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Ubersicht

Die Curtis 1236 und 1238 Impulssteuerungen mit VCL fir AC Induktionsmotoren
bieten ene Regelung der Motorleistung, wie noch keine anderer
Fahrzeugsteuerung zuvor. Die 1236 und 1238 bieten eine beispiellose Flexibilitéat
und Leistung durch den feldprogrammierbaren embedded L ogic-Controller und die
state-of-the-art Motorsteuerung.

Der embedded Logic-Controller benutzt eine von Curtis entwickelte
Programmiersprache, Vehicle Control Language (VCL) genannt. Viele Funktionen
elektrischer Fahrzeuge sind im VCL Code bereits enthalten, weitere kénnen durch
Downloads von kundenspezifischen Programmen hinzugefigt werden. VCL 6ffnet
neue Bereiche der Anpassung und Differenzierung und somit bessere Reaktion auf
Beduirfnisse des Marktes.

Die CAN-Bus Kommunikation in den 1236 und 1238 Impul ssteuerungen, sowiein
weiteren Curtis Produkten, erméglichen es, die AC-Steuerungen as Teil eines
verteilten, effizienten Steuersystems zu betreiben. Ein- und Ausgange kdnnen im
gesamten System genutzt werden. Die reduzierte Verdrahtung und integrierte
Funktionen kénnen die Kosten des Systems senken.

Die Curtis 1236 und 1238 Impulssteuerungen sind die ideale Losung fur Fahren,
Heben, Zwei-Motor-Antriebe und andere Fahrzeugsteuerungen. Anwendungen
umfassen Regalbediengeréte, Stapler, grofRe Gabelhubwagen, Hubarbeitsbiihnen,
Personentransporter, leichte Stral3enfahrzeuge, Schlepper und andere industrielle
Fahrzeuge.

35

1236 und 1238 AC Impulssteuerungen mit VCL fur Induktionsmotoren. Die
leistungsstarkere 1238 ist 110mm breiter. Beide Modelle haben die gleichen
Grundfunktionen.

Wie ale Curtis Impul ssteuerungen bieten auch die 1236 und 1238 dem Bediener
eine Uberragende Kontrolle der Fahrleistung. Die Funktion umfassen:

U Sehr effiziente, feldorientierte Motorsteuerung*

U Fortschrittliche Pulsweitenmodul ations-Technol ogie fur effizientere
Nutzung der Batteriekapazitét, geringe harmonische Oberwellen, geringe
Momenten-Restwel ligkeit und minimierte Schaltverluste
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Extrem weiter Moment/Drehzahl-Bereich, inklusive vollem regenerativem
Bremsen

Weiche Steuerung bei geringer Drehzahl, inklusive Stillstand

Adaption von Steueralgorithmen fir Motortemperaturvariationen, so dass
optimale Leistung unter weit schwankenden Bedingungen erhalten bleibt.

Abschétzung von Batteriestrom, Motormoment und Leistung in Echtzeit

L ei stungsbegrenzungskurven erlauben den Zuschnitt der Leistung fur
reduzierte M otorerwérmung und glei chbleibende Leistung bei
unterschiedlichen Ladezustdnden der Batterie

L eistungsfahiges Betriebssystem erméglicht die parallele Bearbeitung von
Systemsteuerung, Motorsteuerung und vom Benutzer konfigurierbare
programmierbare Logik

Eine grof3e Zahl von I/Os kann eingesetzt werden, wo immer sie gebraucht
werden, fur maximale Verteilung der Systemsteuerung

Interne Batteriel adezustandsanzeiger, Betriebsstundenzahler und
Wartungsintervallzahler

Gerauschloser Betrieb mit Hochfrequenz

Modell erhdtlich fur 24 bis 80V Batteriespannung, mit 300 bis 650A RM S
2-Minuten-Strom

Einfache Programmierung mit dem 1311 Handprogrammer und der 1314
PC Programmierstation

CANopen Kommunikation zur Integration in ein verteiltes
Steuerungssystem; andere CAN Protokolle mit 11 Bit Identifier kdnnen
durch VCL konfiguriert werden

Feldprogrammierbar, mit flash-programmierbarem Betriebssystem

Reduzierung, Warnung und Abschaltung bieten Schutz von Motor und
Steuerung vor Ubertemperaturen

Stabiles, dichtes Gehause bietet Schutz vor Umwelteinfliissen durch
Schutzkl asse P65

Isoliertes-Metall-Substrat L el stungsmodul e bieten eine tGiberlegene
Warmeableitung fir gesteigerte Zuverlassigkeit.

Die Vertrautheit mit [hrer Curtis 1236 und 1238 Steuerung wird Ihnen bel der Installation
und dem Betrieb hilfreich sein. Wir ermutigen Sie, dieses Manual sorgféltig zu lesen.
Wenn Sie Fragen haben, wenden Sie sich bitte an die néchste Curtis Niederlassung.

Mit dem Handprogrammer 1311 konnen Sie bei den 1236/38 die Grundfunktionen
einstellen, wie z.B. Anfahrrampen, Fahrgeberiibersetzungen und HPD. In diesem Manual
zeigen wir Ihnen zunéchst, wie Sie Ihr System anschlief3en und das Fahrverhalten justieren
ohne die Hilfe von VCL. In Kapitel 6 zeigen wir Ihnen, wie Sie tber VCL auf ein zweites,
unabhangiges Softwaresystem zugreifen konnen, welches in dem leistungsstarken
Prozessor der 1236/38 eingebettet ist.
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Installation und Verdrahtung

MONTAGE DER STEUERUNG

Die Anordnung der Montagebohrungen fur die 1236 und 1238 sind in den
Abbildungen 2a und 2b gezeigt. Die Steuerung hat die Schutzart IP65. Trotzdem
sollte der Einbauort sorgféltig gewahlt werden, um die Steuerung sauber und
trocken zu halten und somit Korrosion an externen Teilen vorzubeugen.

Es wird empfohlen, die Steuerung mit 4 6mm Schrauben mit Hilfe der
Montagebohrungen auf einer sauberen, flachen Metallflache zu montieren.
Waéarmeletpaste kann verwendet werden, um den Warmeleitwiderstand von der
Steuerung zur Montageflache zu verringern. Ein zusétzlicher Kihlkorper oder ein
Lifter kann eingesetzt werden, um den gewtinschten Dauerstrom zu erreichen.
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Abb. 2a Abmessungen der Curtis 1236 Steuerung
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Abb. 2b Abmessungen der Curtis 1238 Steuerung

Bei der Entwicklung lhres Fahrzeuges werden Sie Mal3nahmen ergreifen
mussen, um EMV-Anforderungen zu erflllen. Anregungen hierzu finden Sie im

Anhang B.

Die 1236 und 1238 Steuerungen enthaten ESD-empfindliche
Komponenten. Treffen Sie entsprechende V orkehrungen beim Verbinden, Trennen
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und der Handhabung der Steuerung. Installationsvorschldge zum Schutz vor
Schéden durch ESD finden Sieim Anhang B.

Achtung

Die Arbeit an elektrischen Fahrzeugen ist immer mit Gefahren verbunden. Sie
sollten sich gegen losfahrende Fahrzeuge, Hochstrom-Lichtbégen und Ausgasungen
der Blei-Saure-Batterien schitzen:

L osfahrende Fahr zeuge — Unter bestimmten Bedingungen kann ein Fahrzeug
unkontrolliert losfahren. Klemmen Sie den Motor ab, oder bocken Sie das Fahrzeug
auf, damit die Antriebsrader nicht den Boden berdhren, bevor Sie mit der Arbeit an
der Fahrsteuerung beginnen. ANMERKUNG: Wenn der falsche Fahrgebertyp mit
dem Programmiergerét eingestellt wird, kann das Fahrzeug pl6tzlich losfahren.

Hochstrom-Lichtbégen — Antriebsbatterien konnen sehr hohe Energien liefern, und
Lichtbogen kdnnen auftreten, wenn sie kurzgeschl ossen werden. Klemmen Sie immer
die Batterie ab, wenn Sie an der Motorsteuerung oder der Verdrahtung arbeiten.
Tragen Sie Schutzbrillen und verwenden Sieisoliertes Werkzeug um Kurzschltisse zu
vermeiden.

Blei-Saur e-Batterien — Beim Laden der Batterien entsteht Wasserstoffgas und kann
sich in oder bei der Batterie ansammeln. Befolgen Sie die Sicherheitsanweisungen des
Batterieherstellers. Tragen Sie eine Schutzbrille.
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LEISTUNGSANSCHLUSSE

Es gibt 5 Leistungsanschliisse, die auf der Steuerung as B+, B-, U, V. und W
bezeichnet werden. Technische Daten dieser Anschlisse finden Sie in Tabelle 1.
Elektrisch gesehen sind diese Anschlisse auf der 1236 und der 1238 gleich. Die
Klemmen sind jedoch unterschiedlich.

Tabelle 1 Leistungsanschlisse

Klemme Typ Funktion
B+ Eingang Positiver Batterieanschluss zur Steuerung
B- Eingang Negativer Batterieanschluss zur Steuerung
U le] Motorphase U
\% I/1O Motorphase V
W le] Motorphase W

1236 Anschliisse

Die 1236 verfugt Uber 5 Messingklemmen mit M8 Sackléchern fur die
Leistungsanschliisse. Die Kabelschuhe sollten mit M8 Schrauben wie folgt befestigt
werden:

Plazieren Sie die den Kabelschuh oben auf die Klemme, gefolgt von einer
Federscheibe mit der konvexen Seite nach oben. Die Federscheibe sollte vom
Typ Schnorr 700800 sein, oder vergleichbar.

Wenn zwel Kabelschuhe an der selben Klemme montiert werden sollen,
platzieren Sie den mit der geringeren Strombel astung nach oben.

Ziehen Sie die Schraube mit 9,6 +/- 0,9 Nm an.

Anmerkung: Die Klemmen kdnnen sich bis zu +/-5° in der Abdeckung drehen.

1238 Anschliisse

Die 1238 vefugt Uber 6 Messingklemmen mit M8 Stehbolzen fur die
Leistungsanschlisse. Zusétzlich zu den 5 Standardklemmen gibt es hier noch ene
weitere Klemme, um eine Lestungssicherung in die B+ Leitung zur Batterie zu
schalten. Diese Klemme hat keine interne Verbindung. Die Kabelschuhe sollten mit
M8 Muttern wie folgt befestigt werden:

Plazieren Sie die den Kabelschuh oben auf die Messingmutter, gefolgt von
einer Federscheibe und einer weiteren Mutter.
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Wenn zwel Kabelschuhe an der selben Klemme montiert werden sollen,
platzieren Sie den mit der geringeren Strombel astung nach oben.

Ziehen Sie die Mutter mit 9,6 +/- 0,9 Nm an.

Empfehlungen fir die Leistungsanschlisse
Batteriekabel (B+, B-)

Diese zwei Kabel sollten so dicht wie mdglich zusammen verlegt werden. Benutzen
Sie hochwertige Kupferkabelschuhe und beachten Sie die Anzugsmomente. Zum
besseren Schutz vor Stérstrahlung sollten diese Kabel nicht Uber die Mitte der
Steuerung verlegt werden. Bel mehreren Steuerungen sollte die Verbindung zur B-
Klemme der Batterie sternformig erfolgen.

Motorkabel (U, V, W)

Diese drei Kabel der Motorphasen sollten die gleichen Langen haben und zusammen
gebiindelt von der Steuerung zum Motor verlaufen. Die Kabellénge sollte so kurz wie
moglich sein. Benutzen Sie hochwertige Kupferkabelschuhe und beachten Sie die
Anzugsmomente. Zum besseren Schutz vor Storstrahlung sollten diese Kabel nicht
Uber die Mitte der Steuerung verlegt werden. In Anwendungen, wo geringst mogliche
Emissionen verlangt werden, sollten die Kabel abgeschirmt und der Schirm mit der B-
Klemme der Steuerung verbunden werden. Normale Installationen werden die EMV-
Normen ohne Anschirmung erfillen. Signal- und Steuerleitungen sollten nicht mit den
Motorleitungen zusammen verlegt werden. Falls erforderlich, sollten sie die
Motorleitungen in einem rechten Winkel kreuzen, um die Einkopplung von
Storstrahlung zu minimieren.
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STEUERANSCHLUSSE

Alle Steueranschlisse erfolgen durch den 35-poligen  AMPSEAL-Stecker. Der
Gegenstecker hat die AMP Teilenummer 776164-1 fur das Gehause und 770520-3 flr
die Kontakte. Der Stecker passt fiir Litzen von 0,75 bis 1,5 mm? (20 bis 16 AWG) mit
dunner Isolierung.

Die 35 einzelnen Pins werden in Tabelle 2 beschrieben.

TOo000000O00O00"
J1 BOOOCOOOOOOQQE
L,0000C00000000,

I —

Empfehlungen fir die Steueranschlisse
Motorencoder (Pins 31, 32)

Alle 4 Kabel des Motordrehzahlgebers sollten auf der Strecke vom Motor zur
Steuerung zusammen gebindelt werden. Sie kdnnen zusammen mit den anderen
Steuerleitungen verlegt werden. Die Encoderkabel sollten nicht zusammen mit den
Motorkabel verlegt werden. In Anwendungen wo es eforderlich ist, sollten die
Encoderkabel abgeschirmt werden und der Schirm mit der 1/0-Masse (Pin 7) nur auf
der Steuerungsseite angeschlossen werden. In extremen Anwendungen kénnen Filter
(z.B. Ferritkerne) eingesetzt werden.

CAN Busd (Pins 21, 23, 34, 35)

Es wird empfohlen, die CAN Kable als verdrillte Paare zu verlegen. Es gibt aber auch
viele erfolgreiche Anwendungen mit 125 kBaud, die ohne verdrillte Leitungen
auskommen. Hier werden die Kabel einfach zusammen mit den anderen
Steuerleitungen verlegt. Die CAN Kabel sollten von den Motorkabeln getrennt verlegt
werden, und diese falls nétig nur im rechten Winkel kreuzen.

Alle anderen Steuerleitungen

Die Ubrigen Steuerleitungen sollten wie allgemein tblich verlegt werden. Das Verlegen
von Steuerleitungen und Leistungskabel zusammen sollte immer vermieden werden.
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Tabelle 2 Steueranschliisse

VCL *
Pin Name Beschreibung
Funktion Referenz
1 KSI Schlusselschalter-Eingang. Setup_BDI Keyswitch_Voltage
Versorgt die Logik und die
Spulentreiber mit Spannung.
2 Prop. Driver | Proportionaltreiber. Automate PWM | Sw_13
Dies ist ein Spulentreiber mit Put_ PWM PWM5
Stromregelung, wie er PD_Current
normalerweise fir ein PD_Output
Proportionalventil in Hydraulik- PD_Throttle
anlagen verwendet wird. VCL_PD_Throttle
Kann auch als digitaler Eingang
verwendet werden.
3 Driver 4 Allgemeiner Treiber 4. Kann auch | Automate PWM | Sw_12
als digitaler Eingang verwendet Put_ PWM PWM4
werden. PWM4_Output
PWM mit Niederfrequenz méglich.
4 Driver 3 Allgemeiner Treiber 3. Kann auch | Automate PWM | Sw_11
als digitaler Eingang verwendet Put_ PWM PWM3
werden. PWM3_Output
PWM mit Niederfrequenz méglich.
5 Driver 2 Allgemeiner Treiber 2. Kann auch | Automate PWM | Sw_10
als digitaler Eingang verwendet Put_ PWM PWM2
werden. PWM2_Output
PWM mit Niederfrequenz und
etwas héherem Strom mdglich.
Wird normalerweise fir EM-
Bremse genutzt.
6 Driver 1 Allgemeiner Treiber 1. Kann auch | Automate_ PWM Sw 9
als digitaler Eingang verwendet Put PWM PWM1
werden. PWM1_Output
PWM mit Niederfrequenz méglich.
Wird normalerweise fur
Hauptschitz genutzt.
7 I/0 Ground |Bezugsmasse fir Ein- und
Ausgange.
8 Switch 2 Kann als digitaler Eingang 2 oder Sw_2
Analog 2 analoger Eingang 2 verwendet Analog2_Input
werden.
Wird normalerweise fiir analogen
Motortemperatur-Eingang genutzt.
9 Switch 3 Digitaler Eingang 3. Sw_3

Wird normalerweise fur Freigabe-
eingang Interlock genutzt.
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Tabelle 2 Steueranschliisse

. ) VCL *
Pin Name Beschreibung
Funktion Referenz
10 |Switch 4 Digitaler Eingang 4. Sw_4
11 |Switch 5 Digitaler Eingang 5. Sw_5
12 | Switch 6 Digitaler Eingang 6. Sw_6
13 | Coil Return | AnschlulR und Léschpfad fur alle
Spulen.
14 | Program Digitaler Eingang, der die
Steuerung manuell in den Flash
Programmier-mode setzt.
15 | Throttle Pot | Poti-Plus Anschluss fur 3-Draht-
High Potentiometer-Fahgeber.
16 |Throttle Pot | Poti-Schleifer Anschluss fir Setup_Pot Throttle_Pot
Wiper Fahrgeber-Potentiometer Setup_Pot_Faults | Throttle_Pot_Output
17 |Brake Pot Poti-Schleifer Anschluss fir Brems- | Setup_Pot Brake Pot
Wiper Potentiometer Setup_Pot_Faults | Brake Pot_Output
18 | Pot Low Poti-Masse fiir Fahrgeber- und Pot_Low_Output
Brems-Potentiometer
19 | Digital Out 6 | Digitaler Steuerausgang mit Open- | Set_DigOut Sw_14
Kollektor fiir kleine Strome. Kann Clear_DigOut DigOut6
auch als digit. Eingang verwendet Dig6_Output
werden.
20 | Digital Out 7 | Digitaler Steuerausgang mit Open- | Set_DigOut Sw_15
Kollektor fiir kleine Strome. Kann Clear_DigOut DigOut6
auch als digit. Eingang verwendet Dig6_Output
werden.
21 | CAN Term H | High Anschluss fir CAN
Terminator.
22 | Switch 7 Digitaler Eingang 7. Wird normaler- Sw_7
weise flr Vorwartseingang genutzt.
23 |CANH CAN Bus High Setup_CAN
Setup_Mailbox
Send_Mailbox
Etc.
24 | Switch 1 Kann als digitaler Eingang 1 oder Sw_2
Analog 1 analoger Eingang 1 verwendet Analog2_Input

werden. Wird normalerweise flr
Not-Umkehr-Eingang genutzt.

10
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Tabelle 2 Steueranschliisse

. ] VCL *
Pin Name Beschreibung
Funktion Referenz
25 [ +12V Out Ungeregelte 12V Versorgung, nur Ex_Supply_Current
geringer Strom
26 |+5V Out Geregelte 5V Versorgung, nur 5 Volts_Output
geringer Strom Ex_Supply_Current
27 | Brake Pot Poti-Plus Anschluss fiur 3-Draht-
High Brems-Potentiometer.
28 | Serial TX Serielle Transmit Leitung fur Setup_Serial
Display oder Flash Update.
29 | Serial RX Serielle Receive Leitung fur Flash | Setup_Serial
Update.
30 |Analog 0-10V Analogausgang, mit Automate PWM | PWM6
Output Niederfrequenz und geringer Put PWM Analog_Output
Leistung.
31 |Encoder A Drehzahlgeber-Eingang Phase A Motor_ RPM
32 |Encoder B Drehzahlgeber-Eingang Phase B Motor_RPM
33 |Switch 8 Digitaler Eingang 8. Wird normaler- Sw_8
weise fur Ruckwartseingang
genutzt.
34 |CAN Term L |Low Anschluss fir CAN
Terminator.
35 | CANL CAN Bus Low Setup_CAN
Setup_Mailbox
Send_Mailbox
Etc.

11
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Verdrahtung: Grundkonfiguration

Die Grundkonfiguration des 1236/38 Verdrahtungsplans ist in Abbildung 3 gezeigt.
Fahrgeber- und Bremspotentiometer sind als 3-Drahtpotentiometer dargestellt; andere
Arten von Fahrgeber und Bremseingang konnen ebenfalls bedient werden und werden in
folgenden Abschnitt Uber Fahrgeberverdrahtung behandelt.
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Abb. 3: Verdrahtung Curtis 1236/38

Das Hauptschiitz muss wie gezeigt direkt an die Steuerung angeschlossen sein, um
die Sicherheitsnormen zu erflllen. Die Steuerung kann programmiert werden, dass sie das
Hauptschtitz auf Spulenunterbrechung und verschwei3te K ontakte Uberprift, und im Falle
irgend eines Fehlers Uber den Hauptschitztreiber die Spannungsversorgung von Motor
und Steuerung ausschaltet. Wenn die Hauptschitzspule nicht wie gezeigt an Pin 6 des
35 Poligen Steuersteckers angeschlossen ist, kann die Steuerung im Falle eines
schwerwiegenden Fehlers nicht das Hauptschitz offnen und die gesetzlichen
Sicherheitsnormen werden nicht erfullt.
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Beachten Sie hitte dass die Grundkonfiguration fir eine allgemeine Anwendung
gedacht ist, und die Anforderungen Ihres Systems eventuell nicht voll erfillt. Die 1236/38
haben eine sehr flexible I/O und Verdrahtung; wenden Sie sich bitte an lhre Curtis
Niederlassung fr Losungen fur Ihre Anwendung.

Verdrahtung der Schalteingédnge

Die folgenden Eingange sind bestimmten Funktionen zugeordnet, wenn die Parameter wie
folgt eingestellt sind:

Switch 1: Not-Umkehr-Eingang, wenn EMR Enable = On und EMR Type =0 (S. 53)
Switch 3: Freigabeeingang, wenn Interlock Type = 0 (Seite 43)

Switch 7: Vorwartseingang, wenn Throttle Type =1-3 (Seite 40)

Switch 8: Ruckwartseingang, wenn Throttle Type = 1-3 (Seite 40)
Fahrgeberverdrahtung

In diesem Manual wird der Begriff Fahrgeber auf zwei Arten verwendet: einmal als Name
fur Fahren-Fahrgeber und als algemeiner Ausdruck, der beide Fahrgeber umfasst, den
frs Fahren und den firs Bremsen. Die Verdrahtung ist gleich, egal ob der Fahrgeber firs
Fahren oder flrs Bremsen eingesetzt wird.

Beai der 1236/38 konnen verschiedene Fahrgeber eingesetzt werden. Im
Programmmeni des 1311 sind sie as einer von funf Typen charakterisiert.

Type 1: 2-Draht 0-5kW Potentiometer

Type 2: einfach 0-5V Fahrgeber, Stromquelle, 3-Draht-Potentiometer und elektronische
Fahrgeber

Type 3: 2-Draht 5-OkW Potentiometer

Type 4: wigwag 0-5V Fahrgeber und 3-Draht-Potentiometer

Type 5: VCL Eingang (VCL_Throttle oder VCL_Brake)

Die beiden Fahrgebereingange der 1236/38 (Fahren und Bremsen) werden unabhéngig
voneinander programmiert.

Fur ein Potentiometer bietet die 1236/38 die komplette Fehlertiberwachung, um
die Sicherheitsnormen zu erfillen. Bel einen Spannungsfahrgeber schiitzt die 1236/38
gegen falsche Eingangswerte, erkennt aber keine Verdrahtungsfehler; es liegt daher in der
Verantwortung des OEMs fur eine Fehleriiberwachung bel Spannungsfahrgebern zu
sorgen.

Die Fahrgebertypen 1-3 nutzen die Vorwérts- und Ruckwartseingange (Switch 7
und 8) zusétzlich zum Fahrgebersignal um das Signal Throttle Command zu erzeugen
(siehe Abb. 13). Fahrgebertypen 4 und 5 nutzen die Richtungseingange nicht.

Die Verdrahtung der gebrauchlichsten Fahrgeber ist im folgenden Text
beschrieben und in den Abbildungen dargestellt. Wenn der von Thnen geplante Fahrgeber
nicht behandelt wird, wenden Sie sich bitte an Ihre Curtis Niederlassung.
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Fahrgebertyp 1

Bel dem in Abb. 4 gezeigten 2-Draht-Potentiometer entspricht OW zwischen dem Pot
Wiper Pin und dem Pot Low Pin dem vollen Fahrgebersignal.

