Technische Beschreibung
4-Q-Drehzahlregler digital Typ DLR24/xx-466
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1. Kurzanleitung DLR24/xx-466 mit 19-poliger Federzugklemme

1.  Betriebsarten auswahlen:

e Jumper 1 auf 1-2 stecken fur interne Sollwertvorgabe (Poti 1) oder
auf 2-3 fur externe Sollwertvorgabe.
(Bei interner Sollwertvorgabe ist Jumper 2 auf 1-2 zu stecken fir
Sollwert max. 5V DC.)

e Jumper 2 auf 1-2 stecken fir Sollwert max. 5V DC oder auf 2-3 fur
max. 10V DC Sollwerteingang.

e Jumper 3 auf 1-2 stecken fur 12V Motor oder auf 2-3 flir 24V Motor.

e DIP Schalter 1 und 2 auf ON stellen fiir invertierte Freigaben
(kein Anschluss der Klemmen 15, 16 und 18 notwendig)

e DIP Schalter 3 bis 8 auf Off stellen

2.  Poti 2 (Imax) fur Strombegrenzung auf Rechtsanschlag drehen.
3. Poti 3 (IXR) Kompensation auf Linksanschlag

4. Anschluss der Steuerleitungen siehe Anschlussplan Seite 7.

5.  DC-Motor an Klemme 3 und 4 anschlief3en.

6. Spannungsversorgung an Klemme 1 Plus (Ue 10V DC — 36V DC),
an Klemme 2 Minus anschlief3en.

7. Jetzt Spannungsversorgung einschalten.
8. LED grun (Power on) leuchtet auf der Leiterplatte.

9. Mit Poti 1 (Nsoll) kann der Sollwert fir die Motordrehzahl von 0 bis 100%
eingestellt werden, wenn Jumper 1 auf 1-2 gesteckt wurde.

10. Motordrehrichtung kann durch Anlegen einer Spannung (5V DC — 36V DC) an
Klemme 19 gewechselt werden (z.B.: Briicke von Klemme 17 auf 19).



Allgemein / Funktion

Die digitalen, lastunabhéngigen 4-Q-Transistor-Drehzahlregler der Serie DLR24/xx-
466 sind preisgunstige Kompaktgerate in den Abmessungen 140 x 125 x 52 mm zur
stufenlosen Drehzahlregelung beliebiger birstenbehafteter DC-Motoren im
Niederspannungsbereich bis max. 10 A Motorstrom. Der Eingangsspannungsbereich
betragt 10 bis 36V DC, somit ist direkter Akku — oder Bordnetzbetrieb mdglich.
Ebenso kann ein vorgeschaltetes Netzteil der Serie SNT 24/xx eingesetzt werden.
Die stufenlose Drehzahlregelung kann wahlweise Uber ein internes/externes
Potentiometer oder eine externe Leitspannung 0 bis 5V DC oder 0 bis 10V DC
erfolgen (Uber Jumper 1 bzw. 2 vorwéhlbar). Als Uberlastschutz kann der Motorstrom
durch ein internes Potentiometer stufenlos begrenzt werden. Als Sonderfunktion ist
eine kundenspezifische Programmierung maéglich.

2.1. Technische Merkmale

Spannungsversorgung Ue: 10V DC — 36V DC (mit Verpolschutz)

Hohe Taktfrequenz f>20 kHz, dadurch gerduscharmer Betrieb

elektrischer Anschluss tUber Federzugklemmen

hoher Wirkungsgrad durch Verwendung von Power Mosfets

Befestigung: Schraubbefestigung oder Befestigung auf 35mm Tragschiene

2.2. Zubehor

e Suppressordioden Uber Versorgungsspannung bei hohen
Induktionsspitzen
e Sollwertpotentiometer: 1 Gang bzw. 10 Gang (10kOhm)

e Netzteil SNT 24/ 05: Primar: 230V /50 Hz
Sekundar: 24V DC / 5A
Abmessungen: L/B/H 100x65,5x125

e Netzteil SNT 24/ 10: Primar: 230V /50 Hz.
Sekundar: 24V DC / 10A

Abmessungen: L/B/H 125,5x100x125



Technische Daten

Typ spannung Ug

Versorgungs-

DLR24/05| 10-36V DC

0 bis 12/24V DC 0 bis 5A ca. 75W

DLR24/10| 10-36V DC

0 bis 12/24V DC 0 bis 10A ca. 150W

Varianten:

Absicherung:
Umgebungstemp.:
Rel. Luftfeuchtigkeit:

Regelbereich:

DLR 24/xx/P: Schraubbefestigung
DLR 24/xx/M: Schraub- oder Tragschienenmontage 35mm
DLR 24/xx/G: Schraub- oder Tragschienenmontage 35mm
mit Abdeckhaube gelb
externe Sicherung: DLR24/05 S5AT
DLR24/10 10AT
5° bis 45°C

18% bis 85% nicht betauend

bis 1: 30

Drehzahlregelung durch EMK-Regelung mit | x R Kompensation

Ankerspannung Ua | Ankerstrom Iy | Mech. Leistung Py




4. Anschluss

4.1.

