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Sicherheitsvorschriften

Kapitellibersicht

Dieses Kapitel enthadlt die Sicherheitsvorschriften, die bei Installation, Betrieb und Wartung des Antriebs
befolgt werden miissen. Bei Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann es zu Verletzungen, auch mit
todlichen Folgen, oder zu Schaden am Antrieb, Motor oder an der angetriebenen Anlage kommen. Diese
Sicherheitsvorschriften miissen gelesen werden, bevor Sie an dem Gerat arbeiten.

Produkte, auf die sich dieses Kapitel bezieht
Diese Informationen gelten fiir alle Produkte DCS880, die Stromrichtermodule DCS880-S0x der
BaugroBen H1 ... H8, Feldsteller DCF80x, usw. wie z.B. das Rebuild Kit DCS880-R00.

Verwendung von Warnungen und Hinweisen

In diesem Handbuch werden zwei Arten von Sicherheitshinweisen verwendet: Warnungen und Hinweise.
Warnungen weisen auf Bedingungen hin, die zu schweren oder tédlichen Verletzungen und/oder Schaden
an der Einrichtung fihren kénnen und beschreiben Mdéglichkeiten zur Vermeidung der Gefahr. Hinweise
beziehen sich auf einen bestimmten Zustand bzw. einen Sachverhalt oder bieten Informationen zu einem
Thema. Folgende Warnsymbole werden verwendet:

Warnung vor gefdhrlicher Spannung warnt vor hoher Spannung, die zu Verletzungen von
Personen und/oder Schaden an Geraten fiihren kénnen.

Personen oder todlichen Unféallen und/oder Schaden an Geraten fihren konnen.

Warnung vor elektrostatischer Entladung warnt vor elektrostatischen Entladungen, die zu
Schaden an Geraten fiihren kénnen.

: Allgemeine Warnung warnt vor nichtelektrischen Gefahren, die zu Verletzungen von

Al

Installations- und Wartungsarbeiten

Diese Warnungen gelten fir alle Arbeiten am Antrieb, dem Motorkabel oder dem Motor. Nichtbeachtung
der folgenden Vorschriften kann zu schweren Verletzungen oder tédlichen Unféllen und/oder Schaden an
den Geraten fihren.

WARNUNG

— Installation und Wartung des Antriebs dirfen nur von qualifiziertem Fachpersonal
ausgefuhrt werden!

— Arbeiten Sie auf keinen Fall bei eingeschalteter Netzspannung am Antrieb, dem
Motorkabel oder dem Motor.

— Stellen Sie durch Messen mit einem Multimeter (Innenwiderstand mindestens 1 MOhm)
sicher, dass:
1. Die Spannung zwischen den Netzphasen U1, V1 und W1 des Antriebs und dem

Gehduse nahe 0 V ist.

2. Die Spannung zwischen den Anschlissen C+ und D- und dem Gehause nahe 0 V ist.

— Fuihren Sie keine Arbeiten an den Steuerkabeln durch, wenn Spannung am Antrieb oder
den externen Steuerkreisen anliegt. Extern gespeiste Steuerkreise konnen im Antrieb
auch dann gefahrliche Spannungen fiihren, wenn die Netzspannung des Antriebs
abgeschaltet ist.

— Flhren Sie keine Isolationswiderstands- oder Spannungsfestigkeitsprifungen am
Antrieb oder an Stromrichtermodulen durch.

Sicherheitsvorschriften
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— Trennen Sie die Motorkabel vom Antrieb, wenn Isolationswiderstands oder
Spannungsfestigkeitspriifungen der Kabel oder des Motors durchgefihrt werden.

— Prifen Sie beim WiederanschlieBen der Motorkabel, dass die Kabel fiir C+ und D- mit
den richtigen Klemmen verbunden sind.

Hinweise:

— Anden Motorkabelklemmen des Antriebs liegt immer eine gefahrlich hohe Spannung
an, wenn die Netzspannung eingeschaltet ist, unabhangig davon, ob der Motor lauft
oder nicht.

— Abhdngig von der externen Verkabelung kénnen gefahrliche Spannungen (115 V, 220 V
oder 230 V) an den Anschlussklemmen der Relaisausgange des Antriebs anliegen (z.B.
XRO1 ... XRO3).

— DCS880 in Schrankausfiihrung: Vor Beginn der Arbeiten am Antrieb muss der gesamte
Stromrichterschrank vom Netz getrennt und isoliert werden.

Erdung

Diese Anweisungen richten sich an alle Personen, die fiir die Erdung des Antriebs verantwortlich sind.
Eine fehlerhafte Erdung kann zu schweren Verletzungen oder tédlichen Unfallen und/oder Stérungen an
den Geraten fihren und elektromagnetischen Storungen verstarken.

WARNUNG

— Der Antrieb, der Motor und die benachbarten Gerdate missen auf jeden Fall aus
Grinden der Personensicherheit sowie zur Reduzierung elektromagnetischer
Storungen und Strahlungen geerdet werden.

— Stellen Sie sicher, dass die Erdungsleiter entsprechend der Sicherheitsvorschriften
ausreichend dimensioniert und gekennzeichnet sind.

— Die Erdungsanschlisse (PE '@) der Antriebe miissen bei Installationen mit mehreren
Geraten einzeln mit der Erdungsschiene verbunden werden.

— Minimieren Sie die EMV-Emissionen und nehmen Sie an den Schrankdurchfiihrungen
eine 360°-Hochfrequenzerdung (z.B. EMV-Metallstrimpfe) der abgeschirmten Kabel
vor.

— SchlieBen Sie keinen Antrieb, der mit einem EMV-Filter ausgestattet ist, an ein nicht
geerdetes oder ein hochohmig geerdetes (> 30 Q) Netz an.

Hinweise:

— Die Schirme von Leistungskabeln sind als Erdungsleiter nur dann geeignet, wenn sie
gemaB den Sicherheitsvorschriften dimensioniert sind.

— Dader normale Leckstrom des Antriebs héher als 3,5 mAac oder 10 mApc ist, ist ein
fester Schutzerdeanschluss erforderlich.

— Dieses Produkt kann einen Gleichstrom in der Schutzerdung verursachen. Wird zum
Schutz bei direkter oder indirekter Beriihrung eine Fehlerstromschutzeinrichtung (RCD)
oder Uberwachungseinrichtung (RCM) verwendet, ist auf der Versorgungsseite dieses
Produkts nur eine RCD oder RCM vom Typ B zulassig.

Elektronikkarten und Lichtwellenleiter
Diese Anweisungen gelten fur alle Personen, die mit Elektronikkarten und Lichtwellenleitern arbeiten.
Nichtbeachtung der folgenden Vorschriften kann zu Schaden an den Geraten fiihren.

‘ WARNUNG
— Auf den Elektronikkarten befinden sich Komponenten, die gegen elektrostatische
‘m Entladung empfindlich sind. Tragen Sie beim Umgang mit den Elektronikkarten ein

Erdungsarmband. Beruhren Sie die Elektronikkarten nicht unnétigerweise.
— Benutzung des Erdungsarmbandes:

Sicherheitsvorschriften
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ABB Bestellnummer: 3ADV050035P0001

WARNUNG

Behandeln Sie Lichtwellenleiter mit Sorgfalt.

Fassen Sie beim Abziehen von Lichtwellenleiter an den Stecker und nicht an das Kabel.
Berihren Sie nicht die Enden des Lichtwellenleiters mit den Fingern, da
Lichtwellenleiter sehr schmutzempfindlich sind.

Der kleinste zulassige Biegeradius betragt 35 mm (1,38 in.).

Mechanische Installation
Diese Hinweise sind fir alle bestimmt, die den Antrieb installieren. Behandeln Sie das Gerat vorsichtig,
um Schaden und Verletzungen zu vermeiden.

WARNUNG

Betrieb

DCS880 BaugroBe H4 ... H8:

— Der Antrieb ist schwer. Den Antrieb immer mit Hilfe der Transportdse anheben.

— Der Schwerpunkt des Antriebs ist hoch. Das Gerat nicht kippen. Bei einer Neigung
von ca. 6 Grad fallt das Gerat um. Ein umstiirzender Antrieb kann zu Verletzungen
fuhren.

— Das Gerat nicht an der Frontabdeckung anheben.

— Die Gerate H4 ... H6 immer auf den Riicken legen.

Stellen Sie sicher, dass bei der Installation keine Bohrspane oder Staub in den Antrieb
eindringen. Spane und elektrisch leitender Staub im Innern des Gerates flhrt zu
Schaden oder Stérungen.

Eine ausreichende Kuhlung muss sichergestellt sein.

Der Antrieb darf nicht durch Nieten oder SchweiBen befestigt werden.

Diese Warnungen gelten fur alle Personen, die den Betrieb des Antriebs planen oder ihn bedienen.
Nichtbeachtung der folgenden Vorschriften kann zu schweren Verletzungen oder tédlichen Unfallen
und/oder Schaden an den Geraten fuhren.

WARNUNG

Vor der Einstellung und der Inbetriebnahme des Antriebs muss sichergestellt werden,
dass der Motor und alle Arbeitsmaschinen fir den Betrieb Gber den gesamten
Drehzahlbereich, den der Antrieb bietet, geeignet sind. Der Antrieb kann so eingestellt
werden, dass der Motor mit Drehzahlen betrieben werden kann, die ober- und
unterhalb der Grunddrehzahl liegen.

Der Motor darf nicht mit der Trennvorrichtung (Ausschalten des Netzes) gesteuert

werden; stattdessen sind die Tasten und auf dem Bedienpanel oder die
Befehle Gber die I/O-Karte des Stromrichters zu verwenden.

Netzanschluss:

Bei Installations- und Wartungsarbeiten konnen die elektrischen Komponenten des
Stromrichters mit Hilfe eines Trennschalters (mit Sicherungen) vom Netz getrennt
werden. Der verwendete Trennschaltertyp muss EN 60947-3, Klasse B, entsprechen, um
die EU-Vorschriften zu erfillen, oder es muss ein Leistungsschalter verwendet werden,

Sicherheitsvorschriften
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der den Lastkreis mit Hilfe eines Hilfskontakts, der die Hauptkontakte des Schalters
offnet, abschaltet. Der Netztrennschalter muss wahrend der Installations- und
Wartungsarbeiten in der Stellung "OFFEN" verriegelt werden.

— NOTHALT Schalter missen auf jedem Bedienpult und allen anderen Schalttafeln, die
eine Nothalt-Funktion bendtigen, installiert werden. Durch Dricken der STOP-Taste auf
dem Bedienpanel des Antriebs erfolgt weder ein Nothalt des Motors noch wird der
Antrieb von einer gefahrlichen Spannung getrennt.

— Umunbeabsichtigte Betriebszustande zu vermeiden oder das Gerat bei einer
drohenden Gefahr entsprechend der Vorgaben in den Sicherheitsvorschriften
abzuschalten, reicht es nicht aus, den Antrieb nur Uber die Signale "RUN", "drive OFF"
oder "Emergency Stop" bzw. mit "Bedienpanel" oder "PC Tool" abzuschalten.

— Bestimmungszweck:

Die Betriebsanleitung kann nicht jede mdgliche Systemkonfiguration, jede
Betriebssituation oder jede denkbare WartungsmaBnahme beriicksichtigen. Deshalb
werden nur solche Anweisungen gegeben, die qualifiziertes Personal fiir den normalen
Betrieb der Maschinen und Gerate in Industrieanlagen bendtigt.

Wenn in besonderen Fallen die elektrischen Maschinen und Gerate fiir den Einsatz in
nicht industriellen Einrichtungen vorgesehen sind - fiir die eventuell. strengere
Sicherheitsvorschriften gelten (z.B. Beriihrungsschutz fiir Kinder usw.) - muss der
Kunde bei der Installation diese zusatzlichen SicherheitsmaBnahmen einrichten.

Hinweis:

— Wenn der Steuerort nicht auf Lokal eingestellt ist (Local wird nicht in der Statuszeile
angezeigt), wird der Antrieb durch Driicken der Stop-Taste auf dem Bedienpanel
Steuertafel nicht angehalten. Um den Antrieb liber das Bedienpanel zu stoppen,

driicken Sie erst die Loc/Rem-Taste des Bedienpanels und dann die Stop-Taste .

Sicherheitsvorschriften
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Einflihrung in das Handbuch

Kapitellibersicht

Dieses Kapitel beschreibt den Verwendungszweck, den Inhalt und den Bestimmungszweck
dieses Handbuchs.

Bevor Sie beginnen

Zweck dieses Handbuchs ist es, dem Benutzer die fir die Bedienung und Programmierung des Antriebs
notwendigen Informationen bereitzustellen.

Lesen Sie die Sicherheitsvorschriften am Anfang des Handbuchs sorgfaltig durch, bevor Sie mit Arbeiten
am oder mit dem Antrieb beginnen. Lesen Sie dieses Handbuch durch, bevor Sie mit der Inbetriebnahme
des Antriebs beginnen. Lesen Sie auBerdem auch die Installations- und Inbetriebnahmeanweisungen im
DCS880 Hardware Handbuch (3ADW000462) und dem DCS880 Quick guide (3ADW000480) durch, bevor
Sie fortfahren.

In diesem Handbuch wird die Standard Firmware des DCS880 beschrieben.

Inhalt dieses Handbuchs
Die Sicherheitsvorschriften finden Sie am Anfang dieses Handbuchs.

Einfuhrung in das Handbuch, das Kapitel, das Sie gerade lesen, fiihrt Sie in dieses Handbuch ein.

Inbetriebnahme, dieses Kapitel beschreibt die grundlegende Vorgehensweise bei der Inbetriebnahme
des Antriebs.

Verwendung des Bedienpanels, dieses Kapitel beschreibt die Handhabung des Bedienpanels.

Firmwarebeschreibung, dieses Kapitel beschreibt die Steuerung des Antriebs mit Hilfe der Standard
Firmware. EinschlieBlich der I/O-Konfiguration von digitalen und analogen Ein- und Ausgangen mit
unterschiedlichen Hardwaremaoglichkeiten.

Kommunikation, dieses Kapitel beschreibt die Kommunikationsmaoglichkeiten des Antriebs.

Makros, dieses Kapitel enthalt eine kurze Beschreibung jedes Makros zusammen mit einem Schaltplan.
Makros sind vordefinierte Anwendungen, die dem Benutzer bei der Konfiguration des Antriebs Zeit
sparen.

Parameter, in diesem Kapitel sind alle Signale und Parameter enthalten.

Fehlersuche, dieses Kapitel beschreibt die Schutzeinrichtungen und die Fehlersuche im Antrieb.

Feldbussteuerung mit integriertem Feldbus (EFB), dieses Kapitel beschreibt die Kommunikation zu und
von einem Feldbusnetzwerk Uiber den integrierten Feldbus des Antriebs.

Feldbussteuerung mit Feldbusadapter, dieses Kapitel beschreibt die Kommunikation zu und von einem
Feldbusnetzwerk mit einem optionalen Feldbusadapter.

Firmware Strukturdiagramme, dieses Kapitel zeigt die Parameterstruktur innerhalb der Firmware.

Erganzende Dokumentation

Eine Liste der zugehoérigen Handbiicher befindet sich auf der Innenseite der vorderen Abdeckung unter
DCS880 Handbucher.

Einflhrung in das Handbuch
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Begriffe und Abkiirzungen

Begriff/Abkiirzung |Erklarung

AC 800M Typ einer programmierbaren Steuerung von ABB.

ACS-AP-| Typen des Bedienpanels fir DCS880 Antriebe.

ACS-AP-W

Al Analogeingang; Schnittstelle fliir analoge Eingangssignale.
AO Analogausgang; Schnittstelle fiir analoge Ausgangssignale.

Aus3 (Nothalt)

Funktion im Antrieb:
Aus3 (Nothalt) mit einstellbarer Verzégerungszeit gemaRi Kategorie 1.

Automation Builder

Werkzeug, um Applikationsprogramme zu schreiben. S. Drive (IEC61131-3)
application programming manual (3AUA0000127808).

D2D Antrieb-zu-Antrieb; Kommunikationsverbindung zwischen den Antrieben.

DCS880 Eine Produktfamilie von ABB-Antrieben.

DCSLink Kommunikation zwischen dem Ankerstromrichter und den Feldstellern
oder fir die 12-Puls Kommunikation.

DDCS Distributed Drives Communication System (DDCS); ein Protokoll, das fur
die Kommunikation zwischen ABB-Antrieben verwendet wird.

DI Digitaleingang; Schnittstelle fiir digitale Eingangssignale.

DIO Digitaleingang/-ausgang; Schnittstelle, die als Digitaleingang oder -
ausgang benutzt werden kann.

DO Digitalausgang; Schnittstelle fiir digitale Ausgangssignale.

Drive Stromrichter, um DC-Motore zu steuern.

DriveBus Eine Kommunikationsverbindung, die z.B. von ABB Steuerungen
verwendet wird. DCS880 Antriebe kdnnen an die DriveBus Verbindung der
Steuerung angeschlossen werden.

DriveAP Adaptives Programmieren (AP) des Antriebs. S. Adaptive programming,

Application guide (3AXD50000028574).

Drive composer

PC Tool zur Inbetriebnahme und Wartung von ABB Antrieben.

EFB

Integrierter Feldbus.

FAIO-01 Optionales analoges I/O Erweiterungsmodul.

FBA Feldbusadapter.

FCAN-01 Optionaler CANopen Adapter.

FCNA-01 Optionaler ControlNet Adapter.

FDCO-0x Optionales DDCS Kommunikationsmodul.

FDIO-01 Optionales digitales 1/0 Erweiterungsmodul.
FDNA-01 Optionaler DeviceNet Adapter.

FEA-03 Optionales I/O Erweiterungsadapter.

FECA-01 Optionaler EtherCAT® Adapter.

FEN-0O1 Optionales TTL Impulsgeber Schnittstellenmodul.
FEN-11 Optionales Absolutwertgeber Schnittstellenmodul.
FEN-21 Optionales Resolver Schnittstellenmodul.

FEN-31 Optionales HTL Impulsgeber Schnittstellenmodul.
FENA-11 Optionaler Ethernet/IP, Modbus/TCP und PROFINET IO Adapter.

Einflhrung in das Handbuch
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Begriff/Abkiirzung |Erklarung

FENA-21 Optionaler Dual-Port Ethernet/IP, Modbus/TCP und PROFINET 10
Adapter.

FEPL-02 Optionaler POWERLINK Adapter.

F10-01 Optionales digitales 1/0 Erweiterungsmodul.

FlO-11 Optionales analoges I/O Erweiterungsmodul.

FPBA-01 Optionaler PROFIBUS DP Adapter.

FPTC-01 Optionales Thermistorschutzmodul.

FPTC-02 Optionales ATEX-zertifiziertes Thermistorschutzmodul fiir
explosionsgefahrdete Bereiche.

FSCA-01 Optionaler Modbus/RTU Adapter.

FSO-21 Optionales Sicherheitsfunktionsmodul.

FSPS-21 Optionales PROFIsafe Sicherheitsfunktionsmodul.

HTL High Threshold Logic, Logikbaustein mit erhohter Storsicherheit.

1/0 Eingang/Ausgang.

Leistungsteil

Enthalt die Leistungselektronik und Leistungsanschliisse des Antriebs.
Die Steuereinheit ist mit dem Leistungsteil verbunden.

ModuleBus

Eine Kommunikationsverbindung, die z.B. von ABB Steuerungen
verwendet wird. DCS880 Antriebe kénnen an die optische ModuleBus
Verbindung der Steuerung angeschlossen werden.

Network Control

Bei Feldbusprotokollen, auf Basis des Common Industrial Protocol

(CIP™), wie DeviceNet und Ethernet/IP, wird der Antriebs mit Net Ctrl und

Net Ref Objekten des ODVA AC/DC Drive Profile gesteuert. Weitere

Informationen s. www.odva.org und folgende Handblicher:

— FDNA-01 DeviceNet adapter module User’s manual (3AFE68573360).

— FENA-11/-21 Ethernet adapter module User’s manual
(3AUA0000093568).

OPL Optical Power Link. Protokoll, das bei der Kommunikation zwischen der
Steuereinheit und dem Leistungsteil verwendet wird.

Parameter Benutzerdefinierte Bedienungsanleitung an den Antrieb.

PID Regler Proportional-Integral-Derivat-Regler. Die Drehzahlregelung des Antriebs
basiert auf dem PID-Algorithmus.

PLC/SPS Programmable Logic Controller/Speicherprogrammierbare Steuerung.

PTC Positiver Temperaturkoeffizient.

PU S. Leistungsteil.

RDCO-0x DDCS Kommunikationsmodul.

RFG Rampenfunktionsgenerator.

RO Relaisausgang; Schnittstelle fur ein digitales Ausgangssignal. Umgesetzt
mit einem Relais.

Signal Vom Antrieb gemessener oder berechneter Wert. Es kann auch
Statusinformationen enthalten. Die meisten Signale sind
schreibgeschitzt, aber einige (insbesondere Zahlersignale) kdnnen
zuruckgesetzt werden.

SS1 Safe stop 1; sicherer Stopp 1.

SSlI Synchronous Serial Interface (serielle Synchronschnittstelle).

STO Safe Torque Off; sicher abgeschaltetes Drehmoment.

15
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Begriff/Abkiirzung |Erklarung

TTL Transistor-Transistor Logik.

usv Unterbrechungsfreie Spannungsversorgung mit Batterie(n) zur
Aufrechterhaltung der Ausgangsspannung bei einem Ausfall der
Spannungsversorgung.

Haftungsausschluss fur Cybersicherheit

Dieses Produkt ist fur die Verbindung und Kommunikation von Informationen und Daten Uber eine
Netzwerkschnittstelle konzipiert. Es liegt in der alleinigen Verantwortung des Kunden, eine sichere
Verbindung zwischen dem Produkt und dem Kundennetzwerk oder einem anderen Netzwerk (je nach Fall)
herzustellen und kontinuierlich sicherzustellen. Der Kunde hat alle geeigneten MaBnahmen (wie z.B. die
Installation von Firewalls, die Anwendung von AuthentifizierungsmaBnahmen, die Verschliisselung von
Daten, die Installation von Antivirenprogrammen usw.) zu treffen und aufrechtzuerhalten, um das
Produkt, das Netzwerk, sein System und die Schnittstelle vor Sicherheitsverletzungen jeglicher Art,
unbefugtem Zugriff, Storungen, Eindringen, Ausspahen und/oder Diebstahl von Daten oder
Informationen zu schiitzen. ABB und seine Tochtergesellschaften sind nicht haftbar fir Schaden
und/oder Verluste im Zusammenhang mit solchen Sicherheitsverletzungen, unbefugtem Zugriff,
Storungen, Eindringen, Eindringen, Verlust und/oder Diebstahl von Daten oder Informationen.

S. auch Kapitel Benutzersperre.

Einflhrung in das Handbuch
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Inbetriebnahme

Kapitellibersicht

Dieses Kapitel beschreibt die grundlegende Vorgehensweise bei der Inbetriebnahme des Antriebs. Eine
detailliertere Beschreibung der betreffenden Signale und Parameter befindet sich im Abschnitt
Parameter.

Allgemeines

Der Antrieb kann folgendermaBen bedient werden:

- Vor-Ort Uber Drive composer oder das Bedienpanel.

- Fern Uber die Klemmleiste oder die Ubergeordnete Steuerung.

Die folgende Inbetriebnahmeprozedur verwendet Drive composer pro (zusatzliche Informationen tber
Drive composer pro siehe dessen Online-Hilfe). Parameter kdnnen jedoch auch mit Drive composer entry
oder mit dem Bedienpanel geandert werden.

Die Inbetriebnahme umfasst auch MaBnahmen, die nur beim ersten Hochfahren des Antriebs in einer
neuen Anlage durchgefihrt werden missen (z.B. Eingabe der Motordaten). Nach der Inbetriebnahme
kann der Antrieb ohne erneute Verwendung der Inbetriebnahmefunktionen hochgefahren werden. Die
Inbetriebnahmeprozedur kann wiederholt werden, wenn die Inbetriebnahmedaten geandert werden
missen.

S. Abschnitt Fehlersuche, falls Probleme auftreten. Wenn ein schwerwiegendes Problem aufgetreten ist,
den Antrieb vom Netz trennen und 5 Minuten warten, bis mit Arbeiten am Antrieb, Motor oder
Motorkabeln begonnen wird.

Inbetriebnahmeprozedur
— Dieam Anfang des Handbuchs stehenden Sicherheitsvorschriften missen bei der
Inbetriebnahme mit groBter Sorgfalt beachtet werden!
— Nur eine qualifizierte Elektrofachkraft darf die Inbetriebnahme durchfihren.
— Die mechanische und elektrische Installation des Antriebs gemalB dem DCS880
Hardware Handbuch (3ADW000462) Uberpriifen.

Werkzeuge

Fur die Inbetriebnahme ist folgende Anwendersoftware erforderlich:

— Drive composer pro inklusive Inbetriebnahmeassistent und DriveAP zur schnellen Uberwachung der
Antriebssignale.

Fir die Inbetriebnahme des Antriebs sind zusatzlich zu den Standardwerkzeugen folgende Werkzeuge

erforderlich:

— Ein Oszilloskop mit Speicherfunktion entweder mit einem Trenntransformator oder einem
Trennverstarker fiir sichere Messungen.

— Eine Stromzange. Falls die Skalierung des DC-Laststroms geprift werden muss, muss eine DC-
Stromzange verwendet werden.

— Ein Voltmeter.

Sicherstellen, dass alle verwendeten Gerate fir die am Leistungsteil anliegende Spannung geeignet sind!

Priifungen bei abgeschalteter Spannung

Folgende Einstellungen priifen:

— Netzschalter (z.B. Uberstrom = 1,6 * I, Kurzschlussstrom = 10 * I, Zeit fiir thermische Auslésung = 10
s)

—  Zeit-, Uberstrom-, Thermo- und Spannungsrelais.

— Erdschluss-Schutz (z.B. Bender-Relais).

Die Isolierung der Netzspannungskabel oder Stromschienen zwischen der Sekundarseite des

Stromrichtertransformators und dem Antrieb priifen:

— Den Stromrichtertransformator von seiner Netzspannung trennen.

Inbetriebnahme
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— Prufen, dass alle Stromkreise zwischen dem Netz und dem Antrieb (z.B. Steuer-/Hilfsspannung)
abgeklemmt sind.

— DenlIsolationswiderstand zwischen L1-12,L1-L3,L2-L3,L1-PE, L2 - PE, L3 - PE messen.

Das Ergebnis muss im MQ Bereich liegen.

Die Installation prifen:

— Die Verdrahtung mit den Zeichnungen abgleichen.

— Die mechanische Befestigung des Motors und des Impulsgebers und/oder des Tachos priifen.

— Uberpriifen, dass der Motor korrekt angeschlossen ist (Anker, Feld, Wicklungen, Kabelschirme).

— Die Anschliisse des Motorliifters prifen, falls vorhanden.

— Sicherstellen, dass der Stromrichterliifter korrekt angeschlossen ist, insbesondere bei den BaugréBen
H7 und H8, bei denen eine Stern- oder Dreieckschaltung maoglich ist.

— Falls ein Impulsgeber verwendet wird, sicherstellen, dass der Hilfsspannungsanschluss des
Impulsgebers seiner Spannung entspricht und dass der Anschluss der Kandle der korrekten
Drehrichtung des Motors entspricht.

— Prifen, dass die Abschirmung der Impulsgeberkabel an die PE-Schiene des DCS880 angeschlossen
ist.

— Bei Verwendung eines Tachos sicherstellen, dass er an den richtigen Eingang auf der SDCS-CON-HO1
Karte angeschlossen ist (AITAC:1 and 2).

— Beiallen anderen Kabeln muss sichergestellt sein, dass beide Enden der Kabel angeschlossen sind
und sie beim Einschalten der Spannungsversorgung keine Schaden oder Gefahren verursachen.

Messung des Isolationswiderstandes der Motorkabel und des Motors:

— Vor dem Messen des Isolationswiderstands oder der Spannungsfestigkeitspriifung der Kabel oder
des Motors, die Motorkabel vom Stromrichter abklemmen.

-

— Den Isolationswiderstand messen zwischen:
1. Pluskabeln (+) und PE.
2. Minuskabeln (-) und PE.
3. Ankerkabeln und Feldkabeln.
4. Minus-Feldkabel (-) und PE.
5. Plus-Feldkabel (+) und PE.

— Das Ergebnis muss im MQ Bereich liegen.

Setzen der Steckbricken:

— Auf den Karten des DCS880 befinden sich Steckbriicken, um die Karten an die einzelnen
Anwendungen anpassen zu konnen. Die Position der Steckbriicken vor dem AnschlieBen der
Spannung prifen.

— Position der Steckbriicken s. DCS880 Hardware Handbuch (3ADW000462).

Antriebsdaten; Bei jedem Antrieb folgende Punkte prifen und die Unterschiede in den Lieferdokumenten

markieren:

— Typenschilddaten des Motors, Tachos oder Impulsgebers und der Kuhlerliifter.

Inbetriebnahme
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— Drehrichtung des Motors.
— Maximum- und Minimumdrehzahl und ob Festdrehzahlen verwendet werden.
— Drehzahlskalierungsfaktoren:
— Z.B. Ubersetzungsverhiltnis, Walzendurchmesser.
— Beschleunigungs- und Verzogerungszeiten.
— - Betriebsarten:
— Z.B. Stopp Modi, Nothalt Modus.
— Die Anzahl der angeschlossenen Motoren.

Priifungen bei eingeschalteter Spannung
— Die am Anfang des Handbuchs stehenden Sicherheitsvorschriften missen bei der
Inbetriebnahme mit groBter Sorgfalt beachtet werden!
— Nur eine qualifizierte Elektrofachkraft darf die Inbetriebnahme durchfihren.
WARNUNG
— Im Schaltschrank liegen gefdhrliche Spannungen an!
Einschalten der Spannung:
— Vor dem Einschalten der Spannung sind folgende Schritte durchzufihren:
1. Sicherstellen, dass alle Kabelanschlisse gepriift sind und von den Anschliissen keine Gefahr
ausgeht.
2. Vor dem Einschalten der Spannung alle Turen des Stromrichterschranks schlieBen.

3. Bereit sein, den Einspeisetransformator abzuschalten, wenn sich etwas Anormales ereignet.

4. Die Spannung einschalten.
Messungen bei eingeschalteter Spannung:
— Den Betrieb der Hilfseinrichtungen prifen.
— Die Stromkreise der externen Schnittstellen vor Ort priifen:
1. Sicherheitsschaltungen, wie sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO), Aus2
(Notaus/elektrische Trennung/schnelle Stromabschaltung) und Aus3 (Nothalt).
2. Fernsteuerung des Netzschitzes.
5. Andie Steuerung angeschlossene Signale.
6. Sonstige zu priifende Signale.
Spannung an den Antrieb anlegen:
— Anhand der mitgelieferten Zeichnungen den Typ der verwendeten Karten und des Stromrichters
prifen.
— Samtliche Zeitrelais- und Leistungsschaltereinstellungen priifen.
— Die Trenneinrichtung schlieBen (Anschluss anhand der mitgelieferten Zeichnungen prifen).
— Samtliche Schutzschalter nacheinander schlieBen und messen ob die Spannung korrekt ist.

19
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Inbetriebnahme eines DCS880

Die Stromrichternennwerte befinden sich in Gruppe 07 System Info. Folgende Signale sind zu prifen:

— 07.60 Antrieb BaugroBe, erkannter Stromrichtertyp gelesen aus 07.03 Antrieb Typ ID set oder 95.25
Set: Typenschlissel.

— 07.61 Antrieb Bricke 2 sperren set, erkannter Quadrantentyp des Stromrichters gelesen aus 07.03
Antrieb Typ ID set oder 95.26 Set: Antrieb Bruicke 2 sperren.

— 07.62 Antrieb Skalierung Gleichstrom set, DC-Nennstrom des Stromrichters in A gelesen aus 07.03
Antrieb Typ ID set oder 95.27 Set: Antrieb Skalierung Gleichstrom.

— 07.64 Antrieb Skalierung Wechselspannung set, AC-Nennspannung des Stromrichters in V, gelesen
aus 07.03 Antrieb Typ ID set oder 95.28 Set: Antrieb Skalierung Wechselspannung.

— 07.65 Antrieb max. Brlickentemperatur set, maximale Brliickentemperatur in Grad Celsius, gelesen aus
07.03 Antrieb Typ ID set oder 95.29 Set: Antrieb max. Brlickentemperatur.

Falls die Signale nicht korrekt sind, miissen sie angepasst werden, siehe Gruppe 95 HW Konfiguration in

diesem Handbuch.

Anschluss eines DCS880 an einen PC mit Drive composer

Uber Bedienpanel
Um eine Verbindung zwischen Drive composer und dem Antrieb herzustellen, ein USB Kabel vom Typ A
(PC)/Typ Mini B (Bedienpanel) an den USB Anschluss des PCs und den USB Anschluss des Bedienfeldes
anschlieBen. Die maximale Lange des USB Kabels sollte 3 m betragen.

Drive composer Start-up and .
maintenance PC tool User’s manual
(3AUA0000094606).

Bedienpanel

] PC mit Drive
composer

Uber ein Ethernet Netzwerk (FENA-x1)

Der Ethernet Anschluss erfolgt Gber ein FENA-x1 Ethernet Adaptermodule. Fir die Installation des

Adaptermoduls s. FENA-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual (3AUA0000093568).

Weitere Informationen (z.B. Parametereinstellungen) befinden sich Handbuch Drive composer Start-up

and maintenance PC tool User’s manual (3AUA0000094606).

Achtung: Bitte folgendes beachten, wenn Drive composer pro Uber ein Ethernet Netzwerk angeschlossen

wird.

— Die Kommunikationsuberwachung erfolgt nicht in Gruppe 50 Feldbusadapter (FBA), sondern in
Gruppe 49 Bedienpanel Kommunikation.

— Um eine Kommunikationsiberwachung zu haben, darf 49.05 Kommunikationsausfall Reaktion nicht
auf Keine Reaktion gesetzt werden.

— Die Zeitverzogerung wird mit 49.04 Kommunikationsausfall Zeit eingestellt. Zeitverz6gerungen von
2000 ms (Grundeinstellung ist 1000 ms) sind ausreichend.

— Geanderte Parameter missen mit 49.06 Einstellungen aktualisieren = Aktualisieren bestatigt werden.

Inbetriebnahme
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Inbetriebnahme eines DCS880 mit dem DCS880 Assistenten

Der DCS880 Assistent arbeitet nur
mit einer Punkt-zu-Punkt-

Verbindung. PC mit Drive
composer pro
Z.B. USB Kabel
Drive composer pro starten, = Drive composer prov.
SySteminfO Wéhlen Datum und Datel Bearbeiten Ansicht  Werkzeuge Hilfe
b -3
Zeit einstellen. ' rncsmornn 5%
REM

Steverung Fehler quitfien

| Alle Antriebe {)
~ Online (Antriebe) \
( Test DCS880 {1}

Test DCS880 {1}{1} X

| Offline (File) *= Parameter
w Virtueller Antrieb | [, Amplituden Logger
[f2 Datenlogger
Ta Adaptive Programmierung
fit Diagramme
[i Ereignisaufzelagnung
& Sicherung/Wiederherstellung
&P DCS880 Assistent
P Register drive
® Search drive from DIE
[3 Create cervice report

21

Dalel Bearbeiten Ansicht Werkzsuge Hilfe

— 1 -
l/\:V /r/ @ r_{J AmvErSOIN\aeﬂ

Steuerung Fehler quitheren Start Stopp  Austrudein Sollwert

_(_' Test DCS880 {1{1}

Systeminfo Test DCSB30 {1H1} X
~ Online (Antriebe

g L | [ 14.02.2019 16:21:14
= Test DCS880 {THT}

} oftine (Fik) | Produkte ﬁ

- Artriebztyp DCS880
o wile o3 | | Antriebsmods $02-0025-

Seriennummer:

Herstellungsdatum

Firmware Version: DCSF1v2
Beschreibung: 1
Antriebsname: Test DCS8;
MRP Kode 10
Applikation
Anwendungsname g
Anwendungsversion
Anwendungs id

Int Anwendungsname
Int Anwendungsversion 7
Int Anwendungs id
Optionale Module

Integrierte Ethernet

S
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Dann den DCS880 Assistent
wahlen.

Datel Bearbeiten Ansicht  Werkzeuge Hiffe

&

Steuerung Fehler quithere

]NleAmn'ebe 4 )
Online (Antriebe)

Test DCS880 {1H{1}

Test DCS280 {1 <t DCSB80 (1K1

Parameter

Amplituden Logger
Datenlogger

Adaptive Programmierung
Diagramme

Systeminfc

[i Ereignisaufzeichnung

& Sicherung/wiedarherstellung
P Register drive k
= Search drive from DIB

[k Create service report

| offiine (File)
" Virtueller Antrieb

o= oYt

FiUr die Basisinbetriebnahme Start EEEESEESES
. . . Datei Bearbeiten Ansicht Werkzeuge Hilfe
klicken oder einen bestimmten

A . (" Testpcssso (yn 3 o~ et X
Assistenten auswahlen und dann - Q@ O 9| = n
prung

We'i t e r k I 'i c ke n Steuerung Fehier quittieren Start Stopp  Austrudein Sollwert Si
:

~ Online (Antriebe)

( Test DCS880 {11} [3
) Offiine (File)

~ Virtueller Antrieb

Assistenten
Willkommen beim DCS880 Assistent

ISIS Inbetriebnahme ( Assistent 1...8)

oder wahle bestimmten Assistent
[] 1. Nenndaten

[] 2. Standard 110

[ 3. Feldstromrichter

[[] 4. Ankerstromregler

[ 5. Erstes Drehen des Motors

rehzahiruckfuhrung
eidschivachregier

Basis Inbetriebnahme Schritte fertig :
12345678 Zurick] (¢

— Monitor online

ive composer pro v.2.1

File Edt View Tools Help av 4 AA
C (o8t DCSE80 8)(1) ﬁ(\/ /F F—/ f Aciive reference |
e BB = @)=
Conol_ Reset fault_— Siart Siop _ Coast stop_Reference Step L i)
[ v aves
¥ Drives ] Assistants
B z Wel to the DCSB80 assistants
(~ TestDCS880 {3K1} » cometote sesser
i 1.8
T commissioning (assistants 1 ... 3
or choose specific assistants
Bosic
[ 1. Name piate data 5
[" 2. Standard IO 2
[ 3. Field curent controlier 2
[ 4. Armature current controller >
[~ 5. First time motor tuming B
feedback: 2|
CoL T e
kening controller 2
Version: 1.0.0.0
Basic commissioning steps done:
Help 12345678 Close|
‘Oniine Monitor
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Inbetriebnahme eines DCS880 mit benutzerdefinierten Parameterdateien

Voraussetzungen

Vor Beginn der Inbetriebnahme einen Antrieb (liber das Bedienpanel) mit dem Drive composer verbinden.
Sicherstellen, dass die benutzerdefinierten Parameterdateien verfiigbar sind. Die benutzerdefinierten
Parameterdateien sind bei lhrem oOrtlichen ABB-Agenten erhaltlich.

Offnen einer benutzerdefinierten |Gl

Parametergruppe m'lt Drive Bearbeiten Ansicht ‘Werkzeuge Hilfe
composer pro: heu. ’ Al AL~ L= i
| Offnen.. b | Letzier gespeicherter Arbeitsbereich offnen Cirl+L
Arbeitsbersich speichermn Ciri+S Arbeitsbersich 6ffnen Cri=0 @
Arbeitsbereich als Standard sichern Ctri+D | Benutzerdsfnisrte Parametergruppe N AW |I
Beenden Alt+F4 Monitordatei I,@ Cirl+M
Drucken Cirl+P Parameterdatei Alt+P
Monitoransicht drucken Suppart package sfinen
| T T

01 Nenndaten
Offnen der benutzerdefinierten Parametergruppe namens:
— 01 Name plate data.dccustparams.
— Alle Parameter auf die Grundeinstellung setzen mit:
— 96.15 Parameter wiederherstellen = Grundeinstellung.
- Uberpriifen mit 96.11 Aktives Makro.
Eingabe der Motordaten, der Netzdaten (Einspeisung) und der wichtigsten Schutzfunktionen:
— 96.01 Sprache.
— 99.11 M1 Nennstrom.
— 99.12 M1 Nennspannung.
— 99.14 M1 Nenn-/Grunddrehzahl.
— 30.11 M1 Minimaldrehzahl.
— 30.12 M1 Maximaldrehzahl.
— 99.13 M1 Nennfeldstrom.
— 3130 M1 Uberdrehzahl Schwelle.
— 31.44 Ankeruberstrom Schwelle.
— 99.10 Nennnetzspannung.

02 Standard 1I/0
Einstellen der I/0 nach Bedarf Gber Parameter in den Gruppen 10 ... 13.

03 Feldstromregler

Offnen der benutzerdefinierten Parametergruppe namens:

— O3 Field current controller.dccustparams.

Den Typ des Felderregers einstellen:

— 99.07 M1 verwendeter Feldstellertyp.

—  Uberpriifen mit 07.68 M1 Feldstellertyp.

Eingeben der Feldkreisdaten:

— 99.13 M1 Nennfeldstom.

— 28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld.

Den Antrieb auf Vor-Ort-Steuerung schalten (Drive composer oder Klemmleiste).

Die Selbsteinstellung starten:

— 99.20 Anforderung Selbsteinstellung = Selbsteinstellung Feldstrom.

— Innerhalb von 20 s Ein setzen.

Wahrend der Selbsteinstellung wird das Netz- bzw. Feldschiitz geschlossen. Der Feldkreis wird durch
Erhdhen des Feldstroms auf den Nennfeldstrom ausgemessen und die Parameter des Feldstromreglers
werden gesetzt. Der Ankerstrom ist wahrend der Selbsteinstellung nicht freigegeben und somit sollte
sich der Motor nicht drehen.

Inbetriebnahme
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Wenn die Selbsteinstellung erfolgreich abgeschlossen ist, zur Bestatigung die von der Selbsteinstellung
eingestellten Parameter Gberpriifen:

— 28.44 M1 Feldregelung Spannungsgrenze.

— 28.45 M1 Feldstrom P-Verstarkung, typische Werte ca. 4.

— 28.46 M1 Feldstrom Integrationszeit, typische Werte ca. 66 ms.

Freigabe und Ein wegnehmen.

Wenn die Selbsteinstellung misslingt, wird Warnung AF90 Selbsteinstellung gesetzt. Einzelheiten hierzu
siehe AUX Code von AF90 danach wiederholen der Selbsteinstellung.

04 Ankerstromregler

Offnen der benutzerdefinierten Parametergruppe namens:

— 04 Armature current controller.dccustparams.

Eingeben des Motornennstroms und der grundlegenden Strombegrenzungen:

— 99.11 M1 Nennstrom.

— 30.19 Minimaldrehmoment 1.

— 30.20 Maximaldrehmoment 1.

30.34 M1 Stromgrenze Bricke 2.

— 30.35 M1 Stromgrenze Briicke 1.

Achtung: Die Grundeinstellung von 27.32 M1 Ankerwiderstand und 27.33 M1 Ankerinduktivitat dirfen
nicht manuell gedndert werden. Eine Anderung dieser Werte fiihrt zu einer Verfélschung der Ergebnisse
der Selbsteinstellung.

Den Antrieb auf Vor-Ort-Steuerung schalten (Drive composer oder Klemmleiste).

Die Selbsteinstellung starten:

— 99.20 Anforderung Selbsteinstellung = Selbsteinstellung Ankerstrom.

— Innerhalb von 20 s Ein und Freigabe setzen.

Wahrend der Selbsteinstellung wird das Netzschiitz geschlossen. Der Ankerkreis wird durch wird mit
Hilfe von Strompulsen ausgemessen und die Parameter des Ankerstromreglers werden gesetzt. Der
Feldstrom ist wahrend der Selbsteinstellung nicht freigegeben und somit sollte sich der Motor nicht
drehen, aufgrund der Remanenz im Feldstromkreis drehen sich jedoch ca. 40 % aller Motoren (erzeugen
Drehmoment). Diese Motoren miissen verkeilt werden.

Wenn die Selbsteinstellung erfolgreich abgeschlossen ist, zur Bestdtigung die von der Selbsteinstellung
eingestellten Parameter Gberpriifen:

— 27.29 M1 Strom P-Verstarkung, typische Werte ca. 0.2.

— 27.30 M1 Strom Integrationszeit, typische Werte 25 ... 50 ms.

— 27.31 M1 Liuckgrenze, typische Werte 20 ... 60 %.

— 27.32 M1 Ankerwiderstand.

— 27.33 M1 Ankerinduktivitat.

Freigabe und Ein wegnehmen.

Wenn die Selbsteinstellung misslingt, wird Warnung AF90 Selbsteinstellung gesetzt. Einzelheiten hierzu
siehe AUX Code von AF90 danach wiederholen der Selbsteinstellung.

05 Erstes Drehen des Motors

Offnen der benutzerdefinierten Parametergruppe namens:

— 05 First time motor turning.dccustparams.

Sicherstellen, dass die Drehzahlriickfiihrung auf EMK eingestellt ist und die Minimal- und
Maximalgeschwindigkeit Gberprifen:

— 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl = EMK.

— 30.11 M1 Minimaldrehzahl.

— 30.12 M1 Maximaldrehzahl.

Den Antrieb auf Vor-Ort-Steuerung schalten (Drive composer oder Klemmleiste). Ein und Freigabe
setzen. Mit einem kleinen Drehzahlsollwert von ca. 10 % der maximalen Drehzahl beginnen. Dann langsam
auf maximale Geschwindigkeit erhdhen.

Das Netzschiitz und das Feldschiitz, falls vorhanden, werden geschlossen und der Motor lauft bis zum
vorgegebenen Drehzahlsollwert.

Inbetriebnahme
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Uberpriifen der folgenden Parameter:

— 01.21 Ankerspannungin V.

— 01.29 M1 Feldstromin A.

— 94.01 EMK Drehzahlistwert.

— 94.03 Tacho Drehzahlistwert.

— 94.04 OnBoard Impulsgeber Drehzahlistwert.
— 25.02 Geschwindigkeit P-Verstarkung 1.

— 25.03 Geschwindigkeit Integrationszeit 1.
Um anzuhalten, Freigabe und Ein wegnehmen.

06 Drehzahlistwerterfassung

Offnen der benutzerdefinierten Parametergruppe namens:

— 06 Speed feedback.dccustparams.

Eingegeben der Parameter fur die Drehzahlistwerterfassung tiber EMK und ggf. auch die Parameter fir
den OnBoard Impulsgeber oder Analogtacho:

— 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl.

— 30.11 M1 Minimaldrehzahl.

— 30.12 M1 Maximaldrehzahl.

— 99.12 M1 Nennspannung.

— 99.14 M1 Nenn-/Grunddrehzahl.

— 94.24 OnBoard Impulsgeber Typ.

— 94.25 OnBoard Impulsgeber Modus Drehzahlberechnung.

— 94.23 OnBoard Impulsgeber Pulse/Umdrehung.

— 94.08 M1 Tachospannung bei 1000 U/min.

Den Antrieb auf Vor-Ort-Steuerung schalten (Drive composer oder Klemmleiste).

Die Selbsteinstellung starten:

— 99.20 Anforderung Selbsteinstellung = Selbsteinstellung Drehzahlistwerterfassung.

— Innerhalb von 20 s Ein und Freigabe setzen.

Die Selbsteinstellung erkennt die Art der Drehzahlistwerterfassung - EMK, OnBoard Impulsgeber oder
Analogtacho - die der Antrieb verwendet.

Wahrend der Selbsteinstellung wird das Netz- bzw. Feldschiitz geschlossen, der Motor beschleunigt auf
die Grunddrehzahl. S. 99.14 M1 Nenn-/Grunddrehzahl. Wahrend des gesamten Vorgangs befindet sich der
Antrieb unabhangig von der Einstellung von 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl in
Drehzahlistwerterfassung Gber EMK.

Wenn die Selbsteinstellung erfolgreich abgeschlossen ist, zur Bestatigung die von der Selbsteinstellung
eingestellten Parameter lberpriifen:

— 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswabhl.

Freigabe und Ein wegnehmen.

Wenn die Selbsteinstellung misslingt, wird Warnung AF90 Selbsteinstellung gesetzt. Einzelheiten hierzu
siehe AUX Code von AF90 danach wiederholen der Selbsteinstellung.

Feinabgleich Analogtacho

Wurde ein Analogtacho erkannt, 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl = Tacho, sollte ein
Feinabgleich des Analogtachos vorgenommen werden.

Den Antrieb auf Vor-Ort-Steuerung schalten (Drive composer oder Klemmleiste).

Die Selbsteinstellung starten:

— 99.20 Anforderung Selbsteinstellung = Feinabgleich Tacho.

— Innerhalb von 20 s Ein und Freigabe setzen.

Die Motordrehzahl mit einem Handtacho messen und den Wert in:

— 94.11 M1 Tacho einstellen Feinabgleich schreiben.

Auf korrekte Drehzahlistwerterfassung priifen mit:

— 94.03 Tacho Drehzahlistwert.

— 24.01Verwendeter Drehzahlsollwert.

Um anzuhalten, Freigabe und Ein wegnehmen.

Inbetriebnahme
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07 Drehzahliregler

Offnen der benutzerdefinierten Parametergruppe namens:

— 07 Speed controller.dccustparams.

Eingeben der grundlegenden Parameter fir Drehzahl, Rampenzeiten, Drehmoment- und Stromgrenzen
sowie der Drehzahlfilterzeiten:

— 99.14 M1 Nenn-/Grunddrehzabhl.

— 30.11 M1 Minimaldrehzahl.

— 30.12 M1 Maximaldrehzahl.

— 23.12 Beschleunigungszeit 1.

— 23.13 Verzdgerungszeit 1.

— 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle.

— 30.19 Minimaldrehmoment 1.

— 30.20 Maximaldrehmoment 1.

— 30.34 M1 Stromgrenze Bruicke 2.

— 30.35 M1 Stromgrenze Briicke 1.

— 24.18 Drehzahlfehler Filterzeit 1.

— 24.19 Drehzahlfehler Filterzeit 2.

— 90.42 Motordrehzahl Filterzeit.

Achtung: Fir bessere Ergebnisse insbesondere bei Drehzahlistwerterfassung tiber EMK sollten die Filter
benutzt werden.

Den Antrieb auf Vor-Ort-Steuerung schalten (Drive composer oder Klemmleiste).

Die Selbsteinstellung starten:

— 99.20 Anforderung Selbsteinstellung = Selbsteinstellung Drehzahlregler.

— Innerhalb von 20 s Ein und Freigabe setzen.

Wahrend der Selbsteinstellung wird das Hauptschitz und, falls vorhanden, dass Feldschiitz geschlossen,
die Rampe wird umgangen aber die Drehmoment- bzw. Stromgrenzen bleiben giiltig. Der Drehzahlregler
wird mit Drehzahlanderungen bis zur Grunddrehzahl, s. 99.14 M1 Nenn-/Grunddrehzahl, abgeglichen und
die Drehzahlreglerparameter werden gesetzt.

Achtung: Wahrend der Selbsteinstellung werden die Drehmoment- bzw. Stromgrenzen erreicht.

Wenn die Selbsteinstellung erfolgreich abgeschlossen ist, zur Bestatigung die von der Selbsteinstellung
eingestellten Parameter Gberpriifen:

— 25.02 Geschwindigkeit P-Verstarkung 1.

— 25.03 Geschwindigkeit Integrationszeit 1.

Freigabe und Ein wegnehmen.

Wenn die Selbsteinstellung misslingt, wird Warnung AF90 Selbsteinstellung gesetzt. Einzelheiten hierzu
siehe AUX Code von AF90 danach wiederholen der Selbsteinstellung.

Achtung: Der Assistent verwendet die Einstellung von 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl. Bei
Verwendung der Einstellung OnBoard Impulsgeber, Impulsgeber 1, Impulsgeber 2 oder Tacho muss
sichergestellt sein, dass die Drehzahlistwerterfassung ordnungsgemaB funktioniert!

08 Feldschwachung

Offnen der benutzerdefinierten Parametergruppe namens:
— 08 Field weakening.dccustparams.

Eingabe der Motordaten und Daten des Feldkreises:

— 99.12 M1 Nennspannung.

— 99.14 M1 Nenn-/Grunddrehzahl.

— 30.11 M1 Minimaldrehzahl.

— 30.12 M1 Maximaldrehzahl.

— 99.13 M1 Nennfeldstrom.

— 31.58 M1 Feldstrom untere Schwelle.

— 28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld.

Den Antrieb auf Vor-Ort-Steuerung schalten (Drive composer oder Klemmleiste).
Die Selbsteinstellung starten:

Inbetriebnahme
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— 99.20 Anforderung Selbsteinstellung = Selbsteinstellung Flusslinearisierung.

— Innerhalb von 20 s Ein und Freigabe setzen.

Wahrend der Selbsteinstellung wird das Hauptschiitz und, falls vorhanden, dass Feldschitz geschlossen
und der Motor beschleunigt auf die Grunddrehzahl. S. 99.14 M1 Nenn-/Grunddrehzahl. Die
Flusslinearisierung wird mit Hilfe einer konstanten Drehzahl eingestellt, wahrend der Feldstrom reduziert
wird. Danach werden die Parameter der Flusslinearisierung gesetzt.

Wenn die Selbsteinstellung erfolgreich abgeschlossen ist, zur Bestatigung die von der Selbsteinstellung
eingestellten Parameter Uiberpriifen:

— 28.31Feldstrom bei 40 % Fluss.

— 28.32 Feldstrom bei 70 % Fluss.

— 28.33 Feldstrom bei 90 % Fluss.

Freigabe und Ein wegnehmen.

Wenn die Selbsteinstellung misslingt, wird Warnung AF90 Selbsteinstellung gesetzt. Einzelheiten hierzu
siehe AUX Code von AF90 danach wiederholen der Selbsteinstellung.

Inbetriebnahme
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Manuelle Inbetriebnahme eines DCS880

1/0 Konfiguration
Einstellung der Ein- und Ausgange s. Kapitel I/O Konfiguration.

Feldstromregler
Drive composer Information:

E Drive composer pro v.2.2

Datel  Bearbeiten  Ansicht Werkzeuge Hilfe

/_ Test DCS880 {141} LOC ./; Y <.> @ ”_ Alfver Solwert i
/ 1500| isetzen] i

Steuerung Fehier quitheren Start Stopp  Austrudein Sollwert Sprung

Manueller Abgleich des Feldstromreglers:
— Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.
— 28.14 M1 Feldstromsollwert und 28.15 M1 Feldstrom aufzeichnen.
— 28.38 M1 Feldstromsollwert Quelle = Motor 1 extern einstellen.
— 3158 M1 Feldstrom untere Schwelle = 0,00 % einstellen.
— Den Antrieb mit dem Drive composer starten.
— 28.39 M1 Feldstrom externer Sollwert benutzen, um Spriinge auf den Feldstromregler zu geben.
— Den Feldstromregler mit 28.45 M1 Feldstrom P-Verstarkung und 28.46 M1 Feldstrom Integrationszeit
abgleichen.
— Sprungho6he: ca.2 % ... 5 % vom Feldnennstrom (wahrend des Abgleichens diirfen keine
Grenzen erreicht werden, z.B. maximaler Feldstrom, a oder die Versorgungsspannung).
— Sprungantwort: 50 ms ... 60 ms (nur von 10 % ... 90 % messen).
— Wo sollte der Sprung erfolgen: 30 %, 60 % und 80 % vom Feldnennstrom.
Sprungantworten Feldstromregler:

Referenz

ﬁ N ﬂ Optimale Kurve
/ \ / l P-Verstarkung zu klein

P-Verstarkung zu grol®

Integrationszeit zu kurz

Inbetriebnahme
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Drive composer, manueller Abgleich des Feldstromreglers:
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Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.

28.14 M1 Feldstromsollwert und 28.15 M1 Feldstrom aufzeichnen.

28.38 M1 Feldstromsollwert Quelle = Motor 1 extern einstellen.

31.58 M1 Feldstrom untere Schwelle = 0,00 % einstellen.

Den Antrieb mit dem Drive composer starten.

28.39 M1 Feldstrom externer Sollwert benutzen, um Spriinge auf den Feldstromregler zu geben.
28.39 M1 Feldstrom externer Sollwert = 0,00 % einstellen.

Den Antrieb mit dem Drive composer stoppen.

31.58 M1 Feldstrom untere Schwelle und 28.38 M1 Feldstromsollwert Quelle auf die urspriinglichen
Einstellungen zuricksetzen.

Ankerstromregler

Um einen PI-Regler so schnell wie méglich zu machen, sollte der Integralanteil idealerweise Null sein. Im
schlimmsten Fall stoBt der Integralanteil an seine Grenzen und benétigt daher eine lange Zeit, um
zuruckzukommen. Um dies zu verhindern und einen mdéglichst kleinen Integralanteil zu erreichen, werden
fur den Stromregler zwei Vorsteuerungen verwendet:

1. Im Lucken wird das Signal der Stromregelung durch die Liickadaption, die von der Lickgrenze,
dem Stromsollwert und der EMK abhangig ist, verstarkt. Die Lickgrenze muss bei der
Inbetriebnahme festgelegt werden.

Zusatzlich wird die EMK selbst als Vorsteuerung verwendet. Leider ist es nicht mdéglich, die EMK
direkt zu messen. Sie muss mit Hilfe der folgenden Formel berechnet werden:

EMK = Uy— Ry X I, — L, x 44

dt’

Der Wert fiir den Widerstand (Ra) des Motors muss bei der Inbetriebnahme ermittelt werden.
Der Widerstand wird fiir den EMK-Regler bendtigt und fiir die Berechnung der Drehzahl aus der
EMK.

Regelprinzip Ankerstromregler:

Inbetriebnahme
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. Spannungs-
messung
I (27.05) U, (28.05)
— Rpslp+Laedly/dt 50
EMK (28.06)
Stromregler
K (27.29)
T, (27.30) o (27.18)
lsor (27.02) >3 —»ﬁ— >
-+
Liickadaption

EMK (28.06)

Lackgrenze (27.31)

Manueller Abgleich:
Somit ist der manuelle Abgleich des Ankerstromreglers in drei Teile gegliedert:

1. Den Motorwiderstand ermitteln.

2. Die Luckgrenze des Motors ermitteln.

3. Manueller Abgleich des Ankerstromreglers (P-Verstarkung und Integrationszeit).
Drive composer Information:

E- Drive composer pro v.2.2

Datei Bearbeiten Ansicht Werkzeuge Hilfe

f‘ Test DCS880 {1}{1} LOC I <') @ ' Aktiver Sollwert L]
f\‘/ \"/ 15 n

Sleuerung Fehler quittieren  Start Siopp  Austrudeln Solivg Sprung

‘. Alle Anfriebe 4 ) fiwert bestimmen

Stromsollwert

Teil 1, den Motorwiderstand ermitteln:

— Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.

— 27.02 Verwendeter Stromsollwert und 28.06 EMK Spannung aufzeichnen.

— 27.22 Stromsollwert Quelle = 27.23 Stromsollwert extern einstellen.

— 27.29 M1 Strom P-Verstarkung, 27.30 M1 Strom Integrationszeit, 27.31 M1 Luckgrenze, 27.32 M1
Ankerwiderstand und 27.33 M1 Ankerinduktivitdt auf Grundeinstellung zuriickstellen.

— 99.07 M1 verwendeter Feldstellertyp = Nicht ausgewahlt einstellen.

— Den Antrieb mit dem Drive composer starten.

— Drive composer benutzen, um den Stromsollwert einzustellen und damit Spriinge auf den
Ankerstromregler zu geben.

— Die EMK beobachten.

— Sicherstellen, dass sich der Motor nicht dreht (Achtung: den Antrieb nur flr kurze Zeit laufen lassen).

Inbetriebnahme
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Vor dem Abgleich von 27.32 M1 Ankerwiderstand:
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— In diesem Beispiel ist 27.32 M1 Ankerwiderstand zu klein. 27.32 M1 Ankerwiderstand so lange
abgleichen bis die EMK so nahe wie mdglich an Null ist und sich wahrend des Sprunges nicht mehr

andert.

Nach dem Abgleich von 27.32 M1 Ankerwiderstand:
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Es ist nicht moéglich 27.33 M1 Ankerinduktivitat manuell abzugleichen. Deshalb sollte 27.33 M1
Ankerinduktivitat auf der Grundeinstellung gelassen werden.

Den Antrieb mit dem Drive composer stoppen.

27.22 Stromsollwert Quelle und 99.07 M1 verwendeter Feldstellertyp auf die urspriinglichen
Einstellungen zuriicksetzen.

Teil 2, die Luckgrenze des Motors ermitteln:

lg

.............. s TN layaa
[ " [RNSNT
Nicht lickender Strom Lickgrenze Luckender Strom

Ein Oszilloskop mit dem festen AO namens IACT (XAO:4/5 auf der SDCS-CON-HO1) verbinden.
Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.

27.22 Stromsollwert Quelle = 27.23 Stromsollwert extern einstellen.

27.31 M1 Lickgrenze auf Grundeinstellung zuriickstellen.

99.07 M1 verwendeter Feldstellertyp = Nicht ausgewahlt einstellen.

Den Antrieb mit dem Drive composer starten.

Drive composer benutzen, um den Ankerstromsollwert zu erhéhen.

Sicherstellen, dass sich der Motor nicht dreht (Achtung: den Antrieb nur fiir kurze Zeit laufen lassen).
Die Stromkuppen beobachten und den Stromsollwert so lange erhohen, bis sich nicht lickender
Strom einstellt. Siehe Aufnahmen oben.

Den Antrieb mit dem Drive composer stoppen.

27.22 Stromsollwert Quelle und 99.07 M1 verwendeter Feldstellertyp auf die urspriinglichen
Einstellungen zurlicksetzen.

Den Stromsollwert, der im Drive composer verwendet wird, kopieren und in 27.31 M1 Lickgrenze
einfligen.

Teil 3, Manueller Abgleich des Ankerstromreglers:

Ein Oszilloskop mit dem festen AO namens IACT (XAO:4/5 auf der SDCS-CON-HO1) verbinden.

Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.

27.31 M1 Luckgrenze auf Grundeinstellung zuriickstellen.

99.07 M1 verwendeter Feldstellertyp = Nicht ausgewahlt einstellen.

Den Antrieb mit dem Drive composer starten.

Drive composer benutzen, um den Stromsollwert einzustellen (muss hoher als 27.31 M1 Liickgrenze
sein) und damit Spriinge auf den Ankerstromregler zu geben.

Sicherstellen, dass sich der Motor nicht dreht (Achtung: den Antrieb nur fiir kurze Zeit laufen lassen).
Den Ankerstromregler mit 27.29 M1 Strom P-Verstarkung und 27.30 M1 Strom Integrationszeit
abgleichen.

Inbetriebnahme
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Sprungantworten Ankerstromregler:

Il‘
Optimal

ANDA

4
{WM/W P-Verstarkung zu hoch

A
Integrationszeit zu kurz

a.n8.0.0

4

,JJJVVVVWVVV‘ Integrationszeit zu lang
Fa W WL :
A
P-Verstarkung zu klein und
Integrationszeit zu lang
anann >t

— Den Antrieb mit dem Drive composer stoppen.
— 27.22 Stromsollwert Quelle und 99.07 M1 verwendeter Feldstellertyp auf die urspriinglichen
Einstellungen zurlicksetzen.

Analogtacho
Wird ein Analogtacho zur Drehzahlistwerterfassung verwendet, muss er abgeglichen werden.

Drive composer Information:

E— Drive composer pro v.2.2

Datei Bearbeiten Ansicht Werkzeuge Hilfe
(" Testpcssso (11 : : i
Y 0 LOC '/*IV @ @ = Aldiver Solwert b
1500] isetzen]  IL
Steverung Fehler quitheren  Star Stopp  Austrudein Sollwert Sprung

Manueller Abgleich des Analogtachos:
— Parameter fur Drehzahl und Analohtacho einstellen:
— 30.11 M1 Minimaldrehzahl.
— 30.12 M1 Maximaldrehzahl.
31.30 M1 Uberdrehzahl Schwelle.
94.08 M1 Tachospannung bei 1000 U/min.
99.14 M1 Nenn-/Grunddrehzahl.
— Die maximale Tachogeschwindigkeit wird automatisch berechnet und angezeigt in 94.09 M1 Tacho
max. anziehbare Geschwindigkeit.

Verbindungen des Analogtachos:
XTAC Analogtacho

AITACH+ [#8...270 Vo,
AITACH-

Inbetriebnahme
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— 94.12 M1 Tacho Faktor Feinabgleich auf Grundeinstellung zurtickstellen.

— Sicherstellen, dass sich der Antrieb in der EMK Steuerung befindet, 90.41 M1
Drehzahlistwerterfassung Auswahl = EMK.

— Den Antrieb mit dem Drive composer starten.

— Drive composer benutzen, um eine konstante Drehzahl vorzugeben.

— Messung des Drehzahlistwertes an der Motorwelle mit einem Handtacho.

— 94.12 M1 Tacho Faktor Feinabgleich in kleinen Schritten skalieren, z.B. * 0,01, bis der gemessene
Drehzahlistwert an der Welle mit dem gemessenen Drehzahlistwert vom analogen Tacho
Ubereinstimmt, s. 94.03 Tacho Drehzahlistwert.

— Den Antrieb mit dem Drive composer stoppen.

Drehzahlregler
Die folgende Abbildung zeigt ein vereinfachtes Blockschaltbild des Drehzahlreglers. Der Reglerausgang
ist der Drehmomentsollwert.

Beschleunigungs-
kompensation

Proportional,

; +
Drehzahl +_Drehzahl- integral + ¥ Drehmoment-
-sollwert -§ abweichung 3 + sollwert

T

Derivativ

Drehzahlistwert

SF_880_047_acceleration_a.ai

Beim Abgleichen des Antriebs darf nur ein Parameter gedandert werden, dann die Auswirkung auf die
Sprungantwort ansehen und auf mégliche Schwingungen zu Gberprifen. Die Wirkung jeder
Parameteranderung muss Uber einen weiten Drehzahlbereich und nicht nur an einem Punkt tberpruft
werden. Die eingestellten Werte des Drehzahlreglers sind im Wesentlichen abhangig:

— Vom Verhaltnis zwischen Motorleistung und angeschlossenen Massen.

— Von Getriebespielen und Eigenfrequenzen der angeschlossenen Mechanik (Filterung).

Die Sprungantworttests mussen bei unterschiedlichen Geschwindigkeiten, von der Minimal- bis zur
Maximalgeschwindigkeit, durchgefiihrt werden. Der gesamte Drehzahlbereich muss ebenfalls sorgfaltig
gepriift werden, z.B. bei 25 % ... 30 % der Maximaldrehzahl (der Sprung muss im Grunddrehzahlbereich
liegen) und 80 % der Maximaldrehzahl (der Sprung muss im Feldschwachungsbereich liegen), um
eventuelle Schwingungspunkte zu finden.

Ein geeigneter Sprung ist etwa 2 % der maximalen Geschwindigkeit. Ein zu groBer Sprung oder falsche
Werte im Drehzahlregler kdnnen den Antrieb in seine Drehmoment-/Stromgrenzen treiben, die
mechanischen Teile (z.B. Getriebe) beschadigen oder eine Auslésung des Antriebs verursachen.

Drive composer Information:

£ Drive composer pro v.2.2

Datei Bearbeilen Ansicht Werkzeuge Hilfe

fj © TestDCS820 (141} Loc (3 <'> @ : Akdiver Sollwert e
'\/ ¥ 1500/ {Setzeni JL

Steuerung Fehler quitheren  Start Stopp  Austrudeln Sollwerd Sprung
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Manueller Abgleich des Drehzahlreglers:

Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.

24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert und 24.02 Verwendeter Drehzahlistwert aufzeichnen.

Den Antrieb mit dem Drive composer starten.

Drive composer benutzen, um eine konstante Drehzahl vorzugeben.

Der Sprung muss die Rampe umgehen. Deshalb 24.11 Drehzahlkorrektur benutzen, um Spriinge auf
den Drehzahlregler zu geben.

Den Drehzahlregler mit 25.02 Geschwindigkeit P-Verstarkung 1 und 25.03 Geschwindigkeit
Integrationszeit 1 abgleichen.

Sprunghdhe: ca. 2 % der maximalen Geschwindigkeit (wahrend des Abgleichens dirfen keine
Drehmoment- oder Stromgrenzen erreicht werden).

Abschalten der Integrationszeit mit 25.03 Geschwindigkeit Integrationszeit 1 = 0 ms.

25.02 Geschwindigkeit P-Verstarkung 1 erh6hen, bis die Sprungantwort Uberschwingt.

25.02 Geschwindigkeit P-Verstarkung 1 um ca. 30 % verringern.

25.03 Geschwindigkeit Integrationszeit 1 so einstellen, dass je nach Anwendung kein oder nur
ein leichter Uberschwinger vorliegt (Aufgabe der Integrationszeit ist es, die Differenz zwischen
Drehzahlsollwert und Drehzahlistwert so schnell wie méglich zu reduzieren).

Sprungantwort: 100 ms (nur von 10 % ... 90 % messen) in Kaltwalzwerken und 60 ms in
DrahtstraBen.

Wo sollte der Sprung erfolgen: bei 25 % ... 30 % der Maximaldrehzahl (der Sprung muss im
Grunddrehzahlbereich liegen) und 80 % der Maximaldrehzahl (der Sprung muss im
Feldschwdchungsbereich liegen).

Filterzeiten fiir An: Uber 30 ms. S. 24.18 Drehzahlfehler Filterzeit 1 und 24.19 Drehzahlfehler
Filterzeit 2.

Filterzeiten Drehzahlistwert: Z:B: 5 ms ... 10 ms. S. 90.42 Motordrehzahl Filterzeit.

Sprungantworten Drehzahlregler:

mooOw>

4 n

4%/

: Unterkompensiert, P-Verstarkung zu klein und Integrationszeit zu kurz
: Unterkompensiert, P-Verstarkung zu klein

: Normal

- Normal, wenn ein kleiner Drehzahleinbruch gefordert ist

- Uberkompensiert, P-Verstarkung zu groR und Integrationszeit zu kurz

24.11 Drehzahlkorrektur = 0,00 U/min einstellen.
Den Antrieb mit dem Drive composer stoppen.

EMK-Regler

Der EMK-Regler muss abgeglichen werden, wenn der Motor im Feldschwachungsbereich eingesetzt
werden soll und der Antrieb beim Beschleunigen die F503 Ankeriliberspannung abschaltet. Die EMK-
Regelung muss schnell reagieren. Normalerweise 2 .... 3 mal langsamer als der Feldstromregler.

Der Abgleich muss im Bereich der Feldschwachung erfolgen, da die EMK-Regelung im
Grunddrehzahlbereich blockiert ist.

EMK Sollwert fiir den manuellen Abgleich des EMK-Reglers:

Inbetriebnahme
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EMK 5 % Sprung
EMK Sollwert \%I_l_\_l_

» N
Feldschwachpunkt

DZ_LIN_067_EMF_a.ai

Drive composer Information:

g

Datei Bearbeilen Ansicht Werkzeuge Hilfe

Drive composer pro v.2.2

7 TestDCS880 (1(1) Loc /"\V <|> @ N\ | AkdverSobwet T
1500] Sezen; 1L

Steuerung Fehler quitheren  Start Stopp  Austrudeln Sollwert Sprung

Manueller Abgleich des EMK-Reglers:

Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.

28.02 EMK Spannung Sollwert 2 und 28.06 EMK Spannung aufzeichnen.

28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld = EMK einstellen.

28.20 EMK Spannungskorrektur Quelle = EMK Spannungskorrektur einstellen.

30.49 Minimale EMK Grenze = -100,00 % einstellen.

30.50 Maximale EMK Grenze = 100,00 % einstellen.

Den Antrieb mit dem Drive composer starten.

Drive composer benutzen, um eine konstante Drehzahl in Feldschwachbereich vorzugeben.

28.21 EMK Spannungskorrektur benutzen, um Spriinge auf den EMK-Regler zu geben.

Den EMK-Regler mit 28.24 EMK P-Verstarkung und 28.25 EMK Integrationszeit abgleichen.
— Sprunghdhe: ca.2 % ... 5 % (wahrend des Abgleichens diirfen keine Grenzen erreicht werden).
— Sprungantwort: 2 .... 3 mal langsamer als der Feldstromregler.
— Wo sollte der Sprung erfolgen: im Feldschwéachbereich.

Sprungantworten EMK-Regler:

Referenz

m Integrationszeit zu lang
l L Optimale Kurve

P-Verstarkung zu hoch

Inbetriebnahme
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Drive composer manueller Abgleich des EMK-Reglers:

[ Drive composerprov1
Eile Edit View Tools Help

(" testocssso cyn

37

~ omes
[ Testocsmmm )
[2i0) » TName |Ofinevawe  |Unt |Min  |Max |Defaut
T HNPar282  EMF voltage reference 2 10000 % 32500 32500 000
OHNPa28S  EMF voltage 00s % aso 3500 000
{3}1)Par28.17 M1 EMF/field control mode EMF NoUnit Fix
A Gxnparanse  Minimum EmF imt -100,00 % 10000 000 -100,00
| HIPa080 Manimun EUF 100,00 % 000 10000 500
T {3H1)Par2820 EMF NoUnit None
{311)Par.28.21 EMF voltage correction 0,00 % -32500 325,00 0,00
{3}1)Par2824  EMF proportional gain 0,60 NoUnit 000 32500 0,50
{3{1)Par2825  EMF integration time 45 ms 0 32500 50
= Onine Moior =
») e [ e[ wm  Jveme] W [ o [ v [ v [ e [ e | e [ s ]
{3){1}Par 282 EMF votage reference 2 (%) F FEFFFFFE O 8000 11000 100,00 100,00 000 667 325,00 32500
{3){1}Par 28.6 EMF votage (%) ~ FFFFFFFF 2 8000 11000 1002¢ 971 083 667 32500 32500
1 28.2 EMF votage reference 2 (%) 16042018 161338 Ovline Monitar 3)1)Per 282 EMF volage reference 2 (%) 16.04 2018 16:1345
10000 12-8852+10000
11000
o
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ez — | e
|
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Search |<|[>]
| —
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900
w00
® w00
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i} I}

— 28.20 EMK Spannungskorrektur Quelle = Null einstellen.

