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1. Beschreibung

Die Geréte der Serie 9591 sind Drehzahlregelgeréte zur Regelung von Gleichstrom-Nebenschlussmotoren mit fremderregtem Feld.
Die Stromversorgung des Feldes muss dabei vom Gerat 9591 abgenommen werden. Motoren mit z.B. Permanentmagneten fir das
Feld kdnnen mit dem Regelgerat 9591 nicht betrieben werden.

Die Gerate zeichnen sich durch eine kleine, kompakte Bauform aus (Europaformat 100 x 160 mm).

Die Gleichspannung wird aus dem Wechselstromnetz iber eine Gleichrichterbriickenschaltung gewonnen. Diese Briickenschal-
tung versorgt das Motorfeld und Uber einen nachgeschalteten Thyristor den Motoranker. Die Ankerspannung kann dabei Uber ein
externes Sollwertpotentiometer stufenlos von Null bis max. 170 V eingestellt werden. Die Verstellung erfolgt durch Phasenanschnitt
der gleichgerichteten Netzspannung.

Zur Dampfung der Netzriickwirkungen und zum Schutz gegen netzseitige Uberspannungen ist in die Netzzuleitung eine Drossel
eingebaut. Dadurch wird eine sehr hohe Betriebssicherheit des Gerates auch bei unglinstigen Netzverhéltnissen erreicht.

Die Drehzahlgerate sind fur den 1-Quadrantenbetrieb von Gleichstrom-Nebenschlussmotoren konzipiert. Mit dem Jumper J2 kann
der Bremsteil ein- bzw. ausgeschaltet werden.

Durch Verwendung eines Thyristors als Bremsschalter ist diese Bremsschaltung praktisch verschleiB3frei.

2. Technische Daten

Netzanschlussspannung 220V -10% /50 Hz
Ankerspannung 0 bis 170 V=
Feldspannung 200V =

max. Feldstrom 0,6 A

einstellbar von Null bis Nennstrom

- 12 V; 2,6 mA potentialbehaftet

Strombegrenzung

Sollwertspannung (stabilisiert)

Drehzahlverstellbereich mit externem Sollwertpotentiometer

a) bei Ankerspannungsregelung mit IxXR-Kompensation

b) bei Tachoregelung

Drehzahlgenauigkeit
a) bei Ankerspannungsregelung mit IxXR-Kompensation
b) bei Tachoregelung mit Gleichstromtachogenerator

Umgebungstemperatur im Betrieb
Abmessungen

Schutzart

Anschluss
Nur bei eingeschalteter Bremse

Bremsstrom

R, =

A Ankerwiderstand

< 1:40
<1:100

<+ 3% bezogen auf Nenndrehzahl

<+ 0,5% bezogen auf Nenndrehzahl

0°C bis 45°C

Europakarte 100 x 160 mm
Bauhodhe 70 mm

P 00 ( offen)

Uber Klemmen

Ankerspannung [V]
R, [Q] + 13,5 [Q]

(Al
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3. Anschluss

Der Anschluss erfolgt nach Anschlussplan, Zeichnungs-Nr. 122 - 2.

3.1. Netzanschluss

(KI. 1 + 2) Das Gerat kann nur mit einer Netzspannung von 220 V / 50 Hz oder 60 Hz betrieben werden.

3.2. Absicherung

Die Ausfiihrung 10 A ist extern mit 2 Sicherungen 16 A FF bzw. 16 A Silized abzusichern (siehe Z-Nr. 122 - 3). In allen anderen
Geraten sind superflinke Sicherungen 10 A FF eingebaut.

ACHTUNG: Das Gerat darf nur mit superflinken Sicherungen der genannten Stromstérke bestiickt werden, da bei falscher Siche-
rung die Halbleiter zerstoért werden kdnnen.

3.3. Sollwerteingabe
(KI. 11-12-13)

Die Sollwerteingabe erfolgt auf KI. 12 Uber eine interne, stabilisierte Spannung von - 12 V (gemessen gegen Kl. 13 = 0 V).
Diese Spannung KI. 11 - KI. 13 ist belastbar mit 2,6 mA. Als Sollwertpotentiometer wird ein Potentiometer 4,7 kQ, 2 W, vorgeschla-
gen, das diese Spannungsquelle mit 2,55 mA belastet.

