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A VORSICHT

Diese Gebrauchsanweisung Bediensoftware SycoTec Controller Host/
ZDC002 Bootloader Host gilt nur in Verbindung mit der
Gebrauchsanweisung HF-Umrichter e@syDrive 4330, 4330-H
(Mat.Nr. 2.003.6718)!

» Die darin aufgefiihrten Sicherheitshinweise sind vor der
Inbetriebnahme zu beachten!

SycoTec GmbH & Co. KG
Wangener Strasse 78 Phone +49 7561 86-0
88299 Leutkirch info@sycotec.eu

Germany www.sycotec.eu
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1 Benutzerhinweise

1.1  Verwendete Symbole

Gebrauchsanweisung
A Bezeichnet eine maximale Gefahrdung durch eine Situation, die
GEFAHR unmittelbar zu schweren oder tédlichen Verletzungen fiihren kann.
A Bezeichnet eine gefdhrliche Situation, die zu Sachschaden oder
WARNUNG | mittelschweren bis schweren Verletzungen fiihren kann.
A Bezeichnet eine gefdhrliche Situation, die zu Sachschaden oder leichten bis
VORSICHT | mittelschweren Verletzungen fiihren kann.

Iil Wichtige Informationen fiir Anwender und Techniker

1.2 Lieferumfang

Material-Nr.
Gebrauchsanweisung Bediensoftware SycoTec Controller Host / 2.003.6926
ZDC002 Bootloader Host

Die aktuellen Bedienungsanleitungen und Beschreibungen kénnen (iber die SycoTec Homepage
(Downloads - SycoTec GmbH & Co. KG) heruntergeladen werden.

1.3 Wichtige Hinweise

Zielgruppe: Dieses Dokument richtet sich an Maschinenhersteller und Personen, die fir die Inbetriebnahme und
den Betrieb des Umrichters e@syDrive 4330, 4330-H verantwortlich sind.

A VORSICHT

Die Gebrauchsanweisung muss vor der ersten Inbetriebnahme durch den Benutzer/Anwender gelesen und
aufbewahrt werden, um Fehlbedienung und sonstige Schédigungen zu vermeiden. Vervielféltigung und
Weitergabe der Gebrauchsanweisung bediirfen der vorherigen Zustimmung durch SycoTec.

Alle technischen Daten, Informationen sowie Eigenschaften des in dieser Gebrauchsanweisung beschriebenen
Produktes entsprechen dem Stand bei Drucklegung.

Anderungen und Verbesserungen des Produktes aufgrund technischer Neuentwicklungen sind méglich.

Ein Anspruch auf Nachristung bereits bestehender Gerate entsteht daraus nicht.

SycoTec libernimmt keine Verantwortung fiir Schaden, entstanden durch:
e Gulere Einwirkungen (mangelhafte Installation, Natureinwirkungen usw.)
e Anwendung falscher Information
® nicht bestimmungsgemaRen Gebrauch

Dieses Dokument gibt Ihnen grundlegende Hinweise zu den Funktionen und zur Bedienung der Bediensoftware
SycoTec Controller Host / ZDC002 Bootloader Host fiir den Umrichter e@syDrive 4330, 4330-H.

Die Software bietet Ihnen die Méglichkeit, die Betriebsparameter des Umrichters einzugeben bzw. zu dndern.
Zudem werden die Funktionen zur Diagnose von Fehlern und zur Anwendung erklart. Die Einstellungen wirken sich
direkt auf die Funktionsweise des Umrichters aus. Eine weiterfiihrende Beschreibung Uber die Hardware des
Umrichters finden Sie in der Gebrauchsanweisung HF-Umrichter e@syDrive 4330, 4330-H (Mat.Nr. 2.003.6718).

Die Sicherheits- und Anwendungshinweise in der Gebrauchsanweisung HF-Umrichter e@syDrive 4330,
4330-H (Mat.Nr. 2.003.6718) miissen unbedingt beachtet werden.