Pot Wiper input (Fin 16 or 17}

— = FASTER
y Pot Low input (Fin 18)

— A

k(-0

Abb. 4: Verdrahtung fur Fahrgeber Type 1

Die Drahtbruchtiberwachung erfolgt durch Messung des Stromes von Pot Wiper Input
(Pin 16 oder 17) Uber das Potentiometer zum Pot Low Input (Pin 18). Wenn der Strom in
den Pot Low Input 0,65mA unterschreitet, wird eine Fehlermeldung erzeugt und das
Fahrgebersignal auf O gesetzt. Anmerkung: Pot Low (Pin 18) darf nicht auf B- gelegt
werden.

Fahrgebertyp 2

Bel diesen Fahrgebertypen sucht die Steuerung nach einem Spannungssignal am Wiper
Input. Fahrgebersignal 0 entspricht OV und das volle Fahrgebersignal entspricht 5V. Eine
Reihe von Gerdten kann fir diesen Fahrgebertypen verwendet werden, inklusive
Spannungsquelle, Stromquelle, 3-Draht-Potentiometer und elektronische Fahrgeber. Die
Verdrahtung fur jeden Fahrgeber ist etwas unterschiedlich, wie in Abb. 5 gezeigt, und sie
haben verschiedene Ebenen der Fehlertiberwachung.

Bel einen Spannungsfahrgeber liegt es in der Verantwortung des OEMs fir eine
Fehleriiberwachung zu sorgen. Wenn der 0-5V Fahrgeber auf B- bezogen ist, kann die
Steuerung Unterbrechungen am Schleifereingang erkennen, aber keine vollstandige
Fehleriberwachung bieten.

Wenn eine Stromquelle als Fahrgeber eingesetzt wird, muss ein Widerstand zur
Umwandlung des Stromsignals in ein Spannungssignal verwendet werden. Der
Widerstand sollte so bemessen sein, dass eine 0-5V Signal Uber den ganzen Strombereich
erreicht wird. Es liegt in der Verantwortung des OEMs, fur eine ausreichende
Fehlertiberwachung zu sorgen.

Wenn ein 3-Draht-Potentiometer als Fahrgeber eingesetzt wird, liefert die
Steuerung die vollstdndige Fehleriberwachung. Das Potentiometer wird as
Spannungsteiler verwendet, die Steuerung bietet die Spannungsversorgung und die
Potimasse. Pot High liefert eine strombegrenzte 5V Spannung an das Potentiometer und
Pot Low liefert den Masseanschluss fir das Potentiometer. Dies ist der Fahrgeber, der in
der Standardverdrahtung Abb. 3 fir den Fahr- und Bremspotentiometereingang gezeigt
wird.

Der elektronische Fahrgeber ET-XXX wird normalerweise nur as Fahreingang
genutzt. Der ET-XXX enthdt keine eigene Fehleriberwachung und die Steuerung wird
nur Schleiferunterbrechungen erkennen. Esliegt in der Verantwortung des OEMs, fir eine
ausreichende Fehlertiberwachung zu sorgen.
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Voltage Source

Sensor-referenced 0-5V source Ground-referenced 0-5V source

Pot Wiper input (Pin 16 or 17)

+

Pot Wiper input (Pin 16 or 17)
SENSOR OUTPUT (0-5V) -

VO Ground Return (Pin 7)

—| SENSOR |0

/O Ground Return (Pin 7)
SENSOR GROUND

Current Source
Pot Wiper input {Pin 16 or 17)

(T
AL

1
T EOLIES R throttle
'O Ground Return (Pin 7)

3-wire Potentiometer

Pot High output (Pin 15 or 27)

*T‘ FASTER Pot Wiper input (Pin 16 or 17)

il
- |

1kQ-10kQ2

Pot Low input (Pin 18)

NOTE: Fins 15 and 16 are used together in the throttle pot; Pins 27 and 17 in the brake pot.

Curtis ET-XXX Electronic Throttle

fﬁ—\\
o
] [ e | —
B+
00D QO (ig\
KEYSWITCH KSi (Pin 1)
e
WHT/GRN %_E—’
ot =
WHI/BRN | :
U 1
GREEN i l
i 1
ORANGE i E /O Ground Return (Pin 7)
1 1
! 1
BLACK : i Throttie Pot Wiper input (Pin 18)
H I
i
BLACK/MWHITE i i Forward input (Pin 22)
: I
WHITE Lo Reverse input (Pin 33)
[
“““ connector

Abb. 5: Verdrahtung fur Fahrgeber Type 2
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Fahrgebertyp 3

Bel diesem 2-Draht-Potentiometer, wie in Abb. 6 gezeigt, entspricht das volle
Fahrgebersignal einem Widerstand von 5kW zwischen dem Pot-Wiper-Pin und dem Pot-
Low-Pin.

Pot Wiper input (Fin 16 or 17)

FASTER =——7—

Pot Low input (Pin 18)

A
— AMAAN
0-5kQ

Abb. 6: Verdrahtung fur Fahrgeber Type 3

Die Drahtbruchiberwachung erfolgt durch Messung des Stromes von Pot Wiper Input
(Pin 16 oder 17) Uber das Potentiometer zum Pot Low Input (Pin 18). Wenn der Strom in
den Pot Low Input 0,65mA unterschreitet, wird eine Fehlermeldung erzeugt und das
Fahrgebersignal auf O gesetzt. Anmerkung: Pot Low (Pin 18) darf nicht auf B- gelegt
werden.

Fahrgebertyp 4

Der Fahrgeber Type 4 arbeitet as Wippenpotentiometer im Wigwag-Stil und ist nur as
Fahrsignal geeignet. Es sind keine Signale zu den Richtungseingdngen der Steuerung
notig; die Fahrtrichtung wird aus dem Schleifereingangswert bestimmt. Fur den Fahrgeber
Type 4 kommen nur 0-5V Spannungsquellen und 3-Draht-Potentiometer in Frage. Der
Steuerungseingang fur Fahrgeber Type 4 ist der wie fur Type 2, siehe Abb. 5. Die
Neutralstellung ist mit dem Schleifer auf 2,5V, gemessen zwischen Pot Wiper Input (Pin
16) und 1/0O-Masse (Pin 7). Die Steuerung liefert steigende Geschwindigkeit in Vorwarts,
wenn die Spannung am Schleifereingang steigt, und steigende Geschwindigkeit in
Ruckwarts, wenn die Spannung am Schleifereingang sinkt.

Be einem 3-Draht-Potentiometer liefert die Steuerung die volle
Fehlerlberwachung. Bei einem Spannungsfahrgeber prift die Steuerung nur auf
Unterbrechung im Schleiferkreis, kann aber keine volle Fehlerliberwachung bieten.

Fahrgebertyp 5

Der Fahrgeber Type 4 bietet elnen anderen Weg, um Fahrgeberkommandos an die
Steuerung zu schicken. Dieser Fahrgebertyp benutzt VCL, um ein Fahrgebersignal zu
erzeugen, welches dann a's Eingangssignal in der Fahrgebersignalkette dient (siehe Abb.
13). Dieser Fahrgebertyp kann a's Fahrsignal und als Bremssignal mit den VCL Variablen
VCL_Throttle und VCL_Brake genutzt werden. Der Ursprung fir diese Signale wird
durch das VCL-Programm bestimmt; daher ist es eine sehr flexible Methode fir ein
Fahrgebersignal. VCL kann so geschrieben werden, dass die digitalen Schalteingange, die
Potentiometereingange oder der CAN-Bus als Quelle fur das Fahrgebersigna dienen.
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Wenden Sie sich an lhre Curtis Niederlassung, wenn Sie Fragen zu diesem Fahrgeber
haben.

Wenn der Fahrgebertyp auf 5 gesetzt ist, konnen die Fahren- und
Bremspotentiometereingange durch ein VVCL-Programm auch fir andere Zwecke al's Fahr-
oder Bremseingange definiert werden. Die Variablennamen, die VCL nutzt um mit diesen
Eingdngen zu kommunizieren, sind Throttle Pot Output (Seite 80) und
Brake Pot_Output (Seite 83).

Spezifikationen der Ein-Ausgangssignale

Die 1/O-Signale, die am 35-poligen Steuerstecker angeschlossen sind, kénnen folgenden
Gruppen zugeordnet werden:

Digitaler Eingang

Analoger Eingang

Digitaler Ausgang

Anaoger Ausgang

L eistungsausgang
Spannungsversorgungs-Ausgang
Schltissel schaltereingang und L éschpfad fir Spulen
Fahrgeber und Bremse
Schnittstellen

Encodereingange
Programmiereingang

Die e ektrische Daten werden unten beschrieben.

Digitale Eingdnge

15 Steuerleitungen konnen als digitale Eingange (on/off) genutzt werden. Ein ,on"
bedeutet, der Eingang ist direkt auf B+ gelegt; ,, off* direkt auf B-. Freie Eingange werden
auf low (off) gezogen. Alle digitalen Eingange sind bel direkten Kurzschliissen zu B+ und
B- geschitzt.

8 dieser Eingange sind so ausgelegt, dass sie Strom ziehen um die Schaltkontakte
sauber zu halten und falsche Eingangssignale durch Kriechstréme zu verhindern. Die
dbrigen 7 Eingange sind digitale Eingange, die mit Ausgangstreibern verknlpft sind;
beachten Sie, dass diese Eingange eine sehr viel hthere Eingangsimpedanz haben. Die
beiden digitalen Ausgange kénnen auch Eingangssignale erkennen, und werden daher in
dieser Gruppe gefiuhrt; beachten Sie, dass deren Schwellenwerten unterschiedlich zu den
Ubrigen Eingangen dieser Gruppe sind.

Die Steuerleitungen an Pin 24 und 8 kénnen ebenfals as analoge Eingange
genutzt werden und sind daher in dieser Gruppe aufgefhrt.

el NN N RONONORONONSLL
000000000000,

. J
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DIGITAL INPUT SPECIFICATIONS

LOGIC INPUT VOLTAGE ESD
SIGNAL NAME PIN | THRESHOLDS IMPEDANGE RANGE TOLERANCE
Switch 1 24 | Rising edge= 24-36V models: |-10to 105V | B kV (air
Switch 2 8 4.4V max about 7.1 k22 discharge)
Switch 3 9 | Falling edge= | 36-48V models:
Switch 4 10 1.5V min about 11.0 k&2
Switch 5 11 48-80V models:
Switch 6 12 about 26.0 kQ
Switch 7 22
Switch 8 33
Digital Out 6 19 | Rising edge= Below 5.5 V= -5to 105V

Digital Out 7 20 29.5 V max 134 k<2
Falling edge= | Above 5.5 V=

10.1 V min 124 kQ
Driver 1 6 | Rising edge= Below 10 V= -0.5t0 105V
Driver 2 5 4.4V max 300 k<2
Driver 3 4 | Falling edge= | Above 10 V=
Driver 4 3 1.5V min 150 k&2
Prop Driver 2

Analoge Eingdnge

2 Steuerleitungen konnen als analoge Eingange genutzt werden. Beide Eingénge sind bei
direkten Kurzschlissen zu B+ und B- geschiitzt.

- 3'5 2:‘-. Diese Eingdnge konnen auch as digitale
CO000C00C00000 e Eingange genutzt werden, und sind daher auch in
BOOODOOOODOOM der Gruppe aufgefihrt

L2000 0@0000000, |
o /
ANALOG INPUT SPECIFICATIONS
OPERATING INPUT PROTECTED ESD

SIGNAL NAME PIN VOLTAGE IMPEDANCE VOLTAGE TOLERANCE

Analog 1 24 |0to10Vin 24-36V models: | -10to 105V | 8 kV (air

Analog 2 8 | 1024 steps 7.2 k2 discharge)

36-48V models:
11.3 kQ

48-80V models:
28.3 k@

Digitale Ausgange

2 Steuerleitungen stehen als digitale Ausgange mit geringer Leistung zur Verfigung. Sie
sind as Open-Collector ausgelegt und arbeiten as
Stromsenke, nicht als Stromquelle. Sie sind zum
g Anschluss von LEDs oder anderen Verbrauchern
A i mit geringer Stromaufnahme gedacht, die an der 5V
/ oder 12V Versorgungsspannung angeschlossen
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sind; siehe auch Spezifikation der Gruppe Spannungsversorgungs-Ausgange. Die
Fehlerlberwachung schaltet diese Ausgange ab, wenn die Ausgangsspannung 15V
Uberschreitet und der Ausgang ON (Ausgang auf low) ist. Beide Ausgange sind bel
direkten Kurzschliissen zu B+ und B- geschitzt.

DIGITAL OUTPUT SPECIFICATIONS
ALLOWED OUTPUT PROTECTED ESD
SIGNAL NAME PIN VOLTAGE IMPEDANCE VOLTAGE TOLERANCE
Digital Out 6 19 |0to15V On:1kQtoB- | -5t0105V | £8 kV (air
Digital Out 7 20 Oft: 134 kQ discharge)

Analoger Ausgang

Eine einzelne Steuerleitung steht als analoger Ausgang mit geringer Leistung zur
Verfigung. Sie ist zum Anschluss von Instrumenten, wie z.B. enem
Batterieladezustandsanzeiger, gedacht. Dieses Ausgangssignal wird aus einem gefilterten

- ~, PWM-Signal  generiert und hat eine
BOOOOOOOOOO O ist bei  Springen von 0-5V <25ms und bei
000000000000, Spriingen von 0-10V <30ms. Dieser Ausgang ist
. _/ bei direkten Kurzschlissen zu B+ und B-
geschiitzt.
ANALOG OUTPUT SPECIFICATIONS
OUTPUT OUTPUT PROTECTED ESD

SIGNAL NAME PIN VOLTAGE IMPEDANCE VOLTAGE TOLERANCE

Analog Out 30 |[Oto10OV Source: 1002 | -1to 106V | £B KV (air

Sink: 66 k2 discharge)

Leistungsausgange

Funf Steuerleitungen steht al's Treiberausgange mit hoherer Leistung zur Verfiigung. Einer
dieser Treiber (der Proportionaltreiber) kann als Stromtreiber fir ein Proportional ventil
oder eine ahnliche Last betrieben werden. Jeder Treiber kann einzeln dauerhaft
eingeschaltet (low Level), oder pulsweitenmoduliert auf eine Ausgangsspannung gestellt
werden. Diese Ausgange sind als Treiber fir induktive Lasten wie Schitze und
elektromagnetische Bremsen gedacht, konnen aber auch zum Schalten von

Widerstandslasten verwendet werden, wenn die

' ™, Maximalstréme nicht Uberschritten werden. Alle
“oooooooooo0oo00™| funf Ausgdnge sind bei Kurzschlilssen zu B+
BOOOOOO00O00OOs und B- geschiitzt.
Q0000880880 Diese Steuerleitungen konnen auch als

g J/ digitale Eingadnge genutzt werden, und sind

daher auch in der Gruppe aufgefihrt.
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HIGH POWER OUTPUT SPECIFICATIONS
PV FREQ- | OUTPUT | PROTECTED ESD

SIGNAL NAME | PIN PWM CURRENT | UENCY | CURRENT| VOLTAGE |TOLERANCE
Driver 1 6 | Oto 100% n/a 200Hz|2A max | -0.5V fo +8 KV (air
Driver 2 5 | duty cycle 3 A max | keyswitch | discharge)
Driver 3 4 2 A max | voltage
Driver 4 3
Prop Driver | 2 Oto2 A |18KkHz

in 607

nominal

steps.

Spannungsversorqgungs-Ausgange

Zwe  Steuerleitungen bilden eine Spannungsversorgung fir Lasten mit geringen

Leistungen wie z.B. eektronische Fahrgeber, Anzeige-LEDs, Anzeigetafeln,
- Drehzahlgeber und externe 1/O-Boards. Die 1/O-
B0 00000000 e 80 Masse ist der Masseanschluss fir diese Low-Power-

Gerdte. Belde Spannungsversorgungen sind bei
Kurzschliissen zu B+ und B- geschuitzt.

BOOOOQOOOOO O

A G S A Gaems M
WA LS L LA S

h vy
POWER SUPPLY OUTPUT SPECIFICATIONS
OUTPUT OQUTPUT PROTECTED ESD
SIGNAL NAME PIN VOLTAGE CURRENT VOLTAGE TOLERANCE
+12V Out 25 | 11.5t0 145V 200 mA max -1to 105V | £B kV (air
+5V Out 26 |5V 5% (combined total) discharge)
/O Ground 7 n/a 500 mA max not protected

Schlisselschaltereingang und Ldschpfad fir Spulen

Der SchlUsselschaltereingang KSI liefert die Versorgungsspannung fur alle Steuerkreise,
Vorladekreis der Leistungskondensatoren (bevor das Hauptschiitz —schliefd),
Spannungsversorgungs-Ausgange und Leistungsausgange. Die Batteriespannung fur die
V CL-Funktion Batterieladezustand wird an diesem Eingang gemessen.

Der Spulenldschpfad sollte mit der positiven Seite der Spulen verbunden werden,
um Netzstorungen, die durch die PWM verursacht werden, auf die Spulenverdrahtung zu
begrenzen.

Es ist wichtig, die Anschlisse fir
ocooocooooo0™ | Schlussaschater und Spulenléschpfad getrennt zu
halten, um den Verpolschutz zu gewdahrleisten
! (Fahrzeug  richtig  verdrahtet, Batteriepole
vertauscht).
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KSI AND COIL RETURN INPUT SPECIFICATIONS

OPERATING INPUT PROTECTED ESD
SIGNAL NAME PIN VOLTAGE CURRENT VOLTAGE TOLERANCE
KSI 1 | Between under-| 75 mA min, -0.3Vto +8 KV (air
and overvoltage | 1.0 A max* Severe Overvoltage | discharge)
Coil Return R 12 A max 105V to
Severe Overvoltage

* Min for 48-80V models at 105 V; max for 24-36V models at 16 V.
Additionally must carry the current supplied to the driver loads by the coeil return (pin 13).

Fahrgeber- und Bremseingéange

Die beiden Potentiometereingdnge sind unabhéngig voneinander fir den Einsatz mit 2-
Draht- oder 3-Draht-Potentiometern oder Spannungsfahrgebern programmierbar.
Spannungsfahrgeber benttigen nur den Anschluss Pot-Wiper (mit Bezug zur 1/0O-Masse).
Potentiometer bendétigen die Anschllisse Pot-Wiper und Pot-Low (2-Draht) oder Pot-High,
Pot-Wiper und Pot-Low (3-Draht). Alle Potentiometeranschltisse sind bei Kurzschluss zu
B+ und B- geschitzt.

e ™

35(" BEBEEBEEEEEBER - BRI (‘24
L L

loNoNoNoNeoy J N N NONOL

Alternativ kann man diese zwei Eingange
auch as anadoge Eingange fur andere Signale
nutzen. Fir die Nutzung dieser Eingange fUr andere

L,o000c00c0000000,  Sgna bendtigt men ein VCL-Programm; siehe
o _/ Kapitel 6.
THROTTLE INPUT SPECIFICATIONS
OPERATING INPUT S/SINK PROTECTED ESD
SIGNAL NAME PIN VOLTAGE IMPEDANCE | CURRENT VOLTAGE | TOLERANGCE
Throttle Pot High | 15 | O V (shorted| n/a 7 mA -50 to 105 V| +8 kV (air
Brake Pot High |27 | to Pot Low) nominal discharge)
5V (open (source)
circuit)
Throttle Pot Wiper | 16 | 0to 6.25V | 290 k2 0.76 mA
Brake Pot Wiper |17 (voltage nominal
and 3-wire)| (source,
2-wire)
Pot Low 18 |0to 10V 20 € nom. | Faults if -1to 105V
above
11 mA
(sink)

Schnittstellen

Getrennte CAN und serielle Ports bieten komplette Kommunikation und Programmierung
fur ale dem Nutzer zuganglichen Steuerungsinformationen.

Der Curtis Handprogrammer 1311 wird an die Pins 28 und 29 angeschlossen,
zusammen mit der 1/0-Masse (Pin 7) und der +12V Spannungsversorgung (Pin 25); siehe
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Verdrahtungsplan Abb. 3. Das Curtis Anzeigeinstrument 840 wird an die selben Pins

angeschlossen.

Das Zusammenschlief3en des CAN Term H

-

a5
'e@®@C 000

12™

o0
NPpOCROOOOOOOOM

LU \._; \_; w-._.- w-._.- \._.- \._.- \._.- \._.- \._.- ey

el ale T el
bt

™, mit dem CAN Term L Pin liefert eine lokale CAN-
Terminierung von 120W, O0,5W. Haten Sie die
Lange dieser Dréhte kurz. CAN Term H und CAN
Term L durfen niemals mit irgend einer externen

e S RS

/

. Verdrahtung verbunden werden.
COMMUNICATIONS PORT SPECIFICATIONS
SUPPORTED PROTECTED ESD
SIGNAL NAME PIN |PROTOCOL/DEVICES DATA RATE VOLTAGE TOLERANCE
CANH 23 | CANopen, up to 500 kbps | Continuous= | £8 kV (air
CANL 35 | NODES 2.0, -36 to 105V | discharge)
Other 11-bit Transient=
identifier field +200 V
CAN protocols
CANTerm H 21 (no connection | +8 KV (air
CAN Term L 34 to external wiring) | discharge)
Serial TX 28 | Curtis 840 Display, | as required, Oto12V +8 KV (air
Serial RX 29 | 1311 Handheld | 9.6 to 56 kbps +15V discharge)
Programmer,
1314 PC-based
Programmer

Encodereingang

Zwel Steuerleitungen sind intern als Eingange fir einen Quadrature-Drehzahl-Encoder

II,—-""-

LW

2:3(} C} C} (OO NORORORONON ST
2 QOO O00000000,

-

L L L

konfiguriert. Der Encoder wird normalerweise von
der +5V Spannungsversorgung (Pin 26) versorgt,
kann aber mit jeder externen Spannung (zwischen
5V und B+) betricben werden, solange die
_/ Logikschwellenwerte eingehalten werden.

™

ENCODER INPUT SPECIFICATIONS

SIGNAL NAME

LOGIC
THRESHOLDS

ESD
TOLERANCE

PROTECTED
VOLTAGE

INPUT
IMPEDANCE

MAX

PIN FREQ.

Encoder A

31 [Rising edge= | 720 Q 10 kHz|-51t0 105V | 8 kV (air

Encoder B

32 2.8V max
Falling edge=

2.2V min

(internal discharge)

pull-up
to +4V)
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3 PROGRAMMIERBARE PARAMETER

Die Impulssteuerungen 1236/38 verfuigen tber eine Anzahl von Parametern, die mit dem
Curtis Handprogrammer 1311 oder PC-Programmer 1314 programmiert werden kénnen.
Diese programmierbaren Parameter erlauben es, das Fahrverhalten und die Leistung des
Fahrzeugs an die speziellen Bedirfnisse des Einsatzes anzupassen. Informationen tber die
Bedienung des Handprogrammers finden Siein Anhang C.

PROGRAMM MENUS
Die programmierbaren Parameter der 1236/38 sind in ein strukturiertes Menl gruppiert;
siehe Tabelle 3.

Wiein der Tabelle gezeigt, gibt es zwel Arten die Fahrcharakteristik zu regeln: die
Momentenregelung (torque mode) und die Drehzahlregelung (speed mode). Mit dem
Parameter Control Mode Select wdhlen Sie den Regelmode aus. Anmerkung: bei der
Programmierung kann nur ein Regelmode genutzt werden, eine Kombination ist nicht
moglich. Wenn Sie einen Parameter des anderen Regelmodus justieren, zeigt der
Handprogrammer zwar den eingestellten Wert an, diese Einstellung hat aber keine
Auswirkungen. Nur die Parameter, die zu dem gewahlten Regelmode gehdren, sind aktiv.

Wir empfehlen sehr, das Kapitel 5, Anfangseinstellungen, zu lesen, bevor Sieirgend einen
dieser Parameter einstellen.