— 28.21 EMK Spannungskorrektur = 0,00 % einstellen.

— Den Antrieb mit dem Drive composer stoppen.

— 28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld, 30.49 Minimale EMK Grenze und 30.50 Maximale EMK Grenze auf die
urspringlichen Einstellungen zuriicksetzen.

Flusslinearisierung

Wenn der Motor im Feldschwachungsbereich eingesetzt werden soll, muss die Flusslinearisierung
eingestellt werden. Die Flusslinearisierung wird aufgrund des nichtlinearen Verhaltnisses von Fluss zu
Feldstrom infolge von Sattigungseffekten der Feldwicklung bendtigt.

Fluss des Gleichstrommotors im Verhdltnis zum Feldstrom:

Fi , .
uss A Flusslinearisation

90 %
70 %

40 %

> Feldstrom

P28.31 P28.32 P28.33

DZ_LIN_044_Flux linear_b.ai

Inbetriebnahme
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Die Magnetisierung sattigt den Motor ab einem bestimmten Feldstrom, so dass der Fluss nicht linear
ansteigt. Aus diesem Grund kann der Feldstrom nicht direkt zur Berechnung des Flusses im Motor
verwendet werden.

Im Grunddrehzahlbereich sind EMK und Geschwindigkeit direkt proportional, da der Fluss konstant
gehalten wird:

— k *EMK k = konstant

n D @ = Fluss

Beispiel: Wenn die Ankernennspannung 440 Vpc betrdagt und der Motor mit halber Drehzahl bei vollem
Fluss dreht, dann betragt die Ankerspannung etwa 220 Vpc. Nun wird der Fluss bei konstanter Drehzahl
auf 50 % reduziert, dann sinkt die Ankerspannung auf etwa 110 Vpc.

Da die EMK direkt proportional zum Fluss ist, ist es moglich, durch Messen der Ankerspannung ohne Last
(= EMK) einen Zusammenhang zwischen Feldstrom und Fluss zu definieren.

Die Hauptidee der Flusslinearisierung besteht also darin, Feldstrome zu finden, die bei einer bestimmten
Drehzahl eine gewilinschte EMK Spannung erzeugen. Die Flusslinearisierung erfolgt tiber einen
Funktionsblock durch 3 Werte definiert wird:

— 28.31Feldstrom bei 40 % Fluss.

— 28.32 Feldstrom bei 70 % Fluss.

— 28.33 Feldstrom bei 90 % Fluss.

Zwischenwerte werden interpoliert. Bei der Inbetriebnahme miussen alle 3 Parameter eingestellt werden,
wenn die Flusslinearisierung gebraucht wird.

Drive composer Information:

£ Drive composer pro v.2.2

Datei Bearbeilen Ansicht Werkzeuge Hilfe

' TestDCS880 (141} Loc € Y <'> @ Adiver Solwert =
1500{ Setzen; |1

Steuerung Fehler quitberen  Star Stopp  Austrudeln Sollwert Sprung

Manueller Abgleich der Flusslinearisierung:

— Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.

— Sicherstellen, dass sich der Antrieb in der Impulsgeber- oder Tachosteuerung befindet, 90.41 M1
Drehzahlistwerterfassung Auswahl = OnBoard Impulsgeber, Impulsgeber 1, Impulsgeber 2, oder
Tacho und nicht in EMK oder EMK Spannung befindet.

— 01.21 Ankerspannung inV, 28.15 M1 Feldstrom und 90.01 Motordrehzahl fiir Regelung aufzeichnen.

— 28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld = EMK einstellen.

— 28.29 Flusskorrektur Quelle = Flusskorrektur einstellen.

— 28.31 Feldstrom bei 40 % Fluss, 28.32 Feldstrom bei 70 % Fluss und 28.33 Feldstrom bei 90 % Fluss
auf Grundeinstellung stellen.

— 30.49 Minimale EMK Grenze = 0,00 % einstellen.

— 30.50 Maximale EMK Grenze = 0,00 % einstellen.

— 31.58 M1 Feldstrom untere Schwelle = 10,00 % oder niedriger einstellen.

— Den Antrieb mit dem Drive composer starten.

— Drive composer benutzen, um den Motor laufen zu lassen, z.B. halbe Drehzahl.

— Sicherstellen, dass der Motor ohne Last lauft.

— 01.21 Ankerspannung in V auslesen, der gemessene Wert ist z.B. 220 Vpc (dies ist die 1. Messung).

— Den Fluss mit 28.30 Flusskorrektur (negativer Wert) verringern, bis 01.21 Ankerspannung in V 90 %
der 1. Messung erreicht.

— 28.15 M1 Feldstrom auslesen, im Hinterkopf behalten und in 28.33 Feldstrom bei 90 % Fluss
schreiben, nachdem der Abgleich abgeschlossen ist.

— Den Fluss mit 28.30 Flusskorrektur (negativer Wert) verringern, bis 01.21 Ankerspannung in V 70 % der
1. Messung erreicht.

Inbetriebnahme
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— 28.15 M1 Feldstrom auslesen, im Hinterkopf behalten und in 28.32 Feldstrom bei 70 % Fluss
schreiben, nachdem der Abgleich abgeschlossen ist.

— Den Fluss mit 28.30 Flusskorrektur (negativer Wert) verringern, bis 01.21 Ankerspannung in V 40 %
der 1. Messung erreicht.

— 28.15 M1 Feldstrom auslesen, im Hinterkopf behalten und in 28.31 Feldstrom bei 40 % Fluss
schreiben, nachdem der Abgleich abgeschlossen ist.

Drive composer manueller Abgleich der Flusslinearisierung:

File Edit View Tools Help

i P = -
~ uy | < @

Contiol_Resetfaut St Stop
| Aldrives.

Coaststop Reference Step

(- EE D [ EERIEE o W votat et setect coumns: [ I Enavie upaatng |
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{3H1}Par.28.15 M1 field current 0,01 % -325,00 325,00 0,00
{3H11Par.90.1 Motor speed for control 0.00 mm  -30000,00 30000,00 0,00
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ﬂ {3{1)Par28.31 Field current at 40 % flux 40,00 % 0,00 100,00 40,00
{3{1)Par28.32 Field current at 70 % flux 70,00 % 0,00 100,00 70,00
{3{1)Par28.33 Field current at 90 % flux 90,00 % 0,00 100,00 90,00
{3{1)Par30.49 Minimum EMF limit 0,00 % -100,00 0,00 -100,00
{3{1)Par30.50 Maximum EMF limit 0,00 % 0,00 100,00 5,00
{3{1)Par31.58 M1 field current low level 0,00 % 000 32500 50,00
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— 28.29 Flusskorrektur Quelle = Null einstellen.

— 28.30 Flusskorrektur = 0,00 % Einstellen.

— Den Antrieb mit dem Drive composer stoppen.

— 28.31 Feldstrom bei 40 % Fluss, 28.32 Feldstrom bei 70 % Fluss und 28.33 Feldstrom bei 90 % Fluss
auf die ermittelten Werte einstellen.

— 28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld, 30.49 Minimale EMK Grenze, 30.50 Maximale EMK Grenze und 31.58
M1 Feldstrom untere Schwelle auf die urspriinglichen Einstellungen zuriicksetzen.

Thyristortest

Die Thyristordiagnose

Die Thyristordiagnose bietet grundsatzlich zwei Mdglichkeiten:

— Uberpriifen aller Thyristoren des Antriebs auf einwandfreie Funktion.
— Einzelne Zindimpulse prifen.

Drive composer Information:

Ansicht

Bearbeiten

Werkzeuge Hilfe
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Uberpriifen aller Thyristoren des Antriebs auf einwandfreie Funktion:

— Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.
— 95.24 Wartungsmodus = Thyristortest einstellen.

— Den Antrieb mit dem Drive composer starten.

_E Drive composer pro v.2.1
Active reference

File Edit “iew Tools Help
G\/ @‘ @‘ -\ 535 s_eJ _J

‘ . Test DCSE50 {31}
. Confrol  Reset fault Start Stop Coast stop Reference Step

W Drives
C* Test DCSB80 {311} »

93" EJ

Enter keyword L4 Il Filter [ Not at default ~ Select columns: - Enable updating .
| Name | value |unit | Min | Max | Defautt

g

| File drives.
56. FBA B data out

5&. Embedded fieldbus

60. DDCS communication

61. D2D and DDCS transmit data
62. D2D and DDCS receive data
70. DCSLink Communication

90. Feedback selection

91. Encoder module settings

92. Encoder 1 configuration

93. Encoder 2 configuration

94. O speed

95. HW configuration
Set: Special HW settings 1ph B2C NoUnit 3ph B6C
Control unit configuration Automatic Nolnit Automatic
Service mode Thyristor test MNoUnit Normal mode
Set Type code 502-0025-05 MNolnit MNone

R Ry
[ X e T {vvvvvvvvvvv

— Das Netzschiitz wird geschlossen und der Thyristortest gestartet.
— Das Ergebnis wird in den AUX Code der Warnung AF90 Selbsteinstellung geschrieben, nachdem der
Thyristortest abgeschlossen ist.

E Drive composer pro v.2.1

File Edit View Tools Help

-
(:' Test DCS880 {31} (}‘/ ® (( Actws refz:nce EJ
N [z ()

Autotuning : AFSD
Cnntml Reset fault Start Stop Coast zstop Reference

| AN drives

W Drives

7 Test DCSB30 {31{1} >
}File drives |

Event logger Test DCS830 {31}

Refresh log

| Icon |Time | Fault \ Description AUX code
A 1704201 AF90 Autotuning 0007FFFF
Test DCSS20 {341} & 17.04.2018 12:50:09.638 AF90 Autotuning

— 95.24 Wartungsmodus wird automatisch auf Normalbetrieb zuriickgesetzt.
— Der Antrieb wird automatisch abgeschaltet.

Inbetriebnahme
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_r_ Drive composer pro v.2.1

File Edit View Tools Help

- [ = — 835
(' rmocsmen Q| o @ o\ |===-_ =
. O\ | [_es](sa] |0
Control  Reset fault Start Stop Coast stop Reference Step
w Drives
¢ Test DCSBED {3}1} [

Autotuning : AFSD

Test DCSB80 {31} X
R4l Fiter [ Notat default  Select columns: - Enable updating l

| value |unit | Min

\ Name

56. FBA B data out

|Max | Default

) File drives

58. Embedded fieldbus

60. DDCS communication

61. D2D and DDCS transmit data
62. D2D and DDCS receive data
70. DCSLink Communication

90. Feedback selection

91. Encoder module setfings

92. Encoder 1 configuration

93. Encoder 2 configuration
94, Onboard speed feedback configuration
95. HW configuration
Set Special HW settings 1ph B2C NeUnit 3ph BEC

Control unit configuration Automatic  NoUnit Automatic

Service mode Normal mode NeUnit Normal mode
Set: Type code 502-0025-05 NoUnit None

[ R Ry
(L mm(vvvvvvvvvvv

Einzelne Ziindimpulse priifen:

41

— Sicherstellen, dass das Netzschiitz nicht schlieBen kann (z.B. den Digitalausgang, der das Netzschitz
steuert, abklemmen) oder dass die Netzspannung ausgeschaltet ist (z.B. der Hochspannungsschalter

ist offen).
— SchlieBen Sie eine Stromzange an eines der Zindimpulskabel an.
— Drive composer mit dem Antrieb verbinden und Vor-Ort-Steuerung auswahlen.

— 95.24 Wartungsmodus = Ziindimpulse V11 ... Ziindimpulse V26 einstellen, abhangig von den zu

prifenden Zindimpulsen.

3ADWO000474R0403 DCS880 Firmware Handbuch de d
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O o—0 —&-D1 (-)

SF_DCS_003_principle_b.ai

— Sicherstellen, dass die Netzspannung Null ist.

— Uberpriifen der Ziindimpulse mit der Stromzange.

— 95.24 Wartungsmodus auf Normalbetrieb zurlicksetzen.

— Spannung aus- und wieder einschalten, sonst startet der Antrieb nach Uberpriifung der einzelnen
Zundimpulse nicht.

Inbetriebnahme
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Verwendung des Bedienpanels

Siehe dazu Handbuch ACX-AP-x assistant control panel’s user’s manual (3AUA0000085685).

Verwendung des Bedienpanels
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Firmwarebeschreibung

Kapiteluibersicht

In diesem Kapitel wird die Bedienung des Antriebs mit der Standardfirmware beschrieben.

Identifizierung der Firmwareversionen

Der DCS880 wird von einer Steuereinheit (3ADT220166R0002) kontrolliert. Diese Steuereinheit beinhaltet
die SCDS-CON-HOL1. Die Details der Firmwareversion des Ankerstromrichters kdnnen ausgelesen werden
in:

— 07.02 Leistungsteil set.

— 07.05 Firmwareversion.

— 07.04 Firmwarename.

Die Details zur Firmwareversion der Feldsteller konnen Uberprift werden in:

07.68 M1 Feldstellertyp.

07.69 M1 Feldsteller Firmwareversion.

07.72 M2 Feldstellertyp.

07.73 M2 Feldsteller Firmwareversion.

Konfigurierung und Programmierung des Antriebs
Das Programm zur Antriebsregelung ist in zwei Teile aufgeteilt:

—  Firmware.

— Applikationsprogramm.

Programm zur Antriebsregelung

Applikationsprogramm Firmware
Drehzahlregelung
Funktionsblock- R Drehmomentregelung
programm b ¢ “| Antriebslogik
arameter- .
schnittstelle I/O Schnittstelle M
Bibliothek mit d Feldbusschnittstelle
Standardblécken Schutzfunktion
Istwerterfassung - — — — 1

SB_880_023_application_a.ai

Mit der Firmware werden die wichtigsten Regelfunktionen ausgefihrt, einschlieBlich Drehzahl- und
Drehmomentregelung, Antriebslogik (Start/Stopp), I/O Schnittstelle, Feldbusschnittstelle,
Schutzfunktionen und Istwerterfassung. Die Firmwarefunktionen werden mit Parametern konfiguriert
und programmiert und kénnen durch Anwendungsprogrammierung erweitert werden.

Parameter

Die Parameter konfigurieren alle gangigen Antriebsfunktionen und kdénnen lber das Bedienpanel, den
Drive composer oder die Feldbusschnittstelle eingestellt werden.

Alle Parametereinstellungen werden automatisch im Flashspeicher des Antriebs gesichert.

Zusatzlich kdnnen sie manuell mit 96.16 Parameter manuell sichern gesichert werden.

Die Grundeinstellung der Parameterwerte kann mit 96.15 Parameter wiederherstellen erfolgen.

Firmwarebeschreibung
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Adaptives Programm

Normalerweise kann der Benutzer den Betrieb des Antriebs Uber Parameter steuern. Die
Standardparameter haben jedoch eine feste Auswahl oder einen festen Einstellbereich. Um die
Bedienung des Antriebs weiter anzupassen, kann aus einem Satz von Funktionsbldcken ein Adaptives
Programm erstellt werden.

Drive composer beinhaltet das Adaptive Programm mit einer grafischen Benutzeroberflache zum
Erstellen des Programms. Die Funktionsbldcke beinhalten die Gblichen arithmetischen und logischen
Funktionen sowie z.B. Auswahl-, Vergleichs- und Zeitbl6cke. Das Programm kann bis zu 20 Blocke grof3
sein. Das Adaptive Programm lauft mit einer Zykluszeit von 10 ms.

Um Eingdange mit dem Programm zu verbinden, verfligt die Benutzeroberflache lber Voreinstellungen fiir
physikalische Eingange, gangige Istwerte und andere Statusinformationen des Antriebs. Sowohl
Parameterwerte als auch Konstanten kdnnen als Eingange definiert werden. Die Ausgange des
Programms kénnen z.B. als Startsignal, externes Ereignis, Sollwert benutzt werden, oder an die Ausgange
des Antriebs angeschlossen werden.

Hinweis: Wenn ein Ausgang des Adaptiven Programms mit einem Auswahlparameter verbunden wird,
wird dieser Parameter schreibgeschutzt.

Der Status des Adaptiven Programms wird in 07.30 Adaptives Programm Status angezeigt. Das Adaptive
Programm kann mit 96.70 Adaptives Programm sperren abgeschaltet werden.

Weitere Informationen s. Handbuch Adaptive programming application guide (3AXD50000028574).

Applikationsprogramm

Die Funktionalitat der Firmware kann mit der Applikationsprogrammierung erweitert werden. Eine
Memory Unit mit Lizenz fir das Applikationsprogramm ist als Option mit +S551 verfiigbar.

Mit einem separat erhaltlichen PC Tool kénnen Applikationsprogramme aus Funktionsblécken nach der
Norm IEC 61131-3 erstellt werden.

Weitere Informationen s. Handbuch Programming manual: Drive application programming (IEC 61131-3)
(3AUA0000127808).

Steuerungs- und Betriebsarten

Vor-Ort-Steuerung versus Fernsteuerung
Der DCS880 hat zwei Hauptsteuerorte. Diese sind Vor-Ort-Steuerung und Fernsteuerung. Die Steuerorte
werden mit der Taste Loc/Rem des Bedienpanels oder mit dem PC-Tool ausgewahlt.

DCS880

— Klemmleiste SPS

?

oder
| DDCS Kommunikationsmodul
(FDCO-0x)

| Eingebauter fieldbus (EFB)
» oder Master-Follower

L e e e o o — e — — — — —

~

Drive composer
oder Bedienpanel

I
I
) , |
F Feldbusadapter (Fxxx) i 11
I I
b
I
I
I

SB_880_022_anschl_a.ai

Firmwarebeschreibung
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Vor-Ort-Steuerung

Wenn der Antrieb auf Vor-Ort-Steuerung eingestellt ist, werden die Befehle gegeben:

— Vom Bedienpanel siehe Gruppen 19 Betriebsart und 49 Bedienpanel Kommunikation.

— Vom PC mit Drive composer, siehe Kapitel Anschluss eines DCS880 an einen PC mit Drive composer.
Fir die Vor-Ort-Steuerung stehen Drehzahl- und Drehmomentregelung zur Verfligung, s. 19.16 Lokaler
Steuerungsmodus.

Die Vor-Ort-Steuerung wird hauptsachlich bei Inbetriebnahme und Wartung benutzt. Das Bedienpanel
hat bei Vor-Ort-Steuerung immer Vorrang vor externen Steuersignalquellen. Das Wechseln auf Vor-Ort-
Steuerung kann mit 96.08 Vor-Ort-Steuerung abgeschaltet werden.

Der Benutzer kann mit 49.05 Kommunikationsausfall Reaktion einstellen, wie der Antrieb auf einen
Ausfall der Kommunikation mit dem Bedienpanel oder dem PC-Tool reagiert.

Hinweis: 49.05 Kommunikationsausfall Reaktion hat keinen Einfluss auf die Fernsteuerung.

Fernsteuerung

Wenn der Antrieb auf Fernsteuerung eingestellt ist, werden die Befehle gegeben:

— Hardwaresignale, s. 20.01 Befehlsort = Klemmleiste.

— Serielle Kommunikation Uber den integrierten Feldbus (EFB), s. Kapitel Feldbussteuerung mit
integriertem Feldbus (EFB).

— Serielle Kommunikation Uber Feldbusadapter A, s. Kapitel Feldbussteuerung mit Feldbusadapter.

— Serielle Kommunikation Uber Feldbusadapter B, s. Kapitel Feldbussteuerung mit Feldbusadapter.

— Adaptives Programm oder Applikationsprogramm, s. Kapitel Konfigurierung und Programmierung
des Antriebs.

— Master-Follower Link Kommunikation, s. Kapitel Master-Follower-Link.

— DDCS Kommunikation z.B. zur AC 800M, s. Kapitel Schnittstelle DDCS Steuerung.

— 12-Puls, s. Kapitel 12-Puls.

Zwei Fernsteuerplatze, EXT1 und EXT2, sind verfligbar. Fir jeden Steuerplatz kann die Betriebsart

unabhangig voneinander ausgewahlt werden, s. Gruppe 19 Betriebsart, damit ist ein schnelles

Umschalten zwischen verschiedenen Betriebsarten, wie z.B. Drehzahl- und Drehmomentregelung,

moglich. Die Wahl von EXT1 und EXT2 erfolgt mit einen Digitaleingang, s 19.11 Ext1/Ext2 Auswabhl.

Die Auswahl des Steuerortes wird mit einer Zykluszeit von 2 ms Uberpriift.

Betriebsarten des Antriebs
Der Antrieb kann in unterschiedlichen Betriebsarten mit verschiedenen Sollwerttypen arbeiten. Der
Modus ist fur jeden Steuerort individuell einstellbar, s. Gruppe 19 Betriebsart.

Drehzahlregelung

Der Motor folgt dem Drehzahlsollwert, der vom Antrieb vorgegeben ist. Diese Betriebsart kann mit einem
Drehzahlistwert Uber EMK, von einem analogen Tacho oder mit einer besseren Genauigkeit von einen
Impulsgeber oder Resolver gefahren werden.

Drehzahlregelung ist mit Vor-Ort- und Fernsteuerung moglich.

Drehmomentregelung

Das Motordrehmoment folgt dem Drehmomentsollwert, der vom Antrieb vorgegeben ist, z.B. als
Follower im Master-Follower-Link.

Drehmomentregelung ist mit Vor-Ort- und Fernsteuerung maoglich.

Stromregelung

Der Motorstrom folgt dem Stromsollwert, der vom Antrieb vorgegeben ist, s. 27.22 Stromsollwert Quelle.
Ist die Stromregelung mit 27.22 Stromsollwert Quelle ausgewahlt, ist sie mit Vor-Ort- und Fernsteuerung
maoglich.
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Start- und Stoppsequenzen

Allgemein

Der Antrieb wird mit 06.09 Verwendetes Hauptsteuerwort gesteuert. Mit 06.15 Hauptstatuswort erfolgt

der Handshake und die Verriegelung mit der Ubergeordneten Steuerung.

Zur Steuerung des Antriebs verwendet die ibergeordnete Steuerung entweder Hardwaresignale oder

eine serielle Kommunikation. Der Antrieb stellt mehrere verschiedene Steuerworte fiir verschiedene

serielle Kommunikationen zur Verfligung. Diese Steuerworte werden mit 06.08 Hauptsteuerwort Quelle

ausgewahlt. Der aktuelle Status des Antriebs wird in 06.15 Hauptstatuswort angezeigt.

Die Markierungen (z.B. @) geben die Befehlsreihenfolge gemaB Profibusstandard an. Die Ubergeordnete

Steuerung kann auf folgende Art und Weise erfolgen:

— Hardwaresignale, s. 20.01 Befehlsort = Klemmleiste.

— Hardwaresignale, s. 20.01 Befehlsort = Klemmleiste.

— Serielle Kommunikation Uber den integrierten Feldbus (EFB), s. Kapitel Feldbussteuerung mit
integriertem Feldbus (EFB).

— Serielle Kommunikation tber Feldbusadapter A, s. Kapitel Feldbussteuerung mit Feldbusadapter.

— Serielle Kommunikation tber Feldbusadapter B, s. Kapitel Feldbussteuerung mit Feldbusadapter.

— Adaptives Programm oder Applikationsprogramm, s. Kapitel Konfigurierung und Programmierung
des Antriebs.

— Master-Follower Link Kommunikation, s. Kapitel Master-Follower-Link.

— DDCS Kommunikation z.B. zur AC 800M, s. Kapitel Schnittstelle DDCS Steuerung.

— 12-Puls, s. Kapitel 12-Puls.

Einschaltreihenfolge
Beispiele fir 06.09 Verwendetes Hauptsteuerwort:

3 2 &8]2 5| 5|6

Slal-|S5|8 |2 |||

2] c c|l 58 o glon|n|n

el 8] 8|zl ezl 22D
06.09 Verwendetes slelelaglesleles|lelzl2]z2
Hauptsteuerwort Bit: 15...11 | 10| 09| 08| 07| 06| 05| 04| 03| 02|01]| 00| Dec. Hex.
Quittieren 1T Ix [x |1 ]x |x | x|x |x |x [x 1270 04F6
Aus (vor Ein) 1 10|00 |x|x|x]O |1 |1 |0 1142 0476
Ein (Netzschitz ein) 11000 |x [x|x]|O |1 |1 |1 1143 0477
Freigabe (mit Sollwert) 1T 100 (O [1 (1111|111 |1 1151 047F
Nothalt 1 |Ix [x [x |11 ]11]1]0]1 |1 1147 047B
Notaus 1 [ x [x [ x| x [x |x]|x |x |]O |x 1140 0474

TG_001_880_sequence_a.ai
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Antrieb starten

Die unten aufgefiihrte Startsequenz gilt nur fir 20.33 Netzschitz Betriebsart = Ein.
Achtung: Alle Signale missen gehalten werden. Die Befehle Ein und Freigabe sind flankengetriggert und
werden nur mit ansteigenden Flanken Gibernommen.

Ubergeordnete Steuerung
06.09 Verwendetes Hauptsteuerwort

Die Ubergeordnete Steuerung sendet
Befehl Ein.

Ein = 1; (Bit 0) —=> 9

Die Ubergeordnete Steuerung sendet
Befehl Freigabe.

Freigabe = 1; (Bit 3) — e

Jetzt folgt der Antrieb den Drehzahl-
bzw. Drehmomentsollwerten.

Antrieb
06.15 Hauptstatuswort

Wenn der Antrieb bereit ist, um das Netzschitz zu
schlieBen, wird der Status Einschaltbereit gesetzt.

<< Einschaltbereit = 1; (Bit 0).

Der Antrieb schlieBt das Netzschiitz, das Feldschiitz sowie
die Schiitze fur Umrichter- und Motorlifter. Nachdem die
Netzspannung und alle Riickmeldungen geprift wurden
und der Feldstrom aufgebaut ist, setzt den Antrieb den
Status Betriebsbereit.

<< Betriebsbereit = 1; (Bit 1)

Der Antrieb gibt die Rampe, alle Sollwerte sowie alle Regler
frei und setzt den Status Bereit fir Sollwert.

<= Bereit fiir Sollwert = 1; (Bit 2)

Hinweis: Um Befehle Ein und Freigabe gleichzeitig zu geben, 20.02 Ein/Ausl Quelle = 20.06

Freigabe/Stopp Quelle = DIx einstellen.

Firmwarebeschreibung
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Es gibt zwei Verfahren, um den Antrieb anzuhalten, entweder direkt durch Aufheben des Ein Befehls,
wodurch alle Schiitze nach Anhalten des Antriebs gemaB 21.02 Aus1l Modus so schnell wie moéglich
geoffnet werden, oder mittels folgender Sequenz:

Ubergeordnete Steuerung
06.09 Verwendetes Hauptsteuerwort

Die Ubergeordnete Steuerung hebt
Befehl Freigabe auf.

Freigabe = O; (Bit 3) —

Die Ubergeordnete Steuerung kann
Befehl Ein beibehalten, wenn der
Antrieb wieder gestartet werden soll.

Die Ubergeordnete Steuerung hebt
Ein auf.

Ein = O; (Bit 0) —=>

Antrieb
06.15 Hauptstatuswort

In Drehzahlregelung halt der Antrieb gemaB 21.04 Stopp
Modus an.

In Drehmomentregelung wird der Drehmomentsollwert
gemal 26.19 Drehmoment Rampe Verzogerungszeit auf
Null reduziert.

Wenn die Nulldrehzahl oder Drehmoment Null erreicht ist,
wird Bereit fir Sollwert aufgehoben.

<< Bereit fiir Sollwert = 0; (Bit 2)

Alle Schiitze werden getffnet, die Lifterschiitze bleiben
gemaB 20.40 Antrieb/Motor Lifter Nachlaufzeit
geschlossen, und der Status Betriebsbereit wird
aufgehoben.

e << Betriebsbereit = 0; (Bit 1)

Der Status des Antriebs wird in 06.15 Hauptstatuswort, 06.16 Antriebsstatuswort 1, 06.17
Antriebsstatuswort 2 und 06.18 Antriebsstatuswort 3 angezeigt.

Firmwarebeschreibung
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/

Hilfsspannung ein

Start (Ein, Freigabe); Stop (Freigabe wird aufgehoben)

‘ 100 %
Feldstrom 0%
Drehmoment : 0%
22.01 Drehzahlsollwert unbegrenzt e : A
46.31 Schwelle Drehzahl Uberschritten - drehzahl
21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle | v ,,,,,,,, ,,,,,,, ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, 0 U/min
06.09 Verwendetes Hauptsteuerwort Bit: @ Do ' : ‘ 5 L
| Ein/Ausl Steuerung 0 = i o
| Aus2 Steuerung 1 T I 1
| Aus3 Steuerung 2 3 3 b
[ Freigabe 3 @l | IR 0
| Rampenausgang Null 4 y ¥ i !
| Rampe anhalten 5] o '
= ! R 1
| Rampeneingang Null 6 ¥ IR
| Quittieren 7 oo o
| Tippen 1 g 0
| Tippen 2 9 R 0
| Fernsteuerung 10 ¥ Lo '
06.15 Hauptstatuswort Bit: | L B )
| Einschaltbereit o_1 v Py
| Betriebsbereit 1 = N L o
| Bereit fiir Sollwert 2 3 . o
[ Stdrung 3 IR o
[ Aus2 nicht aktiv 4 | E wo !
- - : = e ; 1
\ Aus3 nicht aktiv 5\ } L b :
| Einschaltsperre 6| o
| Warnung 7 ! 5 o o
| Auf Sollwert g| 3 } Lo o
| Fernsteuerung 9 v Ly 1
| Schwelle Giberschritten 10| 3 5 | B o
5 v v - 1
[ Nulldrehzahl (06.21.b00)| ; ; ! R
: Y ARI
[Befehl Bremse  (44.01.001) j & _ ______ TGN (S S
5 v v )
Drehzahlrampe Ausgang | [ 3 3
anhalten v D vy
[ Lufter (06.24.500) [ B0,
v v vy
| Netzschiitz (06.24.b07)| | 5 ] o
et 44.13 M1 Bremse scWie/B_e/n Verzdgerung

44.08 M1 Bremse 6ffnen Verzogerung

Ny,

V.

@ Verhalten abhangig von 21.02 Aus1 Modus und 21.04 Stopp Modus.
@ Verhalten abhangig von 28.36 M1 Feldheizung Quelle und 31.58 M1 Feldstrom untere Schwelle.
@ Verhalten abhangig von 20.40 Antrieb/Motor Liifter Verzégerungszeit.

Verhalten abhangig von 44.06 M1 Bremsensteuerung Freigabe.
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Start (Ein, Freigabe); Nothalt (06.09.b02) wird gegeben

/

Hilfsspannung ein

100 %

Feldstrom 1 0%

0%

Drehmoment

22.01 Drehzahlsollwert unbegrenzt
46.31 Schwelle Drehzahl liberschritten

21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle

; 0 U/min
06.09 Verwendetes Hauptsteuerwort Bit:

\ Ein/Ausl Steuerung o\ 3 )
[ Aus2 Steuerung 1 @ § ‘ ‘ ‘ t R !
[ Aus3 Steuerung 2 ‘: 3 N 3 ! u— i D !
Freigabe s r Tl
| Rampenausgang Null 4 1 ‘ 3 1 it Do !
| Rampe anhalten 5 !
| Rampeneingang Null 6 !
| Quittieren AL o
| Tippen 1 8 0
| Tippen 2 9 0
| Fernsteuerung 10 ‘ TEE ‘ ‘ : B 1
06.15 Hauptstatuswort Bit: | i | ! v : L

| Einschaltbereit o_J v, @ ! ! ‘ ” L 1_
| Betriebsbereit 1 © v 3 ! 3 L o
| Bereit fiir Sollwert 2 | ORI | __i o
[ Stdrung 3 3 3 ! ! § b 0
[ Aus2 nicht aktiv 4 : ‘ 3 ‘ ‘ D !
| Aus3 nicht aktiv 5 !
| Einschaltsperre 6 D o
[ Warnung 7 o
[ Auf Sollwert g| : L o
| Fernsteuerung 9 v Ly !
[ Schwelle iiberschritten 10 i l o
: R

| Nulldrehzahl (06.21.b00)

| Befehl Bremse  (44.01.b01) : ‘
Drehzahlrampe Ausgang L P
anhalten v ! v ? v
[ Lufter (06.24.500)| | o_______ 11D,
v v Y
[Netzschiitz (06.24.607)] [ HON o

44.13 M1 Bremse schlieBen Verzogerung

44.08 M1 Bremse 6ffnen Verzogerung ~

V.

@ Verhalten abhangig von 21.02 Aus1 Modus und 21.04 Stopp Modus.

@ Verhalten abhangig von 28.36 M1 Feldheizung Quelle und 31.58 M1 Feldstrom untere Schwelle.
@ Verhalten abhangig von 20.40 Antrieb/Motor Liifter Verzégerungszeit.

Verhalten abhangig von 44.06 M1 Bremsensteuerung Freigabe.

@ Verhalten abhangig von 21.03 Nothalt Modus (e.g. Stopp austrudeln, Widerstandsbremsen).

Nicht relevant. )
DZ_LIN_66_start stop seq_a.ai
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Felderregung

Allgemein

Je nach Anwendung ist der DCS880 in der Lage, verschiedene Arten von Feldstellern oder deren
Kombinationen zu verwenden. Die Unterschiede der Feldsteller und ihrer Funktionen werden hier
erldutert.

Die Feldstromregelung befindet sich in den Feldstellern und der EMK-Regler im Ankerstromrichter.

Feldumkehr

Die Anderung der Feldstromrichtung und der Drehmomentrichtung kann erforderlich sein, wenn der
Ankerstromrichter nur eine Briicke (2-Q) hat. Die Feldumkehr andert die Feldstromrichtung und die
Drehmomentrichtung. AuBerdem werden die Funktionen zur Uberwachung des Drehzahlistwertes
angepasst. So ist es moglich, Energie wieder in das Netz zu speisen.

Um die Feldumkehr einzuleiten, wird das Vorzeichen von 26.02 Verwendeter Drehmomentsollwert
benutzt und die gewiinschte Richtung des Feldstroms definiert. Die Anderung der Feldstromrichtung
und der Drehmomentrichtung ist zeitaufwendig. Es dauert 0,5 .... 3 Sekunden. Daher ist die Feldumkehr
fur Anwendungen mit kurzen Reaktionszeiten zu langsam. Es wird typischerweise fir Pumpen, Nothalt
oder andere Anwendungen mit langen Reaktionszeiten eingesetzt.

Ankerstromrichter mit zwei antiparallelen Briicken (4-Q) bendtigen keine Feldumkehr.

Achtung: Die Feldumkehr fiir Motor 2 ist liber den Feldstromsollwert von Motor 1 mdglich.

Field reversal

Torque referenc used

2817 | M1 EMF / field control mode 2
[28.58 ] Feld reversal torque M1 field heating source [28.36 .
reference hysteresis
M1 field current reference source [28.38 Field current force direction[ 28.54 ——

Flux reference sum T M1 field current reference
1 ] [Forwvardl 1

28.11 O Flux linearization ~ Forward
* _l M1 field heating reference [28.37 —o JReverse] d

Flux correction! M1 field current external reference [28.39 o
- source
28,30 Flux correction; o

N
|
i\l
0|

2831 —{Field current at 40 % flux Torque referenc use
2832 J—{Fieid curent at 70 % flux | [ 2897 J—{ M1 EMF / field control mode]

" Optitorque field current
2833 J—{Field current at 90 % flux 2858 || Qioraue fe

SF_880_050_flux_a.ai

Feldregelung
Die Feldumkehr wird mit Hilfe von 28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld aktiviert:

Modus Funktionsweise Anker- Drehzahlistwerterfassung
stromrichter |liber EMK moglich
O: Fest Konstantes Feld (keine 2-Q oder 4-Q |[Ja

Feldschwéachung), EMK-Regler
blockiert, Feldumkehr blockiert,
Optitorque blockiert.

1: EMK Feldschwachung aktiv, EMK- 2-Q oder 4-Q |[Nein
Regler freigegeben, Feldumkehr
blockiert, Optitorque blockiert.

2: Fest/Umkehr Konstantes Feld (keine 2-Q Ja
Feldschwachung), EMK-Regler
blockiert, Feldumkehr
freigegeben, Optitorque
blockiert.

3: EMK/Umkehr Feldschwachung aktiv, EMK- 2-Q Nein
Regler freigegeben, Feldumkehr
aktiv, Optitorque blockiert.

Firmwarebeschreibung
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4: Fest/Optitorque Konstantes Feld (keine 2-Q oder 4-Q |Nein
Feldschwachung), EMK-Regler
blockiert, Feldumkehr blockiert,
Optitorque aktiv.

5: EMK/Optitorque Feldschwachung aktiv, EMK- 2-Q oder 4-Q |Nein
Regler freigegeben, Feldumkehr
blockiert, Optitorque aktiv.

6: Konstantes Feld (keine 2-Q Nein
Fest/Umkehr/Optitorque |Feldschwachung), EMK-Regler
blockiert, Feldumkehr aktiv,
Optitorque aktiv.

7: Feldschwachung aktiv, EMK- 2-Q Nein
EMK/Umkehr/Optitorque |Regler freigegeben, Feldumkehr
aktiv, Optitorque aktiv.

Feldsollwert Hysterese

Um zu verhindern, dass die Feldumkehr aufgrund eines zu kleinen Drehmomentsollwertes kontinuierlich
umschaltet, steht eine Hysterese fiir den Drehmomentsollwert zur Verfliigung. Die Hysterese ist
symmetrisch und wird durch 28.55 Feldumkehr Drehmomentsollwert Hysterese eingestellt:

P 26.02 Verwendeter
Drehmomentsollwert

- -

28.55 Feldumkehr
Drehmomentsollwert
Hysterese

DZ_LIN_045_hysteresis_a.ai

Feldstromrichtung erzwingen

Mit 28.54 Feldstromrichtung erzwingen ist es moglich, die Feldstromrichtung zu erzwingen und zu
klemmen. Dies gibt dem Anwender die Méglichkeit, die Feldstromrichtung zu steuern oder bei Bedarf zu
andern. Dadurch werden unndtige Feldstromanderungen bei niedrigem Drehmoment vermieden und es
ist moglich, die Feldumkehr nur fiir bestimmte Anldsse, z.B. Tippen oder Nothalt, freizugeben.

Feldumkehrzeit

Die Feldumkehrzeit kann durch Erhéhung der Eingangsspannung des Feldstellers und/oder durch
Einsatz von Optitorque verkiirzt werden.

Bitte beachten, dass die Ausgangsspannung des Felderstellers durch 28.44 M1 Feldregelung
Spannungsgrenze oder 42.59 M2 Feldregelung Spannungsgrenze begrenzt wird (nur giltig fir DCF804-
0050/0060). Dies kann auch die Zeit fir die Feldumkehr erhéhen.

Sprungfreier Ubergang

Der Ausgang der Drehzahlrampe wird mit Hilfe der Istdrehzahl aktualisiert, um einen sprungfreien
Ubergang zu gewébhrleisten (keine Drehzahlspriinge), wenn 27.38 Umkehrverzdgerung lianger als 25 ms ist
und 27.41 Umkehrmodus = Weich.
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Optitorque

Aufgrund der hohen Induktivitdten von Motorfeldern dauert die Feldumkehr relativ lange. In bestimmten
Fallen kann diese Zeit durch Optitorque reduziert werden. S. 28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld. Wenn der
Betrieb wahrend der Feldumkehr nur ein kleines Drehmoment bendétigt, wird der Feldstrom verringert
und der Ankerstrom vor der Feldstromanderung erhéht. Dadurch wird die Feldumkehr beschleunigt. Die
Rate der Feldstromreduzierung ist betriebsabhangig. Wird z.B. die Drehzahlrichtung langsam geandert,
kann auch das erforderliche Drehmoment sehr klein sein. Dies ermdglicht die Reduzierung des
Feldstroms. Somit ist es mit Hilfe von Optitorque mdéglich, die Feldumkehrzeit zu verkirzen.

Feldstromsollwert Verstarkung

Wenn Optitorque benutzt wird, wird der Feldstrom proportional zu 26.02 Verwendeter
Drehmomentsollwert reduziert. Das Verhaltnis zwischen 26.02 Verwendeter Drehmomentsollwert und
dem Feldstrom wird durch 28.58 Optitorque Feldstromsollwert Verstarkung definiert:

F

100 % -‘ -------------------
[}
(]
[}
[}
[}
[}
)
(]
]
)
(]
]
)
(]
]
(]
)
]
[}
)
; P 26.02 Verwendeter
- Drehmomentsollwert
28.58 Optitorque
Feldstromsollwert Verstarkung DZ_LIN_045_hysteresis_a ai

Z.B. mit 28.58 Optitorque Feldstromsollwert Verstarkung = 20 %, wird 100 % Feldstrom bei 26.02
Verwendeter Drehmomentsollwert = 20 % erzeugt.

Feldstromiiberwachung

Feldunterstrom Auslésung

Im Normalbetrieb wird der Feldstrom mit 31.58 M1 Feldstrom untere Schwelle verglichen. Der Antrieb
erzeugt Stérung F541 M1 Feldsteller Unterstrom, wenn der Feldstrom unter diese Grenze fallt und nach
Ablauf von 31.57 Minimaler Feldstrom Ausldsungsverzégerung immer noch unterschritten wird.

Bei der Feldumkehr ist die Situation anders. 31.58 M1 Feldstrom untere Schwelle ist fiir 28.17 M1
Betriebsart EMK/Feld = Fest/Optitorque, EMK/Optitorque, Fest/Umkehr/Optitorque oder
EMK/Umkehr/Optitorque deaktiviert. In diesem Fall wird die Ausléseschwelle automatisch auf 50 % von
28.14 M1 Feldstromsollwert eingestellt. Der Antrieb erzeugt Stérung F541 M1 Feldsteller Unterstrom,
wenn 50 % von 28.14 M1 Feldstromsollwert nach Ablauf von 31.57 Minimaler Feldstrom
Auslosungsverzégerung unterschritten wird.

Flussumkehr

Wenn Istfluss und die Ankerspannung des Motors wahrend der Feldumkehr dem Feldstrom nicht folgen
konnen, ist es notwendig, die aktive Feldrichtung zu verzégern. 28.57 Feldumkehr Flusstiberwachung
Verzogerung ist die maximal zulassige Zeit wahrend der Feldumkehr bei der 28.15 M1 Feldstrom und der
interne Motorfluss nicht einander entsprechen dirfen. Wahrend dieser Zeit sind die Stérung 7301 Motor
Drehzahlistwerterfassung und 73A1 Last Drehzahlistwerterfassung deaktiviert.

Feldumkehr Hysterese

Das Vorzeichen 28.15 M1 Feldstrom wird zur Bestatigung der Feldumkehr verwendet. Um
Signalstorungen zu vermeiden, ist eine kleine Hysterese erforderlich, die durch mit 28.56 Feldumkehr
Feldstrom Hysterese definiert wird.
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Wahrend der Feldumkehr, s. 06.25.b11 Stromregler Statuswort 2, gilt folgendes:

— Der Stromregler ist gesperrt.

— Die Integrationszeit des Drehzahlreglers wird angehalten.
— Der Ausgang der Drehzahlrampe wird mit Hilfe der Istdrehzahl aktualisiert, wenn 27.38
Umkehrverzégerung langer als 25 ms ist und 27.41 Umkehrmodus = Weich.

Feldheizung/-reduktion
Ubersicht

Feldheizung wird aus verschiedenen Griinden verwendet.
— Um Feuchtigkeit aus dem Motor fernzuhalten. Die Feuchtigkeit kdnnte den Isolationswiderstand

verringern.

— Um die Verluste in Feld zu reduzieren. Die Verringerung des Feldstroms spart Energie im Stillstand. Es
kann fir alle Motoren verwendet werden, bei denen eine Anlaufphase des Feldstroms maoglich ist.

— Um den Temperaturanstieg des Motors zu reduzieren, wenn kein Drehmoment bendtigt wird.

— Fur alle Motoren mit reduzierter Kuhlleistung und kurzer Einschaltdauer (z.B. Motoren ohne Lifter, die

bei Portalkranen verwendet werden).

— st typischerweise fiir Shared Motion geeignet.
Wahrend die Feldheizung aktiv ist, sind die Kiihlerliifter ausgeschaltet. Sobald der volle Feldstrom flieBt,
werden die Lifter eingeschaltet. Folgende Parameter werden zum Einschalten und Steuern der

Feldheizung verwendet:
— 28.36 M1 Feldheizung Quelle.
— 28.37 M1 Feldheizung Sollwert.

Betriebsarten

Es gibt grundsatzlich drei Betriebsarten. In allen Modi ist der Feldstrom reduziert, dieser wird mit 28.37

M1 Feldheizung Sollwert festgelegt.

28.36 M1 Feldheizung Quelle = Feldheizung freigeben
— Die Feldheizung ist eingeschaltet, wenn Ein = 0, Aus2 (Notaus/schnelle Stromabschaltung) inaktiv ist

und Aus3 (Nothalt) inaktiv ist.

Im Allgemeinen ist die Feldheizung eingeschaltet, solange kein Einschaltbefehl gegeben wird und kein
Notaus/schnelle Stromabschaltung oder kein Nothalt ansteht.

Zustand 06.09.b00 06.09.b01 Ergebnis
Verwendetes Verwendetes
Hauptsteuerwort (Ein) |Hauptsteuerwort* (Aus2)
Einschalten 0 1 Reduzierter Feldstrom**

(Kdhlerlufter sind ausgeschaltet).

Stromabschaltung
wahrend des
Betriebs

Antrieb starten, 1 1 Normaler Feldstrom

Ein Befehl wird (Kdhlerlufter sind eingeschaltet).
gegeben

Normaler Stopp, |[1—0 1 Normaler Feldstrom, nach dem
Ein Befehl wird Stopp reduziert**
weggenommen (Kuhlerlifter sind ausgeschaltet).
Notaus/schnelle |1 1—-0 Das Feld wird ausgeschaltet,

wahrend der Motor austrudelt
und kann nicht wieder
eingeschaltet werden, solange
der Notaus/die schnelle
Stromabschaltung anliegt
(Kdhlerlufter sind ausgeschaltet).

* S, 20.04 Aus2 Quelle 1 (Notaus).

** Der Feldstrom liegt auf dem Wert, der mit 28.37 M1 Feldheizung Sollwert eingestellt wird, wahrend der Motor runterlauft.
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28.36 M1 Feldheizung Quelle = Freigabe mit Ein

— Die Feldheizung ist eingeschaltet, solange Ein = 1, Freigabe = 0, Aus2 (Notaus/schnelle
Stromabschaltung) inaktiv ist und Aus3 (Nothalt) inaktiv ist.
Im Allgemeinen ist die Feldheizung eingeschaltet, solange ein Einschaltbefehl gegeben wird, keine
Freigabe gegeben wird und kein Notaus/schnelle Stromabschaltung oder kein Nothalt ansteht.

06.09.b00 06.09.b03 06.09.b01 Ergebnis
Verwendetes Verwendetes Verwendetes
Hauptsteuerwort (Ein) |Hauptsteuerwort |Hauptsteuerwort* (Aus2)
(Freigabe)
0 d d Feld ist ausgeschaltet

(Kuhlerltfter sind
ausgeschaltet).

1 0 1 Reduzierter Feldstrom**
(Kuhlerltfter sind
ausgeschaltet).

1 1 1 Normaler Feldstrom
(Kuhlerltfter sind
eingeschaltet).

1 1—-0 1 Normaler Feldstrom, nach
dem Stopp reduziert**
(Kihlerltfter sind
ausgeschaltet).

1 d 1-0 Das Feld wird ausgeschaltet,
wahrend der Motor
austrudelt und kann nicht
wieder eingeschaltet
werden, solange der
Notaus/die schnelle
Stromabschaltung anliegt
(Kuhlerltfter sind
ausgeschaltet).

*S. 20.04 Aus2 Quelle 1 (Notaus).
** Der Feldstrom liegt auf dem Wert, der mit 28.37 M1 Feldheizung Sollwert eingestellt wird, wahrend der Motor runterlauft.

Nothalt

In den obigen Betriebsarten wird das Feld ausgeschaltet, wenn ein Notaus, siehe 20.05 Aus3 Quelle
(Nothalt), ansteht. Der Antrieb kann nicht wieder eingeschaltet werden, solange der Nothalt ansteht.
Wenn der Nothalt bei laufendem Motor aufgehoben wird, wird der Motor entsprechend 21.03 Nothalt
Modus angehalten, danach werden Feld und Antrieb abgeschaltet.

Notaus/schnelle Stromabschaltung
In den obigen Betriebsarten wird das Feld ausgeschaltet, wenn ein Notaus/schnelle Stromabschaltung,

siehe 20.04 Aus?2 Quelle 1 (Notaus), ansteht. Der Antrieb kann nicht wieder eingeschaltet werden, solange

der Notaus/die schnelle Stromabschaltung ansteht.

28.36 M1 Feldheizung Quelle = Andere [Bit], DI1 ... DI6, DIO1, DIO2 oder DIL

— Die Feldheizung ist eingeschaltet, solange Andere [Bit], DI1 ... DI6, DIO1, DIO2 oder DIL =1,
Freigabe = 0.
Im Allgemeinen ist die Feldheizung eingeschaltet, solange Andere [Bit], DI1 ... DI6, DIO1, DIO2 oder

DIL =1 und keine Freigabe gegeben wird. Weder Notaus/schnelle Stromabschaltung noch Nothalt hat

Einfluss.
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Tripped (06.15.b03 = 0) —
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Off2 status (06.15.b04 = 1) —
Ready on (06.15.b00 = 1)

Off3 status (06.15.b05 = 1) —

Ready run (06.15.b01 = 0)
Motor selected

M1 field
heating source

Disable field heating -
Enable field heatin

Enable with On

Other [bit], DI1 ... DI,

-

Ready run (06.15.b01 = 1)

Ready reference (06.15.b02 = 0)
Motor selected

28.36 M1 field heating source = Other [bit],
DI1 ... DI6, DIO1, DIO2 or DIL

qd

DIO1, DIO2 or DIL

Field heating motor 1,
— see 06.18.b04 Drive status word 3

SB_800_010_field-heating_b.ai
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Feldstellermodus (fuir groBBe Feldsteller)

Allgemein

Das Standardmodul DCS880-S0x kann durch einfache Parametrierung als groBer Feldsteller betrieben
werden. Er wird entweder von einem DCS880 Ankerstromrichter kontrolliert oder kann als
eigenstandiger Feldsteller konfiguriert werden.

Hinweis: Das Modul wird nach der Versorgungsspannung und nicht nach der Feldspannung ausgewahlt.
Der Feldstellermodus verwendet den Standard Ankerstromregler als Feldstromregler. Somit entspricht
der Strom des Umrichters dem Feldstrom des Motors. Siehe 01.10 Motorstrom in A. Fur diese
Konfigurationen ist ein Uberspannungsschutz (DCF505 oder DCF506) erforderlich.

Achtung: Der Stecker XSTO mit der Funktion sicher abgeschaltetes Drehmoment darf nicht verwendet
werden. Die Verwendung dieser Funktion flihrt zu schweren Schaden am groBen Feldsteller.

DCS880-S0b als groBer Feldsteller, durch einen DCS880 Ankerstromrichter gesteuert

Kommunikation im Feldstellermodus:

Ubergeordnete Steuerung

GroBer
20.01 Befehlsort = Hauptsteuerwort Feldsteller
DCS880 DCS880 DCF506
Anker- GroBer
stromrichter Feldsteller
DIx X11/X12
DCSLink I I /
X52 [l [ X52
Steuerwort
IFref
Statuswort -
IFact
L=
SB_880_020_overriding control_a.ai
DCSLink

Ankerstromrichter mit einem oder zwei groBen Feldstellern:

. Groler Feldsteller Motor 1
Ankerstromrichter P70.05 = 21
P50.05=1 i
E;gli : 2(1) GroR3er Feldsteller Motor 2
) P70.05=30
Parameter Anker-stromrichter |GroBer Feldsteller Anmerkungen
70.05 DCSLink 1. 21, Grund-einstellung. |GroBer Feldsteller Motor 1.
Knotennummer 30, Grund-einstellung. |GroBer Feldsteller Motor 2.
70.12 Feldsteller 100 ms, Grund- - Verzégert entweder Stérung F516
Zeitverzdgerung einstellung. M1 Feldsteller Kommunikation
und/oder Stérung F519 M2
Feldsteller Kommunikation.

Firmwarebeschreibung

3ADWO000474R0403 DCS880 Firmware Handbuch de d



59

Dieselbe Knotennummer wie in
70.05 DCSLink Knotennummer des

70.13 M1 Feldsteller |21, -
Knotennummer Grundeinstellung.
70.14 M2 Feldsteller |30, -
Knotennummer Grundeinstellung.

groBen Feldstellers verwenden.

Ankerstromrichter (DCS880)

Vor der Inbetriebnahme alle Parameter mit Hilfe von 96.15 Parameter wiederherstellen =
Grundeinstellung auf Grundeinstellung setzen. Mit 96.11 Aktives Makro Uberprifen.
Im Ankerstromrichter einstellen:

Parameter

Ankerstromrichter

Anmerkungen

10.30 RO3 Quelle

31: Feldsteller Ein.

Wenn das Netzschiitz des Feldstellers durch
den Ankerstromrichter geschaltet wird.

Auslésungsverzégerung

28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld |1: EMK. EMK-Regler freigegeben, Feldschwachung
aktiv, abhangig von der Applikation.
31.57 Minimaler Feldstrom 2000 ms, Verzégert Stérung F541 M1 Feldsteller

Grundeinstellung.

Unterstrom.

31.58 M1 Feldstrom untere XXX %. Stellt die Schwelle fiir Stérung F541 M1
Schwelle Feldsteller Unterstrom ein.
70.05 DCSLink Knotennummer |1.

70.12 Feldsteller

100 ms, Grundeinstellung.

Verzogert F516 M1 Feldsteller

Zeitverzdgerung Kommunikation.
70.13 M1 Feldsteller 21, Grundeinstellung. Dieselbe Knotennummer wie in 70.05
Knotennummer DCSLink Knotennummer des grof3en

Feldstellers verwenden.

99.07 M1 verwendeter
Feldstellertyp

10: DCS880-501.
11: DCS880-502.

99.13 M1 Nennfeldstrom

XXX A.

len = xxx A, Feldnennstrom.

GroBer Feldsteller (DCS880-S0b)
Vor der Inbetriebnahme alle Parameter mit Hilfe von 96.15 Parameter wiederherstellen =
Grundeinstellung auf Grundeinstellung setzen. Mit 96.11 Aktives Makro Uberprifen.

Im groBen Feldsteller einstellen:

Anmerkungen

Einen der beiden Relaisausgange

Parameter GroBer Feldsteller

- XSMC:1/2.

10.30 RO3 Quelle Andere: 06.24.b07
Netzschitz.

verwenden, wenn das Netzschiitz des
Feldstellers durch den Feldstromrichter
selbst geschaltet wird.

20.01 Befehlsort

4: Feldsteller Link.

Steuerung vom Ankerstromrichter.
Quelle fiir das Steuerwort (Ein/Ausl,
Freigabe/Stopp und Quittieren).

20.47 Uberspannungsschutz
Auslosequelle

3:DI1... 8:Dl6.
11: DIO1.

Abhangig von der Hardwareverbindung
zum DCF506.

Firmwarebeschreibung
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12: DIO2.
19: DIL.

27.22 Stromsollwert Quelle

30: Feldsollwert Gber
DCSLink.

Feldstromsollwert vom
Ankerstromrichter.

Zeitverzogerung

27.31 M1 Luckgrenze 0,00 %.
27.38 Umkehrverzégerung 50,0 ms.
27.40 Stromnullerkennung 500 ms. Langer als 27.38 Umkehrverzégerung

einstellen.

28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld

0: Fix, Grundeinstellung.

31.50 Ankeruberspannung
Schwelle

1000,0 %.

Sperrt die Uberwachung der
Uberspannung.

70.05 DCSLink Knotennummer

21, Grundeinstellung.

GroBer Feldsteller Motor 1.

Die gleiche Knotennummer wie in 70.13
M1 Feldsteller Knotennummer des
Ankerstromrichters verwenden.

95.44 PLL Abweichung Schwelle

20,00°.

Robuster gegen F514
Netzsynchronisation verloren.

99.06 Betriebsart

1: GroBBer Feldsteller.

99.07 M1 verwendeter
Feldstellertyp

0: Nicht ausgewahlt.

99.10 Nennnetzspannung XXX V. Unetzn = XxX V; Nennnetzspannung (AC).
99.11 M1 Nennstrom Xxx A. Ien = XxX A, Feldnennstrom.
99.12 M1 Nennspannung xxx V. Urn = xxx V, Feldnennspannung.

XSMC:1/2 verwenden, um das Feldschiitz zu schlieBen. Alternativ ist es auch moglich 06.24.b07
Stromreglerstatuswort 1 tiber einen Relaisausgang (RO) zu verwenden.

Die Selbsteinstellung des Feldstromes muss direkt im groBen Feldsteller gestartet werden:

Parameter

GroBer Feldsteller

Anmerkungen

99.20 Anforderung

1: Selbsteinstellung

Befehle Ein und Freigabe innerhalb von

Selbsteinstellung Feldstrom. 20 Sekunden geben.

27.29 M1 Strom P-Verstarkung XXX Wird durch die Selbsteinstellung
Feldstrom eingestellt. Typische Werte
der P-Verstarkung ca. 4.

27.30 M1 Strom Integrationszeit  |[xxx Wird durch die Selbsteinstellung

Feldstrom eingestellt. Typische Werte
der Integrationszeit ca. 66 ms.
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27.31 M1 Luckgrenze

0,00 %.

Wird durch die Selbsteinstellung
Feldstrom auf Null gestellt.

Hinweis:

Diese Selbsteinstellung funktioniert nicht, wenn sie vom DCS880 Assistent im Drive composer pro

gestartet wird.

DCS880-S0b als eigenstandiger Feldsteller

Kommunikation im Feldstellermodus:

Ubergeordnete Steuerung

A

l

20.01 Befehlsort =

Hauptsteuerwort
DCS880 DCF506
GroBer
Feldsteller
20.01 Befehlsort =
Klemmleiste Dix [  X11/X12

il

SB_880_020_overriding control_a.ai

Hinweis: Nur Regelung des Feldstromes maoglich.

GroBer Feldsteller (DCS880-S0b)
Vor der Inbetriebnahme alle Parameter mit Hilfe von 96.15 Parameter wiederherstellen =
Grundeinstellung auf Grundeinstellung setzen. Mit 96.11 Aktives Makro Uberprifen.

Im groBen Feldsteller einstellen:

Anmerkungen

Parameter GroBer Feldsteller

- XSMC:1/2.

10.30 RO3 Quelle Andere: 06.24.b07
Netzschitz.

Einen der beiden Relaisausgange
verwenden, um das Netzschiitz zu
schalten.

20.01 Befehlsort

0: Klemmleiste,
Grundeinstellung.
1: Hauptsteuerwort.

Steuerung von Klemmleiste oder
Ubergeordneter Steuerung. Quelle fir
das Steuerwort (Ein/Ausl,
Freigabe/Stopp und Quittieren).

20.47 Uberspannungsschutz
Auslosequelle

3:DI1... 8:Dl6.
11: DIO1.

12: DIO2.

19: DIL.

Abhangig von der Hardwareverbindung
zum DCF506.

27.22 Stromsollwert Quelle

2: 27.23 Stromsollwert
extern.
4: All skaliert.

Feldstromsollwert von der
Ubergeordneten Steuerung oder von der
Klemmleiste.

Firmwarebeschreibung
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Zeitverzdgerung

5: Al2 skaliert.
6: Al3 skaliert.
27.23 Stromsollwert extern XXX % Z.B. von der Ubergeordneten Steuerung
geschrieben.
27.31 M1 Luickgrenze 0,00 %.
27.38 Umkehrverzégerung 50,0 ms.
27.40 Stromnullerkennung 500 ms. Langer als 27.38 Umkehrverzégerung

einstellen.

28.17 M1 Betriebsart EMK/Feld

0O: Fix, Grundeinstellung.

31.50 Ankeriiberspannung 1000,0 %. Sperrt die Uberwachung der
Schwelle Uberspannung.
95.44 PLL Abweichung Schwelle {20,00°. Robuster gegen F514

Netzsynchronisation verloren.

99.06 Betriebsart

1: GroBer Feldsteller.

99.07 M1 verwendeter
Feldstellertyp

0: Nicht ausgewahlt.

99.10 Nennnetzspannung xxx V. Unetzn = XxX V; Nennnetzspannung (AC).
99.11 M1 Nennstrom Xxx A. Ien = XXX A, Feldnennstrom.
99.12 M1 Nennspannung XXX V. Uen = xxx V, Feldnennspannung.

XSMC:1/2 verwenden, um das Feldschiitz zu schlieBen. Alternativ ist es auch moglich 06.24.b07
Stromreglerstatuswort 1 tiber einen Relaisausgang (RO) zu verwenden.

Die Selbsteinstellung des Feldstromes muss direkt im groBen Feldsteller gestartet werden:

Parameter GroBer Feldsteller Anmerkungen

99.20 Anforderung 1: Selbsteinstellung Befehle Ein und Freigabe innerhalb von

Selbsteinstellung Feldstrom. 20 Sekunden geben.

27.29 M1 Strom P-Verstarkung XXX Wird durch die Selbsteinstellung
Feldstrom eingestellt. Typische Werte
der P-Verstarkung ca. 4.

27.30 M1 Strom Integrationszeit  |[xxx Wird durch die Selbsteinstellung
Feldstrom eingestellt. Typische Werte
der Integrationszeit ca. 66 ms.

27.31 M1 Luckgrenze 0,00 %. Wird durch die Selbsteinstellung

Feldstrom auf Null gestellt.

Hinweis:

Diese Selbsteinstellung funktioniert nicht, wenn sie vom DCS880 Assistent im Drive composer pro

gestartet wird.
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Gleichstromschnellschalter, Gleichstromschiitz

Allgemein
Der Gleichstromschnellschalter dient zum Schutz des Gleichstrommotors und nicht des
Gleichstromantriebes. Sein Einsatz erhoht somit die Verfligbarkeit der gesamten Anlage. Bei einem
Uberstrom, z.B. durch einen Kommutierungsfehler, wird der Gleichstromschnellschalter durch eine
eigene Ausldsespule zum Offnen gezwungen.
Gleichstromschnellschalter verfigen Uber unterschiedliche Steuereingange und Ausléseeinrichtungen.
— Eine Ein/Aus-Spule mit einer typischen Zeitverzogerung von 100 ... 200 ms.
— Eine Hochgeschwindigkeitsausldsespule (z.B. Secheron = CID) zum Ausldsen des
Gleichstromschnellschalter innerhalb von 2 ms, z.B. unter Verwendung eines Signals des Antriebs.
— Eineinterne Auslésespule, die durch Uberstrom ausgeldst und mechanisch eingestellt wird.
Es gibt verschiedene Moglichkeiten, den Gleichstromschnellschalter zu steuern, abhangig von der
verfligbaren Hardware und der Ein/Aus-Philosophie des Kunden. Nachfolgend sind die haufigsten
Beispiele aufgefihrt.
Achtung:
— Wenn ein Gleichstromschnellschalter verwendet wird und die Messung der Gleichspannung im
Stromrichtermodul (Standard H1 .... H8 Module) erfolgt, wird folgendermaBen vorgegangen:
— 20.33 Netzschltz Betriebsart = Gleichstromschutz einstellen.
— 95.37 Gleichstrommessung Modus = Gleichstromschitz einstellen.
— 01.21 Ankerspannung in V mit 95.35 Gleichspannungsmessung Offset ausgleichen.
— XSMC:1/2 verwenden, um den Gleichstromschnellschalter zu schlieBen. Alternativ ist es auch
moglich, 06.24.b07 Stromreglerstatuswort 1 Gber einen Relaisausgang (RO) zu verwenden.
— Wenn ein Gleichstromschnellschalter verwendet wird und die Messung der Gleichspannung an den
Motorklemmen (modifiziertes H6 .... H8 Module) erfolgt, wird folgendermaBen vorgegangen:
— 20.33 Netzschiitz Betriebsart = Ein (Grundeinstellung) einstellen.
— 95.37 Gleichstrommessung Modus = Manuell (Grundeinstellung) einstellen.
— 95.35 Gleichspannungsmessung Offset = 0 (Grundeinstellung) einstellen.
—  XSMC:1/2 verwenden, um den Gleichstromschnellschalter zu schlieBen. Alternativ ist es auch
moglich, 06.24.b07 Stromreglerstatuswort 1 Uber einen Relaisausgang (RO) zu verwenden.

Hochspannungsschalter extern geschaltet, Gleichstromschnellschalter vom Antrieb
geschaltet

| > |, Auslosebefehl

Hochspannungsschalter .

Befehl Ein —— .

Netzschutz Ruckmeldung, s. . -
20.34 Nelzschiitz Riickmeldung Quelle Zeitverzogerung

Notaus, s. 20.04 Aus2
Quelle 1 (Notaus)

XSMC:1/2 oder
Befehl Netzschitz (06.24.b07)

4—— Netzschitz
; Rickmeldung , s.
l - 20.34 Netzschitz
Ruckmeldung Quelle

Gleichstromschnellschalter
Auslésebefehl (06.24.b14)

Yy

Gleichstromschnellschalter
Auslosebefehl

Gleichstromschnellschalte

=
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Im obigen Beispiel wird der Hochspannungsschalter (HVCB) extern, z.B. durch den Bediener, geschaltet.
Der Status wird mit Hilfe von 20.34 Netzschiitz Riickmeldung Quelle lberpriift. Bei fehlender
Rickmeldung wird Storung F524 Netzschitz Rickmeldung erzeugt.

Normalerweise sind Hochspannungsschalter mit einem Uberstromrelais ausgestattet, das den
Hochspannungsschalter auslésen kann. Zum Schutz des Antriebs muss ein um 50 .... 100 ms voreilender
Auslosebefehl mit Befehl Aus2 (Notaus/schnelle Stromabschaltung) verbunden werden. Zusatzlich sollte
der Auslosebefehl des Hochspannungsschalters auch den Gleichstromschnellschalter abschalten.
Achtung: Wenn Gleichstrom flieBt, darf der Hochspannungsschalter nicht geschaltet werden.

Der Gleichstromschnellschalter wird vom Antrieb geschaltet. Der Antrieb schlieBt und 6ffnet den
Gleichstromschnellschalter mit dem Befehl Netzschiitz. XSMC:1/2 verwenden, um den
Gleichstromschnellschalter zu schlieBen. Alternativ ist es auch moglich, 06.24.b07 Stromreglerstatuswort
1 Uber einen Relaisausgang (RO) zu verwenden. Der Status wird mit Hilfe von 20.34 Netzschitz
Rickmeldung Quelle tberpriift. Bei fehlender Rickmeldung wird Stérung F524 Netzschiitz Riickmeldung
erzeugt.

Der Gleichstromschnellschalter kann mit dem Gleichstromschnellschalter Auslésebefehl direkt
abgeschaltet werden.

Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung)

Das Gleichstromschitz (US-Ausfihrung) K1.1 ist ein speziell entwickeltes Gleichstromschiitz mit einem
Offner fiir den Bremswiderstand Rs beim Widerstandsbremsen und zwei SchlieBern fiir C1 und D1.

Alle folgenden Parameter erst einstellen, nachdem die Makros geladen wurden, aber bevor der Antrieb in
Betrieb genommen wird.

Allgemeine Einstellungen

Das Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung) wird vom Antrieb geschaltet.

— 20.33 Netzschiitz Betriebsart = Gleichstromschitz einstellen.

Der Antrieb schlieBt und 6ffnet das Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung) mit dem Befehl
Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung). Deshalb entweder 06.24.B10 Stromreglerstatuswort 1 tiber einen
Relaisausgang (RO) oder eine der folgenden Einstellungen verwenden:

— 10.24 RO1 Quelle = Gleichstromschiitz (US-Ausflihrung) schlieBen.

— 10.27 RO2 Quelle = Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung) schlieBen.

— 10.30 RO3 Quelle = Gleichstromschiitz (US-Ausflihrung) schlieBen.

Der Status wird mit Hilfe von 20.34 Netzschiitz Rlickmeldung Quelle oder Gleichstromschnellschalter
Rickmeldung Quelle Gberpriift. Bei fehlender Riickmeldung wird Stérung F524 Netzschiitz Riickmeldung
oder Warnung A103 Gleichstromschnellschalter Rickmeldung erzeugt.

H1...H8
Interne Gleichspannungsmessung ‘ Re
DCS880 c1 :
. ~— e J Netzschiitz 06.24.b07
I
: Widerstandsbremsen 06.24.b08
Firmware I
Interne [ M . . -
Gleichspannungs- | (—) J Gleichstromschutz (US-Ausfiihrung)
| 06.24.b10
I
I

messung
t DZ_LIN_007_us_d.ai
|

D1 USK1.1

SF_880_039_measurement_b.ai

95.37 Gleichstrommessung Modus =
Gleichstromschitz einstellen.
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H1..H5
Externe Gleichspannungsmessung | Ry Interne Externe

! Gleichspanungs |Gleichspannung

DCS880 c1
S~ messung smessung
|
! Ohne Feld- [20.44 20.44
| . .
Eirmware | v schwachung |Widerstands- Widerstands-
xterne ! bremsen
Gleichspannungs- ! C_D . S bremsen
messung : Verzogerung Verzégerung <
| O.1s.
I - - — -0.1s.
XAIAIZ T D1 USKI1 Mit F?Id- Nicht zuldssig.
D [] schwachung
X3:1 — X1
X3:2 - X2
SDCS-UCM-1 SF_880_039_measurement_b.ai

95.37 Gleichstrommessung Modus = Al3 skaliert
einstellen.

Interne Gleichspannungsmessung

Bei Geraten H1 ... H8 in Standardausfiihrung mit Gleichspannungsmessung innerhalb des Gerates.
— 95.37 Gleichstrommessung Modus = Gleichstromschitz einstellen.

— 01.21 Ankerspannung in V mit 95.35 Gleichspannungsmessung Offset ausgleichen.

Externe Gleichspannungsmessung (an den Motorklemmen)

Wenn Feldschwachung verwendet wird, ist die Gleichspannungsmessung an den Motorklemmen
vorgeschrieben.

Bei Gerdaten H1 ... H5 in Standardausfiihrung mit Gleichspannungsmessung an den Motorklemmen Uber
SDCS-UCM-01 und Al3.

— 95.37 Gleichstrommessung Modus = Al3 skaliert einstellen.

— 95.35 Gleichspannungsmessung Offset = 0 (Grundeinstellung) einstellen.

Bei um verdrahteten Geraten H6 ... H8 befindet sich die Gleichspannungsmessung an den
Motorklemmen.

— 95.37 Gleichstrommessung Modus = Manuell (Grundeinstellung) einstellen.

— 95.35 Gleichspannungsmessung Offset = 0 (Grundeinstellung) einstellen.

Widerstandsbremsen

Beim Widerstandsbremsen erlaubt der Antrieb die Auswahl der Stoppmethode in drei verschiedenen
Situationen. 21.02 Ausl Modus, 21.03 Nothalt Modus und 21.04 Stopp Modus wahlen die Stoppmethode
fur den Verlust von Befehl Ein (Ein/Aus), von Befehl Aus3 (Nothalt) und der Freigabe (Start/Stopp,
Joggen, Tippen, etc.).

Jeder kann folgendermaBen eingestellt werden:

— Stopp Austrudeln.

— Stopp Rampe.

— Drehmomentbegrenzung.

— Widerstandsbremsen.

Um den Antrieb zu veranlassen, Widerstandsbremsen durchzufiihren, muss einer oder mehrere dieser
Parameter auf Widerstandsbremsen eingestellt sein. Die meisten Benutzer wollen, dass der Antrieb Uber
eine Rampe stoppt, wenn Befehl Ein (Ein/Aus) oder die Freigabe (Start/Stopp, Joggen, Tippen usw.)
weggenommen wird. Wenn Befehl Off3 (Notaus) weggenommen wird méchten Sie Widerstandsbremsen
verwenden.

In diesem Fall die folgenden Einstellungen verwenden:

— 21.02 Ausl Modus = Stopp Rampe.

— 21.03 Nothalt Modus = Widerstandsbremsen.

— 21.04 Stopp Modus = Stopp Rampe

Allerdings ist jeder Fall erlaubt, und die endglltige Entscheidung liegt beim Benutzer.
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Weitere Parameter, die das Anhalten bei Storungen steuern, sind.

— 31.13 Stérung Stoppmodus Kommunikation.

— 31.14 Stoérung Stoppmodus Storungskategorie 3.

— 31.15 Stérung Stoppmodus Stérungskategorie 4.

Falls eine EMK Ruckfiihrung mit Widerstandsbremsen verwendet wird, muss 20.44 Widerstandsbremsen
Verzégerung = t eingestellt werden. So wird beim Widerstandsbremsen nach Ablauf der programmierten
Zeit t ein Stillstandssignal erzeugt. t ist die Zeit, die der Motor normalerweise bendtigt, um beim
Widerstandsbremsen anzuhalten. Weitere Informationen siehe Tabelle oben.

