wasserkiihlungsalarm ausgeliefert
(OFF).
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¢ Die Kiihlluft wird nur bei aktivierter Bremse (ON) iiberwacht.

6.6.1 EINSTELLUNG DES WASSERKUHLUNGSALARMS
1. Ausgehend vom Hauptmenii auf die SHIFT-Taste driicken.
2. Danach auf die DYNO SETUP-Taste driicken.
3. ALARMS anwihlen.
4. Zweimal auf die SHIFT-Taste driicken. Das folgendeMenii wird angezeigt:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
ol S0U WANT WRTER FLOW RLARM £ XXX

Bild 6-15 Setupmenii fiir Wasserkiihlungsalarm

5. Auf die COM SETUP-Taste driicken und YES anwihlen.
6. Dreimal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

6.6.2 AusWIRKUNG DES WASSERKUHLUNGSALARMS

Bei zu geringer Stromungsgeschwindigkeit des Kiihlwassers blinkt auf der Anzeige die Meldung
“LOW WATER FLOW?” (siehe Bild 6—-16). Gleichzeitig ertont ein Bip-Signal. Der Alarmrelaiskreis
wird geoffnet, und der Erregerstrom fillt automatisch auf 10% des vorherigen Werts zuriick.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

Ak | Ol WRT
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TADMIC=YYY YV VYV RPEM=Y XXXX
IURULUETAAA LAA AA SEVEEA AAAA
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Bild 6-16 Anzeige bei Wasserkiihlungsalarm

6.6.3 RUCKSTELLEN DES WASSERKUHLUNGSALARMS

Zum Riickstellen des Alarms wird irgend eine Taste (ausser der SHIFT-Taste) des DSP6001-
Controllers gedriickt. Nach der Beseitigung der Alarmursache kehrt das System wieder zum normalen
Betrieb zuriick. Nicht anzuraten aber dennoch durchfiihrbar wire eine Desaktivierung des Alarms
entsprechend dem Abschnitt 6.6.1.

6.7 EXTERNER ALARM

* Dieser Alarm wird dazu verwendet, um ein externes System aufgrund eines zusétzlichen,
vom Benutzer eingespiesenen Hilfssignals abzuschalten.

e Der DSP6001-Controller wird mit einem desaktivierten, externen Alarm ausgeliefert (“OFF”).
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6.7.1 EINSTELLUNG DES EXTERNEN ALARMS
1. Ausgehend vom Hauptmenii auf die SHIFT-Taste driicken.
2. Danach auf die DYNO SETUP-Taste driicken.
3. ALARMS anwihlen.
4. Auf die SHIFT-Taste driicken. Das folgnde Menii wird angezeigt:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
00 YOU WANT EXTERNAL ALARM P XXX

\
|

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P D

Bild 6-17 Setupmenii fiir den externen Alarm

5. Auf die COM SETUP-Taste driicken und YES anwiéhlen.
6. Viermal auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

6.7.2 AUSWIRKUNG DES EXTERNEN ALARMS
Erreicht das externe Hilfssignal ein zu hohes Niveau, blinkt auf der Anzeige die Meldung iz
“EXTERNAL ALARM?” (siehe Bild 6—18). Gleichzeitig ertont ein Bip-Signal. Der Alarmrelaiskreis =
wird gedffnet, und der Erregerstrom fillt automatisch auf 10% ds vorherigen Werts zuriick. by
4 POWER TORQUE SPEED STATUS E
wkx EXTERNAL ALRARM ook m
(vy)
TORCGUE=XXX . XX XX RPT= X XXXX
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 6-18 Anzeige bei einem externen Alarm

6.7.3 RUCKSTELLEN DES EXTERNEN ALARMS

Zum Riickstellen des Alarms wird irgend eine Taste (ausser der SHIFT-Taste) des DSP6001-
Controllers gedriickt. Nach der Beseitigung der Alarmursache kehrt das System wieder zum normalen
Betrieb zuriick. Nicht anzuraten aber dennoch durchfiihrbar wire eine Desaktivierung des Alarms
entsprechend dem Abschnitt 6.7.1.

6.8 TEMPERATURALARM
* Dieser Alarm wird generiert, wenn die Bremse iiberhitzt und der Thermoschutz ausgelost
wird.

e Dieser Alarm wird nur bei Wirbelstrom- und Magnetpulverbremsen generiert.
* Dieser Alarm ist immer aktiviert.

6.8.1 EINSTELLUNG DES TEMPERATURALARMS
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Es ist kein Setup vorzunehmen.

6.8.2 AUSWIRKUNG DES TEMPERATURALARMS

Bei Uberhitzen der Bremse blinkt auf der Anzeige die Meldung “TEMPERATURE ALARM
TSCX” (siehe Bild 6-19). Gleichzeitig ertont ein Bip-Signal. Der Alarmrelaiskreis wird gedtfnet,
und der Erregerstrom fillt automatisch auf 10% des vorherigen Werts zuriick. Nach etwa 3 s filt
der Erregerstrom auf Null.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
TEMDCOOTIIOE M OO TCry
dkckck TEMPERRTURE RLARM TSLX skskersk
TADMIIC=VVYY VYV VV DOM=V VYVVV
TURLIIEZAAR XX AKX RiFTERA ARAR
|

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P

Bild 6-19 Anzeige bei Temperaturalarm

6.8.3 RUCKSTELLEN DES TEMPERATURALARMS

Zum Riickstellen des Alarms wird irgend eine Taste (ausser der SHIFT-Taste) des DSP6001-
Controllers gedriickt. Nach der Beseitigung der Alarmursache kehrt das System wieder zum normalen
Betrieb zuriick.

8314139 « dN13S
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6.9

6.9.1

6.9.2

6.9.3

ELEKTRISCHER ALARM

* Dieser Alarm schiitzt das DES-Speisegeriit.

* Esiiberwacht die elektrischen Einginge (Netz) und die DES-Schaltkreise.

e Dieser Alarm wird nur bei Wirbelstrom- und Magnetpulverbremsen generiert.
e Dieser Alarm ist immer aktiviert.

EINSTELLUNG DES ELEKTRISCHEN ALARMS

Es ist kein Setup vorzunehmen.

AUSWIRKUNG DES ELEKTRISCHEN ALARMS

Bei einer elektrischen Uberlast blinkt auf der Anzeige die Meldung “ELECTRICAL ALARM TSCX”
(siehe Bild 6-20). Gleichzeitig ertont ein Bip-Signal. Der Alarmrelaiskreis wird gedffnet und der
Erregerstrom félt automatisch auf Null zurtick.

/4 POWER TORQUE SPEED STATUS
[ I i e I N il (] | ) ooom TCrv
ik FLECTRICHL RALARM TSLX skskersk
T -vvyY VYW VYWV [ PV R VA VAVAY,
FILONLOI = AANAN /AN AN N A AN AYAYAYAY
|

BRAKE STATUS SET POINT

Bild 6-20 Anzeige bei elektrischem Alarm

RUCKSTELLUNG DES ELEKTRISCHEN ALARMS

Zum Riickstellen des Alarms wird irgend eine Taste (ausser der SHIFT-Taste) des DSP6001-
Controllers gedriickt. Nach der Beseitigung der Alarmursache kehrt das System wieder zum normalen
Betrieb zuriick.
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7. Manueller Betrieb

@ Merke: Wird der DSP6001-Controllers als selbststindige Einheit ohne
Rechnersteuerung eingesetzt, muss auf einige Funktionen verzichtet
werden.

KANALWAHL BEI EINSATZ ZWEIER LEISTUNGSBREMSEN

Der Kanal TSC1 oder TSC2 wird wie folgt gewihlt.
1. Auf die SHIFT-Taste driicken.
2. Danach auf die AUX SETUP-Taste driicken. Das folgende Menii wird angezeigt:

C POWER TOROUE SPEED STATUS
cL O TORCUE DRC SFEED DRC

TZoIV Tt VINETE /) minluly] [
A L ) | (MR Ny NIT
|

/v
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P
Bild 7-1 Kanalwahlmenii

3. Wenn notig, mehrmals auf die POWER UNITS-Taste driicken, bis der gewiinschte Kanal
angezeigt wird (TSC1 oder TSC2).

4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

@ Merke : Die in den folgenden Abschnitten beschriebenen Konfigurationen
diirfen erst nach erfolgter Kanalwahl durchgefiihrt werden. Zuletzt
werden die eingegebenen Konfigurationswerte kanalspezifisch
gespeichert. Diese Werte konnen einzig durch eine manuelle
Eingabe oder ein Reset des DSP6001-Controllers gedndert werden
(siehe Abschnitt 9.4 — DSP6001-Reset).

@ Merke: Wird eine Leistungsbremse zusammen mit einem
Drehmomentaufnehmer oder einem Hilfsgerit betrieben, bewirkt
die oben beschriebene Kanalwahl ein Aktivieren der TSC2-
Kanalanzeige (“ON”). Dadurch erscheinen die Informationen beider
Kanile gleichzeitig auf der Anzeige.
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7.2 WAHL DER LEISTUNGSEINHEITEN

Die Wahl der gewiinschten Leistungseinheiten (W, kW oder hp) wird wie nachfolgend beschrieben
durchgefiihrt:

1. Auf die SHIFT-Taste driicken.

2. Auf die POWER UNITS-Taste driicken. Das folgende Menii wird angezeigt:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
OonoopXY 4000 0oXY XX MDD VN TC
L L PAA S T i AA L AA L FUWER Wi a3
e Bl Talyl Mo/ Fres Fres
AAA L. L L7070 L7

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Bild 7-2 Menii zur Wahl der Leistungseinheiten

3. Die gewiinschte Leistungseinheit mittels der UP - und DOWN P>-Taste auswéhlen.
4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

7.3 WAHL DER DREHMOMENTEINHEITEN

Die Wahl der gewiinschten Drehmomenteinheiten (N.m, N.cm, N.mm, kg.cm., g.cm., 1b.ft., 1b.in.,
oz.ft., oz.in.) wird wie nachfolgend beschrieben durchgefiihrt:

1. Auf die SHIFT-Taste driicken.

2. Auf die Torque UNITS-Taste driicken. Das folgende Menii wird angezeigt:

/4 POWER TORQUE SPEED STATUS W
m
T A A T I S 4 i VINL T =
L. AA Tt i PAA L AA (i (RTNII T
m
\\/\/ B ainlnl FOTs s rres vy

AAN (R RIRIR] L 70 L0/ L 70

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 7-3 Menii zur Wahl der Drehmomenteinheiten

3. Die gewiinschte Drehmomenteinheit mittels der UP - und DOWN P>-Taste auswihlen.
4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

7.4 DREHMOMENTREGELUNG

1. Beiausgeschalteter Bremse (BRAKE STATUS : OFF) auf die TORQUE SET-Taste driicken.
Das folgende Menii wird angezeigt:

4 POWER TOROQU SPEED STATUS
MO WY I T WY WY r
L.t AA T . i AA L AA L
OFF B laly] Mo/ Fres Fres
X R R RN L7070 L7
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P l D

Bild 7-4 Menii zur Wahl der Drehmoment-Regelparameter
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2. Sollwert mittels der UP - und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs auf
Null stellen.