Iil Die Software- und Firmware-Versionen miissen zueinander kompatibel sein.


https://sycotec.eu/downloads/#frequenzumrichter

DE

1.4  Verwendungszweck

Die Bediensoftware SycoTec Controller Host/ZDC002 Bootloader Host wird verwendet zur Inbetriebnahme und
zum Betrieb folgender SycoTec Frequenzumrichter:

Material-Nr.
HF-Umrichter e@syDrive 4330 (IP00)* 2.003.3952
HF-Umrichter e@syDrive 4330 (IP0Q) - C** 2.003.6383
(kundenspezifische Parametrierung)
HF-Umrichter e@syDrive 4330-H (IP10)* 2.003.5721
HF-Umrichter e@syDrive 4330-H (IP10) - C** 2.003.6378

(kundenspezifische Parametrierung)

* Voreingestellt mit einer Liste von Standard-Parametern. Kein Spindel-Profil aktiviert. Profil muss Gber Software aktiviert werden.
** Kundenspezifische Parameter installiert und aktiviert.

Dieses Dokument ist fiir alle Hardware-Versionen giiltig.

2 Sicherheits- und Warnhinweise

Ein sicherer Betrieb und Schutz des Gerétes ist nur bei bestimmungsgemadRem Gebrauch, gemaR der
Gebrauchsanweisung, mit den dafiir zugelassenen Werkzeugen gegeben.
AuBerdem sind zu beachten:

e die Arbeitsschutzvorschriften

¢ die Unfallverhiitungs-Vorschriften

A GEFAHR

e Der Umrichter e@syDrive 4330, 4330-H betreibt gefdhrlich drehende mechanische Teile. Werden die
Anweisungen dieser Gebrauchsanweisung nicht befolgt, kénnen schwere Sachbeschddigungen,
Kérperverletzungen oder Tod die Folge sein.

* Der gefahrlose Betrieb dieses Gerdtes hdngt von der ordnungsmdfen Installation, Handhabung und
Bedienung des Gerdites ab.

* Nur entsprechend qualifiziertes Fachpersonal darf dieses Gerdt in Betrieb nehmen, warten und daran
arbeiten. Anschluss, Inbetriebnahme und Stérungsbeseitigung sind ebenfalls nur durch qualifiziertes
Fachpersonal zuldssig.

e Das Gerdt muss nur fiir den vom Hersteller vorgesehenen Zweck verwendet werden. Unbefugte
Verdnderungen und die Verwendung von Zusatzeinrichtungen, die nicht vom Hersteller empfohlen
wurden, kénnen Brdnde, elektrische Schicige und Verletzungen verursachen.

e Es diirfen nur von SycoTec freigegebene Kombinationen von Parameterséitzen und Spindeln verwendet
werden. Andere Kombinationen kénnen bei der Verwendung zu geféhrlichen Situationen fiihren.

A ACHTUNG

Bei der Handhabung des Umrichters sind allgemeine ESD-Mafinahmen zu ergreifen.

Anderungen an und in den Geriten diirfen nur nach vorheriger Absprache mit SycoTec durchgefiihrt werden.



3 Anschluss des Umric

Der Umrichter wird tGber Pin 1-3 d
Zur Verbindung von PC und Umric

DE

hters an den PC

es X3-Anschlusses an den PC angeschlossen.
hter verwenden Sie bitte das USB-Verbindungskabel 2.003.6326.
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Der UART-Anschluss dient zur Parametrierung des Umrichters mittels PC.

Es besteht auch die Moglichkeit, die Spindel Gber Steuerbefehle zu steuern.

In der Schnittstellenbeschreibung sind die UART-Befehle und die Antworten des Umrichters beschrieben.
Die Schnittstellenbeschreibung kann tGber die SycoTec Homepage (Downloads - SycoTec GmbH & Co. KG)

heruntergeladen werden.