Leistungsschalter und Gleichstromschnellschalter vom Antrieb geschaltet

Leistungsschalter

>\
XSMC:1/2 oder ) Netzschitz Rickmeldung , s. 20.34
Befehl Netzschitz (06.24.b07) S Netzschutz Rickmeldung Quelle
L
=
_ i Gleichstromschnellschalter Riickmeldung,
Gleichstromschnellschalter = s. 20.35 Gleichstromschnellschalter
L\

Gleichstromschnellschalter

Im obigen Beispiel werden beide, Leistungsschalter und Gleichstromschnellschalter, vom Antrieb
geschaltet. Der Antrieb schlieBt und 6ffnet beide Schalter mit dem Befehl Netzschiitz. XSMC:1/2
verwenden, um beide Schalter zu schlieBen. Alternativ ist es auch moglich, 06.24.b07
Stromreglerstatuswort 1 tber einen Relaisausgang (RO) zu verwenden. Beim Leistungsschalter wird der
Status mit Hilfe von 20.34 Netzschiitz Rickmeldung Quelle tGberprift. Bei fehlender Riickmeldung wird
Storung F524 Netzschitz Rickmeldung erzeugt. Beim Gleichstromschnellschalter wird der Status mit
Hilfe von 20.35 Gleichstromschnellschalter Riickmeldung Quelle tberpriift. Bei fehlender Riickmeldung
wird Warnung A103 Gleichstromschnellschalter Rickmeldung erzeugt.

Der Gleichstromschnellschalter kann mit dem Gleichstromschnellschalter Auslésebefehl direkt
abgeschaltet werden.
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Kein Leistungsschalter, Gleichstromschnellschalter vom Antrieb geschaltet

XSMC:1/2 oder
Befehl Netzschitz (06.24.b07)

Netzschitz Ruckmeldung , s. 20.34
Netzschitz Ruckmeldung Quelle

Gleichstromschnellschalter
Ausldsebefehl (06.24.b14) ‘f \

Ll

Gleichstromschnellschalter

@

Im obigen Beispiel wird kein Leistungsschalter benutzt, Der Gleichstromschnellschalter wird vom Antrieb
geschaltet. Der Antrieb schlieBt und 6ffnet den Gleichstromschnellschalter mit dem Befehl Netzschiitz.
XSMC:1/2 verwenden, um den Gleichstromschnellschalter zu schlieBen. Alternativ ist es auch moglich,
06.24.b07 Stromreglerstatuswort 1 Gber einen Relaisausgang (RO) zu verwenden. Der Status wird mit
Hilfe von 20.34 Netzschiitz Rickmeldung Quelle Gberprift. Bei fehlender Rickmeldung wird Stérung F524
Netzschitz Rickmeldung erzeugt.

Der Gleichstromschnellschalter kann mit dem Gleichstromschnellschalter Auslésebefehl direkt
abgeschaltet werden.

Leistungsschalter vom Antrieb geschaltet, Gleichstromschnellschalter extern
geschaltet

Leistungsschalter

XSMC:1/2 oder
Befehl Netzschitz (06.24.b07)

Netzschiutz Riuckmeldung , s. 20.34
Netzschitz Ruckmeldung Quelle

<

ke

=21

44—

Gleichstromschnellschalter Rickmeldung,
Gleichstromschnellschalter 4 s. 20.35 Gleichstromschnellschalter
Auslésebefehl (06.24.b14) N ! Ruckmeldung Quelle
v \ Gleichstromschnellschalter extern
Gleichstromschnellschalter geschaltet (z.B. durch den Bediener)
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Im obigen Beispiel wird der Leistungsschalter vom Antrieb geschaltet. Der Antrieb schlieBt und 6ffnet
den Leistungsschalter mit dem Befehl Netzschiitz. XSMC:1/2 verwenden, um den Leistungsschalter zu
schlieBen. Alternativ ist es auch moglich, 06.24.b07 Stromreglerstatuswort 1 tiber einen Relaisausgang
(RO) zu verwenden. Der Status wird mit Hilfe von 20.34 Netzschiitz Riickmeldung Quelle iberprift. Bei
fehlender Riickmeldung wird Stérung F524 Netzschiitz Riickmeldung erzeugt.

Der Gleichstromschnellschalter wird extern, z.B. durch den Bediener, geschaltet. Der Status wird mit Hilfe
von 20.35 Gleichstromschnellschalter Rlickmeldung Quelle liberpriift. Bei fehlender Riickmeldung wird
Warnung A103 Gleichstromschnellschalter Rickmeldung erzeugt.

Der Gleichstromschnellschalter kann mit dem Gleichstromschnellschalter Auslosebefehl direkt
abgeschaltet werden.

Kein Leistungsschalter, Gleichstromschnellschalter extern geschaltet

)

‘=

<_
Gleichstromschnellschalter ' Netzschiitz Ruckmeldung , s. 20.34
Auslosebefehl (06.24.b14) - Netzschiitz Riickmeldung Quelle

Gleichstromschnellschalter extern
geschaltet (z.B. durch den Bediener)

1\

Gleichstromschnellschalter

Im obigen Beispiel wird kein Leistungsschalter benutzt. Der Gleichstromschnellschalter wird extern, z.B.
durch den Bediener, geschaltet. Der Status wird mit Hilfe von 20.34 Netzschitz Rickmeldung Quelle
Uberprift. Bei fehlender Riickmeldung wird Stérung F524 Netzschiitz Rlickmeldung erzeugt.

Der Gleichstromschnellschalter kann mit dem Gleichstromschnellschalter Auslésebefehl direkt
abgeschaltet werden.

Gleichstromschnellschalter Auslosebefehl

Energiefluss (06.24.B.09) Gleichstromschnellschalter Auslésung (06.24.B.14)

Storung 3280 Netzunterspannung

Stdrung 2310 Ankeriiberstrom | MONO o Gleichstromschnellschalter Ausldsung

(06.24.B.15)
1s TP TE

Storung F539 Schneller Stromanstieg

SF_880_048_DC-breaker_a.ai
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Die Firmware setzt die:

— Gleichstromschnellschalter Auslésung (kontinuierlich) (06.24.b14).

— Gleichstromschnellschalter Auslésung (Impuls von 1 s) (06.24.b15).

Mit Hilfe von:

— Storung 3280 Netzunterspannung im generatorischen Betrieb.

— Stdrung 2310 Ankeriberstrom.

— Storung F539 Schneller Stromanstieg.

Wenn ein digitaler Ausgang, siehe Gruppe 10 Standard DI, RO, einer der beiden
Gleichstromschnellschalter Auslésungen zugeordnet ist, wird er unmittelbar nach dem Erkennen einer
Storung aktualisiert und I6st so den Gleichstromschnellschalter direkt aus.

Widerstandsbremsen

Allgemein

Der Antrieb kann durch Widerstandsbremsen gestoppt werden. Das Prinzip besteht darin, die
Rotationsenergie der Maschinentragheit in einen Bremswiderstand zu Ubertragen. Daher muss der
Ankerkreis vom Antrieb auf einen Bremswiderstand umgeschaltet werden. Zusatzlich miissen Fluss und
Feldstrom aufrechterhalten werden.

Aktivierung

Widerstandsbremsen kann in allen Stoppmodi, im Stérungsfall oder aufgrund von

Kommunikationsunterbrechungen aktiviert werden.

— 21.02 Ausl Modus, wenn der Befehl Ein (06.09.b00) auf weggenommen wird.

— 21.03 Nothalt Modus, wenn der Befehl Off3 (Notaus) weggenommen wird.

— 21.04 Stopp Modus, wenn die Freigabe (06.09.b03) weggenommen wird.

— 31.13 Stérung Stoppmodus Kommunikation, wenn die Kommunikation unterbrochen wird.

— 31.14 Storung Stoppmodus Storungskategorie 3, im Falle einer Storung der Stérungskategorie 3.

— 31.15 Stérung Stoppmodus Stérungskategorie 4, im Falle einer Stérung der Stérungskategorie 4.

— Widerstandsbremsen kann erzwungen werden, indem 06.11.b00 Hilfssteuerwort 2 auf high gesetzt
wird. Gleichzeitig muss die Freigabe (06.09.b03) auf low gesetzt werden.

Leistungsschalter

[
Ll

XSMC:1/2 oder
Befehl Netzschiitz (06.24.b07) ?

A

Netzschitz Rickmeldung | s. 20.34
Netzschutz Rickmeldung Quelle

]

f—
¥ Befehl Widerstandsbremsen Schitz (06.24.b08)

Gleichstromschnellschalter Rickmeldung, s.

=
> ! . Gleichstromschnell-
20.35 Gleichstromschnellschalter

- schalter Schatz far Widerstandsbremsen Rickmeldung, s.

Ruckmeldung Quelle > \! ) :E'(\)Lfljslzﬁjilﬁf)ehl 20.43 Widerstandsbremsen Ruckmeldung Quelle
Gleichstromschnellschalter v
-~
Schiitz far
[ Widerstandsbremsen
Field
Bremswiderstande

Firmwarebeschreibung

3ADW000474R0403 DCS880 Firmware Handbuch de d



70

Funktionsweise

Beim Widerstandsbremsen wird der Feldstrom aufrechterhalten, indem der Feldsteller aktiv bleibt. Es
wird empfohlen, externe/interne Feldsteller Uber eine USV zu versorgen, um sicherzustellen, dass das
Feld bei Netzausfall erhalten bleibt. Im Falle einer Feldschwachung ist eine externe
Gleichspannungsmessung an den Motorklemmen erforderlich. Zusatzlich muss die EMK-Regelung aktiv
bleiben.

OnBoard-Feldsteller (H1 .... H4) werden Uber das Netzschiitz versorgt, deshalb bleibt das Netzschiitz
(XSMC: 1/2 oder 06.24.b07) bis zum Erreichen der Nulldrehzahl eingeschaltet/high.

@ Die Aktivierung vom Widerstandsbremsen setzt Befehl Widerstandsbremsen (06.24.b06) sofort auf
high. Jetzt ist das Widerstandsbremsen aktiv.

(2 widerstandsbremsen zwingt den Ankerstrom auf Null und 6ffnet den Gleichstromschnellschalter,
indem sie Gleichstromschnellschalter Auslésung (06.24.b14) auf high setzt. Dadurch wird der
Gleichstromschnellschalter ge6ffnet.

(3) Nachdem der Ankerstrom Null ist und die Gleichstromschnellschalter Riickmeldung aufgehoben
wurde, wird der Befehl Schitz fur Widerstandsbremsen (06.24.b08) auf high gesetzt. Dieses Signal wird
an einen Digitalausgang angeschlossen, siehe Gruppe 10 Standard DI, RO, und dient zum SchlieBen des
Schitzes fir Widerstandsbremsen. Sobald das Schitz fir Widerstandsbremsen geschlossen ist, beginnt
das Widerstandsbremsen und verringert die Drehzahl.

(® Mit 20.43 Widerstandsbremsen Riickmeldung Quelle ist es méglich, einen Digitaleingang fiir die
Ruckmeldung des Schiitzes fiir Widerstandsbremsen auszuwahlen. Der Eingang setzt Warnung A105
Widerstandsbremsen Riickmeldung, solange die Rickmeldung anhalt. Daher kann der Antrieb bei
aktivem Widerstandsbremsen nicht gestartet oder neu gestartet werden, auBer 21.01 Start Modus =
Fliegender Start bei Widerstandsbremsen.
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Aktivierung

l

Widerstandsbremsen (06.24.b06)

o]
!
: ; 1
Strom Null (06.24.b13) _2_: | i

Gleichstromschnellschalter Auslésung (06.24.b14)

)
@ |
Gleichstromschnellschalter Riickmeldung, s. 20.35
Gleichstromschnellschalter Riickmeldung Quelle (3 |
i
|
®

Befehl Schiitz fiir Widerstandsbremsen (06.24.b08)

| 1
| 1
Schitz fir Widerstandsbremsen Riickmeldung, s. @ i I ! ® 0
20.43 Widerstandsbremsen Riickmeldung Quelle 1 ; !
'y !
I L]
A105 Widerstandsbremsen Riickmeldung @ : i © 0
: !
i ! 1
i ®
Nulldrehzahl (06.21.b00) ! J
| .
i !
XSMC:1/2 oder :
Befehl Netzschiitz (06.24.b07) X 0
i
90.01 Motordrehzahl fiir Regelung 100 %
21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle
0%

DZ_LIN_068_dyn braking seq_a.ai

Deaktivierung

(5) Widerstandsbremsen wird deaktiviert, sobald die Nulldrehzahl erreicht ist und Nulldrehzahl
(06.21.b00) auf high gesetzt wird.

Beim Widerstandsbremsen mit EMK Ruckfihrung liegen keine Informationen tber die Motordrehzahl und
damit keine Nulldrehzahlinformationen vor. Um ein Verriegeln des Antriebs nach dem
Widerstandsbremsen zu verhindern, wird angenommen, dass die Drehzahl nach Ablauf von 20.44
Widerstandsbremsen Verzégerung Null ist.

Bei Verwendung von Gleichstromschiitzen (US-Ausfihrung) s. Kapitel Gleichstromschiitz (US-

Ausfihrung).
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1/0 Konfiguration

Analogeingange (Al)

Die Rechnerkarte verfiigt Gber 3 Analogeingange.

Zwei der Eingange kénnen unabhangig als Spannungs- (0/2...10 V, +10 V) oder Stromeingange
(0/4...20m A, 20 mA) mit Steckbriicken J1 und J2 eingestellt werden. Der dritte Eingang ist nur ein
Spannungseingang (0/2 ....10 V, 10 V). Jeder Eingang kann gefiltert, invertiert und skaliert werden. Die
Analogeingange auf der Rechnerkarte werden mit einer Zykluszeit von 0,5 ms aktualisiert.

Die Anzahl der Analogeingange kann durch Verwendung von FIO-11 oder FAIO-01 |/O-Erweiterungen
erhoht werden, s. /O Erweiterungen unten. Die Analogeingange der Erweiterungsmodule werden mit
einer Zykluszeit von 2 ms aktualisiert. Verzogerungszeiten siehe Tabelle Ein-/Ausschaltverzégerungen.
Der Antrieb kann so eingestellt werden, dass er eine Warnung oder eine Stérung erzeugt, wenn sich der
Wert eines Analogeingangs auBerhalb eines vordefinierten Bereichs befindet.

Einstellungen siehe Gruppe 12 Standard Al.

Analogausgange (AO)

Die Rechnerkarte verfugt Gber 3 Analogausgange.

Der erste Ausgang kann als Spannungs- (0/2...10 V, 210 V) oder Stromausgang (0/4...20m A, £20 mA)
mit Steckbriicke 15 eingestellt werden. Der zweite Ausgang ist nur ein Spannungsausgang (0/2....10 V,
+10 V). Jeder der beiden Ausgange kann gefiltert, invertiert und skaliert werden. Die ersten beiden
Analogausgange auf der Rechnerkarte werden mit einer Zykluszeit von 0,5 ms aktualisiert.

Ausgang IACT dient als Anschlusspunkt fiir ein Scope zur Messung des Stroms direkt liber dem
Blirdenwiderstand (nur H1.... H6). Er wird automatisch skaliert.

Die Anzahl der Analogausgange kann durch Verwendung von FIO-11 oder FAIO-01 I/O-Erweiterungen
erhéht werden, s. /O Erweiterungen unten. Die Analogausgange der Erweiterungsmodule werden mit
einer Zykluszeit von 2 ms aktualisiert. Verzogerungszeiten siehe Tabelle Ein-/Ausschaltverzégerungen.
Einstellungen siehe Gruppe 13 Standard AO.

Digitalein- und Ausgange (DI, DIO)

Die Rechnerkarte verfligt Gber 7 Digitaleingange und zwei Digitalein-/Ausgange. DIOs kénnen entweder
als Eingang oder als Ausgang eingestellt werden. Die Digitaleingdnge auf der Rechnerkarte werden mit
einer Zykluszeit von 0,5 ms aktualisiert.

Ein Digitaleingang (DI16) dient gleichzeitig als PTC-Sensoreingang. Siehe Gruppe 35
Motortemperaturschutz.

Digitalein-/Ausgang DIO1 kann als Frequenzeingang, DIO2 kann als Frequenzausgang benutzt werden.
Die Anzahl der Digitalein-/Ausgange kann durch Verwendung von FIO-01, FIO-11 oder FAIO-01 1/O-
Erweiterungen erh6ht werden, s. |/O Erweiterungen unten. Die Digitaleingange der Erweiterungsmodule
werden mit einer Zykluszeit von 2 ms aktualisiert. Verzégerungszeiten siehe Tabelle Ein-
/Ausschaltverzégerungen.

Einstellungen siehe Gruppen 10 Standard DI, RO und 11 Standard DIO, FI, FO.

Relaisausgange (RO)

Die Rechnerkarte verfligt tUber 5 Relaisausgange. Die Signale, die von den ersten 3 Ausgangen angezeigt
werden sollen, konnen Gber Parameter ausgewahlt werden. Zusatzlich gibt es 2 feste Ausgange, siehe
XSMC: 1 .... 4. Einer ist fUr das Netzschitz und der andere fiir die Stromnulliberwachung vom sicher
abgeschalteten Drehmoment (STO). Die Relaisausgange auf der Rechnerkarte werden mit einer
Zykluszeit von 0,5 ms aktualisiert.

Die Anzahl der Relaisausgange kann durch Verwendung von FIO-01 oder FAIO-01 I/O-Erweiterungen
erhéht werden, s. /O Erweiterungen unten. Die Digitaleingange der Erweiterungsmodule werden mit
einer Zykluszeit von 2 ms aktualisiert. Verzdgerungszeiten siehe Tabelle Ein-/Ausschaltverzégerungen.
Einstellungen siehe Gruppe 10 Standard DI, RO
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1/0 Erweiterungen
Ein- und Ausgange kénnen mit Hilfe von I/O Erweiterungsmodulen hinzugefiigt werden. Auf den

Steckplatzen der Rechnerkarte konnen ein bis drei Module montiert werden. Weitere Steckplatze kénnen
durch Anschluss eines FEA-03 |I/0O Erweiterungsadapters hinzugefligt werden.
Die folgende Tabelle zeigt die Anzahl der I/Os auf der Rechnerkarte sowie die optionalen 1/0
Erweiterungsmodule.

73

ort Analog- Analog- Digital- Digitalein- Relaisausgange
eingange (Al) |ausgdnge (AO) |eingdnge (DI) |/Ausgange (DIO) |(RO)

Rechnerkarte (3 2 +IACT 7 2 3+XSMC:1...4

FAIO-01 2 2 - - -

FDIO-01 - - 3 - 2

FlO-01 - - - 2

FIO-11 3 1 - 2 -

Maximal kénnen 3 1/0 Erweiterungsmodule tGber Parametergruppen 14 .... 16 aktiviert und konfiguriert

werden.

Einstellungen siehe Gruppen 14 |/O-Erweiterungsmodul 1, 15 |/O-Erweiterungsmodul 2, 16 1/O-
Erweiterungsmodul 3 und 60.41 Erweiterungsadapter Kommunikationsanschluss.

Ein-/Ausschaltverzogerungen

Uber FEA-03 |Hardware Typ Delay DIP Schalter
- SDCS-CON-HO1 |DI,DIO |Einschaltverzégerung |2 ms -
Einschaltverzogerung (1 ms -
No FDIO-01 DI Einschaltverzégerung (15ms |1ms
26 ms |10 ms
Ausschaltverzogerung (13 ms |1ms
2lms |10 ms
F10-01 DIO Einschaltverzégerung (3 ms -
Ausschaltverzéogerung |1 ms -
FlO-11 DIO Einschaltverzégerung |5 ms -
Ausschaltverzégerung |3 ms -
Yes FDIO-01 DI Einschaltverzégerung |16 ms |1 ms
26 ms |10 ms
Ausschaltverzégerung [15ms |1 ms
2lms |10 ms
F10-01 DIO Einschaltverzégerung (3 ms -
Ausschaltverzégerung |1 ms -
FlO-11 DIO Einschaltverzogerung |5 ms -
Ausschaltverzégerung |3 ms -

3ADW000474R0403 DCS880 Firmware Handbuch de d

Firmwarebeschreibung



74

FEA-03 1/0 Erweiterungsadapter
Achtung: Nicht fur Feldbusadapter geeignet.

Hardware

Folgende Hardware wird bendtigt:

— FDCO-0x DDCS Kommunikationsmodul. S. FDCO-01/02 DDCS communication modules
(3AUA0000114058):

Teil Beschreibung
— 1 Stecker fur Ch A.
o .é,co.m - 2 Stecker fur Ch B.
- U
-t ?é(wc;\ > 3 Wabhlschalter fur Ch A.
(:) i -
- (# = S - 4 Wabhlschalter fur Ch B.
- 5 Verriegelung.
= s gelung
a8 6 Befestigungsschraube.
. cHB
ok == 7 LEDs.
Yoyl 8
1) @

— Ein Paar Lichtwellenleiter.
— FEA-031/0 Erweiterungsadapter. S. FEA-03 F series extension adapter (3AUA0000115811):

o Teil Beschreibung
oo h Modulstecker 1
ot E {2 2 Status LED fir Steckplatz 1
00 o a 813 Knotenadresse Schalter A (Zehner 10)
W * |4 Knotenadresse Schalter B (Einer 0)
5 Modulstecker 2
6 Status LED fur Steckplatz 2
7 Knotenadresse Schalter C (Zehner 10)
Slot 2 8 Knotenadresse Schalter D (Einer 0)
9 Netzteilstecker (XPOW: +24 V/GND, 100 mA
plus Strom fir Optionsmodule)
10 Sender V1T und Empfanger V1R
1 Wabhlschalter fur V1T und V1R
|
9 11 10
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Elektrische Installation
Dieses Anschlussschema zeigt, wie die FEA-03 mit dem Antrieb verbunden wird:

FEA-03

000©00@ 000

VAT || VIR

VAR | VAT

Antrieb

FDCO

Achtung: 10 MBd und 5 MBd Kanale dirfen nicht gemischt werden. Somit sind folgende Kandle fur die

FEA-03 FEA-03

om0 oa=po
] 5]
O D

00 o ﬁ 00 o ﬁ

o o o (] o o

® ® ® ®

oc=>po oa—>po
2] 2]
b 0

oo o ﬁ 00 o E

Antrieb

Verbindung von FDCO-0x und FEA-03 erlaubt:

FEA-03

BG_880_003_FEA_cai

Modultyp Kanal A (Ch A) Kanal B (Ch B)
FDCO-01 OK (10 MBd) OK (10 MBd)
FDCO-02 Nicht erlaubt (5 MBd) |OK (10 MBd)
Diagnose

FDCO -Ox LEDs:

Bezeichnung |Farbe Beschreibung

PWR OK Griin Leistung/Interne 3,3 V OK.
Ch ARx/Tx |Grin/Rot DDCS Kanal A Datenaktivitat.
ChBRx/Tx |Grin/Rot DDCS Kanal B Datenaktivitat.
FEA-O3 LEDs:

Bezeichnung Farbe |Beschreibung

PWR OK Grin Leistung 24 V OK.

SLOT 1STATUS Grin

Initialisierung des Optionsmoduls, auf Steckplatz 1 ist
OK.

SLOT 2 STATUS Grin

Initialisierung des Optionsmoduls, auf Steckplatz 2 ist
OK.
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Inbetriebnahmen
— Die Wahlschalter aller Module (FEA-03, FDC-0x) entsprechend der verwendeten Lichtwellenleiterkabel
und der Lange einstellen:

Wahlschalter- Kabellange

position POF,1mm |HCS, 200 um
0 - OFF Gesperrt

1-SHORT 0.1...20m |0.1...50m
2 - MEDIUM 20...25m 50...100 m
3-LONG 25...30m 100...200m

— Einstellen des FDCO-0x-Steckplatzes/Kanals, der flr den Anschluss der FEA-03 verwendet wird mit
60.41 Erweiterungsadapter Kommunikationsanschluss.
— Fur jeden Steckplatz auf einer FEA-03 muss eine eindeutige Knotennummer definiert werden. Diese
Knotennummer muss mit der auf dem angeschlossenen Optionsmodul Ubereinstimmen.
Die Knotennummer ist eine zweistellige Dezimalzahl. Es ist moglich, Knotennummern von 04 .... 99 zu
verwenden. Die Werte 00, 01, 02 und 03 sind reserviert.
— Auf einer FEA-03 werden Knotennummern liber die Schalter A (Zehner 10), B (Einer 1) fir Steckplatz 1
und C (Zehner 10), D (Zehner 1) fir Steckplatz 2 definiert.
— Die Knotennummer des Optionsmoduls miissen mit folgenden Parametern eingestellt werden.
Fur I/O-Erweiterungsmodaule:
— 14.02 Modul 1 Steckplatz.
— 15.02 Modul 2 Steckplatz.
— 16.02 Modul 3 Steckplatz.
FUr FEN-x1 Impulsgeberschnittstellenmodule:
— 91.12 Modul 1 Steckplatz.
— 91.14 Modul 2 Steckplatz.
— AnschlieBen der 24 Vpc an XPOW am Sockel der FEA-03.
— Uberpriifen der Diagnose LEDs.
— Beil/O Erweiterungsmodulen Uberpriifen:
— 14.03 Modul 1 Status.
— 15.03 Modul 2 Status.
— 16.03 Modul 3 Status.
— Bei FEN-x1 Impulsgeberschnittstellenmodulen liberpriifen:
— 91.02 Modul 1 Status.
— 91.03 Modul 2 Status.

Sollwertrampen

Drehzahlsollwertrampe

Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten fir den Drehzahlsollwert kénnen separat eingestellt werden.
Die Rampen sind als die Zeit definiert, die es dauert, von Nulldrehzahl auf einen mit 46.02 M1
Drehzahlskalierung Istwert eingestellten Wert zu beschleunigen oder umgekehrt von diesem Wert auf
Null zu verzégern. Der Benutzer kann zwischen zwei voreingestellten Rampensatzen mit einer Binarquelle,
wie z.B. einem Digitaleingang, umschalten. Zusatzlich kann der Verschliff der Rampe eingestellt werden.
Die Zeiten der Drehzahlsollwertrampen kdnnen mit Parametern 23.11 .... 23.19 und 46.01 M1
Drehzahlskalierung eingestellt werden.
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Rampe fiir Tippbetrieb

Die Beschleunigungs- und Verzdgerungszeiten fiir den Tippbetrieb kénnen separat eingestellt werden;
siehe Kapitel Tippbetrieb.

Die Rampenzeiten fir das Tippen konnen mit 23.20 Beschleunigungszeit Tippen, 23.21 Verzégerungszeit
Tippen und 46.01 M1 Drehzahlskalierung eingestellt werden.

Nothaltrampe

Fur Aus3 (Nothalt) kann eine Verzégerungsrampe definiert werden. Die Rampe ist definiert als die Zeit,
die der Antrieb benétigt, um zwischen dem durch 46.02 M1 Drehzahlskalierung Istwert definierten Wert
und Nulldrehzahl zu verzégern.

Die Rampenzeit fir Nothalt kann mit 23.23 Nothalt Zeit und 46.01 M1 Drehzahlskalierung eingestellt
werden.

Drehmomentsollwertrampe

Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten fiir den Drehmomentsollwert kénnen separat eingestellt
werden. Die Rampen sind als die Zeit definiert, die es dauert, von Drehmomentsollwert Null auf
Motornenndrehmoment zu kommen. S. 46.04 M1 Drehmomentskalierung Istwert und 99.02 M1
Nenndrehmoment.

Die Zeiten der Drehmomentsollwertrampe kann mit 26.18 Drehmoment Rampe Hochlaufzeit, 26.19
Drehmoment Rampe Verzogerungszeit und M1 Drehmomentskalierung eingestellt werden.

Rampe fiir Motorpotentiometer

Die Anderungsrate des Motorpotentiometers ist einstellbar. In beide Richtungen gilt der gleiche
Anderungsrate, siehe Kapitel Motorpotentiometer.

Die Rampenzeiten flir das Motorpotentiometer kénnen mit 22.75 Motorpotentiometer Rampenzeit, 22.76
Motorpotentiometer Minimalwert und 22.77 Motorpotentiometer Maximalwert eingestellt werden.

Konstantdrehzahlen

Konstantdrehzahlen, siehe Gruppe 22 Drehzahlsollwert Auswahl, sind vordefinierte Sollwerte, die z.B.
Uber Digitaleingange schnell aktiviert werden kénnen. Es ist mdglich, bis zu 7 Konstantdrehzahlen zu
definieren.

Die Konstantdrehzahlen mit einer Zykluszeit von 2 ms aktualisiert.

Gerate flir die Drehzahlistwerterfassung

StandardmaBig unterstiitzt der Antrieb einen OnBoard Impulsgeber, entweder mit Differenzeingangen

oder einseitig geerdeten Anschliissen, und einen Analogtacho. Weitere Informationen im DCS880

Hardware Handbuch (3ADW000462).

Zusatzlich unterstitzt der Antrieb zwei weitere Impulsgeber/Resolver. Die folgenden optionalen

Schnittstellenmodule sind verflgbar:

— FEine TTL Impulsgeberschnittstelle FEN-01 mit zwei TTL Eingangen, einem TTL Ausgang fir
Impulsgeberemulation mit Echo/Splitter und zwei Digitaleingangen.

— Eine Absolutwertgeberschnittstelle FEN-11 mit einem Absolutwertgebereingang, einem TTL Eingang,
einem TTL Ausgang fur Impulsgeberemulation mit Echo/Splitter und zwei Digitaleingangen. Wird
zum Zeitpunkt der Veroffentlichung nicht unterstutzt.

— Eine Resolverschnittstelle FEN-21 mit einem Resolvereingang, einem TTL Eingang, einem TTL
Ausgang flr Impulsgeberemulation mit Echo/Splitter und zwei Digitaleingangen.

— Eine HTL Impulsgebeschnittstelle FEN-31 mit einem HTL Eingang, einem TTL Ausgang fur
Impulsgeberemulation mit Echo/Splitter und zwei Digitaleingangen.

— Eine HTL/TTL Impulsgeberschnittstelle FSE-31 mit zwei HTL/TTL Impulsgebereingangen in
Verbindung mit einem Sicherheitsfunktionsmodul FSO-xx. Wird zum Zeitpunkt der Veréffentlichung
nicht unterstitzt.

Die Schnittstellenmodule sind auf einem der Optionssteckpldtze des Antriebs zu installieren. Alle Module,

mit Ausnahme des FSE-31, kdnnen auch auf einem FEA-03 I/O Erweiterungsadapter installiert werden.
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Impulsgeber Echo/Splitter und Emulation

Sowohl Impulsgeber Echo/Splitter als auch Emulation werden von den oben genannten FEN-xx-
Schnittstellen unterstutzt.

Impulsgeber Echo/Splitter ist mit TTL-, TTL+- und HTL Impulsgebern moglich. Das vom Impulsgeber
empfangene Signal wird unverandert an den TTL-Ausgang weitergeleitet. Dies ermdglicht den Anschluss
eines Impulsgeber an mehrere Antriebe.

Die Impulsgeberemulation leitet das Impulsgebersignal auch an den Ausgang weiter, aber das Signal
wird entweder skaliert oder die Positionsdaten in Impulse umgewandelt. Die Emulation kann verwendet
werden, wenn die Absolutwertgeber- oder Resolverposition in TTL-Impulse umgewandelt werden muss,
oder wenn das Signal in eine andere Impulszahl als das Original umgewandelt werden muss.

Motor- und Lastriickmeldung

Drei verschiedene Quellen konnen als Drehzahl- und Positronsistwerterfassung verwendet werden, der
OnBoard Impulsgeber, Impulsgeber 1 oder Impulsgeber 2. Jede kann fir die Berechnung der Lastposition
oder die Motorsteuerung verwendet werden. Die Lastpositionsberechnung erméglicht es beispielsweise,
die Position eines Forderbandes oder die Hohe der Ladung an einem Kran zu bestimmen. Die
Istwerterfassungsquellen werden durch 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl und 90.51 Last
Drehzahlistwerterfassung Auswahl ausgewahlt.

Detaillierte Parameteranschliisse der Motor- und Lastistwerterfassung befindet sich im Kapitel Firmware
Strukturdiagramme. Weitere Informationen zur Berechnung der Lastposition befinden sich im Kapitel
Positionszahler.

Alle mechanischen Ubersetzungen zwischen den Komponenten wie Motor, Motorimpulsgeber und Last,
Lastimpulsgeber werden mit Hilfe, der in der folgenden Abbildung dargestellten Getriebeparameter
spezifiziert.

Skalierung Lastimpulsgeber zu Last Skalierung Motor zu Last Skalierung Motortacho oder
Motorimpulsgeber zu Motor

TN RN RN

90.53 90.43
_‘ r 90.61 —‘
X X X
@: Last :@
Y Y Y

Lastimpulsgeber Motortacho oder

J L J Motorimpulsgeber
90.54 90.62 90.44

SB_880_009_DCS_motor gear_b.ai

Jedes Ubersetzungsverhiltnis zwischen Lastimpulsgeber und Last wird durch 90.53 Lastgetriebe Zahler
und 90.54 Lastgetriebe Nenner definiert. Jedes Ubersetzungsverhiltnis zwischen dem
Motorimpulsgeber und Motor wird durch 90.43 Motorgetriebe Zahler und 90.44 Motorgetriebe Nenner
definiert. Jedes Ubersetzungsverhiltnis zwischen Motor und Last kann durch 90.61 Getriebe Zahler und
90.62 Getriebe Nenner definiert werden. StandardmaBig sind alle oben genannten Verhaltnisse auf 1:1
eingestellt. Die Ubersetzungen kdnnen nur bei abgeschaltetem Antrieb gedndert werden.

Positionszahler

Die Firmware enthalt einen Positionszahler, mit dem die Position des Motors/der Last angezeigt werden
kann. Der Ausgang des Positionszahlers, 90.07 Lastposition skaliert Integer, zeigt die skalierte Anzahl der
von der ausgewahlten Quelle gelesenen Umdrehungen an, siehe Kapitel Motor- und Lastrickmeldung.
Das Verhaltnis zwischen den Umdrehungen der Motorwelle und der translatorischen Bewegung der Last
in einer beliebigen MaBeinheit ist in 90.63 Vorschubkonstante Zahler und 90.64 Vorschubkonstante
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Nenner definiert. Diese Getriebefunktion kann ohne Parameteraktualisierung oder Neuinitialisierung des
Positionszahlers geandert werden. Der Zahlerausgang wird jedoch erst aktualisiert, wenn neue
Positionseingangsdaten empfangen wurden.

Detaillierte Parameterverbindungen befinden sich im Kapitel Firmware Strukturdiagramme.

Endschalter angeschlossen tber 90.86 Positionszahler Initialisierungsbefehl Quelle (1) | | | | | I I-I
1

1
Initialisierungssperre angeschlossen iiber 90.87 Sperren der Positionszéhler Initialisierung 0 I : I I
T

90.70.b04 Positionszahler Status = Positionszahler initialisiert, bereit 1 4'—I

90.70.b05 Positionszahler Status = Positionszahler Neuinitialisierung deaktiviert

o

L
m

Neuinitialisierung anfordern angeschlossen tber 90.88 Zuriicksetzten der Positionszahler Initialisierungsbereitschaft 2)

06.15.b03 Hauptstatuswort = Stérung a I

1
|
1
1
1
1
+2147483647 - ————————— -~ Fmmm e e
|
1
1
1
1

90.07 Lastposition skaliert Integer \
0 /

Startwert setzen uber 90.76 Positionszéhler Anfangswert Integer :> o l[

und 90.77 Positionszahler Anfangswert Integer

2147483648 - == === =====-==-==-=--=—-—-—————~——~—~--F_ . ______.

DZ_LIN_052_load pos_a.ai

Der Positionszahler wird initialisiert, indem eine bekannte physikalische Position des Motors/der Last in
die Firmware eingelesen wird. Die Ausgangsposition, zum Beispiel die Home-/Nullposition oder der
Abstand davon, kann in 90.76 Positionszahler Anfangswert Integer eingestellt oder von einem anderen
Parameter Ubernommen werden. Diese Position wird als Anfangswert des Positionszahlers 90.07
Lastposition skaliert Integer eingestellt, wenn die durch 90.86 Positionszahler Initialisierungsbefehl
Quelle, z.B. ein an einen Digitaleingang angeschlossener Endschalter, aktiviert wird. Eine erfolgreiche
Initialisierung wird in 90.70.b04 Positionszahler Status angezeigt. Jede nachfolgende Initialisierung des
Zahlers muss zunachst durch 90.88 Zuriicksetzten der Positionszahler Initialisierungsbereitschaft
aktiviert werden. Um ein Zeitfenster fiir die Initialisierung zu definieren, kann 90.87 Sperren der
Positionszahler Initialisierung verwendet werden, um das Signal vom Endschalter zu sperren. Eine aktive
Stérung im Antrieb verhindert auch die Initialisierung des Zahlers.

Fehlerbehandlung Impulsgeber

Wenn ein Impulsgeber fir die Motor-/Lastistwerterfassung verwendet wird, ist die Reaktion im Falle
eines Impulsgeberfehlers in 31.35 Motor Istwerterfassung Stérung/31.38 Last Istwerterfassung Stérung
festgelegt. Wenn einer der beiden Parameter auf Impulsgeber/Warnung eingestellt ist, wird die
Berechnung mit dem zweiten Impulsgeber reibungslos fortgesetzt. Wenn der erste Impulsgeber nach
einer Storung wieder lauft, schaltet die Firmware reibungslos auf den ersten Impulsgeber zuriick. Die
Motor-/Lastpositionssignale 90.02, 90.04, 90.05, 90.05, 90.06 und 90.07 werden die ganze Zeit Uber
aktualisiert, aber 90.70.b06 Positionszahler Status wird gesetzt, um potenziell ungenaue Positionsdaten
anzuzeigen. Zusatzlich wird 90.70.b04 Positionszahler Status beim nachsten Stopp geldscht, als Hinweis,
dass der Positionszahler neu initialisiert werden soll.

90.73 Positionszahler Stérung und Boot Reaktion definiert, ob die Positionsberechnung wegen eines
Impulsgeberfehlers vom vorherigen Wert fortgesetzt wird oder eine Neuinitialisierung notig ist.
StandardmaBig wird 90.70.b04 Positionszahler Status nach einer Stérung geldscht, was anzeigt, dass
eine Neuinitialisierung erforderlich ist. Wenn 90.73 Positionszahler Stérung und Boot Reaktion = Mit
vorherigen Wert fortfahren gesetzt ist, werden die Positionswerte bei einer Stérung oder Neustart
beibehalten. Deshalb wird 90.70.b06 Positionszahler Status gesetzt, um anzuzeigen, dass eine Stérung
aufgetreten ist.
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Hinweis: Bei einem Multiturn-Absolutwertgeber wird 90.70.b06 Positionszahler Status beim nachsten
Halt des Antriebs geléscht, wenn Geber nach einer Stérung wieder laufen. 90.70.b04 Positionszahler
Status wird nicht geléscht. Der Status des Positionszahlers bleibt Giber einen Neustart des Antriebs
erhalten, woraufhin die Positionsberechnung von der vom Geber vorgegebenen absoluten Position, unter
Berlicksichtigung der in 90.76 Positionszahler Anfangswert Integer vorgegebenen Ausgangsposition,
fortgesetzt wird.

WARNUNG!

Wenn der Antrieb gestoppt wird, wenn ein Impulsgeberfehlers auftritt oder wenn der Antrieb nicht an
Spannung angeschlossen ist, werden die Motor-/Lastpositionssignale 90.02, 90.04, 90.05, 90.90.06,
90.07 und 90.70 nicht aktualisiert, da keine Bewegung des Motors/der Last erkannt wird. Bei
Verwendung friherer Positionswerte, 90.73 Positionszahler Stérung und Boot Reaktion = Mit vorherigen
Wert fortfahren gesetzt, ist zu beachten, dass die Positionsdaten unzuverldssig sind, wenn sich der
Motor/die Last bewegen kann.

Lesen/Schreiben von Positionszahlerwerten liber einen Feldbus

Die Parameter des Positionszahlers, wie 90.07 Lastposition skaliert Integer und 90.76 Positionszahler
Anfangswert Integer, konnen von einer Ubergeordneten Steuerung in den folgenden Formaten abgerufen
werden:

— 16-Bit Integer, wenn 16 Bit fiir die Anwendung ausreichend sind.

— 32-Bit Integer, kann mit zwei aufeinanderfolgenden 16-Bit Worten dargestellt werden.

Um beispielsweise 90.07 Lastposition skaliert Integer Uber einen Feldbus zu lesen, den
Auswahlparameter des gewiinschten Data Sets in Gruppe 52 auf Andere - 90.07 einstellen und das
gewlnschte das Format wahlen. Wenn ein 32-Bit Format gewahlt wird, wird das nachfolgende Data Set
automatisch reserviert.

Konfiguration der OnBoard Impulsgebererfassung

1. Die Anzahl der Impulse gemaB Typenschild des Impulsgebers in 94.23 OnBoard Impulsgeber
Pulse/Umdrehung eingeben.

2. Den Typ mit 94.24 OnBoard Impulsgeber Typ wahlen.

3. Den Drehzahlberechnungsmodus mit 94.25 OnBoard Impulsgeber Modus Drehzahlberechnung
wahlen.

4. Wenn der Impulsgeber mit einer anderen Drehzahl als der Motor dreht, z.B. nicht direkt auf der
Motorwelle montiert ist, die Getriebelbersetzung in 90.43 Motorgetriebe Zahler und 90.44
Motorgetriebe Nenner eingeben.

5. 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl auf EMK einstellen.

6. Den Motor mit einem Sollwert von z.B. 400 U/min starten.

7. Vergleichen von 01.02 EMK Drehzahlistwert gefiltert und 01.04 OnBoard Impulsgeber Drehzahlistwert
gefiltert. Wenn die Werte gleich sind, 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl = OnBoard
Impulsgeber einstellen.

8. MaBnahmen angeben, die bei Ausfall der Impulsgebererfassung ergriffen werden sollen, s. 31.35
Motor Istwerterfassung Stérung.

Beispiel 1: Verwendung desselben Impulsgebers fiir Motor- und Lastistwerterfassung
Der Antrieb steuert einen Motor, der zum Heben einer Last mit einem Kran verwendet wird. Ein an der
Motorwelle befestigter Impulsgeber dient als Istwerterfassung. Derselbe Impulsgeber wird auch zur
Berechnung der H6he der Last in einer gewlinschten MaBeinheit verwendet. Zwischen der Motorwelle
und der Kabeltrommel befindet sich ein Getriebe. Folgende Einstellungen werden vorgenommen.
— 90.51 Last Drehzahlistwerterfassung Auswahl = OnBoard Impulsgeber.
— Der Impulsgeber ist direkt auf der Motorwelle montiert.

— 90.43 Motorgetriebe Zahler = 1.

— 90.44 Motorgetriebe Nenner = 1.
— Die Kabeltrommel dreht eine Umdrehung pro 50 Umdrehungen der Motorwelle.

— 90.53 Lastgetriebe Zahler = 1.

— 90.54 Lastgetriebe Nenner= 50.
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— Die Last bewegt sich 70 Zentimeter, das entspricht 7/10 eines Meters, pro Umdrehung der
Kabeltrommel.
— 90.63 Vorschubkonstante Zahler = 7.
— 90.64 Vorschubkonstante Nenner = 10.
Jetzt kann die Lasthohe in Metern in 90.07 Lastposition skaliert Integer abgelesen werden, wahrend
90.03 Lastdrehzahl die Drehzahl der Seiltrommel und 90.01 Motordrehzahl fiir Regelung die Drehzahl der
Welle anzeigt.

Beispiel 2: Verwendung von zwei Impulsgebern
Ein Impulsgeber, z.B. OnBoard Impulsgeber, wird als Motoristwerterfassung verwendet. Der Impulsgeber
ist Uber ein Getriebe mit der Motorwelle verbunden. Ein anderer Impulsgeber, z.B. Impulsgeber 2, misst
die Bandgeschwindigkeit an anderer Stelle in der Maschine. Folgende Einstellungen werden
vorgenommen.
— 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl = OnBoard Impulsgeber.
— Der Impulsgeber dreht drei Umdrehungen pro Umdrehung der Motorwelle.

— 90.43 Motorgetriebe Zahler = 1.

— 90.44 Lastgetriebe Nenner = 3.
— 90.51 Last Drehzahlistwerterfassung Auswahl = Impulsgeber 2.

— Die von Impulsgeber 2 gemessene Liniengeschwindigkeit kann in 90.03 Lastdrehzahl abgelesen
werden. Dieser Wert ist in U/min angegeben. Sie kann mit 90.53 Lastgetriebe Z&hler und 90.54
Lastgetriebe Nenner in eine andere MaBeinheit umgewandelt werden.

Hinweis: Die Vorschubkonstante kann bei dieser Umrechnung nicht verwendet werden, da sie 90.03
Lastdrehzahl nicht beeinflusst.

Tippbetrieb

Die Tippfunktion ermdglicht es, den Motor lber einen Taster kurz zu drehen. Die Tippfunktion wird

typischerweise wahrend der Wartung oder Inbetriebnahme verwendet, um die Maschine vor Ort zu

bedienen.

Es stehen zwei Tippfunktionen zur Verfligung, Tippen 1 und Tippen 2. Jede hat ihre eigenen

Aktivierungsquellen und Sollwerte. Die Quellen werden durch 20.26 Tippen 1 Start Quelle und 20.27

Tippen 2 Start Quelle ausgewahlt. Bei aktiviertem Tippbetrieb startet und beschleunigt der Antrieb auf

die definierte Tippgeschwindigkeit, siehe 22.42 Tippen 1 Sollwert oder 22.43 Tippen 2 Sollwert. Die

Beschleunigungsrampe fir das Tippen wird mit 23.20 Beschleunigungszeit Tippen eingestellt. Nach dem

Abschalten des Einschaltsignals verzogert der Antrieb bis zum Stillstand. Die Verzogerungsrampe fir das

Tippen wird mit 23.21 Verzdégerungszeit Tippen eingestellt.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Firmware Strukturdiagramme.

Hinweise:

— Tippen arbeitet mit einer Zykluszeit von 2 ms.

— Tippen ist nicht verfiigbar, wenn sich der Antrieb in Vor-Ort-Steuerung befindet.

— Tippen kann nicht aktiviert werden, wenn der Startbefehl des Antriebs aktiv ist. Der Antrieb kann bei
aktiviertem Tippen nicht gestartet werden. Nach der Zurlicknahme der Tippfreigabe kann der Antrieb
nur mit einem neuen Startbefehl eingeschaltet werden.

— Sind beide Tippfunktionen aktiviert, hat diejenige, die zuerst aktiviert wurde, Vorrang.

— Beim Tippen wird Drehzahlregelung verwendet.

— Der S-Verschliff, Parameter 23.16 .... 23.19, gilt nicht fir die Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe
beim Tippen.

— Die Uber einen Feldbus aktiviertes Tippen, siehe 06.09.b08/09 Verwendetes Hauptsteuerwort,
verwenden die fur den Tippbetrieb definierten Sollwerte und Rampenzeiten, bendtigen aber nicht die
Tippfreigabe.

WARNUNG!

Wenn Tippen freigegeben und aktiviert ist, wahrend der Startbefehl aktiv ist, wird Tippen aktiviert,

sobald der Startbefehl ausgeschaltet wird.
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Prozess-PID Regler
Noch nicht Teil des Handbuchs.

Motorpotentiometer

Das Motorpotentiometer ist ein Zahler, dessen Wert mit zwei Digitalsignalen erhoht (auf) und verringert
(ab) werden kann. Die Digitalsignale werden mit 22.73 Motorpotentiometer erhohen Quelle und 22.74
Motorpotentiometer verringern Quelle ausgewabhlt.

Hinweis: Diese Signale haben keine Auswirkung, wenn der Antrieb stillsteht.

Wenn in 22.71 Motorpotentiometer Konfiguration aktiviert, Ubernimmt das Motorpotentiometer den in
22.72 Motorpotentiometer Anfangswert eingestellten Wert. Abhangig von der in 22.71
Motorpotentiometer Konfiguration gewahlten Betriebsart wird der Wert in Motorpotentiometer
entweder beibehalten oder bei einem Stopp oder einem aus- und wieder einschalten zurlickgesetzt.

Die Anderungsrate wird mit 22.75 Motorpotentiometer Rampenzeit definiert als die Zeit, die bendtigt
wird, um von 22.76 Motorpotentiometer Minimalwert auf 22.77 Motorpotentiometer Maximalwert zu
laufen oder umgekehrt. Wenn die Auf- und Ab-Signale gleichzeitig anliegen, andert sich der Wert des
Motorpotentiometers nicht.

Der Ausgang der Funktion wird in 22.80 Motorpotentiometer Sollwert angezeigt, der direkt als Quelle fir
einen beliebigen Wahlparameter wie 22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle eingestellt werden kann.

Das folgende Beispiel zeigt das Verhalten des Motorpotentiometerwertes.

1
22.73 Motorpotentiometer erhéhen Quelle T
0

22.74 Motorpotentiometer verringern Quelle l

0

22.77 Motorpotentiometer Maximalwert

22.80 Motorpotentiometer Sollwert g

22.76 Motorpotentiometer Minimalwert

22.75 Motorpotentiometer

Rampenzeit DZ_LIN_064_motor pot_a.ai

Steuerung einer mechanischen Bremse
Noch nicht Teil des Handbuchs.

Anwenderdefinierte Lastkurve
Noch nicht Teil des Handbuchs.

Diagnose

Signaliiberwachung
Noch nicht Teil des Handbuchs.

Wartungszeiten und -zahler
Noch nicht Teil des Handbuchs.

Energiesparfunktionen
Noch nicht Teil des Handbuchs.

Lastanalyse
Noch nicht Teil des Handbuchs.
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Weitere Merkmale

Parametersatze

Der Antrieb unterstutzt vier Parametersatze, die im Flash gespeichert und mit 96.22 Parametersatz
sichern/laden aufgerufen werden kdnnen. Es ist auch moglich, Uber digitale Eingange zwischen den
Parametersatzen zu wechseln, siehe 96.23 Parametersatz I/O Modus inl und 96.24 Parametersatz 1/0O
Modus in2. Parametersatze werden typischerweise verwendet, um die Parameter auf
Notfallkonfigurationen einzustellen und sie werden nur im Stillstand umgeschaltet.

Ein Parametersatz enthalt alle beschreibbaren Werte der Parametergruppen 10 .... 99 mit Ausnahme von:
— Erzwungene |/O Werte wie 10.03 DI Auswahl erzwingen und 10.04 DI Wert erzwingen.

— Einstellungen der I/O-Erweiterungsmodule, s. Gruppen 14 .... 16.

— Freigabeparameter fiir die Feldbuskommunikation, s. 50.01 FBA A freigeben und 50.31 FBA B freigeben.
— Weitere Einstellungen zur Feldbuskommunikation, s Gruppen 51 .... 56 und 58.

— Einstellungen der Impulsgeberkonfiguration, s. Gruppen 92 und 93.

— FEinige Hardwareeinstellungen in Gruppe 95 HW Konfiguration.

Da die Motoreinstellungen in den Parametersatzen enthalten sind, muss sichergestellt werden, dass die
Einstellungen dem verwendeten Motor entsprechen, bevor einen Parametersatz aufgerufen wird.

Benutzersperre

Um eine bessere Cybersicherheit zu erreichen kann ein Zugangscode eingerichtet werden, um z.B. das

Andern von Parameterwerten und/oder das Laden von Firmware und anderen Dateien zu verhindern.

WARNUNG!

ABB haftet nicht fiir Schaden oder Verluste, die dadurch entstehen, wenn die Benutzersperre nicht mit

einem neuen Zugangscode aktiviert wurde. Siehe Kapitel Haftungsausschluss fiir Cybersicherheit.

Um die Benutzersperre zum ersten Mal zu aktivieren:

— 96.07 Zugangscode = 10000000 einstellen. Dadurch werden die Parameter 96.100 .... 96.102 sichtbar.

— Einen neuen Zugangscode in 96.100 Zugangscode andern eingeben. Immer acht Ziffern Verwenden;
wenn Drive composer verwendet wird, immer Enter bestatigen.

— Den neuen Zugangscode in 96.101 Zugangscode bestatigen Gibernehmen.

WARNUNG!
Den Zugangscode an einem sicheren Ort aufbewahren! Die Benutzersperre kann auch von ABB nicht
aufgehoben werden, wenn der Zugangscode verloren geht.

— In96.102 Benutzersperre Funktionalitat werden die Funktionen definiert, die unterbunden werden
sollen. Unsere Empfehlung ist es, alle Funktionen auszuwahlen, sofern die Anwendung nichts anderes
vorschreibt.

— Einen ungiiltigen (zufalligen) Zugangscode in 96.07 Zugangscode eingeben.

— 96.27 Rechnerkarte booten oder die Hilfsspannung aus- und wieder einschalten.

—  Uberpriifen, ob Parameter 96.100 .... 96.102 ausgeblendet sind. Wenn dies nicht der Fall ist, einen
weiteren zufdlligen Zugangscode in 96.07 Zugangscode eingeben.

Um die Benutzersperre wieder zu 6ffnen, den Zugangscode in 96.07 Zugangscode eingeben. Dadurch

werden die Parameter 96.100 .... 96.102 wieder sichtbar.

Parameter zur Datenspeicherung

Vierundzwanzig, sechszehn 32-Bit und acht 16-Bit Parameter, sind fir die Datenspeicherung reserviert.
Die Parameter sind standardmaBig nicht angeschlossen; sie konnen fir Verknipfungs-, Prif- und
Inbetriebnahmezwecke verwendet werden. Sie konnen mit Hilfe der Quell- oder Zielselektion anderer
Parameter beschrieben und wieder ausgelesen werden.

Hinweis: Nur Parameter vom Typ 32-Bit FlieBkomma und Real32, konnen als Quelle fiir einen anderen
Parameterwert ausgewahlt werden. Mit anderen Worten, Parameter 47.01 .... 47.08 konnen als Quellen fir
andere Parameter verwendet werden, 47.11 .... 47.28 nicht.

Um einen16-Bit Integer, der in DDCS Data Sets empfangen wird, als Quelle flir einen anderen Parameter
zu verwenden, den Wert in einen der Speicherparameter vom Typ Real32 (47.01 .... 47.08) schreiben.
Dann den Speicherparameter als Quelle auswahlen und ein geeignetes Skalierverfahren zwischen 16-Bit-
und 32-Bit Werten in Parametern 47.31 .... 47.38 definieren.

Firmwarebeschreibung
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Kommunikation

Kapiteluibersicht

In diesem Kapitel werden die Kommunikationsfunktionen des Antriebs beschrieben.

Inbetriebnahme- und Wartungswerkzeuge
S. Kapitel Anschluss eines DCS880 an einen PC mit Drive composer.

DCSLink mit SDCS-DSL-H1x

Allgemein

Das DCSLink ist ein vielseitiger Bus mit Twisted Pair Kabeln fiir den DCS880. Alle Funktionen nutzen die
gleiche Hardware und kénnen gleichzeitig genutzt werden. Das DCSLink kann fir Erregung und 12-Puls
verwendet werden.

Aufbau der SDCS-DSL-H1x

B62.5

Feldsteller, Inbetriebnahme von DCF803-0016, FEX-425-Int oder DCF803-0035
Aufbau der Feldstellerelektronik (FEX-4)

) 4
{/j - . (5
X, xio - o \_/
- H_|® s ‘ r|® 71104
Feld ra| X100 !
¥ T2
@ :
TN "
R e = D200 urzug -
! | ] ump
T ! [ R106 J
c|@| |- | vito i i
@ i i = =1z
< L 111 =2
Netz | S|\ ! i R107 S
=M w i | - -
3| | | A e
') ! i S - || o
BL_FEX4_001_a.ai
X1: 24V Versorgung X3: DCSLink
X1:1 | 24V, X311 |GNDB
X1:2 | 0V, X3:2 | CANL
X3:3 | CANH

Kommunikation
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DCSLink Verdrahtung und Steckbriicke-/Schaltereinstellung
Beispiel fir eine Kabelverbindung.

X51:1
X51:2

DCS880 Stromrichter

SDCS-DSL-H1x

Abschluss der Erde

Busabschluss

(J1:H)

(S1100:1 geschlossen )

+24
DCF803-0035 ov
j:+24V
oV
$1100:2
GNDB GNDAB /EME
) —=
$1100:1 $1100:3
X52: 1|2|3 3 2|1 X53: X3: TZ 3 |1
I T\ ] ‘
I 1
H -
\,
! .
KEIN
(81100:2 offen
$1100:3 offen)
EIN EIN

85

X1:1
X1:2

Das DCSLink ist ein Bussystem mit Twisted Pair Kabeln. Daher ist ein Busabschluss an beiden

physikalischen Enden des Busses erforderlich.

Knoten 1

Knoten n

CAN_H

120 Ohm
1%, 1/4 W

CAN_L

120 Ohm
1%, 1/4 W

SF_DCS_002_can-bus_a.ai

Hardware (SDCS-DSL-H1x)

Hardware (FEX-4)

Steckbriicke J1 = EIN wenn ein
Busabschluss erforderlich ist.

Schalter S1100:1 = EIN wenn ein Busabschluss

erforderlich ist.

Schalter $1100:2 und S1100:3 stellen den Erdanschluss

her.

Einstellen der Feldstellertypen
Die FEX-4 kann fur 4 verschiedene Anwendungen eingesetzt werden:
— DCF803-0016 (als externer Feldsteller, bis 16 A).

— FEX-425-Int (als interner Feldsteller fiir H5 und H6, bis zu 25 A).

— DCF803-0035 (als externer Feldsteller, bis zu 35 A).

— DCF803 Klemme 5 A (als interner oder externer Feldsteller, max. 5 A).

Firmware (Ankerstromrichter)

99.07 Mlverwendeter Feldstellertyp = DCF803-
0016, FEX-425-Int oder DCF803-0035.

Hardware (FEX-4)
—o0  X100:5A
X100: 35 A
NN
o N i)
o N Re
O — f—
VNN
X100: D1
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99.07 Mlverwendeter Feldstellertyp = DCF803 o X100:5A
Klemme 5 A. X100: 35 A
NN
° i B ke
o N B2
C — |
NN QN
X100: D1

Einstellung der FEX-4 Versorgung
Der Feldsteller kann sowohl dreiphasig als auch einphasig arbeiten.

Firmware (Ankerstromrichter) Hardware (FEX-4)
28.63 M1 Feldsteller Betriebsart = Dreiphasig. —o  X100:5A
X100: 35 A
NR N
X101: Ul o—¢ °
X101: V1 © JiN &
X101: W10 - -
NN A
X100: D1
28.63 M1 Feldsteller Betriebsart = Einphasig. —o  X100:5A
X100: 35 A
NN
X101: UL o—% -
X101: V1 © A RE
X101: W1© I -
NN AN
X100: D1

Einstellen der Knotennummern, der Ubertragungsgeschwindigkeit und der
Kommunikationsiiberwachung

In allen Bussystemen sind eindeutige Knotennummern erforderlich, die im Ankerstromrichter und im
Feldsteller eingestellt werden missen. Zwei Stationen mit der gleichen Knotennummer sind nicht
erlaubt.

Z.B. die Knotennummer des Ankerstromrichters auf 1 und die FEX-4 Knotennummer auf 13 einstellen.
Die Kommunikationsiberwachung wird im Ankerstromrichter aktiviert.

AuBerdem muss die Ubertragungsgeschwindigkeit aller Gerite {ibereinstimmen.

Firmware (Ankerstromrichter) Hardware (FEX-4)

70.05 DCSLink Knotennummer = 1. -

70.06 Baudrate = 500 kBit/s. S$1100:4 S1100:5 S1100:6 kBit/s
AUS AUS EIN 500

70.12 Feldsteller Zeitiiberschreitung = 100 -

ms.

70.13 M1 Feldsteller Knotennummer = 13. S801 S800

f%“ ’ $800 "‘/%(_U_a
$801 |K§ ﬂ | @j

Kommunikation
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Uberpriifen der FEX-4
Es gibt mehrere Signale, um die Funktion der FEX-4 zu Uberprifen.

87

Firmware (Ankerstromrichter)

Hardware (FEX-4)

07.68 M1
Feldstellertyp.

Zeigt den FEX-4 Typ an, wie mit
99.07 M1lverwendeter
Feldstellertyp ausgewahlt.

Gelb (U731) oder Grin
(U730) LED blinkt.

Warten auf DCSLink
Kommunikation.

70.01 DCSLink
Status 1, 70.02
DCSLink Status
2.

Zeigt den Status des
Feldstellerknotens an, wie mit
70.13 M1 Feldsteller
Knotennummer ausgewabhlt.

Gelb (U731) oder Grin
(U730) LED leuchtet
konstant.

Die DCSLink
Kommunikation ist
in Betrieb.

Weitere Informationen im DCS880 Hardware Handbuch (3ADW000462).
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12-Puls

Beispiel fur eine Kabelverbindung.

12-Puls Master 12-Puls Slave
SDCS-DSL-H1x SDCS-DSL-H1x
Feldsteller
GNDB;iji GNDB GNDB

L 6% E
$1100:1 $1100:3
X3:(3 2 X52:1(2|3 3 21 X53: X52: [1]2]3 3 21 X53:
A Ial A 7\

[ ] L] I ]
/ ;: / ;: / ;; / : ; SB_880_011_bus_b.ai

Abschluss der Erde NO
(S1100:2 offen
S$1100:3 offen)

Busabschluss ON AUS
(S1100:1 geschlossen) (J1: H) (‘”:B)

Das DCSLink ist ein Bussystem mit Twisted Pair Kabeln. Daher ist ein Busabschluss an beiden
physikalischen Enden des Busses erforderlich.

Knoten 1 Knoten n

CAN_H

120 Ohm 120 Ohm
1%, 1/4W 1%, 1/4W

CAN_L

SF_DCS_002_can-bus_a.ai

Hardware (SDCS-DSL-H1x) Hardware (FEX-4)

Steckbriicke J1 = EIN wenn ein Schalter S1100:1 = EIN wenn ein Busabschluss

Busabschluss erforderlich ist. erforderlich ist.

- Schalter S1100:2 und S1100:3 stellen den Erdanschluss
her.

Einstellen der Knotennummern, der Ubertragungsgeschwindigkeit und der

Kommunikationsiiberwachung
In allen Bussystemen sind eindeutige Knotennummern erforderlich, die im 12-Puls Master, 12-Puls Slave
und im Feldsteller eingestellt werden mussen. Zwei Stationen mit der gleichen Knotennummer sind nicht

erlaubt.
Z.B. die Knotennummer des 12-Puls Masters auf 1, die 12-Puls Slaves auf 31 und des Feldstellers auf 21

einstellen.
Die Kommunikationsiberwachung fir 12-Puls und fir den Feldsteller wird im 12-Puls Master aktiviert.

AuBerdem muss die Ubertragungsgeschwindigkeit aller Gerite {ibereinstimmen.

Kommunikation
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Firmware 12-Puls Master

Firmware 12-Puls Slave

Firmware Feldsteller

70.05 DCSLink Knotennummer = 1.

70.05 DCSLink
Knotennummer = 31.

70.05 DCSLink
Knotennummer = 21.

70.06 Baudrate = 500 kBit/s.

70.06 Baudrate = 500
kBit/s.

70.06 Baudrate = 500
kBit/s.

70.08 12-Puls Zeituberschreitung = 100
ms.

70.09 12-Pulse Slave Knotennummer = 31.

70.12 Feldsteller Zeituberschreitung = 100
ms.

70.13 M1 Feldsteller Knotennummer= 21.

Weitere Informationen im DCS880 12-pulse manual (3ADW000533).
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Master-Follower Verbindung

Allgemein

Mit der Master-Follower Verbindung kdnnen mehrere Antriebe verbunden werden, so dass die Last
gleichmaBig auf die Antriebe verteilt werden kann. Dies ist ideal fir Anwendungen, bei denen die
Motoren Uber Getriebe, Kette, Riemen usw. miteinander gekoppelt sind.

Die externen Steuersignale werden typischerweise nur an einen Antrieb angeschlossen, der als Master
fungiert. Der Master steuert bis zu 10 Follower, indem er Broadcastmeldungen Uber ein elektrisches
Kabel oder eine Glasfaserverbindung sendet. Der Master kann Rickmeldungen von bis zu 3 ausgewahlten
Followern lesen.

4— Drehzahlgeregenter Master

Prozess Master

Prozess Follower

S~

zB)

Master Steuerwort Follower
Drehzahlsollwert

Drehmomentsollwert

Fenster-, drehmoment- oder
drehzahlgeregenter Follower

L

Master-Follower Verbindung

S0aa
DDCsS

(2.B.)
Statuswort
Drehzahlistwert
Drehmomentistwert

Serielle Verbindung

Ubergeordnete Steuerung (z.B. SPS)

SB_880_013_master-follower_a ai

Der Master ist typischerweise drehzahlgeregelt, und die Follower folgen seinem Drehmoment- oder

Drehzahlsollwert. Im Allgemeinen gilt fiir einen Follower:

— Fenster- oder drehmomentgesteuert, wenn die Motorwellen des Masters und der Follower durch
Getriebe, Kette usw. starr gekoppelt sind, so dass keine Drehzahldifferenz zwischen den Antrieben
moglich ist.

— Fenster- oder drehzahlgesteuert, wenn die Motorwellen von Master und Follower flexibel gekoppelt
sind, so dass nur eine geringe Drehzahldifferenz moglich ist.

— Um dynamisch zwischen Drehzahlregelung und Drehmomentregelung zu wechseln, 19.11 Ext1/Ext2
Auswahl verwenden.

Kommunikation

Eine Master-Follower Verbindung kann durch Verbinden der Antriebe mit Glasfaserkabeln (erfordert pro
Antrieb ein FDCO-0x DDCS Kommunikationsmodul) oder durch Verdrahten der XD2D Stecker der
Antriebe aufgebaut werden. Das Medium wird mit 60.01 M/F Kommunikationsanschluss ausgewahlt.
60.03 Der M/F-Modus definiert, ob der Antrieb der Master oder ein Nachfolger auf der Master-
Nachfolgerverbindung ist. Typischerweise ist der drehzahlgeregelte Prozess-Masterantrieb auch als
Master in der Verbindung konfiguriert.

Kommunikation
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60.03 M/F Modus definiert, ob der Antrieb Master oder Follower auf der Master-Follower Verbindung ist.
Typischerweise wird der drehzahlgeregelte Prozessmasterantrieb auch als Master in der Verbindung
konfiguriert.

Die Kommunikation Uber die Master-Follower Verbindung basiert auf dem DDCS Protokoll, das Data Sets
(insbesondere Data Set 41) verwendet. Ein Data Set enthalt drei 16-Bit Worte. Der Inhalt der Data Sets ist
mit Parametern 61.01 .... 61.03 frei konfigurierbar. Das vom Master Uibertragene Data Set enthalt
typischerweise sein Steuerwort, seinen Drehzahlsollwert und seinen Drehmomentsollwert, wahrend die
Follower typischerweise ihr Statuswort (06.15 Hauptstatuswort) zu Uberwachungszwecken
zuricksenden.

Die Standardeinstellung von 61.01 M/F Daten 1 Auswahl ist 06.06 Followersteuerwort. Mit dieser
Einstellung im Master wird 06.06 Followersteuerwort an alle Follower gesendet.

Allerdings wird Bit 3 (Freigabe) des Followersteuerworts so geandert, dass es beim Auslésen des
Masters Null wird.

Es kdnnen je drei Data Sets von Followern mit den Knotenadressen 2, 3 und 4 gelesen werden (s. 60.02
M/F Knotenadresse). Die Follower, von denen Daten gelesen werden, werden durch 60.14 M/F Follower
Auswahl im Master ausgewabhlt. In jedem Follower werden die zu sendenden Daten durch Parameter 61.01
.... 61.03 ausgewahlt. Die Daten werden als Integer Uber die Verbindung Gbertragen und mit Parametern
62.28 ... 62.36 im Master angezeigt. Die Daten kdnnen dann mit Parametern 62.04 ... 62.12 weitergeleitet
werden.

Um Storungen der Follower anzuzeigen, muss jeder Follower so konfiguriert werden, dass sein
Statuswort (06.15 Hauptzustandswort) in einem der oben genannten Data Sets Ubertragen wird. Im
Master muss der entsprechende Zielparameter auf Follower SW Knoten x eingestellt werden. Die
Statusworte der Follower sind in Parametern 06.122 ... 06.124 zu sehen. Die zu ergreifende MaBnahmen
bei einer Stérung in einem Follower werden mit 60.17 Follower Stérung Reaktion ausgewahlt. Externe
Ereignisse (siehe Gruppe 31 Stérungsfunktionen und Stérungsschwellen) kdnnen verwendet werden, um
den Status anderer Bits eines beliebigen Followerstatusworts anzuzeigen.

Konfiguration der Master-Follower Verbindung

Die Master-Follower Verbindung wird hergestellt, indem die Antriebe untereinander verbunden werden

mit:

— Abgeschirmten Twisted Pair Kabeln zwischen den XD2D Klemmen der Antriebe.

— Lichtwellenleiterkabeln. Pro Antrieb wird ein zusatzliches Kommunikationsmodul FDCO-0x DDCS
bendotigt.

Nachfolgend sind Anschlussbeispiele dargestellt.

g - || ™ g -~ || ™ - || ™
OQ'm [ <[ Q'm [ < ]| o m| < |
x z o) z z
(O] O O]
@ @ o

J3 ] Busabschluss J3 [T Kein Busabschluss, J3 ] Busabschluss

Grundeinstellung

SF_880_008_DCT_drive2drive_b.ai

Kommunikation
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Master-Follower Verbindung, Verdrahtung mit elektrischen Kabeln.

|
| FDCO
|

SDCS-CON-H01

|
| FDCO
|

SDCS-CON-H01

SDCS-CON-H01

| |
| FDCO |
| |

T = Sender

R = Empfanger

Ringkonfiguration mit Lichtwellenleiterkabeln.

Hinweise

— Es sind maximal 2 Follower maglich.
— Beide Kanale 5 MBd oder 10 MBd kénnen benutzt werden. Diurfen aber nicht gemischt werden.

SA_880_015_master-follower_b.ai

A L = —

T = Sender
R = Empfanger

MSTR CHO CH1 CH2

NDBU

Sternkonfiguration mit Lichtwellenleiterkabeln.

Hinweise:

SA_880_016_master-follower_b.ai

— Eine Sternkonfiguration mit Lichtwellenleiterkabeln erfordert einen DDCS-Verteiler NDBU-95C. S.
DDCS branching unit NDBU-95 user’s manual (3BFE64285513).

— Beide Kanale 5 MBd oder 10 MBd kénnen benutzt werden. Diirfen aber nicht gemischt werden.

Kommunikation
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Beispiele fiir Parametereinstellungen

Im Folgenden finden Sie eine Checkliste der Parameter, die bei der Konfiguration der Master-Follower
Verbindung eingestellt werden mussen. In diesem Beispiel sendet der Master das Followersteuerwort,
einen Drehzahlsollwert und einen Drehmomentsollwert. Die Follower geben ihre Statusworte und zwei
Istwerte zuriick (dies ist nicht zwingend erforderlich, wird aber zur besseren Ubersichtlichkeit angezeigt).

Master Einstellungen
Master-Follower Verbindung Aktivierung:
60.01 M/F Kommunikationsanschluss. Die Einstellung des Kommunikationsports hangt von der

verwendeten Hardware und deren Position ab.

Zeitsynchronisation:

der Zeitsynchronisation.

aktiviert werden.
Ubersicht Steuerwort:

Used main control word

Bit 0 Off1 control
Bit 1 Off2 control
Bit 2 Off3 control
Bit3Run

Bit 4 Ramp out zero

Bit 5 Ramp halt

Drive logic

|_|

Main status word |

06.06
Follower control word

06.15.503]

!

06.4¢

Bit 0 Off1 contro
Tripped .

Bit 1 Off2 control

Bit 2 Off3 control

Bit 10 Remote command

Bit 11 reserved

Bit 12 Master warning/fau

Bit 13 Follower control 13

Bit 14 Follower control 14

Bit 15 Follower control 15

to followers

Ubersicht Drehmomentsollwert (Ref2):

Torque limiter

|

: —(30.02 Torque limit status

torque

Minimum torque

26.43 Torque correction enable

26.44 Torque correction source —

L

0

60.02 M/F Knotenadresse = 1. Die zulassige Adresse fir den Master ist 1.
60.03 M/F Modus = FDCO-XD2D Master. Sowohl fir Lichtwellenleiter als auch fiir Kabelverbindung.
60.05 MM/F HW Anschluss = Ring oder Stern fir Lichtwellenleiter. Fur Draht, immer Stern.

96.35 Zeitsynchronisation primare Quelle = DDCS Steuerung. Der Master benétigt die primare Quelle

96.36 M/F und D2D Uhrzeitsynchronisation = Aktiv. Die Zeitsynchronisation muss in allen Geraten

D2D link 02D link
Group 61 iL eee =2 TGroup 63—

from

Follower control word received

26.79 Torque correction

Value

26.02 Torque reference used

Bit O Off1 control

Bit 15 Follower control 15

Main control word sourd|

Main control word

Other

4: Application
: Follower

D2D link

XD2D:
Twisted pair cable
D2D link

to followers.

from master

26.11 Torque reference 1 source

Other
Zero

Extemnal torque reference 1
Extemnal torque reference 2.
Al scaled

A2 scaled

Al3 scaled

FBA A reference 1

FBA A reference 2

FBAB reference 1

FBA B reference 2

EFB reference 1

EFB reference 2

DDCS controller ref 1
DDCS controller ref 2

Motor potentiometer reference
Process PID output actual

46.04 M1 torque scaling actual

26.13 Torque reference function

®

26.14 Torque reference 1/2 selection

26.70 Torque reference 1

26.71 Torque reference 2

3 i Bit 3 R
Bit 6 Ramp in zero 1t 3Run i Bit 4 Ramp out zero
i Tripped :.
Bit 7 Reset 06.15.503] PP 9 Bit 5 Ramp halt
" . Bit 4 Ramp out zero
Bit 8 Inching 1 Bit 6 Ramp in zero
Bit 9 Inching 2 Bit S Ramp halt Bit 7 Reset
Bit 6 Ramp in zero
Bit 10 Remote command Bit 8 Inching 1
. Bit 7 Reset
Bit11...15 reserved it Inching 1 Bit 9 Inching 2
o nching 2 Bit 10 Remote command

Bit 0 Off1 control

Bit 1 Off2 control

Bit 2 Off3 control

Bit 3 Run

Bit 11 reserved

Bit 12... 15 Main control

55_880_007_DCS_drive logic_g.ai

SS_880_006_DCS_structure diagram_g.ai
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Daten, die vom Master an die Follower gesendet werden sollen:

— 61.01 M/F Daten 1 Auswahl= 06.06 Followersteuerwort.