Auch wenn Sie die meisten dieser Parameter auf deren Standardwerten belassen,
ist es zwingend erforderlich, die in Kapited 5 beschriebenen Prozeduren
durchzufihren, diedie Grundcharakteristik lhrer Anwendung bestimmt.
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Table 3 Programmable Parameter Menus: 1311 Programmer

CONTROL MODE SELECT ...........p. 26

1-SPEED CONTROL MODE MENU

—Speed Controller .........p. 27
—Max Speed
- Kp
—Ki
—Vel Feedforward ......... p. 28
—Houtf
—Build Rate

LRelease Rate

—Acc Feedforward ........ p. 29
—Kaff

K bff

—Build Rate
LRelease Rate

—Hesponse ................p. 30
—Full Accel Rate HS
—Full Accel Rate LS
—Low Accel Rate
—MNeutral Decel Rate HS
—Meutral Decal Rate LS
—Full Brake Bate HS
—Full Brake Rate LS

—Low Brake Hate

'—Fine Tuning ........... p. 31
—Partial Decel Rate
—HS (High Speed)
—LS (Low Speed)
—HReavarsal Soften
—Max Speed Accel
—Max Speed Deceal
—Accel Release Rate

—Pump Enable ............... p. 31

2 -TORQUE CONTROL MODE MENU CURRENT LIMITS MENU .............p. 37
—Dirive C t Limit
—Speed Limiter .............. p. 32 rive —Hmen |m| :
—Regan Currant Limit
—Max Speed o
—Erake Current Limnit
—Kp
—Ki —Power Limiting Map .... p. 38
L Kd —Base Speed
L Hesponse ............... p. 33 —Delta Speed
—Accel Rate —Drive Limiting Map ..... p. 38
—Accal Release Rate —Mominal
—Brake Rate —Base Plus Delta
—Brake Release Rate —Base Plus 2xDelta
—MNeutral Braking —Base Plus 4xDelta
—Neutral Taper Speed L_Base Plus 8xDelta
—Fine Tuning ........... p. 34 Regen Limiting Map.... p. 39
Creep Torgue —Mominal
Gear Soften | —Base Plus Delta
Brake Taper Speed —Base Plus 2xDelta
Reversal Soften | Base Plus 4xDelta
Max Speed Decel L_Base Plus 8xDelta
[PPSR o B L) THROTTLE MENU ............ccovoeeee. p. 40
Restraint Forward —Throttle Type
Restraint Back —Forward Deadband
Position Hold Enable —Forward Map
p.36 —Forward Max
—Forward Offset
—Reverse Deadband
—Heverse Map
—Heverse Max
—HReverse Offset
—HPD/SRO Enable
—Sequencing Delay
—Brake Pedal Enable
—Brake Type
—Brake Deadband
—Brake Map
—EBrake Max
L Brake Offset
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Table 3 Programmable Parameter Menus: 1311 Programmer, cont'd

DRIVERS MENU MOTORMEMNU .........coceiiieene p. 46
—Typical Max Speed
—Main Contactor ................ p. 43 P pe
—Swap Two Phases
—Main Enable L
—Swap Encoder Direction
—Pull In PWM
T T —Encoder Steps
—roiding | Encoder SW Fault Enable
—Interlock Type
—Open Delay —Temperature Confrol.......... p. 47
—Checks Enable —Sensor Enable
—Precharge Enable — Temperature Hot
p Honal Dri 44 —Temperature Max
—Proportional Driver ........... p.
PD Enable P —Current Source
—MotorTemp LOS Max Speed
—Hyd Lower Enable
—PD Max Current —Sensor Type
) —Sensor Temp Offset
—PD Min Current
—PD Dither % ‘—User Defined Sensor... p. 48
—PD Dither Period —Sensor 0
—PD Kp —Temp 0
L _PD Ki —Sensor 1
—Te 1
| Fault Checking o............. p. 45 s‘:]"sm ,
—Driver1 Checks Enable T 5
_Driver2 Checks Enable sﬂsor .
—Driver3d Checks Enable T s
—Driver4 Checks Enable e
—PD Checks Enable
—Temp 4

—EM Brake Disable Upon Fault

BATTERY MENU ............ccceevnee p. 49
—MNominal Voltage

—User Overvoltage

—User Undervoltage

—Reset Volts Per Cell

—Full Molts Per Cell

—Empty Volts Per Cell
—Discharge Time

'—BDI Reset Percent

VEHICLE MENU ............cccoeiinnee p. 52
—Metric Units

—Speed to RPM

—Capture Speed

—Capture Distance 1
—Capture Distance 2
'—Capture Distance 3

EMERGENCY REVERSE MENU..... p. 53
—EMR Enable

—EMR Type

—EMR Current

—EMR Speed

—EMR Accel Rate

—EMR Speed Decel Rate
'—EMR Torque Decel Rate

—External Supply Max
—External Supply Min

== Individual parameters are presented in the following
menu charts as shown in this example:

CANOPEN INTERFACE MENU....... p. 54
—CAMNopen Interlock

—Master ID

—Slave ID

—Baud Rate

—Heartbeat Rate

—PDO Timeout Period
—Emergency Message Rate
‘—Suppress CANopen Init

MOTOR CONTROL TUNING MENU .. p. 55

—Motor Type
Parameter name Allowable range Description of the parameter's
as it appears in the in the function and, where applicable, —Base Speed
programmer display programmer’s units suggestions for setting it
J I ,
Max Speed 50-6000 rpm Defines the maximum allowed motor rpm at full throttle.
Max_Speed SpdM 50-6000
T\. £
Parameter name Allowable range
in VCL in VCL umnits
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Die einzelnen Parameter werden in der folgenden Meniitabelle wie in diesem Beispiel
dargestel|t:

Parametername, wie er in der
Anzeige der Handprogrammers

Beschreibung der Parameterfunktion

Zulassiger Einstellbereich in und, wo angebracht, Vorschlage zur

Einheiten des Parameters

erscheint Einstellung
Max Speed 50-6000 rpm Bestimmt die maximale Motordrehzahl
Max_Speed_SpdM 50-6000 bei vollem Fahrgebersignal.
Parametername in VCL Zulassiger Bereich in VCL

CONTROL MODE SELECT

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Control Mode Select 1-2 Dieser Parameter bestimmt, welcher Regelmode fur
Control_Mode_Select 1-2 Fahrcharakteristik aktiv ist:

1 = Drehzahlregelung SPEED MODE

2 = Momentenregelung TORQUE MODE
Wenden Sie sich an Curtis, wenn Sie an einem eigenen
Regelmode interessiert sind. Anmerkung: Andern Sie diesen
Parameter nicht wahrend die Steuerung den Motor antreibt. Diese
wirde zu dem Parameter Change Fehler fihren, der durch
Schliusselschalter-aus/ein zuriickgesetzt werden muss; dies
schiitzt den Bediener und die Steuerung.

Anmerkung: Motordrehzahl-Einschrankungen

Die maximale Motordrehzahl ist in beiden Regelmodi programmierbar. Trotzdem
ist unabhéngig vom Regelmode die Maximaldrehzahl durch die Zahl der Motorpole,
die Zahl der Encoderpulse pro Umdrehung und die Drehzahleinschrankung der
Steuerungs-Firmware begrenzt.

Elektrische Frequenzeinschrankung

Die maximale elektrische Frequenz welche die Steuerung abgibt, ist 300Hz.
Benutzen Sie diese Gleichung um festzustellen, welche Einschrénkung der Drehzahl
diesfur Ihren Motor bedeutet.

Max Motor RPM = 36000 / Number of Motor Poles
(z.B. kann ein 6-Pol-Motor bis 6000 RPM drehen)

Einschrankung durch Encoderpulse/Umdrehung

Die maximae Encoder-Frequenz welche die Steuerung akzeptiert, ist 10kHz.
Benutzen Sie diese Gleichung um festzustellen, welche Einschrénkung der Drehzahl
diesfur Ihren Motor bedeutet.

Max Motor RPM = 600 000 / Encoder Size
(z.B. kann ein 128-Puls-Encoder bis 4687 RPM drehen)

Einschrankung durch Steuerungs-Firmware
Die maximale Motordrehzahl, die die Steuerung erlaubt, ist 6000 RPM.

Die Maximaldrehzahl des Motorsist der kleinste dieser drel Werte.
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[1- SPEED CONTROL MODE] SPEED CONTROLLER MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Max Speed 50-6000 rpm  Dieser Parameter bestimmt die maximale geforderte Drehzahl mit

Max_Speed_SpdM 50-6000 Fahrgeber auf voll. Kleinere Fahrsignale werden proportional
skaliert. Z.B. entspricht 40% Fahrgebersignal 40% des
programmierte Max Speed Wertes.

Anmerkung: Die maximale Motordrehzahl unterliegt den oben
aufgefuihrten Einschréankungen.

Kp 0-100 % Dieser Parameter bestimmt, wie aggressiv die Steuerung versucht
Kp_SpdM 0-12288 die Drehzahl an den vom Fahrsignal bestimmten Wert anzupassen.
Hohere Werte bedeuten genauere Regelung.
Wird der Verstarkungsfaktor zu hoch gewahlt, kdnnten Sie
Oszillationen spuren wenn die Steuerung versucht die Drehzahl zu
regeln. Wird er zu gering gewabhlt, kann der Motor sich zu trage
verhalten und schwer zu regeln sein.

Ki 5-100 % Die integrale Verstarkungskomponente (Ki) erzwingt eine
Ki_SpdM 100-2000 Drehzahlabweichung von null, so dass der Motor genau mit der
geforderten Drehzahl lauft. Hohere Werte bedeuten genauere
Regelung.

Wird der Verstarkungsfaktor zu hoch gewahlt, kdnnten Sie
Oszillationen spiren wenn die Steuerung versucht die Drehzahl zu
regeln. Wird er zu gering gewabhlt, kann es zu lange dauern, bis der
Motor genau die vorgegebene Drehzahl erreicht.
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[1- SPEED CONTROL MODE] VELOCITY FEEFORWARD MENU

Parameter

Zulassiger
Bereich

Beschreibung

Kvff
Kvff_SpdM

0-200 A
0-2000

Die Geschwindigkeits-Vorwartsverstarkung soll die Reaktion auf den
Fahrgeber und die Steuerungsleistung besonders bei kleinen
Drehzahlen verbessern.

Bei Fahrsteuerungen setzen Sie ihn etwas unter den Stromwert,
den man zum Erhalt sehr geringer Geschwindigkeiten unbeladen in
der Ebene braucht.

Bei Pumpensteuerungen setzen Sie ihn auf den geringsten
Laststrom. Alternativ kann man die Reaktion der Pumpendrehzahl-
Regelschleife verbessern, wenn man den Parameter Giber VCL
kontinuierlich an die entsprechende Pumpenlast anpasst.

Build Rate
Vel _FF_Build_Rate
_Spd™M

0,1-50s
100-5000

Dieser Parameter bestimmt, wie schnell sich Kvff aufbaut.

Wenn Sie bei Fahrantrieben merken oder horen, wie das
mechanische Spiel schlagartig aufgenommen wird, wenn sie aus
Neutral heraus ein sehr kleines Fahrsignal geben, sollten Sie diese
Rate verlangsamen (z.B. auf einen héheren Wert setzen), um dieses
Geflhl abzumildern.

Bei einem Pumpensystem setzen Sie diesen Parameter zu
Anfang auf den kleinsten Wert. Ein Abschwéchen (z.B. auf einen
héheren Wert setzen) wird ein Uberschwingen der Drehzahl
reduzieren, wenn die Vorwartsverstarkung zu hoch ist.

In Kapitel 5 finden Sie eine genauer Justageanleitung.

Release Rate
Vel FF_Release R
ate_SpdM

0,1-20s
100-2000

Dieser Parameter bestimmt, wie schnell sich Kvff abbaut. Wenn das
Abbauen zu schlagartig erscheint, sollten Sie diese Rate
verlangsamen (z.B. auf einen héheren Wert setzen), um dieses
Gefuhl abzumildern.
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[1- SPEED CONTROL MODE] ACCELERATION FEEFORWARD MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Kaff 0-500 A Die Beschleunigungs-Vorwartsverstéarkung soll die Reaktion auf den
Kaff_SpdM 0-5000 Fahrgeber und die Steuerungsleistung besonders bei allen

Drehzahlen verbessern. Sie kann als eine ,Quickstart“-Funktion
angesehen werden, die die Reaktion bei allen Geschwindigkeiten
verbessert.

Beobachten Sie mit den Beschleunigungs- und Abbremsraten auf
der derzeitigen Einstellung den Durchschnittsstrom, wenn Sie bei
Langsamfahrt mit vollem Fahrgeber beschleunigen. Setzen Sie Kaff
auf diesen Wert.

Kbff 0-500 A Die Brems-Vorwartsverstarkung soll die Bremsreaktion bei allen
Kbff_SpdM 0-5000 Drehzahlen verbessern.
Beobachten Sie mit der Abbremsrate auf der derzeitigen
Einstellung den Durchschnittsstrom, wenn Sie mit vollem Bremssignal
bremsen. Setzen Sie Kbff auf diesen Wert.

Build Rate 0,1-50s Dieser Parameter bestimmt, wie schnell sich Kaff aufbaut.
Acc_FF_Build_Rat 100-5000 Wenn Sie bei Fahrantrieben merken oder héren, wie das
e_SpdM mechanische Spiel schlagartig aufgenommen wird, wenn sie aus

Neutral heraus ein sehr kleines Fahrsignal geben, sollten Sie diese
Rate verlangsamen (z.B. auf einen héheren Wert setzen), um dieses
Geflhl abzumildern.

Bei einem Pumpensystem setzen Sie diesen Parameter zu
Anfang auf den kleinsten Wert. Ein Abschwéchen (z.B. auf einen
héheren Wert setzen) wird ein Uberschwingen der Drehzahl
reduzieren, wenn die Vorwartsverstarkung zu hoch ist.

In Kapitel 5 finden Sie eine genauer Justageanleitung.

Release Rate 0,1-2,0s Dieser Parameter bestimmt, wie schnell sich Kaff abbaut. Er sollte so
Acc_FF_Release_ 100-2000 schnell eingestellt werden (z.B. auf einen kleineren Wert setzen),
Rate_SpdM dass das Fahrzeug nach dem Loslassen des Fahrgebers nicht
weiterrollt.

29 CURTIS 1236 / 38 Manual




[1- SPEED CONTROL MODE]

RESPONSE MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Full Accel Rate HS 0,5-30,0 s Setzt die Rate (in s), mit der die Drehzahlanforderung ansteigt, wenn
Full_Accel_Rate_H 500-30000 volles Fahrgebersignal bei hohen Geschwindigkeiten angelegt wird.
S_SpdM Hoéhere Werte bedeuten eine langsamere Reaktion.
Full Accel Rate LS 0,5-10,0 s Setzt die Rate (in s), mit der die Drehzahlanforderung ansteigt, wenn
Full_Accel_Rate_L 500-10000 volles Fahrgebersignal bei niedrigen Geschwindigkeiten angelegt
S_SpdM wird. Héhere Werte bedeuten eine langsamere Reaktion.
Low Accel Rate 0,5-30,0 s Setzt die Rate (in s), mit der die Drehzahlanforderung ansteigt, wenn
Full_Accel_Rate_S 500-30000 ein kleines Fahrgebersignal angelegt wird. Diese Rate wird
pdM normalerweise justiert, um die Mandvrierbarkeit bei kleinen
Geschwindigkeiten zu beeinflussen.
Neutral Decel 1,0-30,0 s Setzt die Rate (in s), mit der das Fahrzeug abgebremst wird, wenn
Rate HS 1000-30000 der Fahrgeber bei hoher Geschwindigkeit auf Neutral
Neutral_Decel_Rat zuriickgenommen wird. Hohere Werte bedeuten ein langsameres
e _HS_Spdm Abbremsen.
Neutral Decel 1,0-30,0 s Setzt die Rate (in s), mit der das Fahrzeug abgebremst wird, wenn
Rate LS 1000-30000 der Fahrgeber bei niedriger Geschwindigkeit auf Neutral
Neutral_Decel_Rat zuriickgenommen wird. Hohere Werte bedeuten ein langsameres
e_LS_SpdM Abbremsen.
Full Brake Rate 0,5-10,0 s  Setzt die Rate (in s), mit der das Fahrzeug abgebremst wird, wenn
HS 500-10000  bei hoher Geschwindigkeit volles Bremssignal oder volles Fahrsignal
Full_Brake in die entgegen gesetzte Richtung gegeben wird. Hohere Werte
_Rate_HS_SpdM bedeuten ein langsameres Abbremsen.
Full Brake Rate 1,0-10,0 s Setzt die Rate (in s), mit der das Fahrzeug abgebremst wird, wenn
LS 1000-10000 bei niedriger Geschwindigkeit volles Bremssignal oder volles
Full_Brake Fahrsignal in die entgegen gesetzte Richtung gegeben wird. Héhere
_Rate_LS_SpdM Werte bedeuten ein langsameres Abbremsen.
Low Brake Rate 2,0-30,0 s Setzt die Rate (in s), mit der das Fahrzeug abgebremst wird, wenn
Low_Brake 2000-30000 bei allen Geschwindigkeiten ein kleines Bremssignal oder ein kleines
_Rate_SpdM Fahrsignal in die entgegen gesetzte Richtung gegeben wird. Hohere

Werte bedeuten ein langsameres Abbremsen.
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[1- SPEED CONTROL MODE]

FINE TUNING MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Partial Decel Rate 5,0-30,0 s Setzt die Rate (in s), mit der das Fahrzeug abgebremst wird, wenn
Partial_Decel_Rate  5000-30000 der Fahrgeber zurickgenommen wird, aber nicht bis auf Neutral.
_SpdM Hohere Werte bedeuten ein langsameres Abbremsen.
HS (High Speed) 0-100 % Setzt den Prozentsatz der Maximalgeschwindigkeit Typical Max
HS 0-32767 Speed, bei der die Drehzahl gemessen und fiir alle nachfolgenden
Interpolationen genutzt wird, wann immer einer der ,HS" Parameter
aufgerufen wird.
LS (High Speed) 0-100 % Setzt den Prozentsatz der Maximalgeschwindigkeit Typical Max
LS 0-32767 Speed, bei der die Drehzahl gemessen und fiir alle nachfolgenden
Interpolationen genutzt wird, wann immer einer der ,LS" Parameter
aufgerufen wird.
Reversal Soften 0-100 % Hohere Werte erzeugen ein weicheres Reversieren von
Reversal 0-3000 regenerativem Bremsen zum Fahren nahe der Drehzahl Null. Dies
Soften_SpdM hilft den Ubergang weicher zu gestalten, wenn die Unterschiede
zwischen Brems- und Fahrstrom oder Verzdgerungs- und
Beschleunigungsrate grof3 sind.
Max Speed Accel 0,1-30,0 s In manchen Anwendungen wird der Wert flr Max Speed haufig durch
Max_Speed_Accel 100-30000  VCL oder uber den CAN-Bus geéndert. Der Parameter Max Speed
_SpdM Accel bestimmt die Rate, mit der der maximale Drehzahlwert sich
andern kann, wenn der Max Speed Wert erhoht wird. Die Rate, die
durch diesen Parameter gesetzt wird, ist die Zeit fur den Hochlauf von
0 rpm bis zur Typical Max Speed rpm.
Z.B. wird Max Speed von 1000 prm auf 4000 rpm erhéht. Wenn
Typical Max Speed 5000 rpm und die Rate 10,0 s sind, dauert es
10,0 * (4000-1000) / 5000 = 6,0 s um von 1000 rpm auf 4000 rpm zu
beschleunigen.
Max Speed Decel 0,1-30,0 s Dieser Parameter funktioniert wie der Max Speed Accel Parameter,
Max_Speed_Decel 100-30000  auRer dass die Rate bestimmt, wie schnell sich der maximale
_SpdM Drehzahlwert andern kann, wenn der Wert von Max Speed gesenkt
wird.
Angenommen sie reduzieren Max Speed von 4500 prm auf 2500
rpm. Wenn Typical Max Speed 5000 rpm und die Rate 5,0 s sind,
dauert es 5,0 * (4500-2500) / 5000 = 2,0 s um von 4500 rpm auf 2500
rpm herunterzufahren.
Accel Release 0-100 % Bestimmt wie schnell die Verzégerung eingeleitet wird, wenn der
Rate 0-32767 Fahrschalter wahrend einer Beschleunigung zurlickgenommen wird.
Accel Release- Dieser Parameter reduziert die ,Gedenkpause” die sonst entsteht,
RatE_Sde wenn der Fahrgeber losgelassen wird und dem Fahrer das Geflihl
gibt, das Fahrzeug wiirde nicht auf das reduzierte Fahrgebersignal
reagieren
[1- SPEED CONTROL MODE] PUMP ENABLE
Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Pump Enable On/Off Wenn dieser Parameter auf On gesetzt ist, wird der Speed Control
Pump_Enable_Spd On/Off Mode zum Antrieb einer Pumpe anstelle eines Fahrmotors

M_Bit0

verwendet. Pumpenanwendungen drehen den Motor nur in die
Vorwartsrichtung.
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[2- TORQUE CONTROL MODE]| SPEED LIMITER MENU

Parameter

Zulassiger
Bereich

Beschreibung

Max Speed
Max_Speed_TrgM

50-6000 rpm
50-6000

Dieser Parameter bestimmt die maximale zulassige Motordrehzahl im
Momentregelmode (unabhangig vom Fahrgebersignal). Im Torque
Control Mode fordert ein volles Fahrsignale 100 % des verfligbaren
Motormoments. Kleinere Fahrsignale werden proportional skaliert.
Z.B. entspricht 40% Fahrgebersignal 40% des verfligbaren
Motormoments.

Anmerkung: Die maximale Motordrehzahl unterliegt den oben
aufgefuihrten Einschrénkungen.

Kp
Kp_TrgM

0-100 %
0-12288

Dieser Parameter bestimmt, wie aggressiv die Steuerung versucht die
Drehzahl an den vom Parameter Max Speed bestimmten Wert zu
begrenzen. Hohere Werte bedeuten genauere Regelung.

Wird der Verstarkungsfaktor zu hoch gewahlt, kdnnten Sie
Oszillationen spuren wenn die Steuerung versucht die Drehzahl zu
regeln. Wird er zu gering gewabhlt, kann der Motor mit einer viel
héheren als von Max Speed bestimmten Drehzahl drehen.

Ki
Ki_TrgM

0-100 %
0-500

Die integrale Verstarkungskomponente (Ki) erzwingt eine
Drehzahlabweichung von null, so dass der Motordrehzahl auf Max
Speed begrenzt ist. Hohere Werte bedeuten genauere Regelung.

Wird der Verstarkungsfaktor zu hoch gewahlt, kdnnten Sie
Oszillationen spuren wenn die Steuerung versucht die Drehzahl zu
regeln. Wird er zu gering gewabhlt, kann es zu lange dauern, bis der
Motor genau die vorgegebene Drehzahl von einer Uberdrehzahl aus
erreicht hat.