Die Sollwerteingabe kann auch durch eine fremde potentialfreie Spannung von max. - 12 V an den Klemmen 13 (0 V) und an
KI. 12 (-12 V) erfolgen.

3.4. Istwerteingabe

Bei Ankerspannungsregelung mit IxR-Kompensation wird der Spannungsistwert intern abgenommen tber Briicke 1 - 2 und
r1i = 180 kQ (siehe Z-Nr. 122 - 2 Bild 2).

Bei Tachoregelung muss ein Gleichstromtachogenerator eingesetzt werden. Dieser wird an die Kl. 7 (+) und KI. 8 (-) angeschlossen,
auBerdem muss die Briicke 2-3 eingelegt werden. (Bild 1) . IxR-Potentiometer auf Linksanschlag.

Zur Anpassung der Tachospannung an das Gerét ist der Widerstand r 1 vorgesehen. Er muss ausgelegt werden nach der Formel
r1 [kQ] = max. Tachospannung [V]-6

z. B. maximale Tachospannung bei maximaler Drehzahl = 100 V ergibt
r1i = 94 kQ. Gewahlt 100 kQ

Eine Abweichung von +20 % gegenlber dem errechneten Wert ist zulassig. Der genaue Drehzahlabgleich erfolgt gemaB Punkt 4.3
mit den Trimmernn_ und n_

ax”

3.5. Gerateschalter

An die KI. 9 - 10 wird der Gerateschalter angeschlossen. Mit diesem Schalter kann der Motor durch Sperren der Zindimpulse des
Thyristors bei anstehender Netzspannung ein- und ausgeschaltet werden. Das Schalten des Gleichstroms erfolgt somit kontaktlos
und verschleiBfrei. Das Ein- und Ausschalten des Motors Uber den Gerateschalter ist besonders dann zu empfehlen, wenn sehr
haufig geschaltet wird (Tippbetrieb - Taktbetrieb).

Der Motor lauft, wenn der Schalter geschlossen ist.

An KI. 7-8 (Bild 3 - Anschlussplan, Zeichn.-Nr. 122 001 002) kann bei Bedarf ein zweiter parallel arbeitender Gerateschalter an-
geschlossen werden. Der Motor lauft, wenn mindestens 1 Schalter geschlossen ist. Ein 2. Gerateschalter ist jedoch nur bei Anker-
spannungsregelung moglich. Es missen dann die Briicken 1-2 (Standard-Leiterbahnverbindung unter der Platine) und 3-4 (Jumper
J1 bei Standard nicht besttckt) (Zeichn.-Nr. 122 - 2 Bild 3) eingelegt werden.
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3.6. Gerateschalter und Bremsung

Wird bei Geraten mit bestlicktem Bremsteil einschlieBlich der Bremswiderstédnde R42 und R43 der Gerateschalter gedffnet, so wird
durch Ziinden des Thyristors n 7 die Bremsung eingeleitet und der Motor stillgesetzt. Beim SchlieBen des Gerateschalters lauft
der Motor wieder an. Das SchlieBen des Gerateschalters darf nicht bei noch laufendem Motor erfolgen, da sonst die Gefahr des
Sicherungsausfalles besteht.

Durch den Jumper J2 kann die Bremse ausgeschaltet werden. Hierfir muss der Jumper J2 / 2-3 gebrickt werden. Werksseitig
werden die Gerate grundsétzlich mit eingeschalteter Bremsfunktion (d.h. J2 / 1-2) ausgeliefert.

3.7. Feldspannung

Es kdnnen nur Motoren mit einer Feldspannung von 200 V angeschlossen werden

3.8. Ankerspannung

Das Gerét ist fir eine Nennankerspannung von 170 V= ausgelegt. Diese Anker-spannung stellt das Geréat auch bei einer Netzunter-
spannung von 5% zur Verfligung bei voller Belastung mit Nennstrom. Vorausgesetzt ist, dass der Motorstrom bei Nennbetrieb
nicht ltuckt.