— 61.02 M/F Daten 2 Auswahl= 23.03 Drehzahlsollwert 7.

— 61.03 M/F Daten 3 Auswahl=26.02 Verwendeter Drehmomentsollwert.

Daten, die der Master von Followern mit den Knotenadressen 2, 3 und 4 lesen soll (optional):

— 60.14 M/F Follower Auswahl. Die Auswahl der Follower, aus denen Daten ausgelesen werden.
60.17 Follower Storung Reaktion = Stérung. Wahlt aus, wie der Master auf einen fehlerhaften Follower
reagiert. Um Storungen im Follower anzuzeigen, muss jeder Follower so konfiguriert sein, dass er
sein Statuswort sendet. Im Master muss der entsprechende Zielparameter auf Follower SW Knoten x
gesetzt werden. Beispiel:

Follower Master
61.01 M/F Daten 1 Auswahl = |= |62.04 Follower Knoten 2 Daten 1 Auswahl =
06.15 Hauptstatuswort 06.122 Follower Statuswort Knoten 2

— 62.04 Follower Knoten 2 Daten 1 Auswahl ... 62.12 Follower Knoten 4 Daten 3 Auswahl werden fir die
Zuordnung der, von den Followern empfangenen, Daten verwendet.

Follower Einstellungen

Master-Follower Verbindung Aktivierung:

— 60.01 M/F Kommunikationsanschluss. Die Einstellung des Kommunikationsports hangt von der
verwendeten Hardware und deren Position ab.

— 60.02 M/F Knotenadresse =2 ... 254. Nur Follower mit den Knotenadressen 2, 3 oder 4 kdnnen vom
Master Gberwacht werden.

— 60.03 M/F Modus = FDCO-XD2D Master. Sowohl fiir Lichtwellenleiter als auch fir Kabelverbindung.

— 60.05 MM/F HW Anschluss = Ring oder Stern fir Lichtwellenleiter. Fiir Draht, immer Stern.

Zeitsynchronisation:

— 96.35 Zeitsynchronisation primare Quelle = DDCS Steuerung. Alle Follower missen auf D2D oder M/F
eingestellt werden.

— 96.36 M/F und D2D Uhrzeitsynchronisation = Aktive. Die Zeitsynchronisation muss in allen Geraten
aktiviert werden.

Mapping der vom Master empfangenen Daten:

— 62.01 M/F Daten 1 Auswahl = Steuerwort 16Bit.

— 62.02 M/F Daten 2 Auswahl = Sollwert1 16Bit.

— 62.03 M/F Daten 3 Auswahl = Sollwert2 16bit.

Skalierung der Sollwerte:

— 60.10 M/F Sollwertl Typ = Drehzahl.

— 60.11 M/F Sollwert2 Typ = Drehmoment.

Auswabhl der Sollwertquellen:

— 06.08 Hauptsteuerwort Quelle = Follower.

— 22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle = M/F oder D2D Sollwertl.

— 26.11 Drehmomentsollwert 1 Quelle = M/F oder D2D Sollwert2.

Auswahl der Betriebsart:

— 19.12 Extl Betriebsart = Addieren, Drehmoment oder Drehzahl.

— 20.01 Befehlsort = Hauptsteuerwort.

Daten, die von Followern mit den Knotenadressen 2, 3 und 4 an den Master gesendet werden sollen

(optional):

- 61.01 M/F Daten 1 Auswahl = 06.15 Hauptstatuswort. Fiir eine ordnungsgemaBe Uberwachung der
Follower im Master muss das Hauptstatuswort jedes Followers an den Master gesendet werden.

— 61.02 M/F Daten 2 Auswahl = Andere, frei wahlbar.

— 61.03 M/F Daten 2 Auswahl = Andere, frei wahlbar.

Kommunikation
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Zusatzliche Einstellungen

Feldschwéachung

Im Falle von Feldschwachung muissen alle Follower eine Drehzahlistwerterfassung mit Impulsgeber oder
Tacho haben.

Hinweis: Wenn der Ausgang eines Impulsgeber an zwei Gerate angeschlossen werden soll, muss ein
Splitter eingesetzt werden.

Verbindung zur iibergeordneten Steuerung

Wenn Follower an eine ibergeordnete Steuerung angeschlossen sind, ist darauf zu achten, dass die
Ubergeordnete Steuerung nicht auf die gleichen Signale (liber Gruppen 50 .... 58 und/oder 60 ... 62) wie
der Master (Uber die Master-Follower Verbindung) schreibt. Es gibt immer ein Problem, wenn zwei
Quellen auf eine Senke schreiben. Sehr vorsichtig mit z.B. 06.06 Followersteuerwort, 23.03
Drehzahlsollwert 7, 26.02 Verwendeter Drehmomentsollwert, ... sein.

Nothalt

Bei Nothalt muss der Master die Kontrolle tber alle Follower haben. Deshalb muss in allen Followern
folgendes eingestellt werden:

— 20.05 Aus3 Quelle (Nothalt) = Aus3 inaktiv.

— 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Betriebsart beibehalten.

Spezifikation der Master-Follower Verbindung

Maximale Kabellangen:

— FDCO-0x mit POF (Lichtwellenleiter aus Plastik): 30 m.

— FDCO-0x mit HCS (Lichtwellenleiter aus Hard-Clad Silica Fiber): 200 m.

— Maximale Kabellange der geschirmten Twisted Pair Kabel: 50 m.

Ubertragungsrate: 4 Mbit/s.

Gesamtleistung der Verbindung: < 5 ms, um Sollwerte zwischen Master und Followern zu Ubertragen.
Protokoll: DDCS (Distributed Drives Communication System).

Einstellungen und Diagnose
Parametergruppen 60 DDCS Kommunikation, 61 D2D und DDCS Daten senden und D2D und DDCS Daten
empfangen.

Kommunikation
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Schnittstelle DDCS Steuerung

Allgemein

Der Antrieb kann Uber Lichtwellenleiter an eine DDCS Steuerung, wie beispielsweise der ABB AC 800M,
angeschlossen werden. Der DCS880 ist sowohl mit den Anschliissen ModuleBus als auch DriveBus
kompatibel.

Hinweis: Einige Funktionen vom DriveBus, wie beispielsweise der BusManager, werden nicht unterstitzt.

Topologie

Ein Beispiel fir eine Verbindung lber Lichtwellenleiter ist unten dargestellt.

Die Antriebe bendétigen ein zusatzliches Kommunikationsmodul FDCO-0x DDCS. Ring- und
Sternkonfigurationen sind mdéglich. S. 60.55 DDCS Steuerung HW Verbindung und Kapitel Konfiguration
der Master-Follower Verbindung.

bcssso 1 Tpcssso —'
Msteverung 1 SDCS-CON-HO1 SDCS-CON-HO1
FDCO

| |
FDCO | | FDCO
| |

ol

|
1
| |
| |
L'T ''''''' - |____|_ _______ JL - I = - M|

T = Sender R =Em pfé nger SA_880_015_master-follower_b.ai

Die Eistellung der Verbindung erfolgt mit 60.51 DDCS-Steuerungskommunikationsanschluss.
Die Ubertragungsrate kann mit 60.56 DDCS Steuerung Baudrate eingestellt werden.

Kommunikation

Die Kommunikation zwischen Steuerung und Antrieb besteht aus Data Sets mit je drei 16-Bit Worten. Die
Steuerung sendet ein Data Set an den Antrieb, der das nachste Data Set an die Steuerung zurlicksendet.
Die Kommunikation verwendet Data Sets 1.... 4, 10 .... 25 und Data Sets 32, 33. Der Inhalt der Data Sets ist
frei konfigurierbar, aber Data Set 10 enthalt typischerweise das Steuerwort und ein oder zwei Sollwerte,
wahrend Data Set 11 das Statuswort und ausgewahlte Istwerte zuricksendet.

Fir die ModuleBus-Kommunikation kann der DCS880 entweder als ABB Standard Drive oder als ABB
Engineered Drive mit 60.50 DDCS Steuerung Antriebstyp konfiguriert werden. Die ModuleBus-
Kommunikation verwendet Data Sets 1 .... 4 bei einem ABB Standard Drive und Data Sets 10... 25 und Data
Sets 32, 33 bei einem ABB Engineered Drive.

Das Wort der Steuerung, das als Steuerwort definiert ist, z.B. 62.51 Data Set 10 Daten 1 Auswahl =
Steuerwort 16Bit, wird an 06.110 DDCS Steuerwort gesendet. Die Kodierung der Bits ist in 06.01
Hauptsteuerwort dargestellt.

Das Wort vom Antrieb, das als Statuswort definiert ist, z.B. 61.51 Data Set 11 Daten 1 Auswahl =
Statuswort 16Bit, wird an die Steuerung gesendet. Die Kodierung der Bits ist in 06.15 Hauptstatuswort
dargestellt.

Kommunikation
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Mailbox Dienst
StandardmaBig sind Data Sets 32 und 33 fir den Mailbox Dienst reserviert, der das Einstellen oder
Abfragen von Parameterwerten wie folgt ermoglicht:

DDCS Steuerung DCS880

4 N\ ( N\
Parameter im Antrieb beschreiben
Adresse senden Data set
Wert= 4865+ o1 T Par. Wert
Daten senden Data set 19.01 1234
Wert= 1234 32.2 1 1
Rickmeldung Data set / :
gesendete Adresse 33.1
Wert= 4865*
Parameter vom Antrieb lesen
Adresse anfragen Data set
Wert= 6147** 32.3 2403 4300
Daten anfragen Data set : »
Wert= 4300 33.2
Riickmeldung Data set
angefragte Adresse 33.3
Wert= 6147**

- J . J
*19.01 — 13h.01h — 1301h = 4865
**24.03— 18h.03h — 1803h = 6147 SB_880_024_data set_a.ai

Mit Hilfe von 60.64 Mailbox Data Set Auswahl ist es moéglich, die Data Sets 24 und 25 anstelle der Data
Sets 32 und 33 auszuwahlen.

Die Aktualisierungsintervalle der Data Sets sind wie folgt:

— Data Sets 10 und 11: 2 ms.

— Data Sets 12und 13: 4 ms.

— DataSets14...17:10 ms.

— DataSets 18... 25, 32 and 33: 100 ms.

Einstellungen und Diagnose

Parametergruppen 60 DDCS Kommunikation, 61 D2D und DDCS Daten senden und 62 D2D und DDCS
Daten empfangen.

Kommunikation
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Makros

Siehe dazu Handbuch DCS880 Quick guide.

Makros
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Parameter

Kapiteluibersicht

In diesem Kapitel werden die Parameter und Signale der Firmware beschrieben.

Begriffe und Abkiirzungen

Begriff Erklarung
Andern bei j = Parameter kdnnen bei laufendem Antrieb gedandert werden.
Betrieb n = Parameter kdnnen nur bei gestopptem Antrieb geandert werden.

Grundeinstellung

Grundeinstellung eines Parameters.

Index Signal- und Parameternummern bestehen aus der Gruppennummer und einer
fortlaufenden Nummer (Index).
Andere p Der Wert eines anderen Parameters wird Gbernommen.

Bei der Wahl von "Andere" wird eine Parameterliste angezeigt, in der der Benutzer den
Quellparameter eingeben kann.

Andere [Bit]

Der Wert eines spezifischen Bits in einem anderen Parameter.
Bei der Wahl von "Andere" wird eine Parameterliste angezeigt, in der der Benutzer den
Quellparameter und das Bit eingeben kann.

Parameter Eine vom Benutzer einstellbare Betriebsanweisung fiir den Antrieb.

p.u. Pro Einheit (per unit).

Bereich Bereich eines Signals oder Parameters.

Skalierung, 16-Bit Feldbus-aquivalent: Die Skalierung zwischen dem auf dem Bedienpanel

FbEq16 angezeigten Wert und der bei der Kommunikation verwendeten Integerwert, wenn
ein 16-Bit Wert fiir die Ubertragung an ein externes System ausgewéhlt wird.
Ein Bindestrich (-) zeigt an, dass der Parameter als 16-Bit Format nicht verfligbar ist.

Signal Gemessene oder berechnete Werte des Antriebs. Es kann auch Statusinformationen
enthalten. Die meisten Signale sind nur lesbar, aber einige (insbesondere
Zahlersignale) kdnnen zuriickgesetzt werden.

Typ Entweder Signal oder Parameter.

Einheit Gibt die physikalische Einheit des Signals oder Parameters an, wenn vorhanden. Die
Einheit wird auf dem Bedienpanel und Drive composer angezeigt.

Flichtig j = Die Werte werden NICHT im Flash gespeichert, sie gehen verloren, wenn der

Antrieb abgeschaltet wird.
n = Die Werte werden im Flash gespeichert, sie bleiben erhalten, wenn der Antrieb
abgeschaltet wird.

Zusammenfassung der Parametergruppen

Gruppe

Inhalt

01 Istwerte

Grundlegende Signale zur Uberwachung des Antriebs.

03 Eingangssollwerte

Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen empfangen

werden.

04 Warnungen und Stoérungen

Information Uber Warnungen und Stérungen, die zuletzt aufgetreten

sind.

05 Diagnose

Verschiedene Betriebszeitzahler und Messwerte zur Antriebswartung.

06 Steuer- und Statusworte

Antriebssteuerung und Status- und Ereignisworte.

07 Systeminformation

Die Hardware- und Firmwareinformationen des Antriebs.

10 Standard DI, RO

Konfiguration der Digitaleingdange und Relaisausgange.

Parameter
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11 Standard DIO, FI, FO

Konfiguration der Digitaleingdnge/-ausgange und
Frequenzeingange/-ausgange.

12 Standard Al

Konfiguration Standartanalogeingange.

13 Standard AO

Konfiguration Standartanalogausgange.

14 1/0 Erweiterungsmodul 1

Konfiguration I/O Erweiterungsmodul 1.

151/0 Erweiterungsmodul 2

Konfiguration I/O Erweiterungsmodul 2.

16 1/0 Erweiterungsmodul 3

Konfiguration I/O Erweiterungsmodul 3.

19 1/0 Betriebsart

Auswahl von Vor-Ort und externer Steuerung und der Betriebsarten.

20 Start/Stopp/Drehrichtung

Auswabhl der Signalquellen fir Start/Stopp/Drehrichtung und
Freigabe/Start/Freigabe Tippen. Auswahl der Signalquellen fir
positive/negative Sollwertfreigabe. Quellenauswabhl fir die
Rickmeldungen z.B. Schalter.

21 Start/Stopp Modus

Start- und Stopp-Modus; Nothalt Modus und Nulldrehzahl.

22 Drehzahlsollwert Auswahl

Auswahl Drehzahlsollwert und Motorpotentiometer.

23 Drehzahlsollwert Rampe

Rampeneinstellungen fiir Drehzahlsollwert (Einstellung der
Beschleunigung und Verzégerung des Antriebs).

24 Drehzahlsollwert
Aufbereitung

Berechnung Drehzahlfehler, Drehzahlfehler Fensterregelung und
Drehzahlfehler Sprung.

25 Drehzahlregelung

Einstellungen Drehzahlregelung.

26 Drehmomentsollwertkette

Einstellungen Drehmomentsollwertkette.

27 Ankerstromregelung

Einstellungen Ankerstromregelung.

28 EMK- und Feldstromregelung

Einstellungen EMK- und Feldstromregelung.

29 12-Puls/Hardparallel

Einstellungen 12-Puls und hardparallel.

30 Grenzwerte

Grenzwerte des Antriebs.

31 Stoérungsfunktionen und
Storungsschwellen

Einstellungen der externen Ereignisse. Auswahl der Reaktionen des
Antriebs bei Storungen.

32 Uberwachung

Konfiguration der Signaliiberwachungsfunktionen 1 .... 3. Es konnen
drei Werte liberwacht werden. Bei Uberschreitung vorgegebener
Grenzwerte wird eine Warnung oder eine Stérung ausgegeben.

33 Allgemeine Timer & Zahler

Einstellung Wartungstimer und Wartungszahler.

35 Motortemperaturschutz

Einstellung Motortemperaturschutz, wie z.B. Konfiguration der
Temperaturmessung und Definition der Lastkurve.

36 Lastanalyse

Einstellungen fir Spitzenwert und Amplitudenlogger.

37 Benutzerdefinierte Lastkurve

Einstellungen Benutzerdefinierte Lastkurven.

40 Prozessregler

Parameterwerte fir den Prozessregler (PID).

42 Shared motion (2. Motor)

Konfiguration 2. Motor.

44 Steuerung mechanische
Bremse

Konfiguration Steuerung fir die mechanische Bremse.

45 Energiesparfunktionen

Einstellungen Berechnungen von Energieeinsparungen.

46 Uberwachungs-
/Skalierungseinstellungen

Einstellungen Drehzahliberwachung, Signalfilterung und allgemeine
Skalierungseinstellungen.

47 Datenspeicher

Datenspeicherparameter, in die andere Parameter entsprechend ihrer
Quellen- und Zieleinstellungen Daten schreiben und wieder auslesen
kénnen.

Parameter
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49 Bedienpanel Kommunikation

Kommunikationseinstellungen fiir den Bedienpanelanschluss des
Antriebs.

50 Feldbusadapter (FBA)

Konfiguration Feldbuskommunikation.

51 FBA A Einstallungen

Konfiguration Feldbusadapter A.

52 FBA A Dateneingabe

Auswabhl der Daten, die vom Feldbusadapter A zum Master (z.B. SPS)
Ubertragen werden.

53 FBA A Datenausgabe

Auswahl der Daten, die vom Master (z.B. SPS) zum Feldbusadapter A
Ubertragen werden.

54 FBA B Einstellungen

Beschreibung s. Gruppe 51 FBA A Einstellungen.

55 FBA B Dateneingabe

Beschreibung s. Gruppe 52 FBA A Dateneingabe.

56 FBA B Datenausgabe

Beschreibung s. Gruppe 53 FBA A Datenausgabe.

58 Integrierter Feldbus

Konfiguration integrierter Feldbus (EFB).

60 DDCS Kommunikation

Konfiguration DDCS Kommunikation.

61 D2D und DDCS Daten senden

Definiert die Daten, die vom Antrieb auf die DDCS/D2D Verbindung
Ubertragen werden.

62 D2D und DDCS Daten
empfangen

Definiert die Daten, die von der DDCS/D2D Verbindung auf den
Antrieb Ubertragen werden.

70 DCSLink Kommunikation

Definiert die DCSLink Kommunikation.

74 ... 89 Applikationsspezifische

Gruppen

Gruppen fir die Applikationsprogrammierung.

90 Auswahl
Drehzahlistwerterfassung

Konfiguration der Drehzahlistwerterfassung fiir Motor und Last.

91 Impulsgebermodul
Einstellungen

Konfiguration Impulsgebermodule.

92 Impulsgeber 1 Konfiguration

Einstellungen Impulsgeber 1.

93 Impulsgeber 2 Konfiguration

Einstellungen Impulsgeber 2.

94 Konfiguration OnBoard
Drehzahlistwerterfassung

Einstellungen analoger Tacho und OnBoard Impulsgeber.

95 HW Konfiguration

Verschiedene hardwarespezifische Einstellungen.

96 System

Sprachenauswahl; Zugriffsebenen; Makro Auswahl; Parameter sichern
und wiederherstellen; Rechnerkarte booten; Parametersatze;
Einheitenauswahl; Datenlogger Auslosung; Benutzersperre.

99 Motordaten

Konfigurationseinstellungen vom Motor.

Parameter
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Parameterliste

Ol Istwerte
Grundlegende Signale zur Uberwachung des Antriebs.

Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit Skalierung, Fliichtig |Andern bei | Typ

einstellung FbEq16 Betrieb

01.01 |Verwendete Motordrehzahl gefiltert
Gemessene oder EMK Motordrehzahl.
Zeigt die gemessene oder EMF Motordrehzahl an, je nachdem, welche
Drehzahlistwerterfassung verwendet wird. Siehe 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswabhl.
Eine Filterzeitkonstante wird mit 46.11 Filterzeit Motordrehzahl definiert.
-30000,00 ... - U/min S.46.02 j n Signal
30000,00

01.02 |EMK Drehzahlistwert gefiltert
Motordrehzahl aus EMK berechnet.
Zeigt die aus der EMK berechnete Motordrehzahl in U/min an. Eine Filterzeitkonstante wird mit
46.11 Filterzeit Motordrehzahl definiert.
-30000,00.... - U/min S.46.02 j n Signal
30000,00

01.03 |Tacho Drehzahlistwert gefiltert
OnBoard Tacho Drehzahlistwert.
Zeigt die mit dem OnBoard Tacho gemessene Motordrehzahl in U/min an. Eine
Filterzeitkonstante wird mit 46.11 Filterzeit Motordrehzahl definiert.
-30000,00.... - U/min S.46.02 j n Signal
30000,00

01.04 |OnBoard Impulsgeber Drehzahlistwert gefiltert
OnBoard Impulsgeber Drehzahlistwert.
Zeigt die mit dem OnBoard Impulsgeber gemessene Motordrehzahl in U/min an. Eine
Filterzeitkonstante wird mit 46.11 Filterzeit Motordrehzahl definiert.
-30000,00 ... - U/min S.46.02 j n Signal
30000,00

01.05 |Impulsgeber 1 Drehzahlistwert gefiltert
Impulsgeber 1 Drehzahlistwert.
Zeigt die mit Impulsgeber 1 gemessene Motordrehzahl in U/min an. Eine Filterzeitkonstante
wird mit 46.11 Filterzeit Motordrehzahl definiert.
-30000,00.... - U/min S.46.02 j n Signal
30000,00

01.06 |Impulsgeber 2 Drehzahlistwert gefiltert
Impulsgeber 2 Drehzahlistwert.
Zeigt die mit Impulsgeber 2 gemessene Motordrehzahl in U/min an. Eine Filterzeitkonstante
wird mit 46.11 Filterzeit Motordrehzahl definiert.
-30000,00 ... - U/min S.46.02 j n Signal
30000,00

01.07 |Drehzahlistwert Anderungsrate

Anderungsrate des Drehzahlistwertes.
Zeigt die Anderungsrate der Motordrehzahl an. Positive Werte zeigen eine Beschleunigung an.
Negative Werte zeigen eine Verzégerung an. S. 31.31 Nothaltrampe Uberwachung, 31.32

Parameter
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Index |Name

Text

Bereich Grund- Einheit Skalierung, Fliichtig |Andern bei |Typ

einstellung FbEq16 Betrieb

Nothaltrampe Uberwachung Verzégerung, 31.33 Rampenstoppiiberwachung und 31.34

Rampenstoppuberwachung Verzégerung.

-15000 ... 15000 - |U/min/s |1 =1U/min/s |j n Signal
01.10 |MotorstrominA

Motorstrom.

Gemessener Motorstrom in Amper.

-32500,0 ... - A 1=1A j n Signal

32500,0
01.17 |Motordrehmoment gefiltert

Gefiltertes Motordrehmoment.

Zeigt das gefilterte Drehmoment des Motors in Prozent von 99.02 M1 Nenndrehmoment an.

Eine Filterzeitkonstante wird mit 46.13 Filterzeit Motordrehmoment definiert. Wird fur den

EMK-Regler und die EMK-Vorsteuerung verwendet.

-325,00 ... 325,00 |- % S.46.04 j n Signal
01.18 |Motordrehmoment mit 100 ms gefiltert

Motordrehmoment mit 100 ms gefiltert.

Zeigt das mit 100 ms gefilterte Drehmoment des Motors in Prozent von 99.02 M1

Nenndrehmoment an.

-325,00 ... 325,00 |- % S.46.04 j n Signal
01.20 |NetzspannunginV

Netzspannung.

Gemessene Netzspannung in Volt. Mit 10 ms gefiltert.

0,0...3250,0 - \Y 10=1V j n Signal
01.21 |AnkerspannunginV

Ankerspannung.

Gemessene Ankerspannung in Volt. Mit 10 ms gefiltert.

Dieser Wert wird auch durch 95.34 Gleichspannungsmessung Abgleich und 95.35

Gleichspannungsmessung Offset beeinflusst.

-3250,0 ... 3250,0 |- \Y 10=1V j n Signal
01.24 |Ausgangsleistung in kW

Ausgangsleistung.

Gemessene Ausgangsleistung in kW. Die Einheit wird mit 96.02 Einheitenauswahl ausgewabhilt.

Eine Filterzeitkonstante wird mit 46.14 Filterzeit Ausgangsleistung definiert.

-32500 ... 32500 |- kW oder hp |1 =1kW oder hp |[j n Signal
01.25 |Ausgangsleistung

Ausgangsleistung.

Gemessene Ausgangsleitung in Prozent von 99.03 M1 Nennleistung.

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal
01.26 |Blindleistung

Blindleistung.

Gemessene Blindleistung in Prozent von 99.03 M1 Nennleistung.

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal
01.29 |M1FeldstrominA

Motor 1 Feldstrom.

Motor 1 gemessener Feldstrom in Ampere. Mit 500 ms gefiltert.
Parameter
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Text

Bereich Grund- Einheit Skalierung, Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb

-3250,0 ... 3250,0 |- A 10=1A j n Signal

01.30 |M2Feldstromin A

Motor 2 Feldstrom.
Motor 2 gemessener Feldstrom in Ampere. Mit 500 ms gefiltert.

-3250,0 ... 3250,0 |- A 10=1A j n Signal
01.40 |Antriebsstrom

Antriebsstrom.

Gemessener Antriebsstrom in Prozent von 07.62 Antrieb Skalierung Gleichstrom set.

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.41 |Blindstrom

Motorblindstrom.
Gemessener Motorblindstrom in Prozent von 99.11 M1 Nennstrom.

-325,00... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.50 |Stromwelligkeit

Ausgang der Stromwelligkeitsiberwachung.
Zeigt den Ausgang der Stromwelligkeitsiberwachung in Prozent von 99.11 M1 Nennstrom oder
42.08 M2 Nennstrom.

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.51 |Stromwelligkeit gefiltert

Ausgang der gefilterten Stromwelligkeitsiiberwachung.
Zeigt den Ausgang der gefilterten Stromwelligkeitsiiberwachung in Prozent von 99.11 M1
Nennstrom oder 42.08 M2 Nennstrom. Die Filterzeitkonstante ist 200 ms.

-325,00 ... 325,00 |- |% |100=1% lj n | signal

01.60 |12-Puls seriell Ankersummenstrom in V

Berechnete Ankerspannung in Volt (nur 12-Puls serieller/seriell sequenzieller Master).
Berechnete Ankerspannung vom 12-Puls seriellen/seriell sequenziellen Master plus 12-Puls
seriellen/seriell sequenziellen Slave.

-3250,0 ... 3250,0 |- v [1=1v lj n | signal

01.61 |12-Puls parallel Summenstromin A

Summenmotorstrom in Ampere (nur 12-Puls parallel Master).
Summenmotorstrom von 12-Puls parallel Master plus 12-Puls parallel Slave.

-32500,0 ... - A 1=1A j n Signal
32500,0

01.62 [12-Puls parallel Slave Strom in A

Motorstrom Slave in Ampere (nur 12-Puls parallel Master).
Gemessener Motorstrom des 12-Puls parallel Slaves.

-32500,0 ... 32500,0 |- A 1=1A ly n Signal

01.70 |99.01 Netzspannung schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 99.01 Netzspannung.
Gemessene Netzspannung in Prozent von 99.10 Nennnetzspannung.

0,00 ... 325,00 - % 100=1% j n Signal

01.71 |28.05 Ankerspannung schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 28.05 Ankerspannung.
Gemessene Ankerspannung in Prozent von 99.12 M1 Nennspannung.

Parameter

3ADW000474R0403 DCS880 Firmware Handbuch de d



106

Index [Name
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Bereich Grund- Einheit Skalierung, Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.72 |24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert.
Drehzahlsollwert zur Berechnung des Drehzahlfehlers. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit
Drehzahlregelung ausgewahlt.

-30000,00 ... - U/min, % |S.46.02 j n Signal
30000,00 oderV

01.73 |24.02 Verwendeter Drehzahlistwert schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 24.02 Verwendeter Drehzahlistwert.
Drehzahlistwert zur Berechnung des Drehzahlfehlers.

-30000,00 ... - U/min S.46.02 j n Signal
30000,00

01.74 |27.02 Verwendeter Stromsollwert schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 27.02 Verwendeter Stromsollwert.
Zeigt den Ankerstromsollwert in Prozent von 99.11 M1 Nennstrom nach der Strombegrenzung
an.

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.75 |27.05 Motorstrom schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 27.05 Motorstrom.
Gemessener Motorstrom in Prozent von 99.11 M1 Nennstrom.

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.76 |27.18 Ziindwinkel schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 27.18 Zindwinkel.
Zeigt den Zindwinkel in Grad an.

0,00 ... 180,00 - ° 100 =1° j n Signal

01.77 |28.14 M1 Feldstromsollwert schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 28.14 M1 Feldstromsollwert.
Zeigt Motor 1 Feldstromsollwert in Prozent von 99.13 M1 Nennfeldstrom an.

-325,00... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.78 |28.15 M1 Feldstrom schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 28.15 M1 Feldstrom.
Motor 1 gemessener Feldstrom in Prozent von 99.13 M1 Nennfeldstrom.

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.79 |42.45 M2 Feldstromsollwert schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 42.45 M2 Feldstromsollwert.
Zeigt Motor 2 Feldstromsollwert in Prozent von 42.10 M2 Nennfeldstrom an.

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.80 |42.46 M2 Feldstrom schnell

Schnelles Signal gespiegelt, 42.46 M2 Feldstrom.
Motor 2 gemessener Feldstrom in Prozent von 42.10 M2 Nennfeldstrom.

-325,00 ... 325,00 |- % 100=1% j n Signal

01.81 (Motorstrom 500 us

Parameter
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Bereich Grund- Einheit Skalierung, Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb
Sehr schnelles Motorstromsignal mit einer Zykluszeit von 500 ps. So ist es mdglich, die Anode
des Stromes zu sehen, wenn sie mit dem Datalogger in Drive composer pro aufgenommen
wurden.
-325,00...325,00 |- |% [100=1% y n Signal
03 Eingangssollwerte
Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen empfangen werden.
Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb
03.01 |Panel Sollwert 1
Panel Sollwert 1.
Zeigt Vor-Ort-Sollwert, empfangen vom Bedienpanel oder PC Tool an.
-100000,00 ... 100000,00 |- - 1=10 j n Signal
03.05 |[FBA ASollwert1l
Feldbusadapter A Sollwert 1.
Zeigt Sollwert 1, empfangen von Feldbusadapter A, an.
-100000,00 ... 100000,00 |- - 1=10 j n Signal
03.06 |(FBA A Sollwert?2
Feldbusadapter A Sollwert 2.
Zeigt Sollwert 2, empfangen von Feldbusadapter A, an.
-100000,00 ... 100000,00 |- - 1=10 j n Signal
03.07 |(FBAB Sollwert1
Feldbusadapter B Sollwert 1.
Zeigt Sollwert 1, empfangen von Feldbusadapter B, an.
-100000,00 ... 100000,00 |- - 1=10 j n Signal
03.08 (FBAB Sollwert?2
Feldbusadapter B Sollwert 2.
Zeigt Sollwert 2, empfangen von Feldbusadapter B, an.
-100000,00 ... 100000,00 |- - l1=10 lj n Signal
03.09 |EFB Sollwert1
Integrierter Feldbus (EFB) Sollwert 1.
Zeigt Sollwert 1, empfangen vom integrierten Feldbus (EFB), an. Die Skalierung wird mit 58.26
EFB Sollwertl Typ definiert.
-30000,00 ... 30000,00 |- - l1=10 lj n Signal
03.10 |EFB Sollwert2
Integrierter Feldbus (EFB) Sollwert 2.
Zeigt Sollwert 2, empfangen vom integrierten Feldbus (EFB), an. Die Skalierung wird mit 58.27
EFB Sollwert2 Typ definiert.
-30000,00 ... 30000,00 |- - l1=10 lj In | signal
03.11 |DDCS Steuerung Sollwertl

DDCS Steuerung Sollwert 1.
Zeigt Sollwert 1, empfangen Uber das optionale DDCS Kommunikationsmodul (FDCO-0x), an.

Die Skalierung wird mit 60.60 DDCS Steuerung Sollwertl Typ definiert.

Parameter
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Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, [Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb

-30000,00 ... 30000,00 |- - 1=10 j n Signal

03.12 |DDCS Steuerung Sollwert2

DDCS Steuerung Sollwert 2.
Zeigt Sollwert 2, empfangen Uiber das optionale DDCS Kommunikationsmodul (FDCO-0x), an.
Die Skalierung wird mit 60.61 DDCS Steuerung Sollwert2 Typ definiert.

-30000,00 ... 30000,00 |- |- [1=10 j [n | signal

03.13 M/F oder D2D Sollwertl

Master-Follower Verbindung Sollwert 1 (nur Follower).
Zeigt Sollwert 1, empfangen Uber die Master-Follower Verbindung, an. Die Skalierung wird mit
60.10 M/F Sollwertl Typ definiert.

-30000,00 ... 30000,00 |- |- [1=10 j n Signal

03.14 M/F oder D2D Sollwert2

Master-Follower Verbindung Sollwert 2 (nur Follower).
Zeigt Sollwert 2, empfangen liber die Master-Follower Verbindung, an. Die Skalierung wird mit
60.11 M/F Sollwert2 Typ definiert.

-30000,00 ... 30000,00 |- |- [1=10 j n Signal

04 Warnungen und Stérungen
Information Uber Warnungen und Stérungen, die zuletzt aufgetreten sind. Die Beschreibung der
einzelnen Warn- und Storungscodes enthalt Kapitel Fehlersuche.

Index [Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb

04.01 |Abschaltstérung

1. aktive Stérung.
Code der 1. aktiven Stérung (Stoérung, die die aktuelle Abschaltung verursacht hat).

0000h ... FFFFh |- - 1=1 j In | signal

04.02 |Aktive Storung 2

2. aktive Stérung.
Code der 2. aktiven Stérung.

0000h ... FFFFh - |- l1=1 j n Signal

04.03 |Aktive Stérung 3

3. aktive Stérung.
Code der 3. aktiven Storung.

0000h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal

04.04 |Aktive Stérung 4

4. aktive Stoérung.
Code der 4. aktiven Stérung.

000O0h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal

04.05 |Aktive Warnung 5

5. aktive Storung.
Code der 5. aktiven Storung.

0000h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal

04.06 |Aktive Warnung 1

Parameter
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Index

Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung,
einstellung FbEq16

Fliichtig

Andern bei
Betrieb

Typ

1. aktive Warnung.
Code der 1. aktiven Warnung.

000O0h ... FFFFh - - 1=1

j

Signal

04.07

Aktive Warnung 2

2. aktive Warnung.
Code der 2. aktiven Warnung.

0000h ... FFFFh - - 1=1

j

Signal

04.08

Aktive Warnung 3

3. aktive Warnung.
Code der 3. aktiven Warnung.

0000h ... FFFFh - - 1=1

j

Signal

04.09

Aktive Warnung 4

4. aktive Warnung.
Code der 4. aktiven Warnung.

0000h ... FFFFh - - 1=1

j

Signal

04.10

Aktive Warnung 5

5. aktive Warnung.
Code der 5. aktiven Warnung.

0000h ... FFFFh |- |- [1=1

j

Signal

04.11

Letzte Stérung

Letzte gespeicherte Storung.
Code der letzten gespeicherten (nicht aktiven) Storung.

0000h ... FFFFh |- |- [1=1

j

Signal

04.12

Vorletzte Stérung

Vorletzte gespeicherte Storung.
Code der vorletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stérung.

0000h ... FFFFh - |- [1=1

j

Signal

04.13

Drittletzte Stérung

Drittletzte gespeicherte Stérung.
Code der drittletzten gespeicherten (nicht aktiven) Storung.

0000h ... FFFFh - |- l1=1

j

Signal

04.14

Viertletzte Stérung

Viertletzte gespeicherte Stérung.
Code der viertletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stérung.

0000h ... FFFFh - |- [1=1

j

Signal

04.15

Fiinftletzte Stérung

Flnftletzte gespeicherte Storung.
Code der funftletzten gespeicherten (nicht aktiven) Storung.

0000h ... FFFFh |- |- [1=1

Signal

04.16

Letzte Warnung

Letzte gespeicherte Warnung.
Code der letzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung.

0000h ... FFFFh |- |- [1=1

Signal

04.17

Vorletzte Warnung
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Index |Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ

einstellung FbEq16 Betrieb

Vorletzte gespeicherte Warnung.

Code der vorletzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung.

0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal
04.18 |Drittletzte Warnung

Drittletzte gespeicherte Warnung.

Code der drittletzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung.

0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal
04.19 |Viertletzte Warnung

Viertletzte gespeicherte Warnung.

Code der viertletzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung.

0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal
04.20 |Fiinftletzte Warnung

Flinftletzte gespeicherte Warnung.

Code der flinftletzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung.

0000h ... FFFFh - |- l1=1 lj In Signal
04.21 |Storungswort 1

DCS800 kompatibles Storungswort 1.

Die Bitzuordnungen dieses Wortes entsprechen FaultWord1 (9.01)im DCS800. Wie unten

aufgefiuhrt kann jedes Bit mehrere DCS880 Ereignisse anzeigen.

Bitzuordnung:

Bit |DCS880 Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen

0] F501 Hilfsunterspannung F501 AuxUnderVolt

1 2310 Ankeriberstrom F502 ArmOverCur

2 F503 Ankeruberspannung F503 ArmOQOverVolt

3 4310 Gemessene Brickentemperatur F504 ConvOverTemp

4 2330 Fehlerstrom erkannt F505 ResCurDetect

5 4981 Motortemperatur 1 gemessen/berechnet |[F506 M10OverTemp

6 4981 Motortemperatur 1 gemessen/berechnet |F507 M1OverLoad

7 7082 1/0 Erweiterung Kommunikation F508 |/OBoardLoss

8 4982 Motortemperatur 2 gemessen/berechnet |[F509 M20verTemp

9 4982 Motortemperatur 2 gemessen/berechnet |F510 M20OverLoad

10 - F511 ConvFanCur

1 3280 Netzunterspannung F512 MainsLowVolt

12 F513 Netziberspannung F513 MainsOvrVolt

13 F514 Netzsynchronisierung verloren F514 MainsNotSync

14 F515 M1 Feldsteller Uberstrom F515 M1FexOverCur

15 F516 M1 Feldsteller Kommunikation F516 M1FexCom

000O0h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal
04.22 |Stérungswort 2

DCS800 kompatibles Stérungswort 2.

Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb
Die Bitzuordnungen dieses Wortes entsprechen FaultWord? (9.02)im DCS800. Wie unten
aufgefiihrt kann jedes Bit mehrere DCS880 Ereignisse anzeigen.
Bitzuordnung:
Bit |DCS880 Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen
0 F517 Ankerstromwelligkeit F517 ArmCurRipple
1 F518 M2 Feldsteller Uberstrom F518 M2FexOverCur
2 F519 M2 Feldsteller Kommunikation F519 M2FexCom
3 - reserviert
4 F521 Feld Rickmeldung F521 FieldAck
5 7301 Motor Drehzahlistwerterfassung, F522 SpeedFb
7381 Gerat Drehzahlistwerterfassung,
73A1 Last Drehzahlistwerterfassung
6 71B1 Motorlufter Rickmeldung F523 ExtFanAck
7 F524 Netzschitz Rickmeldung F524 MainContAck
8 50FE Typenschlissel F525 TypeCode
9 9081 Externe Storung 1 ... 9085 Externe F526 ExternalDI
Storung 5
10 5080 Antriebslifter Riickmeldung F527 ConvFanAck
11 6681 EFB Kommunikation, F528 FieldBusCom
7510 FBA A Kommunikation,
7520 FBA B Kommunikation
12 F529 M1 Feldsteller nicht in Ordnung F529 M1FexNotOK
13 F530 M2 Feldsteller nicht in Ordnung F530 M2FexNotOK
14 7121 Motor blockiert F531 MotorStalled
15 7310 Uberdrehzahl F532 MotOverSpeed
0000h ... FFFFh - - 1=1 lj In Signal
04.23 [Storungswort 3

DCS800 kompatibles Stérungswort 3.

Die Bitzuordnungen dieses Wortes entsprechen FaultWord3 (9.02)im DCS800. Wie unten
aufgefiihrt kann jedes Bit mehrere DCS880 Ereignisse anzeigen.

Bitzuordnung:

Bit |DCS880 Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen
0 F533 12-Puls Umkehr Zeitliberschreitung F533 12PRevTime

1 F534 12-Puls Stromdifferenz F534 12PCurDiff

2 F535 12-Puls Kommunikation F535 12PulseCom

3 F536 12-Puls Slave F536 12PSlaveFail

4 F537 M1 Feldsteller Betriebsbereit fehlt F537 M1FexRdyLost

5 F538 M2 Feldsteller Betriebsbereit fehlt F538 M2FexRdyLost

Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb
6 F539 Schneller Stromanstieg F539 FastCurRise
7 - F540 COMS8Faulty
8 F541 M1 Feldsteller Unterstrom F541 M1FexLowCur
9 F542 M2 Feldsteller Unterstrom F542 M2FexLowCur
10 7581 DDCS Steuerung Kommunikation, F543 COM8Com
7582 Master-Follower Kommunikation
11 F544 P2P und M/F Kommunikation F544 P2PandMFCom
12 64A3 Laden der Applikation F545 ApplLoadFail
13 7081 Bedienpanel/PC Tool Kommunikation F546 LocalCmdLoss
14 F547 Antriebshardware F547 HwFailure
15 6000 Firmware intern F548 FwFailure
0000h ... FFFFh - - 1=1 lj In Signal
04.24 |Storungswort 4
DCS800 kompatibles Stérungswort 4.
Die Bitzuordnungen dieses Wortes entsprechen FaultWord4 (9.04)im DCS800. Wie unten
aufgefiuhrt kann jedes Bit mehrere DCS880 Ereignisse anzeigen.
Bitzuordnung:
Bit |DCS880 Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen
0 - F549 ParComp
1 64B2 Parametersatz Storung F550 ParMemRead
2 80AO0 Al Uberwachung F551 AlRange
3 71A2 Mechanische Bremse, §chlieBen fehlgeschlagen, |F552 MechBrake
71A3 Mechanische Bremse, fonen fehlgeschlagen,
71A5 Mechanische Bremse, Offnen nicht zulassig
4 7381 Gerat Drehzahlistwerterfassung F553 TachPolarity
5 7381 Gerat Drehzahlistwerterfassung F554 TachoRange
6 - reserviert
7 F556 Drehmomentprifung F556 TorgProving
8 F557 Umkehrzeit F557 ReversalTime
9 - reserviert
10 - reserviert
11 - F601 APFaultl
12 - F602 APFault2
13 - F603 APFault3
14 |- F604 APFault4
15 - F605 APFault5
000O0h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal
Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb
04.25 |Benutzerdefiniertes Stérungswort
DCS800 kompatibles benutzerdefiniertes Stérungswort.
Die Bitzuordnungen dieses Wortes entsprechen UserFaultWord (9.05)im DCS800. Wie unten
aufgefuhrt kann jedes Bit mehrere DCS880 Ereignisse anzeigen.
Bitzuordnung:
Bit |DCS880 Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen
0] 5610 F610 UserFaultl
1 5611 F611 UserFault2
2 5612 F612 UserFault3
3 5613 F613 UserFault4
4 5614 F614 UserFault5
5 5615 F615 UserFault6
6 5616 F616 UserFault7
7 5617 F617 UserFault8
8 5618 F618 UserFault9
9 5619 F619 UserFaultl0
10 561A F620 UserFaultll
11 561B F621 UserFault12
12 561C F622 UserFaultl3
13 561D F623 UserFault14
14 561E F624 UserFaultl5
15 561F F625 UserFault1l6
0000h ... FFFFh - - 1=1 j n | signal
04.26 |M1 Feldsteller Stérungswort

DCS800 kompatibles Motor 1 Feldsteller Stérungswort.

Die Bitzuordnungen dieses DCS880 Wortes und des DCS800 Wortes MI1FexFaultWord (9.18)
sind gleich.

Bitzuordnung:

Bit |DCS880/DCS800 Name der Stérung

DCSLink Kommunikation

Netzsynchronisation

Uberstrom

Schneller Spannungsanstieg

AC-Versorgungsspannung < 30 Vac

AC-Versorgungsspannung > 650 Vac

reserviert

reserviert

Oo|IN|oju|b~|WINM|H|O

Temperatur Kihlkérper

Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ

einstellung FbEq16 Betrieb

9 Parameterflash lesen

10 Kompatibilitat

11 Hilfsspannung

12 reserviert

13 Allgemein Hardware

14 Allgemein Firmware

15 reserviert

0000h ... FFFFh - |- l1=1 j n | signal
04.27 M2 Feldsteller Stérungswort

DCS800 kompatibles Motor 2 Feldsteller Stérungswort.

Die Bitzuordnungen dieses DCS880 Wortes und des DCS800 Wortes M2FexFaultWord (9.20)

sind gleich.

Bitzuordnung:

Bit |DCS880/DCS800 Name der Stérung

0] DCSLink Kommunikation

1 Netzsynchronisation

2 Uberstrom

3 Schneller Spannungsanstieg

4 AC-Versorgungsspannung < 30 Vac

5 AC-Versorgungsspannung > 650 Vac

6 reserviert

7 reserviert

8 Temperatur Kihlkoérper

9 Parameterflash lesen

10 Kompatibilitat

11 Hilfsspannung

12 reserviert

13 Allgemein Hardware

14 Allgemein Firmware

15 reserviert

0000h ... FFFFh - - 1=1 lj In Signal
04.31 |Warnungswort 1

DCS800 kompatibles Warnungswort 1.
Die Bitzuordnungen dieses Wortes entsprechen AlarmWordl (9.06) im DCS800. Wie unten
aufgefihrt kann jedes Bit mehrere DCS880 Ereignisse anzeigen.

Bitzuordnung:
|Bit ‘DCSSSO Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen
Parameter
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Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb
0 AFE1 Aus2 (Notaus) A101 Off2ViaDl
1 AFE2 Aus3 (Nothalt) A102 Off3ViaDl
2 A103 Gleichstromschnellschalter Riickmeldung |A103 DC BreakAck
3 A4BO Gemessene Brickentemperatur, A104 ConvOverTemp
A581 Antriebslifter Rickmeldung
A105 Widerstandsbremsen Riuckmeldung A105 DynBrakeAck
A491 Gemessene/Berechnete Motortemperatur [A106 M1OverTemp
1
6 A491 Gemessene/Berechnete Motortemperatur [A107 M1OverLoad
1
7 - reserviert
A492 Gemessene/Berechnete Motortemperatur |A109 M20verTemp
2
9 A492 Gemessene/Berechnete Motortemperatur |A110 M2OverLoad
2
10 Alll Netzunterspannung Al11 MainsLowVolt
11 Al112 P2P und M/F Kommunikation A112 P2PandMFCom
12 A7CA DDCS Steuerung Kommunikation, Al113 COM8Com
A7CB Master-Follower Kommunikation
13 Al114 Ankerstromabweichung All4 ArmCurDev
14 ATE1 Gerat Drehzahlistwerterfassung Al15 TachoRange
15 A116 Bremse schlieBt zu langsam Al116 BrakeLongFalling
0000h ... FFFFh - - 1=1 lj In Signal
04.32 (Warnungswort 2

DCS800 kompatibles Warnungswort 2.

Die Bitzuordnungen dieses Wortes entsprechen AlarmWord?2 (9.07)im DCS800. Wie unten

aufgefihrt kann jedes Bit mehrere DCS880 Ereignisse anzeigen.
Bitzuordnung:

Bit |DCS880 Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen
0 Al117 Ankerstromwelligkeit Al117 ArmCurRipple
1 Al118 Applikation Al118 FoundNewAppl
2 A118 Applikation A119 ApplDiff
3 A120 Uberspannungsschutz aktiv A120 OverVoltProt
4 AF90 Selbsteinstellung Al21 AutotunefFail
5 A7A1 Mechanische Bremse, S"chlieBen fehlgeschlagen, |A122 MechBrake
A7A2 Mechanische Bremse, fonen fehlgeschlagen,
A7A5 Mechanische Bremse, Offnen nicht zulassig
- Al123 FaultSuppres
7 Al124 Drehzahlskalierung Al24 SpeedScale

3ADW000474R0403 DCS880 Firmware Handbuch de d

Parameter



116

Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb
8 A7BO0 Motor Drehzahlistwerterfassung, A125 SpeedFb
A7B1 Last Drehzahlistwerterfassung
9 A981 ... A985 Externe Warnung 1 ... Externe Warnung 5 |A126 ExternalDI
10  |A8AO Al Uberwachung A127 AlRange
11 A7C1 FBA A Kommunikation, A128 FieldBusCom
A7C2 FBA B Kommunikation,
A7CE EFB Kommunikation
12 - A129 ParRestored
13 ATEE Bedienpanel/PC Tool Kommunikation A130 LocalCmdLoss
14 - A131 ParAdded
15 A132 Konflikt Parametereinstellung A132 ParConflict
0000h ... FFFFh - - 1=1 lj In Signal
04.33 |Warnungswort 3
DCS800 kompatibles Warnungswort 3.
Die Bitzuordnungen dieses Wortes entsprechen AlarmWord3 (9.08)im DCS800. Wie unten
aufgefiihrt kann jedes Bit mehrere DCS880 Ereignisse anzeigen.
Bitzuordnung:
Bit |DCS880 Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen
0 - A133 Retaininv
1 - Al134 ParComp
2 - A135 ParUpDwnLoad
3 - A136 NoAPTaskTime
4 A137 Konflikt Startbedingung A137 SpeedNotZero
5 AFE1 Aus2 (Notaus) A138 Off2FieldBus
6 AFE2 Aus3 (Nothalt) A139 Off3FieldBus
7 A6D1 FBA A Parameterkonflikt, A140 IllgFieldBus
A6D2 FBA B Parameterkonflikt
8 - Al141 COM8FwVer
FB11 Memory Unit fehlt Al42 MemCardMiss
10 FB12 Memory Unit inkompatibel, A143 MemCardFail
FB13 Memory Unit, Firmware inkompatibel,
FB14 Memory Unit, Firmwareladen
gescheitert
11 - A301 APWarningl
12 - A302 APWarning2
13 - A303 APWarning3
14 - A304 APWarning4
15 - A305 APWarning5
Parameter
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Index |Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ

einstellung FbEq16 Betrieb

0000h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal
04.34 |Warnungswort 4

Warnungswort 4.

DCS880 Warnungswort. Jedes Bit zeigt eine bestimmte Warnung an, wie unten aufgefuhrt.

Bitzuordnung:

Bit DCS880 Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen

0 - reserviert

1 - reserviert

2 - reserviert

3 - reserviert

4 - reserviert

5 - reserviert

6 - reserviert

7 - reserviert

8 - reserviert

9 - reserviert

10 - reserviert

11 - reserviert

12 - reserviert

13 - reserviert

14 - reserviert

15 - reserviert

0000h ... FFFFh - - 1=1 lj In Signal
04.35 |Benutzerdefiniertes Warnungswort

DCS800 kompatibles benutzerdefiniertes Warnungswort.

Die Bitzuordnungen dieses Wortes entsprechen UserAlarmWord (9.09)im DCS800. Wie unten
aufgefuhrt kann jedes Bit mehrere DCS880 Ereignisse anzeigen.

Bitzuordnung:

Bit |DCS880 Ereignisse entsprechen folgenden DCS800 Ereignissen
0 1310 F310 UserWarningl
1 1311 F311 UserWarning2
2 1312 F312 UserWarning3
3 1313 F313 UserWarning4
4 1314 F314 UserWarning5
5 1315 F315 UserWarning6
6 1316 F316 UserWarning7
7 1317 F317 UserWarning8

Parameter
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Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb
8 1318 F318 UserWarning9
9 1319 F319 UserWarningl0
10 131A F320 UserWarningll
11 131B F321 UserWarning12
12 131C F322 UserWarning13
13 131D F323 UserWarningl4
14 131E F324 UserWarningl5
15 131F F325 UserwWarningl6
0000h ... FFFFh - - 1=1 j n | signal
04.36 |M1 Feldsteller Warnungswort
DCS800 kompatibles Motor 1 Feldsteller Warnungswort.
Die Bitzuordnungen dieses DCS880 Wortes und des DCS800 Wortes MIFexAlarmWord (9.17)
sind gleich.
Bitzuordnung:
Bit (DCS880/DCS800 Name der Warnung
0] Phase fehlt
1 Temperatur Kihlkorper
2 reserviert
3 reserviert
4 reserviert
5 Parameter hinzugefligt
6 Parameter hoch- oder runterladen fehlerhaft
7 Kompatibilitat
8 Parameter wiederhergestellt
9 reserviert
10 reserviert
1 reserviert
12 reserviert
13 reserviert
14 reserviert
15 reserviert
0000h ... FFFFh - - 1=1 j n | signal
04.37 |M2 Feldsteller Warnungswort
DCS800 kompatibles Motor 2 Feldsteller Warnungswort.
Die Bitzuordnungen dieses DCS880 Wortes und des DCS800 Wortes M2FexAlarmWord (9.19)
sind gleich.
Bitzuordnung:
Parameter
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Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andernbei |Typ
einstellung FbEq16 Betrieb
Bit |DCS880/DCS800 Name der Warnung
0 Phase fehlt
1 Temperatur Kiihlkérper
2 reserviert
3 reserviert
4 reserviert
5 Parameter hinzugefiigt
6 Parameter hoch- oder runterladen fehlerhaft
7 Kompatibilitat
8 Parameter wiederhergestellt
9 reserviert
10 reserviert
11 reserviert
12 reserviert
13 reserviert
14 reserviert
15 reserviert
0000h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal
05 Diagnose
Verschiedene Betriebszeitzahler und Messwerte zur Antriebswartung.
Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit Skalierung, Fliichtig | Andern bei | Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
05.01 |Einschaltzeitzahler
Einschaltzeitzahler.
Der Zahler lauft, wenn der Antrieb eingeschaltet ist.
0...65535 - Tage 1=1Tag j n Signal
05.02 |Betriebszeitzahler
Betriebszeitzahler.
Der Zahler lauft, wenn sich der Antrieb im Status Bereit fir Sollwert befindet. S. 06.15.b02
Hauptstatuswort.
0...65535 - Tage 1=1Tag j n Signal
05.04 |[Liifter Einschaltzeitzahler
Antriebslifter Einschaltzeitzahler.
Zeigt die Laufzeit Antriebslifters an.
Kann mit dem Bedienpanel zurtickgesetzt werden, indem die Quittiertaste langer als drei
Sekunden gedruckt wird.
0...65535 - Tage 1=1Tag |j n Signal
05.10 |Rechnerkarte Temperatur
Parameter
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Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit Skalierung, Fliichtig | Andern bei | Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
Rechnerkarte Temperatur.
Gemessene Temperatur der Rechnerkarte.
Warnung A4A0 Gemessene Rechnerkartentemperatur wird gemeldet, wenn die gemessene
Temperatur der Rechnerkarte 75°C oder 167°F Ubersteigt. Die Hysterese betragt 1°.
Die Einheit wird mit 96.02 Einheitenauswahl ausgewahlt.
-80,0...1000,0 - °C oder °F |1=1°C oder °F |j n Signal
05.11 |Kanall Briickentemperatur
Brickentemperatur oder Kanall Brickentemperatur.
Gemessene Brickentemperatur oder gemessene Brickentemperatur des Leistungsteils, das an
Kanall der SDCS-DSL-H1x angeschlossen ist. Die Einheit wird mit 96.02 Einheitenauswahl
ausgewabhlt. S. auch Warnung A4B0O Gemessene Bruckentemperatur und Stérung 4310
Gemessene Brickentemperatur.
-80,0 ... 1000,0 - °C oder °F |1=1°C oder °F |j n Signal
05.12 |Kanal2 Briickentemperatur
Kanal2 Briickentemperatur.
Gemessene Brickentemperatur des Leistungsteils, das an Kanal2 der SDCS-DSL-H1x
angeschlossen ist. Die Einheit wird mit 96.02 Einheitenauswahl ausgewahlt. S. auch Warnung
A4BO Gemessene Briickentemperatur und Storung 4310 Gemessene Briickentemperatur.
-80,0...1000,0 - °C oder °F |1=1°C oder °F |j n Signal
05.13 |Kanal3 Briickentemperatur
Kanal3 Bruckentemperatur.
Gemessene Brickentemperatur des Leistungsteils, das an Kanal3 der SDCS-DSL-H1x
angeschlossen ist. Die Einheit wird mit 96.02 Einheitenauswahl ausgewahlt. S. auch Warnung
A4BO Gemessene Brickentemperatur und Stérung 4310 Gemessene Brickentemperatur
-80,0...1000,0 - °C oder °F |1=1°C oder °F |j n Signal
05.14 |Kanal4 Briickentemperatur
Kanal4 Brickentemperatur.
Gemessene Brickentemperatur des Leistungsteils, das an Kanal4 der SDCS-DSL-H1x
angeschlossen ist. Die Einheit wird mit 96.02 Einheitenauswahl ausgewahlt. S. auch Warnung
A4BO Gemessene Briickentemperatur und Storung 4310 Gemessene Briickentemperatur.
-80,0...1000,0 - °C oder °F |1=1°C oder °F |j n Signal
05.22 |Diagnose
Achtung: 05.22 Diagnose wird beim Quittieren auf Null zuriickgesetzt.
Anzeige der Diagnosemeldungen:
Thyristortest
70002 — Antrieb wurde gestoppt, bevor die Selbsteinstellung beendet war.
— Befehl Freigabe (06.09.b03) wurde zu friih weggenommen.
— Selbsteinstellung wurde durch eine Stérung abgebrochen.
Selbsteinstellung wiederholen, bis sie erfolgreich ist.
70003 Selbsteinstellung Zeitliberschreitung, Befehl Freigabe (06.09.b03) wurde nicht
rechtzeitig gesetzt oder fehlt.
70004 Feldstrom nicht Null.
70005 Ankerstrom nicht Null.
70006 Motor dreht. Keine Nulldrehzahlanzeige.
Parameter
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Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit Skalierung, Fliichtig | Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
70007 Thyristorblockiertest misslungen.
70008 Motor an Masse kurzgeschlossen (nahe Klemme C).
70009 Motor an Masse kurzgeschlossen (nahe Klemme D).
70010 Ankerwicklung ist nicht angeschlossen (Klemmen C und D sind offen).
70011 V11 Kurzschluss.
70012 V12 Kurzschluss.
70013 V13 Kurzschluss.
70014 V14 Kurzschluss.
70015 V15 Kurzschluss.
70016 V16 Kurzschluss.
70C11 V11 leitet nicht.
70C12 V12 leitet nicht.
70C13 V13 leitet nicht.
70C14 V14 |eitet nicht.
70C15 V15 leitet nicht.
70C16 V16 leitet nicht.
70C21 V21 leitet nicht.
70C22 V22 leitet nicht.
70C23 V23 leitet nicht.
70C24 V24 |eitet nicht.
70C25 V25 leitet nicht.
70C26 V26 leitet nicht.
71124 V11 oder V24 Kurzschluss.
71225 V12 oder V25 Kurzschluss.
71326 V13 oder V26 Kurzschluss.
71421 V14 oder V21 Kurzschluss.
71522 V15 oder V22 Kurzschluss.
71623 V16 oder V23 Kurzschluss.
72000 Ankerwicklung ist kurzgeschlossen (Kurzschluss zwischen Klemmen C und D).
TFFFF Thyristortest erfolgreich beendet, Leistungsteil okay.
0...65535 - - [1=1 j n |signal
05.41 |Hauptliifter Wartungszahler
Hauptkulhlerlifter Alterung.
Zeigt die Alterung des Hauptkuhlerliifters in Prozent der geschatzten Lebensdauer an. Die
Schatzung basiert auf der Betriebsart, den Betriebsbedingungen und anderen
Betriebsparametern des Liifters. Wenn der Zahler 100 % erreicht, wird Warnung A8CO Zahler
Lifterservice gemeldet.
Kann mit dem Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem die Quittiertaste langer als drei
Sekunden gedrickt wird.

Parameter
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Index

Name
Text
Bereich Grund- Einheit Skalierung, Fliichtig | Andern bei | Typ

einstellung

Fbeql6

Betrieb

0..

150

%

1=1%

n

Signal

06 Steuer- und Statusworte
Antriebssteuerung und Status- und Ereignisworte.

. . . . .o . = 3
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig [Andern bei |Typ
. .
einstellung Fbeql6 Betrieb
. .
Antriebslogik:
Contol
o R P
[Main control word source |—{ Main control word PC took Used main control word Drive logic |_| Main status word |
Other
0: None Bit0ON/Of1 control O o Bt 0 ON/Off1 control
1. FBAA S N
zrons Bit 10ff2 control o ooah] & || 02 contre Follower control word [Group i D201k o,
[local} (2004 ~ | o followers
4: Application Bit 2 Off3 control o1 o Bit 0 On/Off1
o [ocar}o Fenrsrs | (20051 , Ul git2 off3 control control
ser [Fom Feps2t
Tripped q
Lterz Esmron H |
Bit3 Run o7 S Bit3Run Bit 1 Of2 control
Run/Stop source (emergency stop)
Bit 4 Ramp out zero o7 Lo o Bit 4 Ramp out zero Bt 2 O3 control
1—] 1—0
Bit 5 Ramp halt o7 Lo Lo Bt 5 Ramp halt Bit3Run
1—of 1—0
Bit 6 Ramp in zero ot Lo Lo Bit6 Ramp in zero 06 15603} Tripped
1—of 1—0
Bit 7 Reset o s 1 —E’i Bit 7 Reset Bit4 Ramp out zero
Fastrsetsouce (2031 [losal}—
Bit 8 Inching 1 o Lo Bit 8 Inching 1 Bit 5 Ramp halt
) 0—o
i
Bit 9 Inching 2 ot Lo Bit 9 Inching 2 Bit6 Ramp in zero
0—ot 0—o Bit 7 Reset
Bit 10 Remote command | —o~ Lo Bit 10 Remote command
11— 1—0 Bit 8 Inching 1
Bit 11 reserved Bit 1 ... 15 reserved o
Bt 9 Inching 2
Bit12 ... 15 Main control
Bit 10 Remote command
Bit 11 reserved
Bit 12 Master warning/fault
_________________________ Bit 13 Follower control 13
. Followers Bit 14 Follower control 14
! Bit 15 Follower control 15
« D20k ! 06.08 }-Mein control word source |—

Group 62 Follower control word received

Bit 0 On/Off1 control

" from master

4: Application
5: Follower
6: User 1

7: User 2

Bit 15 Follower control 15

$5_880_007_DCS_drive logic_fai

06.01

Hauptsteuerwort

Hauptsteuerwort.

Zeigt das Hauptsteuerwort des Antriebs. Dieses Signal zeigt die Steuersignale, die von
ausgewahlten Quellen, wie Digitaleingange, Feldbusschnittstelle und Applikationsprogramm,
empfangen werden. S.

6.08 Hauptsteuerwort Quelle.

Achtung: Dieses Signal darf nicht beschrieben werden.

Bitzuordnung:

Wert
0—-1

Bit
0 Ein/Ausl
Steuerung

Name Anmerkung

Befehl Ein, um in Status Betriebsbereit zu gehen. Befehl Ein ist
flankengetriggert.

Mit 20.33 Netzschitz Betriebsart = Ein:

Die Schitze werden geschlossen, der Feldsteller und die Lufter
werden gestartet.

Mit 20.33 Netzschiitz Betriebsart = Ein und Freigabe:

Wird Betriebsbereit in 06.15 Hauptstatuswort auf 1 gezwungen.

Parameter
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Index

Bereich

Grund-
einstellung

Andern bei |Typ
Betrieb

Einheit |Skalierung,
Fbeql6

Fliichtig

Befehl Ausl, um in Status Einschaltbereit zu gehen, es sei denn
andere Verriegelungen (Aus2, Aus3) sind aktiv.
Stopp wie in 21.02 Ausl Modus vorgegeben.

Aus2
Steuerung

[y

Normalbetrieb (Aus2 inaktiv).

Befehl Aus2 (Notaus/elektrische Trennung/schnelle
Stromabschaltung), um in Status Einschaltsperre zu gehen.
Stopp durch Austrudeln. Die Zindimpulse werden auf den Wert
von 30.45 Maximaler Zindwinkel gezwungen, um den
Ankerstrom zu verringern. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist,
werden die Zindimpulse gesperrt, die Schitze werden
geoffnet, Feldsteller und Liifter werden gestoppt.

Aus2 Steuerung Uberschreibt Aus3 Steuerung und Ein/Ausl
Steuerung.

Aus3
Steuerung

[y

Normalbetrieb (Aus3 inaktiv).

Befehl Aus3 (Nothalt), um in Status Einschaltsperre zu gehen.
Stopp wie in 21.03 Nothalt Modus vorgegeben.
Aus3 Steuerung Uberschreibt Ein/Ausl Steuerung.

Freigabe

0

—1

Befehl Freigabe, um in Status Bereit fir Sollwert zu gehen.
Befehl Freigabe ist flankengetriggert.

Die Zindimpulse werden freigegeben und der Antrieb lauft mit
dem eingestellten Drehzahlsollwert.

Befehl Stopp, um in den Status Betriebsbereit zu gehen.
Stopp wie in 21.04 Stopp Modus vorgegeben.

Rampenaus
gang Null

Normalbetrieb. Drehzahlrampenausgang ist freigegeben.

Drehzahlrampenausgang wird zu Null gezwungen. Der Antrieb
verzogert sofort auf Nulldrehzahl.

Rampe
anhalten

Normalbetrieb. Drehzahlrampenausgang ist freigegeben.

Drehzahlrampenausgang anhalten.

Rampeneing
ang Null

Normalbetrieb. Drehzahlrampenausgang ist freigegeben.

Drehzahlrampeneingang wird zu Null gezwungen.

Quittieren

Fehlermeldungen mit positiver Flanke quittieren.

Tippen 1

Konstante Drehzahl wird mit 22.42 Tippen 1 Sollwert eingestellt.
Nur aktiv, wenn 20.01 Befehlsort = Hauptsteuerwort ist.
Rampenausgang Null = Rampe anhalten = Rampeneingang Null
= 0 setzen, danach Befehl Ein und Befehl Freigabe geben.

Wenn sowohl Tippen 1 als auch 2 aktiviert sind, hat dasjenige,
das zuerst aktiviert wurde, Vorrang.

Tippen 2

Konstante Drehzahl wird mit 22.43 Tippen 2 Sollwert eingestellt.
Nur aktiv, wenn 20.01 Befehlsort = Hauptsteuerwort ist.
Rampenausgang Null = Rampe anhalten = Rampeneingang Null
= 0 setzen, danach Befehl Ein und Befehl Freigabe geben.

Wenn sowohl Tippen 1 als auch 2 aktiviert sind, hat dasjenige,
das zuerst aktiviert wurde, Vorrang.

Parameter
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Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
10 Fernsteueru |1 Ereigeben:
ng Ubergeordnete Steuerung freigegeben (Ubergeordnete
Steuerung muss dieses Bit auf 1 setzen).
0 Deaktivieren:
Hauptsteuerwort und die Sollwerte kommen nicht zum Antrieb
durch. Bits 0 ... 2 und die Hauptsteuerwort Bits 12 ... 15 sind
nicht betroffen.
1 reserviert
12 Hauptsteuer |1l Wird vom Adaptiven Programm, dem Applikationsprogramm
wort 12 0 oder der Ubergeordneten Steuerung als Signalquelle fir
Parameter mit Binarquellen verwendet.
13 Hauptsteuer|1
wort 13 0
14 Hauptsteuer|1
wort 14 0
15 Hauptsteuer |1
wort 15 0
Mit den Bits 12 .... 15 kdnnen zusatzliche Steuerdaten Ubertragen werden. Z.B. als Signalquelle
flr Parameter mit Binarquellen (s.: Andere [Bit], Quellenauswabhl).
0000h ... FFFFh |- |- [1=1 lj In Signal
06.02 |Applikationssteuerwort
Steuerwort fiir das Applikationsprogramm.
Antriebssteuerwort, das vom Applikationsprogramm empfangen wird.
0000h ... FFFFh 0000h |- [1=1 j j Parameter
06.03 |FBA A transparentes Steuerwort
Zeigt das von der SPS Uiber den Feldbusadapter A empfangene Steuerwort an, nachdem es
durch 50.29 FBA A Profil gedndert wurde.
0000h ... FFFFh - |- l1=1 j n Signal
06.04 |FBA B transparentes Steuerwort
Zeigt das von der SPS Uiber den Feldbusadapter B empfangene Steuerwort an, nachdem es
durch 50.59 FBA B Profil geandert wurde.
0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal
06.05 |EFB transparentes Steuerwort
Zeigt das unveranderte Steuerwort an, das von der SPS Uber den integrierten Feldbus
empfangen wird, wenn in 58.25 Steuerprofil ein transparentes Kommunikationsprofil
ausgewahlt ist.
0000h ... FFFFh - |- l1=1 lj In Signal
06.06 |Followersteuerwort
Followersteuerwort wird an alle Follower gesendet (nur Master).
Zeigt das 06.06 Followersteuerwort an, dass vom Master tUber die D2D-Verbindung an 06.07
Followersteuerwort empfangen gesendet wird und von allen Followern empfangen wird.
Bitzuordnung:
Parameter
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Index [Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
Bit |[Name Wert |Anmerkung
o Ein/Ausl 1 Befehl Ein und keine aktive Stérung im Master, um in Status
Steuerung Betriebsbereit zu gehen:
Used main control word Drive logic |—| Main status word
Bit 0 On/Off1 control |
Bit1 Off2 control Follower control word _lm‘ﬂ» @
Bit 2 Off3 control 10 o to followers
Bit3 Run Tripped
Bit 4 Ramp out zero Bit 1 Off2 control
Bit 5 Ramp halt Bit 2 Off3 control
Bit 6 Ramp in zero Bit 3 Run E
Bit 7 Reset Tripped g
Bit 8 Inching 1 Bit 4 Ramp out zero
Bit 9 Inching 2 Bit 5 Ramp halt
X Bit 6 Ramp in zero
Bit 10 Remote command
Bit 11 ... 15 reserved Bit 7 Reset
Bit 8 Inching 1
Bit 9 Inching 2
Bit 10 Remote command
Bit 11 reserved
Bit 12 Master warning/fault
Bit 13 Follower control 13
Bit 14 Follower control 14
[06:48 H Bit 15 Follower control 15
Mit 20.33 Netzschutz Betriebsart = Ein:
Die Schitze werden geschlossen, der Feldsteller und die
Lifter werden gestartet.
Mit 20.33 Netzschutz Betriebsart = Ein und Freigabe:
Wird Betriebsbereit in 06.15 Hauptstatuswort auf 1
gezwungen.
0 Befehl Aus1, um in Status Einschaltbereit zu gehen, es sei
denn andere Verriegelungen (Aus2, Aus3) sind aktiv.
Stopp wie in 21.02 Ausl Modus vorgegeben.
1 Aus2 Steuerung 1 Normalbetrieb (Aus2 inaktiv).
0 Befehl Aus2 (Notaus/elektrische Trennung/schnelle
Stromabschaltung) um in Status Einschaltsperre zu gehen.
Stopp durch Austrudeln. Die Ziindimpulse werden auf den
Wert von 30.45 Maximaler Zindwinkel gezwungen, um den
Ankerstrom zu verringern. Wenn der Ankerstrom gleich Null
ist, werden die Zindimpulse gesperrt, die Schutze werden
geoffnet, Feldsteller und Liifter werden gestoppt.
Aus?2 Steuerung uberschreibt Aus3 Steuerung und Ein/Ausl
Steuerung.
2 Aus3 Steuerung 1 Normalbetrieb (Aus3 inaktiv).
0 Befehl Aus3 (Nothalt) um in Status Einschaltsperre zu
gehen.

Parameter
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Name

Text

Bereich

Grund-

einstellung Fbeql6 Betrieb

Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ

Stopp wie in 21.03 Nothalt Modus vorgegeben.
Aus3 Steuerung uberschreibt Ein/Aus1 Steuerung.

3 Freigabe und
Master hat nicht
ausgelost

Befehl Freigabe und keine aktive Stérung im Master, um in
Status Bereit fiir Sollwert zu gehen:

06.09 06.15
Used main control word Drive logic |—| Main status word |

Bit 0 On/Off1 control
06.06
Follower control word Group 61 D2D link ®

Bit 2 Off3 control e —— to followers
. control
Bit3 Run 06.15.603]- Tripped a

Bit 4 Ramp out zero Bit 1 Off2 control

Bit 1 Off2 control

Bit 5 Ramp halt Bit 2 Off3 control

Bit 6 Ramp in zero Bit 3 Run
Bit 7 Reset [06.15.603} Tripped ®

Bit 8 Inching 1 Bit 4 Ramp out zero

Bit 9 Inching 2 Bit 5 Ramp halt

Bit 6 Ramp in zero
Bit 10 Remote command

. Bit 7 Reset
Bit 11 ... 15 reserved

Bit 8 Inching 1

Bit 9 Inching 2

Bit 10 Remote command
Bit 11 reserved

Bit 12 Master warning/fault
Bit 13 Follower control 13
Bit 14 Follower control 14
[06.48 H Bit 15 Follower control 15

Die Zindimpulse werden freigegeben und der Antrieb lauft
mit dem eingestellten Drehzahlsollwert.

Befehl Stopp, um in den Status Betriebsbereit zu gehen.
Stopp wie in 21.04 Stopp Modus vorgegeben.

4 Rampenausgang
Null

[

Normalbetrieb. Drehzahlrampenausgang ist freigegeben.