@ Merke: Jetzt PID-Reglerparameter entsprechend dem Abschnitt 5.5 —
Einstellung der motorspezifischen PID-Werte eingeben.

3. Auf die BRAKE ON/OFF-Taste driicken, um die Bremse wieder einzuschalten (BRAKE
STATUS : ON).

4. Priifmotor starten.
Auf die TORQUE SET-Taste driicken und den gewiinschten Drehmomentsollwert einstellen.

6. Anhand des angezeigten Drehmomentwerts kontrollieren ob die Leistungsbremse den
Priifmotor mit dem gewiinschten Drehmoment belastet.

e

Ziel
Die Leistungsbremse soll den Priifmotor moglichst schnell auf den gewiinschten Soll-

wert belasten, dies ohne oder mit nur minimem Uberschwingen, auch wenn die Bremse
zyklisch zu- und ausgeschaltet wird (Bremsenfunktion ON/OFF).

@ Merke: Bei zu langsamem Ansprechen oder bei Uberschwingen
miissen die P-, I- und D-Anteile entsprechend Kapitel 5 — PID-
Reglereinstellungen angepasst werden.

ACHTUNG: DIE MAXIMALEN BETRIEBSDATEN DER LEISTUNGSBREMSE UND DES
SPEISEGERATS DURFEN NICHT UBERSCHRITTEN WERDEN. DIE SPULENSTROME
VON MOTOREN MIT BLOCKIERTEM ROTOR SIND SEHR GROSS UND KONNEN
zU UBERHITZUNGEN FUHREN. BEI DREHMOMENTREGELUNG DURFEN
ASYNCHRONMOTOREN NICHT UBER DEREN KIPPMOMENT BETRIEBEN
WERDEN, AUSGENOMMEN IHR ROTOR SEI BLOCKIERT. SIEHE ABSCHNITT
7.5 — DREHZAHLREGELUNG.

7.5 DREHZAHLREGELUNG

@ Merke: Die Drehzahlregelung von Priifmotoren zwischen O und 100 min™' kann
nur mit Hilfe einer Leistungsbremse mit optionalem, hochauflésenden
Drehzahlgeber durchgefiihrt werden.

1. Leistungsbremse ausschalten (OFF) und auf die SHIFT-Taste driicken.
2. Auf die MAX SPEED-Taste driicken. Das folgende Menii wird angezeigt:
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-

POWER TORQUE SPEED STATUS A\

e

VvV _|_I_ll_ll_l VvV VYV 1 [y VA g Wl

AN L AN AN [N VU D ZE
e e s e/
LT T T Uy U v 4

Bild 7-5 Maximaldrehzahlmenii

Drehzahl des Priifmotors mittels der UP € - und DOWN P> -Taste, sowie des
Parametereinstellknopfs eingeben. Diese soll der Leerlaufdrehzahl des Priifmotors
entsprechen oder leicht héher liegen.

Auf die SHIFT-Taste driicken, um die MAX SPEED-Funktion zu verlassen.
Auf die SPEED SET-Taste driicken.

Den Wert der Maximaldrehzahl mittels der UP - und DOWN P> -Taste und des
Parametereinstellknopfs eingeben.

Merke: PID-Reglerparameter entsprechend dem Abschnitt 5.5 — Einstellung
der motorspezifischen PID-Werte an dieser Stelle eingeben.

Auf die BRAKE ON/OFF-Taste driicken, um die Bremse einzuschalten (BRAKE STATUS
: ON).

Priifmotor starten.

Auf die SPEED SET-Taste driicken und den gewiinschten Drehzahlsollwert einstellen.

Ziel
Die Leistungsbremse soll den Priifmotor moglichst schnell auf den gewiinschten Soll-

wert belasten, dies ohne oder mit nur minimem Uberschwingen, auch wenn die Bremse
zyklisch zu- und ausgeschaltet wird (Bremsenfunktion ON/OFF).

Merke: Bei zu langsamem Ansprechen oder bei Uberschwingen
miissen die P-, I- und D-Anteile entsprechend Kapitel 5 - PID-
Reglereinstellungen korrigiert werden.

UNGEREGELTER BETRIEB

L.

Bei ausgeschalteter Bremse (BRAKE STATUS : OFF) solange auf die TORQUE SET-Taste
driicken, bis ein zweiter Bip ertont. Das Open-Loop-Kontrollmenii wird angezeigt (Siehe
Bild 5-2).

Mittels der UP - und DOWN P>-Taste, sowie des Parametereinstellknopfs einen Stromwert
einstellen, welcher einem gewissen Prozentwert des Ausgangs-Skalenendwerts entspricht.

Bei Bedarf konnen POWER UNITS und DISPLAYED UNITS im OPEN LOOP-
Betriebsmodus gedndert werden (siehe Abschnitt 7.2 — Wahl der Leistungseinheiten).
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4. Die Bremse mittels der BRAKE ON/OFF-Taste einschalten (BRAKE STATUS : ON)
(Merke: Bei eingeschalteter Bremse kann nur noch der Sollwert eingestellt werden).

5. Um den Open Loop-Modus zu verlassen, schalte man die Bremse aus (BRAKE STATUS
: OFF). Solange auf die TORQUE SET-Taste driicken, bis ein zweites Bip ertont.

Ziel

Die Leistungsbremse soll den Priifmotor belasten. Da gesteuert und nicht geregelt wird,
kann der DSP6001-Controller weder das Drehmoment, noch die Drehzahl stabilisieren.
Der Controller beschréinkt sich einzig darauf, der Leistungsbremse einen konstanten
Strom zu liefern. Die Motorbelastung wird in Abhédngigkeit der Bremsentemperatur oder
externer Faktoren dndern. Natiirlich haben die PID-Reglerparameter keinen Einfluss
auf den Open Loop-Betrieb.
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8. Rechnergesteuerter Betrieb

Der DSP6001-Controller kann zusammen mit einem angeschlossenen Rechner (PC) leistungsbremsen
steuern, regeln und die Messdaten direkt auf dem Rechner verarbeiten und auswerten. Erst in
Verbindung mit einem Rechner konnen alle Funktionen des DSP6001-Controllers ausgeschopft
werden.

8.1 GPIB-SCHNITTSTELLE

GPIB = General Purpose Interface Bus

Magtrol setzt bei Vernetzung ihrer Gerite mit Rechnern GPIB-Schnittstellen (IEEE-488 Standard)
aus folgenden Griinden ein:

*  GPIB-Parallelschnittstellen sind schneller als serielle Schnittstellen.

* Ein GPIB ermoglicht es, mit einem einzigen Port bis zu 15 Gerite zu verbinden. Da das
Priifen eines Motors die Synchronisierung von mindestens fiinf unabhéngigen Parametern
verlangt, benotigt man ein System, das einen einfachen und schnellen Zugriff zu mehreren
Geriten ermdglicht.

e Der GPIB besitzt eine fest definierte Datenformatierung sowie Hardware-Standards,
welche sicherstellen, dass alle Funktionen nach der Hard- und Softwareinstallation perfekt
zusammenarbeiten.

@ Merke: GPIB-Schnittstellen gehoren nicht zur Standardausriistung der
meisten Rechner. Eine Schnittstellenkarte mit entsprechendem
Treiber muss deshalb speziell installiert werden. Das gleiche
gilt fiir das IEEE-488-Kabel zwischen Rechner und DSP6001-
Controller. Magtrol empfiehlt den Einsatz von National Instruments
Corporation-Hardware und -Software.

8.1.1 INsTALLATION DES GPIB (IEEE-488)-ANSCHLUSSKABELS
ACHTUNG: VoR DEM ANSCHLIESSEN DES GPIB-ANSCHLUSSKABELS SOWOHL
DEN DSP6001-CONTROLLER ALS AUCH DEN RECHNER UNBEDINGT
AUSSCHALTEN.

1. Den einen Stecker des doppelt abgeschirmten GPIB-Anschlusskabels in die GPIB/IEEE-
488-Buchse auf der Riickseite des DSP6001 GPIB-Controllers stecken.

2. Den anderen Stecker des GPIB-Anschlusskabels in die entsprechende Buchse der GBIP-
Schnittstelle am Rechner stecken

PC

o M-TEST

©

Bild 8—1 GPIB-Installation
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8.1.2 ANDERUNG DER GPIB-PRIMARADRESSE

Jedes am GPIB angeschlossene Gerit besitzt einen eigenen Priméradressen-Code, iiber den
der Rechner Informationen vom Gerit abrufen kann. Der DSP6001-Controller wird mit der
voreingestellten Priméradresse 09 ausgeliefert.

Gewisse Rechnerschnittstellen sind in der Lage auf 1 bis 15 4-Bit-Primiradressen zuzugreifen.
Andere Schnittstellen konnen bis auf 31 5-Bit-Priméradressen zugreifen. Der DSP6001-Controller
verwendet das 4-Bit-Format. Die Konfiguration wird wie folgt durchgefiihrt:

1. Kurz auf die SHIFT-Taste driicken.
2. Auf die COM SETUP-Taste driicken. Das folgende Menii wird angezeigt:

C POWER TORQUE SPEED STATUS
CONTRRST  GPIB RDDRS  RS5-£32 BRUD
1 iy it
[ [ [Ny
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Bild 8-2 Anzeige des Com Setup-Meniis

3. Wenn notig, mehrmals auf die TORQUE UNITS-Taste driicken, bis die gewiinschte GPIB-
Adresse (zwischen 0 und 15) angezeigt wird.