PIN USB-Kabel
1 GND GND Schwarz
2 TX RX Gelb
3 RX TX Orange
e@syDrive 4330, 4330-H PC / Geratesteuerung
2 - TX Gelb RX
3 - RX Orange P4
1 - GND Schwarz GND

4 |nstallation

Zum Betrieb der Bediensoftware SycoTec Controller Host und der Bediensoftware ZDC002 Bootloader Host ist
keine Installation notwendig. Von der SycoTec Homepage (Downloads - SycoTec GmbH & Co. KG) kénnen die
.exe-Dateien der beiden Programme heruntergeladen und anschlieBend durch einen Doppelklick gestartet

werden.



https://sycotec.eu/downloads/#frequenzumrichter
https://sycotec.eu/downloads/#frequenzumrichter
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5 Softwarebeschreibung

Der Umrichter e@syDrive 4330, 4330-H kann mit Hilfe der Software SycoTec Controller Host (iber einen PC
gesteuert werden. AuRerdem kénnen Motorprofile geladen und editiert werden. Mit Hilfe der Software ZDC002
Bootloader Host kann die Firmware inklusive Motorprofile auf den Umrichter gespielt werden.

Beide Programme kommunizieren Gber die UART-Schnittstelle des Umrichters. Die Schnittstelle wird im Detail im
Kapitel 3 Anschluss des Umrichters an den PC beschrieben.

5.1  SycoTec Controller Host

Mit Hilfe der Software SycoTec Controller Host kann der Umrichter liber eine UART-Verbindung gesteuert werden.
AuBerdem kénnen Motorprofile geladen und editiert werden.

. About Sycotec Controller Host

- Syco@

Sycotec

Sycotec Controller Host
Identity: SCHOOTH ozt
Werzion: Y134
Built; Bth April 2023
Tirme: 16:00

Coperight; - Sycotec [2023)




5.1.1 Startseite

DE

COM-Port auswahlen
Offnen/SchlieRen

Konfiguration
Speichern/Laden
SPL-Datei erstellen

Cirive Informatior

Motor Control/Status
(Motoransteuerung)

Softwareversion

File COM View HEIr:/

Hauptdaten
des Umrichters

| M ame | Senal Mo
| Yerzion | Hardware [0
bl obor Profiles
Get all from Controller Save all to Cantroller Deactive Al
bd ot Profile PO
Load IMI | Save M| Edit Get Cont | SaveCont|  ~ pchivate <undefineds
bd obor Profile PO2
Load INI | SavelNI | Edt | GetCont| SaveCort| O Activate <undefined:
bd ot Profile PO
Load INI | SavelNI | Edt | GetCont| SaveCort| O Activate <undefined:
bd obor Profile PO4
Load INI | SavelNI | Edt | GetCont| SaveCort| O Activate <undefined:
bd ot Profile POS
Load INI | SavelNI | Edt | GetCont| SaveCort| O Activate <undefined:
b obor Profile POE
Load M | SavelNI | Edt | GetCont| SaveCom| © Activate <undefined:
COM Closed Tx |0 Rx |0 TQ |0 Errs |0 Busy |0

[aet

Auf der Startseite werden die Hauptdaten des Umrichters angezeigt, wenn man mit dem Umrichter verbunden ist
und die Taste "Get" betatigt. AuRerdem kénnen die Motorprofile ausgewahlt und aktiviert werden.

Die Profilauswahl wird in Kapitel 5.1.3 beschrieben.

Unter dem Reiter File kann die Konfiguration des COM-Port auf den PC gespeichert bzw. vom PC geladen werden.
AuRerdem kann eine SPL-Datei erstellt werden (Kombination von Firmware und Motorprofilen) die mit dem

ZDC002 Bootloader Host geladen werden kann.
Unter dem Reiter COM kénnen die Einstellungen des COM-Port eingestellt werden.
In Kapitel 5.1.2 werden die Einstellungen detaillierter beschrieben.

Unter dem Reiter View, Control/Status kann der Umrichter gesteuert werden, auRerdem werden Betriebswerte

und Fehler angezeigt.

In Kapitel 5.1.4 wird die Funktion genauer beschrieben.

Unter dem Reiter Help/About wird die Softwareversion angezeigt.
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5.1.2  Verbindungsaufbau

Um den Umrichter mittels der Bediensoftware SycoTec Controller Host am PC zu steuern, wird auf der Startseite
im Reiter COM, Settings ausgewahlt.

AnschlieBend wird der richtige* "COM Port" ausgewahlt, die "Baud Rate 115200", "Data Bits 8", "Parity None" und
"Stop Bits 1". Nun kann mit COM/Open die Verbindung hergestellt werden.