(@)

Drehzahlrampenausgang wird zu Null gezwungen. Der
Antrieb verzogert sofort auf Nulldrehzahl.

5 Rampe anhalten

Normalbetrieb. Drehzahlrampenausgang ist freigegeben.

Drehzahlrampenausgang anhalten.

6 Rampeneingang
Null

Normalbetrieb. Drehzahlrampenausgang ist freigegeben.

Drehzahlrampeneingang wird zu Null gezwungen.

7 Quittieren

Fehlermeldungen mit positiver Flanke quittieren.

Tippen 1

HIO|lO|lr|O|+

Konstante Drehzahl wird mit 22.42 Tippen 1 Sollwert
eingestellt. Nur aktiv, wenn 20.01 Befehlsort =
Hauptsteuerwort ist. Rampenausgang Null = Rampe
anhalten = Rampeneingang Null = O setzen, danach Befehl
Ein und Befehl Freigabe geben.

Wenn sowohl Tippen 1 als auch 2 aktiviert sind, hat
dasjenige, das zuerst aktiviert wurde, Vorrang.

Parameter
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Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
9 Tippen 2 1 Konstante Drehzahl wird mit 22.43 Tippen 2 Sollwert
eingestellt. Nur aktiv, wenn 20.01 Befehlsort =
Hauptsteuerwort ist. Rampenausgang Null = Rampe
anhalten = Rampeneingang Null = O setzen, danach Befehl
Ein und Befehl Freigabe geben.
Wenn sowohl Tippen 1 als auch 2 aktiviert sind, hat
dasjenige, das zuerst aktiviert wurde, Vorrang.
10 |Fernsteuerung 1 Freigeben:
Ubergeordnete Steuerung freigegeben (libergeordnete
Steuerung muss dieses Bit auf 1 setzen).
0 Deaktivieren:
Hauptsteuerwort und die Sollwerte kommen nicht zum
Antrieb durch. Bits O ... 2 und die Hauptsteuerwort Bits 12 ...
15 sind nicht betroffen.
11  |reserviert
12 |Master 1 S. 06.45 Follower CW Benutzer Bit O Auswabhl.
Warnung/Stérung Warnung/Stérung aktivim Master.
0 Warnung/Stérung inaktiv im Master.
13 |Follower 1 S. 06.46 Follower CW Benutzer Bit 1 Auswahl.
Steuerung 13 0
14 |Follower 1 S. 06.47 Follower CW Benutzer Bit 2 Auswahl.
Steuerung 14 0
15 |Follower 1 S. 06.48 Follower CW Benutzer Bit 3 Auswahl.
Steuerung 15 0
0000h ... FFFFh - |- [1=1 lj n Signal
06.07 |Followersteuerwort empfangen
Followersteuerwort empfangen vom Master (nur Follower).
Zeigt das 06.06 Followersteuerwort an, dass vom Master uber die D2D-Verbindung an 06.07
Followersteuerwort empfangen gesendet wird und von allen Followern empfangen wird.
Bitzuordnung s. 06.06 Followersteuerwort.
0000h ... FFFFh - |- l1=1 lj n Signal
06.08 |Hauptsteuerwort Quelle

Wahlt die Quelle fiir 06.01 Hauptsteuerwort aus.

Andere; Quellenauswahl.

0: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Alle Bits werden auf Null gesetzt.
FBA A; 06.03 FBA A transparentes Steuerwort.

2: FBA B; 06.04 FBA B transparentes Steuerwort.

3: EFB; 06.05 EFB transparentes Steuerwort.

4: Applikation; 06.02 Applikationssteuerwort.

5: Follower; 06.07 Followersteuerwort empfangen (nur Follower).
6: Benutzer 1; 06.100 Benutzersteuerwort 1.
7
8

=

: Benutzer 2; 06.101 Benutzersteuerwort 2.
: DDCS Steuerwort; 06.110 DDCS Steuerwort.
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
0..8 Nicht - 1=1 n j Parameter
ausgewahlt
06.09 |Verwendetes Hauptsteuerwort
Verwendetes Hauptsteuerwort.
Zeigt das Hauptsteuerwort an, das von der internen Antriebslogik verwendet wird. Die Auswahl
ist abhangig von den Einstellungen fiir die Vor-Ort-/Fernsteuerung der Antriebe, 20.01
Befehlsort und der 20.15 Hand/Automatik Quelle.
Command Iocation 20 01 Cor;:gll_
— 06.01.b10 HandlAutosource 20 15 P —
Main control word I : PC ool . Used main control word
i .
Bit 0 On/Off1 control —o10 — -_./I,o — 1 Bit 0 On/Off1 control
| " souree 20 02 I -_. emerg(sa%grycgﬁ .
Bit 1 Off2 control —OT0 — A T Bit 1 Off2 control
I (emergency off) ' ! ILaII-o MI—
Bit 2 Off3 control —OT0 —— ol 00
! (emergency stop) O : | local I_O| = leg-SOZ M & Bit 2 Off3 control
| «[From 1
i l From FSO-xx_—
Bit 3 Run —O70 Bit 3 Run
i Run/Stop source -‘. l emergqeflf\gc)slosltjg;e)
Bit 4 Ramp out zero —OT0O Bit 4 Ramp out zero
. :/O |
1 | 1—o0:
i .
Bit 5 Ramp halt 070 o) o0 Bit 5 Ramp halt
i 1 1—O:
. . |
Bit 6 Ramp in zero —O’|/O ol o—%—o Bit 6 Ramp in zero
- 1—of  1—o0,
Bit 7 Reset —OJl/O S ! > Bit 7 Reset
H Fault reset source | 20.13 H ._ | local l—‘—l B |
Bit 8 Inching 1 —oJl/o 0 oil—o Bit 8 Inching 1
. —o’l 0—o!
Bit 9 Inching 2 _OJI/O O | ‘OlLO Bit 9 Inching 2
: —oJ 0—o!
Bit 10 Remote command —OJ/O o) olo— Bit 10 Remote command
11— 1—0
Bit 11 reserved Bit 11 ... 15 reserved
Bit12 ... 15 Main control
Bitzuordnung s. 06.01 Hauptsteuerwort. Bits 11 ... 15 sind reserviert.
0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal
06.10 |Hilfssteuerwort1
Hilfssteuerwort 1.
Das Hilfssteuerwort 1 kann vom Adaptiven Programm, dem Applikationsprogramm oder der
Ubergeordneten Steuerung beschreiben werden.
Bitzuordnung:
Bit Name Wert Anmerkung
0] Direkter 1 Der Drehzahlrampenausgang wird uberschrieben und
Drehzahlsollwert auf die Auswahl in 23.32 Direkter Drehzahlsollwert
gesetzt.
0 Drehzahlrampe ist aktiv.
1 Antriebsdrehrich |1 Antriebsdrehrichtung riickwarts (siehe Hinweis 1),
tung andert die Vorzeichen von 24.02 Verwendeter
Drehzahlistwert und 27.01 Stromsollwert.
Parameter
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Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
0 Antriebsdrehrichtung vorwarts (siehe Hinweis 1).

2 Verwendeten 1 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert wird von 30.11 M1
Drehzahlsollwert Minimaldrehzahl, 30.12 M1 Maximaldrehzahl oder von
begrenzen 42.19 M2 Minimaldrehzahl, 42.20 M2 Maximaldrehzahl

begrenzt.
0] 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert ist nicht begrenzt.

3 reserviert
Drehzahlrampe |1 Drehzahlrampe umgehen (Drehzahlrampenausgang
umgehen wird auf den Wert des Drehzahlrampeneingangs

gesetzt).

5 reserviert

6 Drehzahlregler |1 Integrationszeit der Drehzahlreglers anhalten.
anhalten

7 Drehzahlregler |1 Integrationszeit der Drehzahlreglers zuriicksetzen.
zurucksetzten

8 Drehzahlregler |1 Keine Riuckrechnung der Drehmomentbegrenzung des
begrenzen Drehzahlreglers. Der Ausgang des Drehzahlreglers

kann mit den Einstellungen von 30.13 Drehzahlregelung
Minimaldrehmoment oder 30.14 Drehzahlregelung
Maximaldrehmoment betrieben werden.

Dies wird typischerweise fur Wickler verwendet.

0 Ruckrechnung der Drehmomentbegrenzung des
Drehzahlreglers. Die Integrationszeit des
Drehzahlreglers wird durch Drehmoment- oder
Stromgrenzen begrenzt. S. 30.02 Drehmomentgrenzen
Status.

9 reserviert

10 Maximalen 1 Einzelimpulse erzwingen, um den Gleichstrom zu
Zindwinkel unterdricken und der Zindwinkel auf 30.45 Maximaler
erzwingen Zundwinkel eingestellt.

0] Normale Zindimpulse sind freigegeben.

1 reserviert

12 Hilfssteuerwort |1 Wird vom Adaptiven Programm, dem
12 0 Applikationsprogramm oder der Ubergeordneten

13 Hilfssteuerwort 1 Stceyerung als Signalquelle fur Parameter mit

Binarquellen verwendet.
13 0

14 Hilfssteuerwort |1
14 0

15 Hilfssteuerwort |1
15 0

Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
Hinweis 1: Anderungen von Antriebsdrehrichtung sind nur im Status Betriebsbereit aktiv. Das
Andern der Drehrichtung eines laufenden Antriebs (Status Bereit fiir Sollwert) iber die
Antriebsdrehrichtung ist nicht moglich.
Hinweis 2: Mit den Bits 12 .... 15 konnen zusatzliche Steuerdaten Gibertragen werden. Z.B. als
Signalquelle fir Parameter mit Bindrquellen (s: Andere [Bit], Quellenauswabhl).
0000h ... FFFFh 0000h |- [1=1 lj lj |Parameter
06.11 |Hilfssteuerwort 2
Hilfssteuerwort 2.
Das Hilfssteuerwort 1 kann vom Adaptiven Programm, dem Applikationsprogramm oder der
Ubergeordneten Steuerung beschreiben werden.
Bitzuordnung:
Bit Name Wert Anmerkung
0] Widerstandsbremsu|1l Widerstandsbremsung erzwingen unabhangig der
ng ein Einstellungen von 19.20 Follower Rampenstopp
erzwingen, 21.02 Ausl Modus, 21.03 Nothalt Modus
oder 21.04 Stopp Modus.
reserviert
2 Synchronisierbefehl (1 Positionierung:
Synchronisierbefehl der ibergeordneten Steuerung
fur OnBoard Impulsgeber, Impulsgeber 1 oder
Impulsgeber 2. S. 90.86 Positionszahler
Initialisierungsbefehl Quelle und 90.51 Last
Drehzahlistwerterfassung Auswahl.
3 reserviert
Drehmomentprifun |1 Ausgewahlter Motor, Drehmomentprifung ist OK.
g OK Dieses Bit muss vom Adaptiven Programm, dem
Applikationsprogramm oder der Ubergeordneten
Steuerung gesetzt werden. S. 44.25 M1 Bremse
Drehmomentprifungszeit.

0] Ausgewahlter Motor, Drehmomentpriifung ist nicht
aktiv. Dieses Bit muss vom Adaptiven Programm,
dem Applikationsprogramm oder der
Ubergeordneten Steuerung gesetzt werden.

5 Drehmomentspeich |1 Drehmomentspeicher zuriicksetzen. Nur gultig mit
er zuricksetzen 44.09 M1 Bremse Anlaufmoment Quelle = 44.02 M1
Bremse Drehmomentspeicher.
reserviert
7 Ankerstromabweich |1 Al114 Ankerstromabweichung ist blockiert. S.
ung unterdricken 04.31.B13 Warnungswort 1. Wird in der Regel bei
nichtmotorischen Anwendungen verwendet.

0] Al14 Ankerstromabweichung ist freigegeben. S.
04.31.B13 Warnungswort 1.

8...15 |reserviert
Parameter
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Index |Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ

einstellung Fbeql6 Betrieb

0000h ... FFFFh 0000h - 1=1 j j Parameter
06.14 |Ausgewadhlter Motor

Ausgewahlter (derzeit verwendeter) Motor. S. 42.01 Motor 1/2 Auswahl.

0: Motor 1; Motor 1 ausgewabhlt.

2: Motor 2; Motor 2 ausgewahlt.

0..1 |- |- |1:1 |j |n Signal
06.15 |Hauptstatuswort

Hauptstatuswort.

Zeigt das Hauptstatuswort des Antriebs an.
Bitzuordnung:

Bit |[Name Wert |Anmerkung
0 Einschaltbereit 1 Einschaltbereit.
0 Nicht einschaltbereit.
1 Betriebsbereit 1 Betriebsbereit.
0 Nicht betriebsbereit z.B. Ausl ist aktiv.
2 Bereit fur Sollwert |1 Betrieb freigegeben (Antrieb lauft).
0] Betrieb gesperrt.
3 Stérung 1 Stoérung.
0] Keine Storung.
4 Aus2 nicht aktiv 1 Aus2 nicht aktiv.
0] Aus?2 (Notaus/schnelle Stromabschaltung) aktiv, Status
Einschaltsperre.
5 Aus3 nicht aktiv 1 Aus3 nicht aktiv.
0 Aus3 (Nothalt) aktiv, Status Einschaltsperre.
6 Einschaltsperre 1 Status Einschaltsperre ist aktive nach:
— Stérung.
— Aus2 (Notaus/schnelle Stromabschaltung) aktiv.
— Aus3 (Nothalt) aktiv.
— Einschaltsperre Uber einen digitalen Eingang 20.04
Aus?2 Quelle 1 (Notaus), 20.08 Aus2 Quelle 2 (Notaus)
oder 20.05 Aus3 Quelle (Nothalt).
0] Einschaltsperre nicht aktiv.
7 Warnung 1 Warnung.
0] Keine Warnung.
8 Auf Sollwert 1 Sollwert: Der Istwert entspricht dem Sollwert. Das hei3t er
liegt innerhalb der Toleranzgrenzen. S. 46.21 Auf
Geschwindigkeit Hysterese und 46.23 Auf Drehmoment
Hysterese.
0 Sollwert: Der Istwert entspricht nicht dem Sollwert. Das
heiBt er liegt auBerhalb der Toleranzgrenzen. S. 46.21 Auf
Geschwindigkeit Hysterese und 46.23 Auf Drehmoment
Hysterese.
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
9 Fernsteuerung 1 Ort der Antriebssteuerung: Fernsteuerung.
0 Ort der Antriebssteuerung: Vor-Ort.
10 |Schwelle 1 S. 06.29 MSW Bit 10 Auswahl.
Uberschritten Der Drehzahl- oder Drehmomentistwert entspricht oder

Uberschreitet die Werte, die in 46.31 Schwelle Drehzahl
Uberschritten oder 46.33 Schwelle Drehmoment
Uberschritten definiert sind. Gilt fir beide Drehrichtungen.

0 Innerhalb der Drehzahl- oder Drehmomentschwelle.
11 Hauptstatuswort 11 |1 S. 06.30 MSW Bit 11 Auswahl.
0]
12 |Hauptstatuswort12 |1 S. 06.31 MSW Bit 12 Auswahl.
0]
13 |Hauptstatuswort 13 |1 S. 06.32 MSW Bit 13 Auswabhl.
0]
14 |Hauptstatuswort14|1 S. 06.33 MSW Bit 14 Auswabhl.
0]
15 |reserviert
0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal

06.16 |Antriebsstatuswort1

Antriebsstatuswort 1.
Zeigt das Antriebsstatuswort an 1.

Bitzuordnung:

Bit |[Name Wert |Anmerkung

0] Stérung 1 Antrieb hat ausgel6st. Eine Stérung ist aktiv.

1 Gesperrt 1 Einschaltsperre. S. 06.19 Antriebssperre Statuswort 2 und
06.20 Freigabesperre Statuswort fir die Ursache der
Sperrung.

2 Freigegeben 1 20.08 Aus?2 Quelle 2 (Notaus) ist 1 = Aus2 nicht aktiv.

3 Einschaltbereit 1 Antrieb ist bereit fur Befehl Ein.

4 Betriebsbereit 1 Antrieb ist bereit fir Befehl Freigabe.

5 Bereit fir Sollwert |1 Antrieb ist bereit flr einen Sollwert (Antrieb lauft).

6 Halt an 1 Antrieb hdlt an.

7 Aus 1 Antrieb ist aus.

8 Aus? 1 Aus?2 (Notaus/schnelle Stromabschaltung) aktiv, Status
Einschaltsperre.

9 Aus3 1 Aus3 (Nothalt) aktiv, Status Einschaltsperre.

10 |Ein angefordert |1 Befehl Ein wurde gegeben.

11  |Freigabe 1 Befehl Freigabe wurde gegeben.

angefordert
Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb

12 |Begrenzend 1 Eine Betriebsgrenze (Drehzahl, Drehmoment, etc.) ist aktiv.
S.30.01 Grenzen Wort 1 und 30.02 Drehmomentgrenzen
Status.

13 |Feldstrom 1 Antrieb liefert Feldstrom.

14 |Vor-Ort-Steuerung|l Antrieb ist in Vor-Ort-Steuerung.

15 |Netzwerksteuerun |1 Antrieb ist in Netzwerksteuerung. Mit Feldbusprotokollen,

g die auf dem Common Industrial Protocol (CIPTM) basieren,

wie DeviceNet und Ethernet/IP, wird die Steuerung des
Antriebs Uber die Objekte Net Ctrl und Net Ref des ODVA
AC/DC Drive Profile beschrieben. Weitere Informationen
befinden sich unter www.odva.orgund in den folgenden

Handbuchern:
— FDNA-01 DeviceNet adapter module User’s manual
(3AFE68573360).
— FENA-01/-11 Ethernet adapter module User’s manual
(3AUA0000093568).
0000h ... FFFFh - |- [1=1 lj n Signal

06.17 |Antriebsstatuswort 2
Antriebsstatuswort 2.

Zeigt das Antriebsstatuswort an 2.
Bitzuordnung:

Bit |Name Wert |Anmerkung

0] Selbsteinstellung 1 Die angeforderte Selbsteinstellung ist abgeschlossen.

1 reserviert

2 Drehmomentregelung |1 Drehmomentregelung ist aktiv.

3 Drehzahlregelung 1 Drehzahlregelung ist aktiv.

4 reserviert

5 Sicherer Sollwert 1 Ein sicherer Drehzahlsollwert ist aktiv. S. 22.46 Sicherer
Drehzahlsollwert und Funktionen wie 49.05
Kommunikationsausfall Reaktion und 50.02 FBA A
Kommunikationsverlust.

6 Letzte Drehzahl 1 Ein letzter Drehzahlsollwert ist aktiv. S. Funktionen wie
49.05 Kommunikationsausfall Reaktion und 50.02 FBA A
Kommunikationsverlust.

7 Sollwert verloren 1 Sollwertsignal ist ausgefallen.

Nothalt fehlgeschlagen|1 Nothalt fehlgeschlagen. S. 31.31 Nothaltrampe

Uberwachung und 31.32 Nothaltrampe Uberwachung
Verzégerung.

9 Tippen 1 Tippen ist freigegeben. S. 20.25 Tippen freigeben.

10 |Schwelle liberschritten |1 Der Drehzahl- oder Drehmomentistwert entspricht oder
Uberschreitet die Werte, die in 46.31 Schwelle Drehzahl
Uberschritten oder 46.33 Schwelle Drehmoment
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
Uberschritten definiert sind. Gilt flr beide
Drehrichtungen.
11 |Nothalt 1 Ein Nothaltbefehl ist aktiv oder der Antrieb stoppt, nach
einem Nothaltbefehl.
12 |reserviert 1
13 |reserviert
14 |Rampenstopp 1 Rampenstopp fehlgeschlagen. S. 31.33
fehlgeschlagen Rampenstoppiberwachung und 31.34
Rampenstoppiberwachung Verzogerung.
15 |reserviert
0000h ... FFFFh - |- l1=1 j n Signal
06.18 |Antriebsstatuswort 3
Antriebsstatuswort 3.
Zeigt das Antriebsstatuswort an 3.
Bitzuordnung:
Bit |[Name Wert Anmerkung
0 M1 Feldsteller 1 Motor 1 Motor 1 Feldsteller erkannt.
M2 Feldsteller 1 Motor 2 Motor 1 Feldsteller erkannt.
2 M1 Feldheizung 1 Motor 1 Feldheizung ist aktiv. S. 28.36 M1 Feldheizung
Quelle.
3 M2 Feldheizung 1 Motor 2 Feldheizung ist aktiv. S. 42.53 M2 Feldheizung
Quelle.
M1 (Motor 1) 1 Motor 1 und Feldsteller 1 sind aktiv.
5 M2 (Motor 2) 1 Motor 2 und Feldsteller 2 sind aktiv.
Parametersatz 1 1 Parametersatz 1 aktiv. S. 96.22 Parametersatz
sichern/laden.
7 Parametersatz 2 1 Parametersatz 2 aktiv. S. 96.22 Parametersatz
sichern/laden.
8 Parametersatz 3 1 Parametersatz 3 aktiv. S. 96.22 Parametersatz
sichern/laden.
9 Parametersatz 4 1 Parametersatz 4 aktiv. S. 96.22 Parametersatz
sichern/laden.
10 |Automatisches 1 Automatisches Wiedereinschalten ist aktiv. S. 31.51
Wiedereinschalten Netzausfall Modus.
11  |Antriebsdrehrichtun |1 Antriebsdrehrichtung rickwarts aktiv. Gesteuert durch
g ruckwarts 06.10.b01 Hilfssteuerwort 1.
12 |Stérung/Warnung |1 Stoérung oder Warnung aktiv.
13 |reserviert
14 |reserviert
15 |reserviert
Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb

0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal

06.19 |Antriebssperre Statuswort 2

Antriebssperre Statuswort 2.

Das Antriebssperre Statuswort 2 gibt die Quelle des Sperrsignals an, das das Starten des
Antriebs verhindert. S. 06.16.b01 Antriebsstatuswort 1 und 06.20 Freigabesperre Statuswort.
Bitzuordnung:

Bit Name Wert |Anmerkung

0 Follower 1 Ein Follower verhindert, dass der Master startet (nur
Master).

1 Applikation 1 Das Applikationsprogramm verhindert, dass der
Antrieb startet.

Der Ausfall der Hilfsspannung verhindert, dass der
Antrieb startet.

3 Impulsgeberrick- 1 Die Einstellung der Impulsgeberrickmeldung
meldung verhindert, dass der Antrieb startet.

[y

2 Ausfall Hilfsspannung

[y

4 Parametereinstellung Eine widerspriichliche Parametereinstellung der
Sollwertquelle Sollwertquelle verhindert, dass der Antrieb startet. S.
Warnung A6DA Parametereinstellung Sollwertquelle.

5 Drehzahl nicht Null 1 Ein Neustart des Antriebs ist nicht méglich, s. auch
A137 Konflikt Startbedingung.

Die Nulldrehzahl wurde nicht erreicht. S. 21.08 M1
Nulldrehzahl Schwelle.

Befehle Ein = Freigabe = 0 (dazu gehoért auch das
Tippen) und priifen, ob die Istdrehzahl innerhalb der
Nulldrehzahlgrenze liegt.

Diese Warnung gilt:

—  Fir einen normalen Stopp. Befehl Ausl1 falls
21.01 Start Modus = Starten von Null.

—  Fur Austrudeln. Befehl Aus2 (Notaus/schnelle
Stromabschaltung).

— Fir einen Nothalt. Befehl Aus3 (Nothalt).

— Auch wenn der Antrieb aus- und wieder
eingeschaltet wird.

Uberpriifen:

— Der Einstellung von 21.08 M1 Nulldrehzahl
Schwelle, 21.01 Start Modus und 90.41 M1
Drehzahlistwerterfassung Auswabhl.

— Der Funktion der Drehzahlistwerterfassung
(Tacho/Impulsgeber).

6 Wiederanlauf nicht 1 Ein Neustart des Antriebs ist nicht méglich, s. auch
moglich A137 Konflikt Startbedingung.

Entweder Befehl Ein und/oder Befehl Freigabe (dazu
gehort auch das Tippen) ist falsch eingestellt. S.
06.09 Verwendetes Hauptsteuerwort.
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb

Bei falscher Einstellung von entweder Befehl Ein
und/oder Befehl Freigabe ist sicher zu stellen, dass
Ein = Freigabe = 0 ist (dazu gehort auch das Tippen).
Zusatzlich muss das Timing der Befehle Gberprift
werden.
Z.B.:

— Nach dem Quittieren einer Storung ist Befehl

Ein und/oder Befehl Freigabe noch 1.

7...15 reserviert

0000h ... FFFFh - |- l1=1 lj n Signal

06.20 |Freigabesperre Statuswort

Freigabesperre Statuswort.

Das Freigabesperre Statuswort gibt die Quelle des Sperrsignals an, das die Freigabe des
Antriebs verhindert. Die mit einem Sternchen (*) gekennzeichneten Bedingungen erfordern,
dass der Befehl Ein geschaltet wird. In allen anderen Fallen muss zuerst die Sperrbedingung
beseitigt werden.

S. 06.16.b01 Antriebsstatuswort 1 und 06.19 Antriebssperre Statuswort 2.

Bitzuordnung:
Bit |[Name Wert |Anmerkung
0] Nicht betriebsbereit |1 — Tippen ist freigegeben. S. 20.25 Tippen freigeben.
— Der Antrieb wurde nicht korrekt parametriert.
Uberpriifen der Parameter in den Gruppen 95 HW
Konfiguration und 99 Motordaten.
1 Befehlsort hat *1 Befehlsort hat gewechselt.
gewechselt
2 Firmwaresperre 1 Programm verharrt im gesperrten Zustand. S. 64B1
Firmware intern.
3 Storung quittiert *1 Eine St6rung ist quittiert werden.
Aus?2 von Quelle 2 1 20.08 Aus2 Quelle 2 (Notaus) ist gleich O = Befehl Aus2
(Notaus/schnelle Stromabschaltung).
5 reserviert
FSO Sperre 1 Betrieb wird durch das FSO-xx Sicherheitsmodul
verhindert.
7 STO 1 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO) aktiv.
Aus2 von Quelle 1 1 20.04 Aus2 Quelle 1 (Notaus) ist gleich 0 = Befehl Aus2
(Notaus/schnelle Stromabschaltung).
9 Selbsteinstellung 1 Die angeforderte Selbsteinstellung ist abgeschlossen.
beendet
10 |Aus3 Stopp Modus O |1 Aus3 (Nothalt) aktiv, Stopp mit Austrudeln. S. 21.03
Nothalt Modus.
11  |Aus3 Stopp Modus1 |1 Aus3 (Nothalt) aktiv, Stopp mit Rampe. S. 21.03 Nothalt
Modus.
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12 |Aus3 Stopp Modus?2 |1 Aus3 (Nothalt) aktiv, Stopp mit Nothaltrampe. S. 21.03

Nothalt Modus.

13 |Aus3 Stopp Modus 3 |1 Aus3 (Nothalt) aktiv, Stopp mit Drehmomentgrenze. S.
21.03 Nothalt Modus.
14 |Aus3 Stopp Modus 4 |1 Aus3 (Nothalt) aktiv, Stopp mit Widerstandsbremsung.

S. 21.03 Nothalt Modus.

15 |Tippen aktiv 1 Signal Tippen freigeben verhindert die Freigabe. S. 20.25
Tippen freigeben.

0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal

06.21 |Drehzahlregelung Statuswort

Drehzahlregelung Statuswort.

Zeigt das Statuswort der Drehzahlregelung vom Antrieb an.
Bitzuordnung:

Bit Name Wert Anmerkung

0 Nulldrehzahl 1 Der Antrieb lauft im Nulldrehzahlbereich. Der
Absolutwert von 90.01 Motordrehzahl fir
Regelung ist fur langer als 21.09 M1 Nulldrehzahl
Verzogerung, 42.22 M2 Nulldrehzahl Verzégerung
unter 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle, 42.21 M2
Nulldrehzahl Schwelle geblieben.

Hinweise:

— Dieses Bit wird nicht aktualisiert, wenn die
mechanische Bremssteuerung durch 44.06 M1
Bremsensteuerung freigeben, 42.76 M2
Bremsensteuerung freigeben aktiviert ist und
der Antrieb lauft. S. 06.15.b02
Hauptstatuswort.

— Wahrend eines Rampenstopps, wenn der
Antrieb vorwarts dreht, lauft die
Verzégerungszeit immer dann, wenn 90.01 <
21.08 oder 42.21.

— Wahrend eines Rampenstopps, wenn der
Antrieb riickwarts dreht, lauft die
Verzdégerungszeit immer dann, wenn 90.01 > (-
1) - 21.08 oder (-1) « 42.21.

1 Vorwarts 1 90.01 > 21.08 oder 42.21, deshalb lauft der Antrieb
vorwarts, oberhalb der Nulldrehzahlschwelle.
2 Ruckwarts 1 90.01 < (-1) « 21.08 oder (-1) « 42.21, deshalb lauft

der Antrieb rickwarts, unterhalb der
Nulldrehzahlschwelle.

3 AuBerhalb Fenster 1 Fensterregelung fiir den Drehzahlfehler ist aktiv.
Der Drehzahlfehler ist auBerhalb des Fensters. S.
24.41 Drehzahlfehler Fensterregelung freigeben.
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Bereich

Grund-

einstellung

Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ

Fbeql6 Betrieb

Drehzahlistwert-
erfassung Uber EMK

1

Drehzahlistwerterfassung tber EMK ist aktiv. S.
90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl, 42.20
M2 Drehzahlistwerterfassung Auswahl oder 31.35
Motor Istwerterfassung Stérung Auswahl fir den
Fall, das ein OnBoard Tacho/Impulsgeber gestort
ist.

OnBoard Tacho/Impulsgeber wird fir die
Drehzahlistwerterfassung benutzt.

Drehzahlistwert-
erfassung Uber
OnBoard Tacho

Drehzahlistwerterfassung Giber OnBoard Tacho ist
aktiv. S. 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung
Auswahl, 42.20 M2 Drehzahlistwerterfassung
Auswabhl.

OnBoard Tacho ist gestort oder fir die
Drehzahlistwerterfassung nicht ausgewahlt. S.
90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl, 42.20
M2 Drehzahlistwerterfassung Auswahl oder 31.35
Motor Istwerterfassung Storung.

Drehzahlistwert-
erfassung Uber
OnBoard
Impulsgeber

Drehzahlistwerterfassung Giber OnBoard
Impulsgeber ist aktiv. S. 90.41 M1
Drehzahlistwerterfassung Auswahl, 42.20 M2
Drehzahlistwerterfassung Auswahl.

OnBoard Impulsgeber ist gestort oder fir die
Drehzahlistwerterfassung nicht ausgewahlt. S.
90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl, 42.20
M2 Drehzahlistwerterfassung Auswahl oder 31.35
Motor Istwerterfassung Stérung.

Drehzahlistwert-
erfassung Uber
Impulsgeber 1

Drehzahlistwerterfassung tber Impulsgeber 1 ist
aktiv. S. 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung
Auswabhl, 42.20 M2 Drehzahlistwerterfassung
Auswabhl.

Impulsgeber 1ist gestort oder fiir die
Drehzahlistwerterfassung nicht ausgewahlt. S.
90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl, 42.20
M2 Drehzahlistwerterfassung Auswahl oder 31.35
Motor Istwerterfassung Stérung.

Drehzahlistwert-
erfassung Uber
Impulsgeber 2

Drehzahlistwerterfassung tber Impulsgeber 2 ist
aktiv. S. 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung
Auswabhl, 42.20 M2 Drehzahlistwerterfassung
Auswahl.

Impulsgeber 2 ist gestort oder fiir die
Drehzahlistwerterfassung nicht ausgewahlt. S.
90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung Auswahl, 42.20
M2 Drehzahlistwerterfassung Auswahl oder 31.35
Motor Istwerterfassung Storung.
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ

einstellung Fbeql6 Betrieb
9 Beliebige Anfrage 1 Eine Konstantdrehzahl wurde ausgewabhlt. S. 06.22
einer Konstant- Konstantdrehzahl Statuswort.
drehzahl

10 reserviert 1

11 reserviert 1

12...15 |reserviert

0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal
06.22 |Konstantdrehzahl Statuswort

Konstantdrehzahl Statuswort.

Zeigt an, welche Konstantdrehzahl aktiv ist, falls zutreffend. S. 06.21.b09 Drehzahlregelung

Statuswort.

Bitzuordnung:

Bit Name Wert Anmerkung

0] Konstantdrehzahl1 |1 Konstantdrehzahl 1 aktiv.

1 Konstantdrehzahl 2 |1 Konstantdrehzahl 2 aktiv.

2 Konstantdrehzahl 3 |1 Konstantdrehzahl 3 aktiv.

3 Konstantdrehzahl 4 |1 Konstantdrehzahl 4 aktiv.

4 Konstantdrehzahl 5 |1 Konstantdrehzahl 5 aktiv.

5 Konstantdrehzahl 6 |1 Konstantdrehzahl 6 aktiv.

6 Konstantdrehzahl 7 |1 Konstantdrehzahl 7 aktiv.

7..15 reserviert

0000h ... FFFFh - |- l1=1 j n Signal
06.24 |Stromreglerstatuswort1

Stromreglerstatuswort 1.
Zeigt das Stromreglerstatuswort 1 vom Antrieb an.
Bitzuordnung:

Bit |[Name Wert |Anmerkung
0] Lifter 1 Befehl Lifter Ein fur Antriebs- und Motorlifter.
0 Befehl Lufter Aus fir Antriebs- und Motorlifter.
reserviert
reserviert
Feldheizung 1 Aktiv.
0 Inaktiv.
4 Feldstromrichtung |1 Rickwarts (negativer Feldstrom).
0 Vorwarts (positiver Feldstrom).
5 Feldsteller 1 Befehl Feldsteller Ein.
0] Befehl Feldsteller Aus.
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einstellung Fbeql6 Betrieb

6 Widerstands- 1 Widerstandsbremsen aktiv/gestartet.
bremsen 0 Widerstandsbremsen inaktiv.

7 Netzschitz 1 Befehl Netzschlitz SchlieBen (s. Hinweis 1).

0 Befehl Netzschiitz Offnen (s. Hinweis 1).

8 Schitz fir 1 Befehl Schiitz fir Widerstandsbremsen SchlieBen. Das
Widerstands- Schiitz fir das Widerstandsbremsen schlieBen. Der
bremsen Ankerstrom muss Null sein.

0 Befehl Schiitz fiir Widerstandsbremsung Offnen. Das
Schitz fir das Widerstandsbremsen offnen.
9 Energiefluss 1 Antrieb im Generatorbetrieb.
0 Antrieb im Motorbetrieb.
10 Gleichstromschiitz |1 Befehl Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung) SchlieBen. Das
(US-Ausfihrung) Gleichstromschutz schlieBen und das Schutz fir den
Widerstand 6ffnen.
0 Befehl Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung) Offnen. Das
Gleichstromschiitz 6ffnen und das Schiitz fir den
Widerstand schlieBen.
B e o =1} — 052410 Curent contorstatus wrd

11 Zindimpulse 1 Zindimpulse aktiv (ein).

0 Zundimpulse inaktiv (gesperrt).

12 Nichtllickender 1 Nichtllickender Ankerstrom.
Strom 0 Liickender Ankerstrom.

13 Strom Null 1 Strom gleich Null erkannt.

0] Strom ungleich Null.

14 Gleichstromschnell |1 Gleichstromschnellschalter Auslésung (kontinuierliches
schalter Ausl6sung Signal).
(kontinuierlich)

15 Gleichstromschnell |1 Gleichstromschnellschalter Auslosung (Impuls von 1 s).
schalter Auslésung
(Impuls)

Hinweis 1: Fest verbunden mit XSMC:1/2.

0000h ... FFFFh |- |- [1=1 j n Signal

06.25 |Stromreglerstatuswort 2

Stromreglerstatuswort 2.

Zeigt das Stromreglerstatuswort 2 vom Antrieb an. Der Wert Null bedeutet, dass Status OK.

Der Ziindwinkel wird auf den Wert 30.45 Maximaler Ziindwinkel gezwungen, wenn eines der Bits

gesetzt ist.

Bitzuordnung:

Bit |Name Wert Anmerkung
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0] Ankeriberstrom |1 2310 Ankeruberstrom. S. 04.21.b01 Stérungswort 1.
1 Netziber- 1 F513 Netzuberspannung. S. 04.21.b12 Stérungswort 1.
spannung
2 Netzunter- 1 Al11 Netzunterspannung. S. 04.31.b10 Warnungswort 1
spannung oder 3280 Netzunterspannung. S. 04.21.b11 Stérungswort
1.
3 EMK-Reduktion 1 A104 Umkehrspannungsfunktion oder F504
Umkehrspannungsfunktion. S. 31.60
Umkehrspannungsfunktion.
Warten, bis sich die EMK soweit vermindert hat, dass sie
zur Netzspannung passt. S. 27.42 Umkehrspannung
Spielraum.
4 Brickenumkehr 1 F533 12-Puls Umkehr Zeitiberschreitung. S. 04.23.b00
Storungswort 3.
F534 12-Puls Stromdifferenz. S. 04.23.b01 Stérungswort 3.
F557 Umkehrzeit. S. 04.24.b08 Stérungswort 4.
5 12-Puls Partner 1 1 = Uberspannungsschutz aktiv (Freilauf), wenn 99.06
gesperrt/OVP Betriebsart = GroBer Feldsteller.
aktiv 1 = gesperrt durch Partner, wenn
99.06 Betriebsart = 12-Puls parallel Master.
12-Puls parallel Slave.
12-Puls seriell Master.
12-Puls seriell Slave.
6-Puls seriell Master.
6-Puls seriell Slave.
Seriell sequenziell Master.
Seriell sequenziell Slave.
6 M1 Feldsteller 1 F529 M1 Feldsteller nicht in Ordnung. S. 04.22.b12
Selbsttest Storungswort 2.
0] Motor 1 Feldsteller Selbsttest in Ordnung.
7 M1 Feldsteller 1 F537 M1 Feldsteller Betriebsbereit fehlt. S. 04.23.b04
bereit Stérungswort 3.
0] Motor 1 Feldsteller Betriebsbereit.
8 M2 Feldsteller 1 F530 M2 Feldsteller nicht in Ordnung. S. 04.22.b13
Selbsttest Stérungswort 2.
0] Motor 2 Feldsteller Selbsttest in Ordnung.
9 M2 Feldsteller 1 F538 M2 Feldsteller Betriebsbereit fehlt. S. 04.23.b05
bereit Stérungswort 3.
0] Motor 2 Feldsteller Betriebsbereit.
10 Stromnull- 1 Warten auf Ankerstrom Null, wenn 27.40
erkennung Stromnullerkennung Zeitiberschreitung abgelaufen ist,
bevor Bit 10 auf Null gesetzt wird, wird F557 Umkehrzeit
gesetzt. S. 04.24.b08 Stérungswort 4.
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11 Feldumkehr 1 Feldumkehr aktiv.
0] Feldumkehr inaktiv.
12 reserviert
13 PLL Abweichung |1 A131 PLL Abweichung. Die PLL Abweichungsschwelle ist
Schwelle Uberschritten. S. 95.44 PLL Abweichung Schwelle.
0 Unterhalb der PLL Abweichungsschwelle. S. 95.44 PLL
Abweichung Schwelle.
14 Netz- 1 F514 Netzsynchronisation verloren. S. 04.21.b13
synchronisation Stérungswort 1.
0] Netz synchronisiert.
15 Stromregler 1 Gesperrt, der Stromregler ist gesperrt und 27.02
Verwendeter Stromsollwert wird auf Null gesetzt.
0] Freigegeben.
0000h ... FFFFh - |- l1=1 j n Signal
06.26 |M1 Feldsteller Statuswort
Motor 1 Feldsteller Statuswort.
Zeigt Motor 1 Feldsteller Statuswort vom Antrieb an.
Bitzuordnung:
Bit Name Wert |Anmerkung
0] Nicht ausgewahlt Kein Feldsteller angeschlossen.
1 In Ordnung Feldsteller und Kommunikation zum Ankerantrieb in
Ordnung.
2 Kommunikation F516 M1 Feldsteller Kommunikation. S. 04.21.b15
gestort Stoérungswort 1.
Kommunikation zum Ankerantrieb in Ordnung.
3 Feldsteller F529 M1 Feldsteller nicht in Ordnung. S. 04.22.b12
Selbsttest Storungswort 2.
fehlgeschlagen Feldsteller Selbsttest in Ordnung.
4 Feldsteller F537 M1 Feldsteller Betriebsbereit fehlt. S. 04.23.b04
Betriebsbereit fehlt Storungswort 3.
Motor 1 Feldsteller Betriebsbereit.
5 Feldsteller F541 M1 Feldsteller Unterstrom. S. 04.23.b08
Unterstrom Stoérungswort 3.
6 Feldsteller F515 M1 Feldsteller Uberstrom. S. 04.21.b14
Uberstrom. Stdérungswort 1.
7 Fehlerhafte Uberpriifen der Einstellungen von 99.07 M1
Einstellung verwendeter Feldstellertyp und 42.49 M2 verwendeter
Feldstellertyp.
8. reserviert
Parameter
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0000h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal
06.27 |M2 Feldsteller Statuswort
Motor 2 Feldsteller Statuswort.
Zeigt Motor 2 Feldsteller Statuswort vom Antrieb an.
Bitzuordnung:
Bit Name Wert |Anmerkung
0] Nicht ausgewahlt |1 Kein Feldsteller angeschlossen.
1 In Ordnung 1 Feldsteller und Kommunikation zum Ankerantrieb in
Ordnung.
2 Kommunikation 1 F519 M2 Feldsteller Kommunikation. S. 04.22.b02
gestort Stoérungswort 2.
0 Kommunikation zum Ankerantrieb in Ordnung.
3 Feldsteller 1 F530 M2 Feldsteller nicht in Ordnung. S. 04.22.b13
Selbsttest Storungswort 2.
fehlgeschlagen 0 Feldsteller Selbsttest in Ordnung.
4 Feldsteller 1 F538 M2 Feldsteller Betriebsbereit fehlt. S. 04.23.b05
Betriebsbereit fehlt Storungswort 3.
0] Motor 2 Feldsteller Betriebsbereit.
5 Feldsteller 1 F542 M2 Feldsteller Unterstrom. S. 04.23.b09
Unterstrom Stoérungswort 3.
6 Feldsteller 1 F518 M2 Feldsteller Uberstrom. S. 04.22.b01
Uberstrom Stdérungswort 2.
7 Fehlerhafte 1 Uberpriifen der Einstellungen von 99.07 M1
Einstellung verwendeter Feldstellertyp und 42.49 M2 verwendeter
Feldstellertyp.
8...15 |[reserviert
0000h ... FFFFh - |- [1=1 j [n Signal
06.29 |[MSW Bit 10 Auswahl
Binarquelle fir Bit 10 des Hauptstatuswortes (Schwelle liberschritten).
Auswahl einer Binarquelle, deren Status als 06.15.b10 Hauptstatuswort gesendet wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
O: False;
1: True;
2: Schwelle iiberschritten; s. 06.17.b10 Antriebsstatuswort 2.
0..2 Schwelle - 1=1 n j Parameter
Uberschritt
en
06.30 [MSW Bit 11 Auswahl

Binarquelle fir Bit 11 des Hauptstatuswortes (Hauptstatuswort 11).

Auswahl einer Binarquelle, deren Status als 06.15.b11 Hauptstatuswort gesendet wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;
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1: True;
0..1 False |- |1 =1 | n |j Parameter
06.31 |MSW Bit 12 Auswabhl
Binarquelle fiir Bit 12 des Hauptstatuswortes (Hauptstatuswort 12).
Auswabhl einer Binarquelle, deren Status als 06.15.b12 Hauptstatuswort gesendet wird.
Andere [Bit]; Quellenauswahl.
O: False;
1: True;
0..1 | False |— |1 =1 | n |j Parameter
06.32 |MSW Bit 13 Auswahl
Binarquelle fir Bit 13 des Hauptstatuswortes (Hauptstatuswort 13).
Auswahl einer Binarquelle, deren Status als 06.15.b13 Hauptstatuswort gesendet wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
O: False;
1: True;
0..1 | False |- |1 =1 n |j Parameter
06.33 |MSW Bit 14 Auswahl
Binarquelle fiir Bit 14 des Hauptstatuswortes (Hauptstatuswort 14).
Auswabhl einer Binarquelle, deren Status als 06.15.b14 Hauptstatuswort gesendet wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
O: False;
1: True;
0...1 | False |- |1 =1 | n |j |Parameter
06.45 |Follower CW Bit 12 Auswabhl
Binarquelle fir Bit 12 des Followersteuerworts (Master Stérung/Warnung) (nur Master).
Auswahl einer Binarquelle, deren Status als 06.06.b12 Followersteuerwort an alle Follower
gesendet wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
O: False;
1: True;
2: Follower Steuerung 12; s. 06.06.b12 Followersteuerwort.
3: Follower Steuerung 13; s. 06.06.b13 Followersteuerwort.
4: Follower Steuerung 14; s. 06.06.b14 Followersteuerwort.
5: Follower Steuerung 15; s. 06.06.b15 Followersteuerwort.
6: Master Warnung/Storung; s. 06.18.b12 Antriebsstatuswort 3.
0...6 Master - 1=1 n j Parameter
Warnung/S
torung
06.46 |Follower CW Bit 13 Auswabhl
Binarquelle fir Bit 13 des Followersteuerworts (Follower Steuerung 13) (nur Master).
Auswahl einer Binarquelle, deren Status als 06.06.b13 Followersteuerwort an alle Follower
gesendet wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
O: False;
1: True;
2: Follower Steuerung 12; s. 06.06.b12 Followersteuerwort.
Parameter
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3: Follower Steuerung 13; s. 06.06.b13 Followersteuerwort.
4: Follower Steuerung 14; s. 06.06.b14 Followersteuerwort.
5: Follower Steuerung 15; s. 06.06.b15 Followersteuerwort.

0...5 Follower - 1=1 n j Parameter
Steuerung
13

06.47

Follower CW Bit 14 Auswabhl

Binarquelle fir Bit 14 des Followersteuerworts (Follower Steuerung 14) (nur Master).
Auswahl einer Binarquelle, deren Status als 06.06.b14 Followersteuerwort an alle Follower
gesendet wird.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

2: Follower Steuerung 12; s. 06.06.b12 Followersteuerwort.

3: Follower Steuerung 13; s. 06.06.b13 Followersteuerwort.

4: Follower Steuerung 14; s. 06.06.b14 Followersteuerwort.

5: Follower Steuerung 15; s. 06.06.b15 Followersteuerwort.

0...5 Follower - 1=1 n j Parameter
Steuerung
14

06.48

Follower CW Bit 15 Auswabhl

Binarquelle fir Bit 15 des Followersteuerworts (Follower Steuerung 15) (nur Master).
Auswahl einer Binarquelle, deren Status als 06.06.b15 Followersteuerwort an alle Follower
gesendet wird.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

2: Follower Steuerung 12; s. 06.06.b12 Followersteuerwort.

3: Follower Steuerung 13; s. 06.06.b13 Followersteuerwort.

4: Follower Steuerung 14; s. 06.06.b14 Followersteuerwort.

5: Follower Steuerung 15; s. 06.06.b15 Followersteuerwort.

0...5 Follower - 1=1 n j Parameter
Steuerung
15

06.50

Benutzerstatuswort 1

Benutzerdefiniertes Statuswort 1.
Dieses Wort zeigt den Status der Binarquellen an, die durch Parameter 06.60 .... 06.75
ausgewahlt werden.

Bitzuordnung:

Bit |[Name Anmerkung

0] Benutzerstatusbit O |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.60 Benutzerstatuswort 1 Bit
0 Auswahl.

1 Benutzerstatusbit 1 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.61 Benutzerstatuswort 1 Bit
1 Auswabhl.

Parameter
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Index |Name
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb
2 Benutzerstatusbit 2 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.62 Benutzerstatuswort 1 Bit
2 Auswahl.
3 Benutzerstatusbit 3 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.63 Benutzerstatuswort 1 Bit
3 Auswahl.
4 Benutzerstatusbit 4 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.64 Benutzerstatuswort 1 Bit
4 Auswahl.
5 Benutzerstatusbit 5 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.65 Benutzerstatuswort 1 Bit
5 Auswabhl.
6 Benutzerstatusbit 6 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.66 Benutzerstatuswort 1 Bit
6 Auswahl.
7 Benutzerstatusbit 7 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.67 Benutzerstatuswort 1 Bit
7 Auswahl.
8 Benutzerstatusbit 8 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.68 Benutzerstatuswort 1 Bit
8 Auswabhl.
9 Benutzerstatusbit 9 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.69 Benutzerstatuswort 1 Bit
9 Auswahl.
10 |Benutzerstatusbit 10 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.70 Benutzerstatuswort 1 Bit
10 Auswabhl.
11 |Benutzerstatusbit 11 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.71 Benutzerstatuswort 1 Bit
11 Auswahl.
12 |Benutzerstatusbit 12 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.72 Benutzerstatuswort 1 Bit
12 Auswabhl.
13  |Benutzerstatusbit 13 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.73 Benutzerstatuswort 1 Bit
13 Auswahl.
14  |Benutzerstatusbit 14 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.74 Benutzerstatuswort 1 Bit
14 Auswabhl.
15 |Benutzerstatusbit 15 |Status der Quelle ausgewahlt mit 06.75 Benutzerstatuswort 1 Bit
15 Auswabhl.
0000h ... FFFFh - |- l1=1 j n Signal
06.60 |Benutzerstatuswort 1 Bit 0 Auswahl
Binarquelle fir Bit O.
Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b00 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
O: False;
1: True;
0... | False |— |1 =1 n j Parameter
06.61 |Benutzerstatuswort 1 Bit 1 Auswabhl
Binarquelle fir Bit 1.
Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b01 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
O: False;
1: True;
0... | False |- |1 =1 n j Parameter
Parameter
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Index |[Name
Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb

06.62 |Benutzerstatuswort 1 Bit 2 Auswabhl

Binarquelle fir Bit 2.

Auswahl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b02 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 |False |— |1 =1 n j Parameter

06.63 |Benutzerstatuswort 1 Bit 3 Auswahl

Binarquelle fiur Bit 3.

Auswahl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b01 Benutzerstatuswort 3 angezeigt wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 |False |- |1 =1 n j Parameter

06.64 |Benutzerstatuswort 1 Bit 4 Auswahl

Binarquelle fir Bit 4.

Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b01 Benutzerstatuswort 4 angezeigt wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0...1 False |— |1 =1 n j Parameter

06.65 |[Benutzerstatuswort 1 Bit 5 Auswahl

Binarquelle fir Bit 5.

Auswahl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b05 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 |False |- |1 =1 n j Parameter

06.66 |Benutzerstatuswort 1 Bit 6 Auswahl

Binarquelle fur Bit 6.

Auswahl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b06 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0...1 False |— |1 =1 n j Parameter

06.67 |Benutzerstatuswort 1 Bit 7 Auswahl

Binarquelle fir Bit 7.

Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b07 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 |False |- |1 =1 n j Parameter

06.68 |Benutzerstatuswort 1 Bit 8 Auswahl

Binarquelle fur Bit 8.

Auswahl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b08 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

Parameter
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Index |Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ

einstellung Fbeql6 Betrieb

O: False;

1: True;

0..1 False |- |1 =1 n j Parameter
06.69 |Benutzerstatuswort 1 Bit 9 Auswahl

Binarquelle fir Bit 9.

Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b09 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 | False |— |1 =1 n j Parameter
06.70 |Benutzerstatuswort 1 Bit 10 Auswabhl

Binarquelle fir Bit 10.

Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b10 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 | False |- |1 =1 n j Parameter
06.71 |Benutzerstatuswort 1 Bit 11 Auswahl

Binarquelle fur Bit 11.

Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b11 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 | False |— |1 =1 n j Parameter
06.72 |Benutzerstatuswort 1 Bit 12 Auswahl

Binarquelle fir Bit 12.

Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b12 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 | False |- |1 =1 n j Parameter
06.73 |Benutzerstatuswort 1 Bit 13 Auswahl

Binarquelle fir Bit 13.

Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b13 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 | False |— |1 =1 n j Parameter
06.74 |Benutzerstatuswort 1 Bit 14 Auswabhl

Binarquelle fir Bit 14.

Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b14 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0...1 | False |— |1 =1 n j Parameter
06.75 |Benutzerstatuswort 1 Bit 15 Auswabhl
Parameter
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Index |Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ

einstellung Fbeql6 Betrieb

Binarquelle fir Bit 15.

Auswabhl einer Binarquelle, deren Status in 06.50.b15 Benutzerstatuswort 1 angezeigt wird.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: False;

1: True;

0..1 |False |- |1 =1 |n |j |Parameter
06.81 |Antriebslogik Statuswort

reserviert

0000h ... FFFFh |- |- l1=1 lj In | signal
06.82 |Antriebslogik Hilfsstatuswort

reserviert

0000h ... FFFFh |- |- l1=1 lj In | signal
06.86 |FBA A generisches Steuerwort

Zeigt das unveranderte Steuerwort an, das von der SPS Uber Feldbusadapter A empfangen

wurde. S. Gruppe 51 FBA A Einstellungen.

0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal
06.87 |FBA B generisches Steuerwort

Zeigt das unveranderte Steuerwort an, das von der SPS Uber Feldbusadapter B empfangen

wurde. S. Gruppe 54 FBA B Einstellungen.

0000h ... FFFFh - |- [1=1 lj [n Signal
06.88 |FBA A Profilstatuswort

Zeigt das Statuswort vom Antrieb zur Feldbussteuerung (z.B. SPS) Uber Feldbusadapter A an,

nachdem es von 50.29 FBA A Profil modifiziert wurde.

0000h ... FFFFh - |- [1=1 lj [n Signal
06.89 |FBA B Profilstatuswort

Zeigt das Statuswort vom Antrieb zur Feldbussteuerung (z.B. SPS) lber Feldbusadapter B an,

nachdem es von 50.59 FBA B Profil modifiziert wurde.

0000h ... FFFFh - |- l1=1 lj In Signal
06.100 | Benutzersteuerwort 1

Benutzerdefiniertes Steuerwort 1.
Bitzuordnung:

Bit Name Anmerkung
0 Benutzersteuerwort 1 Bit 0  |Benutzerdefinierte Bits.
1 Benutzersteuerwort 1 Bit 1

2 Benutzersteuerwort 1 Bit 2

3 Benutzersteuerwort 1 Bit 3

4 Benutzersteuerwort 1 Bit 4

5 Benutzersteuerwort 1 Bit 5

6 Benutzersteuerwort 1 Bit 6

7 Benutzersteuerwort 1 Bit 7

8 Benutzersteuerwort 1 Bit 8

9 Benutzersteuerwort 1 Bit 9

Parameter
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Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ

einstellung Fbeql6 Betrieb

10 Benutzersteuerwort 1 Bit 10

1 Benutzersteuerwort 1 Bit 11

12 Benutzersteuerwort 1 Bit 12

13 Benutzersteuerwort 1 Bit 13

14 Benutzersteuerwort 1 Bit 14

15 Benutzersteuerwort 1 Bit 15

0000h ... FFFFh 0000h |- |1 =1 n j Parameter
06.101 | Benutzersteuerwort 2

Benutzerdefiniertes Steuerwort 2.

Bitzuordnung:

Bit |Name Anmerkung

0] Benutzersteuerwort 2 Bit 0 |Benutzerdefinierte Bits.

1 Benutzersteuerwort 2 Bit 1

2 Benutzersteuerwort 2 Bit 2

3 Benutzersteuerwort 2 Bit 3

4 Benutzersteuerwort 2 Bit 4

5 Benutzersteuerwort 2 Bit 5

6 Benutzersteuerwort 2 Bit 6

7 Benutzersteuerwort 2 Bit 7

8 Benutzersteuerwort 2 Bit 8

9 Benutzersteuerwort 2 Bit 9

10 Benutzersteuerwort 2 Bit 10

1 Benutzersteuerwort 2 Bit 11

12 Benutzersteuerwort 2 Bit 12

13 Benutzersteuerwort 2 Bit 13

14 Benutzersteuerwort 2 Bit 14

15 Benutzersteuerwort 2 Bit 15

0000h ... FFFFh |oooon |- l1=1 n j Parameter
06.110 |DDCS Steuerwort

Zeigt das unveranderte Steuerwort an, das von der DDCS Steuerung uber ein DDCS

Kommunikationsmodul (FDCO-0x) empfangen wurde.

0000h ... FFFFh |- |- [1=1 j n Signal
06.122 |Follower Statuswort Knoten 2

Master-Follower Verbindung, 06.15 Hauptstatuswort von Knoten 2 Follower tber die Master-

Follower Verbindung zum Master (nur Master).

06.15 Hauptstatuswort kann vom Knoten 2 Follower zum Master Ubertragen werden. S. Gruppe

62.

Bitzuordnung s. 06.15 Hauptstatuswort.
Parameter
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Index |[Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Andern bei |Typ
einstellung Fbeql6 Betrieb

0000h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal

06.123 |Follower Statuswort Knoten 3

Master-Follower Verbindung, 06.15 Hauptstatuswort von Knoten 3 Follower tber die Master-
Follower Verbindung zum Master (nur Master).

06.15 Hauptstatuswort kann vom Knoten 3 Follower zum Master Ubertragen werden. S. Gruppe

62.
Bitzuordnung s. 06.15 Hauptstatuswort.
0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal

06.124 |Follower Statuswort Knoten 4

Master-Follower Verbindung, 06.15 Hauptstatuswort von Knoten 4 Follower lGiber die Master-
Follower Verbindung zum Master (nur Master).

06.15 Hauptstatuswort kann vom Knoten 4 Follower zum Master Ubertragen werden. S. Gruppe

62.
Bitzuordnung s. 06.15 Hauptstatuswort.
0000h ... FFFFh - |- l1=1 j n Signal

07 Systeminformation

Die Hardware- und Firmwareinformationen des Antriebs.
Index |Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

07.02 |Leistungsteil set

Leistungsteiltyp.

Der Wert wird von 95.14 Set: Leistungsteil Gbernommen (ist auf der SDCS-CON-HO1 gesichert).
0: DCS Stromrichter; das Gerat ist ein DCS880.

20: DCT Leistungssteller; das Gerat ist ein DCT880.

40: TSU Thyristoreinspeisung; das Gerdt ist eine TSU880.

100: Leistungsteil nicht unterstiitzt; Unstimmigkeit zwischen 95.14 Set: Leistungsteil
ausgelesen von der SDCS-CON-HO1 und 95.14 Set: Leistungsteil ausgelesen von der
eingesteckten Memory Unit. Dieses Ereignis erzeugt Stérung 50FE Typenschliissel und schaltet
95.14 Set: Leistungsteil freit.

Entweder muss die SDCS-CON-HO1 mit 95.14 Set: Leistungsteil und 95.25 Set: Typenschlissel
angepasst werden, oder es muss eine Memory Unit mit einer geeigneten Firmware verwendet
werden.

0...100 - |- |1:1 |j |n Signal
07.03 |Antrieb Typ ID set

Antriebstyp.

Der Wert wird von 95.25 95.25 Set: Typenschlissel Ubernommen (ist auf der SDCS-CON-HO1
gesichert.

Beispiel: DCS880-502-1000-05

0...520 - |- l1=1 lj In Signal
07.04 |Firmwarename

Identifikation der Firmware.
Beispiel: DCSF1 = DCS880 Firmware.

- - E j n Signal

Parameter
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Index |Name
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
07.05 |Firmwareversion
Versionsnummer der Firmware.
Beispiel: 1.05.0.0 = Firmwareversion 1.05.
0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255
07.08 |Bootloaderversion
Versionsnummer des Bootloaders fir die Firmware.
Beispiel: 2.12.0.0 = Bootloaderversion 2.12.
0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255
07.11 |CPU Auslastung
Auslastung des Mikroprozessors in Prozent.
0...100 - | % l1=1% j n Signal
07.13 |Steuereinheit Logikversion
Versionsnummer der Steuereinheitlogik im FPGA auf der SDCS-CON-HO1.
Beispiel: 10.10.0.0 = Firmwareversion 10.10.
0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255
07.14 |Kanall Leistungsteil Logikversion
Versionsnummer der Leistungsteillogik im FPGA auf der SDCS-OPL-HO1 verbunden mit Kanall
der SDCS-DSL-H1x.
Beispiel: 10.10.0.0 = Firmwareversion 10.10.
0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255
07.15 |Kanal2 Leistungsteil Logikversion
Versionsnummer der Leistungsteillogik im FPGA auf der SDCS-OPL-HO1 verbunden mit Kanal2
der SDCS-DSL-H1x.
Beispiel: 10.10.0.0 = Firmwareversion 10.10.
0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255
07.16 |Kanal3 Leistungsteil Logikversion
Versionsnummer der Leistungsteillogik im FPGA auf der SDCS-OPL-HO1 verbunden mit Kanal3
der SDCS-DSL-H1x.
Beispiel: 10.10.0.0 = Firmwareversion 10.10.
0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255
07.17 |Kanal4 Leistungsteil Logikversion
Versionsnummer der Leistungsteillogik im FPGA auf der SDCS-OPL-HO1 verbunden mit Kanal4
der SDCS-DSL-H1x.
Beispiel: 10.10.0.0 = Firmwareversion 10.10.
0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255
07.19 |Control Builder Systembibliothek Version
Versionsnummer der Control Builder Systembibliothek.
Beispiel: 1.01.0.0 = Control Builder Systembibliothekversion 1.01.
Parameter
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Index |Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal

255.255.255.255

07.20 |Control Builder Applikation

Control Builder Applikationsinformation.

Information Uber die Control Builder Applikation.

0: Keine Lizenz; die Memory Unit ist nicht lizensiert. Das Programmieren von Applikationen mit
dem Control Builder ist nicht méglich.

1: Keine Applikation; die Memory Unit ist lizensiert. Keine Control Builder Applikation geladen.
3: Applikation: s. 07.23 Applikationsname; die Memory Unit ist lizensiert. Eine Control Builder
Applikation ist geladen. Der Name befindet sich in 07.23 Applikationsname.

0..3 - |- |1:1 j n |Signal

07.21 |Applikationsumfeld Status 1

Applikationsprogram Taskstatus.

Zeigt an, welche Tasks des Applikationsprogramms ausgefihrt werden. S. Drive (IEC 61131-3)
application programming manual 3AUA0000127808.

Bitzuordnung:

Bit |Name Wert Anmerkung

0] Pre-Task 1 Pre-Task lauft.

1 Applikationstask 1 1 Task 1 [auft.

2 Applikationstask 2 1 Task 2 lauft.

3 Applikationstask 3 1 Task 3 lauft.

4 reserviert

5 reserviert

6 reserviert

7 reserviert

8 reserviert

9 reserviert

10 reserviert

1 reserviert

12 reserviert

13 reserviert

14 reserviert

15 Taskiberwachung 1 Taskuberwachung freigegeben.
0000h ... FFFFh 0000h |- l1=1 j In | signal

07.22 |Applikationsumfeld Status 2

Applikationsprogramm Offnungsstatus.

Zeigt den Status der Offnungen im Applikationsprogramm an. S. Drive (IEC 61131-3) application
programming manual 3AUA0000127808.

Bitzuordnung:

Parameter
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Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

Bit |Name Wert Anmerkung
0 Offnung 1 1 Status Offnung 1im Anwendungsprogramm.
1 Offnung 2 1 Status Offnung 2 im Anwendungsprogramm
2 Offnung 3 1 Status Offnung 3 im Anwendungsprogramm
3 Offnung 4 1 Status Offnung 4 im Anwendungsprogramm
4 Offnung 5 1 Status Offnung 5 im Anwendungsprogramm
5 Offnung 6 1 Status Offnung 6 im Anwendungsprogramm
6 Offnung 7 1 Status Offnung 7 im Anwendungsprogramm
7 Offnung 8 1 Status Offnung 8 im Anwendungsprogramm
8 Offnung 9 1 Status Offnung 9 im Anwendungsprogramm
9 Offnung 10 1 Status Offnung 10 im Anwendungsprogramm
10 Offnung 11 1 Status Offnung 11 im Anwendungsprogramm
11 Offnung 12 1 Status Offnung 12 im Anwendungsprogramm
12 |Offnung 13 1 Status Offnung 13 im Anwendungsprogramm
13 Offnung 14 1 Status Offnung 14 im Anwendungsprogramm
14 Offnung 15 1 Status Offnung 15 im Anwendungsprogramm
15 |Offnung 16 1 Status Offnung 16 im Anwendungsprogramm
0000h ... FFFFh 0000h |- [1=1 j n Signal

07.23 |Applikationsname
Control Builder Name des Applikationprogrammes.
Zeigt die ersten funf ASCII-Zeichen des Namens an, der dem Applikationsprogramm gegeben
wurde. Der vollstandige Name ist unter Systeminfo auf dem Bedienpanel oder im PC Tool
ersichtlich.
_N/A_: Kein Name;

- |— |— j n Signal

07.24 |Applikationsversion
Control Builder Nummer der Applikationsversion.
Zeigt die Versionsnummer des Applikationsprogrammes an. Auch unter Systeminfo auf dem
Bedienpanel oder im PC Tool ersichtlich.
Beispiel: 1.04.0.0 = Applikationsprogrammversion 4.
0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255

07.30 |Adaptives Programm Status
Adaptives Programm Status.
Zeigt den Status das Adaptiven Programmes an.
Bitzuordnung:
Bit |Name Wert |Anmerkung
0 Initialisiert 1 Adaptives Programm initialisiert.
1 Wird bearbeitet 1 Adaptives Programm wird bearbeitet.

Parameter
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Index |[Name

Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
2 Bearbeitung 1 Die Bearbeitung des Adaptiven Programmes ist
abgeschlossen abgeschlossen.
3 Freigegeben 1 Adaptives Programm freigegeben.
4 reserviert
5 reserviert
6 reserviert
7 reserviert
8 reserviert
9 reserviert
10 reserviert
1 reserviert
12 reserviert
13 reserviert
14 Statuswechsel 1 Statuswechsel in der Engine des Adaptiven
Programmes im Gange.
15 Stérung 1 Stérung in Adaptiven Programm.
0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal

07.40 |IEC Applikation CPU Spitzenauslastung

Spitzenlast des Mikroprozessors durch das Applikationsprogramm.

Zeigt die durch das Applikationsprogramm verursachte Spitzenlast des Mikroprozessors an.
07.40 IEC Applikation CPU Spitzenauslastung kann verwendet werden, um den Einfluss eines
beliebigen Applikationsprogramms auf die CPU Last zu Uberpriifen.

Der Wert ist in Prozent einer internen Mikroprozessorquote angegeben.

Kann Uiber das Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem Reset fir langer als 3 Sekunden
gedruckt gehalten wird.

0,0 ... 100,0 - |% [10=1% |j n Signal

07.41 |IEC Applikation CPU Durchschnittsauslastung

Durchschnittliche Belastung des Mikroprozessors durch das Applikationsprogramm.
Zeigt die durchschnittliche Belastung des Mikroprozessors durch das Applikationsprogramm

an.
Der Wert ist in Prozent einer internen Mikroprozessorquote angegeben.
0,0 ...100,0 |- |% [10=1% |j [n | signal

07.49 |Diagrammschnittstelle 1
Reserviert fur Funktion Diagramme im Drive composer pro.
0000h ... FFFFh |- |- [1=1 lj [n | signal

07.50 |Fortschrittsanzeige
Reserviert flr Funktion DCS880 Assistent im Drive composer pro.
0...100 |- |% [1=1% | [n | signal

07.51 |Steckplatz 1 Optionsmodul

Steckplatz 1 Optionsmodul.
Zeigt das Optionsmodul auf Steckplatz 1.

Parameter
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Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

0: Keine Option; kein Optionsmodul auf Steckplatz 1.
1: Keine Kommunikation; keine Kommunikation mit dem Optionsmodul auf Steckplatz 1.
2: Unbekannt; das Optionsmodul auf Steckplatz 1 ist unbekannt, vom falschen Typ oder
unglltig.

8: FPBA-01;

10: FCAN-01;

11: FDNA-01;

13: FENA-11;

19: FB COMMON;

22: FSCA-01;

23: FSEA-21;

25: FECA-01;

26: FENA-21;

28: FMAC-01;

29: FCNA-01;

27: FEPL-02;

33: FPTC-01/02;

1015: FIO0-01;

1016: FEN-01;

1017: FEN-11;

1018: FEN-21;

1020: FIO-11;

1021: FEN-31;

1024: FAIO-01;

1025: FDIO-01;

1026: FSE-31;

0...65535 - |- l1=1 j n Signal

07.52

Steckplatz 2 Optionsmodul

Steckplatz 2 Optionsmodul.
Zeigt das Optionsmodul auf Steckplatz 2.
Fir die Werte, s. 07.51 Steckplatz 1 Optionsmodul.

0...65535 - |- [1=1 j n Signal

07.53

Steckplatz 3 Optionsmodul

Steckplatz 3 Optionsmodul.
Zeigt das Optionsmodul auf Steckplatz 3.
Fir die Werte, s. 07.51 Steckplatz 1 Optionsmodul.

0...65535 - |- [1=1 j n Signal

07.60

Antrieb BaugroBe

Erkannte BaugroéBe.

Aus 95.25 Set: Typenschlissel gelesen.

O: Nicht ausgewahlt; wenn 95.25 Set: Typenschliissel = Nicht ausgewahlt.
1: H1; BaugroBe H1.

2: H2; BaugroBe H2.

3: H3; BaugroBe H3.

4: H4; BaugroBe H4.

5: H5; BaugroBe H5.

6: H6; BaugrofBe H6.

Parameter
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einstellung Fbeql6 bei Betrieb
7: H7; BaugroBe H7.
8: H8; BaugroBe H8.
9: Manuelle Einstellung; vom Benutzer eingestellt. 95.27 Set: Antrieb Skalierung Gleichstrom
und/oder 95.28 Set: Antrieb Skalierung Wechselspannung wurden z.B. fiur Rebuild Kits
geandert.
0..9 - |- |1:1 |j n Signal
07.61 |Antrieb Briicke 2 sperren set
Erkannter Briickentyp des Antriebs.
Zeigt den Briickentyp des Antriebs (1 oder 2 Briicken) an. Aus 95.25 Set: Typenschliissel gelesen
oder mit 95.26 Set: Antrieb Briicke 2 sperren eingestellt:
— Aus 95.25 Set: Typenschliissel gelesen, wenn 95.26 Set: Antrieb Briicke 2 sperren 2 = 0.
— Aus 95.26 Set: Antrieb Briicke 2 sperren gelesen, wenn 95.26 Set: Antrieb Briicke 2 sperren 2
#0.
1: Briicke 2 gesperrt; (generatorische) Briicke 2 blockiert = 2-Q Betrieb.
2: Briicke 2 freigegeben; (generatorische) Briicke 2 freigegeben = 4-Q Betrieb.
0..2 |- |- l1=1 lj In Signal
07.62 |Antrieb Skalierung Gleichstrom set
Erkannter Nenngleichstrom des Antriebs.
Zeigt den Nenngleichstrom des Antriebs (Strommesskanale) an. Anpassung der
Nenngleichstrommesskanale (SDCS-PIN-HO1 oder SDCS-PIN-H51). Aus 95.25 Set:
Typenschlissel gelesen oder mit 95.27 Set: Antrieb Skalierung Gleichstrom eingestellt:
— Aus 95.25 Set: Typenschlissel gelesen, wenn 95.27 Set: Antrieb Skalierung Gleichstrom = 0.
— Aus 95.27 Set: Antrieb Skalierung Gleichstrom gelesen, wenn 95.27 Set: Antrieb Skalierung
Gleichstrom # 0.
0 ...32500 - A [1=1A j n Signal
07.63 |Antrieb Uberstromschwelle, DC-Kreis
Antrieb Uberstromschwelle, DC-Kreis.
Zeigt die Abschaltschwelle des Antriebsstromes an. Dieses Signal wird wahrend der
Initialisierung des Antriebs gesetzt. Neue Werte werden nach dem nachsten Einschalten
angezeigt. Skalierung der Abschaltschwelle des Antriebsstromes:
— 2.3+95.25 Set: Typenschlissel, wenn 95.27 Set: Antrieb Skalierung Gleichstrom = 0.
— 2.3+95.27 Set: Antrieb Skalierung Gleichstrom, wenn 95.27 Set: Antrieb Skalierung
Gleichstrom # 0.
0 ...32500 - A [1=1A lj [n Signal
07.64 |Antrieb Skalierung Wechselspannung set
Erkannte Nennwechselspannung des Antriebs.
Zeigt die Nennwechselspannung des Antriebs (Spannungskandle) an. Anpassung der
Nennwechselspannungskandle (SDCS-PIN-HO1 oder SDCS-PIN-H51). Aus 95.25 Set:
Typenschliussel gelesen oder mit 95.28 Set: Antrieb Skalierung Wechselspannung eingestellt:
— Aus 95.25 Set: Typenschlissel gelesen, wenn 95.28 Set: Antrieb Skalierung
Wechselspannung = 0.
— Aus 95.28 Set: Antrieb Skalierung Wechselspannung gelesen, wenn 95.28 Set: Antrieb
Skalierung Wechselspannung # 0.
0,0 ... 3250,0 - lv llo=1v | n Signal
07.65 |Antrieb max. Briickentemperatur set

Erkannte maximale Brickentemperatur des Antriebs.

Parameter
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einstellung Fbeql6 bei Betrieb

Zeigt die maximale Briickentemperatur des Antriebs an. Aus 95.25 Set: Typenschlissel gelesen

oder mit 95.29 Set: Antrieb max. Brickentemperatur eingestellt:

— Aus 95.25 Set: Typenschlussel gelesen, wenn 95.29 Set: Antrieb max. Briickentemperatur =
0.

— Aus 95.29 Set: Antrieb max. Brickentemperatur gelesen, wenn 95.29 Set: Antrieb max.
Brickentemperatur # 0.

Das Ereignis erzeugt Stoérung 4310 Gemessene Briickentemperatur, wenn 07.65 Antrieb max.

Brickentemperatur set erreicht wird. Das Ereignis erzeugt Warnung A4B0O Gemessene

Brickentemperatur, wenn die gemessene Bruckentemperatur etwa 5° unter 07.65 Antrieb max.