4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

8.2 RS-232-SCHNITTSTELLE
Der DSP6001-Controller verfiigt ausserdem iiber eine (serielle) RS-232-Schnittstelle, die iiber einen W
DB-9-Steckverbinder mit dem Host-Rechner kommuniziert. Die Zuordnung der Steckerkontakte m
ist mit Bild 8-3 illustriert. =
5 42 3 2 1 (vy)
00000
9 8 7 6
0000
1.
2.TX
3.RX
4,
5. GND
)
9.N/C

Bild 8-3 RS-232-Schnittstelle

8.2.1 ANSCHLUSS

Der RS-232-Anschluss beinhaltet eine interne Null-Modem Verdrahtung. Die Installation erfolgt
mittels eines handelstiblichen 1:1-Kabels (gerade “pin-to-pin).
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8.2.2

8.2.3

8.3

="

DSP6001 PC

.|DCD (DATA CARRIER DETECT)
_|RX (RECEIVE DATA)

_|TX (TRANSMIT DATA)

_|DTR (DATA TERMINAL READY)
_|GND (SIGNAL GROUND)
_|DSR (DATA SET READY)

_|RTS (REQUEST TO SEND)
CTS (CLEAR TO SEND)

RI (RING INDICATOR)

TX
RX

YA\V4

GND

DIGITAL GROUND [

O |00 N[O ||| N =
KO [0 |N o [O1| AWM=

N/C

Bild 84 Gerade “Pin-to-Pin”-Kabelanschluss

UBERTRAGUNGSPARAMETER

*  No parity
e 8 Data-Bits
e 1 Stop-Bit

UBERTRAGUNGSGESCHWINDIGKEIT

Folgende Ubertragungsgeschwindigkeiten konnen gewihlt werden : 300, 600, 1200, 2400, 4800,
9600 und 19200. Der DSP6001-Controller wird wie folgt konfiguriert:

1. Kurz auf die SHIFT-Taste driicken.

2. Danach auf die COM SETUP-Taste driicken. Das mit Bild 8-2 illustrierte Menii wird
angezeigt.

3. Wenn notig, mehrmals auf die MAX SPEED-Taste driicken, bis die gewiinschte
Ubertragungsgeschwindigkeit angezeigt wird.

4. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.

g314139

KONTROLLE DER DSP6001-RECHNER-VERBINDUNG

Merke: Vor jeglichem Dateniibertragungsversuch muss sichergestellt
werden, dass der DSP6001-Controller mit dem Rechner
kommuniziert.

1. Sicherstellen, dass die GPIB-Primiradresse richtig konfiguriert ist.

2. Die Linge der Eingangsvariable auf 15 Zeichen setzen (13 fiir variable Charakter und 2 fiir
die Dateniibertragungsendezeichen CR und LF (siehe Abschnitt 8.5 — Programmierung).

3. Gebe den Datenausgabebefehl “OD” und lese 15 Zeichen ein, gemiss den Anweisungen
zur seriellen oder GPIB-Schnittstelle.

Ziel
*  Drehmoment-/Drehzahldaten sollen iibertragen werden.
e Die Fehlermeldung I/O ERROR darf nicht angezeigt werden.

Merke: Bei Problemen, siehe Kapitel 10 — Storungsbeseitigung.
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8.4

8.5

8.5.1

DATENFORMAT

Drehzahl/-Drehmomentdatenstrings haben eine feste Lénge, sind ASCII-formatiert und besitzen ein
Fliesskomma (floating point decimal). Das nachfolgende Stringformat muss verwendet werden:

SdddddTdddd.R(cr)(f)
oder
SdddddTdddd.L(cr)(1f)
Wobei ...
S = Drehzahl in min! (es werden keine fiihrenden Nullen verwendet).
d = Dezimalzahl zwischen O und 9.
T

Drehmoment (Einheit wie in DSP6001-Setup). Drehmomentwerte werden immer mit
einem Dezimalpunkt eingegeben.

L = Leistungsbremsenwelle linksldufig.
R = Leistungsbremsenwelle rechtsldufig.

= Dezimalpunkt. Die Position des Dezimalpunkts hdngt von der Wahl des Drehmoment- und
Drehzahlbereichs ab.

@ Merke: Eine “A” anstelle von R oder L (Beispiel : SdddddTdddd.A(cr)
(If)) bedeutet, dass der DSP6001-Controller einen Alarm anzeigt.
@ Merke: Die (cr)- und (If)-Zeichen werden nicht angezeigt.
BEISPIEL

Ein rechtsldufiger Motor dreht mit 1725 min™'. Die Leistungsbremse belastet ihn mit einem
Drehmoment von 22,6 mNm Der DSP6001-Controller meldet:

S 1725T22.60R

g314139

Durch eine Stringmanipulation kénnen Drehzahl, Drehmoment und Wellendrehsinn aus dem
String extrahiert werden, um die einzelnen, numerischen Werte weiter verwenden zu konnen.

PROGRAMMIERUNG

@ Merke: Detaillierte Angaben sind im Software-Handbuch zu finden.

DATENENDZEICHEN

Die folgende Information wird fiir die Installation der GPIB-Software benutzt. Alle GPIB-
Datenerfassungssysteme benotigen Datenendzeichen. Der DSP6001-Controller verwendet die
GPIB-Standarddatenendzeichen Carriage Return (CR) und Line Feed (LF).
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8.5.1.2 CR - LF-Code
BASIC HEX |DEC
CR= |CHR$(13) |0D 13
LF= |CHR$(10) |0A 10
8.5.2 ZEITSPERRE
Fiir Ubertragungsfehler wird falls erwiinscht eine Zeitsperre (Timeout) von mindestens einer Sekunde
definiert.
@ Merke: Bei zu kurzem Ubertragungsfehlertimeout oder wenn der Rechner
ein zu schnelles Schnittstellenreset durchfiihrt, kann es zu einem
Abbruch der Dateniibertragung vom Hostgeridt kommen
8.6 DSP6001-BEFEHLE

Bei der Eingabe eines Befehlscodes muss auf folgende Punkte geachtet werden:
1. Alle Befehle werden in Grossbuchstaben-ASCII-Format eingegeben.
2. Alle Befehle miissen mit CR-LF (hex 0D-0A) beendet werden.
3. Pro Zeile kann nur ein Befehl eingegeben werden.

Das #-Zeichen verweist auf einen numerischen Wert mit Fliesskomma in Anschluss an einen Befehl.
Fiihrende Nullen werden nicht benétigt.

@ Merke: Wird ein Befehl nicht erkannt, so zeigt der DSP6001-Controller die
I/0 ERROR-Fehlermeldung an. Gleichzeitig ertont ein Bip-Signal.

8.6.1 ALARMBFEHLE
Befehlscode Funktion Bemerkungen
. . Werte flr #:
ALA# ng:'lef:;;c:;r desaktiviert den 0 _ desaktiviert
’ 1 = aktiviert
L . Werte flr #:
ALE# Q)lgfcla\;lr:aertnoAdlgl;rﬂesaktN|ert den 0 _ desaktiviert
’ 1 = aktiviert
. . Werte flr #:
ALL# Aktiviert oder desaktiviert alle 0 desaktiviert

Alarme.

1 aktiviert

Es wird die Maximalleistung in kW angegeben.
Bereich: 0 bis 99'999. Der Wert gilt fur den
angezeigten Kanal.

Es wird die Maximaldrehzahl in Umin-1
angegeben. Bereich: 0 bis 99'999Der Wert gilt
fir den angezeigten Kanal.

Es wird das Maximaldrehmoment in der
Eingabeeinheit angegeben.Bereich: 0 bis
10'000. Der Wert gilt fir den angezeigten Kanal.
Werte far #:

0
1

Definiert den
ALP# Maximalleistungsalarm.

Definiert den
ALSH# Maximaldrehzahlalarm.

Definiert den
ALT# Maximaldrehmomentalarm.

ALW# Aktiviert oder desaktiviert den

Kuhlwasseralarm. desaktiviert

aktiviert

73

g314139




Kapitel 8 - Rechnergesteuerter Betrieb Magtrol DSP6001-Leistungsboremsen-Conftroller

8.6.2 UBERTRAGUNGSBEFEHLE

Befehlscode Funktion Bemerkungen
Zeigt die Magtrol-ldentifikation und

*IDN?
IDN? Software-Version (Revision) an.
Lo "Output Auxiliary"-Aufforderung den Wert an
Verlangt die Rucksendung des
OA Hilfseingangs-Datenstrings an den den AUXINPUT x AUX SCALING Faktor

zurtickzugeben, mit dem Format:
Axxxxxxcrlf

"Output Data"-Aufforderung Datenstrings mit
diesem Format zurtickzugeben:
Sxxxxx TxxxxxRcrlf
oder
SxxxxxTxxxxxLcrlf
oder
SxxxxxTxxxxxAcrlf
R oder L gibt den Wellendrehsinn an, mit
Blick auf Leistungsbremsenwelle.
R = rechts; rechtslaufig (CW=clockwise)
L = links; linksl&ufig (CCW=counterclockwise)
A = Alarmbedingung
Die Drehzahl wird dem angezeigten Wert
entsprechen und die Drehmomenteinheiten
werden mit den angezeigten Einheiten
identisch sein.

"Output Rotation"-Aufforderung den Wert dem

Rechner.

Verlangt vom Controller die
Rucksendung des Strings mit den
oD Angaben Uber Drehmoment,
Drehzahl, Drehsinn und Alarm an
den Rechner.