Durch Driicken von "Get" auf der Startseite, kann die Verbindung geprift werden.
Falls Informationen in den oberen Spalten erscheinen, ist die Verbindung aktiv.

COM Port auswahlen
COM Port Baud Rate  Data Bits
1 «| [115200 ~] |8 ~|
Parity Stop Bitz

|N|:une ﬂ |'I ﬂ

ok Qefaults| LCancel |

Die restlichen Einstellungen wie oben angegeben wéhlen.

*Der richtige "COM-Port": Im Geratemanager kann Uberprift werden, welcher COM-Port beim AnschlieRen des
Umrichters hinzukommt. Dieser COM-Port muss hier ausgewahlt werden.
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5.1.3 Profilauswahl

Zum Betrieb einer Spindel muss das richtige Profil (Parametersatz) in der Software ausgewahlt werden. Unter
Startseite miissen die Motorprofile vom Umrichter in die Software geladen werden, durch Betatigen von "Get all
from Controller". Um das gewiinschte Motorprofil zu aktivieren, muss beim entsprechenden Motorprofil PO1...P06
"Activate" ausgewahlt werden.

Wird ein Parametersatz abgedndert, so muss er erst deaktiviert werden "Deactivate All", mit "Save Cont"
gespeichert werden und erneut aktiviert werden "Activate".

.ini Datei (Parametersatz) .ini Datei (Parametersatz) .ini Datei deaktivieren
aus dem Umrichter laden in den Umrichter speichern (Parametersatz)

B Sy\otec Controller Host V1.3A -
File Q0OM  View Help
Drive [nformatior
| M am | Senal Mo Get
| Yerdion | Hardware ID
.ini Datei Mm_&;.&
auf dem PC Get all from Contraller || Save all to Controller 8 Deactive Al |
speichern ol Pl P11 }
i
Load IMI | ave IMI ‘ Get Cont | Save Cont} ~ acpvate <undefined:
[totor ProfilegFo2
Load IMI ‘ Save M| ‘ i GetCart | Save Cortll © Activate  <undefined:
TMuotor Profil=fP 0
Load INI ‘ Save NI ‘ Cave Cort| © Activate <undefined:
.ini Datei
vom PC in die [totor ProfilegP04
Software Load M ‘ Save INI ‘ Cave Cortl © Activate <undefined:
[totor ProfiledP05
Load NI ‘ Save INI ‘ i GetCart | Save Contll © Activate  <undefined:
otor ProfiledP0E
Load IMI I Save M| Get Cont I Save Comt] © Activate <undefined:
COM-Port geschlossen ——
\A.COIVI Closed TO |0 Errs [0 Busy |0
COM-Port offen —» LCOM3: 115200 8 none 1
.ini Datei .ini Datei
bearbeiten aktivieren
(Parametersatz) (Parametersatz)

|I| Eine Verbindung besteht, wenn die Werte von Tx und Rx steigen. Wenn jedoch nur die Tx-Werte ansteigen,
sollten die COM-Port-Einstellungen (iberpriift werden oder MafsSnahmen gegen elektromagnetische
Stérungen (EMV) ergriffen werden.

CGM?;_I‘I_I'IE;'I?_'I?{?nDneT“ T [0 . Hx 0 TC |0 Errs [0 ) Busy 1}1

10
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5.1.4  Motor Profile Viewer/Editor

Die Motorprofile werden in einer .ini Datei gespeichert. Das Fenster Motor Profile Viewer/Editor ermoglicht den
Zugriff auf die Motorprofile. Um das Fenster zu 6ffnen, muss auf der Startseite beim gewtiinschten Motorprofil

"Edit" gedriickt werden.

WARNUNG
Anpassungen an Motorprofilen nur in Absprache mit SycoTec vornehmen, ansonsten kann kein sicherer

Betrieb von SycoTec gewdhrleistet werden.