Brickentemperatur set liegt.

Die Einheit wird mit 96.02 Einheitenauswahl ausgewabhlt.

-80,0 ... 1000,0 - °C oder [1=1°C oder |j n Signal
OF OF

07.68

M1 Feldstellertyp

Motor 1 Feldstellertyp.

Aus 99.07 M1 verwendeter Feldstellertyp gelesen.

0: Nicht ausgewabhlt; keiner oder fremder Feldsteller angeschlossen.

1: OnBoard; integrierter 1-Q Feldsteller (nur fir BaugroBen H1 ... H4).

2: DCF803-0016; externer 1-Q 16 A Feldsteller fir Feldstrome von 0,3 A ... 16 A.

3: FEX-425-Int; interner 1-Q 25 A Feldsteller (nur fiir BaugroBen H5 und H6) fir Feldstrome von
0,3A...25A.

4: DCF803-0035; externer 1-Q 35 A Feldsteller fiir Feldstréome von 0,3 A ... 35 A.

5: DCF803 terminal 5 A; externer 1-Q 16 A Feldsteller (DCF803-0016), interner 1-Q 25 A
Feldsteller (FEX-425-Int) oder externer 1-Q 35 A Feldsteller (DCF803-0035) fiir Feldstréme von
0,3A..5A.

Hinweis: Die 5 A Klemme verwenden.

6: DCF803-0050; externer 1-Q 50 A Feldsteller.

7: DCF804-0050; externer 4-Q 50 A Feldsteller.

8: DCF803-0060; externer 1-Q 60 A Feldsteller.

9: DCF804-0060; externer 4-Q 60 A Feldsteller.

10: DCS880-S01; externes 2-Q Standard DCS880 Modul.

11: DCS880-S02; externes 4-Q Standard DCS880 Modul.

16: Fremder Feldsteller iiber All; fremder Feldsteller, Rickmeldung Uber All.

17: Fremder Feldsteller liber Al2; fremder Feldsteller, Rlickmeldung liber Al2.

18: Fremder Feldsteller {iber Al3; fremder Feldsteller, RUckmeldung lGber Al3.

19: Multiple Feldsteller; s. DCS880 Multiple field exciters motor control (3ADWOO0O0xxX).

0..19 - |- l1=1 j In | signal

07.69

M1 Feldsteller Firmwareversion

Versionsnummer der Feldstellerfirmware von Motor 1.
Beispiel: 1.02.0.0 = Firmwareversion 1.02.

0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255

07.72

M2 Feldstellertyp

Motor 2 Feldstellertyp.

Aus 42.49 M2 verwendeter Feldstellertyp gelesen.

0: Nicht ausgewabhlt; keiner oder fremder Feldsteller angeschlossen.
1: OnBoard; integrierter 1-Q Feldsteller (nur fir BaugroBen H1 ... H4).

Parameter
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einstellung Fbeql6 bei Betrieb
2: DCF803-0016; externer 1-Q 16 A Feldsteller fir Feldstrome von 0,3 A ... 16 A.
3: FEX-425-Int; interner 1-Q 25 A Feldsteller (nur fiir BaugroBen H5 und H6) fir Feldstrome von
0,3A..25A.
4: DCF803-0035; externer 1-Q 35 A Feldsteller fir Feldstrome von 0,3 A ... 35 A.
5: DCF803 terminal 5 A; externer 1-Q 16 A Feldsteller (DCF803-0016), interner 1-Q 25 A
Feldsteller (FEX-425-Int) oder externer 1-Q 35 A Feldsteller (DCF803-0035) fiir Feldstréme von
0,3A..5A.
Hinweis: Die 5 A Klemme verwenden.
6: DCF803-0050; externer 1-Q 50 A Feldsteller.
7: DCF804-0050; externer 4-Q 50 A Feldsteller.
8: DCF803-0060; externer 1-Q 60 A Feldsteller.
9: DCF804-0060; externer 4-Q 60 A Feldsteller.
10: DCS880-S01; externes 2-Q Standard DCS880 Modul.
11: DCS880-S02; externes 4-Q Standard DCS880 Modul.
16: Fremder Feldsteller iiber All; fremder Feldsteller, Rickmeldung Uber All.
17: Fremder Feldsteller iiber AlI2; fremder Feldsteller, Rlickmeldung lber Al2.
18: Fremder Feldsteller {iber Al3; fremder Feldsteller, RUckmeldung lGber Al3.
19: Multiple Feldsteller; s. DCS880 Multiple field exciters motor control (3ADWOOO0XxxX).
0...19 - |- [1=1 j [n |signal
07.73 |M2 Feldsteller Firmwareversion

Versionsnummer der Feldstellerfirmware von Motor 2.
Beispiel: 1.01.0.0 = Firmwareversion 1.01.

0.000.0.0 ... - - 1=1 j n Signal
255.255.255.255

10 Standard DI, RO

Konfiguration der Digitaleingdnge und Relaisausgange.

Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
10.01 |DI Status

Status der Digitaleingange.

Anzeige des elektrischen Status der Digitaleingange DI1 ... D16 und DIL. Die Ein-,
Ausverzogerungen der Eingange (sofern spezifiziert) werden ignoriert.

Eine Filterzeit wird mit 10.51 DI Filterzeit definiert.

Bits O ... 5 zeigen den Status von DI1 ... DI6 an. Bit 15 zeigt den Status vom DIL Eingang an.
Beispiel: 1000000000010011b = DIL, DI5, DI2 and DI1 sind aktiviert, DI3, DI4 und DI6 sind
inaktiv.

Bitzuordnung:

Bit |Name Wert Anmerkung
0] DI1 1 Ein.
1 DI2 1 Ein.
2 DI3 1 Ein.
3 Dl4 1 Ein.

Parameter
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4 DI5 1 Ein.

5 DI6 1 Ein.

6 reserviert

7 reserviert

8 reserviert

9 reserviert

10 reserviert

11 reserviert

12 reserviert

13 reserviert

14 reserviert

15 DIL 1 Ein.

0000h ... FFFFh |- |- l1=1 j n Signal
10.02 |Dl verzogerter Status

Verzogerter Status der Digitaleingange.

Anzeige des verzogerten Status von DI1 ... DI6 und DIL. Dieses Wort wird nur nach den Ein-,

Ausverzogerungen (sofern spezifiziert) aktualisiert.

Bits O ... 5 zeigen den verzogerten Status von DI1 ... DI6 an. Bit 15 zeigt den Status vom DIL

Eingang an.

Beispiel: 1000000000010011b = DIL, DI5, DI2 and DI1 sind aktiviert, DI3, DI4 und DI6 sind

inaktiv.

Bitzuordnung:

Bit |Name Wert Anmerkung

0] DI1 1 Ein.

1 DI2 1 Ein.

2 DI3 1 Ein.

3 Di4 1 Ein.

4 DI5 1 Ein.

5 DI6 1 Ein.

6 reserviert

7 reserviert

8 reserviert

9 reserviert

10 reserviert

11 reserviert

12 reserviert

13 reserviert

14 reserviert

15 DIL 1 Ein.

0000h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal
Parameter
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10.03 |DI Auswahl erzwingen

Auswahl zum Uberschreiben der Digitaleinginge.

Der elektrische Status von DI1 ... DI6 und DIL kann, z.B. fur Prifzwecke, Gberschrieben werden.

In 10.04 DI Wert erzwingen steht ein Bit pro Digitaleingang zu Verfligung, dessen Wert benutzt

wird, wenn das entsprechende Bit in 10.03 DI Auswahl erzwingen = 1 ist.

Bitzuordnung:

Bit |[Name Wer |Anmerkung

t

0 DI1 1 Zwingt DI1 auf den Wert von 10.04 DI Wert erzwingen Bit O.

1 DI2 1 Zwingt DI2 auf den Wert von 10.04 DI Wert erzwingen Bit 1.

2 DI3 1 Zwingt DI3 auf den Wert von 10.04 DI Wert erzwingen Bit 2.

3 DI4 1 Zwingt D14 auf den Wert von 10.04 DI Wert erzwingen Bit 3.

4 DI5 1 Zwingt DI5 auf den Wert von 10.04 DI Wert erzwingen Bit 4.

5 DI6 1 Zwingt D16 auf den Wert von 10.04 DI Wert erzwingen Bit 5.

6 reserviert

7 reserviert

8 reserviert

9 reserviert

10 |reserviert

11 |reserviert

12 |reserviert

13 |reserviert

14 |reserviert

15 |DIL 1 Zwingt DIL auf den Wert von 10.04 DI Wert erzwingen Bit 15.

0000h ... FFFFh  [0000h |- l1=1 j j Parameter
10.04 |DI Wert erzwingen

Erzwungene Werte der Digitaleingange.

Ermdglicht die Anderung des Datenwerts eines erzwungenen DI1 ... DI6 und DIL von 0 auf 1,
wobei nur ein Eingang erzwungen werden kann, der mit 10.03 DI Auswahl erzwingen
ausgewahlt wurde.

Bits O .... 5 sind die erzwungenen Werte fur DI1 ... DI6. Bit 15 ist der erzwungene Wert vom DIL
Eingang.

Bitzuordnung:

Bit |Name Wert Anmerkung

0] DI1 1 DI1 auf Ein zwingen
1 DI2 1 DI2 auf Ein zwingen
2 DI3 1 DI3 auf Ein zwingen
3 Dl4 1 DI4 auf Ein zwingen
4 DI5 1 DI5 auf Ein zwingen
5 DI6 1 D16 auf Ein zwingen
6 reserviert

Parameter
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7 reserviert
8 reserviert
9 reserviert
10 reserviert
11 reserviert
12 reserviert
13 reserviert
14 reserviert
15 DIL 1 DIL auf Ein zwingen.
0000h ... FFFFh 0000h - 1=1 j j Parameter
10.05 |DI1 Einschaltverzégerung
Einschaltverzogerung von Digitaleingang DI1.
Definiert die Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI1.
- ‘ ‘ 1
*DI Status : : : :
— — o — 0
| |
| — o — 1
**D| verzogerter Status ! : : :
‘ ! ! o
<> < > < > < > Zeit
Gin taus tin taus
DZ_LIN_028_delay_b.ai
tein = 10.05 DI1 Einschaltverzégerung
taus = 10.06 DI1 Ausschaltverzégerung
*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Angezeigt von 10.01 DI Status.
**Angezeigt von 10.02 DI verzdgerter Status.
0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.06 |DI1 Ausschaltverzégerung
Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI1.
Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI1.
S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.
0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.07 |DI2 Einschaltverzégerung
Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI2.
Definiert die Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI2.
S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.
0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.08 |DI2 Ausschaltverzégerung
Ausschaltverzdgerung von Digitaleingang DI2.
Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI2.
S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.
0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
Parameter
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10.09 |DI3 Einschaltverzégerung

Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI3.

Definiert die Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI3.

S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.

0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.10 |DI3 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzdgerung von Digitaleingang DI3.

Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI3.

S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.

0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.11 |DI4 Einschaltverzégerung

Einschaltverzogerung von Digitaleingang DI4.

Definiert die Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI4.

S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.

0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.12 |DI4 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzégerung von Digitaleingang Dl4.

Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI4.

S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.

0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.13 |DI5 Einschaltverzégerung

Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI5.

Definiert die Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI5.

S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.

0,0...3000,0 |0,0 S 10=1s n j Parameter
10.14 |DI5 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI5.

Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI5.

S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.

0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.15 |DI6 Einschaltverzégerung

Einschaltverzdgerung von Digitaleingang DI6.

Definiert die Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI6.

S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.

0,0 ...3000,0 0,0 ] 10=1s n j Parameter
10.16 |DI6 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI6.

Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI6.

S.10.05 DI1 Einschaltverzégerung.

0,0 ... 3000,0 0,0 s l[10=15 n lj | Parameter
10.21 RO Status

Status der Relaisausgange.

Anzeige des Status von ROl .... RO3 und vom Ausgang des Netzschuitzes (XSMC:1/2).
Beispiel: 0000000000000001b = RO1 ist angesteuert, RO2 ... RO3 sind nicht angesteuert und

XSMC:1/2 ist aus.
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Skalierung,
Fbeql6

Fliichtig

Anderung

bei Betrieb

Typ

Bitzuordnung:

Bit

Name

Wert

Anmerkung

RO1

Angesteuert.

RO2

Angesteuert.

Vi |o

RO3

Angesteuert.

3...14

reserviert

15

XSMC:1/2 1

Ein.

0000h ... FFFFh

Signal

10.24

RO1 Quelle

Quelle fur Relaisausgang ROL1.

Wahlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an RO1 angeschlossen werden soll.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
0: Nicht angesteuert; Ausgang ist nicht angesteuert.
1: Angesteuert; Ausgang ist angesteuert.
2: Betriebsbereit; 06.15.b01 Hauptstatuswort.

3: Einschaltbereit; 06.15.000 Hauptstatuswort.

4: Freigegeben; 06.16.b02 Antriebsstatuswort 1.
8: Bereit fiir Sollwert; 06.15.b02 Hauptstatuswort.
9: Auf Sollwert; 06.15.b08 Hauptstatuswort.

10: Riickwarts; 06.21.b02 Drehzahlregelung Statuswort.
11: Nulldrehzahl; 06.21.b00 Drehzahlregelung Statuswort.

12: Schwelle liberschritten; 06.17.b10 Antriebsstatuswort 2.
13: Warnung; 06.15.b07 Hauptstatuswort.
14: St6érung; 06.15.b03 Hauptstatuswort.
15: Stérung (-1); 06.15.b03 Hauptstatuswort invertiert.
22: Befehl Bremse 6ffnen; 44.01.b00 M1 Bremsensteuerung Status (mechanische Bremse).
24: Fernsteuerung; 06.11.b09 Hauptstatuswort.

25: Stérung/Warnung; 06.18.b12 Antriebsstatuswort 3.
30: Liifter Ein; 06.24.b00 Stromreglerstatuswort 1.

31: Feldsteller Ein; 06.24.b05 Stromreglerstatuswort 1.
32: Schiitz fiir Widerstandsbremsen schlieBen; 06.24.b08 Stromreglerstatuswort 1.

33: Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung) schlieBen; 06.24.b10 Stromreglerstatuswort 1.
34: Gleichstromschnellschalter Auslésung (Impuls); 06.24.b15 Stromreglerstatuswort 1.
40: RO/DIO Steuerwort Bit 0; 10.99.b00 RO/DIO Steuerwort.
41: RO/DIO Steuerwort Bit 1; 10.99.b01 RO/DIO Steuerwort.
42: RO/DIO Steuerwort Bit 2; 10.99.b02 RO/DIO Steuerwort.
43: RO/DIO Steuerwort Bit 8; 10.99.b08 RO/DIO Steuerwort.
44: RO/DIO Steuerwort Bit 9; 10.99.b09 RO/DIO Steuerwort.
50: STO Anzeige Quittieren; 31.91.b07 STO Statuswort. Quittieren des Sicherheitsrelais

erlaubt.

0...50

STO
Anzeige
Quittieren

1=1

Parameter

10.25

RO1 Einschaltverzégerung

Einschaltverzégerung von Relaisausgang ROL1.

Parameter
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Definiert die Einschaltverzdgerung von Relaisausgang RO1.
Status der ! ‘ ‘ ‘ !
ausgewihlten Quelle ! : : :
_— ‘ ‘ L ‘ ‘ 0
‘ ) . o ;
RO Status : : : :
. L L L °
<> < > <> < > Zeit
tEin taus tin taus
DZ_LIN_028_delay_b.ai
tein = 10.25 RO1 Einschaltverzégerung
taus = 10.26 RO1 Ausschaltverzdégerung
0,0 ... 3000,0 0,0 s l10=15 n j Parameter
10.26 |RO1 Ausschaltverzégerung
Ausschaltverzégerung von Relaisausgang RO1.
Definiert die Ausschaltverzégerung von Relaisausgang RO1.
S.10.25 RO1 Einschaltverzégerung.
0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.27 |RO2 Quelle
Quelle fur Relaisausgang RO2.
Wahlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an RO2 angeschlossen werden soll.
S.10.24 RO1 Quelle.
0...50 Einschalt- |- 1=1 n j Parameter
bereit
10.28 |RO2 Einschaltverzégerung
Einschaltverzé6gerung von Relaisausgang RO2.
Definiert die Einschaltverzégerung von Relaisausgang RO2.
S.10.25 RO1 Einschaltverzégerung.
0,0 ... 3000,0 0,0 s l10=15 n j Parameter
10.29 |[ROZ2 Ausschaltverzégerung
Ausschaltverzégerung von Relaisausgang RO2.
Definiert die Ausschaltverzégerung von Relaisausgang RO2.
S.10.25 RO1 Einschaltverzégerung.
0,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.30 |RO3 Quelle
Quelle fur Relaisausgang RO3.
Wahlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an RO3 angeschlossen werden soll.
S.10.24 RO1 Quelle.
0...50 Bereit fiir - 1=1 n j Parameter
Sollwert
10.31 |RO3 Einschaltverzégerung
Einschaltverz6gerung von Relaisausgang RO3.
Definiert die Einschaltverzégerung von Relaisausgang RO3.
S.10.25 ROL1 Einschaltverzégerung.
0,0 ... 3000,0 0,0 s l10=15 n j Parameter
Parameter
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10.32 |RO3 Ausschaltverzégerung
Ausschaltverzégerung von Relaisausgang RO3.
Definiert die Ausschaltverzégerung von Relaisausgang RO3.
S.10.25 ROL1 Einschaltverzégerung.
0.,0...3000,0 0,0 S 10=1s n j Parameter
10.51 |DI Filterzeit
Filterzeitkonstante fir 10.01 DI Status.
Definiert eine Filterzeitkonstante fur 10.01 DI Status.
0,3...100,0 5,0 ms 10=1ms n j Parameter
10.61 |DI1 Invertierung
Invertiert Digitaleingang DI1.
Auswabhl der Invertierung fur Digitaleingang DI1.
XDl Verzégerung
DI1 U 10.61 DI1 Invertierun 10.05 U ®
DI2 umm 5
' ) ' £
i o
- l i : R
DI6 el O 10,66 DI6 Invertierung p— O
3 5
XD24 - 8
DIL —|_|— et 10.67 DIL Invertierung jummmmd  10.16 =
O: Direkt; Digitaleingang DIl ist nicht invertiert.
1: Invertiert; Digitaleingang DI1 ist invertiert.
0...1 Direkt - 1=1 n j Parameter
10.62 |DI2 Invertierung
Invertiert Digitaleingang DI2.
Auswabhl der Invertierung fur Digitaleingang DI2.
S 10.61 DI1 Invertierung.
0..1 Direkt - 1=1 n j Parameter
10.63 |DI3 Invertierung
Invertiert Digitaleingang DI3.
Auswabhl der Invertierung fir Digitaleingang DI3.
S 10.61 DI1 Invertierung.
0..1 Direkt - 1=1 n j Parameter
10.64 |DI4 Invertierung
Invertiert Digitaleingang DI14.
Auswabhl der Invertierung fur Digitaleingang DI14.
S 10.61 DI1 Invertierung.
0...1 Direkt - 1=1 n j Parameter
10.65 |DI5 Invertierung
Invertiert Digitaleingang DI5.
Parameter
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Auswabhl der Invertierung fur Digitaleingang DI5.

S 10.61 DI1 Invertierung.

0..1 Direkt - 1=1 n j Parameter
10.66 |DI6 Invertierung

Invertiert Digitaleingang DI6.

Auswabhl der Invertierung fur Digitaleingang DI6.

S 10.61 DIl Invertierung.

0..1 Direkt - 1=1 n j Parameter
10.67 |DIL Invertierung

Invertiert Digitaleingang DIL.

Auswabhl der Invertierung fur Digitaleingang DIL.

S 10.61 DIl Invertierung.

0..1 Direkt |— |1 =1 |n |j |Parameter
10.99 |(RO/DIO Steuerwort

Steuerwort fir Relaisausgange (RO) und Digitaleingange/-ausgange (DIO).
Speicherparameter zur Steuerung von Relaisausgangen und Digitaleingangen/-ausgangen z.B.
Uber einen Feldbus.

Um die Relaisausgange und Digitaleingange/-ausgange des Antriebs zu steuern, kann ein
Steuerwort mit den unten dargestellten Bitbelegungen z.B. als Modbus-1/0O-Daten (s. 58.101
Daten 1/O1.... 58.124 Daten |/O 24) gesendet werden.

Beispiel flr Relaisausgang RO1:

58.101 Daten |/O 1 = RO/DIO Steuerwort und 10.24 RO1 Quelle = RO/DIO Steuerwort Bit O.
Bitzuordnung:

Bit Name Wert |Anmerkung

0 RO1 1 Angesteuert. Bit fir Relaisausgang RO1. S. 10.24 RO1 Quelle.

1 RO2 1 Angesteuert. Bit fur Relaisausgang RO2. S. 10.27 RO2 Quelle.

2 RO3 1 Angesteuert. Bit fiir Relaisausgang RO3. S. 10.30 RO3 Quelle.

3 reserviert

4 reserviert

5 reserviert

6 reserviert

7 reserviert

8 DIO1 1 Angesteuert. Bit fir Digitaleingang/-ausgang DIO1. S. 11.06
DIO1 Ausgang Auswabhl.

9 DIO2 1 Angesteuert. Bit fur Digitaleingang/-ausgang DIO2. S. 11.10
DIO2 Ausgang Auswahl.

10 ... 15 |reserviert

0000h ... FFFFh  |0000h |- l1=1 n j Parameter

Parameter
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11 Standard DIO, FI, FO

Konfiguration der Digitaleingdnge/-ausgdange und Frequenzeingdnge/-ausgange.

Index |[Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type

einstellung Fbeql6 bei Betrieb

11.01 DIO Status

Status der Digitaleingange/-ausgange.

Anzeige des Status von DIO1 ... DOI2. Die Ein-, Ausverzogerungen (sofern spezifiziert) werden

ignoriert. Eine Filterzeit (wenn Eingang) wird mit 11.81 DIO Filterzeit definiert.

Bits O ... 1 zeigen den Status von DIO1 ... DOI2 an.

Beispiel: 0000000000000010b = DIO2 ist aktiviert, DIO1 ist inaktiv.

Bitzuordnung:

Bit Name Wert Anmerkung

0 DIO1 1 Ein.

1 DIO2 1 Ein.

2...15 reserviert

0000h ... FFFFh |- |- l1=1 j n Signal
11.02 |DIO verzoégerter Status

Verzogerter Status der Digitaleingange/-ausgange.

Anzeige des verzdgerten Status von DIO1 ... DIO2. Dieses Wort wird nur nach den Ein-,

Ausverzogerungen (sofern spezifiziert) aktualisiert.

Bits O ... 1 zeigen den verzdgerten Status von DIO1 ... DIO2 an.

Beispiel: 000000000000010b = DIO2 ist aktiviert, DIO1 ist inaktiv.

Bitzuordnung:

Bit Name Wert |Anmerkung

0 DIO1 1 Ein.

1 D102 1 Ein.

2...15 reserviert

0000h ... FFFFh |- |- l1=1 j n Signal
11.05 |DIO1 Konfiguration

Konfiguration von Digitaleingang/-ausgang DIO1.

Auswabhl, ob DIO1 als Digitalausgang, Digitaleingang oder Frequenzeingang benutzt wird.

0: Ausgang; DIO1 wird als Digitalausgang benutzt.

1: Eingang; DIO1 wird als Digitaleingang benutzt.

2: Frequenz; DIO1 wird als Frequenzeingang benutzt.

0..2 |Ausgang |- 1=1 n j Parameter
11.06 |DIO1 Ausgang Auswahl

Quelle fur Digitaleingang/-ausgang DIOL1.

Wahlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an DIO1 angeschlossen werden soll, wenn 11.05

DIO1 Konfiguration = Ausgang.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Nicht angesteuert; Ausgang ist nicht angesteuert.

1: Angesteuert; Ausgang ist angesteuert.

2: Betriebsbereit; 06.15.b01 Hauptstatuswort.

3: Einschaltbereit; 06.15.b00 Hauptstatuswort.
Parameter
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4: Freigegeben; 06.16.b02 Antriebsstatuswort 1.

8: Bereit fiir Sollwert; 06.15.b02 Hauptstatuswort.

9: Auf Sollwert; 06.15.b08 Hauptstatuswort.

10: Riickwarts; 06.21.b02 Drehzahlregelung Statuswort.

11: Nulldrehzahl; 06.21.b00 Drehzahlregelung Statuswort.

12: Schwelle liberschritten; 06.17.b10 Antriebsstatuswort 2.

13: Warnung; 06.15.b07 Hauptstatuswort.

14: Storung; 06.15.b03 Hauptstatuswort.

15: Storung (-1); 06.15.b03 Hauptstatuswort invertiert.

22: Befehl Bremse 6ffnen; 44.01.b00 M1 Bremsensteuerung Status (mechanische Bremse).
24: Fernsteuerung; 06.11.b09 Hauptstatuswort.

25: Stérung/Warnung; 06.18.b12 Antriebsstatuswort 3.

30: Liifter Ein; 06.24.b00 Stromreglerstatuswort 1.

31: Feldsteller Ein; 06.24.b05 Stromreglerstatuswort 1.

32: Schiitz fiir Widerstandsbremsen schlieBen; 06.24.b08 Stromreglerstatuswort 1.

33: Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung) schlieBen; 06.24.b10 Stromreglerstatuswort 1.
34: Gleichstromschnellschalter Auslésung (Impuls); 06.24.b15 Stromreglerstatuswort 1.
40: RO/DIO Steuerwort Bit 0; 10.99.b00 RO/DIO Steuerwort.

41: RO/DIO Steuerwort Bit 1; 10.99.b01 RO/DIO Steuerwort.

42: RO/DIO Steuerwort Bit 2; 10.99.b02 RO/DIO Steuerwort.

43: RO/DIO Steuerwort Bit 8; 10.99.b08 RO/DIO Steuerwort.

44: RO/DIO Steuerwort Bit 9; 10.99.b09 RO/DIO Steuerwort.

50: STO Anzeige Quittieren; 31.91.b07 STO Statuswort. Quittieren des Sicherheitsrelais
erlaubt.

0...50 |St6rung (-1) |- |1 =1 |n |j Parameter

11.07

DIO1 Einschaltverzégerung

Einschaltverzogerung von Digitaleingang/-ausgang DIOL1.
Definiert die Einschaltverzégerung Digitaleingang/-ausgang DIO1 (falls als Digitaleingang/-
ausgang benutz).

' ' 1
*DIO Status ! ! ! !
. | ;

**DIO verzogerter Status

0

Zeit

V|-
N
\%
A
\%

Ein taus Ein taus

DZ_LIN_028_delay_b.ai
tein = 11.07 DIO1 Einschaltverzégerung
taus = 11.08 DIO1 Ausschaltverzégerung
*Elektrischer Status des DIO1 (wenn Eingang) oder Status der ausgewahlten Quelle (wenn
Ausgang). Angezeigt von 11.01 DIO Status.
**Angezeigt von 11.02 DIO verzogerter Status.

0,0...3000,0 0,0 |s |10 =1s n j |Parameter

11.08

DIO1 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIO1.

Parameter
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Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIO1 (falls als
Digitaleingang/-ausgang benutz).
S.11.07 DIO1 Einschaltverzogerung.
0,0 ... 3000,0 |0,0 |s |1O =1s |n |j Parameter
11.09 |DIO2 Konfiguration
Konfiguration von Digitaleingang/-ausgang DIO2.
Auswabhl, ob DIO2 als Digitalausgang, Digitaleingang oder Frequenzeingang benutzt wird.
0: Ausgang; DIO2 wird als Digitalausgang benutzt.
1: Eingang; DIO2 wird als Digitaleingang benutzt.
2: Frequenz; DIO2 wird als Frequenzausgang benutzt.
0..2 |Ausgang |— |1 =1 n j Parameter
11.10 DIO2 Ausgang Auswabhl
Quelle fir Digitaleingang/-ausgang DIO2.
Wabhlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an DIO2 angeschlossen werden soll, wenn 11.09
DIO2 Konfiguration = Ausgang.
S.11.06 DIO1 Ausgang Auswabhl.
0...50 |Warnung |- |1 =1 |n |j Parameter
11.11 DIO2 Einschaltverzégerung
Einschaltverzogerung von Digitaleingang/-ausgang DIO2.
Definiert die Einschaltverzégerung Digitaleingang/-ausgang DIO2 (falls als Digitaleingang/-
ausgang benutz).
S.11.07 DIO1 Einschaltverzégerung.
0,0...3000,0 |0,0 |s |1O =1s |n |j | Parameter
11.12 DIO2 Ausschaltverzégerung
Ausschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIO2.
Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIO2 (falls als
Digitaleingang/-ausgang benutz).
S.11.07 DIO1 Einschaltverzégerung.
0,0 ... 3000,0 l0,0 |s l[lo=1s |n lj | Parameter
11.21 DIO1 Invertierung
Invertiert Digitaleingang/-ausgang DIO1.
Auswabhl der Invertierung fur Digitaleingang/-ausgang DIOL.
DIO used as digital input g
XDIO Verzégerung &
DIO1 % fm=i11.21 DIO1 Invertierung 8
8 Q
DIO2 O 11,22 DI=2 Invertierung g
1S o)
= a
S
=
Parameter
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DIO als Digitalausgang o
Verzégerung :,,‘5 XDIO
é p==d11.21 DIO1 Invertierung g DIO1
- [
é [ 11.22 DI=2 Invertierung g DIO2
o o
= a)
S
= SB_880_028_DIO delay_a.ai
O: Direkt; Digitaleingang/-ausgang DIOlist nicht invertiert.
1: Invertiert; Digitaleingang/-ausgang DIO1 ist invertiert.
0...1 | Direkt |— |1 =1 n j Parameter
11.22 DIO2 Invertierung
Invertiert Digitaleingang/-ausgang DIO2.
Auswabhl der Invertierung fur Digitaleingang/-ausgang DIO2.
S.11.21 DIO1 Invertierung.
0..1 |Direkt |- |1 =1 |n |j |Parameter
11.38 Frequenzeingang 1 Istwert
Unskalierter Wert von Frequenzeingang 1.
Zeigt den Wert von Frequenzeingang 1in Hz an (DIO1 Als Frequenzeingang). S. 11.42
Frequenzeingang 1 min.
0...16000 - Hz  |i=1Hz  |[j In | signal
11.39 Frequenzeingang 1 skalierter Istwert
Skalierter Wert von Frequenzeingang 1.
Zeigt den Wert von Frequenzeingang 1 nach der Skalierung an (DIO1 als Frequenzeingang). S.
11.42 Frequenzeingang 1 min.
-32768,000 ... - - 1=1 j n Signal
32767,000
11.42 Frequenzeingang 1 min

Minimale Frequenz von Frequenzeingang 1 (DIO1).

Definiert die minimale Eingangsfrequenz von Frequenzeingang 1in Hz (DIO1 als
Frequenzeingang).

Parameter 11.42 und 11.43 stellen die Unter- und Obergrenze des Frequenzeingangssignals in
Hz ein. Skalierungsparameter 11.44 und 11.45 definieren die internen Werte, die diesen
Grenzwerten entsprechen:

Parameter
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11.39
1145 - - - = - == = — = = — — |
|
|
I
I
11.44 :
l I
1142 11.43 f., (11.38)
0...16000 0 lHz  [1=1Hz |n lj Parameter
11.43 Frequenzeingang 1 max
Maximale Frequenz von Frequenzeingang 1 (DIO1).
Definiert die maximale Eingangsfrequenz von Frequenzeingang 1in Hz (DIO1 als
Frequenzeingang).
S.11.42 Frequenzeingang 1 min.
0...16000 |16000 Hz l1=1Hz |n lj | Parameter
11.44 |Frequenzeingang 1 skaliert mit Frequenzeingang 1 min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Frequenzeingang 1 (DIO1).
Definiert den Wert, der Intern der minimalen Eingangsfrequenz gemal 11.42 Frequenzeingang
1 min entspricht (DIO1 als Frequenzeingang).
S. 11.42 Frequenzeingang 1 min.
-32768,000 ... 0,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
11.45 Frequenzeingang 1 skaliert mit Frequenzeingang 1 max
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Frequenzeingang 1 (DIO1).
Definiert den Wert, der Intern der maximalen Eingangsfrequenz gemaB 11.43 Frequenzeingang
1 max entspricht (DIO1 als Frequenzeingang).
S.11.42 Frequenzeingang 1 min.
-32768,000 ... 1500,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
11.54 Frequenzausgang 1 Istwert
Wert von Frequenzausgang 1 (DI102).
Zeigt den Wert von Frequenzausgang 1 nach der Skalierung in Hz an (DIO2 als
Frequenzausgang).
S.11.58 Frequenzausgang 1 min.
0...16000 |- |Hz [1=1Hz j [n Signal
11.55 Frequenzausgang 1 Quelle
Quelle fir Frequenzausgang 1 (DI102).
Wahlt ein Signal- oder Parameter aus, das an Frequenzausgang 1 angeschlossen werden soll
(DIO2 als Frequenzausgang).
Andere; Quellenauswabhl.
0: Nicht ausgewabhlt; nicht verwendet.
1: Verwendete Motordrehzahl; 01.01 Verwendete Motordrehzahl gefiltert.
4: Motorstrom; 01.10 Motorstrom in A.
Parameter
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6: Motordrehmoment; 01.17 Motordrehmoment gefiltert.
8: Ausgangsleistung; 01.24 Ausgangsleistung in kW.
10: Drehzahlsollwert Rampeneingang; 23.01 Drehzahlsollwert Rampeneingang.
11: Drehzahlsollwert Rampenausgang; 23.02 Drehzahlsollwert Rampenausgang.
12: Verwendeter Drehzahlsollwert; 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert.
13: Verwendeter Drehmomentsollwert; 26.02 Verwendeter Drehmomentsollwert.
16: Prozessregler Istwert am Ausgang; 40.01 Prozessregler Ausgang Istwert.
17: Prozessregler Istwert; 40.02 Prozessregler Istwert.
18: Prozessregler Sollwert; 40.03 Prozessregler Sollwert.
19: Prozessregler Regelabweichung; 40.04 Prozessregler Regelabweichung.
0...19 Nicht - 1=1 n j Parameter
ausgewahlt
11.58 Frequenzausgang 1 min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Frequenzausgang 1 (D102).
Definiert den internen Wert, der der minimalen Eingangsfrequenz von Frequenzausgang 1
entspricht (DIO2 als Frequenzausgang).
Skalierungsparameter 11.58 und 11.59 stellen die interne Unter- und Obergrenze des
Frequenzausgangssignals in Hz ein, welche mit Parametern 11.60 und 11.61 definiert werden:
fru (11.54)
1161 ——————————-—— .
11.60 E
11‘.58 11.59 Internes Signal/Parameter mit
ok o . 1SgS AN
Das Einstellen von Parameter 11.58 als Maximum und Parameter 11.59 als Minimum invertiert
den Ausgang:
fres (11.54)
11.61
11.60 ‘ ‘
1‘;.59 11.‘58 Internes Signal/Parameter mit
o Cn e 2UsgEvER
-32768,000 ... 0,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
11.59 Frequenzausgang 1 max

Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Frequenzausgang 1 (DIO2).
Definiert den internen Wert, der der maximalen Eingangsfrequenz von Frequenzausgang 1

entspricht (DIO2 als Frequenzausgang).

Parameter
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S. 11.58 Frequenzausgang 1 min.
-32768,000 ... 1500,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
11.60 Frequenzausgang 1 skaliert mit Frequenzausgang 1 min
Minimalwert von Frequenzausgang 1 (D102).
Definiert die minimale Frequenz von Frequenzausgang 1in Hz (DIO2 als Frequenzausgang).
S.11.58 Frequenzausgang 1 min.
0...16000 0 | Hz |1 =1Hz |n |j Parameter
11.61 Frequenzausgang 1 skaliert mit Frequenzausgang 1 max
Maximalwert von Frequenzausgang 1 (D102).
Definiert die maximale Frequenz von Frequenzausgang 1 in Hz (DIO2 als Frequenzausgang).
S.11.58 Frequenzausgang 1 min.
0...16000 16000 lHz  [1=1Hz |n lj Parameter
11.81 DIO Filterzeit

Filterzeitkonstante fiir 11.01 DIO Status.
Definiert eine Filterzeitkonstante fiir 11.01 DIO Status.

0,3...100,0 10,0 ms 10=1ms n j Parameter

12 Standard Al
Konfiguration der Standardanalogeingange.

Index

Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

12.03

Al Uberwachung Konfiguration

Al Uberwachungsfunktion.

Wabhlt, wie der Antrieb reagiert, wenn sich die Signale von All .... Al3 auBerhalb der fur die
Eingange festgelegten Minimal- und/oder Maximalgrenzen bewegen.

Die Einginge und die zu {iberwachenden Grenzen werden mit 12.04 Al Uberwachung Auswahl
ausgewabhlt.

Die Al Uberwachungsfunktion wird aktiviert, wenn ein Analogeingang verwendet wird. Z.B.
wenn 22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle = All skaliert, Al2 skaliert oder Al3 skaliert eingestellt wird.
0: Keine Funktion; nicht ausgewahlt, die Al Uberwachungsfunktion sperren.

1: Stérung; das Ereignis meldet Stérung 80A0 Al Uberwachung.

2: Warnung; das Ereignis meldet Warnung A8AO Al Uberwachung.

WARNUNG!

Sicherstellen, dass der Betrieb im Falle eines Kommunikationsausfalls sicher fortgesetzt
werden kann.

3: Letzte Drehzahl; das Ereignis meldet Warnung A8AO Al Uberwachung und friert die Drehzahl
auf den Wert ein, mit dem der Antrieb betrieben wurde. Die letzte Drehzahl wird aus dem
Drehzahlistwert mit einem 850 ms Tiefpassfilter bestimmt.

WARNUNG!

Sicherstellen, dass der Betrieb im Falle eines Kommunikationsausfalls sicher fortgesetzt
werden kann.

4: Sicherer Drehzahlsollwert; das Ereignis meldet Warnung A8AO Al Uberwachung und setzt
die Drehzahl auf den in 22.46 Sicherer Drehzahlsollwert definierten Wert.

WARNUNG!

Parameter
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Sicherstellen, dass der Betrieb im Falle eines Kommunikationsausfalls sicher fortgesetzt
werden kann.
0...4 Keine - 1=1 n j Parameter
Funktion
12.04 |Al Uberwachung Auswabhl
Auswahl der Al Uberwachungsfunktion.
Gibt an, welche All .... Al3 Grenzen von 12.03 Al Uberwachung Konfiguration iberwacht werden.
Bitzuordnung:
Bit Name Wert |Anmerkung
0] All < MIN 1 Uberwachung Minimalgrenze von All aktiv. 5.12.17 Al1 min.
1 All > MAX 1 Uberwachung Maximalgrenze von All aktiv. S. 12.18 All max.
2 Al2 < MIN 1 Uberwachung Minimalgrenze von Al2 aktiv. $.12.27 Al2 min.
3 Al2 > MAX |1 Uberwachung Maximalgrenze von Al2 aktiv. S. 12.28 Al2 max.
4 Al3 < MIN 1 Uberwachung Minimalgrenze von AlI3 aktiv. $.12.37 Al3 min.
5 Al3>MAX |1 Uberwachung Maximalgrenze von Al3 aktiv. S. 12.38 AI3 max.
6...15 |[reserviert
Die Uberwachung legt eine Hysterese von 0,5V oder 1,0 mA, siehe 12.15 All Einheit Auswabhl,
auf die Grenzen.
Beispiele:
— 12.17 All min = 4,000 V. Die Uberwachung der Minimalgrenze wird bei Werten unter 3,500 V
aktiviert und bei Werten lGber 4,000 V aufgehoben.
— 12.18 All max = 7,000 V. Die Uberwachung der Maximalgrenze wird bei Werten tber 7,500 V
aktiviert und bei Werten unter 7,000 V aufgehoben.
— 12.17 All min = 4,000 mA. Die Uberwachung der Minimalgrenze wird bei Werten unter 3,000
mA aktiviert und bei Werten Gber 4,000 mA aufgehoben.
— 12.18 All max = 7,000 mA. Die Uberwachung der Maximalgrenze wird bei Werten tber 8,000
mA aktiviert und bei Werten unter 7,000 mA aufgehoben.
0000h ... FFFFh 0000h - 1=1 n j |Parameter
12.11 All Istwert
Wert von Analogeingang All.
Zeigt den Wert von All in mA oder V, entsprechend der Einstellung von Steckbriicke J1, an (s.
Kapitel I/O Konfiguration in diesem Handbuch).
-22,000 ... 22,000 oder |- mA 1000=1mA||j n Signal
-11,000 ... 11,000 oderV |oderV
12.12 All skalierter Istwert
Skalierter Wert von Analogeingang All.
Zeigt den Wert von All nach der Skalierung an.
S.12.19 All skaliert mit All min und 12.20 All skaliert mit All max.
-32768,000 ... - - 1=1 j n Signal
32767,000
12.14 All Offset

Offset von Analogeingang All.
Addiert einen Offset zu 12.11 All Istwert.

Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
-0,100 ... 0,100 0,000 mA 1000=1mA |n j Parameter
oderV |oderV
12.15 All Einheit Auswahl
Auswahl der Einheit von Analogeingang All.
Auswabhl der Einheit fiir Anzeigen und Einstellungen von All. Entweder auf mA oder V einstellen,
entsprechend der Einstellung von Steckbriicke 11, an (s. Kapitel |/O Konfiguration in diesem
Handbuch).
2:V; Volt.
10: mA; Milliampere.
2...10 \Y - |1 =1 |n |j Parameter
12.16 All Filterzeit
Filterzeitkonstante von Analogeingang All.
Definiert die Filterzeitkonstante von All.
% Ungefiltertes Signal
100
63 [/ ~ Gefiltertes Signal
- t
T
O=Ix(1-¢eM
| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t=Zeit
T = Filterzeitkonstante
Das Signal wird auch durch die Hardware des Analogeingangs gefiltert (Zeitkonstante ca. 0.25
ms). Der Hardwarefilter kann nicht mit Parametereinstellungen geandert werden.
0,000 ... 30,000 0,100 S 1000=1s |n |j Parameter
12.17 All min
Minimaler Wert von Analogeingang All.
Definiert den minimalen Eingangswert von All in mA oder V.
Parameter 12.17 und 12.18 stellen die Unter- und Obergrenze des Analogeingangssignals in mA
oder V ein. Skalierungsparameter 12.19 und 12.20 definieren die internen Werte, die diesen
Grenzwerten entsprechen:
Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
AISkanen (12.12)
A
12201 - - — - — - — -
|
|
|
|
|
1217 | Al (12.11)
| 1218
|
|
|
|
|
/] 12.19
-22,000 ... 22,000 oder |-20,000 mA 1000=1mA |n j Parameter
-11,000 ... 11,000 oder oderV |oderV
-10,000
12.18 [All max
Maximaler Wert von Analogeingang All.
Definiert den maximalen Eingangswert von All in mA oder V.
S.12.17 All min.
-22,000 ... 22,000 oder {20,000 oder | mA 1000=1mA |n j Parameter
-11,000 ... 11,000 10,000 oderV |oderV
12.19 | All skaliert mit Al1 min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Analogeingang All.
Definiert den Wert, der Intern dem minimalen Analogeingangswert gemaB 12.17 All min
entspricht.
Das Andern der Polaritat von 12.19 und 12.20 invertiert den Analogeingang.
S.12.17 All min.
-32768,000 ... -1500,000 |- 1=1 n j Parameter
32767,000
12.20 |All skaliert mit All max
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogeingang All.
Definiert den Wert, der Intern dem maximalen Analogeingangswert gemaB 12.18 All max
entspricht.
S.12.17 All min.
-32768,000 ... 1500,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
12.21 Al2 Istwert
Wert von Analogeingang Al2.
Zeigt den Wert von Al2 in mA oder V, entsprechend der Einstellung von Steckbriicke 32, an (s.
Kapitel I/O Konfiguration in diesem Handbuch).
-22,000 ... 22,000 oder |- mA 1000 =1mA |j n Signal
-11,000 ... 11,000 oderV |oderV
12.22 |AI2 skalierter Istwert

Parameter
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Index Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

Skalierter Wert von Analogeingang Al2.
Zeigt den Wert von Al2 nach der Skalierung an.
S. 12.29 Al2 skaliert mit Al2 min und 12.30 AlI2 skaliert mit Al2 max.

-32768,000 ... - - 1=1 j n Signal
32767,000

12.24 |[AI2 Offset

Offset von Analogeingang Al2.
Addiert einen Offset zu 12.21 Al2 Istwert.

-0,100 ... 0,100 0,000 mA 1000 =1mA |n j Parameter
oderV |oderV

12.25 AlI2 Einheit Auswabhl

Auswabhl der Einheit von Analogeingang Al2.

Auswabhl der Einheit fiir Anzeigen und Einstellungen von Al2. Entweder auf mA oder V einstellen,
entsprechend der Einstellung von Steckbriicke 12, an (s. Kapitel |/O Konfiguration in diesem
Handbuch).

2:V; Volt.

10: mA; Milliampere.

2...10 \ - |1 =1 |n |j Parameter

12.26 AI2 Filterzeit

Filterzeitkonstante von Analogeingang Al2.
Definiert die Filterzeitkonstante von Al2.
S.12.16 All Filterzeit.

0,000 ... 30,000 0,100 S 1000 =1s n j Parameter

12.27 Al2 min

Minimaler Wert von Analogeingang Al2.

Definiert den minimalen Eingangswert von Al2 in mA oder V.

Parameter 12.27 und 12.28 stellen die Unter- und Obergrenze des Analogeingangssignals in mA
oder V ein. Skalierungsparameter 12.29 und 12.30 definieren die internen Werte, die diesen
Grenzwerten entsprechen:

AISkaI\en (1222)
1230f - — - — - — - -
|
|
|
1207 : Al (12.21)
| 12.28
|
|
|
I
oo 12.29
-22,000 ... 22,000 oder |-20,000 mA 1000 =1mA |n j Parameter
-11,000 ... 11,000 oder oderV |oderV
-10,000

12.28 Al2 max

Parameter
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Index [Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
Maximaler Wert von Analogeingang Al2.
Definiert den maximalen Eingangswert von Al2 in mA oder V.
S.12.27 Al2 min.
-22,000 ... 22,000 oder |-20,000 mA 1000=1mA |n j Parameter
-11,000 ... 11,000 oder oderV |oderV
-10,000
12.29 |AI2 skaliert mit Al2 min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Analogeingang Al2.
Definiert den Wert, der Intern dem minimalen Analogeingangswert gemaB 12.27 Al2 min
entspricht.
Das Andern der Polaritat von 12.29 und 12.30 invertiert den Analogeingang.
S.12.27 Al2 min.
-32768,000 ... -100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
12.30 |AI2 skaliert mit Al2 max
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogeingang Al2.
Definiert den Wert, der Intern dem maximalen Analogeingangswert gemaB 12.28 Al2 max
entspricht.
S.12.27 Al2 min.
-32768,000 ... 100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
12.31 Al3 Istwert
Wert von Analogeingang Al3.
Zeigt den Wert von Al3in V.
-11,000 ... 11,000 - lv |[1000=1V |j n Signal
12.32 | Al3 skalierter Istwert
Skalierter Wert von Analogeingang Al3.
Zeigt den Wert von AI3 nach der Skalierung an.
S. 12.39 Al3 skaliert mit AI3 min und 12.40 Al3 skaliert mit Al3 max.
-32768,000 ... - - 1=1 j n Signal
32767,000
12.34 | AI3 Offset
Offset von Analogeingang Al3.
Addiert einen Offset zu 12.31 A3 Istwert.
-0,100... 0,100 0,000 \ 1000=1V n j Parameter
12.36 |AI3 Filterzeit
Filterzeitkonstante von Analogeingang Al3.
Definiert die Filterzeitkonstante von Al3.
S.12.16 All Filterzeit.
0,000 ... 30,000 0,100 S 1000=1s n j Parameter
12.37 |AI3 min

Minimaler Wert von Analogeingang Al3.
Definiert den minimalen Eingangswert von Al3in V.

Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
Parameter 12.37 und 12.38 stellen die Unter- und Obergrenze des Analogeingangssignals in V
ein. Skalierungsparameter 12.39 und 12.40 definieren die internen Werte, die diesen
Grenzwerten entsprechen:
Al (12.32)
1240 - - - - - - - - |
|
|
I
12.37 : Alg, (12.31)
| 12.38
|
|
|
|
I
A— 12.39
-11,000 ... 11,000 -10,000 \Y 1000=1V |n j Parameter
12.38 | AI3 max
Maximaler Wert von Analogeingang Al3.
Definiert den maximalen Eingangswert von Al3in V.
S. 12.37 AI3 min.
-11,000 ... 11,000 10,000 \Y 1000=1V |n j Parameter
12.39 | AI3 skaliert mit AI3 min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Analogeingang Al3.
Definiert den Wert, der Intern dem minimalen Analogeingangswert gemaf 12.37 Al3 min
entspricht.
Das Andern der Polaritat von 12.39 und 12.40 invertiert den Analogeingang.
S. 12.37 AI3 min.
-32768,000 ... -100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
12.40 [AI3 skaliert mit AlI3 max
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogeingang Al3.
Definiert den Wert, der Intern dem maximalen Analogeingangswert gemaf 12.38 AI3 max
entspricht.
S. 12.37 AI3 min.
-32768,000 ... 100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
Parameter
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13 Standard AO

Konfiguration der Standardanalogausgange.

Index

Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

13.11

AO1 Istwert

Wert von Analogausgang AOL.
Zeigt den Wert von AO1 in mA oder V, entsprechend der Einstellung von Steckbricke 15, an (s.
Kapitel I/O Konfiguration in diesem Handbuch).

0,000 ... 22,000 oder mA 1000 =1mA |j n Signal
-10,000...10,000 oderV |oderV

13.12

AO1 Quelle

Quelle fir Analogausgang AO1.

Wahlt ein Signal oder Parameter aus, dass an AO1 angeschlossen werden soll. Alternativ kann
der Ausgang in den Strommodus versetzt werden, um einen Temperatursensor mit
konstantem Strom zu speisen.

Andere; Quellenauswabhl.

0: Nicht ausgewahlt; nicht verwendet.

1: Verwendete Motordrehzahl; 01.01 Verwendete Motordrehzahl gefiltert.

4: Motorstrom; 01.10 Motorstrom in A.

6: Motordrehmoment; 01.17 Motordrehmoment gefiltert.

7: Ankerspannung; 28.05 Ankerspannung.

8: Ausgangsleistung; 01.24 Ausgangsleistung in kW.

10: Drehzahlsollwert Rampeneingang; 23.01 Drehzahlsollwert Rampeneingang.

11: Drehzahlsollwert Rampenausgang; 23.02 Drehzahlsollwert Rampenausgang.

12: Verwendeter Drehzahlsollwert; 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert.

13: Verwendeter Drehmomentsollwert; 26.02 Verwendeter Drehmomentsollwert.

16: Prozessregler Istwert am Ausgang; 40.01 Prozessregler Ausgang Istwert.

17: Prozessregler Istwert; 40.02 Prozessregler Istwert.

18: Prozessregler Sollwert; 40.03 Prozessregler Sollwert.

19: Prozessregler Regelabweichung; 40.04 Prozessregler Regelabweichung.

20: PT100 Strom erzwingen; AO1 wird verwendet, um einen Strom durch 1 .... 3 PT100 Sensoren
zu leiten. S. Kapitel Thermischer Motorschutz in diesem Handbuch.

21: KTY84 Strom erzwingen; AO1 wird verwendet, um einen Strom durch einen KTY84 Sensor
zu leiten. S. Kapitel Thermischer Motorschutz in diesem Handbuch.

22: PTC Strom erzwingen; AO1 wird verwendet, um einen Strom durch 1.... 3 PTC Sensoren zu
leiten. S. Kapitel Thermischer Motorschutz in diesem Handbuch.

23: PT1000 Strom erzwingen; AO1 wird verwendet, um einen Strom durch 1 .... 3 PT1000
Sensoren zu leiten. S. Kapitel Thermischer Motorschutz in diesem Handbuch.

37: AO1 Datenspeicherung; s. 13.91 AO1 Datenspeicherung.

38: AO2 Datenspeicherung; s. 13.92 AO2 Datenspeicherung.

0...38 Verwendete |- 1=1 n j Parameter
Motordrehza
hi

13.15

AO1 Einheit Auswabhl

Auswabhl der Einheit von Analogausgang AO1.

Auswabhl der Einheit fir Anzeigen und Einstellungen von AO1. Entweder auf mA oder V
einstellen, entsprechend der Einstellung von Steckbriicke 15, an (s. Kapitel I/O Konfiguration in
diesem Handbuch).

2: V; Volt.

Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
10: mA; Milliampere.
2...10 \Y - 1=1 n j Parameter
13.16 |AOl1 Filterzeit
Filterzeitkonstante von Analogausgang AOL.
Definiert die Filterzeitkonstante von AO1.
%
’ Z Ungefiltertes Signal
100
63 [/ ~ Gefiltertes Signal
- t
T
O=Ix(1-¢eM
| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t=Zeit
T = Filterzeitkonstante
0,000 ... 30,000 0,100 S 1000=1s n j Parameter
13.17 AO1 Quelle min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Analogausgang AOL.
Definiert den internen Wert, der dem minimalen erforderlichen Eingangswert von AO1
entspricht.
Skalierungsparameter 13.17 und 13.18 stellen die interne Unter- und Obergrenze des
Analogausgangssignals in mA oder V ein, welche mit Parametern 13.19 und 13.20 definiert
werden:
Uy, (V)
Loy (MA)
1320f - - - - - - - - - - - ——
13.19 3
13.17 13.18  Interner Wert
ausgewahlt mit 713.12
Das Einstellen von Parameter 13.17 als Maximum und Parameter 13.18 als Minimum invertiert
den Ausgang:
Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
U,o (V)
Loy (MA)
13.20
13.19 ‘ ‘
1:;.18 13.17  Interner Wert
ausgewahlt mit 13.712
-32768,0 ... 32767,0 |-1500,0 - 1=1 n j Parameter
13.18 [AO1 Quelle max
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogausgang AO1.
Definiert den internen Wert, der dem maximalen erforderlichen Eingangswert von AO1
entspricht.
S.13.17 AO1 Quelle min.
-32768,0 ... 32767,0 |1500,0 - 1=1 n j Parameter
13.19 [AOL1 aus skaliert mit AO1 min
Minimalwert von Analogausgang AO1.
Definiert den minimalen Ausgangswert von AO1in mA oder V.
S.13.17 AO1 Quelle min.
0,000 ... 22,000 oder (0,000 oder mA 1000=1mA |n j Parameter
-10,000 ... 10,000 -10,000 oderV |oderV
13.20 |[AO1 aus skaliert mit AO1 max
Maximalwert von Analogausgang AO1.
Definiert den maximalen Ausgangswert von AO1 in mA oder V.
S.13.17 AO1 Quelle min.
0,000 ... 22,000 oder |20,000 oder |[mA 1000=1mA |n j Parameter
-10,000...10,000 10,000 oderV |oderV
13.21 AO2 Istwert
Wert von Analogausgang AO2.
Zeigt den Wert von AO1in V.
-10,000 ... 10,000 - \" 1000=1V |j n Signal
13.22 |AO2 Quelle
Quelle fir Analogausgang AO2.
Wahlt ein Signal oder Parameter aus, dass an AO2 angeschlossen werden soll.
Andere; Quellenauswabhl.
0: Nicht ausgewahlt; nicht verwendet.
1: Verwendete Motordrehzahl; 01.01 Verwendete Motordrehzahl gefiltert.
4: Motorstrom; 01.10 Motorstrom in A.
6: Motordrehmoment; 01.17 Motordrehmoment gefiltert.
7: Ankerspannung; 28.05 Ankerspannung.
8: Ausgangsleistung; 01.24 Ausgangsleistung in kW.
10: Drehzahlsollwert Rampeneingang; 23.01 Drehzahlsollwert Rampeneingang.
11: Drehzahlsollwert Rampenausgang; 23.02 Drehzahlsollwert Rampenausgang.
12: Verwendeter Drehzahlsollwert; 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert.
Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
13: Verwendeter Drehmomentsollwert; 26.02 Verwendeter Drehmomentsollwert.
16: Prozessregler Istwert am Ausgang; 40.01 Prozessregler Ausgang Istwert.
17: Prozessregler Istwert; 40.02 Prozessregler Istwert.
18: Prozessregler Sollwert; 40.03 Prozessregler Sollwert.
19: Prozessregler Regelabweichung; 40.04 Prozessregler Regelabweichung.
37: AO1 Datenspeicherung; s. 13.91 AO1 Datenspeicherung.
38: AO2 Datenspeicherung; s. 13.92 AO2 Datenspeicherung.
0..38 Anker- - 1=1 n j Parameter
spannung
13.26 |AO2 Filterzeit
Filterzeitkonstante von Analogausgang AO2.
Definiert die Filterzeitkonstante von AQ2.
S.13.16 AO1 Filterzeit.
0,000 ... 30,000 0,100 S 1000 =1s n j Parameter
13.27 |AO2 Quelle min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Analogausgang AO2.
Definiert den internen Wert, der dem minimalen erforderlichen Eingangswert von AO2
entspricht.
Skalierungsparameter 13.27 und 13.28 stellen die interne Unter- und Obergrenze des
Analogausgangssignals in V ein, welche mit Parametern 13.29 und 13.30 definiert werden:
Usoz (V)
1330f - - - ----—-- - - - - .
13.29 i
e I gewantmit 13.22
Das Einstellen von Parameter 13.27 als Maximum und Parameter 13.28 als Minimum invertiert
den Ausgang:
Uee ™)
13.30
13.29 s .
131.28 13.27 Interner Wert
ausgewahlt mit 13.22
-32768,0 ... 32767,0 -100,0 - 1=1 n j Parameter
13.28 [AO2 Quelle max
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogausgang AO2.
Definiert den internen Wert, der dem maximalen erforderlichen Eingangswert von AO2
entspricht.
Parameter
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Index |[Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Type

einstellung Fbeql6 bei Betrieb

S.13.27 AO2 Quelle min.

-32768,0 ... 32767,0 |100,0 - 1=1 n j Parameter
13.29 |AO2 aus skaliert mit AO2 min

Minimalwert von Analogausgang AO2.

Definiert den minimalen Ausgangswert von AO2in V.

S.13.27 AO2 Quelle min.

-10,000...10,000 |-10,000 \ 1000=1V n j Parameter
13.30 |[AO2 aus skaliert mit AO2 max

Maximalwert von Analogausgang AO2.

Definiert den maximalen Ausgangswert von AO2 in V.

S.13.27 AO2 Quelle min.

-10,000...10,000  [10,000 lv |[1000=1v |n lj Parameter
13.80 |[Skalierung fester Stromausgang

Skalierung des festen Stromausgangs (IACT).

Zeigt die Skalierung des Analogausgangs fur den Ankerstrom in Ampere/10 V

Ausgangsspannung an. Dieser Ausgang dient zur Messung des Ankerstroms mit einem

Oszilloskop.

S. Klemmen SDCS-CON-HO01 XAO:4 und XAOQ:5 fur BaugroBen H1 ... H6 oder SDCS-OPL-HO1 X4:1

und X4:4 fur BaugrofBen H7 und H8.

-32500 ... 32500 - A 1=1A j n Signal
13.91 |AO1 Datenspeicherung

Speicherparameter fir Analogausgang AO1.

Speicherparameter zum Einstellen von Analogausgang AO1 Uber z.B. einen Feldbus.

Um Analogausgang AOL1 einzustellen, kann ein Wert z.B. Uber den integrierten Feldbus

gesendet werden (s. 58.101 Daten I/O 1... 58.124 Daten I/0 24).

Beispiel: 58.101 Daten I/O 1 = AO1 Datenspeicherung und 13.12 AO1 Quelle = AO1

Datenspeicherung einstellen.

-327,68 ...327,67  |0,00 |- |100=1 In lj Parameter
13.92 |[AO2 Datenspeicherung

Speicherparameter fir Analogausgang AO2.

Speicherparameter zum Einstellen von Analogausgang AO2 Uber z.B. einen Feldbus.
Um Analogausgang AO2 einzustellen, kann ein Wert z.B. Gber den integrierten Feldbus
gesendet werden (s. 58.101 Daten I/O 1... 58.124 Daten /0 24).

Beispiel: 58.101 Daten I/0 1 = AO2 Datenspeicherung und 13.22 AO2 Quelle = AO2
Datenspeicherung einstellen.

-327,68...327,67  |0,00 |- 100 =1 In lj Parameter

Parameter
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14 1/0 Erweiterungsmodul 1
Konfiguration 1/O Erweiterungsmodul 1.
Der Inhalt der Parametergruppe variiert je nach Typ des ausgewahltem |/O Erweiterungsmoduls.

Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

14.01 |Modulel Typ
Erstes I/O Erweiterungsmodul.
Aktiviert (und spezifiziert den Typ) von |/O-Erweiterungsmodul 1.
0: Nicht ausgewahlt; inaktiv.
1: F10-01; addiert 4 DIO und 2 RO.
2: FIO-11; addiert 2 DIO, 3 Alund 1 AO.
3: FDIO-01; addiert 3 Dl und 2 RO.
4: FAIO-01; addiert 2 Al und 2 AO.
0..4 Nicht - 1=1 n n Parameter

ausgewahlt

14.02 |Modul 1 Steckplatz
Erstes I/0 Erweiterungsmodul Steckplatz.
Aktiviert und spezifiziert den Steckplatz (1..... 3) auf der Rechnerkarte des Antriebs, in dem das
I/0 Erweiterungsmodul 1 installiert ist. Alternativ kann auch die Knotenadresse des
Steckplatzes auf einem FEA-03 Erweiterungsadapter angegeben werden.
1: Steckplatz 1; /O Erweiterungsmodul 1 ist in Steckplatz 1.
2: Steckplatz 2; I/0 Erweiterungsmodul 1 ist in Steckplatz 2.
3: Steckplatz 3; 1/0 Erweiterungsmodul 1 ist in Steckplatz 3.
04 ... 254: Knotenadresse eines Steckplatzes auf einem FEA-03 Erweiterungsadapter.
Hinweis: Die Knotenadresse des Steckplatzes auf einem FEA-03 Erweiterungsadapter muss
eingegeben werden. Dies ist nur mit Drive composer mdglich.
1...254 |Steckplatz 1 |- 1=1 n n Parameter

14.03 Module 1 Status
Erstes I/0 Erweiterungsmodul Status.
0: Keine Option; kein Modul im angegebenen Steckplatz erkannt.
1: Keine Kommunikation; ein Modul wurde erkannt, aber es kann nicht kommuniziert werden.
2: Unbekannt; der Modultyp ist unbekannt.
15: FIO-01; ein FIO-01 wurde erkannt und ist aktiv.
20: FIO-11; ein FIO-11 wurde erkannt und ist aktiv.
23: FDIO-01; ein FDIO-01 wurde erkannt und ist aktiv.
24: FAIO-01; ein FAIO-01 wurde erkannt und ist aktiv.
0..24 - - [1=1 j n Signal

14.05 DI Status
Status der Digitaleingange.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FDIO-01)
Anzeige des elektrischen Status der Digitaleingange DI1 ... DI3. Die Ein-, Ausverzégerungen der
Eingange (sofern spezifiziert) werden ignoriert. Eine Filterzeit wird mit 14.08 DI Filterzeit
definiert.
Bits O ... 2 zeigen den Status von DI1 ... DI3 an.
Beispiel: 0000000000000011b = DI2 and DI1 sind aktiviert, DI3 ist inaktiv.
Bitzuordnung:
Bit Name Wert Anmerkung
0 DIl 1 Ein.

Parameter
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Index

Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

1 DI2 1 Ein.
2 DI3 1 Ein.
3...15 [reserviert

0000h ... FFFFh - - 1=1 lj n Signal

14.05

DIO Status

Status der Digitaleingange/-ausgange.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)

Anzeige des Status von DIO1 ... DOI2/DI04 der Erweiterungsmodule. Die Ein-,
Ausverzdgerungen (sofern spezifiziert) werden ignoriert. Eine Filterzeit (wenn Eingang) wird
mit 14.08 DIO Filterzeit definiert.

Bits O ... 3 zeigen den Status von DIO1 ... DOI4 an.

Die Anzahl der aktiven Bits in diesem Parameter hangt von der Anzahl der Digitaleingange/-
ausgange auf dem Erweiterungsmodul ab.

Beispiel: 0000000000001001b = DIO1 und DIO4 sind aktiviert, die restlichen sind inaktiv.
Bitzuordnung:

Bit Name Wert Anmerkung
DIO1 1 Ein.

DIO2 1 Ein.

DIO3 1 Ein.

DIO4 1

..15 reserviert

Ein.

hfwf|H]O

0000h ... FFFFh - |- [1=1 j n Signal

14.06

DI verzogerter Status

Verzogerter Status der Digitaleingange.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FDIO-01)

Anzeige des verzdgerten Status von DI1 ... DI3. Dieses Wort wird nur nach den Ein-,
Ausverzdgerungen (sofern spezifiziert) aktualisiert.

Bits O ... 2 zeigen den verzogerten Status von DI1 ... DI3 an.

Beispiel: 0000000000000011b = DI2 and DI1 sind aktiviert, DI3 ist inaktiv.
Bitzuordnung:

Bit Name Wert Anmerkung
Di1 1 Ein.
DI2 1 Ein.
DI3 1 Ein.
..15 [reserviert

SRR AL o e

0000h ... FFFFh 0000h |- [1=1 lj n Signal

14.06

DIO verzégerter Status

Verzdgerter Status der Digitaleingange/-ausgange.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)

Parameter
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Anzeige des verzogerten Status von DIO1 ... DIO2/DIO4 der Erweiterungsmodule. Dieses Wort
wird nur nach den Ein-, Ausverzdégerungen (sofern spezifiziert) aktualisiert.

Bits O ... 3 zeigen den verzdgerten Status von DIO1 ... DIO4 an.

Die Anzahl der aktiven Bits in diesem Parameter hangt von der Anzahl der Digitaleingange/-
ausgange auf dem Erweiterungsmodul ab.

Beispiel: 000000000001001b = DIO4 und DIO2 sind aktiviert, die restlichen sind inaktiv.
Bitzuordnung:

Bit Name Wert Anmerkung
DIO1
DIO2
DIO3
DIO4
..15 reserviert

Ein.

Ein.

Ein.

[Srg SRy prErey gy

Ein.

AW | NM|H]O

0000h ... FFFFh - - l1=1 j n Signal

14.08

DI Filterzeit

Filterzeitkonstante fiir 14.05 DI Status.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FDIO-01)
Definiert eine Filterzeitkonstante fiir 14.05 DI Status.

0,8 ...100,0 10,0 Ims  [10=1ms |n j Parameter

14.08

DIO Filterzeit

Filterzeitkonstante fiir 14.05 DIO Status.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)
Definiert eine Filterzeitkonstante flr 14.05 DIO Status.

0,8...100,0 10,0 ‘ ms 10=1ms ‘ n j Parameter

14.09

DIO1 Konfiguration

Konfiguration von Digitaleingang/-ausgang DIOL.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)

Auswabhl, ob DIO1 als Digitalausgang oder Digitaleingang benutzt wird.
0: Ausgang; DIO1 wird als Digitalausgang benutzt.

1: Eingang; DIO1 wird als Digitaleingang benutzt.

0...1 | Eingang - 1=1 ‘ n j Parameter

14.11

DIO1 Ausgang Auswabhl

Quelle fur Digitaleingang/-ausgang DIOL.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)
Wabhlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an DIO1 angeschlossen werden soll, wenn 14.09
DIO1 Konfiguration = Ausgang.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Nicht angesteuert; Ausgang ist nicht angesteuert.

1: Angesteuert; Ausgang ist angesteuert.

2: Betriebsbereit; 06.15.b01 Hauptstatuswort.

3: Einschaltbereit; 06.15.b00 Hauptstatuswort.

4: Freigegeben; 06.16.b02 Antriebsstatuswort 1.

8: Bereit fiir Sollwert; 06.15.b02 Hauptstatuswort.

Parameter
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9: Auf Sollwert; 06.15.b08 Hauptstatuswort.

10: Riickwarts; 06.21.b02 Drehzahlregelung Statuswort.

11: Nulldrehzahl; 06.21.b00 Drehzahlregelung Statuswort.

12: Schwelle liberschritten; 06.17.b10 Antriebsstatuswort 2.

13: Warnung; 06.15.b07 Hauptstatuswort.

14: Stoérung; 06.15.b03 Hauptstatuswort.

15: Storung (-1); 06.15.b03 Hauptstatuswort invertiert.

22: Befehl Bremse 6ffnen; 44.01.b00 M1 Bremsensteuerung Status (mechanische Bremse).
24: Fernsteuerung; 06.11.b09 Hauptstatuswort.

25: Stérung/Warnung; 06.18.b12 Antriebsstatuswort 3.

30: Luifter Ein; 06.24.b00 Stromreglerstatuswort 1.

31: Feldsteller Ein; 06.24.b05 Stromreglerstatuswort 1.

32: Schiitz fiir Widerstandsbremsen schlieBen; 06.24.b08 Stromreglerstatuswort 1.

33: Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung) schlieBen; 06.24.b10 Stromreglerstatuswort 1.
34: Gleichstromschnellschalter Auslésung (Impuls); 06.24.b15 Stromreglerstatuswort 1.
40: RO/DIO Steuerwort Bit 0; 10.99.b00 RO/DIO Steuerwort.

41: RO/DIO Steuerwort Bit 1; 10.99.b01 RO/DIO Steuerwort.

42: RO/DIO Steuerwort Bit 2; 10.99.b02 RO/DIO Steuerwort.

43: RO/DIO Steuerwort Bit 8; 10.99.b08 RO/DIO Steuerwort.

44: RO/DIO Steuerwort Bit 9; 10.99.b09 RO/DIO Steuerwort.

50: STO Anzeige Quittieren; 31.91.b07 STO Statuswort. Quittieren des Sicherheitsrelais
erlaubt.

0...50 Nicht - 1=1 n j Parameter
angesteuert

14.12

DI1 Einschaltverzégerung

Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI1.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FDIO-01)
Definiert die Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI1.

‘ ‘ ‘ 1
*DI Status ‘ : : :
| | | |
| | | |
| |
|
| |

**DI verzogerter Status

| |

| |

L |

| | |

<> < > <> < = Zeit
DZ_LIN_028_delay_b.ai

tein = 14.12 DI1 Einschaltverzégerung

taus = 14.13 DI1 Ausschaltverzégerung

*Elektrischer Status des Digitaleingangs. Angezeigt von 14.05 DI Status.
**Angezeigt von 14.06 DI verzégerter Status.

0,00 ... 3000,00 0,00 s l10=1s  |n j Parameter

14.12

DIO1 Einschaltverz6gerung

Einschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIOL1.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)

Definiert die Einschaltverzégerung Digitaleingang/-ausgang DIO1.

Parameter
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' ' 1
*DIO Status ! ! ! !
— . . 0

**DIO verzogerter Status

0

! |
<> < > <> < > Zeit
Ein taus tin taus

DZ_LIN_028_delay_b.ai

tein = 14.12 DIO1 Einschaltverzégerung

taus = 14.13 DIO1 Ausschaltverzégerung

*Elektrischer Status des DIO1 (wenn Eingang) oder Status der ausgewahlten Quelle (wenn
Ausgang). Angezeigt von 14.05 DIO Status.

**Angezeigt von 14.06 DIO verzdgerter Status.

0,00 ... 3000,00 |0,00 s [10=15 n |j | Parameter

14.13 | DI1 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI1.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FDIO-01)

Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI1.
S.14.12 DI1 Einschaltverzégerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s [10=15 In j Parameter

14.13 |DIO1 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzdgerung von Digitaleingang/-ausgang DIO1.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)

Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIO1.
S. 14.12 DIO1 Einschaltverzogerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s [10=15 'n j Parameter

14.14 |DIO2 Konfiguration

Konfiguration von Digitaleingang/-ausgang DIO2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)

Auswabhl, ob DIO2 als Digitalausgang oder Digitaleingang benutzt wird.
0: Ausgang; DIO2 wird als Digitalausgang benutzt.

1: Eingang; DIO2 wird als Digitaleingang benutzt.

0...1 | Eingang - 1=1 ‘ n j Parameter

14.16 |DIO2 Ausgang Auswabhl

Quelle fur Digitaleingang/-ausgang DIO2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)

Wahlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an DIO2 angeschlossen werden soll, wenn 14.14
DIO2 Konfiguration = Ausgang.

S. 14.11 DIO1 Ausgang Auswahl.

0...50 Nicht - 1=1 n j Parameter
angesteuert

14.17 DI2 Einschaltverzégerung

Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FDIO-01)
Definiert die Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI2.

Parameter
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S. 14.12 DI1 Einschaltverzogerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s l10=1s  |n j Parameter
14.17 DIO2 Einschaltverzégerung

Einschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DI1O2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)

Definiert die Einschaltverzégerung Digitaleingang/-ausgang DIO2.

S.14.12 DIO1 Einschaltverzdégerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s l10=1s |n j Parameter
14.18 |DI2 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FDIO-01)

Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI2.

S. 14.12 DI1 Einschaltverzogerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s l10=1s  |n j Parameter
14.18 |DIO2 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIO2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FIO-11)

Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIO2.

S.14.12 DIO1 Einschaltverzdégerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s l10=1s |n j Parameter
14.19 |DIO3 Konfiguration

Konfiguration von Digitaleingang/-ausgang DIO3.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01)

Auswabhl, ob DIO3 als Digitalausgang oder Digitaleingang benutzt wird.

0: Ausgang; DIO3 wird als Digitalausgang benutzt.

1: Eingang; DIO3 wird als Digitaleingang benutzt.

0..1 Eingang |- |1 =1 |n j Parameter
14.19 | Al Uberwachung Konfiguration

Al Uberwachungsfunktion.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Wabhlt, wie der Antrieb reagiert, wenn sich die Signale von All .... Al2/AI3 auBerhalb der fir die
Eingange festgelegten Minimal- und/oder Maximalgrenzen bewegen.