Kd
Kd_TrgM

0-100 %
0-3000

Bestimmt die Dampfung, wenn das Fahrzeug die
Maximalgeschwindigkeit erreicht und reduziert damit Uberschwinger.
Wird Kd zu hoch gesetzt, kann es zu lange dauern bis das Fahrzeug
die Maximalgeschwindigkeit erreicht. Wird Kd zu niedrig gesetzt,
kann das Fahrzeug die Maximalgeschwindigkeit Uberschreiten,
besonders bei Bergabfahrt.
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[2- TORQUE CONTROL MODE]

RESPONSE MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Accel Rate 0,1-50s Setzt die Rate (in s), mit der das Moment auf maximal ansteigt, wenn
Accel_Rate_TrgM 100-5000 volles Fahrgebersignal angelegt wird. Hohere Werte bedeuten eine
langsamere Reaktion.
Accel Release 0,1-20s Bestimmt wie schnell die Verzdgerung eingeleitet wird, wenn der
Rate 100-2000 Fahrschalter wahrend einer Beschleunigung zurtickgenommen wird.
Accel Release- Wenn die Rate kurz ist (z.B. kleiner Wert), wird der Ubergang sofort
Rat_e_Tqu eingeleitet. Der Ubergang ist weicher, wenn die Rate auf einen
héheren Wert gesetzt ist (langsamerer Ubergang). Wird dieser
Parameter jedoch zu hoch gewabhlt, kann beim Fahrer ein ungutes
Geflhl entstehen, wenn das Fahrzeug nicht sofort auf das reduzierte
Fahrgebersignal reagiert und fiir eine kurze Zeit weiterrollt.
Brake Rate 0,1-50s Setzt die Rate (in s), mit der das Bremsmoment aufgebaut wird, wenn
Brake_Rate_TrqM 100-5000 wéahrend der Fahrt ein Fahrsignal in die entgegen gesetzte Richtung
gegeben wird, ein Bremspotisignal gegeben wird oder
Neutralbremsen einsetzt. Kleinere Werte bedeuten eine kiirzere Zeit
und damit schnelleres Bremsen. Langsameres Abbremsen erreicht
man durch hohere Werte.
Brake Release 0,1-20s Setzt die Rate (in s), mit der das Bremsmoment abgebaut wird, wenn
Rate 100-2000 das Fahrzeug vom Bremsen zum Fahren Uibergeht.
Brake Release-
Rate_TrgM
Neutral Braking 1,0-30,0s Neutralbremsen erfolgt progressiv, wenn der Fahrgeber Richtung
Neutral_Braking_Tr  1000-30000 Neutral reduziert wird, oder wenn die Fahrtrichtung ausgeschaltet
aqMm wird. Der Parameter Neutral Braking ist von 0-100% der Bremsstrom-
Begrenzung einstellbar (siehe Strombegrenzungen S. 37).
Neutral Taper 200-6000 Bestimmt die Drehzahl, unterhalb welcher der Neutralbremsstrom
Speed rpm linear von 100% auf den Creep Torque Strom bei O rpm reduziert
Neutral_Taper_Spe 200-6000 wird, wenn man den Fahrgeber reduziert; siehe Abb. 7. Oszillationen
ed_TrgM im Motor kdnnen auftreten, wenn Taper Speed zu klein im Verhaltnis

zu Neutral Braking gesetzt wird.
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[2- TORQUE CONTROL MODE] FINE TUNING MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Creep Torque 0-100% Bestimmt die Menge an Drehmoment, die benétigt wird um das
Creep_Torque 0-32767 Fahrzeug aus dem Stillstand ohne Fahrgerbersignal zu bewegen;
_TrgM siehe Abb. 7. WARNUNG! Wenn Interlock (Freigabe) eingeschaltet
ist und eine Fahrtrichtung eingeschaltet wird, kann sich das Fahrzeug
auch ohne Fahrgebersignal bewegen. Beim Einstellen dieses
Parameters ist daher besondere Vorsicht geboten.
Wenn Pedalbremsen aktiviert ist (siehe S. 43), wird Creep Torque
beim Betéatigen des Bremspedals progressiv verringert um zu
verhindern, dass der Motor gegen die Bremse fahrt und somit Energie
verschwendet.
Gear Soften 0-100% Verandert den Fahrgebereinsatz von linear (auf 0%) zu einer S-
Gear_Soften_TrgqM 0-10000 Kurve. GrolRere Werte bedeuten einen weicheren Einsatz des
Fahrgebers in vorwarts und riickwarts. Diese Abmilderung wird bei
héheren Geschwindigkeiten progressiv reduziert; siehe Abb. 8.
BrakeTaper Speed 200-6000 Bestimmt die Drehzahl, unterhalb welcher der maximale Bremsstrom
Brake_Taper_Spee rpm linear von 100% auf 0% bei O rpm reduziert wird; siehe Abb. 9. Wenn
d_TrgM 200-6000 Brake Taper Speed fur den Bremsstrom zu klein eingestellt wird,
koénnen Oszillationen im Motor auftreten, wenn er versucht das
Fahrzeug auf sehr steilen Geféllen zum Stillstand abzubremsen.
Taper Speed wirkt nur als Reaktion auf Bremspedalsignale und nicht
auf Bremsen beim Richtungswechsel oder Neutralbremse.
Rversal Soften 0-100% GroRere Werte bedeuten einen weicheren Ubergang vom
Reversal_Soften T  256-32767  Regenbremsen zum Fahren um die Geschwindigkeit O herum. Dies
rqM hilft, den Ubergang weicher zu gestalten, wenn der maximale
Bremsstrom und der maximale Fahrstrom auf unterschiedliche Werte
gesetzt sind.
Max Speed Decel 0,1-30,0 s In manchen Anwendungen wird der Wert fur Max Speed haufig durch
Max_Speed_Accel 100-30000  VCL oder lber den CAN-Bus geéndert. Der Parameter Max Speed

_TrgM

Accel bestimmt die Rate, mit der der maximale Drehzahlwert sich
andern kann, wenn der Max Speed Wert reduziert wird. Die Rate, die
durch diesen Parameter gesetzt wird, ist die Zeit um von Typical Max
Speed rpm auf 0 rpm zu gelangen.

Es wird z.B. Max Speed von 4500 prm auf 2500 rpm reduziert.
Wenn Typical Max Speed 5000 rpm und die Rate 5,0 s sind, dauert
es 5,0 * (4500-2500) / 5000 = 2,0 s um von 4500 rpm auf 2500 rpm
abzubremsen.
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Abb. 7:
Neutral bremse
(Torque
Control Mode)

Abb. 8:
Auswirkung
des
Parameters
Gear Soften
(Torgque
Control Mode)

Abb. 9:
Auswirkung
des
Parameters
Brake Taper
Soeed (Torque
Control Mode)
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RESTRAINT MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Restraint Forward 0-100% VergréRert das Drehmoment an steilen Steigungen um die
Restraint_Forward 0-32767 Geschwindigkeit des Vorwartsrollens zu begrenzen. Wenn dieser
Parameter zu hoch gesetzt wird, kann es zu Oszillationen kommen
wenn der Motor versucht, die Geschwindigkeit des Vorwartsrollens zu
begrenzen.
Restraint Back 0-100% VergroRert das Drehmoment an steilen Steigungen um die
Restraint_Back 0-32767 Geschwindigkeit des Ruckwartsrollens zu begrenzen. Wenn dieser
Parameter zu hoch gesetzt wird, kann es zu Oszillationen kommen
wenn der Motor versucht, die Geschwindigkeit des Riickwartsrollens
Zu begrenzen.
Position Hold On/Off Ermoglicht es, bei Fahrgebersignal Null in den Position Hold Mode zu
Enable On/Off gehen, wenn das Fahrzeug die Geschwindigkeit O erreicht
Position_Hold_Ena
ble
POSITION HOLD MENU
Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Kp 2-100% Bestimmt die Heftigkeit, mit der im Position Hold Mode die Position
Kp_Position_Hold 84-4096 reguliert wird. Hohe Kp Werte erzeugen weniger Rickrollen an
Rampen, aber mehr Lageschwankungen; siehe Kd unten. Zu viel Kp
erzeugt Instabilitat.
Kp Deadband 0-100% Ermoglicht ein Positionsriickfihrungs-Deadband um den Sollwert
Kp_Deadband_Pos 0-8192 herum, um Instabilitdten durch Getriebespiel zu verhindern.
ition_Hold
Kd 0-100% Bestimmt die Dampfung im Position Hold Mode. Etwas Dampfung
Kd_Position_Hold 0-8192 muss im Regelsystem vorhanden sein, um langsame Oszillationen
des Fahrzeugs (Lageschwankungen) zu vermeiden. Hohe Kd Werte
verbessern die dynamische Komponente der Positionshalteregelung,
aber zu viel Kd erzeugt schnell Instabilitat.
Entry Rate 5-100% Wenn das Fahrzeug von vorwarts auf rickwérts oder von rickwarts
Entry_Rate_Positio 100-2000 auf vorwarts uberwechselt (z.B. Anhalten beim Bergauffahren auf
n_Hold einer steilen Rampe), wird beim Erreichen des Stillstands Position

Hold sofort automatisch aktiviert, unabhangig von diesem Parameter.

Dieser Parameter ist anwendbar, wenn das Fahrzeug ohne die
Einwirkung der Erdanziehung (z.B. Anhalten beim Bergabfahren auf
einer steilen Rampe) zum Stillstand gebracht werden muss. Diese
Rate bestimmt, wie schnell Geschwindigkeit Null erreicht wird,
nachdem die Fahrgebersignal-Vorgabe Null erreicht hat. Wenn dieser
Parameter zu hoch gesetzt wird, kann das Anhalten sehr abrupt
erscheinen. Wenn der Parameter kleiner gesetzt wird, braucht das
Fahrzeug langer zum Anhalten und dann in den Positon Hold Mode
zu gehen.
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CURRENT LIMITS MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich

Drive Current 0-100% Setzt den maximalen RMS Fahrstrom, den die Steuerung wahrend
Limit 0-32767 der Fahrt an den Motor liefert. Dies ist ein %-Wert des Maximalstroms

Drive Current der Steuerung.* Ein Verringern dieses Wertes reduziert das maximale
_Limit Fahrmoment.

Regen Current 0-100% Setzt den maximalen regenerativen RMS Bremsstrom als %-Wert des
Limit 0-32767 Maximalstroms der Steuerung.* Der Regen Current Limit wirkt beim

Regen_Current Neutralbremsen, Reversieren und der Geschwindigkeitsbegrenzung
_Limit beim Bergabfahren.

Brake Current 0-100% Setzt den maximalen regenerativen RMS Bremsstrom, wenn das
Limit 0-32767 Bremspedal betétigt wird, als %-Wert des Maximalstroms der

Brake Current Steuerung.* Normalerweise wird Brake Current Limit genauso hoch
_Limit eingestellt, wie Regen Current Limit.

* Der maximale Strom hangt vom Steuerungsmodell ab. Sie finden die Stromwerte fir [hr
Modell in den Spezifikationen in Tabelle D-1.
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POWER LIMITING MAP MENU
Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Base Speed 100-4000 Setzt Base Speed, das in der Drive Limiting Map und der Regen
Base_Speed rpm Limiting Map verwendet wird.
100-4000
Detla Speed 50-1000 rpm  Setzt die Breite des Delta Inkrements, das in der Drive Limiting Map
Delta_Speed 50-1000 und der Regen Limiting Map verwendet wird.
DRIVE LIMITING MAP MENU
Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Nominal 0-100%
PL_Drive_Nominal 0-32767
Base Plus Detla 0-100%
PL_Drive_Base_PI 0-32767 Diese Parameter definieren den %-Wert des Drive Current Limit der
us_Delta bei Geschwindigkeiten angewendet wird, die durch die Parameter
Base Speed und Delta Speed definiert werden. Die daraus
Base Plus 2xDetla 0-100% resultierende Kurve erlaubt es der Steuerung, den Strom als eine
PL Drive Base PI 0-32767 Funktion der Geschwindigkeit zu reduzieren.
“us 2xDelta Die Reduzierung der Leistungsanforderung bei bestimmten
- Geschwindigkeiten begrenzt die Leistung. Dies kann nutzlich fir die
Reduzierung der Motorerwarmung sein. Es kann auch genutzt
- 0,
%is%Elusnget;\ (())’3%2?6/; werden, um die Leistung des Fahrzeugs bei unterschiedlichen
—Drve_base_ Batterieladezustéanden konstant zu halten
us_4xDelta
Base Plus 8xDetla 0-100%
PL_Drive_Base_PI 0-32767
us_8xDelta
Abb. 10:
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REGEN LIMITING MAP MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Nominal 0-100%
PL_Regen 0-32767
_Nominal
Base Plus Detla 0-100%
PL_Regen_Base_P 0-32767 Diese Parameter definieren den %-Wert des Regen Current Limit der
lus_Delta bei Geschwindigkeiten angewendet wird, die durch die Parameter
Base Speed und Delta Speed definiert werden. Die daraus
Base Plus 2xDetla 0-100% resultierende Kurve erlaubt es der Steuerung, den Strom als eine
PL_Regen_Base_P 0-32767 Funktion der Geschwindigkeit zu reduzieren.
Tlus 2xDelta Die Kurve kann geformt werden, um das verfligbare Moment bei
- bestimmten Geschwindigkeiten zu begrenzen. Ein méglicher Einsatz
Base Plus 4xDetla 0-100% ist die Kompensation der Moment-Drehzahl-Charakteristik des
PL_Regen_Base P 0-32767 Motors.
lus_4xDelta
Base Plus 8xDetla 0-100%
PL_Regen_Base_P 0-32767
lus_8xDelta
Abb. 11:
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THROTTLE MENU

Parameter

Zulassiger
Bereich

Beschreibung

Throttle Type
Throttle_Type

1-5
1-5

Die 1236/38 Steuerungen akzeptieren verschiedene
Fahrgebersignale. Der Fahrgebertyp-Parameter kann wie folgt
programmiert werden:

1 2-Draht-Potentiometer, 5kW-0 Eingang

2 Einrichtungs-3-Draht-Potentiometer, 1kW bis 10kW, oder 0-5V
Spannungsquelle

3 2-Draht-Potentiometer, 0-5kW Eingang

4  Wigwag, 3-Draht-Wippen-Potentiometer, 1kW bis 10kW, oder
0-5V Spannungsquelle

5 VCL-Eingang (VCL_Throttle)

Anmerkung: Andern Sie diesen Parameter nicht, wahrend die
Steuerung den Motor antreibt. Dies flihrt zu einem Parameter Change
Fehler und muss Uber Schliisselschalter Aus-Ein zuriickgesetzt
werden; hierdurch werden der Bediener und die Steuerung geschitzt.

Forward
Deadband
Forward_Deadban
d

0-5.00Vv
0-32767

Bestimmt die Schleiferspannung an den Neutralzonengrenzen des
Fahrgebers. Ein VergréBern der Fahrgeberneutralzone-Einstellung
vergréRert die Neutralzone. Dieser Parameter ist besonders hilfreich
bei Fahrgebern, die nicht immer zuverlassig in eine definierte
Neutralstellung zurtickkehren, denn er erzeugt eine Neutralzone die
weit genug ist, so dass der Fahrgeber beim Loslassen immer in diese
Neutralzone zurlickkehrt.

Forward Map
Forward_Map

0-100%
0-32767

Modifiziert die Fahrzeugreaktion auf Fahrgebersignale. Die
Einstellung von Throttle Map auf 50% ergibt einen lineare Reaktion
des Steuerungsausgangs auf die Fahrgeberposition. Werte unter
50% verringern die den Ausgang bei kleinen Fahrgebersignalen und
ermoglichen eine besserer Mandvrierbarkeit bei kleinen
Geschwindigkeiten. Werte tiber 50% geben dem Fahrzeug ein
schnelleres, agileres Gefuihl bei kleinen Fahrgebersignalen.

Forward Max
Forward_Max

0-5,0V
0-32767

Bestimmt die fuir 100% Steuerungsausgang bendétigte
Schleiferspannung. Eine Reduzierung von Throttle Max verringert
auch die Schleiferspannung und somit den Pedalweg (Drehweg), die
zum Erreichen des vollen Steuerungsausgangs nétig sind. Dieser
Parameter ermdglicht den Einsatz von Fahrgebern mit begrenztem
Betéatigungsbereich.

Forward Offset
Forward_Offset

0-100%
0-32767

Bestimmt anfanglichen Steuerungsausgang, wenn der Fahrgeber aus
der Neutralzone herausgedreht wird. Fir die meisten Fahrzeuge ist
eine Einstellung von 0 angebracht. Fir schwerere Fahrzeuge kann
jedoch die Kontrollierbarkeit verbessert werden, wenn der
Fahrgeberweg reduziert wird, der zum Anfahren des Fahrzeugs nétig
ist.

Anmerkung: Alle vier Parameter zum Einstellen des Fahrgebers — Deadband,
Map, Max, Offset- verarbeiten die Fahrgeberspannung zu einem Throttle
Command %-Wert, wiein Abb. 12 gezeigt.
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THROTTLE MENU, Fortsetzung

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Reverse 0-5.00Vv
Deadband 0-32767
Reverse_Deadban
d
Reverse Map 0-100% Die vier Throttle Reverse Parameter fur rlickwarts sind die gleichen
Reverse _Map 0-32767 wie die Throttle Forward Parameter flr vorwarts. Sie kommen bei
- Ruckwartsfahrt zur Anwendung.
Reverse Max 0-5,0V
Reverse _Max 0-32767
Reverse Offset 0-100%
Reverse _Offset 0-32767
HPD/SRO Enable On/Off Bestimmt, ob die Anfahrschutzfunktionen HPD/SRO aktiv sind. Auf
HPD_SRO_Enable On/Off On programmiert, wird die Steuerung nicht starten, wenn diese
Eingange nicht in der richtigen Reihenfolge eingeschaltet werden:
erst der Schlusselschalter KSI und dann die Freigabe Interlock
missen vor einem Richtungssignal oder einem Fahrgebersignal
>25% eingeschaltet werden.
Sequencing Delay 0,0-50s Die Funktion Sequencing Delay erlaubt das Aus-/Einschalten des
Sequencing_Delay 0-312 Interlock innerhalb einer bestimmten Zeit (der Sequencing Delay Zeit)
und vermeidet so das unbeabsichtigte Auslésen von HPD/SRO.
Diese Funktion ist besonders hilfreich bei Einsatzen, wo der
Freigabeschalter prellt oder im Betrieb kurzzeitig ausgeschaltet
werden kann.
Abb. 12:
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BRAKE MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Brake Pedal On/Off Bestimmt, ob der Bremseingang und Algorithmus aktiviert sind, und
Enable On/Off somit das Bremssignal zu einem Teil des Motorsteuerungssignals
Brake_Pedal machen.
_Enable
Brake Type 1-5 Die 1236/38 Steuerungen akzeptieren verschiedene Bremssignale.
Brake_Type 1-5 Der Bremsentyp-Parameter kann wie folgt programmiert werden:
1 2-Draht-Potentiometer, 5kW-0 Eingang
2 Einrichtungs-3-Draht-Potentiometer, 1kW bis 10kW, oder 0-5V
Spannungsquelle, oder Stromquelle
3 2-Draht-Potentiometer, 0-5kW Eingang
4 (nicht verfigbar)
VCL-Eingang (VCL_Brake)
Anmerkung: Andern Sie diesen Parameter nicht, wahrend die
Steuerung den Motor antreibt. Dies fiihrt zu einem Parameter Change
Fehler und muss Uber Schlisselschalter Aus-Ein zuriickgesetzt
werden; hierdurch werden der Bediener und die Steuerung geschitzt.
Brake Deadband 0-5.00V
Brake Deadband 0-32767
Brake Map 0-100% o o _ )
Brake_Map 0-32767 Die vier Brake Throttle Parameter fir Bremsen sind die gleichen wie
— die Drive Throttle Parameter fir Fahren. Siehe die Beschreibung auf
Brake Max 0-5,0 V S. 40 und Abb. 12, S. 41.
Brake Max 0-32767
Brake Offset 0-100%
Brake_Offset 0-32767
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MAIN CONTACTOR MENU

Parameter

Zulassiger
Bereich

Beschreibung

Main Enable
Main_Enable

On/Off
On/Off

Auf On gesetzt, kontrolliert die Software der Steuerung das
Hauptschuitz; auf Off programmiert, wird das Hauptschiitz Gber VCL
gesteuert.

Anmerkung: Wenn Main Enable auf Off gesetzt ist, kann die
Steuerung bei einem schwerwiegenden Fehler das Hauptschuitz nicht
6ffnen und das System entspricht nicht den EU Sicherheitsrichtlinien.

Pull In PWM
Pull_In_PWM

0-100%
0-32767

Der Parameter Pull In PWM erlaubt eine hthere Anzugsspannung fir
das Hauptschiitz beim Einschalten, um ein sicheres Schlieen zu
gewahrleisten. Nach 0,1 s fallt diese Spitzenspannung auf die
Schitzhaltespannung ab.

Anmerkung: Die beiden PWM-Parameter sind spannungs-
kompensiert bezogen auf die nominelle Batteriespannung (siehe
Battery Menu, S. 49). Der PWM-Ausgang kompensiert somit
Schwankungen in der Batteriespannung. Er ist ein %-Wert der
eingestellten Nennspannung und nicht der aktuellen
Batteriespannung.

Holding PWM
Holding_PWM

0-100%
0-32767

Der Parameter Holding PWM erlaubt eine geringere Haltespannung
fiir das Hauptschiitz nach dem Einschalten. Dieser Parameter muss
so hoch eingestellt werden, dass das Hauptschiitz unter allen StéRen
und Vibrationen, denen das Fahrzeug ausgesetzt sein kann, nicht
abfallt.

Siehe die Anmerkung oben. Hier ein Beispiel. Angenommen, die
Nennspannung ist 48V und Holding PWM ist 75%. Wenn die aktuelle
Batteriespannung nun 48V ist, legt der Treiber 75% PWM (36V) an
das Hauptschiitz. Bricht die Batteriespannung nun auf 40V ein, legt
der Treiber 90% PWM (48/40 x Holding PWM) an das Hauptschiitz,
um die Ausgangsspannung auf 36V zu halten.

Interlock Type
Interlock_Type

Drei Interlock Freigabe Optionen stehen zur Verfligung:

0 = Freigabe (Interlock) wird mit Schalter 3 eingeschaltet
1 = Interlock wird tiber eine VCL Funktion gesteuert

2 =Interlock wird mit dem Schlisselschalter KSI eingeschaltet

Open Delay
Open_Delay

0-40s
0-2500

Nur anwendbar, wenn der Interlock Type Parameter auf O gesetzt ist.
Die Verzdgerung kann so eingestellt werden, dass das Hauptschiitz
nach dem Offnen des Interlockschalters noch eine Zeit lang (das
Delay) angezogen bleibt. Die Verzdgerung ist sinnvoll, um unnétiges
Schalten des Hauptschitzes zu vermeiden und wenn nach dem
Ausschalten des Interlocks noch eine kurze Zeit lang Spannung fiir
Zusatzfunktionen bendtigt wird.

Checks Enable
Checks_Enable

On/Off
On/Off

Auf On gesetzt, kontrolliert die Steuerung standig, ob das
Hauptschitz korrekt schlie3t und ob seine Kontakte verschweif3t sind.
Diese Kontrollen werden nicht durchgeftihrt, wenn der Par<meter auf
Off gesetzt ist. Der Hauptschutz-Treiber ist jedoch immer gegen
Kurzschlisse geschiitzt

Precharge Enable
Precharge_Enable

On/Off
On/Off

Schaltet die Vorladefunktion der Steuerung ein und aus. Die
Vorladefunktion liefert einen begrenzten Ladestrom fur die interne
Kondensatorbank der Steuerung bevor das Hauptschutz schlief3t.
Dies vermindert die Lichtbégen, die sonst beim SchlieRen des
Hauptschitzes bei einer entladenen Kondensatorbank auftreten
wirden.
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PROPORTIONAL DRIVER MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
PD Enable On/Off Dieser Parameter legt fest, wie die PWM fiir den Proportionaltreiber
PD_Enable On/Off gesteuert wird. Auf On gesetzt, steuert das Betriebssystem der

Steuerung die Proportionaltreiber. Auf Off gesetzt, wird der
Proportionaltreiber von der VCL-Funktion Put_ PWM (PWMS5, value),
siehe S.84, Abb. 15, gesteuert.

Hyd Lower Enable Of/Off Auf On gesetzt, steuert die Potistellung das Senken. Auf Off gesetzt,
Hyd_Lower_Enable On/Off wird das Senken von der VCL-Variablen VCL_PD_Throttle, siehe
S.84, Abb. 15, gesteuert.
PD Max Current 0,0-2,0A * Die Senkgeschwindigkeit wird durch die Aperatur des
PD_Max_Current 0-607 Proportionalventils gesteuert. Dieser Parameter bestimmt den

maximalen Strom durch das Proportionalventil, welcher wiederum
dessen Aperatur bestimmt..

PD Min Current 0,0-2,0A * Dieser Parameter bestimmt den minimalen Strom durch das

PD_Min_Current 0-607 Proportionalventil. Die meisten Proportionalventile bendtigen einen
Strom gréRer im geschlossenen Zustand, um beim Senken sofort
offnen zu kénnen.

PD Dither % 0-100% * Dither liefert einen Wechselstrom an die Ventilspule, damit das
PD_Dither_Percent 0-32767 Ventil sich schnell hin- und herbewegt. Somit bleibt es immer
geschmiert und kann mit geringer Reibung genaue Bewegungen
durchfiihren. Der Parameter PD Dither % bestimmt die Amplitude
dieser Schwingung als %-Wert des Stroms PD Max Current.