Verlangt vom Controller den Drehsinneingang mit dem folgenden Format
OR Drehsinnbit des TM2XX zurlickzugeben:
anzuzeigen. Ocrlf = rechtslaufig

1crlf = linkslaufig
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8.6.3

BerFeHLE FUR MoTOREN-RAMPENTESTS

Befehlscode

Funktion

Bemerkungen

Setzt den dynamischen

Bei dynamischem Skalieren wird der Wert

DILXX.XX : o XX XX mit dem Wert | multipliziert, um den
Skalierungskoeffizienten fest. entgiiltigen Wert | zu erhalten.
. Bei dynamischem Skalieren wird der Wert
DPLXX.XX gﬁ;zhtefﬁrr]‘ e XX.XX mit dem Wert P multipliziert, um den
9 ' entgultigen Wert P zu erhalten.
DS# Aktiviert oder desaktiviert das Werte fuor # smd=: desaktivieren
dynamische Skalieren. 1 _ aktivieren
Vor Benutzung dieses Befehls muss ein
Drehzahlbereich (F#) und eine Stop-Drehzahl
(St#) festgesetzt werden.Dieser Befehl bewirkt
Setzt die (negative) Steigung der |ein Herunterfahren der Wellendrehzahl mit
PD# abfallenden Drehzahlrampe auf #Umin' pro Sekunde. Ohne Eingabe von S#
#U/min pro Sekunde fest. belastet die Leistungsbremse den Motor bis
zum Stillstand. Der Motor verharrt im
Stillstand bis ein neuer Befehl herausgegeben
wird.
* Reset der Rampenfunktion. Dieser Befehl flihrt ein Reset der
PR * Setzt die Drehzahl auf den Rampenfunktion aus, unterbricht die
Maximalwert fest. Rampenfunktion und I&sst den Motor im
* Schaltet die Bremsen aus. Leerlauf drehen.
Vor Benutzung dieses Befehls muss ein
Setzt die (positive) Steigung der  |Drehzahlbereich (F#) und eine Start-Drehzahl
PU# steigenden Drehzahlrampe auf (St#) festgesetzt werden. Dieser Befehl
#U/min pro Sekunde fest. bewirkt ein Hochfahren der Wellendrehzahl
mit #Umin' pro Sekunde.
Wenn dieser Befehl zusammen mit dem PD-
Befehl (Program Down) verwendet wird, fahrt
Setzt Start- (PU) oder der Controller den Motor auf diese Drehzahl
S# Endgeschwindigkeit (PD) bei der |herunter. Wird dieser Befehl mit dem PU-

entsprechenden Rampe auf
#U/min fest.

Befehl (Program Up) verwendet, fahrt der
Controller den Motor zuerst auf diese
Drehzahl und entlastet dann den Motor bis
zur Leerlaufdrehzahl.
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8.6.4

SETUPBEFEHLE

Skalierungsfaktor fest.

Befehlscode Funktion Bemerkungen
Werte fiir # sind :
0 = OFF
AF1# Konfiguriert den Analodfilter fur 1 = 10 Hz
TSCH1. 2 = 25 Hz
3 = 50 Hz
4 = 3 Hz
Werte fir # sind :
0 = OFF
AFD# Konfiguriert den Analodfilter fur 1 = 10 Hz
TSC2. 2 = 25 Hz
3 = 50 Hz
4 = 3 Hz
Werte fir # sind :
BT# Definiert den Bremsentyp fur 0 = HD
TSC1. 1 = WB
2 = PB
Werte fir # sind :
Definiert den an TCS1 0 - HD
DIN1# R 1 = WB
angeschlossenen Geratetyp. > _ PB
3 = BRAKE
Werte fir # sind :
DINo# | Definiert den an TCS2 ? - CVUBX
angeschlossenen Geratetyp. 5 ; PB
3 = TM2XX
Aktiviert oder desaktiviert die Werte flr # sind : -
. 0 = destaktiviert
M# Bedienungselemente auf der -
Controllerfrontplatte 1 > aktiviert
) MERKE: Die BRAKE ON/OFF-Taste bleibt aktiv.
NS# Setzt die WB-Nenndrehzahl Bereich: 0 bis 99'999. Giltig fur den aktuellen
fest. Kanal.
Fiihrt folgende Resets aus: VWelrrvc\ilez#c?;tAnnulleren eingegebener Befehle
R : gqrzlr:rt::éleorFB'?tneb ON. MERKE: Der Controller Gbernimmt die beim
' Einschalten gultigen Werkseinstellungen.
. . . Werte flr # sind :
Aktiviert oder desaktiviert die -
SFC# : 0 = desaktiviert
Cross Loop-Funktion. 1 _ aktiviert
. . . Werte fir # sind :
Aktiviert oder desaktiviert die .
SFT# - 0 = desaktiviert
Tandem-Funktion. 1 _ aktiviert
TSC1 Definiert TSC1 als Regelkanal Der TSC1- oder TSC2-Befehl soll als erster
" |nerausgegeben werden. Alle nachfolgenden
Befehl d fd ahlten Kanal
TSC2 Definiert TSC2 als Regelkanal. ar?g%w%r\:\gzrt.en aut den gewantien Rana
Setzt den TSC1- . . ,
TSF1# Skalierungsfaktor fest. Bereich: 0 bis 99'999
ToFoy  [Setztden TSC2- Bereich: 0 bis 99'999
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Befehlscode

Funktion

Bemerkungen

UA#

Setzt den Skalierungsfak-
tor des Hilfseingangs auf
den Wert # fest.

Dieser Befehl setzt den Skalierungsfaktor des Hilf-
seingangs auf den Wert #Einheiten/V fest. Bereich
: 0.0 bis 10’000.0. Der eingegebene Wert # wird
bei Stromausfalle oder Ausschalten des Controllers
nicht gespeichert.

UE#

Setzt die Geberauflésung
auf den Wert # fest.

Dieser Befehl bestimmt die Drehzahlgeberauflo-
sung. Werte fur # sind :

60-bit

600-bit

6000-bit

20-bit

30-bit

1-bit

2-bit

6-bit

Der eingegebene Wert # wird bei Stromausfall oder
Ausschalten des Controllers nicht gespeichert.

NOoO O WN-O

Ul#

Setzt die Drehmomentein-
heiten auf den Wert # fest.

MERKE: Die Berechnung der Leistung in HP oder
W verlangt ein korrektes Festsetzen der Drehmo-
menteinheiten der Leistungsbremsen. Werte fur #
sind :

oz.in.

oz.ft.

[b.in.

Ib.ft.

g.cm.

kg.cm.

Nmm.

N.cm.

N.m.

Bei Bereichstiberschreitung geht der Controller auf
die Werkseinstellung zurtick (Wert O fur oz.in). Der
eingegebene Wert # wird beim Ausschalten des
Controllers nicht gespeichert.

O~NOOOTA WN-O0
mw - muw nmuwnn

UR#

Setzt die Drehmomentein-
heiten fiur die Ausgabe auf
den Wert # fest.

Dieser Befehl definiert den Umrechnungsfaktor fir
die Ausgabe des Drehmoments in der entsprechen-
den Einheit. Werte fiir # sind :

oz.in.

oz.ft.

[b.in.

Ib.ft.

g.cm.

kg.cm.

N.mm.

N.cm.

N.m.

Bei Bereichsiiberschreitung geht der Controller auf
die Werkseinstellung zurtick (Wert O fir oz.in). Der
eingegebene Wert # wird bei Stromausfall oder

O~NOOOThAWN-O0

Ausschalten des Controllers nicht gespeichert.
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8.6.5

8.6.6

DREHZAHLBEFEHLE

Befehlscode Funktion Bemerkungen
Diese Funktion definiert einen
Fi Stellt die maximale Drehzahl auf # |Drehzahlbereich. Der Bereich muss vor dem
Umin ein. Abruf des Drehzahl- oder Rampenmodus
angegeben werden.
Stellt die maximale Drehzahl einer
G# erregten PB-Bremse auf # Umin' |Bereich: 0 bis 10'000.
ein.
¢ Ersetzt den Drehzahlsollwert
durch die Maximaldrehzahl. Dieser Befehl setzt jegliche eingegebene Soll-
N e Schaltet den Drehzahimodus ab |Drehzahl der Maximaldrehzahl des gewéahlten
OFF. Drehzahlbereichs gleich.
¢ Schaltet die Bremse ab (OFF).
Mit diesem Befehl wird die Motordrehzahl auf
# Umin eingestellt. Mittels eines der Befehle
F# kann das dynamische Ansprechverhalten
e Stellt den Drehzahlsollwert auf # |des Motors optimiert werden. Der Controller
N# Umin™ ein. und die Leistungsbremse bilden ein Closed
¢ Schaltet die Bremse ein (ON). Loop-System. Durch entsprechende Wahl der
PID-Regelparameter kann das
Ansprechverhalten des Systems optimiert
werden.
ND# Setzt den Differentialanteil des Der Differentialanteil # kann einen Wert
Drehzalregelkreises auf # fest. zwischen 0 und 99 annehmen.
Zusatzlicher Skalierungsfaktor des |# kann die Werte A, B, C, D, E, F, G, H oder |
NDS# Differentialanteils in der PID- annehmen (siehe Anhang F: Tabelle der
Gleichung. zusétzlichen Skalierungsfaktoren).
NI# Setzt den Integralanteil des Der Integralanteil # kann einen Wert
Drehzalregelkreises auf # fest. zwischen 0 und 99 annehmen.
Zusétzlicher Skalierungsfaktor des |# kann die Werte A, B, C, D, E, F, G, H oder |
NIS# Integralanteils in der PID- annehmen (siehe Anhang F: Tabelle der
Gleichung. zusdtzlichen Skalierungsfaktoren).
NP# Setzt den Proportionalanteill des |Der Proportionalanteil # kann einen Wert
Drehzalregelkreises auf # fest. zwischen 0 und 99 annehmen.
Zusétzlicher Skalierungsfaktor des |# kann die Werte A, B, C, D, E, F, G, H oder |
NPS# Proportionalanteils in der PID- annehmen (siehe Anhang F: Tabelle der
Gleichung. zusétzlichen Skalierungsfaktoren).
DREHMOMENTBEFEHL

Befehlscode

Funktion

Bemerkungen

¢ Reset des Drehmoments auf 0.0.
¢ Schaltet den Drehmomentmodus

Dieser Befehl ersetzt jeden friiher

Q aus (OFF) eingegebenen Drehmomentregelbefehl. Der
« Schaltet die Bremse aus (OFF). Motor geht in den Leerlaufbetrieb Gber.
» Stellt den Drehmomentsollwert  |Dieser Regelbefehl besitzt seine eigenen
Q# auf # ein. PID-Parameter. Die Einheiten entsprechend
* Schaltet die Bremse ein (ON).  |den vom Controller angezeigten Einheiten.
Setzt den Differentialanteil des . . . .
QD# Drehmomentregelkreises auf # Der Differentialanteil # kann einen Wert

fest.

zwischen 0 und 99 annehmen.
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8.6.7