Die Einginge und die zu (iberwachenden Grenzen werden mit 14.20 Al Uberwachung Auswahl
ausgewabhlt.

Die Al Uberwachungsfunktion wird aktiviert, wenn ein Analogeingang verwendet wird. Z.B.
wenn 22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle = All skaliert, Al2 skaliert oder Al3 skaliert eingestellt wird.
0: Keine Funktion; nicht ausgewahlt, die Al Uberwachungsfunktion sperren.

1: Stérung; das Ereignis meldet Stérung 80A0 Al Uberwachung.

2: Warnung; das Ereignis meldet Warnung A8AO Al Uberwachung.

WARNUNG!

Sicherstellen, dass der Betrieb im Falle eines Kommunikationsausfalls sicher fortgesetzt
werden kann.

3: Letzte Drehzahl; das Ereignis meldet Warnung A8AO Al Uberwachung und friert die Drehzahl
auf den Wert ein, mit dem der Antrieb betrieben wurde. Die letzte Drehzahl wird aus dem
Drehzahlistwert mit einem 850 ms Tiefpassfilter bestimmt.

WARNUNG!

Parameter
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Sicherstellen, dass der Betrieb im Falle eines Kommunikationsausfalls sicher fortgesetzt
werden kann.
4: Sicherer Drehzahlsollwert; das Ereignis meldet Warnung A8AO Al Uberwachung und setzt
die Drehzahl auf den in 22.46 Sicherer Drehzahlsollwert definierten Wert.
WARNUNG!
Sicherstellen, dass der Betrieb im Falle eines Kommunikationsausfalls sicher fortgesetzt
werden kann.
0..4 Keine - 1=1 n j Parameter
Funktion
14.20 |Al Uberwachung Auswabhl
Auswabhl der Al Uberwachungsfunktion.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Gibt an, welche Al1 .... AI2/AI3 Grenzen von 14.19 Al Uberwachung Konfiguration iberwacht
werden.
Bitzuordnung:
Bit Name Wert |Anmerkung
0] All < MIN 1 Uberwachung Minimalgrenze von All aktiv. S.14.33 Al1 min.
1 All > MAX |1 Uberwachung Maximalgrenze von All aktiv. S. 14.34 All max.
2 Al2 < MIN 1 Uberwachung Minimalgrenze von Al2 aktiv. S.14.48 A2 min.
3 Al2 > MAX |1 Uberwachung Maximalgrenze von AI2 aktiv. S. 14.49 A2 max.
4 Al3 < MIN 1 Uberwachung Minimalgrenze von Al3 aktiv. 5.14.63 Al3 min.
5 Al3>MAX |1 Uberwachung Maximalgrenze von Al3 aktiv. S. 14.64 Al3 max.
6...15 |reserviert
0000h ... FFFFh |0000h - [1=1 n j Parameter
14.21 DIO3 Ausgang Auswahl
Quelle fir Digitaleingang/-ausgang DIO3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01)
Wahlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an DIO3 angeschlossen werden soll, wenn 14.19
DIO3 Konfiguration = Ausgang.
S. 14.11 DIO1 Ausgang Auswahl.
0...50 Nicht - 1=1 n j Parameter
angesteuert
14.21 Al Tuning
Abstimmung der minimalen und maximalen analogen Eingangswerte.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Lost die Tuningfunktion fur die Analogeingange aus, die anstelle von potenziell ungenauen
Schatzwerten die tatsachliche Messung von minimalen und maximalen Eingangswerten
verwendet.
Das minimale oder maximale Signal an den Analogeingang anlegen und die entsprechende
Tuningfunktion auswahlen.
S. Zeichnung bei 14.33 All min.
0: Keine Funktion; Tuning abgeschlossen, oder es wurde keine Aktion angefordert. Der
Parameter wird nach jedem Tuningvorgang automatisch auf diesen Wert zuriickgesetzt.
Parameter
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1: Al1 min Tuning; der Messwert an All wird als Minimalwert von All in 14.33 All min

geschrieben.

2: Al1 max Tuning; der Messwert an All wird als Maximalwert von All in 14.34 All max

geschrieben.

3: Al2 min Tuning; der Messwert an Al2 wird als Minimalwert von Al2 in 14.48 AlI2 min

geschrieben.

4: AI2 max Tuning; der Messwert an Al2 wird als Maximalwert von Al2 in 14.49 Al2 max

geschrieben.

5: AI3 min Tuning; der Messwert an Al3 wird als Minimalwert von Al3 in 14.63 AI3 min

geschrieben. (Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)

6: AI3 max Tuning; der Messwert an Al3 wird als Maximalwert von AlI3 in 14.64 AI3 max

geschrieben. (Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)

0...6 Keine - 1=1 j j Parameter

Funktion

14.22 |DI3 Einschaltverzégerung

Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI3.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FDIO-01)

Definiert die Einschaltverzégerung von Digitaleingang DI3.

S.14.12 DI1 Einschaltverzégerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s [10=15 n j Parameter
14.22 |DIO3 Einschaltverzégerung

Einschaltverz6gerung von Digitaleingang/-ausgang DIO3.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01)

Definiert die Einschaltverzogerung DIO3.

S. 14.12 DIO1 Einschaltverzégerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s l10=1s |n j Parameter
14.22 | Al Auswahl erzwingen

Auswahl zum Uberschreiben der Analogeinginge.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Die echten Messwerte von All ... AI2/AI3 kdnnen, z.B. flir Priifzwecke, tiberschrieben werden.

Fur jeden Analogeingang steht ein Parameter (siehe Tabelle unten) zur Verfligung, dessen Wert

benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in 14.22 Al Auswahl erzwingen = 1 ist.

Bitzuordnung:

Bit Name Wert Anmerkung

0 All 1 Zwingt All auf den Wert von 14.28 All Wert erzwingen.

Al2 1 Zwingt Al2 auf den Wert von 14.43 A2 Wert erzwingen.
2 Al3 1 Zwingt Al3 auf den Wert von 14.58 Al3 Wert erzwingen ( nur
FIO-11).

3...15 reserviert

0000h ... FFFFh 0000h |- [1=1 j j Parameter
14.23 |DI3 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzdégerung von Digitaleingang DI3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FDIO-01)

Parameter
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Definiert die Ausschaltverzégerung von Digitaleingang DI3.

S. 14.12 DI1 Einschaltverzégerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s [10=15 n j Parameter
14.23 | DIO3 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIO3.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01)

Definiert die Ausschaltverzégerung von DIO3.

S.14.12 DIO1 Einschaltverzégerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s [10=15 n j Parameter
14.24 |DIO4 Konfiguration

Konfiguration von Digitaleingang/-ausgang DIO4.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01)

Auswabhl, ob DIO4 als Digitalausgang oder Digitaleingang benutzt wird.

0: Ausgang; DI04 wird als Digitalausgang benutzt.

1: Eingang; DIO4 wird als Digitaleingang benutzt.

0...1 | Eingang ‘- ‘1 =1 n j Parameter
14.26 |DIO4 Ausgang Auswahl

Quelle fir Digitaleingang/-ausgang DIO4.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01)

Wahlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an DIO4 angeschlossen werden soll, wenn 14.24

DI04 Konfiguration = Ausgang.

S.14.11 DIO1 Ausgang Auswahl.

0...50 Nicht - 1=1 n j Parameter

angesteuert

1426 |Alllstwert

Wert von Analogeingang All.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Zeigt den Wert von All in mA oder V, je nachdem, ob der Eingang auf Strom oder Spannung

eingestellt ist.

-22,000 ... 22,000 oder |- mA 1000 =1mA |j n Signal

-11,000 ... 11,000 oderV |oderV
14.27 |DIO4 Einschaltverzégerung

Einschaltverzogerung von Digitaleingang/-ausgang DIO4.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01)

Definiert die Einschaltverzégerung DIO4.

S. 14.12 DIO1 Einschaltverzogerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 B [10=15 'n j Parameter
14.27 All skalierter Istwert

Skalierter Wert von Analogeingang All.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Zeigt den Wert von All nach der Skalierung an.

S.14.35 All skaliert mit All min und 14.36 All skaliert mit All max.

-32768,000 ... - - 1=1 j n Signal

32767,000
14.28 DIO4 Ausschaltverzégerung

Ausschaltverzégerung von Digitaleingang/-ausgang DIO4.
Parameter
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(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01)

Definiert die Ausschaltverzégerung von DIO4.

S.14.12 DIO1 Einschaltverzégerung.

0,00 ... 3000,00 0,00 s l10=1s  |n j Parameter
14.28 |All Wert erzwingen

Erzwungener Wert von Analogeingang All.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Erzwungener Wert, der anstelle vom echten Messwert benutzt werden kann.

S. 14.22 Al Auswahl erzwingen.

-22,000 ... 22,000 oder {0,000 mA 1000=1mA |j j Parameter

-11,000 ... 11,000 oderV |oderV
14.29 |All HW Schalter Position

Schalter zur Auswahl der Einheiten von Analogeingang All.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Zeigt die Position des Schalters fiir Strom oder Spannung auf dem I/O Erweiterungsmodul an.

Die Einstellung des Schalters fiir Strom oder Spannung muss mit der Einstellung in 14.30 All

Einheitenauswahl GUbereinstimmen.

2:V; Volt.

10: mA; Milliampere.

2...10 - - 1=1 lj n Signal
14.30 |All Einheit Auswabhl

Auswahl der Einheit von Analogeingang All.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Auswahl der Einheit fir Anzeigen und Einstellungen von All. Entweder auf mA oder V einstellen,

entsprechend der Einstellung auf dem 1/O Erweiterungsmodul (s. Handbuch des I/0

Erweiterungsmodauls). Die Einstellung des Schalters wird auch in 14.29 All HW Schalter Position

angezeigt.

2: V; Volt.

10: mA; Milliampere.

2...10 [mA - 1=1 n j Parameter
14.31 RO Status

Status der Relaisausgange.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FDIO-01)

Anzeige des Status von RO1 .... RO2 vom |/O Erweiterungsmodul.

Beispiel: 0000000000000001b = RO1 ist angesteuert, RO2 ist nicht angesteuert.

Bitzuordnung:

Bit Name Wert Anmerkung

0 RO1 1 Angesteuert.

RO2 1 Angesteuert.

2...15 reserviert

0000h ... FFFFh - - 1=1 j n Signal
14.31 |All Filterverstarkung

Hardware Filterzeitkonstante von Analogeingang All.

Parameter
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(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Wahlt eine Hardware Filterzeitkonstante fir All.
S. 14.32 All Filterzeit.

0: Keine Filterung; keine Filterung.

1: 125 ps; 125 Microsekunden.

2: 250 us; 250 Microsekunden.

3: 500 us; 500 Microsekunden.

4:1 ms; 1 Millisekunden.

5: 2 ms; 2 Millisekunden.

6: 4 ms; 4 Millisekunden.

7:7,9375 ms; 7,9375 Millisekunden.

0..7 1ms - 1=1 ‘ n j Parameter

14.32

All Filterzeit

Filterzeitkonstante von Analogeingang All.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert die Filterzeitkonstante von All.

% . :
Ungefiltertes Signal

4

100

63 oS> Gefiltertes Signal

O=Ix(1-¢eM

| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t=Zeit

T = Filterzeitkonstante

Das Signal wird auch durch die Hardware des Analogeingangs gefiltert. S. 14.31 All
Filterverstarkung.

0,000 ... 30,000 0,100 S 1000=1s ‘ n j Parameter

14.33

All min

Minimaler Wert von Analogeingang All.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Definiert den minimalen Eingangswert von All in mA oder V. S. 14.21 Al Tuning.

Parameter 14.33 und 14.34 stellen die Unter- und Obergrenze des Analogeingangssignals in mA
oder V ein. Skalierungsparameter 14.35 und 14.36 definieren die internen Werte, die diesen
Grenzwerten entsprechen:

Parameter
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Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
Algion (14.27)
1436} - - - - - - — - !
|
14.33 ‘I Al (14.26)
| 14.34
VA 14.35
-22,000 ... 22,000 oder |-20,000 mA 1000=1mA |n j Parameter
-11,000... 11,000 oder oderV |oderV
-10,000
14.34 |RO1 Quelle
Quelle fur Relaisausgang RO1.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FDIO-01)
Wahlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an RO1 angeschlossen werden soll.
S.14.11 DIO1 Ausgang Auswahl.
0...50 Nicht - 1=1 n j Parameter
angesteuert
14.34 |All max
Maximaler Wert von Analogeingang All.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert den maximalen Eingangswert von All in mA oder V. S. 14.21 Al Tuning.
S.14.33 All min.
-22,000 ... 22,000 oder {20,000 oder | mA 1000=1mA |n j Parameter
-11,000 ... 11,000 10,000 oderV |oderV
14.35 |RO1 Einschaltverzégerung

Einschaltverzégerung von Relaisausgang ROL1.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FDIO-01)
Definiert die Einschaltverzégerung von Relaisausgang RO1.

Status der !
ausgewahlten Quelle ‘
I

|

RO Status

| I
| I
I
I
|
[ [ :
<> < > <> < >
Ein taus tin taus

DZ_LIN_028_delay_b.ai

tein = 14.35 RO1 Einschaltverzégerung
taus = 14.36 RO1 Ausschaltverzdégerung

0,00 ... 3000,00 0,00 s 10=1s n j

Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
14.35 |All skaliert mit All min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Analogeingang All.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert den Wert, der Intern dem minimalen Analogeingangswert gemaB 14.33 All min
entspricht.
S.14.33 All min.
-32768,000 ... -100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
14.36 |RO1 Ausschaltverzégerung
Ausschaltverzégerung von Relaisausgang RO1.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FDIO-01)
Definiert die Ausschaltverzégerung von Relaisausgang RO1.
S.14.35 RO1 Einschaltverzégerung.
0,00 ... 3000,00 0,00 s 10=1s ‘ n j Parameter
14.36 |All skaliert mit All max
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogeingang All.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert den Wert, der Intern dem maximalen Analogeingangswert gemaf 14.34 All max
entspricht.
S.14.33 All min.
-32768,000 ... 100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
14.37 RO2 Quelle
Quelle fir Relaisausgang RO2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FDIO-01)
Wahlt ein Signal- oder Parameterbit aus, das an RO2 angeschlossen werden soll.
S.14.11 RO1 Quelle.
0...50 Nicht - 1=1 n j Parameter
angesteuert
14.38 |ROZ2 Einschaltverzégerung
Einschaltverzogerung von Relaisausgang RO2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FDIO-01)
Definiert die Einschaltverzégerung von RO2.
S.14.35 RO1 Einschaltverzégerung.
0,00...3000,00 0,00 S 10=1s ‘ n j Parameter
14.39 |RO1 Ausschaltverzégerung
Ausschaltverzégerung von Relaisausgang RO2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-01 oder FDIO-01)
Definiert die Ausschaltverzégerung von RO2.
S. 14.35 RO1 Einschaltverzégerung.
0,00 ... 3000,00 0,00 S 10=1s ‘ n j Parameter
14.41 |Al2 Istwert
Wert von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Zeigt den Wert von Al2 in mA oder V, je nachdem, ob der Eingang auf Strom oder Spannung
eingestellt ist.
Parameter

3ADWO000474R0403 DCS880 Firmware Handbuch de d




199

Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
-22,000 ... 22,000 oder |- mA 1000=1mA |j n Signal
-11,000 ... 11,000 oderV |oderV
14.42 |AI2 skalierter Istwert
Skalierter Wert von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Zeigt den Wert von Al2 nach der Skalierung an.
S.14.50 Al2 skaliert mit Al2 min und 14.51 Al2 skaliert mit Al2 max.
-32768,000 ... - - 1=1 j n Signal
32767,000
14.43 |AI2 Wert erzwingen
Erzwungener Wert von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Erzwungener Wert, der anstelle vom echten Messwert benutzt werden kann.
S. 14.22 Al Auswahl erzwingen.
-22,000 ... 22,000 oder {0,000 mA 1000 =1mA |j j Parameter
-11,000 ... 11,000 oderV |oderV
14.44 | AI2 HW Schalter Position
Schalter zur Auswahl der Einheiten von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Zeigt die Position des Schalters fiir Strom oder Spannung auf dem I/O Erweiterungsmodul an.
Die Einstellung des Schalters fiir Strom oder Spannung muss mit der Einstellung in 14.45 Al2
Einheitenauswahl Gbereinstimmen.
2:V; Volt.
10: mA; Milliampere.
2...10 - - 1=1 lj n Signal
14.45 |AI2 Einheit Auswahl
Auswahl der Einheit von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Auswahl der Einheit fir Anzeigen und Einstellungen von Al2. Entweder auf mA oder V einstellen,
entsprechend der Einstellung auf dem I/O Erweiterungsmodul (s. Handbuch des 1/0
Erweiterungsmodauls). Die Einstellung des Schalters wird auch in 14.44 Al2 HW Schalter
Position angezeigt.
2: V; Volt.
10: mA; Milliampere.
2...10 [mA |- l1=1 n j Parameter
14.46 |AI2 Filterverstarkung

Hardware Filterzeitkonstante von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Wahlt eine Hardware Filterzeitkonstante fir Al2.

S. 14.47 AI2 Filterzeit.

0: Keine Filterung; keine Filterung.

1: 125 ps; 125 Microsekunden.

2: 250 ps; 250 Microsekunden.

3: 500 ps; 500 Microsekunden.

4:1 ms; 1 Millisekunden.

5: 2 ms; 2 Millisekunden.

6: 4 ms; 4 Millisekunden.

Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
7:7.9375 ms; 7.9375 Millisekunden.
0..7 1ms - 1=1 ‘ n j Parameter
14.47 |AI2 Filterzeit
Filterzeitkonstante von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert die Filterzeitkonstante von Al2.
%
’ Ungefiltertes Signal
100
63 [/ ~ Gefiltertes Signal
- t
T
O=1x(1-¢"M
| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t=Zeit
T = Filterzeitkonstante
Das Signal wird auch durch die Hardware des Analogeingangs gefiltert. S. 14.46 Al2
Filterverstarkung.
0,000 ... 30,000 0,100 S 1000 =1s ‘ n j Parameter
14.48 |AI2 min
Minimaler Wert von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert den minimalen Eingangswert von Al2 in mA oder V. S. 14.21 Al Tuning.
Parameter 14.48 und 14.49 stellen die Unter- und Obergrenze des Analogeingangssignals in mA
oder V ein. Skalierungsparameter 14.50 und 14.51 definieren die internen Werte, die diesen
Grenzwerten entsprechen:
AlSkaheri (14.42)
1451} - — - - - - - -
14.48 : Alg, (14.41)
| 14.49
VA 14.50
-22,000 ... 22,000 oder |-20,000 mA 1000=1mA |n j Parameter
-11,000 ... 11,000 oder oderV |oderV
Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
-10,000
14.49 |AI2 max
Maximaler Wert von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert den maximalen Eingangswert von Al2 in mA oder V. S. 14.21 Al Tuning.
S. 14.48 Al2 min.
-22,000 ... 22,000 oder {20,000 oder | mA 1000=1mA |n j Parameter
-11,000 ... 11,000 10,000 oderV |oderV
14.50 |AI2 skaliert mit AI2 min
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert den Wert, der Intern dem maximalen Analogeingangswert gemaB 14.48 AlI2 max
entspricht.
S. 14.48 Al2 min.
-32768,000 ... -100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
14.51 | AI2 skaliert mit Al2 max
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogeingang Al2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert den Wert, der Intern dem maximalen Analogeingangswert gemaB 14.49 AI2 max
entspricht.
S.14.48 AlI2 min.
-32768,000 ... 100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000
1456 |AI3Istwert
Wert von Analogeingang Al3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)
Zeigt den Wert von AI3in mA oder V, je nachdem, ob der Eingang auf Strom oder Spannung
eingestellt ist.
-22,000 ... 22,000 oder |- mA 1000=1mA |j n Signal
-11,000... 11,000 oderV |oderV
14.57 Al3 skalierter Istwert
Skalierter Wert von Analogeingang Al3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)
Zeigt den Wert von Al3 nach der Skalierung an.
S. 14.65 Al3 skaliert mit Al3 min und 14.66 AI3 skaliert mit AI3 max.
-32768,000 ... - - 1=1 j n Signal
32767,000
14.58 |AI3 Wert erzwingen
Erzwungener Wert von Analogeingang Al3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)
Erzwungener Wert, der anstelle vom echten Messwert benutzt werden kann.
S.14.22 Al Auswahl erzwingen.
-22,000 ... 22,000 oder {0,000 mA 1000=1mA |j j Parameter
-11,000 ... 11,000 oderV |oderV
14.59 |AI3 HW Schalter Position
Parameter
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Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

Schalter zur Auswahl der Einheiten von Analogeingang Al3.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)

Zeigt die Position des Schalters fiir Strom oder Spannung auf dem I/0O Erweiterungsmodul an.
Die Einstellung des Schalters fiir Strom oder Spannung muss mit der Einstellung in 14.60 Al3
Einheitenauswahl Gbereinstimmen.

2: V; Volt.

10: mA; Milliampere.

2...10 - - [1=1 j n Signal

14.60

Al3 Einheit Auswabhl

Auswahl der Einheit von Analogeingang Al3.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)

Auswabhl der Einheit fiir Anzeigen und Einstellungen von Al3. Entweder auf mA oder V einstellen,
entsprechend der Einstellung auf dem 1/0 Erweiterungsmodul (s. Handbuch des I/O
Erweiterungsmoduls). Die Einstellung des Schalters wird auch in 14.59 AI3 HW Schalter
Position angezeigt.

2: V; Volt.

10: mA; Milliampere.

2...10 [mA - [1=1 n j Parameter

14.61

AI3 Filterverstarkung

Hardware Filterzeitkonstante von Analogeingang Al3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)
Wahlt eine Hardware Filterzeitkonstante fir Al3.
S. 14.62 Al3 Filterzeit.

0: Keine Filterung; keine Filterung.

1: 125 ps; 125 Microsekunden.

2: 250 us; 250 Microsekunden.

3: 500 us; 500 Microsekunden.

4:1 ms; 1 Millisekunden.

5: 2 ms; 2 Millisekunden.

6: 4 ms; 4 Millisekunden.

7:7.9375 ms; 7.9375 Millisekunden.

0..7 1ms ‘ - ‘ 1=1 n j Parameter

14.62

Al3 Filterzeit

Filterzeitkonstante von Analogeingang Al3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)
Definiert die Filterzeitkonstante von Al3.

Parameter
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Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
% , :
Z Ungefiltertes Signal
100
63 [/ ~ Gefiltertes Signal
= t
T
O=Ix(1-¢eM
| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t=Zeit
T = Filterzeitkonstante
Das Signal wird auch durch die Hardware des Analogeingangs gefiltert. S. 14.61 Al3
Filterverstarkung.
0,000 ... 30,000 0,100 s |1000=1s |n j Parameter
14.63 |AI3 min
Minimaler Wert von Analogeingang Al3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)
Definiert den minimalen Eingangswert von Al3 in mA oder V. S. 14.21 Al Tuning.
Parameter 14.63 und 14.64 stellen die Unter- und Obergrenze des Analogeingangssignals in mA
oder V ein. Skalierungsparameter 14.65 und 14.66 definieren die internen Werte, die diesen
Grenzwerten entsprechen:
AlSkaI\er\ (1457)
1466 - — —— - — - —
14.63 : Al (14.56)
) 14.64
o] 14.65
-22,000 ... 22,000 oder (-20,000 mA 1000=1mA |n j Parameter
-11,000 ... 11,000 oder oderV |oderV
-10,000
14.64 |AI3 max
Maximaler Wert von Analogeingang Al3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)
Definiert den maximalen Eingangswert von Al3in mA oder V. S. 14.21 Al Tuning.
S.14.63 Al2 min.
Parameter
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Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ

einstellung Fbeql6 bei Betrieb

-22,000 ... 22,000 oder {20,000 oder | mA 1000 =1mA |n j Parameter
-11,000 ... 11,000 10,000 oderV |oderV

14.65 |AI3 skaliert mit AI3 min
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogeingang Al3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)
Definiert den Wert, der Intern dem maximalen Analogeingangswert gemafB 14.63 AI3 max
entspricht.
S.14.63 Al3 min.
-32768,000 ... -100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000

14.66 |AI3 skaliert mit AI3 max
Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogeingang Al3.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11)
Definiert den Wert, der Intern dem maximalen Analogeingangswert gemaRB 14.64 Al2 max
entspricht.
S. 14.64 AlI3 min.
-32768,000 ... 100,000 - 1=1 n j Parameter
32767,000

14.71 AO Auswahl erzwingen
Auswahl zum Uberschreiben der Analogausginge.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Die Werte von AO1 ... AO1/AO2 kdnnen, z.B. fiir Priifzwecke, liberschrieben werden. Fiir jeden
Analogausgang steht ein Parameter (siehe Tabelle unten) zur Verfliigung, dessen Wert benutzt
wird, wenn das entsprechende Bit in 14.71 AO Auswahl erzwingen =1 ist.
Bitzuordnung:
Bit Name Wert Anmerkung
0] AO1 1 Zwingt AO1 auf den Wert von 14.78 AO1 Wert erzwingen.
1 AO2 1 Zwingt AO2 auf den Wert von 14.88 AO2 Wert erzwingen

(nur FAIO-01).

3...15 reserviert
0000h ... FFFFh 0000h |- l1=1 j j Parameter

14.76 AO1 Istwert
Wert von Analogausgang AOL.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Zeigt den Wert von AO1in mA, an.
0,000 ... 22,000 - mA 1000 =1mA ‘j n Signal

14.77 |AO1 Quelle
Quelle fir Analogausgang AO1.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Wahlt ein Signal oder Parameter aus, dass an AO1 angeschlossen werden soll. Alternativ kann
der Ausgang in den Strommodus versetzt werden, um einen Temperatursensor mit
konstantem Strom zu speisen.
Andere; Quellenauswabhl.
0: Nicht ausgewabhlt; nicht verwendet.

Parameter
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Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
1: Verwendete Motordrehzahl; 01.01 Verwendete Motordrehzahl gefiltert.
4: Motorstrom; 01.10 Motorstrom in A.
6: Motordrehmoment; 01.17 Motordrehmoment gefiltert.
7: Ankerspannung; 28.05 Ankerspannung.
8: Ausgangsleistung; 01.24 Ausgangsleistung in kW.
10: Drehzahlsollwert Rampeneingang; 23.01 Drehzahlsollwert Rampeneingang.
11: Drehzahlsollwert Rampenausgang; 23.02 Drehzahlsollwert Rampenausgang.
12: Verwendeter Drehzahlsollwert; 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert.
13: Verwendeter Drehmomentsollwert; 26.02 Verwendeter Drehmomentsollwert.
16: Prozessregler Istwert am Ausgang; 40.01 Prozessregler Ausgang Istwert.
17: Prozessregler Istwert; 40.02 Prozessregler Istwert.
18: Prozessregler Sollwert; 40.03 Prozessregler Sollwert.
19: Prozessregler Regelabweichung; 40.04 Prozessregler Regelabweichung.
20: PT100 Strom erzwingen; AO1 wird verwendet, um einen Strom durch 1 .... 3 PT100 Sensoren
zu leiten. S. Kapitel Thermischer Motorschutzin diesem Handbuch.
21: KTY84 Strom erzwingen; AO1 wird verwendet, um einen Strom durch einen KTY84 Sensor
zu leiten. S. Kapitel Thermischer Motorschutzin diesem Handbuch.
22: PTC Strom erzwingen; AO1 wird verwendet, um einen Strom durch 1 .... 3 PTC Sensoren zu
leiten. S. Kapitel Thermischer Motorschutzin diesem Handbuch.
23: PT1000 Strom erzwingen; AO1 wird verwendet, um einen Strom durch 1 .... 3 PT1000
Sensoren zu leiten. S. Kapitel Thermischer Motorschutzin diesem Handbuch.
37: AO1 Datenspeicherung; s. 13.91 AO1 Datenspeicherung.
38: AO2 Datenspeicherung; s. 13.92 AO2 Datenspeicherung.
0..38 Nicht - 1=1 n j Parameter
ausgewahlt
14.78 |AOl1 Wert erzwingen
Erzwungener Wert von Analogausgang AO1.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Erzwungener Wert, der anstelle vom gewahlten Ausgangssignal benutzt werden kann.
S.14.71 AO Auswahl erzwingen.
0,000 ... 22,000 0,000 ImA  |1000=1mAj j Parameter
14.79 |AOLl Filterzeit

Filterzeitkonstante von Analogausgang AOL.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert die Filterzeitkonstante von AOL.

Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
%
’ Z Ungefiltertes Signal
100
63 [/ ~ Gefiltertes Signal
- t
T
O=Ix(1-¢eM
| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t=Zeit
T = Filterzeitkonstante
0,000 ... 30,000 0,100 S 1000 =1s ‘ n j Parameter
14.80 |AO1 Quelle min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Analogausgang AOL1.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)
Definiert den internen Wert, der dem minimalen erforderlichen Eingangswert von AO1
entspricht.
Skalierungsparameter 14.80 und 14.81 stellen die interne Unter- und Obergrenze des
Analogausgangssignals in mA oder V ein, welche mit Parametern 14.82 und 14.83 definiert
werden:
lior (MA)
1483f - - - - - - - - - - - - —
14.82 1‘
14.80 14.81  Interner Wert
ausgewahlt mit 14.77
Das Einstellen von Parameter 14.82 als Maximum und Parameter 14.83 als Minimum invertiert
den Ausgang:
Lo; (MA)
14.83
14.82 , ‘
74I,81 14.80  Interner Wert
ausgewahlt mit 14.77
-32768,0 ... 32767,0 0,0 - 1=1 n j Parameter
Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ

einstellung Fbeql6 bei Betrieb

14.81 |AO1 Quelle max

Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogausgang AO1.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Definiert den internen Wert, der dem maximalen erforderlichen Eingangswert von AO1

entspricht.

S. 14.80 AO1 Quelle min.

-32768,0 ... 32767,0  |100,0 - 1=1 In j Parameter
14.82 |AO1 aus skaliert mit AO1 min

Minimalwert von Analogausgang AOL.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Definiert den minimalen Ausgangswert von AO1in mA.

S.14.80 AO1 Quelle min.

0,000 ... 22,000 0,000 mA 1000 =1 mA |n j Parameter
14.83 |AO1 aus skaliert mit AO1 max

Maximalwert von Analogausgang AO1.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FIO-11 oder FAIO-01)

Definiert den maximalen Ausgangswert von AO1in mA.

S. 14.80 AO1 Quelle min.

0,000 ... 22,000 20,000 ImA  [1000=1mA |n j Parameter
14.86 |AO2Istwert

Wert von Analogausgang AO2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FAIO-01)

Zeigt den Wert von AO1in mA.

0,000 ... 22,000 - ImA  [1000=1mA |j n Signal
14.87 |AO2 Quelle

Quelle fur Analogausgang AO2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FAIO-01)

Wahlt ein Signal oder Parameter aus, dass an AO2 angeschlossen werden soll.
Andere; Quellenauswabhl.

0: Nicht ausgewabhlt; nicht verwendet.

1: Verwendete Motordrehzahl; 01.01 Verwendete Motordrehzahl gefiltert.

4: Motorstrom; 01.10 Motorstrom in A.

6: Motordrehmoment; 01.17 Motordrehmoment gefiltert.

7: Ankerspannung; 28.05 Ankerspannung.

8: Ausgangsleistung; 01.24 Ausgangsleistung in kwW.

10: Drehzahlsollwert Rampeneingang; 23.01 Drehzahlsollwert Rampeneingang.
11: Drehzahlsollwert Rampenausgang; 23.02 Drehzahlsollwert Rampenausgang.
12: Verwendeter Drehzahlsollwert; 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert.

13: Verwendeter Drehmomentsollwert; 26.02 Verwendeter Drehmomentsollwert.
16: Prozessregler Istwert am Ausgang; 40.01 Prozessregler Ausgang Istwert.
17: Prozessregler Istwert; 40.02 Prozessregler Istwert.

18: Prozessregler Sollwert; 40.03 Prozessregler Sollwert.

19: Prozessregler Regelabweichung; 40.04 Prozessregler Regelabweichung.

37: AO1 Datenspeicherung; s. 13.91 AO1 Datenspeicherung.

38: AO2 Datenspeicherung; s. 13.92 AO2 Datenspeicherung.

0..38 Nicht - 1=1 n j Parameter
ausgewahlt

Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
14.88 |AO2 Wert erzwingen
Erzwungener Wert von Analogausgang AO2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FAIO-01)
Erzwungener Wert, der anstelle vom gewahlten Ausgangssignal benutzt werden kann.
S.14.71 AO Auswahl erzwingen.
0,000 ... 22,000 0,000 ImA 1000 =1mA |j j Parameter
14.89 |AO2 Filterzeit
Filterzeitkonstante von Analogausgang AO2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FAIO-01)
Definiert die Filterzeitkonstante von AQ2.
%
’ Z Ungefiltertes Signal
100
63 [/ ~ Gefiltertes Signal
- t
T
O=Ix(1-¢eM
| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t=Zeit
T = Filterzeitkonstante
0,000 ... 30,000 0,100 s ‘1000 =1ls |n j Parameter
14.90 |AO2 Quelle min
Interner Wert entspricht dem Minimalwert von Analogausgang AO2.
(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FAIO-01)
Definiert den internen Wert, der dem minimalen erforderlichen Eingangswert von AO2
entspricht.
Skalierungsparameter 14.90 und 14.91 stellen die interne Unter- und Obergrenze des
Analogausgangssignals in mA ein, welche mit Parametern 14.92 und 14.93 definiert werden:
Lo (MA)
14.93F — = - — - —— - — - — — - .
14.92 E
14.90 14.917  Interner Wert
ausgewahlt mit 14.87
Parameter
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Index Name

Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

Das Einstellen von Parameter 14.92 als Maximum und Parameter 14.93 als Minimum invertiert
den Ausgang:
Lo, (MA)

14.93

14.92 ‘

14‘.91 14.90 Interner Wert
ausgewahlt mit 714.87

-32768,0 ... 32767,0  |0,0 |- [1=1 n j Parameter

14.91 |AO2 Quelle max

Interner Wert entspricht dem Maximalwert von Analogausgang AO2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FAIO-01)

Definiert den internen Wert, der dem maximalen erforderlichen Eingangswert von AO2
entspricht.

S.14.90 AO2 Quelle min.

-32768,0 ... 32767,0  |100,0 |- l1=1 n j Parameter
14.92 |AO2 aus skaliert mit AO1 min

Minimalwert von Analogausgang AO2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FAIO-01)

Definiert den minimalen Ausgangswert von AO2 in V.

S.14.90 AO2 Quelle min.

0,000 ... 22,000 0,000 ImA  |1000=1mA |n j Parameter
14.93 |AO2 aus skaliert mit AO1 max

Maximalwert von Analogausgang AO2.

(Sichtbar, wenn 14.01 Module 1 Typ = FAIO-01)

Definiert den maximalen Ausgangswert von AO2 in V.

S.14.90 AO2 Quelle min.

0,000 ... 22,000 20,000 ImA  [1000=1mA |n j Parameter

15 1/0 Erweiterungsmodul 2

Beschreibung s. Gruppe 14 I/O Erweiterungsmodul 1.

Konfiguration I/0 Erweiterungsmodul 2.

Der Inhalt der Parametergruppe variiert je nach Typ des ausgewahltem I/O Erweiterungsmoduls.

16 1/0 Erweiterungsmodul 3

Beschreibung s. Gruppe 14 I/O Erweiterungsmodul 1.

Konfiguration I/O Erweiterungsmodul 3.

Der Inhalt der Parametergruppe variiert je nach Typ des ausgewahltem |I/O Erweiterungsmoduls.

Parameter
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19 Betriebsart
Auswahl von Vor-Ort und externer Steuerung und der Betriebsarten.

Index

Name

Text

Bereich Grund- Einheit | Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

19.01

Aktuelle Betriebsart

Aktuell benutzte Betriebsart.

Anzeige der derzeitigen Betriebsart.

Siehe Parameter 19.11 ... 19.14.

1: Nicht ausgewahlt; Ausgang des Drehmoment Wahlschalters ist auf Null gesetzt.

2: Drehzahl; Drehzahlregelung, Drehmomentsollwert von 25.01 Drehmomentsollwert
Drehzahlregelung.

3: Drehmoment; Drehmomentregelung, Drehmomentsollwert von 26.74 Drehmomentsollwert
Rampenausgang.

4: Min; Minimum von 25.01 Drehmomentsollwert Drehzahlregelung und 26.74
Drehmomentsollwert Rampenausgang. Der kleinere der zwei Werte wird verwendet.

5: Max; Maximum von 25.01 Drehmomentsollwert Drehzahlregelung und 26.74
Drehmomentsollwert Rampenausgang. Der groBere der zwei Werte wird verwendet.

6: Addieren; Summe von 25.01 Drehmomentsollwert Drehzahlregelung und 26.74
Drehmomentsollwert Rampenausgang wir verwendet.

7: Begrenzung; Begrenzungsregelung, 26.74 Drehmomentsollwert Rampenausgang begrenzt
25.01 Drehmomentsollwert Drehzahlregelung.

Beispiel: Wenn 26.74 Drehmomentsollwert Rampenausgang = 50 % ist, dann ist 25.01
Drehmomentsollwert Drehzahlregelung auf *50 % begrenzt.

8: Strom; Stromregelung, der Stromsollwert kommt von 27.22 Stromsollwert Quelle.

1.8 |- - 1=1 j n | signal

19.11

Extl/Ext2 Auswahl

Auswabhl der Steuerortes.

Wahlt die Quelle des Steuerortes aus. Damit ist ein Wechsel der Betriebsart moglich.
0 = EXT1, s. 19.12 Extl Betriebsart.

1= EXT2, s. 19.14 Ext2 Betriebsart.

Andere [Bit]; Quellenauswahl.

0: EXT1; 0, EXT1 auswahlen. Normalbetrieb.
1: EXT2; 1, EXT2 auswahlen.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzégerter Status.
4:DI2; 10.02.b01 DI verzégerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzégerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzdgerter Status.

11: DI101; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.
12: D102; 11.02.b01 DIO verzogerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.

0...19 EXT1 - 1=1 n j Parameter

19.12

Extl Betriebsart

Betriebsart von Steuerort EXT1

Auswahl der Betriebsart von Steuerort EXT1.

1: Nicht ausgewahlt; Ausgang des Drehmoment Wahlschalters ist auf Null gesetzt.
2: Drehzahl; Drehzahlregelung, Drehmomentsollwert von 25.01 Drehmomentsollwert
Drehzahlregelung.

Parameter
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Index |[Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ

einstellung Fbeql6 bei Betrieb

3: Drehmoment; Drehmomentregelung, Drehmomentsollwert von 26.74 Drehmomentsollwert

Rampenausgang.

4: Min; Kombination von Drehzahl und Drehmoment. Minimum von 25.01 Drehmomentsollwert

Drehzahlregelung und 26.74 Drehmomentsollwert Rampenausgang wird verwendet.

Wenn der Drehzahlfehler negativ wird, folgt der Antrieb dem Drehzahlreglerausgang, bis der

Drehzahlfehler wieder positiv wird. Dadurch wird verhindert, dass der Antrieb unkontrolliert

beschleunigt, wenn die Last bei Drehmomentregelung verloren geht.

5: Max; Kombination von Drehzahl und Drehmoment. Maximum von 25.01 Drehmomentsollwert

Drehzahlregelung und 26.74 Drehmomentsollwert Rampenausgang wird verwendet.

Wenn der Drehzahlfehler positiv wird, folgt der Antrieb dem Drehzahlreglerausgang, bis der

Drehzahlfehler wieder negativ wird. Dadurch wird verhindert, dass der Antrieb unkontrolliert

beschleunigt, wenn die Last bei Drehmomentregelung verloren geht.

6: Addieren; Kombination von Drehzahl und Drehmoment. Summe von 25.01

Drehmomentsollwert Drehzahlregelung und 26.74 Drehmomentsollwert Rampenausgang wir

verwendet.

7: Begrenzung; Begrenzungsregelung, 26.74 Drehmomentsollwert Rampenausgang begrenzt

25.01 Drehmomentsollwert Drehzahlregelung.

Beispiel: Wenn 26.74 Drehmomentsollwert Rampenausgang = 50 % ist, dann ist 25.01

Drehmomentsollwert von Drehzahlregelung auf +50 % begrenzt.

1...7 Drehzahl - 1=1 n j Parameter
19.14 Ext2 Betriebsart

Betriebsart von Steuerort EXT2

Auswabhl der Betriebsart von Steuerort EXT2.

S.19.12 Extl Betriebsart.

1...7 Drehzahl - 1=1 n j Parameter
19.16 |Vor-Ort-Steuerung Betriebsart

Betriebsart der Vor-Ort-Steuerung.

Auswahl der Betriebsart der Vor-Ort-Steuerung.

0: Drehzahl; Drehzahlregelung, Drehmomentsollwert von 25.01 Drehmomentsollwert

Drehzahlregelung.

1: Drehmoment; Drehmomentregelung, Drehmomentsollwert von 26.74 Drehmomentsollwert

Rampenausgang.

0...1 ‘ Drehzahl |— |1 =1 |n j Parameter
19.20 |Follower Rampenstopp erzwingen

Follower Drehzahlreglung erzwingen (nur Follower).

Erzwingt oder wahlt eine Quelle, die einen drehmomentgesteuerten Follower zwingt, bei einem
Rampenstopp durch Befehl Ausl oder Aus3 (Nothalt) auf Drehzahlregelung umzuschalten. Dies
ist fiir einen unabhangigen Rampenstopp des Followers erforderlich.

0 = Betriebsart beibehalten.

1 = Drehzahlregelung erzwingen.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Betriebsart beibehalten; 0, derzeitige Betriebsart beibehalten. Normalbetrieb.

1: Drehzahlregelung erzwingen; 1, Rampenstopp erzwingt Drehzahlregelung.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzogerter Status.

4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

Parameter
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beibehalten

Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.
8: DI6; 10.02.b05 DI verzdgerter Status.
11: DI101; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.
12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdégerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzdgerter Status.
0...19 Betriebsart |- 1=1 n j Parameter

20 Start/Stopp/Drehrichtung
Auswabhl der Signalquellen fir Start/Stopp/Drehrichtung und Freigabe/Start/Freigabe Tippen. Auswahl
der Signalquellen fir positive/negative Sollwertfreigabe. Quellenauswahl fir die Rickmeldungen z.B.

Schalter.
Index |Name
Text
Bereich Grund- Einheit | Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
Befehlsort:
06.01 Command location| 20.01 Cor;:g:_ 06.09
— 06.01.b10 Hand/Auto source| 20.15 l P —
Main control word I : PClool] Used main control word
i T
: I
Bit 0 On/Off1 control —OT/O OO OO Bit 0 On/Off1 control
i On/0fft source [ 20.02 |—O1 i (eggrzgg%;cg ﬂ1) _
Bit 1 Off2 control —o10o — 010 00 A r Bit 1 Off2 control
| (emergency off) 20.04—C I Ml_o| 20.04
Bit 2 Off3 control —OT0 Ry -_gl/o OO
i (emergency stop) [ 2006071 [local FOF 1200519 ¢ ] it 2 off3 control
i | i From FSPS-21[—
i | | From FSO-xx
Bit 3 Run —OT0O O | OO Bit 3 Run
i Run/Stop source | 20.06 | : (emeré)eisc)sfosltjéfae)
Bit 4 Ramp out zero —O|/O O OO Bit 4 Ramp out zero
i 1 —C/ICF 1 —o:
Bit 5 Ramp halt —Oﬁ) O LO ol—o Bit 5 Ramp halt
_ . i 11—l 1—0;
Bit 6 Ramp in zero —O’|/O Ol OO Bit 6 Ramp in zero
i 1 —0f 1—0.
Bit 7 Reset —oJl/o S ! S Bit 7 Reset
H Fault reset source 20.1 3 ._ | Iocal H _
Bit 8 Inching 1 ot O] olo Bit 8 Inching 1
. _ : 0 —o)i 0—o!
Bit 9 Inching 2 —oJl/o 0j olo Bit 9 Inching 2
_ : 0 —oJi 0—o!
Bit 10 Remote command |46 o) olo Bit 10 Remote command
1— 1—0
Bit 11 reserved Bit 11 ... 15 reserved
Bit12 ... 15 Main control
20.01 |Befehlsort
Befehlsort.
Wabhlschalter fiir 06.09 Verwendetes Hauptsteuerwort.
0: Klemmleiste; der Antrieb wird liber Klemmleiste bedient:
— 20.02 Ein/Ausl Quelle = DI1.
— 20.04 Aus2 Quelle 1 (Notaus) = DIL.
— 20.05 Aus3 Quelle (Nothalt) = Off3 inaktiv.
— 20.06 Freigabe/Stopp Quelle = DI2.
Parameter
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Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

— 20.08 Aus?2 Quelle 2 (Notaus) = Off2 inaktiv.

20.13 Storungsquittierung Quelle = DI3.

1: Hauptsteuerwort; der Antrieb wird tGber 06.01 Hauptsteuerwort bedient.

2: Schliissel; automatische Umschaltung zwischen Hauptsteuerwort und Klemmleiste bei

Storung 6681 EFB Kommunikation, 7510 FBA A Kommunikation oder 7520 FBA B

Kommunikation. Der Antrieb kann immer noch Uber die Klemmleiste gesteuert werden. Der

Drehzahlsollwert wird mit 22.32 Konstantdrehzahl 7 eingestellt.

3:12-Puls Link; der Antrieb wird vom 12-Puls Master bedient, Ein/Ausl Steuerung, Aus2

Steuerung, Freigabe und Quittieren. Nur verfligbar, wenn 99.06 Betriebsart = 12-Puls parallel

Slave, 12-Puls seriell Slave, 6-Puls seriell Slave, Seriell sequenziell Slave 30° oder Seriell

sequenziell Slave 0° ist.

4: Feldsteller Link; Der Feldsteller wird vom Ankerstromrichter bedient, Ein/Aus1 Steuerung,

Aus?2 Steuerung, Freigabe und Quittieren. Nur verfiigbar, wenn 99.06 Betriebsart = GroBer

Feldsteller.

Hinweise:

— Die Vor-Ort-Steuerung hat héhere eine Prioritat als die Auswahl unter 20.01 Befehlsort.

— Befehle von 20.04 Aus2 Quelle 1 (Notaus), 20.05 Aus3 Quelle (Nothalt) und 20.13
Storungsquittierung Quelle sind immer giiltig, wenn aktiviert. Dies ist unabhangig wie
20.01 Befehlsort eingestellt ist.

0..4 ‘ Klemmleiste |- |1 =1 |n ‘j Parameter

20.02

Ein/Ausl Quelle

Quelle von Befehl Ein/Aus1.

Bindrsignal fiir Ein/Ausl Steuerung. S. 06.09.b00 Verwendetes Hauptsteuerwort. Der
Statusibergang ist flankengetriggert.

0 = Befehl Ausl.

0 — 1 = Befehl Ein, flankengetriggert.

Hinweis: Um Befehle Ein und Freigabe zur selben Zeit zu geben 20.02 Ein/Ausl Quelle = 20.06
Freigabe/Stopp Quelle setzen.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Befehl Ausl; 0.

Befehl Ein; 1.

2: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Befehl Ausl ist erzwungen.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzégerter Status.

4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5:DI3;10.02.b02 DI verzdgerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.
7
8

=

: DI5; 10.02.b04 DI verzégerter Status.
: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.
11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.
12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.
20: DI1 und DI2; 3-Draht-Steuerung.
— Befehle Ein und Freigabe durch ansteigende Flanke (O — 1) von DI1. DI2 muss high sein.
— Befehle Stopp und Ausl durch abfallende Flanke (1 — 0) von DI2. Die Einstellung von DI1 ist
egal.
- Es gelten folgende Einstellungen: 20.02 Ein/Ausl Quelle = 20.06 Freigabe/Stopp Quelle =
DI1 und DI2.
— S.20.28 3 3-Draht Tippen Ausschaltverzégerungszeit.

Parameter
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Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

Hinweis: DI2 = O stoppt den Antrieb. Zusatzlich werden die Befehle Ein und Freigabe von DI1
Uberschrieben.

0...20 | DI1 ‘- ‘1 =1 n | n | Parameter

20.04

Aus2 Quelle 1 (Notaus)

Erste Quelle von Befehl Aus2 (Notaus).

Erstes Binarsignal fir Aus2 Steuerung (Notaus/schnelle Stromabschaltung). S. 06.09.b01
Verwendetes Hauptsteuerwort. Uber ein logisches UND zusammen mit 20.08 Aus2 Quelle 2
(Notaus).

0 = Befehl Aus2.

1 = Aus2 inaktiv.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Befehl Aus2; 0, Notaus/schnelle Stromabschaltung.

1: Aus2 inaktiv; 1, Normalbetrieb.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzégerter Status.

4:DI2; 10.02.b01 DI verzégerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzégerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 Dl verzdgerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzégerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: DI101; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.

12: DI02; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.

0...19 | DIL ‘- ‘1 =1 n n Parameter

20.05

Aus3 Quelle (Nothalt)

Quelle von Befehl Aus3 (Nothalt).

Binarsignal fir Aus3 Steuerung (Nothalt). S. 06.09.b02 Verwendetes Hauptsteuerwort. Der
Stoppmodus wird mit 21.03 Nothalt Modus ausgewahlt.
0 = Befehl Aus3.

1 = Aus3inaktiv.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Befehl Aus3; 0, Nothalt.

1: Aus3 inaktiv; 1, Normalbetrieb.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzdgerter Status.

4: DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdégerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzdégerter Status.

0...19 |Aus3 inaktiv |- 1=1 n n Parameter

20.06

Freigabe/Stopp Quelle

Quelle von Befehl Freigabe/Stopp.

Binarsignal fur Freigabe. S. 06.09.b03 Verwendetes Hauptsteuerwort. Der Statusubergang ist
flankengetriggert.

0 = Befehl Stopp.

Parameter
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einstellung Fbeql6 bei Betrieb

0 — 1 = Befehl Freigabe, flankengetriggert.

Hinweis: Um Befehle Ein und Freigabe zur selben Zeit zu geben 20.02 Ein/Ausl Quelle = 20.06

Freigabe/Stopp Quelle setzen.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Befehl Stopp; O.

Befehl Freigabe; 1.

: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Befehl Stopp ist erzwungen.

: DI1; 10.02.b00 DI verzégerter Status.

: DI2; 10.02.b01 DI verzogerter Status.

: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

: DI5; 10.02.b04 DI verzoégerter Status.

: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.

20: DI1 und DI2; 3-Draht-Steuerung.

— Befehle Ein und Freigabe durch ansteigende Flanke (O — 1) von DI1. DI2 muss high sein.

— Befehle Stopp und Ausl durch abfallende Flanke (1 — 0) von DI2. Die Einstellung von DI1 ist
egal.

- Es gelten folgende Einstellungen: 20.02 Ein/Ausl Quelle = 20.06 Freigabe/Stopp Quelle =
DI1 und DI2.

— S.20.28 3 3-Draht Tippen Ausschaltverzégerungszeit.

Hinweis: DI2 = O stoppt den Antrieb. Zusatzlich werden die Befehle Ein und Freigabe von DI1

Uberschrieben.

AWN KR

0w N o U,

0...20 ‘DIZ |— |1=1 n ‘n ‘Parameter

20.08

Aus2 Quelle 2 (Notaus)

Zweite Quelle von Befehl Aus2 (Notaus).

Zweites Binarsignal fir Aus2 Steuerung (Notaus/schnelle Stromabschaltung). S. 06.09.b01
Verwendetes Hauptsteuerwort. Uber ein logisches UND zusammen mit 20.04 Aus2 Quelle 1
(Notaus).

0 = Befehl Ausz2.

1 = Aus2 inaktiv.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Befehl Aus2; O, Notaus/schnelle Stromabschaltung.

1: Aus2 inaktiv; 1, Normalbetrieb.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzoégerter Status.

4:DI2; 10.02.b01 DI verzégerter Status.

5:DI3;10.02.b02 DI verzdgerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.

11: DI01; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.

12: D102; 11.02.b01 DIO verzogerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.

0...19 ‘Ausz inaktiv |- 1=1 n n Parameter

20.13

Storungsquittierung Quelle

Quelle von Befehl Quittieren.

Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

Binarsignal fur Quittieren. S. 06.09.b07 Verwendetes Hauptsteuerwort. Das Signal setzt den
Antrieb nach einer Stérung zurlick, wenn die Ursache der Stérung nicht mehr vorliegt. Der
Statusubergang ist flankengetriggert.

0 = Nicht ausgewahlt.

0 — 1 = Quittieren.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Nicht Quittieren; O.

1: Quittieren; 1.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzdgerter Status.

4: DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzdgerter Status.

30: FBA A MCW Bit 7; 06.03.b07 FBA A transparentes Steuerwort.

31: FBA B MCW Bit 7; 06.04.b07 FBA B transparentes Steuerwort.

32: EFB MCW Bit 7; 06.05.b07 EFB transparentes Steuerwort.

0..32 D3 - [1=1 n j Parameter

20.14 |Drehrichtung Quelle

Quelle von Befehl Drehrichtung.

Binarsignal fiir die Drehrichtung. 20.14 Drehrichtung Quelle ermdglicht die Anderung der
Drehrichtung durch Negieren des Drehzahlsollwerts bei Fernsteuerung.

Beispiel 1: Wird typischerweise fiir eine Standardschnittstelle verwendet. 20.06
Freigabe/Stopp Quelle = D14 und 20.14 Drehrichtung Quelle = DI5:

DI4 |DI5 06.09.b03 Verwendetes Hauptsteuerwort = Freigabe |Drehrichtung

0 0 0 = Befehl Stopp -

0 1 0 = Befehl Stopp -

1 0] 1 = Befehl Freigabe Vorwarts
1 1 1 = Befehl Freigabe Ruckwarts

Beispiel 2: Wird typischerweise fir eine Joystickschnittstelle. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle =
DI4 und 20.14 Drehrichtung Quelle = DI5 plus Freigabe:

Di4 OR

DI5 .[ i Drehrichtung |

SF_880_029_drive dir_a.ai

|DI4 |DI5 |06.09.b03 Verwendetes Hauptsteuerwort = Freigabe |Drehrichtung

Parameter

3ADWO000474R0403 DCS880 Firmware Handbuch de d



217

Index |[Name
Text
Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
0 0 0 = Befehl Stopp -
0] 1 1 = Befehl Freigabe Rickwarts
1 0] 1 = Befehl Freigabe Vorwarts
1 1 Wird nicht fir den Joystick verwendet. (1 = Befehl Wird nicht fir den
Freigabe) Joystick verwendet
(rickwarts)
0 = Vorwarts.
1 = Rickwarts.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
0: Vorwarts; O, Normalbetrieb.
1: Riickwarts; 1.
3: DI1; 10.02.b00 DI verzogerter Status.
4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.
5:DI3;10.02.b02 DI verzdgerter Status.
6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.
7: DI5; 10.02.b04 DI verzégerter Status.
8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.
11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.
12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.
40: DI1 plus Freigabe; 10.02.b00 DI verzégerter Status. DI1 = 1: Drehrichtung rickwarts und
Befehl Freigabe setzen. DI1 = 0: Normalbetrieb, s. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle.
41: DI2 plus Freigabe; 10.02.b01 DI verzégerter Status. DI2 = 1: Drehrichtung rickwarts und
Befehl Freigabe setzen. DI2 = 0: Normalbetrieb, s. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle.
42: DI3 plus Freigabe; 10.02.b02 DI verzogerter Status. DI3 = 1: Drehrichtung rickwarts und
Befehl Freigabe setzen. DI3 = 0: Normalbetrieb, s. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle.
43: DI4 plus Freigabe; 10.02.b03 DI verzégerter Status. DI4 = 1: Drehrichtung rickwarts und
Befehl Freigabe setzen DI4 = 0: Normalbetrieb, s. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle.
44: DI5 plus Freigabe; 10.02.b04 DI verzogerter Status. DI5 = 1: Drehrichtung riickwarts und
Befehl Freigabe setzen. DI5 = 0: Normalbetrieb, s. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle.
45: DI6 plus Freigabe; 10.02.b05 DI verzégerter Status. DI6 = 1: Drehrichtung riickwarts und
Befehl Freigabe setzen. DI6 = 0: Normalbetrieb, s. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle.
46: DIO1 plus Freigabe; 11.02.b00 DIO verzégerter Status. DIO1 = 1: Drehrichtung rickwarts
und Befehl Freigabe setzen. DIO1 = 0: Normalbetrieb, s. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle.
47: D102 plus Freigabe; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status. DIO2 = 1: Drehrichtung rickwarts und
Befehl Freigabe setzen. DIO2 = O: Normalbetrieb, s. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle.
48: DIL plus Freigabe; 10.02.b15 DI verzégerter Status. DIL = 1: Drehrichtung rickwarts und
Befehl Freigabe setzen. DIL = 0: Normalbetrieb, s. 20.06 Freigabe/Stopp Quelle.
0...48 ‘ Forward |- |1 =1 |n ‘j ‘ Parameter
20.15 |Hand/Automatik Quelle

Quelle von Befehl Hand/Automatik.

Binarsignal fir Hand (Klemmleiste) und Automatik (Hauptsteuerwort). Die Auswahl von 20.01
Befehlsort wird liberschrieben.

0 = Hand.

1 = Automatik.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

0: Hand; 0.

Automatik; 1.

: Nicht ausgewahlt; inaktiv. 20.01 Befehlsort ist giiltig.
: DI1; 10.02.b00 DI verzogerter Status.

: DI2; 10.02.b01 DI verzdgerter Status.

: DI3; 10.02.b02 DI verzégerter Status.

: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: DI101; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.
12: DI02; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.

O ~NOOULh WN R

0..19 Nicht - 1=1 n j Parameter
ausgewahlt

20.23 |Positiven Drehzahlsollwert freigeben

Positive Drehzahlquelle freigeben.
Binarsignal fir die Freigabe der positiven Drehzahl.

0 = Positive Drehzahl sperren.

1 = Positive Drehzahl freigeben.

Im folgenden Diagramm wird der positive Drehzahlsollwert auf Null gesetzt, nachdem das
Freigabesignal der positiven Drehzahl geldscht wurde. Aktionen:

Wenn in Drehzahlregelung, der Drehzahlsollwert wird auf Null gesetzt und der Motor wird mit
der derzeit eingestellten Verzogerungsrampe gestoppt.

Wenn in Drehmomentregelung, die Drehrichtung des Motors wird Gberwacht.

\

20.23 Positiven Drehzahlsollwert freigeben &

20.24 Negativen Drehzahlsollwert freigeben

23.01 Drehzahlsollwert Rampeneingang

1 I 1o
1N\ I I
01.01 Verwendete Motordrehzahl gefiltert L I\ ]

DZ_LIN_035_speed_a.ai

\)

Beispiel: Der Motor dreht in Vorwartsrichtung. Zum Stoppen des Motors wird das
Freigabesignal fiir die positive Drehzahl mit einem Endschalter (z.B. liber einen Digitaleingang)
deaktiviert.

Wenn das Freigabesignal fiir die positive Drehzahl deaktiviert bleibt und die Freigabe der
negativen Drehzahl aktiviert ist, ist nur negative Drehrichtung des Motors zulassig.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Positive Drehzahl sperren; O; der positive Drehzahlsollwert wird auf Null gesetzt.

1: Positive Drehzahl freigeben; 1; Normalbetrieb.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzdgerter Status.

Parameter
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4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzégerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzégerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.
12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.

0...19 Positive - 1=1 n j Parameter
Drehzahl
freigeben

20.24

Negativen Drehzahlsollwert freigeben

Negative Drehzahlquelle freigeben.

Bindrsignal fir die Freigabe der negativen Drehzahl.
0 = Negative Drehzahl sperren.

1 = Negative Drehzahl freigeben.

S. 20.23 Positiven Drehzahlsollwert freigeben.

0...19 Negative - 1=1 n j Parameter
Drehzahl
freigeben

20.25

Tippen freigeben

Quelle von Befehl Tippen freigeben.

Binarsignal fur Tippen. Tippen selbst wird mit 20.26 Tippen 1 Start Quelle oder 20.27 Tippen 2
Start Quelle ausgewahlt.

0 = Tippen sperren.

1 = Tippen freigeben.

Hinweis: Ist Befehl Start aktiv, wird 20.25 Tippen freigeben ignoriert. Ist 20.25 Tippen
freigeben aktiv, werden alle Startbefehle mit Ausnahme von Tippen ignoriert. 5.06.02.b08/b09
Hauptsteuerwort.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Tippen sperren; 0; Normalbetrieb.

1: Tippen freigeben; 1. Dies unterdriickt den Befehl Freigabe von Fernsteuerung oder von
Klemmleiste. Deshalb kann der Antrieb nur von Vor-Ort oder mit Tippen gefahren werden.

: Freigabe mit Tippbefehl; Tippen wird direkt mit Tippen 1 Start oder Tippen 2 Start aktiviert.
.20.26 Tippen 1 Start Quelle und 20.27 Tippen 2 Start Quelle.

: DI1; 10.02.b00 DI verzégerter Status.

: DI2; 10.02.b01 DI verzogerter Status.

: DI3; 10.02.b02 DI verzégerter Status.

: DI4; 10.02.b03 DI verzégerter Status.

: DI5; 10.02.b04 DI verzégerter Status.

: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status

oNooupbhwWwonhn

0...19 Tippen - 1=1 n j Parameter
sperren

20.26

Tippen 1 Start Quelle

Parameter
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Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

Quelle von Befehl Tippen 1 Start freigeben.

Binarsignal fur Tippen 1 Start. Wahlt die Quelle fir die Freigabe von Tippen 1, wenn die
Freigabe mit 20.25 Tippen freigeben erteilt wurde.

0 =Tippen 1 sperren.

1 =Tippen 1 freigeben.

Hinweise:

— 20.01 Befehlsort = Klemmleiste:

— Der Antrieb muss sich im Zustand Betriebsbereit befinden. Bitte beachten, dass nur
der Befehl Ein gegeben wurde. Wenn Tippen 1 Start gegeben wird, setzt der Antrieb
automatisch den Befehl Freigabe. Der Motor beschleunigt auf die in 22.42 Tippen 1
Sollwert eingestellte Drehzahl.

— Die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit fur Tippen wird mit 23.20
Beschleunigungszeit Tippen und 23.21 Verzégerungszeit Tippen eingestellt.

— Wenn sowohl Tippen 1 als auch Tippen 2 aktiviert wurden, hat dasjenige, das zuerst
aktiviert wurde, Vorrang.

— Ein Tippen vom Hauptsteuerwort aus ist nicht moglich.

— 20.01 Befehlsort = Hauptsteuerwort:

— Rampenausgang Null = Rampe anhalten = Rampeneingang Null = 0, danach Befehl
Ein, Befehl Freigabe und Tippen 1 geben. S. 06.01.b08 Hauptsteuerwort.

— Die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit fur Tippen wird mit 23.20
Beschleunigungszeit Tippen und 23.21 Verzégerungszeit Tippen eingestellt.

— Wenn sowohl Tippen 1 als auch Tippen 2 aktiviert wurden, hat dasjenige, das zuerst
aktiviert wurde, Vorrang.

— Ein Tippen von 20.26 Tippen 1 Start Quelle und 20.27 Tippen 2 Start Quelle ist nicht
maoglich.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

O: Tippen 1 sperren; 0; Normalbetrieb.

1: Tippen 1 freigeben; 1.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzdgerter Status.

4: DI2; 10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.

11: DI101; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.

12: D102; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status

40: DI1 plus Drehrichtung; 10.02.b00 DI verzégerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird
bericksichtigt.

41: DI2 plus Drehrichtung; 10.02.b01 DI verzdgerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird
bericksichtigt.

42: DI3 plus Drehrichtung; 10.02.b02 DI verzdgerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird
bericksichtigt.

43: DI4 plus Drehrichtung; 10.02.b03 DI verzégerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird
bericksichtigt.

44: DIS5 plus Drehrichtung; 10.02.b04 DI verzogerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird
bericksichtigt.

Parameter
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45: DI6 plus Drehrichtung; 10.02.b05 DI verzogerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird
bericksichtigt.
46: DIO1 plus Drehrichtung; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird
berlcksichtigt.
47: DIO2 plus Drehrichtung; 11.02.b01 DIO verzégerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird
berlcksichtigt.
48: DIL plus Drehrichtung; 10.02.b15 DI verzégerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird
berucksichtigt.
0...48 Tippen 1 - 1=1 n j Parameter
sperren
20.27 |Tippen 2 Start Quelle

Quelle von Befehl Tippen 2 Start freigeben.

Binarsignal fur Tippen 2 Start. Wahlt die Quelle fir die Freigabe von Tippen 2, wenn die
Freigabe mit 20.25 Tippen freigeben erteilt wurde.

0 = Tippen 2 sperren.

1 =Tippen 2 freigeben.

Hinweise:

— 20.01 Befehlsort = Klemmleiste:

— Der Antrieb muss sich im Zustand Betriebsbereit befinden. Bitte beachten, dass nur
der Befehl Ein gegeben wurde. Wenn Tippen 2 Start gegeben wird, setzt der Antrieb
automatisch den Befehl Freigabe. Der Motor beschleunigt auf die in 22.43 Tippen 2
Sollwert eingestellte Drehzahl.

— Die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit fur Tippen wird mit 23.20
Beschleunigungszeit Tippen und 23.21 Verzégerungszeit Tippen eingestellt.

— Wenn sowohl Tippen 1 als auch Tippen 2 aktiviert wurden, hat dasjenige, das zuerst
aktiviert wurde, Vorrang.

— Ein Tippen vom Hauptsteuerwort aus ist nicht moglich.

— 20.01 Befehlsort = Hauptsteuerwort:

— Rampenausgang Null = Rampe anhalten = Rampeneingang Null = 0, danach Befehl
Ein, Befehl Freigabe und Tippen 2 geben. S. 06.01.b09 Hauptsteuerwort.

— Die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit fur Tippen wird mit 23.20
Beschleunigungszeit Tippen und 23.21 Verzogerungszeit Tippen eingestellt.

— Wenn sowohl Tippen 1 als auch Tippen 2 aktiviert wurden, hat dasjenige, das zuerst
aktiviert wurde, Vorrang.

— Ein Tippen von 20.26 Tippen 1 Start Quelle und 20.27 Tippen 2 Start Quelle ist nicht
mdoglich.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Tippen 2 sperren; 0; Normalbetrieb.

1: Tippen 2 freigeben; 1.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzogerter Status.
4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: D101; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.
12: D102; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzégerter Status

Parameter
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40: DI1 plus Drehrichtung; 10.02.b00 DI verzégerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird

bericksichtigt.

41: DI2 plus Drehrichtung; 10.02.b01 DI verzégerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird

bericksichtigt.

42: DI3 plus Drehrichtung; 10.02.b02 DI verzdgerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird

berlcksichtigt.

43: D14 plus Drehrichtung; 10.02.b03 DI verzdgerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird

bericksichtigt.

44: DI5 plus Drehrichtung; 10.02.b04 DI verzogerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird

bericksichtigt.

45: DI6 plus Drehrichtung; 10.02.b05 DI verzogerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird

bericksichtigt.

46: DIO1 plus Drehrichtung; 11.02.b00 DIO verzégerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird

bericksichtigt.

47: DIO2 plus Drehrichtung; 11.02.b01 DIO verzégerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird

bericksichtigt.

48: DIL plus Drehrichtung; 10.02.b15 DI verzégerter Status. 20.14 Drehrichtung Quelle wird

bertcksichtigt.

0...48 Tippen 2 - 1=1 n j Parameter

sperren
20.28 |3-Draht Tippen Ausschaltverzégerungszeit

Verzoégerungszeit fur 3-Draht Tippen.

Ausschaltverzégerung fur das Netzschiitz, wenn 20.02 Ein/Aus1 Quelle = 20.06 Freigabe/Stopp

Quelle = DI1 und DI2.

Nach dem Wegnehmen des Tippens wird das Offnen des Netzschiitzes um 20.28 3-Draht

Tippen Ausschaltverzégerungszeit verzégert. Das bedeutet, dass das Netzschitz wahrend

periodischen Tippens, in Betrieb bleibt.

0,0...3250,0 5,0 S 10=1s n j Parameter

Bit Name Value |Remarks

20.33 |Netzschiitz Betriebsart

Betriebsart fir Netzschiitz oder Gleichstromschnellschalter.

20.33 Netzschitz Betriebsart bestimmt die Reaktion auf Befehl Ein und Freigabe. S. 06.09.b03

Verwendetes Hauptsteuerwort.

Hinweise:

— Wenn ein Gleichstromschnellschalter verwendet wird und die Messung der Gleichspannung
im Stromrichtermodul (Standard H1 .... H8 Module) erfolgt, wird folgendermafien
vorgegangen:

— 20.33 Netzschitz Betriebsart = Gleichstromschiitz einstellen.

— 95.37 Gleichstrommessung Modus = Gleichstromschutz einstellen.

— 01.21 Ankerspannung in V mit 95.35 Gleichspannungsmessung Offset ausgleichen.

— XSMC:1/2 verwenden, um den Gleichstromschnellschalter zu schlieBen. Alternativ ist
es auch moglich, 06.24.b07 Stromreglerstatuswort 1 Giber einen Relaisausgang (RO)
zu verwenden.

— Wenn ein Gleichstromschnellschalter verwendet wird und die Messung der Gleichspannung
an den Motorklemmen tGiber SDCS-UCM-01 und Al3 (Standard H1 .... H5 Module) erfolgt, wird
folgendermaBen vorgegangen:

— 20.33 Netzschiitz Betriebsart = Ein (Grundeinstellung) einstellen.

Parameter

3ADWO000474R0403 DCS880 Firmware Handbuch de d




223

Index

Name

Text

Bereich Grund- Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

— 95.37 Gleichstrommessung Modus = Al3 skaliert einstellen.

— 95.35 Gleichspannungsmessung Offset = 0 (Grundeinstellung) einstellen.

— XSMC:1/2 verwenden, um den Gleichstromschnellschalter zu schlieBen. Alternativ ist
es auch moglich, 06.24.b07 Stromreglerstatuswort 1 liber einen Relaisausgang (RO)
zu verwenden.

— Wenn ein Gleichstromschnellschalter verwendet wird und die Messung der Gleichspannung
an den Motorklemmen (umverdrahtete H6 .... H8 Module) erfolgt, wird folgendermaBen
vorgegangen:

— 20.33 Netzschiitz Betriebsart = Ein (Grundeinstellung) einstellen.

— 95.37 Gleichstrommessung Modus = Manuell (Grundeinstellung) einstellen.

— 95.35 Gleichspannungsmessung Offset = 0 (Grundeinstellung) einstellen.

— XSMC:1/2 verwenden, um den Gleichstromschnellschalter zu schlieBen. Alternativ ist
es auch moglich, 06.24.b07 Stromreglerstatuswort 1 liber einen Relaisausgang (RO)
zu verwenden.

0: Ein; Netzschiitz oder Gleichstromschnellschalter schlieBen mit Befehl Ein.

1: Ein und Freigabe; Netzschiitz oder Gleichstromschnellschalter schlieBen mit Befehlen Ein

und Freigabe.

3: Gleichstromschiitz; wenn ein Gleichstromschnellschalter oder ein Gleichstromschiitz (US-

Ausfuhrung) als Netzschitz benutzt wird, wird es mit Befehl Ein geschlossen:

Manuellen Spannungsabgleich verwenden. Deshalb 95.37 Gleichstrommessung Modus =
Gleichstromschiitz einstellen und 01.21 Ankerspannung in V mit 95.35
Gleichspannungsmessung Offset ausgleichen.

— Die Messung der Ankerspannung werden an einen offenen Gleichstromschnellschalter
angepasst, indem 01.21 Ankerspannung in V, 28.05 Ankerspannung, 28.06 EMK Spannung
und 94.01 EMK Drehzahlistwert bei ausgeschaltetem Antrieb auf Null geklemmt werden.
Die Klemmung wird 100 ms nach Befehl Ein weggenommen, wenn 20.35
Gleichstromschnellschalter Riickmeldung Quelle = Nicht ausgewabhlt ist. Falls die
Rickmeldung des Gleichstromschnellschalters verwendet wird, 20.35
Gleichstromschnellschalter Riickmeldung Quelle = DIxx, wird die Klemmung
weggenommen, wenn die Rickmeldung anzeigt, dass der Gleichstromschnellschalter
geschlossen ist.

Hinweis: Das Gleichstromschiitz (US-Ausfiihrung) K1.1 ist ein speziell entwickeltes

Gleichstromschiitz mit einem Offner fiir den Bremswiderstand Rg beim Widerstandsbremsen

und zwei SchlieBern fur C1 und D1. Das Gleichstromschitz sollte mit 06.24.b10

Stromreglerstatuswort 1 gesteuert werden. Die Rickmeldung kann entweder Uber 20.34

Netzschitz Rickmeldung Quelle oder 20.35 Gleichstromschnellschalter RUckmeldung Quelle

erfolgen.