Motor Profile Viewer/Editor x
bl cbor Profile
Matar Type Profile: PO
|F'D1 MName |Default Comment

Contraller l Controller /0 ] I otor ] DC Mutoll AC Mutur]

’80— Qver Temp. Trip (C) W IdnderYoltage Trip [W)
’-_"'5— Fiezet Temp. Trip [C) IW OwerVoltage Trip [V]
’SU— Pt Frequency [FHz]

’8— Eraking R atio

ok ‘ Defaults ‘ LCancel |

Unter dem Reiter Controller sind die Parameter des Umrichters angegeben.

Durch Betatigen von "Defaults", werden alle seit Offnen des Fensters durchgefiihrten Anderungen zuriickgesetzt.

Motor Profile Viewer/Editor x
bl cbor Profile
Matar Type Profile: PO
|F'D1 MName |Default Comment

Contraller  Contraller 140 l I otor ] DC Mutoll AC Mutur]

|veedge | Input [veedge | Output1
|ve edge = Input2 [ve edge | Output 2
Im Output 3
Im Output 4

100 Analogue [nput Scaling [RPMA)

ok ‘ Defaults ‘ LCancel |

Unter dem Reiter Controller 1/0 sind die Parameter der digitalen und analogen Ein- und Ausginge angegeben.
Die digitalen Ein- und Ausgdnge konnen hier invertiert werden. AuRerdem kann der Skalierungsfaktor fiir den
Analogeingang angepasst werden. Dies wird detaillierter im Kapitel 5.2 beschrieben.

Durch Betatigen von "Defaults", werden alle seit Offnen des Fensters durchgefiihrten Anderungen zuriickgesetzt.

11
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Motor Profile Viewer/Editor x
kA abar Profile
Motor Type Frofile: P01
|F'EI1 Mame |Default Cormment

Eontrnller] Controller [/0 Motar l DC Motor] AL Mntorl

W Ower Current Trip [&) W tinimum Rezistance [R]
Iw Ower Power Trip ') W M axirnurn Resistance [R] 'sl'eerl']\';zfratur-
|_| Deceleration (Hz] [ Motor Temperature Enable
Beschleunigungs- |2— Accelzration [Hz) ’W Finimum Speed [RPR]
Abbremsrampe 10 Dec./fce Period(ms) | [75000  Masimum Speed [RPM)
|1 Pole Pairs
ok ‘ Defaults | Cancel |

Unter dem Reiter Motor sind die Motorparameter angegeben. Die Maximalwerte flir den Effektivwert des
Phasenstroms und fiir die aufgenommene Leistung werden angegeben. Parameter fir die Beschleunigungs-,
Abbremsrampen kénnen folgendermalien eingestellt werden:

Acceleration 2Hz Hz
= = 200—
s

Beispiel: Beschleunigung = =
P gung Dec/ Acc.Period 10 ms

WARNUNG
Zu schnelle Abbremsrampen kénnen den Bremswiderstand zerstéren!

Die eingegebenen Werte bei "Minimum Resistance" und "Maximum Resistance" entsprechen dem Minimal-
bzw. dem Maximalwert des Widerstandswerts des Temperatursensors multipliziert mit 10, bei dem kein

Motortemperaturfehler ausgelost wird.
Im oben dargestellten Bild darf der Temperatursensor einen Widerstand zwischen 50 und 60 Ohm haben.

Im Feld darunter kann die Temperaturiiberwachung aktiviert bzw. deaktiviert werden. Drehzahlbegrenzungen
kénnen angepasst werden. AuRerdem ist die Polpaarzahl angegeben.

Durch Betatigen von "Defaults", werden alle seit Offnen des Fensters durchgefiihrten Anderungen zuriickgesetzt.

12
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Motor Profile Viewer/Editor ot
tdatar Profile
Matar Type Profile: PO1
|F'D1 Mame |Default Caomment

Eontroller] Contraller 140 ] Motor  DC Matar l.-’-‘«E Moh:nr]

100 Start MDC 256 FID Frequency [Hz]
2 Degauss Court 2 FID K.p Multiplisr
1500 BEMF Sum 1] PID Kp Divisor

10 FID Ki Multipler
1] FID Ki Divizar

u]4 | Defaults | Cancel |

Unter dem Reiter DC Motor sind die Parameter fiir die Regelung von DC Motoren angegeben.
Falls ein AC Motor ausgewahlt ist, ist alles in diesem Reiter ausgegraut.
Auf der linke Seite sind die Start und Kommutierungseinstellungen und auf der rechte Seite die Regler

Einstellungen aufgelistet.