Steueranschliisse

Sollwert Drehzahl:

Reglerfreigabe 1:
Reglerfreigabe 2:
Sollwertfreigabe:
Drehrichtung:

Ausgang 1 (BTB)

Ausgang 2 (Uberlast): Klemme 10:

Klemme 11:
Klemme 12:
Klemme 13:

Klemme 15:
Klemme 16:
Klemme 18:
Klemme 19:

Klemme 9:

5V DC
Abgriff externes Potentiometer (10kOhm)
GND

Eingang 5-36V DC
Eingang 5-36V DC
Eingang 5-36V DC
Eingang 5-36V DC

gibt Spannung Ue: 10V DC - 36V DC
(<50mA) aus, sobald Gerat bereit ist

gibt Spannung Ue: 10V DC - 36V DC
(<50mA) aus, wenn Strom langer als 3 sek.
an eingestellte Stromgrenze liegt.
Rucksetzbar durch Vorgabe

Sollwert 0 Volt oder Wegnahme
Sollwertfreigabe.



Anschlussplan
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4.3. Einstellparameter

Sollwertvorgabe:

Reglerfreigaben:

Motorspannung:

Strombegrenzung:

| x R Kompensation:

extern Uber 0..10V DC-Schnittstelle oder

extern Uber 0..5V DC-Schnittstelle oder

externes 10 kOhm Poti (siehe Anschlussplan) oder
Verwendung des internen Poti 1 (Nsoll)

zur Aktivierung des Reglers fiir gewiinschte
Richtung/en (siehe Anschlussplan)

begrenzbar auf max. 12V DC oder 24V DC
(siehe Tabelle) maximal 90% der Versorgungsspannung

Uberlastschutz des Motors bzw. Getriebes

durch einstellbare Strombegrenzung Poti 2 (Imax)
Wenn DIP7 ON, fuhrt ein Motorstrom an der
eingestellten Stromgrenze nach 3s zu einer
Abschaltung des Motors. Ausgang 2

(Motor Uberlast) wird gesetzt.

Ein einschalten des Motors ist nach Wegnahme der
Sollwertfreigabe oder Reduzierung des Sollwertes
(Poti 1 oder Eingang 12) auf null wieder méglich.

Istwerterfassung durch EMK mit | x R
Kompensation. Vorwahl mit Poti 3 (1 x R)

Jumper Position 1-2 Position 2-3

JP1 Sollwert intern Sollwert extern

JP2 Sollwert 0 bis 5V DC Sollwert 0 bis 10V DC
JP3 12V DC Motor 24V DC Motor
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4.4. Ubersicht DIP Schalter

Verschiedene Modi durch umschalten der Dipschalter mdglich (Aktivierung nur
moglich durch Wegschalten und Zuschalten der Versorgungsspannung).

Reglerfreigaben nicht invertiert (Klemmen 15 und 16 missen
DIP 1 |Off |beschaltet sein, damit Motor in gewilinschte Richtung lauft)

Reglerfreigaben invertiert (Klemmen 15 und 16 mussen nicht
DIP 1 |ON |beschaltet sein, damit Motor in gewiinschte Richtung lauft)

Sollwertfreigabe nicht invertiert (Klemme 18 muss beschaltet sein,
DIP 2 |Off [damit Sollwert freigegeben ist)

Sollwertfreigabe invertiert (Klemme 18 muss nicht beschaltet sein,
DIP 2 |ON |damit Sollwert freigegeben ist)

DIP 3 |Off |Sollwert 0 bis 5V/10V entspricht Motorspannung 0 bis +12V/+24V
Sollwert 0 bis 5V/10V entspricht Motorspannung -12V/-24V bis
+12V/+24V

DIP 3 |ON |(Halber Sollwert->Motorspannung Null) / Joystickbetrieb

DIP 4 |Off |Rampe fur Motor 1 sek., wenn DIP5 und DIP6 auf Off steht

DIP 4 |ON |Rampe fur Motor 2 sek., wenn DIP5 und DIP6 auf Off steht

DIP 5 |Off Rampe fur Motor 1 sek., wenn DIP4 und DIP6 auf Off steht

DIP 5 |ON |Rampe fir Motor 3 sek., wenn DIP4 und DIP6 auf Off steht

DIP 6 |Off |Rampe fur Motor 1 sek., wenn DIP4 und DIP5 auf Off steht

DIP 6 |ON |Rampe fur Motor 5 sek., wenn DIP4 und DIP5 auf Off steht

keine Abschaltung nach 3 sek. Motor Uberlast
DIP 7 |Off |(an eingestellter Stromgrenze)

Abschaltung des Motors nach 3 sek. Motor Uberlast
DIP 7 |ON |(an eingestellter Stromgrenze)

DIP 8 |Off keine Funktion

DIP 8 |ON lkeine Funktion




5.