Befehlscode

Funktion

Bemerkungen

Zusatzlicher Skalierungsfaktor des

# kann die Werte A, B, C, D, E, F, G, H oder |

QDS# Differentialanteils in der PID- annehmen. (Siehe Anhang F: Tabelle der
Gleichung. zusdétzlichen Skalierungsfaktorren)
Setzt den Integralanteil des . . .
; Der Integralanteil # kann einen Wert zwischen
Ql# fDersethmomentregelkrelses auf # 0 und 99 annehmen.
Zusétzlicher Skalierungsfaktor des |# kann die Werte A, B, C, D, E, F, G, H oder |
QIS# Integralanteils in der PID- annehmen. (Siehe Anhang F: Tabelle der
Gleichung. zusétzlichen Skalierungsfaktorren)
Setzt den Proportionalanteil des . . .
i Der Proportionalanteil # kann einen Wert
QP# E()arsethmomentregelkrelses auf # zwischen 0 und 99 annehmen.
Zuséatzlicher Skalierungsfaktor des |# kann die Werte A, B, C, D, E, F, G, H oder |
QPS# Proportionalanteils in der PID- annehmen. (Siehe Anhang F: Tabelle der

Gleichung.

zusétzlichen Skalierungsfaktorren)

Diverse BEFEHLE

Befehlscode

Funktion

Bemerkungen

Aktiviert/desaktiviert die
Quadratur-Eingangsschaltung.
Der Benutzer steuert den In-
/Dekrementzahler mittels des
OH1-Befehls. Der angezeigte

Werte flUr # sind:

DIR# 0 = fir ein einfaches Frequenzsignal
Drehzahlwert der GPIB/RS-232- _ M ;
Schnittstelle tbertragen und im 1 = flreinen Quadratureingang
PID-Regelkreis verwendet.
MERKE: Obiges gilt nur ab
DSP6001-Programmversion 7.5.
Die Speisung stellt einen festen Stromwert
1# Sitr?“t den Ausgangsstrom auf # zur Verfagung. Der eingegebene Wert # liegt
) zwischen 0 und 99.99%. (99.99% =1 A).
Zahlt dem DAC-Ausgang einen
Offsetwert hinzu (nur bei Kanal 1).
Wird zum Festhalten der . . . . .
IOXX.XX  |Motordrehzahl vor der Prifung g\éegtge fur # liegen im Bereich zwischen 0 und
verwendet. o
MERKE: Obiges gilt nur ab
DSP6001-Programmversion 76.
Zwei 24-Bit-Hexwerte werden zurtickgegeben.
OH1 Gibt Werte des Quadraturzahlers |Der erste entspricht dem In-
zuruck. /Dekrementalwert. Der zweite Wert wird nicht
verwendet.
Speichert die Konfiguration des
SAVE Gerats in den permanenten ---
Speicher.
Dieser Befehl fordert den Der Stromwert in % wird mit den Format
X Controller auf, den Stromausgang |"I##.##" angegeben. Der Wert liegt zwischen
in % zurlickzugeben. 0 (Leerlauf) und 99.99 (Volllast).
Merke: Fiir weitere Auskiinfte, siche Anhang D — Flussdiagramme zur

Fernkonfiguration.
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9. Kalibrierung

9.1

9.2

9.3

9.3.1

MENUGESTEUERTE KALIBRIERUNG

Der DSP6001-Controller erlaubt es, mentigesteuerte Kalibrierungen durchzufiihren. Dadurch
erspart man sich jeden mechanischen Eingriff in das System. Die ganze Kalibrierung erfolgt mittels
Tastaturbefehle.

WANN WIRD KALIBRIERT

Eine Kalibrierung des DSP6001-Controllers erfolgt:

*  Nach jeder Reparatur.

*  Mindestens einmal pro Jahr oder hiufiger, wenn dauernd eine hohe Prézision sichergestellt
werden muss.

KALIBRIERUNGSPROZEDUR

Die Kalibrierung erfolgt im Prinzip in vier Schritten in der folgenden Reihenfolge:
1. Basiskalibrierung
2. TSCI1-Offset und -Verstiarkung (Offset, Gain)
3. TSC2-Offset und -Verstiarkung (Offset, Gain)
4. DAC-Ausgangsoffset und - Verstirkung (Offset, Gain)

Fiir die DSP6001-Kalibrierung werden benotigt:
* Eine externe Referenzspannung von 0 bis 5 VDC
* Ein Digitalmultimeter (DMM)

Die Genauigkeit beider Geréte im Gleichspannungsbereich soll mindestens 0,05% betragen.

BASISKALIBRIERUNG
1. Stabilisierung des DSP6001-Controllers bei
* einer Umgebungstemperatur zwischen 18 °C und 25 °C und
» einer relativen Feuchtigkeit unter 80%.
2. DSP6001 einschalten.
DSP6001 wihrend mindestens 30 Minuten auf Betriebstemperatur erwirmen lassen.

bt

4. Kalibrierungsmodus aktivieren:
*  DSP6001 ausschalten (Power OFF).
* Gleichzeitig die UP 4« - und DOWN P> -Taste gedriickt halten.
e DSP6001 einschalten (Power ON).

* Solange die UP « - und DOWN P> -Taste gedriickt halten, bis der Controller das Datum
der Programmversion (Revision date) anzeigt, dann Tasten loslassen.

Auf der Anzeige iiber ZERO und GAIN erscheinen die gespeicherten Offset- und Verstirkungswerte
(siehe Bild 9-1 Kalibrierungsanzeige der Analogeingdnge).
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4 POWER TORQUE SPEED STATUS
0. OOoo L. 0000 CRLIBRATE
ZERG GRIN 2000 oo
ET POINT P 1 D

Bild 9—1 Kalibrierungsanzeige der Analogeingdnge

Achtmal auf die SHIFT-Taste driicken, um den CALIBRATE-
Betriebsmodus ohne Anderungen zu verlassen.

Merke:

="

TSC1-OFFSET UND -VERSTARKUNG
1. Masse der externen Referenzspannungsquelle an den Kontakt 13 des TSC1-Steckverbinders
anschliessen.
2. Referenzspannung an den Kontakt 14 des TSC1-Steckverbinders anschliessen

7 6 5 4 3 2 1

9.3.2

14 13 12 11 10 9 8
1. LUFT./KUPPL. 8. +5,0 VDC COM
2. TACH.B 9.D.P.A
3.+24 VDC 10. TACH. A
4. +24 VDC COM 11. INDEX
5.-24 VDC COM 12.D.P.B
6.-24 VDC 13. DREHMOMENT GEM.
7.+5,0 VDC 14. DREHMOMENTSIGNAL

Bild 9-2 TSCI-Steckverbinder

bt

+0,000 VDC-Spannung anlegen.
4. Auf die ZERO-Taste driicken.

5. Den angezeigten ZERO-Wert mittels des Parametereinstellknopfs in Ubereinstimmung mit
der Referenzspannung bringen (Tolerierte Abweichung: 00,10 mV).

Mittels der UP € - und DOWN P -Taste lisst sich die
Einstellempfindlichkeit des Parametereinstellknopfs erhohen,
respektive reduzieren.

Merke:

DNNLYVM

6. 5,0 VDC-Spannung anlegen.

7. Auf die GAIN-Taste driicken.

8. Den angezeigten ZERO-Wert mittels des Parametereinstellknopfs in Ubereinstimmung mit
der Referenzspannung bringen (Tolerierte Abweichung: 00,10 mV).

9. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Abschnitt 9.3.3 — TSC2-Offset und -Verstdrkung zu
gelangen.
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9.3.3 TSC2-OFFSET UND -VERSTARKUNG
1. Masse der externen Referenzspannungsquelle an den Kontakt 13 des TSC2-Steckverbinders
anschliessen.

2. Referenzspannung an den Kontakt 14 des TSC1-Steckverbinders anschliessen.

7 6 5 4 3 2 1

14 13 12 11 10 9 8

1. NICHT ANGESCHL. 8. +5,0 VDC COM
2. NICHT ANGESCHL. 9. ROT_SENS

3.+24 VDC 10. TACH. C

4.+24 VDC COM 11. NICHT ANGESCHL.
5.-24 VDC COM 12. BITE

6.-24 VDC 13. DREHMOMENT COM
7.+5,0 VDC 14. DREHMOMENTSIGNAL

Bild 9-3 TSC2-Steckverbinder

3. 40,000 VDC-Spannung anlegen.
4. Auf die ZERO-Taste driicken.

5. Den angezeigten ZERO-Wert mittels des Parametereinstellknopfs in Ubereinstimmung mit
der Referenzspannung bringen (Tolerierte Abweichung: 00,10 mV).

@ Merke: Mittels der UP « - und DOWN P> -Taste lidsst sich die
Einstellempfindlichkeit des Parametereinstellknopfs erhohen,
respektive reduzieren.

6. 5.0 VDC-Spannung anlegen.
7. Auf die GAIN-Taste driicken.

8. Den angezeigten ZERO-Wert mittels des Parametereinstellknopfs in Ubereinstimmung mit
der Referenzspannung bringen (Tolerierte Abweichung: 00,10 mV).

9.3.4 DAC-AUSGANGSOFFSET UND -VERSTARKUNG
1. Ausgehend von der TSC2-Kalibrierungsanzeige auf die SHIFT-Taste driicken, um zum
DAC-Kalibrierungsmenii zu gelangen. Das folgende Menii wird angezeigt:

/4 POWER TORQUE SPEED STATUS =
TSCX 0,000 VOLTS 3

c

— 2

0nono 2

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Bild 9-4 Menii zur DAC-Ausgangskalibrierung

2. Digitalmultimeter an die Kontakte 14 (-) und 7 (+) des SUPPLY 1-Steckverbinders
anschliessen.
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8 7 6 5 4 3 2 1
006060000
15 14 13 12 11 10 9
0006000

1. ABSCHIRMUNG (ERDUNG)

2. ELEKTRISCHER ALARM KANAL 1
3. NICHT ANGESCHLOSSEN

4. STEUERUNG DES-SPEISUNG KANAL 1
5. SPEISUNG +24 VDC

6.+5,0 VDC COM

7. STROMSOLLWERT (SIGNAL)

8. W FLOW_1

9. ABSCHIRMUNG (ERDUNG)

10. TEMPERATURALARM KANAL 1
11. STAND-BY KANAL 1

12. SPEISUNG +24 VDC

13. +5,0 VDC GEM.