Erklarung Regler Einstellungen:
- PID Frequency: Frequenz in Hz mit der der PID Algorithmus lauft (mogliche Werte 64, 128, 256, 512

oder 1024)
- Kp: proportionale Verstarkung. Wert mit dem der Drehzahlfehler multipliziert wird

_ K, Multiplier

14 2KpDivisor

Je groRer der Wert ist, desto schneller reagiert der Drehzahlregelkreis. Wird er zu hoch eingestellt
beginnt der Drehzahlregelkreis zu schwingen.
Beispiel mit den Werten von oben:

- Ki:integrale Verstarkung. Wert mit dem das Integral des Drehzahlfehlers multipliziert wird

_ K; Multiplier

i 2K;Divisor

Je groRer der Wert ist, desto schneller reagiert der Drehzahlregelkreis. Wird er zu hoch eingestellt

beginnt der Drehzahlregelkreis zu schwingen.

Durch Betatigen von "Defaults", werden alle seit Offnen des Fensters durchgefiihrten Anderungen zuriickgesetzt.

WARNUNG
Die Anpassung der Werte ist nur fiir den Hersteller vorgesehen!

13
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Motor Profile Viewer/Editor ot
tdatar Profile
m Matar Type Profile: PO1
|F'D1 Mame |Default Caomment

Eontroller] EontrollerI!D]  ator ] DC Motor  AC Mator ]

n7 Mo Load Current [A) WAF Data
10.0 ax. Load Current [4)

u]4 | Defaults | Cancel |

Unter dem Reiter AC Motor sind die Parameter fiir die Regelung von AC Motoren angegeben.
Falls ein DC Motor ausgewahlt ist, ist alles in diesem Reiter ausgegraut.
Auf die U-f-Kennlinie kommt man tiber "V/F Data".

Durch Betitigen von "Defaults", werden alle seit Offnen des Fensters durchgefiihrten Anderungen zuriickgesetzt.

V/F Data - O >

Yoltage/Frequency Compensation Tahle

0 2500 (G000 8000 10000 20000 (30000 40000 |S0000 G000 (80000 100000 — SPeed (RPM]

£.0 6.0 £.0 6.0 7.0 120 170 230 (290 (M0 4.0 480 Yaltage Mo Load [Volts)

200 200|200 2.0 (230 280 350 400 480 (480 480 480 Yeltage Max. Load [Vals)
500 SO0 |soo s00 500 500 500 500 500 |00 SO0 |s00 Speed Loss No Load (RPM)

' 1250 1250 1280 5000 BOOO  SODO 5000 5000 GDOD  BODD  BOOD  gpeedlgss Max Load [RPM)

)4 ‘ Defaults ‘ Cancel ‘

14
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5.1.5 Motor Control/Status

Um den Motor mittels der Bediensoftware am PC zu steuern und dessen Betriebsdaten auslesen zu kénnen, wird
auf der Startseite unter Reiter View, Control/Status ausgewahlt.

Motor Control/Status *

LCommands

Change | |[PO1 - Start ‘ Stop | Reset |
Speed EO00 AP

Status

0 PhassCurent[s) [0 Speed [RPM)
’07 Fhaze Power [w) ’07 Statuz

MOtO_r ,Ui Contraller Temp [C] lﬂi Internal Statuz
Informationen ’07 Motor Temp [R) ’07 Tarque [Mi]
,Ui Bz Yoltage [W]

Motorsteuerung

Statuz Bits
Start/Sto " Motor Connect 1 &t Speed
Meldungen 0 P
g 4 Stopped " Under Yoltage < Over Woltage
Fehlermeldungen i Inverter {3 Overload [1/P)
Internal Status Bits
4 Under Voltage " Over Voltage < Overload [1/P)
UART-Verbindung
i Iv Continuous Gek
Erkennung Get | |900  Repeat Period [mS] v Loninuous ket
S—