PD Dither Period 16-112ms  * Setzt die Periodendauer fur die Schwingung (Dither) des

PD_Dither_Period 1-7 Proportionalventils.
PD Kp 0-100% Setzt die Proportionalverstéarkung der Stromregelung.
PD_Kp 0-32767
PD Ki 0-100% Setzt die Integralverstarkung der Stromregelung. Die
PD_Ki 0-32767 Integralverstarkung versucht den Fehler auf Null zu reduzieren.

Hohere Verstarkungswerte bewirken eine schnellere Reaktion,
kénnen aber auch zu Schwingungen fuhren.

* Diese Parameterbeschreibungen gehen davon aus, dass der Proportionaltreiber zur Steuerung
eines Proportionalventils eingesetzt wird.
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FAULT CHECKING MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Driverl Checks Enable On/Off Diese Prifparameter erlauben die Uberwachung der fiinf
Driverl_Checks_Enable On/Off einzelnen Treiber ( Pins J1-6, J1-5, J1-4, J1-3, J1-2) auf
Fehler im Treiber und der Spule. Wenn ein Fehler erkannt
Driver2 Checks Enable On/Off wird, schaltet die Steuerung den Treiber ab und meldet
Driver2 Checks Enable On/Off einen Fehler. Diese Uberprifung ist nur bei 100% und 0%
- - PWM aktiv.
Driver3 Checks Enable on/Off ?:g_r;)egﬁ}u_r:g: Der Schgtz bei KELz__sch_luzs ist belt()jlde_sen funf
Driver3_Checks_Enable On/Off Tel Immer gegeben, unabhangig davon, ob die
— Uberwachung eingeschaltet ist oder nicht.
Driver4 Checks Enable On/Off
Driver4_Checks_Enable On/Off
PD Checks Enable On/Off
Driverl_Checks_Enable On/Off
EM Brake Disable Upon On/Off Auf On gesetzt, Uberschreibt das Betriebssystem der
Fault On/Off Steuerung bei einem schweren Fehler das VCL-Programm
EM_Brake_Disable_Upon und schaltet die EM-Bremse ab..
_Fault
External Supply Max 5-200 mA Setzt den oberen Grenzwert fir den kombinierten Strom der
External_Supply_Max 52-800 beiden externen 5V und 12V Spannungsversorgungen. Bei
oder oberhalb dieses Grenzwertes wird ein Fehler erzeugt,
der Uber VCL ausgelesen werden kann.
External Supply Min 5-200 mA Setzt den unteren Grenzwert fir den kombinierten Strom der
External_Supply_Min 52-800 beiden externen 5V und 12V Spannungsversorgungen. Bei

oder unterhalb dieses Grenzwertes wird ein Fehler erzeugt,
der Uber VCL ausgelesen werden kann.
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MOTOR MENU

Parameter

Zulassiger
Bereich

Beschreibung

Typical Max
Speed
Typical_Max_Spee
d

500-
6000rpm
500-6000

Setzen Sie diesen Parameter auf die maximale Motordrehzahl des
Fahrzeuges. Dieser Wert braucht nicht genau eingegeben zu werden;
ein ungeféhrer Wert reicht aus. Er wird zur Skalierung verschiedener
anderer Parameter genutzt.

Swap Encoder
Direction
Swap_Encoder_Dir
ection

On/Off
On/Off

Wechselt die Drehrichtung des Drehzahlencoders. Der
Drehzahlencoder liefert Informationen tber Motordrehzahl und
Motorposition. Dieser Parameter muss so eingestellt werden, dass
die Steuerung eine positive Drehzahl meldet, wenn der Motor sich
vorwarts dreht.

Positive Drehzahl muss in Vorwértsrichtung sein, damit die Not-
Umkehrfunktion der Steuerung richtig funktioniert.

Anmerkung: Andern Sie diesen Parameter nicht, wenn die Steuerung
den Motor antreibt. Ansonsten wird ein Parameter Change Fault
erzeugt, und die Steuerung muss durch Ausschalten zuriickgesetzt
werden. Dies schitzt die Steuerung und den Fahrer.

Die Einstellung dieses Parameters kann geféhrlich sein:
Beachten Sie die Anleitung in Kapitel 5, Schritt 9 (S. 67-68).

Swap Two Phases

On/Off
On/Off

Wenn das Fahrzeug in die falsche Richtung fahrt, nachdem Sie Swap
Encoder Direction richtig eingestellt haben, &ndern Sie den
Parameter Swap Two Phases. Dieser Parameter Parameter hat die
gleiche Auswirkung, als wenn Sie physikalisch die Kabel von zwei der
drei Phasen am Motor vertauschen wirden.

Positive Drehzahl muss in Vorwartsrichtung sein, damit die Not-
Umkehrfunktion der Steuerung richtig funktioniert.

Anmerkung: Andern Sie diesen Parameter nicht, wenn die Steuerung
den Motor antreibt. Ansonsten wird ein Parameter Change Fault
erzeugt, und die Steuerung muss durch Ausschalten zurtickgesetzt
werden. Dies schiitzt die Steuerung und den Fahrer.

Die Einstellung dieses Parameters kann geféhrlich sein:
Beachten Sie die Anleitung in Kapitel 5, Schritt 9 (S. 67-68).

Encoder Steps
Encoder_Steps

4-256
4-256

Dieser Parameter bestimmt die Anzahl der Encoderpulse pro
Motorumdrehung. Er muss passend fiir den Encoder eingestellt
werden; siehe Typenschild des Motors.

Anmerkung: Andern Sie diesen Parameter nicht, wenn die Steuerung
den Motor antreibt. Ansonsten wird ein Parameter Change Fault
erzeugt, und die Steuerung muss durch Ausschalten zuriickgesetzt
werden. Dies schitzt die Steuerung und den Fahrer.

Encoder SW Fault
Enable
Encoder_SW_Fault
_Enable_Bit0

On/Off
On/Off

Auf On gesetzt, schaltet dieser Parameter den Softwarealgorithmus
zur Erkennung eines Encoderfehlers ein. Dieser Algorithmus kann
das Fahrzeug anhalten. Optional ist es méglich, das Fahrzeug mit
verminderter Geschwindigkeit im LOS Modus (Limited Operation
Strategy) ohne den Encoder weiterzufahren, um es so zur Werkstatt
fahren zu kdnnen. Kunden, die an diesem LOS Mode interessiert
sind, sollten einen Curtis Applications Ingenieur fiir Details
kontaktieren.
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MOTOR TEMPERATURE CONTROL MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Sensor Enable On/Off Auf On gesetzt sind die Funktionen Motortemperatur-Reduzierung
Sensor_Enable On/Off und Motortemperatur-Kompensation aktiviert. Dieser Parameter kann
nur verwendet werden, wenn ein Temperatursensor richtig
konfiguriert wurde.
Die Funktion Motortemperatur-Reduzierung regelt den Fahrstrom
zwischen Temperature Hot und Temperature Max linear von 100%
auf 0% zurtck.
Die Funktionen Motortemperatur-Kompensation passt den
Motorsteueralgorithmus an die unterschiedlichen Motortemperaturen
an, um so einen besseren Wirkungsgrad und gleichmafigere
Leistung zu erzielen.
Temperature Hot 0-250 °C Bestimmt die Temperatur, bei welcher der Motorstrom auf Null
Temperature_Hot 0-2500 reduziert ist.
Temperature Max 0-250 °C Bestimmt die Temperatur, bei welcher die Motorstromreduzierung
Temperature_Max 0-2500 beginnt.
Current Source On/Off Fir Widerstands-Temperatursensoren (Typen 1-4 und evtl. Type 0)
Current_Source On/Off muss Current Source auf On gesetzt werden.
MotorTemp LOS 100- Wenn ein Fehler im Motortemperatursensor (Fehler 29) erkannt ist,
Max Speed 3000rpm wird ein LOS Notfall-Mode (Limited Operating Strategy) aktiviert. Die
MotorTemp_LOS 100-3000 Maximaldrehzahl wird auf die maximale Drehzahl fir diesen
Max_Speed Fahrmode (Max_Speed_SpdM oder Max_Speed_TrgM) oder die
MotorTemp_LOS_Max_Speed begrenzt, welche gerade geringer ist.
Sensor Type 0-5 Type 0 ist ein vom Kunden definierter Sensor, siehe Menii auf der
Sensor_Type 0-5 nachsten Seite.
Typen 1-5 sind im Betreibssystem vorgegeben:
Type 1 KTY83-122
Type 2 2x Type 1in Reihe
Type 3 KTY84-130
Type 4 2x Type 3 in reihe
Type 5 PT1000.
Sensor Temp -20-20 °C Haufig wird der Sensor im Motor an einer Stelle mit bekannter
Offset -200-200 Differenz zur kritischen Motortemperatur montiert; die Differenz kann
Sensor_Temp_Offs mit diesem Parameter korrigiert werden. Der Parameter kann auch
et verwendet werden, um eine bekannte Differenz im Sensor zu

kompensieren
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USER-DEFINED TEMPERATURE SENSOR MENU (Sensor Type = 0)

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Sensor 0 0-10V
Sensor_0 0-1023 Diese Parameter kdnnen genutzt werden, um die
Temperatursensorspannung als Funktion der tatsachlichen
Temp 0 -50-250°C Temperatur fir den Sensor lhres Motors zu beschreiben. Die Kurve
Temp_0 -500-2500 wird durch die Kalibrierwerte der flinf Sensor-Temp Paare
— beschrieben.
Sensor 1 0-10 V Sie sollten m_ind_estens ein Paar nahe Ihres Temperature Hot Wertes
Sensor 1 0-1023 Wf‘ihlen, damit die Steqerung die Motortemperatur genau _regeln kann.
- Die Punkte miissen mit dem Handprogrammer 1311 so eingegeben
. werden, dass Sensor 0 der Punkt mit der niedrigsten Spannung ist,
Temp 1 -50-250°C 04 jeder weiter Punkt eine hohere Spannung hat. Die
Temp_1 -500-2500 entsprechenden Temperaturwerte kdnnen steigen oder fallen.
Anmerkung: Um das User-Defined Temperatur Sensor Menu nutzen
Sensor 2 0-10V zu kénnen, muss der Sensor Type auf 0 gesetzt sein.
Sensor_2 0-1023
Temp 2 -50 - 250 °C
Temp_2 -500-2500
Sensor 3 0-10V
Sensor_3 0-1023
Temp 3 -50 - 250 °C
Temp_3 -500-2500
Sensor 4 0-10V
Sensor_4 0-1023
Temp 4 -50 - 250 °C
Temp_4 -500-2500
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BATTERY MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Nominal Voltage 24-84V Dieser Parameter muss auf die Nennspannung der Batterie gesetzt

Nominal_Voltage 1536-5376

werden. Er wird fiir die Festlegung der Unter- und Uberspannungs-
grenzwerte zum Schutz des elektronischen Systems genutzt.

Der Uberspannungsschutz reduziert den regenerativen
Bremsstrom um die Batterie und andere elektronische Komponenten
vor Schaden durch Uberspannungen zu schiitzen. Der
Unterspannungsschutz verhindert den Betrieb unterhalb der
Mindestspannung.

Die vier Grenzwerte werden von der Nennspannung, den
Parametern User Undervoltage und User Overvoltage, der extremen
Unterspannung der Steuerung, der minimalen und der maximalen
Spannung abgeleitet:

Spannungswerte
Steuerung Extreme Minimale Maximale
Unterspannung Spannung Spannung
24-36 V 12V 16,8 V 45V
35-48 V 15V 25,2V 60 V
48-80 V 15V 33,6 V 105V

Overvoltage = entweder Max Voltage (siehe Tab. Spannungswerte)
oder User Overvoltage x Nominal Voltage, die kleinere von
beiden.

Extreme Uberspannung = Overvoltage (siehe oben) + 10 V.

Undervoltage = entweder Min Voltage (siehe Tab. Spannungswerte)
oder User Undervoltage x Nominal Voltage, die hthere von
beiden.

Extreme Unterspannung = siehe Tabelle Spannungswerte.

User Overvoltage 115-200%
User_Overvoltage 293-512

Der Wert dieses Parameters ist ein Prozentwert von Nominal Voltage.
Dieser Parameter kann zum Einstellen des Uberspannungs-
grenzwertes genutzt werden, bei welchem die Steuerung den
regenerativen Bremsstrom reduziert, um Schaden am elektronischen
System zu verhindern.

Normalerweise wird dieser Parameter nur bei Anwendungen an
der unteren Grenze des Spannungsbereichs der Steuerung
verwendet. Z.B. wird eine 48-80V Steuerung mit einer 48 V Batterie
eingesetzt. In diesem Fall kann der Uberspannungsgrenzwert auf
einen hoheren Wert gesetzt werden. Der Uberspannungsgrenzwert
kann nie héher als die maximale Spannung der Steuerung gesetzt
werden.

User 50-80%
Undervoltage 128-204
User_Undervoltage

Der Wert dieses Parameters ist ein Prozentwert von Nominal Voltage.
Dieser Parameter kann zum Einstellen des Unterspannungs-
grenzwertes genutzt werden, bei welchem die Steuerung den
Fahrstrom reduziert, um Schaden am elektronischen System zu
verhindern.

Normalerweise wird dieser Parameter nur bei Anwendungen an
der oberen Grenze des Spannungsbereichs der Steuerung
verwendet. Z.B. wird eine 24-36 V Steuerung mit einer 36 V Batterie
eingesetzt. In diesem Fall kann der Unterspannungsgrenzwert auf
einen niedrigeren Wert gesetzt werden. Der Unterspannungs-
grenzwert kann nie niedriger als die minimale Spannung der
Steuerung gesetzt werden.

49 CURTIS 1236 / 38 Manual




Algorithmus des Batterieentladeanzeigers

Der Batterienetladeanzeiger-Algorithmus (Battery Discharge Indicator BDI)
Uberwacht den Ladezustand der Batterie solange der Schliisselschalter KS
eingeschaltet ist. Das Ergebnis des BDI-Algorithmus ist die Variable BDI
Percentage, die im 1311 Meni Monitor>>Battery angezeigt wird. Beim
Ausschalten des Schliisselschaters wird der momentane BDI Wert im
nichtflichtigen Speicher gespeichert.

Die normaen Werte der Zellenspannungen von Blei-Saure- und von
Gel-Batterien sind folgende:

Batterietyp
Blei-Séure Gel
Reset Volts Per Cell 2.09 2,09
Full Volts Per Vell 2,04 2,04
Empty Volts Per Cell 1,73 1,90

Verwenden Sie die Standartwerte flr Ihren Batterietype als Anfangswerte fir
die Einstellung des Ricksetzpunktes, der Voll-Spannung und der
L eergpanunng.
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BATTERY MENU, Fortsetzung

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Reset Volts Per 0.90-3.00V  Der Wert der Rucksetzspannung wird nur beim Einschalten des
Cell 90-300 Schliisselschalters gepriift. Beachten Sie, dass auch der Parameter
Reset Volts Per C BDI Reset Percentage den Algorithmus beeinflusst, der bestimmt ob
el - T BDI Percentage auf 100% zuriickgesetzt wird.
Reset Volts Per Cell sollte immer hoher als Full Volts Per Cell
eingestellt werden.
Rucksetzspannung = Reset Volts Per Cell x Anzahl der
Batteriezellen. *
Full Volts Per Cell 0.90-3.00V  Der Wert der Voll-Spannung bestimmt die Spannung am
Full_Volts_Per_Cell 90-300 Schlisselschalter, die als 100% Ladung angesehen wird. Wenn eine
Batterie unter Last unter diese Spannung abfallt, beginnt ein
Entladevorgang. Die Spannung am Schliisselschalter kann man im
1311 Meni Monitor>>Battery sehen.
Batterie-voll-Spannung = Full Volts Per Cell x Anzahl der
Batteriezellen. *
Empty Volts Per 0.90-3.00V  Der Wert der Leer-Spannung bestimmt die Spannung am
Cell 90-300 Schlisselschalter, die als 0% Ladung angesehen wird.
Empty_Volts_Per_ Batterie-leer-Spannung = Empty Volts Per Cell x Anzahl der
Cell Batteriezellen. *
Discharge Time 0-600 min.  Dieses Parameters bestimmt die Zeit, welche der BDI-Algorithmus
Discharge_Time 0-600 mindestens bendtigt, um mit der Anzeige BDI Percentage von 100&
auf 0% herunter zulaufen. Der BDI-Algorithmus integriert die Zeit, die
die Schlusselschalterspannung unterhalb der Entladekurve fiir den
aktuellen Entladezustand bleibt. Wenn die Gesamtzeit fir diesen
Entladezustand die Zeit Discharge Time/100 tberschreitet, wird BDI
Percentage um 1% verringert und eine neuer Wert fir die
Entladekurve berechnet.
Batteriespannung = ((Batterie-voll-Spannung — Batterie-leer-
Spannung) x BDI Percentage) + Batterie-leer-Spannung.
BDI Reset Percent 0-100% Wenn eine Batter nur wenig entladen ist und einen hohen BDI
BDI_Reset_Percen 0-100 Percentage-Wert hat, kann die Batterie-Leerlaufspannung am

t

Schliisselschaltereingang KSI manchmal zu einem falschen Reset
fuhren. Der Parameters BDI Reset Percent erméglicht es, einen BDI
Percentage-Wert festzulegen, oberhalb welchem der BDI Percent
nicht zuriicksetzt.

Beim Einschalten des Schliisselschalters wird die Variable BDI
Percentage nur auf 100% zurtickgesetzt, wenn ((Schlisselschalter-
spannung > Rlicksetzspannung) und (BDI Percentage < BDI Reset
Percent)) ist.

* Um die Anzahl der Zellen in einer Batterie zu bestimmen, teilt man die Batterienennspannung durch 2.
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VEHICLE MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Metric Units On/Off Wenn dieser Parameter auf On gesetzt ist, werden die
Metric_Units On/Off Streckenvariablen (Vehicle Odometer, Braking Distance Captured,

Distance Since Stop, Distance Fine und die Captured Distance
Variablen) in metrischen Einheiten (km, m oder dm) akkumuliert und
angezeigt. Auf Off programmiert, werden diese Streckenvariablen in
englischen Einheiten (miles, feet oder inches) akkumuliert und
angezeigt.

Die Streckenvariablen werden im Meni Monitor>>Vehicle
angezeigt, S. 61.

Speed to RPM 10.0-3000.0
Speed_to_RPM 100-30000

Dieser Parameter beeinflusst die Anzeige der Fahrzeug-
geschwindigkeit im Menl Monitor>>Motor (siehe S. 59) und
modifiziert auch die VCL-Variable Vehicle_Speed; er hat keinen
Einfluss auf das Fahrverhalten. Der Wert von Speed to RPM ist ein
Skalierungsfaktor und rechnet die Motordrehzahl in
Fahrzeuggeschwindigkeit um.

KPM in RPM: (G/d)*530,5; mit G = Getriebeuntersetzung, d =

Raddurchmesser in cm.

MPH in RPM: (G/d)*336,1; mit G = Getriebeuntersetzung, d =

Raddurchmesser in inch.

Captured Speed 0-8000 rpm

Die Steuerung misst die Zeit, die der Motor benétigt, um von 0 rpm

Captured_Speed 0-8000 auf den programmierten Parameter Captured Speed zu
beschleunigen. Das Ergebnis wird gespeichert und im Menu
Monitor>>Vehicle als ,Time to Speed" angezeigt. Dieser Timer startet
jedes Mal, wenn das Fahrzeug von Null beschleunigt.
Captured 0-600 min. Dieses Parameters bestimmt die Zeit, welche der BDI-Algorithmus
Distance 1 0-600 mindestens benétigt, um mit der Anzeige BDI Percentage von 100&

Discharge_Time

auf 0% herunter zulaufen. Der BDI-Algorithmus integriert die Zeit, die
die Schlisselschalterspannung unterhalb der Entladekurve fiir den
aktuellen Entladezustand bleibt. Wenn die Gesamtzeit fir diesen
Entladezustand die Zeit Discharge Time/100 tberschreitet, wird BDI
Percentage um 1% verringert und eine neuer Wert fiir die
Entladekurve berechnet.

Batteriespannung = ((Batterie-voll-Spannung — Batterie-leer-
Spannung) x BDI Percentage) + Batterie-leer-Spannung.

BDI Reset Percent 0-100%
BDI_Reset_Percen 0-100
t

Wenn eine Batterie nur wenig entladen ist und einen hohen BDI
Percentage-Wert hat, kann die Batterie-Leerlaufspannung am
Schliisselschaltereingang KSI manchmal zu einem falschen Reset
fuhren. Der Parameters BDI Reset Percent erméglicht es, einen BDI
Percentage-Wert festzulegen, oberhalb welchem der BDI Percent
nicht zuriicksetzt.

Beim Einschalten des Schliisselschalters wird die Variable BDI
Percentage nur auf 100% zurtickgesetzt, wenn ((Schlisselschalter-
spannung > Ricksetzspannung) und (BDI Percentage < BDI Reset
Percent)) ist.
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EMERGENCY REVERSE MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
EMR Enable On/Off Bestimmt, ob die Not-Umkehr-Funktion aktiviert werden kann.
EMR_Enable On/Off
EMR Type 0-1 Es sind zwei Typen der Not-Umkehr-Funktion méglich:
EMT_Type 0-1 0 = Not-Umkehr-Funktion wird tber Not-Umkehr-Schalter (Switch
1) aktiviert
1 = Not-Umkehr-Funktion wird Uber VCL gesteuert.
EMR Current 0-100% Setzt den maximalen Bremsstrom den die Steuerung zuléasst, wenn
EMR_Current 0-32767 die optionale Not-Umkehr-Funktion aktiviert ist. Die Not-
Umkehr_Strombegrenzung ist ein %-Wert des maximalen
Steuerungsstroms.
EMR Speed 50-6000 min.  Setzt die maximale Geschwindigkeit in riickwarts, wenn die optionale
EMR_Speed 50-6000 Not-Umkehr-Funktion aktiviert ist.
EMR Accel Rate 0.1-3.0sec.  Setzt die Rate (in Sekunden), mit der das Fahrzeug bei der Not-
EMR_Accel_Rate 100-3000 Umkehr-Funktion in die entgegengesetzte Richtung beschleunigt.
Hohere Werte bedeuten eine langsamere Reaktion. Schnellere
Reaktionen kénnen Sie erreichen, wenn Sie diesen Parameter auf
kleine Werte setzen.
EMR Speed Decel 0.1-3.0sec.  Setzt die Rate (in Sekunden), mit der die Bremskraft bei der Not-
Rate 100-3000 Umkehr-Funktion aufgebaut wird, wéhrend sich das Fahrzeug noch
EMR_Speed- auf den Fahrer zu bewegt. Hohere Werte bedeuten eine langsamere
Decel_Rate Reaktion. Schnellere Reaktionen erreichen Sie, wenn Sie diesen
Parameter auf kleine Werte setzen.
Dieser Parameter hat im Torque Control Mode keine Wirkung.
EMR Torque 0-0.5 sec. Setzt die Rate (in Sekunden), mit der das Moment bei der Not-
Decel Rate 10-500 Umkehr-Funktion aufgebaut wird, um das Fahrzeug abzubremsen.
EMR_Torque _- Dieser Parameter ist im Torque Control und im Speed Control Mode
Rate aktiv.
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CANOPEN INTERFACE MENU

ALLOWABLE
FARAMETER RANGE DESZRIPTION

CAMNopen Interlock OnfOff When programmed On, CAN NMT State must = § (operational state)

CANopen_Interfock OndDNf in order for the interlock to ke set; see Monitor» CAN Status menu, page 63,

Master ID -3 The CAN Master ID for incoming CAN messages to the CANopen

Master_ID -3 Slave system.

Slave ID =31 The CAN Slave 1D for outgoing CAN messages from the CAMopen

Slave_ I ~31 Slave system.

Baud Rate -2 Sets the CAN baud rate for the CANopen Slave system:

Baud_Rate -2 0=125Kbps, 1=250Kbps, 2=500Kbps.

Heartheat Rate 16-200 msec Sets the rate at which the CAN heartbeat messages are sent from the

Heartheat_Hate 450 CAMNopen Slave system.