3.9. Glattungsdrossel

Zur Schonung des Motorkollektors, zur Reduzierung des dem Netz entnommenen Effektivstromes und zur Vermeidung llicken-
den Stromes bei Nennbetrieb muss eine Glattungsdrossel in den Ankerkreis eingefligt werden. Es kommen in Frage:

Fir 2 A-Geréte Glattungsdrossel 2 A, 100 mH
Far 4 A-Gerate Glattungsdrossel 4 A, 50 mH
Fir 6 A-Gerate Glattungsdrossel 6A, 33 mH

Fir 10 A-Gerate Glattungsdrossel 10 A, 33 mH
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4. Inbetriebnahme und Anpassung an den Antrieb

Gerat gemaB Schaltbild, Zeichn.-Nr. 122 - 2, unter Beriicksichtigung der Punkte 3.10 - 3.90 anschlieBen.

4.1. Erstmaliges Einschalten
Eine Einschaltreihenfolge gemé&B Punkt 4.11 und 4.12 muss nur bei der ersten Inbetriebnahme eingehalten werden.

4.1.1. Ankerspannungsregelung

Netz zuschalten. Dann Gerateschalter zuschalten. Der Antrieb lauft jetzt, die Drehzahl kann mit dem Sollwertpotentiometer
verstellt werden.

4.1.2. Tachoregelung

Klemme 12 ausklemmen, Trimmer nmin auf Rechtsanschlag stellen, Netz zuschalten.Dann Gerateschalter zuschalten. Motor
muss jetzt langsam laufen. Lauft der Motor sofort auf hohe Drehzahl, muss der Tacho-Istwert an Kl. 7-8 umgepolt werden.
Klemme 12 wieder anschlieBen.

4.2. Drehrichtung

Lauft der Antrieb nicht in der gewilinschten Drehrichtung, so ist das Feld oder der Anker am Motor umzupolen.

Klemm-
leiste
W
(L]
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2
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5
Motor-
A ()HB ()J C)K klemm-
brett
—
Anker Feld Anker Feld
Drehrichtung -links Drehrichtung rechts

4.3. Drehzahigrenzen

4.3.1. Minimale Drehzahl

Sollwertpotentiometer auf den Anschlag stellen, der kleinste Drehzahl bedeutet. Mit nmin gewlinschte kleinste Betriebsdreh-
zahl einstellen.

nmin = Linksanschlag entspricht Drehzahl Null.

nmin = Rechtsanschlag entspricht ca. 40% Nenndrehzahl bei Stellung Sollwertpotentiometer Null.

4.3.2. Maximale Drehzahl
Sollwertpotentiometer auf den Anschlag stellen, der gréBte Drehzahl bedeutet.
Mit nmax gewlinschte groBte Betriebsdrehzahl einstellen.

Es ist darauf zu achten, dass bei diesen Einstellungen eine maximale Ankerspannung von 170 V bzw. die Nenn-Ankerspan-
nung des Motors nicht Uberschritten wird.

BLE 9591 / 122 DZE Anderungen vorbehalten
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4.4, Stromgrenze

Das Gerat ist vom Werk aus auf Nennstrom (2-4-6-10 A) eingestellt. Am Trimmer Imax kann der Strom durch Linksdrehung einem
kleineren Motornennstrom angepasst werden. Der Strom darf jedoch niemals tber den Nennstrom erhéht werden.

4.5. Reglerbeschaltung

Die Standardbeschaltung ist vom Werk aus wie folgt bestlckt:

4.5.1. Drehzahlregler
Bei Tachoregelung R2

6,8MQ C2 = 4700 pF
2,2MQ  C2 = 0,022uF

Bei Ankerspannungsregelung R2

4.5.2. Stromregler
Bei Tachoregelung und Ankerspannungsregelung
R4 = 33kQ C3 =1pF

Diese Beschaltung braucht normalerweise nicht verédndert werden. Falls der Antrieb im Einzelfall zu trage arbeitet oder
schwingt, kann der Kondensator C3 in den Grenzen 1pF bis 6,8 pF verandert werden.

4.6. IXR-Kompensation

Wird bei Ankerspannungsregelung eine Drehzahl verlangt, die weitgehend unabhéngig von der Belastung ist, so kann am Trimmer
IXR der Ankerspannungsabfall kompensiert werden.