MaRzeichnungen

5.1. DLR24/xx/P
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5.2. DLR24/xx/M
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5.3. DLR24/xx/G
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6.1.

Lieferung

6.2.

Untersuchen Sie das Gerat sofort nach dem Eintreffen bzw. Auspacken auf
Transportschaden. Bei einer Beschadigung setzen Sie sich unverziiglich mit dem
Transporteur in Verbindung, veranlassen Sie eine sorgfaltige Bestandsaufnahme.
Dies gilt auch, wenn die Verpackung unbeschadigt ist.

Installation, Inbetriebnahme und SchutzmafBnahmen

Zur Versorgung des Regelgerates DLR24/xx-466 ist u.a. ein externes Netzteil
erforderlich. Falls dieses Netzteil mit Spannung >50V AC bzw. 75 V DC versorgt
wird, sind nachfolgende Punkte zu beachten:

Die Installation darf nur von qualifiziertem Fachpersonal erfolgen. Ortliche Vor-
schriften zur Errichtung elektrischer Anlagen sowie Unfallverhitungsvorschriften
sind zu beachten.

Zum Schutz von Personen und Sachen sind die bestehenden Sicherheits-
bestimmungen (VDE, Gerate-Sicherheitsbestimmungen, IEC etc.) anzuwenden.

Beim Einschalten eines Motorsteuergerates/Netzteils kbnnen
durch den Ladevorgang im Zwischenkreis hohe
Einschaltstrome auftreten. Eine ausreichende Absicherung
netzeingangsseitig ist zu beachten (z.B. Leitungsschutzschalter
16A C-Charakteristik).

Absicherung:

Da durch EMV-bedingte Entstérbauteile Ableitstrome gegen PE
auftreten kdnnen, wird der Einsatz eines FI-Schutzschalters vor
dem Motorsteuergerat/Netzteil nicht empfohlen.

Fehlerstrom:

Schutzleiter-
anschluss: Das Netzteil ist primarseitig gemaR Herstellervorschrift mit dem
Schutzleiter zu verbinden. Sekundarseitig ist am Netzteil eine

Verbindung zwischen dem Schutzleiter und GND herzustellen.

Achtung bei der Montage
der Elektronikbaugruppe!

Es muss fir ausreichenden
ESD-Schutz gesorgt
werden.

Achtung Achtung
Verbrennungsgefahr! Brandgefahr! Achtung Lebensgefahr!
Teile des Gerats kénnen Nicht fachgerechte | Teile des vorgeschalteten

Temperaturen von 80 °C
erreichen.

Erhéhte Gefahr bei
Geraten ohne
Schutzabdeckung

Handhabung sowie
Installationen
kénnen zum Brand
fuhren

Netzteils kbnnen auch nach dem
netzseitigen Abschalten noch
Spannungen > 50VAC bzw. >
75VDC fuhren.

Das Beriihren von Klemmen,
Leitungen und Gerateteilen kann
zu schweren

Verletzungen oder zum Tode
fuhren!




6.3. EMV-MaRnahmen

Stellen Sie sicher, dass das Motorsteuergerat fur den Gebrauch in der
geforderten EMV-Umgebung geeignet ist.

EPH-elektronik liefert spezielle, auf den jeweiligen Regler abgestimmte NetZfilter,
die lhnen eine bestmdgliche Storfestigkeit, Dampfung, geringe Stdremission,
einfache Montage und Installation erméglichen.

Die EMV-Wirksamkeit ist jedoch nur dann gewahrleistet, wenn aufder einem EMV
gerechten Gehause und dem empfohlenen Netzfilter eine ordnungsgemale
Installation mit abgeschirmten Motor- und Steuerleitungen zwischen
Ubergeordneter Steuerung, Drehzahlsteller und Motor eingehalten wird.

Der Schirm ist mdglichst groRflachig und auf kirzestem Weg zu erden. Bei
Gehauseausfilhrungen ist der Schirm durch eine entsprechende Metall-
Verschraubung auf das Gehause zu legen.

e Entfernen Sie Lack und Isolation zwischen den einzelnen Montagepunkten

e Sorgen Sie fur méglichst gro¥flachige metallische Verbindungen

o Eloxierte Oberflachen besitzen eine hohe HF - Impedanz, deshalb ist
die Oberflache entsprechend anzuschleifen.

e Kabel zum Motorsteuergerat sollen so kurz wie méglich und getrennt
von anderen Netzleitungen verlegt werden

e Es durfen nur abgeschirmte Leitungen verwendet werden
(Industrieleitungen mit Schirmdrahtgeflecht).

e Stellen Sie sicher, dass der Schutzleiteranschluss (PE) korrekt verbunden ist.
Der Netzfilter muss fest mit dem Erdpotential verbunden werden!

Ab Werk ist folgendes Entstérbauteil als Zubehor lieferbar:
e Eingangsdrossel fur Versorgungsleitung Typ EPH : EDMB.20.0 001