FDO Timeout Period 0-200 msec Sets the PDO timeout penod for the CANopen Slave system. After the

PDC Timeout_Penod -50 slave controller has sent a PDO MISO, it will declare a PDO Timeout Fault
if the master controller has not sent a reply PDO MOSI message within the
set time. Either PDC1 MOSI or PDO2 MOS] will reset the timer. Setting the
PDO Timeout Perod = 0 will disable this faul check.

Emergency Message Rate  16—200 msec Sets the minimum rate between CAN emergency messages from the

Emergency_Message_Rate 440 CAMopen Slave system. This prevents quickly changing fault states from
generating so many emergency messages that they flood the CAN bus.

Suppress CANopen Init -1 When Suppress CANopen Init is set = 1, at K5I On the initialization of the

Suppress CANopen nit -1 CAMopen system is suppressed. Typically this is done so that the VCL

program can make changes to the CANopen system before enabling it (by
setting the variable Suppress CANopen_Init = 0 and running the Setup_
CAMI) functicn).
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MOTOR CONTROL TUNING MENU

Parameter Zulassiger Beschreibung
Bereich
Motor Type 0-200 Dieser Parameter bezieht sich auf eine Tabelle mit vordefinierten
Motor_Type 0-200 Motorparametern fur eine Anzahl AC-Motoren. Wenden Sie sich an
lhre Curtis Niederlassung fur Informationen, wie dieser Parameter fir
lhren Motor und lhre Aplikation eingestellt werden muss.
Base Speed 200-6000 Dieser Parameter muss jedesmal gedndert werden, wenn der Motor
MotorDatal 200-6000 geandert wird oder die Strombegrenzung fiir langsame Fahrt

geandert wird. Wenn Sie z.B. Drive_Current_Limit oder
PL_Drive_Nominal verringern, sollten Sie eine Anderung dieses
Parameters in Betracht ziehen.

Fihren Sie diesen Tuning-Test zur Bestimmung des korrekten
Wertes durch. Fir diesen Test sollten die Batterien noch ausreichend
geladen sein. Setzen Sie die Beschleunigungsraten im Torque oder
Speed Control Mode auf schnell, so dass Sie bei diesem Test
entlang der Strombegrenzung beschleunigen. Beschleunigen Sie aus
dem Stillstand mit vollem Fahrgebersignal auf eine hohe
Geschwindigkeit und halten dann an. Nach dem Anhalten notieren
Sie den Wert der Anzeige in Monitor>>Controller>>Motor
Tuning>>Base Speed Test und geben diesen Wert fiir Base Speed
ein.

Dieser Test startet erneut jedesmal, nachdem das Fahrzeug zum
Stillstand gekommen ist. Stellen Sie also sicher, dass Sie diesen
Wert notiert haben, bevor Sie weiterfahren.
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4a MONITOR MENU

Durch ihr Monitor Menti bieten die Impul ssteuerungen 1236/38 dem Curtis
Handprogrammer 1311 oder PC-Programmer 1314 Zugriff auf Echtzeit-Daten wahrend
des Fahrzeugbetriebs. Diese Informationen sind bel Diagnose und Fehlersuche hilfreich
und werden auch beim Einstellen von Parametern genutzt. Das Monitor Menti hat sieben
Untermends:

MONITOR MENU

Inputs
Outputs
Battery
Motor
Controller
Vehicle
CAN Status
Monitor Menu : INPUTS
Variable Anzeigebereich Beschreibung
Throttle -100-100% Fahrgebersignal an den Anstiegsraten-Block.
Command -32768-
Throttle_Command 32767

Mapped Throttle -100-100%  Abgebildetes Fahrgebersignal.

Mapped_Throttle -32768-
32767
Throttle Pot 0-5.5Vv Spannung am Fahrgeberpotentiometer-Schleifer (Pin 16).
Throttle_Pot_Raw 0-36044
Brake Command 0-100% Bremssignal an den Anstiegsraten-Block.
Brake_Command 0-32767
Mapped Brake 0-100% Abgebildetes Bremssignal.
Mapped_Brake 0-32767
Brake Pot 0-5.5Vv Spannung am Bremspotentiometer-Schleifer (Pin 17).
Brake_Pot_Raw 0-36044
Interlock On/Off Interlock-Eingang ist Ein (On) oder Aus (Off). Die Quelle des
Interlock_State On/Off Interlock-Eingangs wird durch den Parameter Interlock Type
bestimmt:

Vom Schalter 3 (Pin 9) ist Interlock Type =0
Von VCL-Funktion ist Interlock Type = 1
Vom Schliisselschalter KSI (Pin 1) ist Interlock Type = 2.

EMR Rev On/Off Not-Umkehr-Eingang ist Ein (On) oder Aus (Off). Die Quelle des Not-
EMR_State On/Off Umkehr-Eingangs wird durch den Parameter EMR Type bestimmt:
Vom Schalter 1 (Pin 24) ist EMR Type =0
Von VCL-Funktion ist EMR Type = 1.

PD Throttle 0-100% Stromsignal fur den Proportionaltreiber.
PD_Throttle 0-32767

Analog 1 0-10.0V Spannung an Analogeingang 1 (Pin 24).
Analogl_Input 0-1023
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Analog 2 0-10.0V Spannung an Analogeingang 2 (Pin 8).
Analog2_Input 0-1023
Switch 1 On/Off Schalter 1 ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 24).
Sw_1 On/Off
Switch 2 On/Off Schalter 2 ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 8).
Sw_2 On/Off
Switch 3 On/Off Schalter 3 ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 9).
Sw_3 On/Off
Switch 4 On/Off Schalter 4 ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 10).
Sw_4 On/Off
Switch 5 On/Off Schalter 5 ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 11).
Sw_5 On/Off
Switch 6 On/Off Schalter 6 ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 12).
Sw_6 On/Off
Switch 7 On/Off Schalter 7 ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 22).
Sw_7 On/Off
Switch 8 On/Off Schalter 8 ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 33).
Sw_8 On/Off
Driver 1 Input On/Off Treiber 1 Eingang ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 6).
Sw_9 On/Off
Driver 2 Input On/Off Treiber 2 Eingang ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 5).
Sw_10 On/Off
Driver 3 Input On/Off Treiber 3 Eingang ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 4).
Sw_11 On/Off
Driver 4 Input On/Off Treiber 4 Eingang ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 3).
Sw_12 On/Off
PD Input On/Off Proportionaltreiber Eingang ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 2).
Sw_13 On/Off
DigOut6 Input On/Off Digital Out 6 Eingang ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 19).
Sw_14 On/Off
DigOut7 Input On/Off Digital Out 7 Eingang ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 20).
Sw_15 On/Off
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Monitor Menu : OUTPUTS

Variable Anzeigebereich Beschreibung
Analog Out 0-10.0V Spannung an Analog Output (Pin 30).
Analog_Output 0-32767
Digital Out 6 On/Off Digital Out 6 Ausgang ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 19).
Dig6_Output On/Off
Digital Out 7 On/Off Digital Out 7 Ausgang ist Ein (On) oder Aus (Off) (Pin 20).
Dig7_Output On/Off
Driver 1 PWM 0-100% Treiber 1 PWM-Ausgang (Pin 6).
PWM1_Output 0-32767
Driver 2 PWM 0-100% Treiber 2 PWM-Ausgang (Pin 5).
PWM2_Output 0-32767
Driver 3 PWM 0-100% Treiber 3 PWM-Ausgang (Pin 4).
PWM3_Output 0-32767
Driver 4 PWM 0-100% Treiber 4 PWM-Ausgang (Pin 3).
PWM4_Output 0-32767
PD PWM 0-100% Proportionaltreiber PWM-Ausgang (Pin 2).
PD_Output 0-32767
PD Current 0-2.0A Strom durch den Proportionaltreiber-Ausgang (Pin 2).
PD_Current 0-607
5 Volts 0-6.25V Spannung an der +5V Spannungsversorgung (Pin 26).
5_Volts_Output 0-1023
Ext Supply 0-200mA Gesamtstrom der +12V und +5V Spanungsversorgungen (Pin 25 und
Current 52-800 Pin 26).
Ext_Supply_Current
Pot Low 0-6.25V Spannung an Potimasse (Pin 18).
Pot_Low_Output 0-1023
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Monitor Menu : BATTERY

Variable Anzeigebereich Beschreibung
BDI 0-100% Batterieladezustand.
BDI_Percentage 0-100
Capacitor Voltage 0-105V Spannung der internen Kondensatoren, gemessen an B+ Klemme.
Capacitor_Voltage 0-6720
Keyswitch Voltage 0-105V Spannung am Schllisselschaltereingang (Pin 1).
Keyswitch_Voltage 0-10500

Monitor Menu : MOTOR

Variable Anzeigebereich Beschreibung
Motor RPM -12000- Motordrehzahl in 1/min.
Motor_RPM 12000 rpm
-12000-
12000
Vehicle Speed -327.7-327.7  Fahrzeuggeschwindigkeit in MPH oder Km/h; der angezeigte Wert ist
Vehicle_Speed -32768- die Motordrehzahl Motor RPM geteilt durch den Wert des Parameters
32767 Speed to RPM (siehe Program>>Vehicle menu).
Temperature -100-300 °C  Anzeige des Motortemperatur-Sensors.
Motor_Temperature  -1000-3000
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Monitor Menu : CONTROLLER

Variable

Anzeigebereich Beschreibung

Current (RMS)

0-1000 A

RMS-Strom der Steuerung, alle 3 Phasen beriicksichtigt.

Current_RMS 0-10000
Modulation Depth 0-100% Prozentwert der verfiigbaren Spannung, der genutzt wird.
Modulation_Depth 0-1182
Frequency -300-300 Hz  Elektrische Frequenz der Steuerung.
Frequency -18000-
18000
Temperature -100-300 °C  Interne Temperatur der Steuerung.
Motor_Temperature  -1000-3000
Main State 0-10 Status des Hauptschitzes:
Main_State 0-10 0= offen
1= vorladen
2= Prufung Kontakte kleben
3= Einschaltverzdgerung
4= Priifung Unterbrechung in Spulenkreis
5= geschlossen (wenn Main Enable = On)
6= Verzbgerung
7= Funkenprufung
8= Abfallvezdgerung
9= Fehler
10= geschlossen (wenn Main Enable = Off).
Regen On/Off On, wenn regenerativ gebremst wird.
Regen_State On/Off Off, wenn nicht regenerativ gebremst wird.
VCL Error Module 0-65536 Ein VCL Runtime Error (fault code 68) speichert zusatzliche
Last VCL_Error_M 0-65536 Informationen Uber die Ursache eines VCL Runtime Errors im VCL
odule Error Module und VCL Error Variablen. Der resultierende non-zero
Wert kann mit der VCL Modul ID und den Fehlercode Definitionen in
der OS Sysinfo verglichen werden.
VCL Error 0-65536 Siehe Beschreibung der VCL Error Module oben.
Last_VCL_Error 0-65536
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Monitor Menu : VEHICLE

Variable Anzeigebereich Beschreibung
Vehicle Speed -32.7-327.7 Fahrzeuggeschwindigkeit in MPH oder Km/h, abhangig von der
Vehicle_Speed -32768- Einstellung des Parameters Metric Units (siehe Program>>Vehicle
32767 menu).
Fur genaue Geschwindigkeitsanzeigen muss der Parameter Speed
to RPM richtig eingestellt werden.
Vehicle Odometer 0- Zurickgelegte Fahrstrecke in km/h oder MPH, abhé&ngig von der
Vehicle_Odometer  42949672.9  Einstellung des Parameters Metric Units (siehe Program>>Vehicle
0- menu).
4294967295  Fir genaue Entfernungsmessungen muss der Parameter Speed to
RPM richtig eingestellt werden.
Vehicle 0-10¢9 Fahrzeugbeschleunigung. Fur genaue Messungen muss der
Accelaration 0-1000 Parameter Speed to RPM richtig eingestellt werden.
Vehicle_Acceleratio
n
Time to Speed 0-128 sec Zeit, die das Fahrzeug wéahred der letzten Beschleunigung von
Time_to_Capture_ 0-32000 Drehzahl 0 bis zur programmierten Drehzahl Capture Speed (siehe
Spd Program>>Vehicle menu) benétigte.
Time to Distance 0-128 sec Zeit, die das Fahrzeug wéahred der letzten Fahrt von Drehzahl O bis
1 0-32000 zur programmierten Entfernung Capture Distance 1 (siehe
Time_to_Capture_ Program>>Vehicle menu) bendtigte.
Dist 1 Fur genaue Entfernungsmessungen muss der Parameter Speed to
- RPM richtig eingestellt werden.
Time to Distance 0-128 sec Zeit, die das Fahrzeug wéhred der letzten Fahrt von Drehzahl 0 bis
2 0-32000 zur programmierten Entfernung Capture Distance 2 (siehe
Time_to_Capture_ Program>>Vehicle menu) bendtigte.
Dist 2 Fir genaue Entfernungsmessungen muss der Parameter Speed to
- RPM richtig eingestellt werden.
Time to Distance 0-128 sec Zeit, die das Fahrzeug wéahred der letzten Fahrt von Drehzahl O bis
3 0-32000 zur programmierten Entfernung Capture Distance 3 (siehe
Time_to_Capture_ Program>>Vehicle menu) bendtigte.
Dist 3 Fur genaue Entfernungsmessungen muss der Parameter Speed to
- RPM richtig eingestellt werden.
Braking Distance  0-1000000.0  Entfernung, die das Fahrzeug wahred der letzten Fahrt von der
Captured 0- Einleitung der Bremsung (durch Fahrtrichtungswechsel, Bremspedal
Braking_Distance_ 400000000  oder VCL-Bremsung) bis zur Drehzahl 0 zurtickgelegt hat. Einheiten
Captured sind in Meter oder feet, abhangig vom Parameter Metric Units.
Fur genaue Entfernungsmessungen muss der Parameter Speed to
RPM richtig eingestellt werden.
Distance Since 0-1000000.0  Strecke, die das Fahrzeug seit dem letzten Stop zuriickgelegt hat.
Stop 0- Das Fahrzeug wird hierbei als MaRband verwendet. (Mit anderen
Distance Since St 400000000  Worten, wenn das Fahrzeug erst 300m vorwarts und danach 300m
o_p h ruckwarts gefahren ist, hat es eine Strecke von 600m zurtickgelegt.)

Die Strecke wird sténdig aktualisiert und wird stoppen (und
neustarten) wenn die Drehzahl Motor_RPM = 0 ist.

Einheiten sind in Meter oder feet, abhéngig vom Parameter Metric
Units. Flr genaue Entfernungsmessungen muss der Parameter
Speed to RPM richtig eingestellt werden.
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Monitor Menu : VEHICLE , Fortsetzung

Variable Anzeigebereich Beschreibung
Distance Fine -214748364.8-  Positionsmessung. Reine Entfernung in vorwarts und riickwarts.
Distance_Fine_Lon  214748364.7  (Mit anderen Worten, wenn das Fahrzeug erst 0,2m vorwarts und
g -2147483648-  danach 0,2m riickwarts gefahren ist, ist die Entfernung 0.) Die

2147483647 Strecke wird standig aktualisiert und wird tberlaufen, wenn die
Grenze erreicht ist.
Einheiten sind in Dezimeter oder inch, abhéngig vom Parameter
Metric Units. Fur genaue Entfernungsmessungen muss der
Parameter Speed to RPM richtig eingestellt werden.
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Monitor Menu: CAN STATUS

DISPLAY
VARIABLE RANGE CESCRIPTION
CAN NMT State —127 Controller CAN NMT state:
CAN_ MJT_Stats 0127 O=inttialization, 4=stopped, S=operational,
127 spre-operational

PDO1 MOSI Byte Map* 0— 2% Mapping objects for PDO1 MOSI's eight bytes.
PDO1 MISO Byte Map* Q- 2= Mapping chjgcts for PDO1 MIST's sight bytes.
PDOE MOSI Byte Map* 0— 2% Mapping chjects for PDO2 MOSI's eight bytes.
PDO2 MISO Byte Map* Q- 2= Mapping chjects for PDO2 MISO's sight bytes.

* Each of these byte maps is a submenu containing 8 varahbles,
one for each byte. Bach vanable is 32 bits. For example, the
PDO1 MOS] Byte Map menu looks like this:

PDO1 MOSI| Byte Map

@ =~ &on s W R =

0—2% Mapping chjsct for byte 1 of PDOT MOSIL
0 —2% Mapping chizct for byte 2 of PDO1 MOSI,
0—2% Mapping chject for byte 3 of PDO1 MOSIL
0—2% Mapping chject for byte 4 of PDOT MOSIL
0 —2% Mapping chizct for byte & of PDO1 MOSI,
0 —2%  Mapping chjsct for byte & of PDOT MOSI,
0—2% Mapping chjsct for byte 7 of PDOT MOSIL
0 —2% Mapping chizct for byte 8 of PDO1 MOSI,
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4b

CONTROLLER INFORMATION MENU

Dieses Menil liefert ID und Versionsnummern der Hardware und Software lhrer

Impul ssteuerung.

CONTROLLER INFORMATION MENU

Variable Anzeigebereich Beschreibung
Model Number 0- Modellnummer. Wenn Sie z.B. eine 1236 mit der Modellnummer
Model_Number 4294967295  1236-4501 haben, wiirde die Modellnummer Variable den Wert
0- 12364501 haben.
4294967295
Serial Number 0- Seriennummer. Wenn z.B. die Seriennummer 05045L.11493 auf
Serial_Number 4294967295 dem Typenschild Ihrer Steuerung steht, wirde die Seriennummer
0- Variable den Wert 11493 haben.
4294967295
Mfg Date Code 0-32767 Herstellungsdatum der Steuerung. Die ersten beiden Stellen sind die
Manuf_Date 0-32767 letzten beiden Stellen des Jahres und die letzten drei Stellen der
Tag. Wenn z.B. die Seriennummer 05045L.11493 auf dem
Typenschild Ihrer Steuerung steht, wiirde die Herstellungsdatum
Variable den Wert 5045 haben (der 45. Tag des Jahres 2005).
Hardware Version 0-32.767 Die Hardware Versionsnummer beschreibt die Kompination von
Hardware_Ver 0-32767 Powerbase, Logicbhoard, Kondensatoren und IMS-Board, die in dieser
Steuerung verbaut ist.
OS Version 0-32767 Die Versionsnummer des Operatingsystems, welches in diese
OS Ver 0-32767 Steuerung geladen ist. Diese Nummer bezeichnet die Major-
Versionsnummer des geladenen Operatingsystems.
Build Number 0-32767 Die Buildnummer des Operatingsystems, welches in diese Steuerung
Build_Number 0-32767 geladen ist. Diese Nummer bezeichnet die Minor-Versionsnummer
des geladenen Operatingsystems.
SM Version 0-327.67 Die Versionsnummer der Start Manager Software, welche in diese
SM_Ver 0-32767 Steuerung geladen ist.
Param Blk 0-327.67 Die Versionsnummer des Parameterblocks, der in diese Steuerung
Version 0-32767 geladen ist.
Param_BIk Ver
VCL App Version 0-327.67 Die Versionsnummer des VCL Programms, welches in diese
VCL_App _Ver 0-32767 Steuerung geladen ist. Dieser Wert wird im VCL Programm durch

Vergabe eines Wertes fir die Variable VCL_App_Ver bestimmt.
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5 ANFANGS-EINSTELLUNGEN

Die Impulssteuerungen 1236/38 konnen in einer Vielzahl von Fahrzeugen eingesetzt
werden, diesich inihrer Charakteristik stark unterscheiden. Bevor Sie das Fahrzeug
fahren, ist es zwingend erforderlich diese Anfangseinstellungen genau durchzufihren um
sicherzustellen, dass die Steuerung mit Ihrem Fahrzeug kompatibel ist. Der erste Schritt
ist, Curtis zu kontaktieren.

Curtis kontaktieren

Bevor Sie lhre Steuerung nutzen kénnen, muss
Curtis die Motorparameter fur Ihre Applikation
einstellen. Sie mussen uns mitteilen, welchen
Motor genau Sie einsetzen. Wir werden uns dann
an den Motorhersteller wenden und die
notwendigen Motordaten einholen. Sie sollten uns
sofort kontaktieren, wenn Sie wissen welchen
Motor Sie einsetzen werden, denn es dauert einige
Zeit die bendtigten Daten zu erhalten und auf die
Steuerung umzurechnen.

Nachdem Curtis die Voreinstellungen Ihrer Steuerung festgelegt hat, kdnnen Sie mit den
Einstellungen beginnen. Als Erstes bocken Sie das Fahr zeug auf, damit die
Antriebsréder frei drehen konnen. Uberpriifen Sie die gesamte Verdrahtung ein zweites
mal um sicherzugehen, dass sie mit den Verdrahtungsrichtlinien aus Kapitel 2
Ubereinstimmen. Prifen Sie alle Verbindungen auf festen Sitz.

Schalten Sie die Steuerung ein und schlief3en den 1311 Programmer an.

1) Motor Encoder (siehe Seite 46)

Setzen Sie den Parameter Encoder Steps auf den richtigen Wert fiir den Drehzahl sensor
lhres Motors.

2) Motor Temperatursensor (siehe Seite 47)

Setzen Sie den Parameter Sensor Type auf den auf den vorgegebenen Typ (1-5), der dem
Sensor in lhrem Motor entspricht. Normalerweiseist der Sensor ein Thermistor und sollte
zwischen dem Eingang Analog 2 (Pin 8) und Masse (Pin 7) angeschl ossen werden. Wenn
er so angeschlossen wird, muss Current Source auf On gesetzt werden.

Wenn Ihr Motortemperatursensor nicht auf der Liste der vorgegeben Typen steht,
muissen Sie den Sensor Type = 0 setzen (fur frei definierte Sensoren) und die funf
Spannung/ Temperatur-Parameterpaare eingeben, um den verwendeten Thermistor
anzupassen.

Um zu prifen, ob die Parametereinstellung und der Sensor die richtigen
Temperaturwerte anzeigen, lesen Sie den Temperaturwert im Monitor>>Motor Menti des
1311 ab. Wenn der 1311 nicht den richtigen Wert anzeigt, wenden Sie sich an den Curtis
Applikationsingenieur. Wenn der richtige Wert nicht angezeigt wird, oder wenn Sie
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keinen Temperatursensor verwenden, missen Sie vor dem Fortfahren der Einstellprozedur
den Parameter Sensor Enable auf Off stellen.

Wenn der 1311 den korrekten Motortemperatur-Wert anzeigt, konnen Sie mit der
Einstellung der Parameter Sensor Enable, Temperature Hot und Temperature Max
fortfahren.

3) Strombegrenzungen (siehe Seite 37)

Die Strombegrenzungsparameter fir Drive, Regen und Brake sind ein Prozentwert des
maximalen Stroms der Steuerung, der auf dem Typenschild angegeben ist. Setzen Siedie
drei Parameter auf die von Ihnen gewiinschten Werte.

4) Batterie (siehe Seite 49)
Setzen Sie den Parameter Nominal Voltage auf die Nennspannung Ihrer Batterie.

5) Hauptschitz (siehe Seite 43)
Setzen Sie die Parameter im Main Contactor Menu.

6) Fahrgeber (siehe Seite 11-15 und 40-41)

Bevor der Fahrgeber eingestellt wird, muss Interlock auf Aus stehen; Sie kénnen diesim
Menl Monitor>>Inputs prifen. Wenn der Programmer 1311 anzeigt, dass Interlock auf
Ein steht, schauen Sie unter Parameter Interlock Type (Main Contactor Menu) nach, wie
man Interlock aus schaltet. Prifen Sie mit dem 1311, ob Interlock nun auf Aus steht.
Wenn noch Fragen beziiglich Interlock bestehen, wenden Sie sich an Curtis bevor Sie mit
der Einstellprozedur fortfahren.