Einstellung:
Antrieb im Leerlauf auf mittlere Drehzahl fahren, anschlieBend mit ca.70 % der eingestellten Stromgrenze belasten. Die Drehzahl
fallt ab. Durch Rechtsdrehung des IXR-Trimmers die Drehzahl bis auf maximal den Leerlaufwert hochziehen.

Anmerkung:

Die Drehzahl bei Belastung darf mit dem IxR-Trimmer keinesfalls hoher als die Leerlaufdrehzahl eingestellt werden, da sonst der An-
trieb bei Belastungs- oder Soll-Wertanderungen schwingt. Grundsétzlich l1&auft der Antrieb umso ruhiger, je weniger der Ankerspan-
nungsabfall kompensiert wird, je weiter links also der Trimmer IXR steht. Wenn also ein geringer Drehzahlabfall zwischen Leerlauf und
Belastung in Kauf genommen werden kann, sollte der Ankerspannungsabfall nicht voll kompensiert werden.

4.7. Bremsung

Die eingebauten Bremswiderstande R42 und R43 kdnnen nur eine begrenzte Bremsenergie aufnehmen. Bei sehr haufigem Ab-
bremsen oder Abbremsen einer sehr groBen Schwungmasse kdnnen diese Widerstande zu klein sein. Als Anhaltswert fir die
Grenzbelastung der Bremswiderstande kann das Verhéltnis von Bremshéaufigkeit zu Bremszeit zugrundegelegt werden. Dieses
Verhéltnis muss groBer als 10 sein.

t,/t, =210

Br —

t, = Zeit zwischen zwei aufeinanderfolgenden Bremsungen

tg, = Abbremszeit

Beispiel:
Ein Antrieb soll alle 20 sec. abgebremst werden. Die gemessene Abbremszeit betragt 1,5 sec.

t, =20 sec.

t;, = 1,5 sec.

Da der errechnete Faktor groBer als 10 ist, reichen die eingebauten Bremswiderstande aus.
Wegen der Warmekapazitat des eingebauten Bremsthyristors darf die Zeit pro Bremsvorgang nicht Uber 4 sec. liegen.
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5. Stoérungen - Fehlersuche
Aufgrund seiner Konzeption ist das Gerat bei richtigem Anschluss und sachgemaBer Behandlung auBerordentlich betriebssicher.

Sollten trotzdem Stérungen auftreten, so sind zunéchst die nach auen gehenden Leitungen sowie die eingebaute Sicherung F1 zu
Uberprifen. Diese Sicherung darf nur gegen eine Sicherung der gleichen Type und Stromstéarke ersetzt werden.

Sind Sicherungen, Leitungen und der angeschlossene Motor in Ordnung, empfehlen wir die Einsendung des Regelgerates an das

Herstellerwerk.
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Zeichnungsnummer 122- 01 MaRbild und Bestiickungsplan
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Jumper J1 2+3

0960

- + - + -
1. ] 2 3 | 4 5 | 6 7 | 8 9 [ 10 11 | 12 | 13
Eingang Dr. F. D Ein/Aus . R —
230VAC (Motor) (Schalter 1) Sollwert

(Poti 4,7K)
Bild1: Tachoregelung
Jumper J1  1+2
6000

- + + -
1. ] 2 3 | 4 6 9 [ 10 1 | 12 | 13
Eingang Dr. Ein/Aus | “emeeeeeeee [ —
230VAC (Motor) (Schalter) Sollwert

(Poti 4,7K)
Bild2: JxR Regelung (Standard)
JumperJ1 1+2und 3+4
oo oo

- + - + + -
1. | 2 3 | 4 5 | 6 7 | 8 9 | 10 1 [ 12 | 13
Eingang Dr. F Ein / Aus Ein/Aus |. U —
230VAC (Motor) (Schalter 2) | (Schalter 1) Sollwert

(Poti 4,7K)

Bild3: JxR Regelung mit 2 Schaltern

Antrieb lauft, wenn einer der beiden Schalter geschlossen ist.

Zeichnungsnummer 122- 3 Anschlussplan
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