1. UART-Verbindung Erkennung
Den Haken bei "Continuous Get" setzen und anschlieen "Get" driicken.
Dies ist aus Sicherheitsgriinden notwendig, um eine Verbindungstrennung des UART-Kabels zu detektieren
und die Spindel automatisch zu stoppen.
Sollte der Haken nicht gesetzt sein, stoppt die Spindel nach ca. 2 Sekunden automatisch, auch bei
vorhandener UART-Verbindung.
Der Wert "Repeat Period (ms)" bestimmt, wie schnell die Informationen zwischen Software und dem
Umrichter ausgetauscht werden. Ein niedrigerer Wert ermaoglicht eine schnellere Kommunikation.
Allerdings konnen wahrend des Datenaustauschs nicht gleichzeitig Befehle gesendet werden. Daher sollte
der Wert auf etwa "800" eingestellt werden. Dies ermdglicht ein sichereres Empfangen von Befehlen.

2. Motorsteuerung
Im Feld rechts von Speed kann die gewlinschte Drehzahl eingestellt und mit klick auf "Speed" in den
Umrichter gespeichert werden.
Mit "Start" startet der Umrichter mit der eingestellten Drehzahl.
Mit "Stop" wird der Motor auf Drehzahl 0 heruntergefahren.
Mit "Reset" wird ein anstehender Fehler quittiert und bei laufendem Motor trudelt der Motor aus.

3. Motor Informationen
Folgende Informationen werden angezeigt:

Phase Current: Effektivwert des Strangstroms in Ampere

Phase Power: Abgenommene Leistung des Motors in Watt
Controller Temp: Temperatur des Umrichters in Grad Celsius
Motor Temp: Widerstandswert des Temperatursensors in Ohm
Bus Voltage: Spannung des Zwischenstromkreises in Volt
Speed: Drehzahl in min?

Status: Hexcode des Status des Umrichters

Internal Status: Hexcode des internen Status des Umrichters
Torque: Drehmoment in Newtonmeter

4. Meldungen Fehlermeldungen
Zusaétzlich zur Fehleranzeige durch die LED auf dem Umrichter werden die Fehlermeldungen auch hier
angezeigt.
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5.2  Sollwertvorgabe tber I/Os

Die Solldrehzahl kann mit Hilfe des Analogeingangs vorgegeben werden.

Eine Spannung zwischen 0 — 10 V am Analog Eingang "ANL" des Steckers "X3" wird bendtigt und regelt die
Drehzahl der Spindel.

Die Skalierung kann in der Software angepasst werden. Dies wird unter Startseite, den gewiinschten Motor Profil
"Edit", Reiter Controller 1/0O und "Analogue Input Scaling (RPM/V)" konfiguriert.

Anschliefend kann mit 24 V auf dem Digitaleingang "X3, Input 1" die Spindel gestartet werden.

Die Spindel stoppt, sobald die 24 V nicht mehr anliegen.

Motor Profile Viewer/Editor x
Motor Profile
<1 Motor Tupe Profile: PO
‘PD1 Mame |Defau|t Comment

Cortroller  Controller 1/0 | Motor } DC Mulull AC Molol}

Im Input 1 m Output 1
Im Input 2 m Output 2
W Output 3
Im Output 4

SkallerungSfa ktor > 100 Analogue Input Scaling lRPM/\l

oK | Defaults ‘ LCancel |

Skalierung Drehzahl:
Die Spannung am Analogeingang wird mit dem Skalierungsfaktor und mit 100 multipliziert. Dies ergibt die
gewlinschte Motordrehzahl in U/min. Nachfolgend sind einige Beispiele aufgefiihrt:

U/min
14

Skalierungsfaktor = 100
Analogspannung =4,3V
Gewilinschte Motordrehzahl = 100 * 4,3 * 100 = 43.000 U/min

U/min

Skalierungsfaktor = 50 -

Analogspannung = 6,8 V
Gewilinschte Motordrehzahl = 50 * 6,8 * 100 = 34.000 U/min
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5.3 ZDC002 Bootloader Host

Mit Hilfe der Software ZDC002 Bootloader Host kann die Firmware inklusive Motorprofile Glber UART-Verbindung

auf den Umrichter gespielt werden.
Bei Firmwareupdates wird eine SPL-Datei mit der neuesten Firmware inklusive der Standardmotorprofile auf der
SycoTec Homepage zur Verfligung gestellt (Downloads - SycoTec GmbH & Co. KG).