Beginnen Sie mit der Einstellung des Fahrgebers, nachdem Sie sichergestel It haben,
dass Interlock auf Aus steht. Der Parameter Throttle Type muss lhrem Fahrgebertyp (1-5)
und der Verdrahtung Ihres Fahrzeugs entsprechen, wie auf S. 11-15 gezeigt. Justieren Sie
die Parameter Forward Deadband, Forward Max, Reverse Deadband und Reverse Max so,
dass sie dem Regelbereich Ihres Fahrgebers entsprechen. Die Anzeige von Throttle Pot im
Ment Monitor>>Inputsist bel der Einstellung dieser Parameter hilfreich. Lesen Siedie
Werte ab, die in vorwarts und rickwarts an den Positionen angezeigt werden, wenn Sie
gerade den Neutral bereich verlassen und kurz vor dem Endanschlag und geben diese
Werte fir die Deadband (Neutralbereich) und Max Parameter ein. Stellen Sie die anderen
Parameter im Throttle Menl nach den Erfordernissen Ihrer Applikation ein.

Sie kdnnen nun Uberprifen, ob Ihre Fahrgebereinstellungen richtig sind, indem Sieim
Ment Monitor>>Inputs die Anzeige von Mapped Throttle Gber den gesamten
Regelbereich beobachten. Der Anzeigewert von Mapped Throttle sollte in dem ganzen
Regelbereich, den Sie a's Neutral bereich ansehen, 0% betragen. Der Anzeigewert von
Mapped Throttle sollte in dem ganzen Regelbereich, den Sie als Maximalwert oder
Endanschlag ansehen, in vorwérts 100% und in riickwaérts -100% betragen. Wenn noch
Fragen bezuglich der Fahrgebereinstellung bestehen, wenden Sie sich an Curtis bevor Sie
mit der Einstellprozedur fortfahren.

66 CURTIS 1236 / 38 Manual



7 Bremse (siehe Seite 42)

Wenn Sie die Bremsenfunktion in lhrem Fahrzeug nicht nutzen, stellen Sie die Parameter
Brake Enable = Off und Brake Type = 5.

Bevor die Bremse eingestellt wird, muss Interlock auf Aus stehen; Sie kdnnen diesim
Ment Monitor>>Inputs prifen. Wenn der Programmer 1311 anzeigt, dass Interlock auf
Ein steht, schauen Sie unter Parameter Interlock Type (Main Contactor Menu) nach, wie
man Interlock aus schaltet. Prifen Sie mit dem 1311, ob Interlock nun auf Aus steht.
Wenn noch Fragen beziglich Interlock bestehen, wenden Sie sich an Curtis bevor Sie mit
der Einstellprozedur fortfahren.

Beginnen Sie mit der Einstellung der Bremse, nachdem Sie sichergestellt haben, dass
Interlock auf Aus steht. Der Parameter Brake Type muss lhrem Bremsentyp (1-5) und der
Verdrahtung Ihres Fahrzeugs entsprechen, wie auf S. 11-14 gezeigt. Justieren Sie die
Parameter Brake Deadband und Brake Max so, dass sie dem Regelbereich Ihrer Bremse
entsprechen. Die Anzeige von Brake Pot im Menl Monitor>>Inputsist bei der
Einstellung dieser Parameter hilfreich. Lesen Sie die Werte ab, die an den Positionen
angezeigt werden, wenn die Bremse gerade den Neutralbereich verlasst und kurz vor dem
Endanschlag und geben diese Werte fir die Deadband (Neutralbereich) und Max
Parameter ein. Stellen Sie die anderen Parameter im Brake Ment nach den Erfordernissen
Ihrer Applikation ein.

Sie kdnnen nun Uberprifen, ob Ihre Bremseneinstellungen richtig sind, indem Sieim
Ment Monitor>>Inputs die Anzeige von Mapped Brake Uber den gesamten Regelbereich
beobachten. Der Anzeigewert von Mapped Brake sollte in dem ganzen Regelbereich, den
Sie a's Neutralbereich ansehen, 0% betragen. Der Anzeigewert von Mapped Brake sollte
in dem ganzen Regelbereich, den Sie a's Maximawert oder Endanschlag ansehen, 100%
betragen. Wenn noch Fragen beziglich der Bremseneinstellung bestehen, wenden Sie sich
an Curtis bevor Sie mit der Einstellprozedur fortfahren.

8) Fehler (siehe Kapitel 7)

Schalten Sie den Schltisselschalter Aus und Ein (um etwaige Parameteranderungs-Fehler
zuriick zu setzen) und prufen Sie mit dem 1311 auf Fehler in der Steuerung. Alle Fehler
mussen beseitigt werden, bevor man mit der Einstellprozedur fortfahrt. Verwenden Sie
Kapitel 7 zur Hilfe bel der Fehlersuche. Wenn noch Fragen bezliglich Fehler bestehen,
wenden Sie sich an Curtis bevor Sie mit der Einstellprozedur fortfahren.

9) Einstellen der Encoder-Richtung und der Drehrichtung (siehe Seite 46)

Die Encoder-Richtung kann Uberpriift werden, wenn die Antriebsrader aufgebockt,
Interlock Aus und Fahrgeber und Bremse in Neutral (Mapped Throttle = 0% und Mapped
Brake = 0% in Menu Monitor>>Inputs) sind. Die Anzeige der Drehzahl Motor RPM
finden Sieim Meni Monitor>>Motor. Drehen Sie den Motor mit der Hand und
beobachten das V orzeichen von Motor RPM. Positiv ist vorwarts und negativ ist
rackwarts. Wenn in Vorwartsrichtung eine positive und in Rlickwartsrichtung eine
negative Anzeige von Motor RPM erhalten, dreht der Motor in die richtige Richtung, der
Parameter Swap Encoder Direction ist korrekt und sollte nicht gedndert werden. Wenn
noch Fragen bezliglich der Encoder-Drehrichtung oder der Notumkehr-Funktion bestehen,
wenden Sie sich an Curtis bevor Sie mit der Einstellprozedur fortfahren.
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Nachdem nun die Encoder-Drehrichtung richtig eingestellt ist, kbnnen Sie nun testen,
in welche Richtung der Motor dreht, abhangig vom Anschluss der drei Phasen (U, V und
W) die mit dem Motor verbunden sind. Zuerst muissen folgende Einstellung bestétigt
werden:

Control Mode Select = 2
Torque Control Mode/ Max Speed = 1000 RPM
Torque Control Mode/ Ki =0

Als néchste schalten Sie den Schitisselschalter Aus und Ein (um etwaige
Parameteranderungs-Fehler zurlick zu setzen). Alle Fehler miissen beseitigt werden, bevor
man mit der Einstellprozedur fortfahrt.

Schalten Sie Interlock ein und prifen, dass Interlock = Onist (im Ment
Monitor>>Inputs).

Dann wahlen Sie eine Fahrtrichtung und betétigen den Fahrgeber (die Bramse muss
dabel in Neutral stehen). Der Motor sollte anfangen zu drehen, aber er kann auch in der
falschen Richtung drehen. Beobachten Sie die Drehrichtung des Motors. Wenn er in die
falsche Richtung dreht, nehmen Sie den Fahrgeber zurlick auf Neutral und éndern die
Einstellung des Parameters Swap Two Phases. Schalten Sie den Schitisselschalter aug/ein,
schalten Interlock und eine Fahrtrichtung ein. Betétigen Sie den Fahrgeber und prifen, ob
die Fahrtrichtung nun mit der Drehrichtung des Motors Ubereinstimmt. Falls der Motor
nicht korrekt dreht, wenden Sie sich an Ihren Curtis Applikationsingenieur um diese
Fragen zu kléren, bevor Sie mit den Einstellungen fortfahren.

Achtung!
L assen Sie das Fahr zeug so lange aufgebockt, bis der Motor wie gewiinscht
reagiert.

Nachdem der Motor richtig reagiert, stellen Sie das Fahrzeug wieder mit den
Antriebsradern auf den Boden.
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10) Auswahl des Control Mode (siehe Seite 26)

Stellen Sie den Parameter Control Mode Select = 1 (Speed Control Mode =
Geschwindigkeitsregelung) oder =2 (Torque Control Mode = Drehmomentregelung).
Schalten Sie den Schltisselschalter Aus und Ein (um etwaige Parameteranderungs-Fehler
zurlick zu setzen) und prifen mit dem 1311 auf Fehler in der Steuerung. Dann fahren Sie
mit den Tuning-Schritten des Control Modes fort, den Sie gewahlt haben.

1 — SPEED CONTROL MODE | Tuning (siehe Seiten 27-31; 36)

a Stellen Sie die maximale Geschwindigkeit Max Speed wie fur Ihr Fahrzeug
gewinscht. Stellen Sie Typical Max Speed (Seite 46) auf den gleichen Wert wie Max
Speed.

b. Beginnen Sie mit Kp und Ki auf 0%.

c. Fahren Siedas Fahrzeug auf Ihrer Teststrecke. Merken Sie sich die Reaktion des
Fahrzeugs bei Fahrgebereingangen fur geringe und hohe Geschwindigkeiten. Im
Speed Control Mode wirken die Parameter Kp und Ki zusammen mit den
Anstiegsraten des Response Mentis um ein insgesamt ,, gutes* Fahrgefihl zu erzielen.
Im Allgemeinen sollte Kp so hoch wie méglich gewahlt werden, so dass aber noch
ein gutes Fahrgefuhl erhalten bleibt.

d. Stellen Sie die Beschleunigungsrate Accel Rate gemal’ lhren Anforderungen ein.

e. Veringern Sie nun Kp, fallsdie Fahrt zu ruckartig ist. Ruckeln splrt man besser bei
kleinen Geschwindigkeiten. Sie sollte daher die Einstellung von Kp bei kleinen
Geschwindigkeiten durchfihren.

f.  Nachdem Kp eingestellt ist, kann es sein, dass die Einstellung von Ki auf 0% fur lhre
Anwendung passt. Ki regelt die Motordrehzahl so, dass sie die geforderte Drehzahl
nicht Uberschreitet. Daher wird bei einer Einstellung von Ki auf 0% die
M aximal geschwindigkeit auf der Ebenen nie ganz erreicht. Eine Erhéhung von Ki
zwingt die Motordrehzahl die Maximalgeschwindigkeit schneller zu erreichen. Ein zu
hoher Wert von Ki fhrt zu einem ruckartigen Fahrgefthl. Ki kann ein Fahrzeug auf
einem Gefdlle nicht auf Geschwindigkeit Null halten, und sollte daher nicht justiert
werden, um dies zu erreichen. Curtis hat Lésungen fir das Problem des Haltens auf
Gefdlen im Stillstand. Sie sollten sich fur weitere Informationen hierzu an einen
Curtis Applikationsingenieur wenden.

g. Stellen Siedie weiteren Parameter im Response Menl wie auf Seite 30 beschrieben
en.

h. Stellen Sie die Parameter des Restraint Meniis wie auf Seite 36 beschrieben ain.
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2 —- TPRQUE CONTROL MODE | Tuning (siehe Seiten 32- 36)

a. Stellen Sie die maximale Geschwindigkeit Max Speed wie fur Ihr Fahrzeug
gewinscht. Stellen Sie Typica Max Speed (Seite 46) auf den gleichen Wert wie Max
Speed.

b. Beginnen Sie mit Kp und Ki auf 0%.

c. [Fahren Siedas Fahrzeug auf Ihrer Teststrecke. Wenn Sie Vollgas geben und die
Motordrehzahl erreicht nicht den Wert von Max Speed, erhdhen Sie schrittwelise der
Wert von Current at Speed bis die Motor RPM die Maximal geschwindigkeit
erreichen kann.

d. Wenn Sie bel Maximal geschwindigkeit schnelle Gleichlaufschwankungen spiiren,
sollten sie den Wert von Kp verringern. Je hoher der Kp Wert ist, desto schneller
reagiert die Steuerung auf Uberschreitungen der Maximalgeschwindigkeit. Wenn Kp
zu gro3ist, kdnnen Sie bei Maximalgeschwindigkeit schnelle
Gleichlaufschwankungen spiren.

e. Ki (der Integrationsterm) regelt die Motordrehzahl so, dass sie die geforderte
Drehzahl nicht Gberschreitet. Bei vielen Applikationen ist 0% ein akzeptabler Wert
fur Ki. Um herauszufinden, ob Ki fir Ihren Einsatz akzeptabel ist, fahren Sie lhre
Fahrzeug einen Hugel mit voller Geschwindigkeit hinab. Wenn Sie das Gefiihl haben,
dass der Motor die Maximaldrehzahl Gberschreitet und dann langsam wieder auf die
Maximaldrehzahl abbremst, ist Ki zu klein eingestellt. Eine zu hohe Einstellung von
Ki wird wahrscheinlich auch auf der Ebene zu Gleichlauf schwankungen fihren.
Diese Gleichlaufschwankungen sind dhnlich den durch Kp verursachten, sind aber
gewdohnlich langsamer (geringere Frequenz).

f. Stellen Sie die Parameter im Response Meni wie auf Seite 33 beschrieben ein.
g. Stellen Siedie Parameter des Restraint Menls wie auf Seite 36 beschrieben ein.
Diese Tuningschritte sind fir Fahrmotoren. Wenn Ihre Steuerung fr einen Pumpenmotor

verwendet wird, setzen Sie den Parameter Pump Enable = On (Seite 31) und stellen dann
die Parameter im Menl Proportional Driver ein (Seite 44).
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6 VEHICLE CONTROL LANGUAGE VCL

Diese Kapitel beschreibt die Mdglichkeiten, die VCL fir selbst erzeugte Zusatzfunktion
der Steuerung bietet. Es wendet sich ausschlief3dlich an Programmierer, die Funktionenin
VCL fir die 1236/38 programmieren. Die gesamte Dokumentation fir die Nutzung von
VCL ist in englischer Sprache. Es wurde daher darauf verzichtet, dieses Kapitel ins

deutsche zu Ubersetzen.
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DIAGNOSE UND FEHLERSUCHE

Die Impulssteuerung 1236/38 erkennt eine Vielzahl von Fehlern. Fehler kdnnen
durch das Betriebssystem oder durch ein VCL-Programm erkannt werden. Dieses
Kapitel beschreibt die Fehlererkennung durch das Betriebssystem.

Die Fehlererkennung durch ein VCL-programm (Fehlercodes 51-67 in
Tabelle 5) kénnen nicht definiert werden, da sie von der jeweiligen Anwendung
abhédngig sind. Sehen Sie in der entsprechenden Dokumentation des
Fahrzeugherstellers nach, zu Informationen Uber diese Fehler.

DIAGNOSE

Die Diagnoseinformation kann auf zwei Wegen erhalten werden: 1) Uber das
Display des Handprogrammiergerdtes 1311 oder 2) Uber den Fehlercode der
Statusdioden. Tabelle 4 zeigt eine Zusammenfassung der LED-Anzeigeformate.

Das Handprogrammiergerét 1311 zeigt die gegenwaértig anstehenden Fehler
an, und die im Fehlerspeicher seit dem letzten Loschen des Speichers
gespeicherten Fehler. Das 1311 zeigt die Fehler mit ihrem Namen an.

Die beiden LEDs in der Steuerung (eine rote und eine gelbe) blinken einen
sich wiederholenden Code und zeigen damit den gegenwartig anliegenden Fehler
an. Jeder Code hat zwei Stellen. Die rote LED blinkt einmal und zeigt damit, dass
die gelbe LED die Ziffer der ersten Stelle zeigt; wenn die rote LED danach
zweimal blinkt, zeigt sie damit an, dass die gelbe LED die Ziffer der zweiten Stelle
zeigt.

Beispidl: Batterie-Unterspannung (Code 23)

Im Fehlermenl (Fault menu) des Handprogrammers 1311 erscheinen die Worte
Undervoltage Cutback (Unterspannungs-Reduzierung); der tatsachliche Wert der
Batteriespannung wird im Monitormeniu (,Keyswitch Voltage®, Spannung am
SchlUissel schalter) angezeigt.

Die beiden LEDs der Steuerung werden das folgende wiederkehrende Muster
anzeigen:

rot gelb rot gelb
* oo} ** jeje]e}
(erste Stelle) (2 (zweite Stelle) 3

Der numerische Code der LEDs ist in der Fehlersuchanleitung der Tabelle 5
aufgelistet. Dort sind auch die moglichen Ursachen und Riicksetzbedingungen der
einzelnen Fehler enthalten.
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Tabelle 5
Fehlersuchanleitung

LED Anzeige Programmer Méaliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler 9 Fehlerriicksetzung, wenn: Clear
1) externer Kurzschluss der
Controller Overcurrent Motorphasen Set: Phasenstrom (iberschreitet
Uberstrom Steuerung d
12 | Abschalten: 2) Motorparameter falsch Glrenz.en hﬁ'r Strlomhmlessung.
Hauptschiitz, Motor und justiert. Clear: Schlusselschalter aus-
/einschalten.
EM-Bremse 3) Steuerung defekt.
13 Current Sensor Eault 1) Leckstrom von Phase U, V
oder W zum Set: Stromsensor in Steuerung
Fehler Stromsensor ; o
. Fahrzeugrahmen misst ungultigen Offset-Wert.
Abschalten: . ) .
- (Kurzschluss im Motor). Clear: Schlisselschalter aus-
Hauptschiitz, Motor und Jeinschalten
EM-Bremse 2) Steuerung defekt. )
14 1) Externe Last an den Set: Kondensatorbank konnte nicht
Precharge Failed Kondensatoren (B+ Klemme) | auf .Spannung am
Fehler Vorladung Elkos verhindert Aufladung der Schliisselschaltereingang
Abschalten: Kondensatorbank. aufgeladen werden.
Hauptschitz, Motor und . . . Clear: Freigabe (Interlock) aus-
EM-Bremse 2) SB':tTgrl_Sé; I\giirt]grh\/}gﬂgor: /einschalten. Oder tber VCL
y-~ap ge. Funktion Precharge().
15 | Controller Severe
E)r:tcggrr;t]eemp 1) Steuerung arbeitet unter igf:CKuhlkorpertemperatur unter —
Untertemperatur der extremen . CIear.' Die Kuhlkorpertemperatur
Umgebungsbedingungen. .
Steuerung auf tber
Abschalten: 2) Siehe 1311 Meni Monitor> -40°C bringen und Freigabe oder
Hauptschutz, Motor, EM- Controller: Tempetrature. Schlisselschalter aus-
Bremse und Fahrgeber; /einschalten.
volle Bremsung.
16 1) Steuerung arbeitet unter

Controller Severe
Overtemp

Extreme Ubertemperatur
der Steuerung
Abschalten:
Hauptschiitz, Motor, EM-
Bremse und Fahrgeber;
volle Bremsung.

extremen
Umgebungsbedingungen.

2) Fahrzeug Uberladen.

3) Falsche Montage der
Steuerung.

4) Siehe 1311 Meni Monitor>
Controller: Tempetrature.

Set: Kihlkérpertemperatur tiber
+95°C.

Clear: Die Kuhlkorpertemperatur
unter

+95°C bringen und Freigabe oder
Schliisselschalter aus-
/einschalten.
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Tabelle 5
Fehlersuchanleitung

LED Anzeige Programmer Méaliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler 9 Fehlerriicksetzung, wenn: Clear
17 1) Batteriemenu-Parameter
falsch eingestellt.
2) Andere Verbraucher belasten | Set: Spannung an der
die Batterie. Kondensatorbank fallt unter den
Severe Undervoltage 3) Batteriewiderstand zu hoch. E)ét_lr_?gﬁ'cigtg{ﬁg:ggﬁgl?éfé?gﬁem't
Eﬁgﬁg;&? tedrzgannung 4) Batterie wahrend des Seite 49).
Drehmomer?tes Fahrens getrennt. Clear: Spannung an der
' 5) Siehe 1311 Menii Monitor> Kondensatorbank tber den
) . Extreme-Unterspannung-Punkt
Battery: Capacitor Voltage. bringen
6) Sicherung oder Hauptschitz
offen.
18 1) Parameter im Batterie-Men
falsch eingestellt. Set: Spannung an der _
2) Batteriewiderstand ist fiir d Kondensatorbank tberschreitet
alteriewiaerstand Ist 1ur den | gen Extreme-Uberspannung-Punkt
Severe Overvoltage regenerativen Bremsstrom zu | mit FET-Briicke eingeschalget
EEtrer:ntla Uberspannung hoch. (siehe Seite 49)
Abschalten: '
Bremse und Fahrgeber; Bremsens getrennt . Kondensatorbank unter den
' ) ) Extreme-Uberspannung-Punkt
volle Bremsung. 4) Siehe 1311 Menii Monitor> | pringen und dann
Battery: Capacitor Voltage. | schiusselschalter aus-
/einschalten.
21 | controller Undertemp 1) Steuerungsleistung wird bei
Cutback dieser Temperatur begrenzt. — _
U ) Set: Kuhlkdrpertemperatur ist
Rn'éertgmperatur 2) Steuerung arbeitet unter unter —25°C abgesunken.
Ke_ uz:frung K extremen _ Clear: Kiihlkérpertemperatur auf
eine Auswirkung, Umgebungsbedingungen. iiber
aul3er es ist eine ) _ o .
Fehlermeldung in VCL | 3) Siehe 1311 Menii Monitor> | ~25°C erhohen.
programmiert. Controller: Temperatur
22 1) Steuerungsleistung wird bei

Controller Overtemp
Cutback
Ubertemperatur
Reduzierung
Reduziertes Fahr- und
Bremsmoment

dieser Temperatur begrenzt.

2) Steuerung arbeitet unter
extremen
Umgebungsbedingungen.

3) Fahrzeug Uberladen.

4) Falsche Montage der
Steuerung.

5) Siehe 1311 Menu Monitor>
Controller: Temperatur

Set: Kilhlkorpertemperatur
Uberschreitet +85°C.

Clear: Kuhlkérpertemperatur unter
+85°C absenken.
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Tabelle 5
Fehlersuchanleitung

LED Anzeige Programmer Méaliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler 9 Fehlerriicksetzung, wenn: Clear
23 1) Normalbetrieb: Fehler zeigt
an, dass die Batterie geladen
werden muss.
Steuerungsleistung wird bei
dieser Spannung begrenzt.
2) Batterieparameter falsch
justiert. Set: Spannung an der
Kondensatorbank unterschreitet
Undervoltage Cutback | 3) Andere Last als Steuerung | gen Unterspannungs-Punkt (siehe
Unterspannung belastet die Batterie. S.49) mit FET-Briicke
Reduzierung 4) Batteriewiderstand ist zu eingeschaltet.
Reduziertes hoch. Clear: Spannung an der
Fahrmoment ) ) Kondensatorbank tber den
5) Batterie wurde beim Fahren | ynterspannungs-Punkt bringen.
abgetrennt.
6) Siehe 1311 Menlu Monitor>
Battery: Capacitor Voltage.
7) Leistungssicherung durch
oder Hauptschiitz hat nicht
geschlossen.
24 1) Normalbetrieb: Fehler zeigt
an, dass der regenerative
Bremsstrom die
Batteriespannung beim
Bremsen zu stark anhebt. Set: Spannung an der
Steuerungsleistung wird bei Kondensatorbank tiberschreitet
Overvoltage Cutback dieser Spannung begrenzt. | gen (Jherspannungs-Punkt (siehe
Uberspannung 2) Batterieparameter falsch 849) mit FET-Brlcke
Reduzierung justiert. eingeschaltet.
Reduziertes o o Clear: Spannung an der
Bremsmoment 3) Batteriewiderstand ist fur Kondensatorbank unter den
diesen Bremsstrom zu hoch. Uberspannungs-Punkt bringen.
4) Batterie wurde beim Bremsen
abgetrennt.
5) Siehe 1311 Menlu Monitor>
Battery: Capacitor Voltage.
25 | +5V Supply Failure 1) Impedanz der externen Last

Fehler in der +5V
Spannungsversorgung
Keine, auler in VCL
wurde Fehlerreaktion
programmiert.

an der +5V Versorgung (Pin
26) ist zu gering.

2) Siehe 1311 Menu Monitor>
Outputs: 5 Volts and Ext
Supply Current.

Set: +5V Spannungsversorgung
(Pin 26) aul3erhalb des zulassigen
Bereichs von +5V+-10%.

Clear: Spannung in den zulassigen
Bereich bringen.
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Tabelle 5
Fehlersuchanleitung

LED Anzeige Programmer Mbgliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler Fehlerriicksetzung, wenn: Clear

26 | Digital Out 6 Overcurrent | 1) Impedanz der externen Last | Set: Strom am Digitalausgang 6
Uberstrom im am Digitalausgang 6 (Pin 19) | (Pin 19) Uberschreitet 15mA
Digitalausgang 6 ist zu gering. Clear: Fehlerursache beseitigen
Digitalausgang 6 und mit der VCL-Funktion
schaltet nicht ein. Set_DigOut() den Treiberausgang

wieder einschalten.