14. STROMSOLLWERT (ANALOG 0V)
15. NICHT ANGESCHLOSSEN

Bild 9-5 Steckverbinder Speisung 1

3. Mit dem Parametereinstellknopf den vom Digitalmultimeter angezeigten Spannungswert
auf 0,000 V bringen (Tolerierte Abweichung: 00,20 mV).

4. Einmal auf die SHIFT-Taste driicken.

5. Digitalmultimeter an die Kontakte 14 (-) und 7 (+) des SUPPLY 2-Steckverbinders
anschliessen.

1. ABSCHIRMUNG (ERDUNG)

2. ELEKTRISCHER ALARM KANAL 2
3. KUPPLUNG

4. STEUERUNG DES-SPEISUNG KANAL 2
5. SPEISUNG +24 VDC

6.+5.0 VDC COM

7. STROMSOLLWERT (SIGNAL)

8. WFLOW_2

9. ABSCHIRMUNG (ERDUNG)

10. TEMPERATURALARM KANAL 2
11. STAND-BY KANAL 2

12. SPEISUNG +24 VDC

13. +5.0 VDC COM

14. STROMSOLLWERT (ANALOG 0V)
15. NICHT ANGESCHLOSSEN

Bild 9-6 Steckverbinder Speisung 2

6. Mit dem Parametereinstellknopf den vom Digitalmultimeter angezeigten Spannungswert
auf 0,000 V bringen (Tolerierte Abweichung: 00,20 mV).

7. Einmal auf die SHIFT-Taste driicken. Das folgende Menii wirdangezeigt:

DNNLYVM

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
RCC TORQUE O.OO0D0 VOLTS
ittt
R

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Bild 9-7 Menii zur Kalibrierung des Hilfsdrehmomentausgangs (Accessory Torque DAC)
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8. Digitalmultimeter an die Kontakte 3 (-) und 1 (+) des ACCESSORY TORQUE-SPEED
OUTPUT-Steckverbinders anschliessen.
1. ANALOGER DREHMOMENTAUSGANG
2. ANALOGER DREHZAHLAUSGANG
3. ANALOGE ERDE
4. ALARMRELAIS (SCHLIESSER)
5. ALARMRELAIS (OFFNER)
6. ALARMRELAIS (GEMEINSAMER KONTAKT)
7. EXTERNER ALARMEINGANG
8. GEMEINSAMER +5.0 VDC-ANSCHLUSS
Bild 9-8 Hilfsausgang Drehmoment-Drehzahl
9. Mit dem Parametereinstellknopf den vom Digitalmultimeter angezeigten Spannungswert
auf 0,000 V bringen (Tolerierte Abweichung: 00,20 mV).
10. Einmal auf die SHIFT-Taste driicken.
11. Mit dem Parametereinstellknopf den vom Digitalmultimeter angezeigten Spannungswert
moglichst genau auf 9,000 V einstellen.
12. Einmal auf die SHIFT-Taste driicken. Das folgende Menii wir angezeigt:
4 POWER TORQUE SPEED STATUS
RCC SPEED O ODD VOLTS
alalalalel
PR
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D
Bild 9-9 Menii zur Kalibrierung des Hilfsdrehzahlausgangs (Accessory Speed DAC)
13. Digitalmultimeter an die Kontakte 3 (-) und 2 (+) des ACCESSORY TORQUE-SPEED
OUTPUT-Steckverbinders anschliessen.
14. Mit dem Parametereinstellknopf den vom Digitalmultimeter angezeigten Spannungswert
auf 0,000 V bringen (Tolerierte Abweichung: 00,20 mV).
15. Einmal auf die SHIFT-Taste driicken.
16. Mit dem Parametereinstellknopf den vom Digitalmultimeter angezeigten Spannungswert
moglichst genau auf 9,000 V einstellen.
17. Auf die SHIFT-Taste driicken, um zum Hauptmenii zuriickzukehren.
9.3.5 DREHZAHLKONTROLLE (SPEED CHECK)
1. TTL-Rechteckimpulsgenerator an die Kontakte 10 (TACH. A) und 8 (+5,0 VDC COM) des
14-pin TSC1-Steckverbinders anschliessen (siehe Bild 9-2 TSCI-Steckverbinder).
2. Dann kontrolliere man das Ubereinstimmen des Drehzahlanzeigewerts mit der
Generatorfrequenz.
3. Bei einer allfilligen Diskrepanz zwischen beiden Werten, bitte den Magtrol-Kundendienst

anrufen.

Merke: Am DSP6001 kann keine Drehzahlkalibrierung durchgefiihrt
werden.
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9.3.6 DeziMALPUNKTKONTROLLE (DEcIMAL PoINT CHECK)

1.

o NNk W

0,5 VDC-Spannungsquelle an die Kontakte 14 (TORQUE SIGNAL) und 13 (TORQUE
COMMON) des 14-pin TSC1-Steckverbinders anschliessen (siehe Bild 9-2 TSCI-
Steckverbinder).

Der Drehmomentanzeigewert sollte 500,0 betragen.

Kontakt 9 (D.P.A) mit Kontakt 8 (+5,0 VDC COM) verbinden.
Der Drehmomentanzeigewert sollte 50,0 betragen.

Verbindung zwischen den Kontakten 9 und 8 riickgéngig machen.
Kontakt 12 (D.P. B) mit Kontakt 8 (+5,0 VDC COM) verbinden.
Der Drehmomentanzeigewert sollte 5,000 betragen.

Bei einer allfilligen Falschanzeige des Drehmomentwerts, bitte den Magtrol-Kundendienst
anrufen.

Merke: Am DSP6001 kann keine Einstellung der Dezimalpunktposition
durchgefiihrt werden.

DONNLYVM
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10. Storungsbeseitigung

Problem

Ursache

Lésung

I/O ERROR wird angezeigt.

Inkompatibilitat des
eingegebenen Befehls mit den
konfigurierten
Gerateanweisungen.

Korrekte Befehle und Formate
eingeben.

Der Controller reagiert nicht
auf einen Drehzahl-Befehl.

Der Befehl wurde Ubertragen,
der Controller belastet aber
den Motor nicht.

PID-Werte einstellen.

Die angezeigte mechanische
Leistung ist viel héher oder
tiefer als erwartet.

Drehmomenteinheitend
wurden nicht korrekt
eingestellt.

Drehmomenteinheiten
entsprechend der Angaben
des Leistungsbremsen-
Typenschilds eingeben.

Keine GPIB-Ubertragung.

Setup- und/oder
Hardwarefehler.

Kontrolle:

e GPIB-Controlleradresse.
e GPIB-Anschlusskabel
zwischen Controller und
Schnittstellenkarte im
Rechner.

Keine RS-232-Ubertragung.

Setup- und/oder
Hardwarefehler.

Kontrolle:

* Ubertragungsrate des
Controllers.

* Kontaktzuordnung der
Stecker des seriellen Kabels.
e Kabelanschluss zwischen
Controller und dem seriellen
Schnittstellenport des
Rechners.

Die Welle der
Leistungsbremse lauft bei
ausgeschaltener Bremse
(BRAKE OFF) nicht
leichtgéngig.

Einzelne Pole wurden auf dem
stillstehenden Rotor mit
erregter Bremse magnetisiert.

Motor starten und drehen
lassen. Bremse einschalten
(BRAKE ON). Falls méglich,
den Erregerstrom
aufmindestens 25% des
Maximaldrehmoments der
eingesetzten Leistungsbremse
einstellen. Ausgangsstrom auf
0 reduzieren.

Die Leistungsbremse belastet
den Motor zu schnell und
blockert ihn damit.

Eingangseinheiten wurden
nicht korrekt eingestellt.

Drehmomenteinheiten
entsprechend der Angaben
des Leistungsbremsen-
Typenschilds eingeben.

Drehzahlanzeige nicht korrekt.

Drehzahlgeber nicht richtig
eingestellt.

Drehzahl-Bits des Gebers
entsprechend der Angaben
des Leistungsbremsen-
Typenschilds einstellen.

Zusitzliche Hilfe kann beim Magtrol Kundendienst in der Schweiz (+41 26 407 30 35 ) oder in den

Vereinigten Staaten (+1 716-668-5555) angefordert werden.
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Anhang A: LabVIEW-Programmierbeispiele

Magtrol bietet eine vielseitig einsetzbare, programmierbare Motorenpriifsoftware an, welche sozusagen alle
Kundenbediirfnisse decken kann. Anfragen bitte an den Magtrollvertreter richten.

A1 EINFACHE ANZEIGE

While Loop T Loop

Sequence Sequence

JOO0000000 0o p000000000 00000000 0W [0 pd00000000

Fru:-m E:-:pu:unenhal.-"Frau:t.-"E rig

Qutput data @.

GPIE Wiite

E.,.

Sting Subset

b direction
) fisid

o o o o o o o o o o o oo o oo o o o o O0O00o000o00o0o00oo0o0aoo0oooonn

stop Mot gtop Mot

[ (== [ ==
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Anhang A: LabVIEW-Programmierbeispiele Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

A.2 DREHMOMENTREGELUNG

Sequence

Set torque to 106 units JO10.6

jooooooooooooQ[o. pfiooooooooooo

I-E'G PIB Y rite:

P=e =]
|
E=]0}

10000000000 000000000000000000010

Sequence

Tooooooooooog
‘Wwhile Loop

Sequence

110..2]

Oo00o0o0o00o0o0o00n

1000000000

110..

From Exponential/Fract/Eng
fEen.nn g

Fram Exponential/Fract/Eng
L

String Subzet
@ direction

1 ooooooooaon

speed

torque

Sequence

OoOO000000000y [0 pfid0000o0ooon

while Loop

Sequence
Toooo

@G PIB Wwiite
Output data Q

[Z210)

ERsNsNsNsNsNsNsNsNsNsNsNsNsNsNsNsNsNs s NsNals
stop Mot

E3-{3

1000 0000000000000 000000000000010

Sequence

=N =N=N=N=N=N=N=N=N=N=N=N 7 Py ] 3 =N=N=N=NeN=N=N=N-N=NeN =N

Feset torque bo 0 units

1000000000000 0000000000000000010
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

Anhang A: LabVIEW-Programmierbeispiele

A3

Sequence

DREHZAHLREGELUNG

Sequence

TOOO OO OO0 OO 00Ty [0. 2] pl 000 oooooon

IEIGF'IB ke

Set speed range F=N=]
o 1B00 RPM  AC1900 ] e

Sequence

TOooooooooooo
whhile Loop

Sequence
TOOoOOOO0 09§01

2[0..2]

ooooooooo

@GF‘IB A rite

Output data @
1

3

OO00000000000000000000070

stop Mot

==-£-{Gl

[

ooooooooogooo:

imoooooooooooonoooooooooooooooo!