) About ZDCO02 Bootloader Host >

(&) ZIKODRIVE

Zikodrive

Z0C002 Bootloader Host
|dentity; ZDCO0Z Test
Werzion: V1.0

Built; 1=t September 2022
Time: 09:45

Copyright: - Zikadrive [2022)

5.3.1 Startseite

COM-Port 2 Softwareversion
auswdhlen | Al COM Helpe—
Offnen/SchlieRen ZDCO01 Commands ZDC002 Commands
Fing |I Start B.-"LI‘ Fing | Maode ‘ Reset |
SPL-Datei SPL File

auswahlen \sﬁ|

Download Download | |
auf Umrichter _—7*

starten

COM Clozed Tu |0 Rx [0 TO |0 Err |0

Bevor die Firmware auf den Umrichter gespielt werden kann, muss zuerst die Verbindung von PC zu Umrichter
hergestellt werden. Dies wird in Kapitel 5.3.2 detaillierter beschrieben.

Sobald die Verbindung besteht, wird die "Start B/L" aktiviert.

Uber "Select" kann die zu ladende SPL-Datei geladen werden. Die SPL-Datei wird auf den Umrichter gespielt,
sobald "Download" gedriickt wird. Der Download kann einige Minuten dauern. Wenn der Ladebalken
durchgelaufen ist und im unteren Feld keine weiteren Zeichen mehr erscheinen ist das Firmware-Update
abgeschlossen.
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5.3.2  Verbindungsaufbau

Um eine neue Firmware (iber den ZDC002 Bootloader Host auf den Umrichter zu laden, wird auf der Startseite im
Reiter COM, Settings ausgewahlt. AnschlieRend wird der richtiger "COM Port" ausgewahlt, die "Baud Rate
115200", "Data Bits 8", "Parity None" und "Stop Bits 1". Damit ist die Verbindung hergestellt.

Wenn auf der Startseite der Rx hochzahlt, dann funktioniert die Verbindung.

COM Port auswahlen
COM Paort BaudRate  Data Bits

1 = |115200 ~] |8 ~|

Parity Stop Bitz
|N|:|ne ﬂ |'I ﬂ
ok Qefaults| Cancel |

Die restlichen Einstellungen wie oben angegeben wahlen.
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Gewahrleistungsbedingungen

SycoTec libernimmt im Rahmen der giiltigen SycoTec Lieferungs- und Zahlungsbedingungen die Gewahrleistung fur
einwandfreie Funktion, Fehlerfreiheit im Material und in der Herstellung auf die Dauer von 12 Monaten ab dem
vom Verkaufer bescheinigten Verkaufsdatum.

Bei begriindeten Beanstandungen leistet SycoTec Gewdhrleistung durch kostenlose Ersatzteillieferung oder
Instandsetzung. SycoTec haftet nicht fiir Defekte und deren Folgen, die entstanden sind oder entstanden sein
kénnen, durch natirliche Abnitzung, unsachgemale Behandlung, Reinigung oder Wartung, Nichtbeachtung der
Wartungs-, Bedienungs-, oder Anschlussvorschriften, Korrosion, Verunreinigung in der Luftversorgung oder
chemische oder elektrische Einflusse, die ungewdhnlich oder nach den Werksvorschriften nicht zuldssig sind. Der
Gewahrleistungsanspruch erlischt wenn Defekte oder ihre Folgen darauf beruhen kénnen, dass Eingriffe oder
Verdanderungen am Produkt vorgenommen wurden. Anspriiche auf Gewahrleistung kénnen nur geltend gemacht
werden, wenn diese unverziglich SycoTec schriftlich angezeigt werden.

Der Einsendung des Produkts ist eine Rechnungs- bzw. Lieferschein-Kopie, aus der die Fertigungsnummer
eindeutig ersichtlich ist, beizufligen.
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