27 | Digital Out 7 Overcurrent | 1) Impedanz der externen Last | Set: Strom am Digitalausgang 7
Uberstrom im am Digitalausgang 7 (Pin 20) | (Pin 20) Uberschreitet 15mA
Digitalausgang 7 ist zu gering. Clear: Fehlerursache beseitigen
Digitalausgang 7 und mit der VCL-Funktion
schaltet nicht ein. Set_DigOut() den Treiberausgang

wieder einschalten.

28 1) Motortemperatur ist am oder

Uber dem programmierten
Temperaturwert fur Heil3, und
der geforderte Strom wird
reduziert.
2) Motortemperaturwerte im
Motor Temp Hot %23:;3' Menu sind falsch Set: Motortemperatur ist héher als
Cutback J ' der flr Temperature Hot
Motor-Ubertemperatur- | 3) Siehe 1311 Menii Monitor> eingestellte Wert.
Reduzierung Motor: Temperature und Clear: Motortemperatur in den
Reduziertes Monitor> Inputs: Analog?2. zulassigen Bereich bringen.
Fahrmoment 4) Wird in dieser Applikation
kein Motorthermistor
verwendet, sollten die
Parameter Temp
Compensation und Temp
Cutback auf Off gesetzt
werden.
29 1) Motorthermistor ist nicht

Motor Temp Sensor
Fault

Fehler im
Motortemperatur-Sensor
Reduziert
Maximalgeschwin-
digkeit (Notbetrieb LOS,
Limited Operating
Strategy) und schaltet
die Motoruber-
temperatur-Reduzierung
ab.

richtig angeschlossen.

2) Wird in dieser Applikation
kein Motorthermistor
verwendet, sollten die
Parameter Temp
Compensation und Temp
Cutback auf Off gesetzt
werden.

3) Siehe 1311 MenlU Monitor>
Motor: Temperature und
Monitor> Inputs: Analog?2.

Set: Motorthermistor-Eingang (Pin
8) liegt auf seiner
Spannungsversorgung (0 oder
10V).

Clear: Motorthermistor-Eingang in
den zulassigen Bereich bringen.
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Tabelle 5
Fehlersuchanleitung

LED Anzeige Programmer Méaliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler 9 Fehlerriicksetzung, wenn: Clear
31 | Coil 1 Driver Open/Short | 1) Unterbrechung oder
Treiberausgang Spule 1 Kurzschluss am Set: Treiberausgang 1 (Pin 6) ist
Unterbrechung/Kurzschl Treiberausgang. entweder offen oder
uss
) 2) Verschmutzter kurzgeschlossen.
fcrg)altet Treiberausgang | ™ o o rontakt. Clear: Kurzschluss oder
ab. ] Unterbrechung beseitigen und
3) Schlechter Krimkontakt oder | Treiber aus-/einschalten.
defekte Verdrahtung.
31 |Main Open/Short 1) Unterbrechung oder
Hauptschtztreiber Kurzschluss am Set: Hauptschiitztreiber (Pin 6) ist
Unterbrechung/Kurzschl Treiberausgang. entweder offen oder
uss
i 2) Verschmutzter kurzgeschlossen.
Sghaltet Hauptschiitzt ) Steckerkontakt. Clear: Kurzschluss oder
an, _ Unterbrechung beseitigen und
Schaltet Motor ab; 3) Schlechter Krimkontakt oder | Treiber aus-/einschalten.
Schaltet EM-Bremse ab. defekte Verdrahtung
32 | Coil 2 Driver Open/Short | 1) Unterbrechung oder
Treiberausgang Spule 2 Kurzschluss am Set: Treiberausgang 2 (Pin 5) ist
Unterbrechung/Kurzschl Treiberausgang. entweder offen oder
uss
gcr;)altet Treiberausgang | ™ o\ crkontakt. Clear: Kurzschluss oder
an. ) Unterbrechung beseitigen und
3) Schlechter Krimkontakt oder | Treiber aus-/einschalten.
defekte Verdrahtung
32 | EM Brake Open/Short 1) Unterbrechung oder
EM-Bremstreiber Kurzschluss am Set: EM-Bremstreiber (Pin 5) ist
Unterbrechung/Kurzschl Treiberausgang. entweder offen oder
uss
, . |2) Verschmutzter kurzgeschlossen.
Schaltet Treiber 2 ab; ) Steckerkontakt. Clear: Kurzschluss oder
Schaltet Fahrgeber ab; _ Unterbrechung beseitigen und
Schaltet EM-Bremse ab; | 3) Schlechter Krimkontakt oder | Treiber aus-/einschalten.
volle Bremsung. defekte Verdrahtung
33 | Coll 3 Driver Open/Short | 1) Unterbrechung oder

Treiberausgang Spule 3
Unterbrechung/Kurzschl
uss

Schaltet Treiberausgang
3 ab.

Kurzschluss am
Treiberausgang.

2) Verschmutzter
Steckerkontakt.

3) Schlechter Krimkontakt oder
defekte Verdrahtung

Set: Treiberausgang 3 (Pin 4) ist
entweder offen oder
kurzgeschlossen.

Clear: Kurzschluss oder
Unterbrechung beseitigen und
Treiber aus-/einschalten.
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Fehlersuchanleitung

LED Anzeige Programmer Méaliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler 9 Fehlerriicksetzung, wenn: Clear
34 | Coil 4 Driver Open/Short | 1) Unterbrechung oder
Treiberausgang Spule 4 Kurzschluss am Set: Treiberausgang 4 (Pin 3) ist
Unterbrechung/Kurzschl Treiberausgang. entweder offen oder
uss
) 2) Verschmutzter kurzgeschlossen.
icrg)altet Treiberausgang | ™ o o rontakt. Clear: Kurzschluss oder
ab. ] Unterbrechung beseitigen und
3) Schlechter Krimkontakt oder | Treiber aus-/einschalten.
defekte Verdrahtung
35 | PD Open/Short 1) Unterbrechung oder
Proportionaltreiber- Kur;schluss am Set: Proportionaltreiber (Pin 2) ist
Ausgang Treiberausgang. entweder offen oder
lLJJSnSterbrechung/KurzschI 2) Verschmutzter kurzgeschlossen.
Sehaltet Steckerkontakt. Clear: Kurzschluss oder
¢ ! _ _ Unterbrechung beseitigen und
Ausgang ab. defekte Verdrahtung
36 | Encoder Fault 1) Fehler im Drehzahlgeber.
Encoder-Fehler 2) Schlechter Krimkontakt oder | Set: Fehler im Drehzahigeber
Betriebsart wechselt auf defekte Verdrahtung entdeckt.
Notbetrieb LOS (Limited _ _ Clear: Schliisselschalter aus-
Operating Strategy) 3) Siehe 1311 Menu Monitor> Jeinschalten
Motor: Motor RPM.
37 | Motor Open 1) Motorphase unterbrochen.
Motorkabel . i .
2) Schlechter Krimkontakt oder | Set: Unterbrechung in Motorphase
unterbrochen d deck
Schaltet Hauptschiitzt defekte Verdrahtung U, V oder W entdeckt.
ab: Clear: Schlusselschalter aus-
Schaltet Motor ab; feinschalten
Schaltet EM-Bremse ab.
38 |Main Contactor Welded | 1) Hauptschitzkontakte sind

Hauptschitz
verschweif3t

Schaltet Hauptschitz
ab;

Schaltet Motor ab;
Schaltet EM-Bremse ab.

zusammengeschweifdt

2) Motorphase U ist
unterbrochen oder offen.

3) Uber einen anderen
Strompfad (z.B. externer
Vorladewiderstand) flief3t
Strom zur Kondensatorbank
(B+ Klemme).

Set: Direkt vor dem SchlieRen der
Hauptkontakte wurde die
Kondensatorbank (B+ Klemme) fur
eine kurze Zeit geladen, und die
Spannung konnte sich nicht
entladen.

Clear Schlusselschalter aus-
/einschalten.
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LED Anzeige Programmer Méaliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler 9 Fehlerriicksetzung, wenn: Clear
39 | Main Contactor Did Not | 1) Hauptschitz hat nicht
Close geschlossen.
:iﬁ?tSChUtz schliel3t 2) Hauptschiitzkontakte sind
. oxidiert, verbrannt oder Set: Wenn das Hauptschuitz
ighaltet Hauptschutz haben schlechten Kontakt. schlieRen soll, hat sich die
Schaltet Motor ab; 3) Externe Last an der Egﬂ?gﬂ?%tgrgﬁp kel(zlag dJrerI?Iemme)
Schaltet EM-Bremse ab. Kondensatorbank (B+ ) - aulg :
Klemme) verhindert CI_ear. Schliisselschalter aus-
Aufladung der /einschalten.
Kondensatoren.
4) Sicherung durchgebrannt.
41 Set: Spannung am Potischleifer
(Pin 16) ist hoher als der obere
. . 1) Spannung am Potischleifer Fehlergrenzwert. (Voreinstellung
lga?gleebglgirti?é%rl]eifer des Fahrgebers ist zu hoch. |ist 5,5V; kann mit VCL Funktion
hoch 2) Siehe 1311 Menii Monitor> stitrggﬁp‘“—':a“'tso geandert
Schaltet Fahrgeber ab; Inputs: Throttle Pot. Clear: Spannung am Potischleifer
unter den oberen Fehlergrenzwert
bringen.
42 Set: Spannung am Potischleifer
(Pin 16) ist niedriger als der untere
. 1) Spannung am Potischleifer Fehlergrenzwert. (Voreinstellung
lga?gleebglg%rtilggmeifer des Fahrgebers ist zu niedrig. | ist 0,1V; kann mit VCL Funktion
niedrig 2) Siehe 1311 Menu Monitor> \,SvitrL(JjgﬁPot_Faults() geandert
Schaltet Fahrgeber ab. Inputs: Throttle Pot. Clear: Spannung am Potischleifer
Uber den unteren Fehlergrenzwert
bringen.
43 Set: Spannung am Bremspoti-
Schleifer (Pin 17) ist héher als der
. . 1) Spannung am Potischleifer obere Fehlergrenzwert.
S:Zﬁ”les\[/)\(/)lﬁ-gcwlgi?er der Brems ist zu hoch. (Voreinstellung ist 5,5V; kann mit
hoch 2) Siehe 1311 Menii Monitor> ggﬂgggff\;gp diﬁt”p—POt—FaU'tso
Volle Bremsung. Inputs: Brake Pot. Clear: Spannung am Potischleifer
unter den oberen Fehlergrenzwert
bringen.
44 Set: Spannung am Bremspoti-

Brake Wiper Low
Bremspoti-Schleifer
niedrig

Volle Bremsung.

1) Spannung am Potischleifer
der Brems ist zu niedrig.

2) Siehe 1311 Menu Monitor>
Inputs: Brake Pot.

Schleifer (Pin 17) ist niedriger als
der untere Fehlergrenzwert.
(Voreinstellung ist 0,1V; kann mit
VCL Funktion Setup_Pot_Faults()
geandert werden.

Clear: Spannung am Potischleifer
Uber den unteren Fehlergrenzwert
bringen.
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LED Anzeige Programmer Mbgliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler Fehlerriicksetzung, wenn: Clear
45 1) Gemeinsamer Widerstand ) . .
Pot Low Overcurrent der Potis an Potimasse ist zu ?gt. StLO"T aangotltrAnasse (Pin 18)
Uberstrom an Potimasse gering. u ers.c reitet mA.
Schaltet Fahrgeber ab; . . . CIear_._Ursache fur l{berstrom
Volle Bremsun 2) Siehe 1311 Menu Monitor> besem_gen und Schlisselschalter
g. i
Outputs: Pot Low. aus-/einschalten.
46 | EEPROM Failure ] .
EEPROM Fehler 1) Fehler beim Schreiben zum | get: Betriebssystem hat vergeblich
Schaltet Hauptschiitz EEPROM. Dies kann versucht, ins EEPROM zu
ab: verursacht werden durch schreiben.
Schaltet Motor ab; EEPROM Schreibbefehle Clear: Korrektes Bertiesbssystem
Schaltet EM-Bremse ab; durch VCL, CAN-Bus, (OS) und die dazu passenden
Schaltet Fahrgeber ab; Parametereinstellung Gber Parameter-voreinstellungen in
Schaltet Freigabe ab; den 1311 oder durch Laden | steyerung laden und
Schaltet Treiber 1-4 ab; von neuer Software in die Schliisselschalter aus-
Schaltet PD ab; Steuerung. /einschalten.
Volle Bremsung.
a7 1) Schliisselschalter, Freigabe,
Richtungsschalter und
Fahrgeber in falscher Set: HPD (High Pedal Disable)
Reihenfolge eingeschaltet oder Fehler-Einschaltreihenfolge
HPD/Sequencing Fault | 2y Fehlerhafte Verdrahtung, durch falsche Reihenfolge von
Fehlerin Crimpkontakt oder Schalter | Schllisselschalter-, Freigabe-,
Einschaltreihenfolge an Schlusselschalter-, Richtungsschalter- und Fahrgeber-
Schaltet Fahrgeber ab. Freigabe-, Richtungsschalter- | Eingangen. o
und Fahrgeber-Eingangen. Clear: Eingange erneut in richtiger
) ) Reihenfolge einschalten.
3) Siehe 1311 Meni Monitor>
Inputs.
49 1) Dies ist eine
Parameter Change Fault |  Sicherheitsabschaltung,
Fehler durch verursacht durch eine Set: Anderung eines Parameters,
Parameteranderung Anderung bestimmter der ein Aus-Einschalten des
Schaltet Hauptschitz Parameter (z.B. Schliisselschalters erfordert.
ab; Fahrgebertype) mit dem Clear: Schliisselschalter aus-
Schaltet Motor ab; 1311, die ein Aus-Einschalten | /ginschalten.
Schaltet EM-Bremse ab. des Schlisselschalters
erfordern.
51-67 1) Diese Fehler kdnnen durch

OEM Faults

OEM definierte Fehler
Siehe Dokumentation
des OEM.

den OEM spezifiziert werden
und sind in dem
anwendungspezifischen VCL-
Code implementiert. Siehe
OEM Dokumentation.

Set: Siehe OEM Dokumentation.
Clear: Siehe OEM Dokumentation.
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LED Anzeige Programmer Mbgliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler Fehlerriicksetzung, wenn: Clear
68 | VCL Runtime Error

VCL Laufzeitfehler ) ) Set: VCL Runtime Error

Schaltet Hauptschiitz 1) VCL Code stof3t auf einen Fehlerbedingung.

ab: VCL Runtime Error. Clear: In der

Schaltet Motor ab; 2) Siehe 1311 Menii Monitor> | anwendungsspezifischen VCL

Schaltet EM-Bremse ab; Controller: VCL Error Module | Software den Fehler beheben; neu

Schaltet Fahrgeber ab; und VCL Error. kompilierte Software und

Schaltet Freigabe ab; Parametereinstellungen flashen;

Schaltet Treiber 1-4 ab; Schlisselschalter aus-

Schaltet PD ab; /einschalten.

Volle Bremsung.

69 Set: Der Strom der externen
1) Externe Last an 5V und 12V | Spannungsversorgung
Versorgung zieht zu viel oder | (gemeinsamer Strom der 5V (Pin

E);tﬁégal Supply Out of zu wenig Strom. 26) u_nd der 12V Ve[sorgung (Pin

Externe Versorgungs- 2) Uberprifungsparameter Ext gg)e)rlest)zgtrwzdrﬁ]r gerrogzr daél? Sr?trere

spannung aufRerhalb Supply Max und Ext Supply Grenzwert gDie bgeiden Grenzwerte

zulassigen Bereichs Min sind falsch eingestellt. ’ ;

Keine. auRer eine _ i _ werden durch die Parameter Ext

Fehle}reaktion wurde in 3) Siehe 1311 Menlu Monitor> Supply Max u_n(_j Ext Supply Min

. Outputs: Ext Supply Current. | (Seite 45) definiert.

VCL programmiert. Clear: Den Strom der externen
Spannungsversorgung innerhalb
der Grenzwerte bringen.

71 | OS General

Betriebssystem

allgemein

Schaltet Hauptschutz

ab;

Schaltet Motor ab;

Schaltet EM-Bremse ab; Set: Fehler in der Steuerung

Schaltet Fahrgeber ab; | 1) nterner Steuerungsfehler. erkannt.

Schaltet Freigabe ab; Clear: Schlusselschalter aus-

Schaltet Treiber 1 ab; /einschalten.

Schaltet Treiber 2 ab;

Schaltet Treiber 3 ab;

Schaltet Treiber 4 ab;

Schaltet Prop.-treiber

ab;

Volle Bremsung.

72 | PDO Timeout

Schaltet Freigabe ab;
CAN NMT Status wird
auf pre-operational
gesetzt.

1) Zeit zwischen CAN PDO
Messages hat die PDO
Timeout Zeit Uberschritten.

Set: Zeit zwischen CAN PDO
Messages hat die PDO Timeout
Zeit Gberschritten.

Clear: Schliisselschalter aus-
/einschalten.
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LED Anzeige Programmer Méaliche Ursachen Fehler tritt auf, wenn: Set
Code | Reaktion auf Fehler 9 Fehlerriicksetzung, wenn: Clear
73 1) Motor ist blockiert.

Stall Detect

Motor blockiert
Betriebsart wechselt auf
Notbetrieb LOS (Limited
Operating Strategy)

2) Drehzahlgeber defekt.

3) Schlechter Krimkontakt oder
defekte Verdrahtung.

4) Probleme in der Spannungs-
versorgung des
Drehzahlgebers.

5) Siehe 1311 Menlu Monitor>
Motor: Motor RPM.

Set: Keine Bewegung des
Drehzahlgebers erkannt.

Clear: Entweder Schlusselschalter
aus-/einschalten, oder giltige
Drehzahlgeber-signale erkennen
wahrend Motor im Notbetrieb LOS
[auft und Throttle Command=0 und
Motor RPM=0 ausgibt.
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ANHANG C

Curtis 1311 Programmiergerat

Das Handheld-Programmiergerét 1311 von Curtis ermdglicht die
Programmierung, Prifung und Diagnose der Impulssteuerung 1211. Die
Spannungsversorgung fur das 1311 erfolgt Uber den 4-poligen Stecker der
angeschlossenen Steuerung, J3. Das 1311 besteht aus einem LCD-Display, Tastern
fur die Navigation durch die Meniis und zum Andern der Parameterwerte (+/-) und
drei Tastern zum Setzen von Lesezeichen.

Es gibt mehrere Versionen des Programmiergerétes, wovon jedes die Parameter
des eigenen und der darunter liegenden Zugriffslevels verandern kann. Ein
Handler-1311 z.B. kann Handler-, Service- und User-Parameter verandern, hat
aber keinen Zugriff auf OEM-Parameter.

DISPLAY
SCREEN

MENU
NAVIGATION
KEY

DATA
INC/DEC
KEY

BOOKMARK
KEYS

Bedienung des Programmiergerates

Das Programmiergerdt 1311 ist mit seinen selbsterklarenden Funktionen einfach
Zu bedienen. Warten Sie nach dem Einstecken des 1311 einige Sekunden, bis die
Daten aus der Steuerung heraufgeladen sind.

Zum Experimentieren mit den Parametern kann das Programmiergeréat beim
Fahren des Fahrzeugs angeschl ossen bleiben.

Die Lesezeichen-Tasten (Bookmark Keys) kénnen die Programmierung
vereinfachen. Wenn man z.B. die Neutralzone des Fahrgebers einstellt, kann man
ein Lesezeichen auf diesen Parameter im Fahrgeber-Unterment [ Program>
Throtte> Throttle Deadband] und ein zweites auf die Anzeige des Fahrgeberwertes
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[Monitor> Inputs> Throttle Input] setzen. Auf diese Weise kann man dann einfach
zwischen dem Parameter und der Werteanzeige hin und her springen.

Um ein Lesezeichen zu setzen, missen Sie mindestens 2 Sekunden auf eine der
drei Leseze chentasten driicken. Um zu der gespeicherten Position zu springen,
gentigt ein kurzer Druck (<2 sec.) auf die entsprechende Taste.

Programmiergerate Menus
Es gibt sechs Hauptmentis mit weiteren Untermends:
Program — gewahrt Zugriff auf die programmierbaren Parameter.

Monitor — zeigt Werte in Echtzeit auch wahrend des Fahrbetriebs an.

Faults — zeigt Diagnoseinformationen an; hier kann auch der Fehlerspeicher
gel 6scht werden.

Functions — gewahrt Zugriff auf die Kopierfunktionen und denn ,, Reset” Befehl.

Information — zeigt Daten der Steuerung an: Modell- und Seriennummer,
Herstelldatum, Hardware- und Softwaresténde und weitere Geréte, die mit der
Funktion der Steuerung verbunden sein kénnen.

Programmer Setup — zeigt Daten des Programmiergerétes an: Modell- und
Seriennummer, Herstelldatum, Hardware- und Softwaresténde und eine Liste der
programmierbaren Parametern, auf die mit diesem Programmiergerét zugegriffen
werden kann.
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ANHANG D

Technische Daten

Tabelle D-1 Technische Daten:

1236/38 Impulssteuerung

Nennspannung

PWM Frequenz

Maximale Encoderfrequenz

Maximale Ausgangsfrequenz

Isolation zum Kihlkérper

Umgebungstemperatur Lagerung

Umgebungstemperatur Betrieb

Interne Kihlkdrpertemperatur

Kiihlkérper Ubertemperatur-Abschaltung

Kihlkérper Untertemperatur-Abschaltung

Schutzart
Gewicht

Abmessungen

Erflllte Normen

24-36 V, 36-48 V, 48-80 V
10 kHz

15 kHz

300 Hz

500 VAC (minimum)
-40°C bis 95°C

-40°C bis 50°C

-40°C bis 95°C

lineare Reduzierung beginnt bei 85°C; komplette
Abschaltung bei 95°C

komplette Abschaltung bei -40°C
IP65
1236: 4,08 kg ; 1236: 6,4 kg

1236: 165 x 232 x 102 mm
1238: 275 x 232 x 106 mm

EMC Emissionen: EN50081-2/08.93
EMC Immunity: EN50082-2: 1995
Sicherheit: EN1175

UL gelistet

Erfallt UL583 Dielektrizitatstest

Modellnummer Batterie-Nenn- Strom- 2-Minuten- 1-Stunden-
spannung (V) begrenzung (A) Strom* (A) Strom* (A)
1236-44XX 24-36 400 400 155
-45XX 24-36 500 500 180
-53XX 36-48 350 350 140
-63XX 48-80 300 300 100
1238-46XX 24-36 650 650 265
-54XX 36-48 450 450 210
-56XX 36-48 650 650 210
-65XX 48-80 550 550 155
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*Anmerkungen:
Alle Stréme sind RMS-Strom pro Motorphase. Interne Algorithmen reduzieren die maximale
Strombegrenzung bei Kiihlkdrpertemperaturen >85°C oder Batteriespannungen auf3erhalb
der zulassigen Grenzen. Die Kuhlkdrpertemperatur wird intern an der MOSFETSs gemessen.
2-Minuten-Strom basiert auf einer anfanglichen Kahlkérpertemperatur von 25°C und
einer maximalen Kihlkérpertemperatur von 85°C ohne externe Kihlkérper.
1-Stunden-Strom basiert auf einer Umgebungstemperatur von 25°C und der
Steuerung auf einen externen Kiihlkdrper montiert, mit einem thermischen
Ubergangswiderstand von 0,35°C/W fiir die 1236 und 0,25°C/W fiir die 1238, betrieben bei
einer maximalen Steuerungstemperatur von 85°C. Diese thermischen Widerstande
entsprechen ungefahr einer Stahlplatte von 500x500x8 mm, vertikal montiert mit einer freien
Luftzirkulation von 6 km/h auf der Riickseite. Bei Installationen mit schlechterer Kiihlung
kann der 1-Stunden-Strom geringer sein. Durch korrekte Montage und gute
Warmeableitung kann der 1-Stunden-Strom erhéht werden.
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