1000000000000 1[0__2]

E GPIE rite

Frogram 1655 AP M 1655

Ooooooooooon

Sequence

While Loop

Sequence

fO00O0000000000kp[opf0O00OOOOO0OOD

'DDDDDDDDDE1[|:|1ltE|E|E|E|E|E|E|E|E|

From Exponential/Fract/Eng
ERind | cpeed
o8|
From Exponential/Fract/Eng

Erand | porque

| L]

String Subzet
o g direction
cin p{Gec]|

Oo0000000000000000000000

GF'IB Read

zstop Mat

[

G-

1000000000000 00000000000000000.0
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Anhang B: Tragheitskompensation

3. Wahl eines Betriebspunkts auf der Leistungskurve, welcher ungefihr bei 78% der
Leerlaufdrehzahl liegt. Dieser wird als dynamischer Drehzahl-Drehmoment-Wert bezeichnet.
4. Sofort dem DSP6001 eine Drehzahl eingeben, welche dem dynamischen Drehzahlwert
entspricht (Nddddd). Nach Stabilisierung der Drehzahl entspricht das resultierende
Drehmoment dem statischen Drehmomentwert .
CF = Dynamisches Drehmoment - Statisches Drehmoment

Rampen-Drehmomentmesswerte konnen nun durch Subtraktion von CF entsprechend korrigiert
werden.
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller Anhang B: Tragheitskompensation

B.1

B.2

AUSWIRKUNG DER TRAGHEIT BEI MOTORPRUFUNGEN

Mit dem DSP6001-Controller und einer Leistungsbremse konnen Motoren kontinuierlich vom Leerlauf
bis zum festgebremsten Rotor ausmessen zu konnen. Dadurch, dass die Messwerterfassung schnell
erfolgt, bleiben I’R-Motorverluste minimal. Die Belastung simuliert realistisch Betriebszustinde,
wie sie bei den Kunden angetroffen werden kdnnen.

Wird ein Motor beschleunigt oder verzodgert, setzt sich das gemessene Drehmoment aus der
Summe des wirklichen Motordrehmoments und des Trigheitsmoments zusammen, welches von der
gespeicherten, kinetischen Energie des Systems herriihrt. Zum Beispiel bei einem Rampentest und
ohne Kompensation beeinflusst das Triagheitsmoment die Motorenmessdaten.

Dieser Messfehlertyp kann zu fragwiirdigen Priifresultaten fiihren. Wird der Motor zum Beispiel
schnell verzogert, konnen wegen der Systemtridgheit scheinbare Wirkungsgrade von mehr als 1,0
ermittelt werden. Dieser Messfehler entsteht dadurch, dass Ausgangs- durch Eingangsleistung ohne
Berticksichtigung der im System gespeicherten Energie dividiert werden.

Der “Tréagheitseffekt” macht sich nur bei Drehzahldinderungen bemerkbar. Weiter ist das
Tragheitsmoment proportional zur Beschleunigung. Der Trigheitswert kann somit in der gewéhlten
Drehmomenteinheit pro Drehzahldifferenz in einer gegebenen Zeitspanne ausgedriickt werden. Da
korrekt eingestellte PID-Werte konstante Beschleunigungen hervorrufen, kann das Tridgheitsmoment
ebenfalls als konstant betrachtet werden.

TRAGHEITSKOMPENSATION

1. Bestimmung des Trigheitskompensationsfaktors (Correction Factor, CF):
e PID-Regelkreis optimal einstellen
*  Motor mit einem, dem Trigheitsmoment gleichwertigen Moment belasten.

2. Mit dem “Program Down”-Befehl (PD#) Motor auf 75% seiner Leerlaufdrehzahl
herunterfahren.
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Anhang C: Geratefrontplatte/Menu-Flussdia-

Die folgenden Flussdiagramme dienen der Navigation in den verschiedenen Schliisselfunktionen des DSP6001-
Leistungsbremsen-Controllers. Genauere Auskiinfte tiber die Funktionen sind in den entsprechenden Kapiteln zu

finden.
°® ppuemmamn.. T R — m @o
PIIWIIHIIITS mﬂllll!llHITS MAXSPIIII ﬂlllS!TllP I:IIMSEHIPWIIIIS!TI.IP SHIFT == C—=—
R
O @ BMK! ON/OFF mmlll[ SET SFIIII SET P | II up DOWN @ O
C.1 PRIMARE SCHLUSSELFUNKTIONEN
ON
BRAKE
1. | ON/OFF
OFF
2 TORQUE 0.000—-
) SET 99,999
3 SPEED 0.000-
) SET 99,999
4, P 0-99%
5. I 0-99%
6. D 0-99%
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller Anhang C: Gerdtefrontplatte/Menu-Flussdiagramme

c.2 SEKUNDARE SCHLUSSELFUNKTIONEN
c.21 MEeNU LeisTUNGSEINHEITEN (POwWER UNITS)
— W
SHIFT PL?,\\I’:’TESR Hp
— kW
C.2.2 MEeNU DREHMOMENTEINHEITEN (TorRQuE UNITS)
— N.m
— N.cm
— N.mm
— kg.cm
SHIFT | TORJJE g.cm
— Ib.ft.
— [b.in.
— oz.ft.
— oz.in.
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Anhang C: Gerdtefrontplatte/MenU-Flussdiagramme Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

C.23 MEeNU MAximALDREHZAHL (MAX SPEED)
MAX
SHIFT SPEED 0.000-99,999
C.24 Aux-SETUPMENU (Aux SETUP)
ON
DISPLAY
OFF
TSC1
CLOSE
LOOP ON
TSC2
AUX 0.000-99,999
SHIFT SETUP SPEED DAC RPM/V
TORQUE 0.000-99,000
DAC UNITS/V
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller Anhang C: Gerdtefrontplatte/Menu-Flussdiagramme

C.25 UBERTRAGUNGS-SETUPMEND (Com SETUP)
BITE 19,200
(If TM 2XX
on TSC2)
9600
4800
RS-232
BAUD 2400
1200
600
300
COM
SHIFT SETUP
GPIB
ADDRESS 0-15
CONTRAST 0-3
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Anhang C: Gerdtefrontplatte/MenU-Flussdiagramme Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

C.2.6 MENU zuR LEISTUNGSBREMSENKONFIGURATION (DYNO SETUP)

— MAX POWER

—DYNAMOMETER

DYNO

SHIFT 1 geup

— ENCODERS

— ALARMS

Merke: Die auf den folgenden Seiten dargestellten Flussdiagramme
@ enthalten detailliertere Angaben iiber die Funktionen MAXPOWER,
DYNAMOMETER, ENCODERS und ALARMS.

C.2.6.1 Maximalleistungs-Setupmeni (MaxPower)
TSC1
— TSC1/TSC2
DYNO MAX 15C2
SHIFT ™1 setup POWER
| MAX 0.000-99,999
POWER kW
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller Anhang C: Gerdtefrontplatte/MenU-Flussdiagramme

c.26.2 Leistungsbremsen-Konfigurationsmenl (Dynamometer) D
— WB
] TSC1 —
— PB
— BRAKE
— 10 Hz
— 25 Hz
— FILTER [|—]
— 50 Hz
—  OFF
L DYNO | | -
SHIFT SETUP DYNAMOMETER | WB
—  PB
— TSC2 —
— TM2XX
— AUX
— 10 Hz
— 25 Hz
— FILTER |—]
— 50 Hz
—  OFF
- SHIFT*
Merke: Die Flussdiagramme C.2.6.2A bis C.2.6.2H geben weitere Auskiinfte
@ tiber die Wahl der Priifgerite. Alle weiteren Flussdiagramme
verstehen sich als Fortsetzung des C.2.6.2-Diagramms (Ankniipfung
bei SHIFT*).
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Anhang C: Gerdtefrontplatte/MenU-Flussdiagramme

Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

C.2.6.2A Hysteresebremsen-Setupmena (HD)

— N.m
— N.cm
— N.mm
— kg.cm

| INPUT
UNITS g.cm
— Ib.ft.
— Ib.in.

SHIFT
— oz.ft.
— oz.in.
| MAX 0.000-
TORQUE 10,000
C.2.6.2B Drehmomentaufnehmer-Setupmenl (TM2XX)

SCALE

—| FACTOR 0.000-99,999
SHIFT

MAX

*{ TORQUE 0.000-10,000
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller Anhang C: Gerdtefrontplatte/Menu-Flussdiagramme

SHIFT Fi%el"leR 0.000-99,999
C.2.6.2C Aux-Setupmeni (AUX
C.2.6.2D Wirbelstrombremsen-Setupmenti (
| SCALE
FACTOR 0.000-99,999
MAX
SHIFT TORQUE 0.000-10,000
NOMINAL
— SHIFT SPEED 0.000-10,000
B)
SCALE
1 FACTOR 0.000-99,999
SHIFT
- To“/FlapéJXUE 0.000-10,000
C.2.6.2E Magnetpulverbremsen-Setupmen(
(PB)
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Anhang C: Gerdtefrontplatte/MenU-Flussdiagramme

Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

C.2.6.2F

SHIFT

Tandem-Setupment (WB/WB)

TSCH

SCALE 0.000—

FACTOR 99,999

MAX 0.000—

TORQUE 10,000
NOMINAL

SPEED

SHIFT
SHIFT

TSC2

YES

NO

0.000—
10,000
SCALE 0.000-
FACTOR 99,999
MAX 0.000—
TORQUE 10,000
__| NOMINAL 0.000—
SPEED 10,000
SHIFT
TANDEM
CONFIG-
URATION
SHIFT
SHIFT
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Magtrol DSP6001-Leistungsbbremsen-Controller Anhang C: Gerdtefrontplatte/Menu-Flussdiagramme

C.2.6.2G Tandem-Setupmen( (PB/PB)

SCALE
FAGTOR 0.000-99,999
TSCH MAX
SHIFT TORGUE 0.000—10,000
SCALE
— FAGTOR 0.000-99,999
TSC2 MAX
| SHIFT TORQUE 0.000-10,000
YES
TANDEM
—  CONFIG-
— SHIFT | — | URATION
NO
L SHIFT
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Anhang C: Gerdtefrontplatte/MenU-Flussdiagramme Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

C.2.6.2H Tandem-Setupmeni (WB/PB)

SCALE 0.000—
FACTOR 99,999
TSC1 MAX 0.000—
SHIFT TORQUE 10,000
| NOMINAL 0.000—
SPEED 99,099
SCALE 0.000—
— SHIFT FACTOR 99,999
TSC2 MAX 0.000—
—| SHIFT TORQUE 10,000
YES
TANDEM
—| CONFIG- |—
URATION
NO
L SHIFT |+
, RS oo
Tandem OF PB 10,000
L1 SHIFT |—
SHIFT
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Magtrol DSP6001-Leistungsbbremsen-Controller Anhang C: Gerdtefrontplatte/Menu-Flussdiagramme

C.2.6.3 Geber-Setupmeni (Encoders)
TSCH
TSC1/TSC2
TSC2
20
30
DYNO
SHIFT SETUP ENCODERS BITS 60
600
6000
SPEED 0.000 -
ALARM 99,999
SHIFT
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Anhang C: Gerdtefrontplatte/MenU-Flussdiagramme Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

C.26.4 Alarm-Setupmen( (Alarms)
SHIFT
DYNO
SETUP
ALARMS
AIR FLOW
ALARM
SHIFT YES OR NO
EXTERNAL
ALARM
SHIFT YES OR NO
WATER
FLOW
ALARM
SHIFT YES OR NO
ENABLE
ALL
ALARMS
SHIFT YES OR NO
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Anhang D: Flussdiagramme zur Fernkonfigura-

fion
ERWEITERTE KONFIGURATION

TSC noch nicht bestimmt

| sTART |

v

Befehl - R
Reset zu einem bekannten Status

v

Befehl - ALLO
Abschalten aller Alarme bei Konfiguration

v

Befehl - DIN1#
Wahl des Geréats auf TSC1

v

Befehl - TSF1#
Legt Skalierungsfaktor fur TSC1 fest

v

Befehl - Ul#
Legt die Eingangseinheiten fur TSC1 fest

v

Befehl - ALA#
Aktiviert/Desaktiviert Luftkiihlungsalarm

v

Befehl - ALE#
Aktiviert/Desaktiviert den externen Alarm

v

Befehl - ALW#
Aktiviert/Desaktiviert Wasserkihlungsalarm

Y

Befehl - AF1#
Konfiguriert den Filter fur TSC1

v

Befehl - AF2#
Konfiguriert den Filter fur TSC2

v

Befehl - DIN2#
Wahl des Geréts auf TSC2

Befehl - TSC1 or TSC2
Bestimmt den zu regelnden TSC

v

Befehl - TSF2#
Legt Skalierungsfaktor fir TSC2 fest

v

v

Befehl - ALL1
Schaltet alle Alarme ein

Befehl - SFC#
Aktiviert/Desaktiviert Cross-Loop-Funktion

v

Befehl - BT#
Definiert Bremsentyp auf TSC1

v

Befehl - SFT#
Aktiviert/Desaktiviert Tandem-Funktion

v

Befehl - G#

WARTET 6 SEKUNDEN LANG

Wahl der Max-Drehzahl bei erregter PB

ke

ENDE
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Anhang D: Flussdiagramme zur Fernkonfiguration Magtrol DSP6001-Leistungsboremsen-Conftroller

D.2 VORGANGIGERTEST

TSC ist bestimmt worden

| staRT |

Befehl - UR#
Definiert die Drehmomenteinheit (Ausg.)

v

Befehl - ALP#
Definiert den Maximalleistungsalarm (kW)

v

Befehl - ALS#
Definiert den Maximaldrehzahlalarm (Umin-1)

v

Befehl - ALT#

Definiert den Maximaldrehmomentalarm
(Anzeigeeinheiten)

Befehl - NS#
Setzt die Nenndrehzahl fest

v

Befehl - UE#
Setzt die Geberauflésung fest

v

| EnpE |
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller Anhang D: Flussdiagramme zur Fernkonfiguration

D.3 RAMPE

Befehl - DPL#
START Setzt den dyn. Skalierungskoeft. fur P fest

v

Befehl - DIL#
Setzt den dyn. Skalierungskoeff. fir | fest

v

Befehl - DS#
Aktiviert/Desaktiviert das dyn. Skalieren

v

Befehl - NPS#
Setzt den Skalierungsfaktor des P-Anteils fest
¥
Befehl - NIS#
Setzt den Skalierungsfaktor des I-Anteils fest
v
Befehl - NDS#
Setzt den Skalierungsfaktor des D-Anteils fest

v

Befehl - NP#
Setzt den P-Anteil des Drehzahlregelkreises fest

v
Befehl - NI#
Setzt den I-Anteil des Drehzahlregelkreises fest

v
Befehl - ND#
Setzt den D-Anteil des Drehzahlregelkreises fest

v
Befehl - F
Setzt die Max-Drehzahl fest (Berechnung)

v
Befehl - S#
Setzt die Start-/Endgeschw. der Rampe fest

v

Befehl - PU# or PD#
Setzt die Steigung der Drehzahlrampe fest

Datentbertragungsbefehle

N

Befehl - PR
Beendet Rampentest

ENDE
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Anhang D: Flussdiagramme zur Fernkonfiguration Magtrol DSP6001-Leistungsiboremsen-Conftroller

D.4 DREHZAHL

START

Befehl - NPS#
Setzt den Skalierungsfaktor des P-Anteils fest

v

Befehl - NIS#
Setzt den Skalierungsfaktor des I-Anteils fest

v

Befehl - NDS#
Setzt den Skalierungsfaktor des D-Anteils fest

v

Befehl - NP#
Setzt den P-Anteil des Drehzahlregelkreises fest

v

Befehl - NI#
Setzt den I-Anteil des Drehzahlregelkreises fest

v

Befehl - ND#
Setzt den D-Anteil des Drehzahlregelkreises fest

v

Befehl - N#
Setzt den Drehzahlsollwert fest

v

Datenlibertragungsbefehle

v

Befehl - N
Reset des Drehzahlsollwerts

ENDE
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Magtrol DSP6001-Leistungsbbremsen-Controller Anhang D: Flussdiagramme zur Fernkonfiguration

D.5 DREHMOMENT

Befehl - QPS#
Setzt den Skalierungsfaktor des P-Anteils fest

v

Befehl - QIS#
Setzt den Skalierungsfaktor des I-Anteils fest

v

Befehl - QDS#
Setzt den Skalierungsfaktor des D-Anteils fest

v

Befehl - QP#
Setzt den P-Anteil des Drehmomentregelkreises fest

v

Befehl - Ql#
Setzt den |-Anteil des Drehmomentregelkreises fest

v

Befehl - QD#
Setzt den D-Anteil des Drehmomentregelkreises fest

v

Befehl - Q#
Setzt den Drehmomentsollwert fest

v

Datenubertragungsbefehle

v

Befehl - Q
Reset des Drehmomentsollwerts

ENDE
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Anhang D: Flussdiagramme zur Fernkonfiguration Magtrol DSP6001-Leistungsiboremsen-Conftroller

D.6 DIVERSES

Befehl - DIR#
Auswahl zwischen Quadratureingang und einfachem Frequenzsignal

Befehl - OH1
Gibt die Quadraturzahlerwerte zurick

Befehl - IOXX.XX
Addiert Offset zum DAC-Ausgang (Kanal 1)

Befehl - I#
Setzt den Ausgangsstrom auf # fest

Befehl - X
Gibt den Stromwert in % zurlick

Befehl - SAVE
Speichert die Geratekonfiguration in den permanenten Speicher

D.7 DATEN

Befehl - OD
Verlangt vom Controller die Ricksendung des Strings
mit den Angaben Uber Drehmoment, Drehzahl,
Drehsinn und Alarm an den Rechner

Befehl - OA

Verlangt die Rlcksendung des Hilfseingangs-Datenstrings
an den Rechner

Befehl - OR
Verlangt vom Controller den Drehsinnbit vom TM2XX anzuzeigen
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Anhang E

LESITUNGSBREMSEN-SPEISEGERAT
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Magtrol DSP6001-Leistungsbremsen-Controller

DSP-LEISTUNGSBREMSE & SPEICHER

Schemas

Anhang E
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Anhang E

LEISTUNGSBREMSE ANALOG I/0 (EINGANG/AUSGANG)
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Anhang F: Tabelle der zusatzlichen Ska-
lierungsfaktoren

Die vorliegende Tabelle mit zusitzlichen Skalierungsfaktoren enthélt dieselben Angaben wie die M-TEST Defaults-
Datei, welche alle voreingestellten Werte der Parameter zur Priifung von Motoren mittels Magtrol Leistungsbremsen
und Drehmomentaufnehmern beinhaltet. Die M-TEST Defaults-Datei wird den technischen Eigenschaften der
Magtrol-Priifeinrichtungen laufend angepasst und kann auf dem Web-Site www.magtrol.com/support/downloads.
htm#mtestdefaults heruntergeladen werden. Klicken Sie einfach auf den Link, oder geben Sie diese Web-Adresse
in Thren Browser ein.

Die mit Tabulatoren begrenzten Daten im Textformat konnen mittels Microsoft® Excel oder LabVIEW™-Programmen
inklusive M-TEST 4.0 oder 5.0 gelesen werden. Falls Sie die Daten zwecks Konfigurierung Ihres DSP6001 benotigen,
jedoch nicht iiber M-TEST 4.0 oder 5.0 verfiigen, konnen Sie diese Textdatei mit einem beliebigen Tabellenrechen-
oder Datenbankprogramm lesen und die Werte von Hand iiber die Bedienungstasten des DSP6001-Controllers
eingeben. Es wird angeraten, sich regelmaissig iiber Updates dieser Daten zu informieren. Thr Magtrol-Verkaufsbiiro
steht natiirlich gern zur Threr Verfiigung.
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