Parameter
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H1 . H8
Interne Gleichspannungsmessung ‘ Rs
|
DCS880 ) C1 \,L : J \_Ne‘zschut20624 b07
|
F.—A:J : I—I_ Widerstandsbremsen 06.24.b08
Ir::;rm!:re : (M) J Gleichstromschiitz (US-AuOSGfUQ‘;U:?o)
Gleichspannungs- ‘ :
messung : t DZ_LIN_007_us_dai
LI ey |
ot Uski1
SF_880_039_measurement_b.ai
95.37 Gleichstrommessung Modus =
Gleichstromschitz einstellen.
H1 _H5
Externe Gleichspannungsmessung | Re Interne Externe
DCS880 o1 | Gleichspannungs |Gleichspannung
\:“ messung smessung
! Ohne Feld- |20.44 20.44
Firmware I schwachung |Widerstands- Widerstands-
ET;?JEzpannungs- i <M> \?;er;;sgeer:’ung S brerrlsen
messung I ~ |Verzogerung <
! 0.1s.
1 -0.1s.
XAIAI3 % . D1 US K11 Mit Feld- Nicht zulassig.
H [] schwachung
X3 — X1
X3:2 ; X2
SDCS-UCM-1 SF_880_039_measurement_b.ai
95.37 Gleichstrommessung Modus = Al3
skaliert einstellen.
0..3 |On - 1=1 n j Parameter
20.34 |Netzschiitz Riickmeldung Quelle
Quelle fur Rickmeldung des Netzschutzes.
Das Ereignis meldet Stérung F524 Netzschitz Rickmeldung:
— Unmittelbar, wenn Rickmeldung ausgewahlt ist und die Rickmeldung wahrend des
Betriebs verloren geht.
— Nach 10 Sekunden, wenn der Antrieb eingeschaltet wird, die Rickmeldung ausgewahlt ist
und die Rickmeldung langer als 10 Sekunden fehlt.
Die Rickmeldung des Netzschutzes ist ebenfalls von der Einstellung von 20.33 Netzschitz
Betriebsart abhangig.
0 = Keine Rickmeldung.
1 = Rickmeldung.
Andere [Bit]; Quellenauswahl.
0: Keine Riickmeldung; O.
1: Rlickmeldung; 1.
2: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Die Rickmeldung des Netzschiitzes ist abgeschaltet.
3: DI1; 10.02.b00 DI verzdgerter Status.
Parameter
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4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzégerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzégerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.
12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.

0...19 Nicht - 1=1 n j Parameter
ausgewahlt

20.35

Gleichstromschnellschalter Riickmeldung Quelle

Quelle fur Rickmeldung des Gleichstromschnellschalters.

Das Ereignis meldet Warnung A103 Gleichstromschnellschalter Riickmeldung, wenn die
Rickmeldung ausgewahlt ist und die Rickmeldung fehlt.

Der Motor trudelt aus, wenn die Warnung gemeldet wird.

0 = Keine Ruckmeldung.

1 = Rickmeldung.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Keine Riickmeldung; 0.

1: Riickmeldung; 1.

2: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Die Riickmeldung des Gleichstromschnellschalters ist
abgeschaltet.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzogerter Status.

4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzégerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzégerter Status.

0...19 Nicht - 1=1 n j Parameter
ausgewahlt

20.38

Antriebsliifer Riickmeldung Quelle

Quelle fur Rickmeldung des Antriebslifers.

31.41 Antriebslufter Storung Konfiguration = Warnung:

— Beim Start meldet das Ereignis Warnung A581 Antriebslifter Rickmeldung, wenn die
Rickmeldung ausgewahlt ist und die Rlickmeldung langer als 6 Sekunden fehlt.

— Ist der Antrieb freigeben meldet das Ereignis unmittelbar Warnung A581 Antriebslifter
Rickmeldung, wenn die Riickmeldung ausgewahlt ist und die Rickmeldung wahrend des
Betriebs verloren geht.

31.41 Antriebslifter Storung Konfiguration = Storung:

— Beim Start meldet das Ereignis Warnung A581 Antriebsliifter Rickmeldung, wenn die
Rickmeldung ausgewahlt ist und die Rlickmeldung langer als 6 Sekunden fehlt. Fehlt die
Rickmeldung langer als 10 Sekunden meldet das Ereignis Stérung 5080 Antriebslufter
Rickmeldung.

— Ist der Antrieb freigeben meldet das Ereignis unmittelbar Warnung A581 Antriebslifter
Ruckmeldung, wenn die Rickmeldung ausgewahlt ist und die Rickmeldung wahrend des

Parameter
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Betriebs verloren geht. Fehlt die Rliickmeldung langer als 10 Sekunden meldet das Ereignis
Stérung 5080 Antriebslufter Rickmeldung.

— Die Warnung wird automatisch quittiert, wenn die Riickmeldung des Antriebslifters vor
Ablauf von 10 Sekunden wiederkehrt.

0 = Keine Rickmeldung.

1 = Rickmeldung.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Keine Riickmeldung; O.

1: Riickmeldung; 1.

2: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Die Rickmeldung des Antriebsliifers ist abgeschaltet.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzégerter Status.

4: DI2; 10.02.b01 DI verzégerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzégerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 Dl verzdgerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzégerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzdgerter Status.

11: DI101; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.

12: D102; 11.02.b01 DIO verzogerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.

0..19 Nicht - 1=1 n j Parameter
ausgewahlt

20.39 |Motorliifter Riickmeldung Quelle

Quelle fir Rickmeldung des Motor- oder externen Lifters.

— Beim Start meldet das Ereignis Warnung A781 Motorlifter Rickmeldung, wenn die
Rickmeldung ausgewahlt ist und die Rlickmeldung langer als 6 Sekunden fehlt. Fehlt die
Rickmeldung langer als 10 Sekunden meldet das Ereignis Storung 71B1 Motorllfter
Ruckmeldung.

— Ist der Antrieb freigeben meldet das Ereignis unmittelbar Warnung A781 Motorlifter
Rickmeldung, wenn die Rickmeldung ausgewahlt ist und die Rickmeldung wahrend des
Betriebs verloren geht. Fehlt die Riickmeldung langer als 10 Sekunden meldet das Ereignis
Storung 71B1 Motorlifter Riickmeldung.

— Die Warnung wird automatisch quittiert, wenn die Riickmeldung des Motor- oder externen
Lufters vor Ablauf von 10 Sekunden wiederkehrt.

0 = Keine Rickmeldung.

1 = Rickmeldung.

Andere [Bit]; Quellenauswahl.

0: Keine Riickmeldung; O.

1: Rlickmeldung; 1.

2: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Die Riickmeldung des Motorliifters ist abgeschaltet.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzégerter Status.

4: DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: D101, 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.

12: D102; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzdégerter Status.

Parameter
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0...19 Nicht - 1=1 n j Parameter
ausgewahlt

20.40

Antrieb/Motor Liifter Nachlaufzeit

Nachlaufzeit des Antriebs/Motorlifters.

Nach dem Abschalten des Antriebs, werden alle Liifter (Antrieb und Motor) erst abgeschaltet,
wenn 20.40 Antrieb/Motor Lifter Nachlaufzeit abgelaufen ist. Falls eine Antriebe- oder
Motorlbertemperatur vorliegt, beginnt die Nachlaufzeit, nachdem die Temperatur unter die
Ubertemperaturschwelle gefallen ist.

0,0 ... 3250,0 10,0 s l10=1s  |n j Parameter

20.43

Widerstandsbremsen Riickmeldung Quelle

Quelle fur Riickmeldung vom Widerstandsbremsen.

Das Ereignis meldet Warnung A105 Widerstandsbremsen Rickmeldung, wenn die
Rickmeldung ausgewahlt ist und die Rickmeldung immer noch aktiv ist, wenn Befehl Ein
gegeben wird.

Dadurch wird verhindert, dass der Antrieb startet, wahrend Widerstandsbremsen aktiv ist.
0 = Widerstandsbremsen inaktiv.

1 = Widerstandsbremsen aktiv.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Widerstandsbremsen inaktiv; O, Normalbetrieb.

1: Widerstandsbremsen aktiv; 1.

2: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Die Rickmeldung des Gleichstromschnellschalters ist
abgeschaltet.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzoégerter Status.

4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: D101; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzégerter Status.

0...19 Widerstands-
bremsen
inaktiv

Parameter

1

[y
1

[y
)
—

20.44

Widerstandsbremsen Verzégerung

Verzogerung vom Widerstandsbremsen.

Beim Widerstandsbremsen mit EMK-Ruckfihrung, s. 90.41 M1 Drehzahlistwerterfassung
Auswabhl, oder einem Fehler in der Drehzahlistwerterfassung und die Motorspannung wird
nicht direkt an den Motorklemmen gemessen, z.B. wegen einem Gleichstromschiitz (US-
Ausfihrung), gibt es keine giiltige Information tber die Motordrehzahl und somit keine
Information Uber die Nulldrehzahl. Deshalb sind Widerstandsbremsen und Feldsteller aktiv bis
20.44 wWiderstandsbremsen Verzogerung abgelaufen ist.

<-0,1s; die Motorspannung wird direkt an den Motorklemmen gemessen und ist somit
wahrend des Widerstandsbremsens glltig.

= 0,0 s; wahrend der Widerstandsbremsung wird keine Nulldrehzahl generiert.

2 0,1 s; wahrend der Widerstandsbremsung wird nach Ablauf der programmierten Zeit eine
Nulldrehzahl generiert.

Parameter
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-1,0 ... 3250,0 0,0 S 10=1s n j Parameter

20.47

Uberspannungsschutz Auslésequelle

Quelle fiir Riickmeldung vom Uberspannungsschutz.

Das Ereignis meldet Warnung A120 Uberspannungsschutz aktiv und blockiert den Stromregler,
wenn die Rickmeldung ausgewahlt und aktiv ist. Dafir muss der Antrieb im Modus Feldsteller
sein. S. 99.06 Betriebsart.

Hinweis: Der DO der DCF506 muss mit einem DI des groBen Feldstellers verbunden sein.

0 = Kein Ausldsebefehl.

1 = Ausldsebefehl.

Andere [Bit]; Quellenauswahl.

0: Kein Auslosebefehl; 0, Normalbetrieb.

1: Auslésebefehl; 1.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzdgerter Status.

4: DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdégerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzdégerter Status.

0...19 Kein - 1=1 n j Parameter
Auslosebefeh
I

21 Start/Stopp Modus
Start- und Stopp-Modus; Nothalt Modus und Nulldrehzahl.

Index

Name

Text
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21.01

Start Modus

Modus fir Freigabe.

Auswahl der gewtiinschten Reaktion auf Befehl Run. S. 06.09.b03 Verwendetes
Hauptsteuerwort.

0: Starten von Null; warten, bis der Motor die Nulldrehzahl erreicht hat, dann Neustart. S. 21.08
M1 Nulldrehzahl Schwelle. Wenn der Neustartbefehl eingeht, bevor die Nulldrehzahl erreicht ist,
wird A137 Konflikt Startbedingung gemeldet.

1: Fliegender Start; starten des Antriebs mit rotierendem Motor, wahrend der Antrieb mit
Stopp Austrudeln, Stopp Rampe oder Drehmomentbegrenzung stoppt. Ein Stopp mit
Widerstandsbremsen, Aus2 (Notaus/elektrische Trennung/schnelle Stromabschaltung) oder
Befehl Aus3 (Nothalt) wird nicht unterbrochen. Es wird gewartet bis die Nulldrehzahl erreicht
ist.

2: Fliegender Start bei Widerstandsbremsen; starten des Antriebs mit rotierendem Motor,
wahrend der Antrieb mit Stopp Austrudeln, Stopp Rampe, Drehmomentbegrenzung, oder
Widerstandsbremsen stoppt. Widerstandsbremsen wird unterbrochen.

Sicherstellen, dass die Hardware, z.B. der Schalter, der den Bremswiderstand schaltet, den
Strom unterbrechen kann.

Parameter
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0..2 Fliegender |- 1=1 n j Parameter
Start
21.02 |Ausl Modus
Modus fur Ein/Ausl Steuerung.
Wahlt die Art und Weise, wie der Motor gestoppt wird, wenn Befehl Ausl gegeben wird. S.
06.09.b00 Verwendetes Hauptsteuerwort.
Falls Befehl Ausl und Befehl Stopp gleichzeitig oder nahezu zeitgleich gegeben werden,
mussen 21.02 Ausl Modus und 21.04 Stopp Modus die gleiche Einstellung haben.
Rangfolge:
Hochste Prioritat: 06.09.b01 Aus2 Steuerung.
21.03 Nothalt Modus.
21.02 Ausl Modus.
Niedrigste Prioritat: 21.04 Stopp Modus.
0: Stopp Austrudeln; der Motor trudelt bis zum Stillstand aus. Die Zindimpulse werden sofort
auf den Wert von 30.45 Maximaler Zundwinkel gestellt, um den Ankerstrom so schnell wie
moglich zu |I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die Zindimpulse gesperrt, die
Schiitze gedffnet, der Feldsteller und die Liifter werden gestoppt.
1: Stopp Rampe; der Eingang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit stoppt der Motor mit der
aktiven Verzégerungsrampe. S. 23.11 Rampensatz Auswahl. Beim Erreichen von 21.08 M1
Nulldrehzahl Schwelle werden die Zindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel
gestellt, um den Ankerstrom zu l6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die
Zindimpulse gesperrt, die Schiitze getffnet, der Feldsteller und die Liifter werden gestoppt.
Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,
wird der Drehmoment Wahlschalter Uberbrickt und der Antrieb in Drehzahlregelung
gezwungen.
3: Drehmomentbegrenzung; der Ausgang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit stoppt der
Motor an der aktiven Drehmomentgrenze. Beim Erreichen 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle
werden die Ziindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel gestellt, um den
Ankerstrom zu l6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die Zindimpulse gesperrt,
die Schiitze getffnet, der Feldsteller und die Liifter werden gestoppt.
Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,
wird der Drehmoment Wahlschalter liberbriickt und der Antrieb in Drehzahlregelung
gezwungen.
4: Widerstandsbremsen; der Motor stoppt mittels Widerstandsbremsen. Nach Abschluss des
Widerstandsbremsens werden die Ziindimpulse gesperrt. Die Schiitze werden gedffnet, der
Feldsteller und die Lufter werden gestoppt.
0...4 Stopp - 1=1 n j Parameter
Rampe
21.03 |Nothalt Modus

Modus fur Befehl Aus3 (Nothalt).

Wahlt die Art und Weise, wie der Motor gestoppt wird, wenn Befehl Aus3 (Nothalt) gegeben
wird. S. 06.09.b02 Verwendetes Hauptsteuerwort.

Rangfolge:
Hoéchste Prioritat: 06.09.b01 Aus?2 Steuerung.
21.03 Nothalt Modus.
21.02 Ausl Modus.
Niedrigste Prioritat: 21.04 Stopp Modus.

Achtung:

Parameter
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— Der Befehl Nothalt (551) von einem Feldbus-Sicherheitsmodul (FSPS-21/FS0O-21) zwingt
21.03 Nothalt Modus automatisch auf Nothalt Rampe, wenn Option 0 ... 4 eingestellt ist.

— Der Befehl Nothalt (SS1) von einem Feldbus-Sicherheitsmodul (FSPS-21/FS0O-21) zwingt
21.03 Nothalt Modus automatisch auf Nothalt Rampe MC halten, wenn Option 6 ... 10
eingestellt ist.

Ansonsten wird die Funktion wie nachfolgend beschrieben ausgefihrt.

0: Stopp Austrudeln; der Motor trudelt bis zum Stillstand aus. Die Zindimpulse werden sofort

auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel gestellt, um den Ankerstrom so schnell wie

maoglich zu I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die Zindimpulse gesperrt, die

Schiitze ged6ffnet, der Feldsteller und die Lifter werden gestoppt.

S. Aus3 Stopp Modus 0in 06.20.b10 Freigabesperre Statuswort.

1: Stopp Rampe; der Eingang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit stoppt der Motor mit der

aktiven Verzogerungsrampe. S. 23.11 Rampensatz Auswahl. Beim Erreichen von 21.08 M1

Nulldrehzahl Schwelle werden die Ziindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel

gestellt, um den Ankerstrom zu I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die

Zindimpulse gesperrt, die Schiitze geéffnet, der Feldsteller und die Liifter werden gestoppt. S.

Aus3 Stopp Modus 1in 06.20.b11 Freigabesperre Statuswort.

Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,

wird der Drehmoment Wahlschalter Uberbrickt und der Antrieb in Drehzahlregelung

gezwungen.

2: Nothalt Rampe; der Eingang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit stoppt der Motor mit

der Nothalt Rampe. S. 23.23 Nothalt Zeit. Beim Erreichen von 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle

werden die Zlindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel gestellt, um den

Ankerstrom zu I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die Zindimpulse gesperrt,

die Schiitze getffnet, der Feldsteller und die Lifter werden gestoppt. S. Aus3 Stopp Modus 2 in

06.20.b12 Freigabesperre Statuswort.

Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,

wird der Drehmoment Wahlschalter tUberbriickt und der Antrieb in Drehzahlregelung

gezwungen.

3: Drehmomentbegrenzung; der Ausgang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit stoppt der

Motor an der aktiven Drehmomentgrenze. Beim Erreichen 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle

werden die Zlindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel gestellt, um den

Ankerstrom zu I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die Zindimpulse gesperrt,

die Schiitze gedffnet, der Feldsteller und die Lifter werden gestoppt. S. Aus3 Stopp Modus 3in

06.20.b13 Freigabesperre Statuswort.

Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,

wird der Drehmoment Wahlschalter Uberbriickt und der Antrieb in Drehzahlregelung

gezwungen.

4: Widerstandsbremsen; der Motor stoppt mittels Widerstandsbremsen. S. Aus3 Stopp Modus

4in 06.20.b14 Freigabesperre Statuswort. Nach Abschluss des Widerstandsbremsens werden

die ZUndimpulse gesperrt. Die Schitze werden gedffnet, der Feldsteller und die Lifter werden
gestoppt.

Achtung: Das Halten des Netzschiitzes (MC halten) nach Befehl Aus3 mit Positionen 6 .... 10

funktioniert nur, wenn der Antrieb lber Klemmleiste oder serielle Kommunikation mit

transparenten Profilen gesteuert wird.

6: Stopp Austrudeln MC halten; der Motor trudelt bis zum Stillstand aus. Die Zindimpulse

werden sofort auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel gestellt, um den Ankerstrom so

schnell wie mdglich zu I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die Zindimpulse
gesperrt, die Schitze bleiben geschlossen, der Feldsteller und die Lifter laufen weiter. Um

Parameter
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wieder zu starten, Befehl Freigabe erneut setzen (06.01.b03 Hauptsteuerwort). S. Aus3 Stopp
Modus 0 in 06.20.b10 Freigabesperre Statuswort.

7: Stopp Rampe MC halten; der Eingang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit stoppt der
Motor mit der aktiven Verzégerungsrampe. S. 23.11 Rampensatz Auswahl. Beim Erreichen von
21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle werden die Ziindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler
Zindwinkel gestellt, um den Ankerstrom zu l6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist,
werden die Zundimpulse gesperrt, die Schiitze bleiben geschlossen, der Feldsteller und die
Lifter laufen weiter. Um wieder zu starten, Befehl Freigabe erneut setzen (06.01.b03
Hauptsteuerwort). S. Aus3 Stopp Modus 1in 06.20.b11 Freigabesperre Statuswort.

Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,
wird der Drehmoment Wahlschalter Uberbrickt und der Antrieb in Drehzahlregelung
gezwungen.

8: Nothalt Rampe MC halten; der Eingang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit stoppt der
Motor mit der Nothalt Rampe. S. 23.23 Nothalt Zeit. Beim Erreichen von 21.08 M1 Nulldrehzahl
Schwelle werden die Ziindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel gestellt, um
den Ankerstrom zu léschen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die Zindimpulse
gesperrt, die Schiitze bleiben geschlossen, der Feldsteller und die Liifter laufen weiter. Um
wieder zu starten, Befehl Freigabe erneut setzen (06.01.b03 Hauptsteuerwort). S. Aus3 Stopp
Modus 2 in 06.20.b12 Freigabesperre Statuswort.

Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,
wird der Drehmoment Wahlschalter Uberbrickt und der Antrieb in Drehzahlregelung
gezwungen.

9: Drehmomentbegrenzung MC halten; der Ausgang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit
stoppt der Motor an der aktiven Drehmomentgrenze. Beim Erreichen 21.08 M1 Nulldrehzahl
Schwelle werden die Zindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel gestellt, um
den Ankerstrom zu I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die Ziindimpulse
gesperrt, die Schiitze bleiben geschlossen, der Feldsteller und die Liifter laufen weiter. Um
wieder zu starten, Befehl Freigabe erneut setzen (06.01.b03 Hauptsteuerwort). S. Aus3 Stopp
Modus 3 in 06.20.b13 Freigabesperre Statuswort.

Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,
wird der Drehmoment Wahlschalter liberbriickt und der Antrieb in Drehzahlregelung
gezwungen.

10: Widerstandsbremsen MC halten; der Motor stoppt mittels Widerstandsbremsen. S. Aus3
Stopp Modus 4 in 06.20.b14 Freigabesperre Statuswort. Nach Abschluss des
Widerstandsbremsens werden die Zindimpulse gesperrt. Die Schiitze bleiben geschlossen, der
Feldsteller und die Lufter laufen weiter. Um wieder zu starten, Befehl Freigabe erneut setzen
(06.01.b03 Hauptsteuerwort).

0...10 Nothalt
Rampe

1=1 n j Parameter

21.04

Stopp Modus

Modus fir Stopp.
Wabhlt die Art und Weise, wie der Motor gestoppt wird, wenn Befehl Stopp gegeben wird. S.
06.09.b03 Verwendetes Hauptsteuerwort.
Falls Befehl Ausl und Befehl Stopp gleichzeitig oder nahezu zeitgleich gegeben werden,
mussen 21.02 Ausl Modus und 21.04 Stopp Modus die gleiche Einstellung haben.
Rangfolge:
Hochste Prioritat: 06.09.b01 Aus2 Steuerung.

21.03 Nothalt Modus.

Parameter
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21.02 Ausl Modus.
Niedrigste Prioritat: 21.04 Stopp Modus.
0: Stopp Austrudeln; der Motor trudelt bis zum Stillstand aus. Die Zindimpulse werden sofort
auf den Wert von 30.45 Maximaler Zindwinkel gestellt, um den Ankerstrom so schnell wie
maoglich zu I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die ZiUndimpulse gesperrt.
1: Stopp Rampe; der Eingang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit stoppt der Motor mit der
aktiven Verzégerungsrampe. S. 23.11 Rampensatz Auswahl. Beim Erreichen von 21.08 M1
Nulldrehzahl Schwelle werden die Zindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler Zindwinkel
gestellt, um den Ankerstrom zu I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die
Zindimpulse gesperrt.
Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,
wird der Drehmoment Wahlschalter tUberbriickt und der Antrieb in Drehzahlregelung
gezwungen.
3: Drehmomentbegrenzung; der Ausgang der Rampe wird auf Null gesetzt. Somit stoppt der
Motor an der aktiven Drehmomentgrenze. Beim Erreichen 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle
werden die Zlindimpulse auf den Wert von 30.45 Maximaler Ziindwinkel gestellt, um den
Ankerstrom zu I6schen. Wenn der Ankerstrom gleich Null ist, werden die Zindimpulse gesperrt.
Fir den Fall, dass 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen = Drehzahlregelung erzwingen ist,
wird der Drehmoment Wahlschalter Uberbrickt und der Antrieb in Drehzahlregelung
gezwungen.
4: Widerstandsbremsen; der Motor stoppt mittels Widerstandsbremsen. Nach Abschluss des
Widerstandsbremsens werden die Ziindimpulse gesperrt.

0..4 Stopp - 1=1 n j Parameter
Rampe

21.06

Verwendete Nulldrehzahl Schwelle

Verwendete Nulldrehzahl Schwelle.

Zeigt die verwendete Nulldrehzahl Schwelle, abhangig von 42.01 Motor 1/2 Auswahl 21.08 M1
Nulldrehzahl Schwelle und 42.21 M2 Nulldrehzahl Schwelle, an.

Hinweis:

Wird z.B. fur die Steuerung der mechanischen Bremse und der SS1 Funktion mit einem Feldbus-
Sicherheitsmodul (FSPS-21/FS0O-21) verwendet.

0,00 ... 30000,00 |- |U/min [s.46.02 n lj Signal

21.07

Verwendete Nulldrehzahl Schwelle

Verwendete Nulldrehzahl Schwelle.

Zeigt die verwendete Nulldrehzahl Schwelle, abhangig von 42.01 Motor 1/2 Auswahl, 21.09 M1
Nulldrehzahl Verzégerung und 42.22 M2 Nulldrehzahl Verzégerung, an.

Hinweis:

Wird z.B. fur die Steuerung der mechanischen Bremse und der SS1 Funktion mit einem Feldbus-
Sicherheitsmodul (FSPS-21/FS0O-21) verwendet.

0,00 ... 30000,00 |- |U/min |[S.46.02 n j Signal

21.08

M1 Nulldrehzahl Schwelle

Motor 1 Schwelle fiir die Nulldrehzahl.

Je nach Situation geschieht Folgendes:

— Wird Befehl Stopp gegeben, verzogert der Motor gemal der Drehzahlrampe oder an der
Drehmomentgrenze, bis die Nulldrehzahl erreicht ist und 21.09 M1 Nulldrehzahl
Verzégerung abgelaufen ist. S. 21.04 Stopp Modus. Danach trudelt der Motor aus. In
diesem Moment werden vorhandene Bremsen geschlossen (angezogen).

Parameter
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— Wird Befehl Nothalt (SS1) von einem Feldbus-Sicherheitsmodul (FSPS-21/FSO-21) gegeben,
verzdgert der Motor gemaRB 23.23 Nothalt Zeit, bis die Nulldrehzahl erreicht ist und 21.09 M1
Nulldrehzahl Verzégerung abgelaufen ist. In diesem Moment werden vorhandene Bremsen
geschlossen (angezogen) und Befehl STO wird vom Feldbus-Sicherheitsmodul (FSPS-
21/FS0O-21) gegeben. S. 21.03 Nothalt Modus.
Wahrend sich der Drehzahlistwert innerhalb dieser Schwelle befindet, ist Nulldrehzahl gesetzt.
S. 06.21.b00 Drehzahlregelung Statuswort.
Hinweise:
— Falls 21.01 Start Modus = Starten von Null und falls ein neuer Startbefehl kommt, bevor die
Nulldrehzahl erreicht ist, wird Warnung A137 Konflikt Startbedingung gemeldet.
— Einstellen von 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle = 3000,00 U/min sperrt die
Nulldrehzahliberwachung.
0,00 ... 30000,00 75,00 |U/min [s.46.02 |n j Parameter
21.09 |M1 Nulldrehzahl Verzégerung

Motor 1 Verzégerung der Nulldrehzahl.
Diese Funktion kompensiert die Zeit, die der Motor fiir die Verzégerung von 21.08 M1
Nulldrehzahl Schwelle auf Drehzahlistwert = 0 benétigt. Bis zum Ablauf von 21.09 M1
Nulldrehzahl Verzégerung bleibt der Antrieb aktiv und die Bremse bleibt ge6ffnet (gelliftet).
Ohne Verzégerung der Nulldrehzahl:
Wird Befehl Stopp gegeben, verzdégert der Motor gemaR der Drehzahlrampe oder an der
Drehmomentgrenze. Wenn der Drehzahlistwert unter 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle fallt,
stoppt der Antrieb und der Motor trudelt bis zum Stillstand aus.

Drehzahl
A
Der Antrieb stoppt und

der Motor trudelt bis
zum Stillstand aus

21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle

Zeit

DZ_LIN_036_speed_a.ai
Mit Verzégerung der Nulldrehzahl:
Wird Befehl Stopp gegeben, verzégert der Motor gemalB der Drehzahlrampe oder an der
Drehmomentgrenze. Wenn der Drehzahlistwert unter 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle fallt, wird
die Verzégerung aktiviert. Bis zum Ablauf der Nulldrehzahl Verzégerung arbeitet der Antrieb
weiter und somit kann der Motor bis zum Stillstand abbremsen.

Parameter
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Drehzahl

A

Der Antrieb arbeitet weiter
und der Motor bremst bis
zum Stillstand ab

------------------- 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle

ro Zeit

21.09 M1 Nulldrehzahl Verzégerung

DZ_LIN_036_speed_a.ai
Wird auch fir die SS1 Funktion mit einem Feldbus-Sicherheitsmodul (FSPS-21/FSO-21)
verwendet. S. 21.08 M1 Nulldrehzahl Schwelle.

0,0 ... 3250,0 0,2 s 10=1s n lj | Parameter

22 Drehzahlsollwert Auswahl
Auswahl Drehzahlsollwert und Motorpotentiometer.

Index |[Name
Text
Bereich Grund-einstellung | Einheit |Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ

Fbeql6 bei Betrieb

22.01 |Drehzahlsollwert unbegrenzt
Drehzahlsollwert nach Auswahl.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach Auswahl wie z.B. Konstantdrehzahlen, Tippen, Vor-Ort-
Steuerung vom Bedienpanel und sichere Drehzahlen an. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit
Drehzahlregelung ausgewabhilt.
-30000,00 ... - U/min, |S. 46.02 j n Signal
30000,00 % oder

\Y

22.07 |Drehzahlsollwert
Eingang fur den Hauptdrehzahlsollwert.
Eingang fur den Hauptdrehzahlsollwert des Antriebs. Anschlussmaéglichkeit Gber 22.11
Drehzahlsollwert 1 Quelle und/oder 22.12 Drehzahlsollwert 2 Quelle. Die Einheit wird mit 96.03
Einheit Drehzahlregelung ausgewahlt.
-30000,00 ... 0,00 U/min, |S. 46.02 n j Parameter
30000,00 % oder

\Y

22.08 |Hilfsdrehzahlsollwert
Eingang fur den Hilfsdrehzahlsollwert.
Eingang fur den Hilfsdrehzahlsollwert des Antriebs. Anschlussmoglichkeit Gber 22.11
Drehzahlsollwert 1 Quelle und/oder 22.12 Drehzahlsollwert 2 Quelle. Die Einheit wird mit 96.03
Einheit Drehzahlregelung ausgewahlt.

Parameter
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-30000,00.... 0,00 U/min, |S. 46.02 n j Parameter
30000,00 % oder
\'
22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle

Auswabhl der Quelle fir Drehzahlsollwert 1.

Es konnen zwei Signalquellen definiert werden. S. 22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle und 22.12
Drehzahlsollwert 2 Quelle. 22.14 Drehzahlsollwert 1/2 Auswahl schaltet zwischen den beiden
Quellen oder einer mathematischen Funktion um. Die mathematische Funktion hangt von 22.13
Drehzahlsollwert Berechnung ab. Die Drehrichtung ist abhangig von 20.14 Drehrichtungsquelle.
Die Drehrichtung hangt von 20.14 Drehrichtung Quelle ab.

2211

22.13
Andere —

0 —t
Sollwert 1
Sollwerte — \ —( 22.81 )

Konstantdrehzahlen —

22.14 20.14

[¢] Vorwarts

~H | ~—G—

RUckwirts

=1

22.12

Andere —

0 —
Sollwerte — \ @

Konstantdrehzahlen —]

Sollwert 2

Andere; Quellenauswabhl.

0: Nicht ausgewahlt; 0 U/min; Drehzahlsollwert wird auf Null gesetzt.

1: 22.07 Drehzahlsollwert; 22.07 Drehzahlsollwert.

3: 22.08 Hilfsdrehzahlsollwert; 22.08 Hilfsdrehzahlsollwert.

4: All skaliert; 12.12 All skalierter Istwert.

5: AI2 skaliert; 12.22 Al2 skalierter Istwert.

6: Al3 skaliert; 12.32 AlI3 skalierter Istwert.

7: FBA A Sollwert 1; 03.05 FBA A Sollwert 1.

8: FBA A Sollwert 2; 03.06 FBA A Sollwert 2.

9: FBA B Sollwert 1; 03.07 FBA B Sollwert 1.

10: FBA B Sollwert 2; 03.08 FBA B Sollwert 2.

11: EFB Sollwert 1; 03.09 EFB Sollwert 1.

12: EFB Sollwert 2; 03.10 EFB Sollwert 2.

13: DDCS Steuerung Sollwertl; 03.11 DDCS Steuerung Sollwert1.

14: DDCS Steuerung Sollwert2; 03.12 DDCS Steuerung Sollwert2.

15: M/F oder D2D Sollwertl; 03.13 M/F oder D2D Sollwertl.

16: M/F oder D2D Sollwert2; 03.14 M/F oder D2D Sollwert2.

17: Motorpotentiometer Sollwert; 22.80 Motorpotentiometer Sollwert.
18: Prozessregler Istwert am Ausgang; 40.01 Prozessregler Istwert am Ausgang.
19: Impulsgeber 1 Drehzahlistwert; 90.10 Impulsgeber 1 Drehzahlistwert.
20: Impulsgeber 2 Drehzahlistwert; 90.20 Impulsgeber 2 Drehzahlistwert.
21: OnBoard Impulsgeber Drehzahlistwert; 94.04 OnBoard Impulsgeber Drehzahlistwert.
26: Konstantdrehzahl 6; 22.31 Konstantdrehzahl 6.

27: Konstantdrehzahl 7; 22.32 Konstantdrehzahl 7.

0..27 All skaliert - 1=1 n j Parameter

Parameter
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22.12

Drehzahlsollwert 2 Quelle

Auswahl der Quelle fiir Drehzahlsollwert 2.
Fir Auswahlen und Diagramm, s. 22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle.

0..27 ‘ Nicht ausgewahlt |- 1=1 ‘ n j Parameter

22.13

Drehzahlsollwert Berechnung

Berechnungen fir Drehzahlsollwert.

Wahlt eine mathematische Funktion zwischen Drehzahlsollwert 1 und Drehzahlsollwert 2. S.
22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle.

0: Soll 1; Drehzahlsollwert 1 wird verwendet. Auswahl mit 22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle.

1: Add (Soll 1 + Soll 2); die Summe der beiden Drehzahlsollwerte wird verwendet.

2: Sub (Soll 1 - Soll 2); das Ergebnis von Drehzahlsollwert 1 minus Drehzahlsollwert 2 wird
verwendet.

3: Mul (Soll 1 ¢ Soll 2); die Multiplikation der beiden Drehzahlsollwerte wird verwendet.

4: Min (Soll 1, Soll 2); der kleinere der beiden Drehzahlsollwerte wird verwendet.

5: Max (Soll 1, Soll 2); der gréBere der beiden Drehzahlsollwerte wird verwendet.

0..5 ‘Soll 1 - 1=1 n j Parameter

22.14

Drehzahlsollwert 1/2 Auswahl

Auswahl zwischen Drehzahlsollwert 1 und Drehzahlsollwert 2.
Konfiguriert die Auswahl zwischen Drehzahlsollwert 1 und Drehzahlsollwert 2. S. 22.11
Drehzahlsollwert 1 Quelle.

0 = Drehzahlsollwert 1.

1 = Drehzahlsollwert 2.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Drehzahlsollwert 1; 0, Normalbetrieb.

1: Drehzahlsollwert 2; 1.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzdgerter Status.

4: DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdégerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzdgerter Status.

0...19 Drehzahlsollwert 1 |- 1=1 n j Parameter

22.15

Drehzahl Zusatzsollwert 1 Quelle

Erster Drehzahl Zusatzsollwert.
Definiert einen Drehzahlsollwert, der zu 22.83 Drehzahlsollwert 3 hinzugefiigt wird. S. 22.11
Drehzahlsollwert 1 Quelle.

0..27 ‘ Nicht ausgewahlt |- 1=1 n j Parameter

22.16

Drehzahlgewichtung

Skalierungsfaktor fur den Drehzahlsollwert.
Definiert einen Skalierungsfaktor zwischen 22.84 Drehzahlsollwert 4 und 22.85
Drehzahlsollwert 5.

-8,000 ... 8,000 |1,000 ‘— 1000=1 n j Parameter

22.17

Drehzahl Zusatzsollwert 2 Quelle

Zweiter Drehzahl Zusatzsollwert.

Parameter
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Definiert einen Drehzahlsollwert, der zu 22.85 Drehzahlsollwert 5 hinzugefiigt wird. S. 22.11
Drehzahlsollwert 1 Quelle.
0..27 | Nicht ausgewahlit |- 1=1 n j ‘ Parameter
22.21 Konstantdrehzahl Konfiguration

Konstantdrehzahl Konfigurationswort.
Legt fest, wie Konstantdrehzahlen ausgewahlt werden und ob 20.14 Drehrichtung Quelle bei
Anwendung einer Konstantdrehzahl bertcksichtigt wird oder nicht.

—p( 22.86 Speed reference 6 Jmf Value }

22.21.b01 Const speed function = Direction enable — ‘l

20.14 Direction of rotation source —

0y
i X | il |
22 22 Constant speed sel 1 [Selection | v}—{giy |
0
22.23 Constant speed sel 2 o~ ;UT

2224 Constant speed sel 3 [Selection  [v |—bz SEL

22.26 Constant speed 1 | Value H
22.27 Constant speed 2
22.28 Constant speed 3
22.29 Constant speed 4
22.30 Constant speed 5
22.31 Constant speed 6
22.32 Constantspeed 7 [Valie  H

o

1L
:

L]

:

22.26 Constant speed 1
22.27 Constant speed 2
22.28 Constant speed 3 | value }

0

[y

22.22 Constant speed sel 1 | Selection v —
22.23 Constant speed sel 2 2 g’g_

22 24 Constant speed sel 3

(5]

22.21.b00 Const speed function = Const speed mode

Bitzuordnung:

Bit Name Wert |Anmerkung

0] Konstant- 1 Gepackt: 7 Konstantdrehzahlen sind mit drei Quellen gemaB
drehzahl Einstellung von 22.22 Konstantdrehzahl Auswahl 1, 22.23
Modus Konstantdrehzahl Auswahl 2 und 22.24 Konstantdrehzahl

Auswahl 3 wahlbar.

0 Separat: Konstantdrehzahlen 1, 2 und 3 werden separat von
den Quellen gemalB 22.22 Konstantdrehzahl Auswahl 1, 22.23

Parameter
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Konstantdrehzahl Auswahl 2 und 22.24 Konstantdrehzahl
Auswabhl 3 aktiviert.
Bei einem Konflikt hat die Konstantdrehzahl mit der
niedrigeren Nummer Prioritat.
1 Drehrichtung |1 Abhangig von 20.14 Drehrichtung Quelle: Um die
freigeben Drehrichtung fir eine Konstantdrehzahl zu bestimmen,
wird das Vorzeichen der Konstantdrehzahl mit 20.14
Drehrichtung Quelle multipliziert. Dadurch hat der Antrieb
effektiv 14 (7 Vorwarts- und 7 Rickwarts-)
Konstantdrehzahlen.
WARNUNG!
Wenn die Drehrichtung rickwarts ist und die aktive
Konstantdrehzahl ist negativ, lauft der Antrieb in
Vorwartsrichtung.

0] Je nach Parameter: Die Drehrichtung der Konstantdrehzahl
wird durch das Vorzeichen der Konstantdrehzahl Parameter
bestimmt.

2...15 |reserviert
0000h ... FFFFh |0000h - ‘1 =1 ‘n |j Parameter

22.22 Konstantdrehzahl Auswahl 1
Auswahl flr Konstantdrehzahl 1.
22.21.b00 Konstantdrehzahl Konfiguration = O (separat) aktiviert die Quelle, die
Konstantdrehzahl 1 wahlt.
0 = Dauerhaft aus.
1 = Dauerhaft an.
22.21.b00 Konstantdrehzahl Konfiguration = 1 (gepackt) aktiviert die Konstantdrehzahlen
geman der folgenden Tabelle.
Quelle definiert mit Quelle definiert mit Quelle definiert mit Aktive
22.22 Konstant- 22.23 Konstant- 22.24 Konstant- Konstantdrehzahl
drehzahl Auswahl 1 drehzahl Auswahl 2 drehzahl Auswahl 3
0] 0 0 Nicht ausgewahlt
1 0 0 Konstantdrehzahl 1
0 1 0 Konstantdrehzahl 2
1 1 0 Konstantdrehzahl 3
0 0 1 Konstantdrehzahl 4
1 0 1 Konstantdrehzahl 5
o 1 1 Konstantdrehzahl 6
1 1 1 Konstantdrehzahl 7
Andere [Bit]; Quellenauswahl.
O: Nicht ausgewahlt; O, Normalbetrieb.
1: Ausgewahlt; 1.
3: DI1; 10.02.b0O0 DI verzégerter Status.

Parameter
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4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzégerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzégerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.

11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzogerter Status.

Hinweis: 22.22 Konstantdrehzahl Auswahl 1 Giberschreibt 22.23 Konstantdrehzahl Auswahl 2
und 22.24 Konstantdrehzahl Auswahl 3.

0 ...19 oder Nicht ausgewahlt
0000h ... FFFFh |oder 0000h

1=1 n j Parameter

22.23

Konstantdrehzahl Auswahl 2

Auswahl fir Konstantdrehzahl 2.
S. 22.22 Konstantdrehzahl Auswahl 1.
Hinweis: 22.23 Konstantdrehzahl Auswahl 2 (iberschreibt 22.24 Konstantdrehzahl Auswahl 3.

0...19 oder Nicht ausgewahlt
0000h ... FFFFh |oder 0000h

1=1 n j Parameter

22.24

Konstantdrehzahl Auswahl 3

Auswahl fir Konstantdrehzahl 3.
S. 22.22 Konstantdrehzahl Auswahl 1.

0 ...19 oder Nicht ausgewahlt Parameter

000O0h ... FFFFh |oder 0000h

1

[y
1

[y
=}
—

22.26

Konstantdrehzahl 1

Konstantdrehzahl 1.
Definiert Konstantdrehzahl 1. Die Drehzahl, mit der der Motor dreht, wenn Konstantdrehzahl 1
gewahlt wird.

-30000,00.... 0,00 U/min |S. 46.02 n j Parameter
30000,00

22.27

Konstantdrehzahl 2

Konstantdrehzahl 2.
Definiert Konstantdrehzahl 2. Die Drehzahl, mit der der Motor dreht, wenn Konstantdrehzahl 2
gewahlt wird.

-30000,00 ... 0,00 U/min |S. 46.02 n j Parameter
30000,00

22.28

Konstantdrehzahl 3

Konstantdrehzahl 3.
Definiert Konstantdrehzahl 3. Die Drehzahl, mit der der Motor dreht, wenn Konstantdrehzahl 3
gewahlt wird.

-30000,00.... 0,00 U/min |S. 46.02 n j Parameter
30000,00

22.29

Konstantdrehzahl 4

Konstantdrehzahl 4.
Definiert Konstantdrehzahl 4. Die Drehzahl, mit der der Motor dreht, wenn Konstantdrehzahl 4
gewahlt wird.

Parameter
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-30000,00 ... 0,00 U/min |S. 46.02 n j Parameter
30000,00
22.30 Konstantdrehzahl 5
Konstantdrehzahl 5.
Definiert Konstantdrehzahl 5. Die Drehzahl, mit der der Motor dreht, wenn Konstantdrehzahl 5
gewahlt wird.
-30000,00 ... 0,00 U/min |S. 46.02 n j Parameter
30000,00
22.31 Konstantdrehzahl 6
Konstantdrehzahl 6.
Definiert Konstantdrehzahl 6. Die Drehzahl, mit der der Motor dreht, wenn Konstantdrehzahl 6
gewahlt wird. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit Drehzahlregelung ausgewahilt.
-30000,00 ... 0,00 U/min, |S. 46.02 n j Parameter
30000,00 % oder
\'%
22.32 Konstantdrehzahl 7
Konstantdrehzahl 7.
Definiert Konstantdrehzahl 7. Die Drehzahl, mit der der Motor dreht, wenn Konstantdrehzahl 7
gewahlt wird. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit Drehzahlregelung ausgewahilt.
-30000,00 ... 0,00 U/min, |S. 46.02 n j Parameter
30000,00 % oder
\'
22.42 |Tippen 1 Sollwert
Drehzahlsollwert fir Tippen 1.
Definieret den Drehzahlsollwert fir Tippen 1. S. 20.26 Tippen 1 Start Quelle.
-30000,00 ... 0,00 U/min |S. 46.02 n j Parameter
30000,00
22.43 |Tippen 2 Sollwert
Drehzahlsollwert fir Tippen 2.
Definieret den Drehzahlsollwert fir Tippen 2. S. 20.27 Tippen 2 Start Quelle.
-30000,00 ... 0,00 U/min |S. 46.02 n j Parameter
30000,00
22.46 |Sicherer Drehzahlsollwert
Definiert den sicheren Drehzahlsollwert, der zusammen mit Uberwachungsfunktionen benutzt
wird:
- 12.03 Al Uberwachung Konfiguration.
— 14.19 Al Uberwachung Konfiguration.
- 15.19 Al Uberwachung Konfiguration.
- 16.19 Al Uberwachung Konfiguration.
— 49.05 Kommunikationsausfall Reaktion.
— 50.02 FBA A Kommunikationsverlust Funktion.
— 50.32 FBA B Kommunikationsverlust Funktion.
— 58.14 Kommunikationsausfall Reaktion.
— 60.59 DDCS Steuerung Kommunikationsverlust Konfiguration.
— 70.07 DCSLink Kommunikationsverlust Konfiguration.
Parameter
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-30000,00 ... 0,00 U/min |S.46.02 n j Parameter
30000,00
22.71 Motorpotentiometer Konfiguration
Motorpotentiometer Konfiguration.
Aktiviert und wahlt den Modus des Motorpotentiometers aus.
0: Sperren; sperren des Motorpotentiometers und Wert auf O setzen.
1: Freigeben (Initialisierung bei Stopp/Einschalten); das Motorpotentiometer tibernimmt
zunachst den Wert, der mit 22.72 Motorpotentiometer Anfangswert definiert wird. Wenn der
Antrieb lauft, kann der Wert mit den Aufwarts- und Abwartsquellen eingestellt werden, die in
22.73 Motorpotentiometer erhéhen Quelle und 22.74 Motorpotentiometer verringern Quelle
definiert sind.
Ein Stopp oder ein Einschaltvorgang setzt das Motorpotentiometer auf 22.72
Motorpotentiometer Anfangswert zuruck.
2: Freigeben (immer fortfahren); der Wert des Motorpotentiometers wird liber einen Stopp
oder einen Einschaltvorgang beibehalten.
Der Wert kann unabhangig vom Antriebsstatus mit den Aufwarts- und Abwartsquellen
eingestellt werden, die in 22.73 Motorpotentiometer erhéhen Quelle und 22.74
Motorpotentiometer verringern Quelle definiert sind.
0...2 Sperren |- |1 =1 |n ‘j Parameter
22.72 |Motorpotentiometer Anfangswert
Anfangswert fiir das Motorpotentiometer.
Definiert einen Anfangswert (Startpunkt) fir das Motorpotentiometer. S. 21.71
Motorpotentiometer Konfiguration.
-30000,00.... 0,00 - 1=1 n j Parameter
30000,00
22.73 |Motorpotentiometer erh6hen Quelle
Aufwartsquelle fiir das Motorpotentiometer.
wahlt die Aufwartsquelle fiir das Motorpotentiometer aus.
0 = Keine Anderung.
1 = Erhohen.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
0: Keine Anderung; 0, den Wert des Motorpotentiometers halten.
1: Erhéhen; 1, den Wert des Motorpotentiometers erh6hen. Wenn sowohl die Aufwarts- als auch
die Abwartsquelle eingeschaltet sind, andert sich der Wert des Potentiometers nicht.
2: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Das Motorpotentiometer sperren. Normalbetrieb.
3: DI1; 10.02.b00 DI verzogerter Status.
4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.
5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.
6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.
7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.
8: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.
11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.
12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzégerter Status.
0...19 Nicht ausgewahlt |— 1=1 n j Parameter
22.74 |Motorpotentiometer verringern Quelle

Abwartsquelle fiir das Motorpotentiometer.

Parameter
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Wahlt die Abwartsquelle fir das Motorpotentiometer aus.
0 = Keine Anderung.
1=Verringern.
Andere [Bit]; Quellenauswabhl.
0: Keine linderung; 0, den Wert des Motorpotentiometers halten.
1: Verringern; 1, den Wert des Motorpotentiometers verringern. Wenn sowohl die Aufwarts- als
auch die Abwartsquelle eingeschaltet sind, andert sich der Wert des Potentiometers nicht.
2: Nicht ausgewabhlt; inaktiv. Das Motorpotentiometer sperren. Normalbetrieb.
3: DI1; 10.02.b00 DI verzdgerter Status.
4: DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.
5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.
6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.
7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.
8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.
11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.
12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdégerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzégerter Status.
40: DI1 oder Stopp; 10.02.b00 DI verzdgerter Status plus Stopp. DI1 = 1 oder Befehl Stopp aktiv
— der Motorpotentiometerwert wird verringert, DI1 = 0: der Motorpotentiometerwert wird
gehalten.
41: DI2 oder Stopp; 10.02.b01 DI verzogerter Status plus Stopp. DI2 = 1 oder Befehl Stopp aktiv
— der Motorpotentiometerwert wird verringert, DI2 = O: der Motorpotentiometerwert wird
gehalten.
42: DI3 oder Stopp; 10.02.b02 DI verzégerter Status plus Stopp. DI3 =1 oder Befehl Stopp aktiv
— der Motorpotentiometerwert wird verringert, DI3 = 0: der Motorpotentiometerwert wird
gehalten.
43: DI4 oder Stopp; 10.02.b03 DI verzégerter Status plus Stopp. DI4 = 1 oder Befehl Stopp aktiv
— der Motorpotentiometerwert wird verringert, D14 = O: der Motorpotentiometerwert wird
gehalten.
44: DI5 oder Stopp; 10.02.b04 DI verzégerter Status plus Stopp. DI5 = 1 oder Befehl Stopp aktiv
— der Motorpotentiometerwert wird verringert, DI5 = O: der Motorpotentiometerwert wird
gehalten.
45: D16 oder Stopp; 10.02.b05 DI verzdgerter Status plus Stopp. DI6 = 1 oder Befehl Stopp aktiv
— der Motorpotentiometerwert wird verringert, DI6 = O: der Motorpotentiometerwert wird
gehalten.
46: DIO1 oder Stopp; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status plus Stopp. DIO1 = 1 oder Befehl Stopp
aktiv — der Motorpotentiometerwert wird verringert, DIO1 = O: der Motorpotentiometerwert
wird gehalten.
47: DIO2 oder Stopp; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status plus Stopp. DIO2 = 1 oder Befehl Stopp
aktiv — der Motorpotentiometerwert wird verringert, DIO2 = 0: der Motorpotentiometerwert
wird gehalten.
48: DIL oder Stopp; 10.02.b15 DI verzogerter Status plus Stopp. DIL = 1 oder Befehl Stopp aktiv
— der Motorpotentiometerwert wird verringert, DIL = O: der Motorpotentiometerwert wird
gehalten.
0...48 Nicht ausgewahlt |- 1=1 n j Parameter
22.75 Motorpotentiometer Rampenzeit
Rampenzeit fir das Motorpotentiometer.
Parameter
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Definiert die Anderungsgeschwindigkeit des Motorpotentiometers. Dies ist die Zeit, die
bendtigt wird, damit sich das Motorpotentiometer von 22.76 Motorpotentiometer
Minimalwert auf 22.77 Motorpotentiometer Maximalwert andert. Die gleiche
Anderunggeschwindigkeit gilt in beiden Richtungen (aufwarts und abwarts).
0,0...3250,0 [10,0 s l10=1s  |n j | Parameter
22.76 Motorpotentiometer Minimalwert
Motorpotentiometer Minimum.
Definiert den Minimalwert des Motorpotentiometers.
-30000,00.... -1500,00 - 1=1 n j Parameter
30000,00
22.77 Motorpotentiometer Maximalwert
Motorpotentiometer Maximum.
Definiert den Maximalwert des Motorpotentiometers.
-30000,00 ... 1500,00 - 1=1 n j Parameter
30000,00
22.80 |Motorpotentiometer Sollwert
Wert des Motorpotentiometers.
Zeigt den Ausgang des Motorpotentiometers an und kann direkt als Quelle fiir Parameter wie
22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle verwendet werden.
-30000,00 ... - - 1=1 j n Signal
30000,00
22.81 Drehzahlsollwert 1
Wert der Quelle von Drehzahlsollwert 1.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach Drehzahlsollwert 1 Quelle an. S. 22.11 Drehzahlsollwert 1 Quelle.
Die Einheit wird mit 96.03 Einheit Drehzahlregelung ausgewahlt.
-30000,00 ... - U/min, |S. 46.02 j n Signal
30000,00 % oder
\'%
22.82 |Drehzahlsollwert 2
Wert der Quelle von Drehzahlsollwert 2.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach Drehzahlsollwert 2 Quelle an. S. 22.12 Drehzahlsollwert 2
Quelle. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit Drehzahlregelung ausgewahilt.
-30000,00 ... - U/min, |S. 46.02 j n Signal
30000,00 % oder
\'%
22.83 |Drehzahlsollwert 3
Drehzahlsollwert nach der Quellenauswahl.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach der mathematischen Funktion, der Auswahl des
Drehzahlsollwerts 1/2 und der Drehrichtung an. S. 22.13 Drehzahlsollwert Berechnung, 22.14
Drehzahlsollwert 1/2 Auswahl und 20.14 Drehrichtung Quelle.
-30000,00 ... - U/min |S. 46.02 j n Signal
30000,00
22.84 |Drehzahlsollwert 4

Drehzahlsollwert nach Zusatzsollwert 1.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach Zusatzsollwert 1 an. S. 22.15 Drehzahl Zusatzsollwert 1 Quelle.

Parameter
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-30000,00 ... - U/min |S. 46.02 j n Signal

30000,00

22.85 Drehzahlsollwert 5

Drehzahlsollwert nach Drehzahlgewichtung.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach Skalierung mit der Drehzahlgewichtung an. S. 22.16
Drehzahlgewichtung.

-30000,00 ... - U/min |S. 46.02 j n Signal
30000,00

22.86 Drehzahlsollwert 6

Drehzahlsollwert nach Zusatzsollwert 2.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach Zusatzsollwert 2 an. S. 22.17 Drehzahl Zusatzsollwert 2 Quelle.

-30000,00 ... - U/min |S.46.02 j n Signal
30000,00

23 Drehzahlsollwert Rampe
Rampeneinstellungen fir Drehzahlsollwert (Einstellung der Beschleunigung und Verzégerung des
Antriebs).

Index Name

Text

Bereich Grund- Einheit Skalierung, |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb

23.01 |Drehzahlsollwert Rampeneingang

Drehzahlsollwert am Rampeneingang.

Zeigt den Drehzahlsollwert nach Begrenzung und vor Rampe und S-Verschliff an. S. 30.11 M1
Minimaldrehzahl und 30.12 M1 Maximaldrehzahl. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit
Drehzahlregelung ausgewahilt.

-30000,00 ... - U/min, % |S. 46.02 j n Signal
30000,00 oderV

23.02 |Drehzahlsollwert Rampenausgang

Drehzahlsollwert am Rampenausgang.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach Rampe und S-Verschliff an. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit
Drehzahlregelung ausgewabhlt.

-30000,00 ... - U/min, % |S. 46.02 j n Signal
30000,00 oderV

23.03 Drehzahlsollwert 7

Drehzahlsollwert nach direkten Drehzahlsollwert.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach dem direkten Drehzahlsollwert an. S. 23.32 Direkter
Drehzahlsollwert. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit Drehzahlregelung ausgewahlt.

-30000,00 ... - U/min, % |S. 46.02 j n Signal
30000,00 oderV
23.04 |dv/dt

Drehzahlsollwertanderung.
Zeigt die Beschleunigung/Verzégerung (Drehzahlsollwertanderung) am Drehzahlsollwert
Rampenausgang an.

-30000,00 ... - U/(min *s) | S. 46.02 j n Signal
30000,00

Parameter
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Grund-
einstellung

Anderung
bei Betrieb

Bereich Einheit Skalierung,

Fbeql6

Fliichtig Typ

23.11

Rampensatz Auswabhl

wahlt die aktiven Rampenparameter aus.

Auswahl der Quelle, die zwischen zwei Satzen fur Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten
umschaltet. S. 23.12 Beschleunigungszeit 1, 23.13 Verzégerungszeit 1, 23.14
Beschleunigungszeit 2 und 23.15 Verzégerungszeit 2.

0 = Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit 1.

1 = Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 2.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 1; 0, Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit 1 sind aktiv.
Normalbetrieb.

1: Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 2; 1, Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 2 sind aktiv.
2: Drehzahlschwelle; wenn |23.03 Drehzahlsollwert 7| < |[46.31 Schwelle Drehzahl tGberschritten|,
dann sind Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit 1 aktiv. Wenn |23.03 Drehzahlsollwert 7| > |46.31
Schwelle Drehzahl Gberschritten|, dann sind Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 2 aktiv.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzbégerter Status.

4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.

11: D101, 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzégerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzdgerter Status.

21: Motorl/Motor2; die verwendete Beschleunigungs-/Verzégerungszeit hangt von 42.01
Motor 1/2 Auswahl ab. Wenn 42.01 Motor 1/2 Auswahl = Motor 1 wird Beschleunigungs-
/Verzdégerungszeit 1 verwendet. Wenn 42.01 Motor 1/2 Auswahl = Motor 2 wird
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 2 verwendet.

0..z21 Beschleuni- - 1=1 n j
gungs-/
Verzégerungs-
zeitl

Parameter

23.12

Beschleunigungszeit 1

Beschleunigungszeit 1.

Zeit, in der der Antrieb von Drehzahl Null auf 46.02 M1 Drehzahlskalierung Istwert beschleunigt.
Wenn der Drehzahlsollwert schneller erhéht wird, als die eingestellte Beschleunigungszeit,
folgt die Motordrehzahl der eingestellten Beschleunigungszeit. Wenn der Drehzahlsollwert
langsamer erhéht wird, als die eingestellte Beschleunigungszeit, folgt die Motordrehzahl dem
Sollwert.

Wenn die Beschleunigungszeit zu kurz eingestellt ist, beschleunigt der Antrieb an der aktiven
Drehmomentgrenze.

0,000 ... 20,000 S
3250,000

10=1s n j Parameter

23.13

Verzégerungszeit 1

Verzégerungszeit 1.

Zeit, in der der Antrieb von 46.02 M1 Drehzahlskalierung Istwert auf Drehzahl Null verzégert.
Wenn der Drehzahlsollwert schneller verringert wird, als die eingestellte Verzégerungszeit,
folgt die Motordrehzahl der eingestellten Verzogerungszeit. Wenn der Drehzahlsollwert

Parameter
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langsamer verringert wird, als die eingestellte Verzégerungszeit, folgt die Motordrehzahl dem
Sollwert.
Wenn die Verzégerungszeit zu kurz eingestellt ist, verzégert der Antrieb an der aktiven
Drehmomentgrenze.
0,000 ... 20,000 S 10=1s n j Parameter
3250,000
23.14 |Beschleunigungszeit 2
Beschleunigungszeit 1.
S. 23.12 Beschleunigungszeit 1.
0,000 ... 60,000 S 10=1s n j Parameter
3250,000
23.15 |Verzoégerungszeit 2
Verzdgerungszeit 2.
S. 23.13 Verzogerungszeit 1.
0,000 ... 60,000 S 10=1s n j Parameter
3250,000
23.16 |S-Verschliff Beschleunigungszeit 1
S-Verschliff am Beginn der Beschleunigung.
Definiert den S-Verschliff der Beschleunigungszeit am Beginn der Beschleunigung.
0,0 s: Lineare Rampe. Geeignet fir gleichmaBige Beschleunigung oder Verzégerung und fir
langsame Rampenzeiten.
0,1... 3250,0 s: Rampe mit S-Verschliff. Rampen mit S-Verschliff sind ideal fir
Hubanwendungen. Der S-Verschliff besteht aus Kurven an beiden Enden der Rampe und einem
linearen Teil dazwischen.
Hinweis: Aus Sicherheitsgriinden wird bei Notaus kein S-Verschliff verwendet.
Beschleunigung:
Lineare Rampe:
2317=0s
Drehzahl S-Verschliff Zeit
|=——=|
Lineare Rampe:
2316=0s
Rampe mit S-Verschliff:
2317>0s
Rampe mit S-Verschliff:
/ 2316>0s
Zeit
Verzégerung:
Parameter
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Drehzahl
Rampe mit S-Verschliff:
+— 2318>0s
Lineare Rampe:
2318=0s
Rampe mit S-Verschliff:
2319>0s
Lineare Rampe: /
2319=0s \
Zeit
0,000 ... 0,000 s 10=1s n j Parameter
3250,000
23.17 |S-Verschliff Beschleunigungszeit 2
S-Verschliff am Ende der Beschleunigung.
Definiert den S-Verschliff der Beschleunigungszeit am Ende der Beschleunigung. S. 23.16 S-
Verschliff Beschleunigungszeit 1.
0,000 ... 0,000 S 10=1s n j Parameter
3250,000
23.18 |S-Verschliff Verzogerungszeit 1
S-Verschliff am Beginn der Verzégerung.
Definiert den S-Verschliff der Verzogerungszeit am Beginn der Verzégerung. S. 23.16 S-
Verschliff Beschleunigungszeit 1.
0,000 ... 0,000 s 10=1s n j Parameter
3250,000
23.19 |S-Verschliff Verzogerungszeit 2
S-Verschliff am Ende der Verzégerung.
Definiert den S-Verschliff der Verzégerungszeit am Ende der Verzdgerung. S. 23.16 S-Verschliff
Beschleunigungszeit 1.
0,000 ... 0,000 S 10=1s n j Parameter
3250,000
23.20 |Beschleunigungszeit Tippen
Beschleunigungszeit 1 fir Tippen.
Zeit, in der der Antrieb beim Tippen von Drehzahl Null auf 46.02 M1 Drehzahlskalierung Istwert
beschleunigt.
0,000 ... 60,000 S 10=1s n j Parameter
3250,000
23.21 |Verzoégerungszeit Tippen
Verzégerungszeit 1 fur Tippen.
Zeit, in der der Antrieb beim Tippen von 46.02 M1 Drehzahlskalierung Istwert auf Drehzahl Null
verzogert.
0,000 ... 60,000 S 10=1s n j Parameter
3250,000
23.23 |Nothalt Zeit
Parameter
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Verzégerungszeit fur Befehl Aus3 (Nothalt).

Zeit, in der der Antrieb von 46.02 M1 Drehzahlskalierung Istwert auf Drehzahl Null verzégert.
Mit Befehl Aus3 (Nothalt) und 21.03 Nothalt Modus = Stopp Rampe/Nothalt Rampe oder als
Reaktion auf eine Storung der Stérungskategorie 4 und 31.15 Stérung Stoppmodus
Storungskategorie 4 = Stopp Rampe.

Dies gilt auch fir Drehmomentregelung, da der Antrieb mit Befehl Aus3 (Nothalt) automatisch
auf Drehzahlregelung umschaltet. Fir Follower s. 19.20 Follower Rampenstopp erzwingen.

0,000 ... 10,000 S 10=1s n j Parameter
3250,000

23.24

Rampeneingang Null Quelle

Rampeneingang auf Null zwingen.

Wahlt eine Quelle aus, die den Eingang der Drehzahlrampe auf Null setzt. Durch ein ODER
zusammen mit 06.09.b06 Verwendetes Hauptsteuerwort.

0 = Eingang Null setzen.

1 = Eingang freigeben.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Eingang Null setzen; 0, Drehzahlrampeneingang auf Null zwingen.

1: Eingang freigeben; 1, Drehzahlrampeneingang freigeben. Normalbetrieb.
3: DI1; 10.02.b00 DI verzégerter Status.

4: DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.

8: DI6; 10.02.b05 DI verzdgerter Status.

11: DI101; 11.02.b00 DIO verzogerter Status.

12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdégerter Status.

19: DIL; 10.02.b15 DI verzdégerter Status.

0...19 Eingang - 1=1 n j Parameter
freigeben

23.26

Setzen Rampenausgang freigeben

Rampenausgang auf den Wert von 23.27 Setzen Rampenausgang zwingen.

Wahlt die Quelle aus, die das Setzen des Drehzahlrampenausgangs erzwingt.

Diese Funktion wird verwendet, um einen sanften, stoBfreien Ubergang von einem
drehmoment- oder zuggesteuerten Motor zurtick zur Drehzahlregelung zu erzeugen. Der
Rampenausgang verfolgt die aktuelle (Linien-) Geschwindigkeit der Anlage. Wenn ein
Ubergang erforderlich ist, kann der Drehzahlsollwert schnell auf die gewiinschte (Linien-)
Geschwindigkeit eingestellt werden. Das Setzen ist auch im Drehzahlregler moglich. S. 25.09
Setzen Drehzahlregelung freigeben.

0 = Ausgang freigeben.

1 = Ausgang setzen.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Ausgang freigeben; 0, Drehzahlrampenausgang freigeben. Normalbetrieb.

1: Ausgang setzen; 1, Drehzahlrampeneingang auf den Wert von 23.27 Setzen Rampenausgang
zwingen.

3: DI1; 10.02.b00 DI verzdgerter Status.

4: DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.

Parameter
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7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.
8: DI6; 10.02.b05 DI verzogerter Status.
11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.
12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdgerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzégerter Status.

0...19 Ausgang - 1=1 n j Parameter
freigeben

23.27

Setzen Rampenausgang Sollwert

Sollwert fir Rampenausgang setzen.
Definiert den Sollwert fir Rampenausgang setzen. Der Rampenausgang wird auf diesen Wert
gezwungen, wenn Rampenausgang setzen freigegeben ist. S. 23.26 Setzen Rampenausgang

freigeben. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit Drehzahlregelung ausgewahlt.
-30000,00 ... 0,00 U/min, % |S. 46.02 n j Parameter
30000,00 oderV

23.28

Variable Flankensteilheit freigeben

Variable Flankensteilheit freigeben.

Aktiviert die Funktion Variable Flankensteilheit, die die Flankensteilheit der
Geschwindigkeitsrampe wahrend einer Drehzahlsollwertanderung von der Gibergeordneten
Steuerung aus steuert.

Die variable Flankensteilheit und die interne Antriebsrampe sind in Reihe geschaltet. Daher
mussen die Rampenbeschleunigungs- und -verzégerungszeiten schneller sein als die gesamte
variable Flankensteilheit. S. 23.12 Beschleunigungszeit 1 und 23.13 Verzégerungszeit 1.

23.29 Variable Flankensteilheit freigeben definiert die Drehzahlrampenzeit t (ms) fir die
Anderung des Drehzahlsollwerts A (U/min).

A Drehzahlsollwert (U/min)

23.01 Drehzahlsollwert Rampeneingang

17
417

/ 23.02 Drehzahlsollwert Rampenausgang

/ Zeit (ms)

DZ_LIN_038_ramp_a.ai

t (ms) = Zykluszeit des Drehzahlsollwerts aus der libergeordneten Steuerung.

A (U/min) = Drehzahlsollwertanderung wahrend der Zykluszeit t (ms).

Hinweis: Wenn die Zykluszeit t (ms) des Drehzahlsollwerts der Gbergeordneten Steuerung und
23.29 Variable Flankensteilheitsrate gleich sind, ist 23.02 Drehzahlsollwert Rampenausgang
eine gerade Linie.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Sperren; 0, Variable Flankensteilheit sperren.

Parameter
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1: Freigeben; 1, Variable Flankensteilheit freigeben (nicht bei Vor-Ort-Steuerung).

0..1 Sperren - ‘1 =1 ‘ n j | Parameter

23.29 |Variable Flankensteilheitsrate

Rate der Variable Flankensteilheit.

Definiert die Rate der Drehzahlsollwertédnderung, wenn die variable Flankensteilheit

freigegeben ist. S. 23.28 Variable Flankensteilheit freigeben. Fir die optimale Ergebnisse sollte

die Zykluszeit des Drehzahlsollwerts verwendet werden.

0...32500 0 ms 1=1ms n j Parameter

23.32 Direkter Drehzahlsollwert

Direkter Drehzahlsollwert.

Direkte Zufihrung des Drehzahlsollwerts in die Berechnung des Drehzahlfehlers. Wird aktiviert

mit 06.10.b00 Hilfssteuerwort1=1.

Andere; Quellenauswahl.

O: Nicht ausgewahlt; 0 U/min; Drehzahlsollwert wird auf Null gesetzt.

1: 22.07 Drehzahlsollwert; 22.07 Drehzahlsollwert.

2: 23.02 Drehzahlsollwert Rampenausgang; 23.02 Drehzahlsollwert Rampenausgang.

3: 22.08 Hilfsdrehzahlsollwert; 22.08 Hilfsdrehzahlsollwert.

4: All skaliert; 12.12 All skalierter Istwert.

5: AI2 skaliert; 12.22 Al2 skalierter Istwert.

6: AlI3 skaliert; 12.32 Al3 skalierter Istwert.

7: FBA A Sollwert 1; 03.05 FBA A Sollwert 1.

8: FBA A Sollwert 2; 03.06 FBA A Sollwert 2.

9: FBA B Sollwert 1; 03.07 FBA B Sollwert 1.

10: FBA B Sollwert 2; 03.08 FBA B Sollwert 2.

11: EFB Sollwert 1; 03.09 EFB Sollwert 1.

12: EFB Sollwert 2; 03.10 EFB Sollwert 2.

13: DDCS Steuerung Sollwertl; 03.11 DDCS Steuerung Sollwertl.

14: DDCS Steuerung Sollwert2; 03.12 DDCS Steuerung Sollwert2.

15: M/F oder D2D Sollwertl; 03.13 M/F oder D2D Sollwertl.

16: M/F oder D2D Sollwert2; 03.14 M/F oder D2D Sollwert2.

17: Motorpotentiometer Sollwert; 22.80 Motorpotentiometer Sollwert.

18: Prozessregler Istwert am Ausgang; 40.01 Prozessregler Istwert am Ausgang.

19: Impulsgeber 1 Drehzahlistwert; 90.10 Impulsgeber 1 Drehzahlistwert.

20: Impulsgeber 2 Drehzahlistwert; 90.20 Impulsgeber 2 Drehzahlistwert.

21: OnBoard Impulsgeber Drehzahlistwert; 94.04 OnBoard Impulsgeber Drehzahlistwert.

26: Konstantdrehzahl 6; 22.31 Konstantdrehzahl 6.

27: Konstantdrehzahl 7; 22.32 Konstantdrehzahl 7.

0..27 23.02 - 1=1 n j Parameter
Drehzahlsoll-
wert Rampen-
ausgang

Parameter
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24 Drehzahlsollwert Aufbereitung
Berechnung Drehzahlfehler, Drehzahlfehler Fensterregelung und Drehzahlfehler Sprung.

Index [Name
Text
Bereich Grund- Einheit | Skalierung/ |Fliichtig |Anderung |Typ
einstellung Fbeql6 bei Betrieb
24.01 |Verwendeter Drehzahlsollwert
Drehzahlsollwert nach Skalierung.
Zeigt den Drehzahlsollwert nach Drehzahlkorrektur, Begrenzung und Skalierung an. S. 24.11
Drehzahlkorrektur, 30.11 M1 Minimaldrehzahl, 30.12 M1 Maximaldrehzahl und 24.14
Drehzahlsollwert Skalierung.
Wird zur Berechnung des Drehzahlfehlers benutzt. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit
Drehzahlregelung ausgewabhilt.
-30000,00 ... - U/min, |S. 46.02 j n Signal
30000,00 % oder
\'
24.02 |Verwendeter Drehzahlistwert
Drehzahlistwert nach Skalierung.
Zeigt den Drehzahlistwert nach Skalierung an. S. 24.15 Drehzahlistwert Skalierung.
Wird zur Berechnung des Drehzahlfehlers benutzt.
-30000,00 ... - U/min |S. 46.02 j n Signal
30000,00
24.03 |Drehzahlfehler gefiltert
Gefilterter Drehzahlfehler (An).
Zeigt den Drehzahlfehler nach Filterung und Fensterregelung an. S. 24.18 Drehzahlfehler
Filterzeit 1 und 24.19 Drehzahlfehler Filterzeit 2.
An = 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert - 24.02 Verwendeter Drehzahlistwert.
-30000,00 ... - U/min |S. 46.02 j n Signal
30000,00
24.04 |Drehzahlfehler invertiert
Invertierter Drehzahlfehler [(-1) - An].
Zeigt den invertierten und ungefilterten Drehzahlfehler [(-1) e An] an.
An = 24.01 Verwendeter Drehzahlsollwert - 24.02 Verwendeter Drehzahlistwert. Die Einheit wird
mit 96.03 Einheit Drehzahlregelung ausgewahilt.
-30000,00 ... - U/min, |S. 46.02 j n Signal
30000,00 % oder
\'
24.11 Drehzahlkorrektur
Korrektur des Drehzahlsollwerts.
Die Drehzahlkorrektur wird zu 23.03 Drehzahlsollwert 7, zwischen Rampe und Begrenzung,
addiert. Dies ist nutzlich, um die Geschwindigkeit bei Bedarf zu verandern, z.B. um die Ziige
zwischen den Abschnitten einer Papiermaschine anzupassen. Die Einheit wird mit 96.03 Einheit
Drehzahlregelung ausgewabhilt.
Hinweis: Aus Sicherheitsgriinden wird die Drehzahlkorrektur nicht angewendet, wenn eine der
Stoppfunktionen aktiv ist.
-30000,00.... 0,00 U/min, |S. 46.02 n j Parameter
30000,00 % oder
\'
24.14 Drehzahlsollwert Skalierung

Skalierungsfaktor fir den Drehzahlsollwert.

Parameter
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Definiert den Skalierungsfaktor zwischen 23.03 Drehzahlsollwert 7 und 24.01 Verwendeter
Drehzahlsollwert.
-325,00 ... 325,00 1,00 - 100=1 n j Parameter
24.15 |Drehzahlistwert Skalierung
Skalierungsfaktor fiir den Drehzahlistwert.
Definiert den Skalierungsfaktor zwischen 90.01 Motordrehzahl fiir Regelung und 24.02
Verwendeter Drehzahlistwert.
-325,00 ... 325,00 1,00 |- [100=1 n j Parameter
24.18 |Drehzahlfehler Filterzeit 1
Erste Filterzeit flir den Drehzahlfehler (An).
Definiert die Filterzeitkonstante des ersten Tiefpassfilters des Drehzahlfehlers. Eine
Verringerung der Welligkeit mit diesem Filter kann zu Tuningproblemen beim Drehzahlregler
fuhren. Eine lange Filterzeitkonstante und schnelle Beschleunigungszeiten widersprechen sich.
Eine sehr lange Filterzeitkonstante fiuhrt zu einer instabilen Regelung.
Hinweis: Es gibt drei verschiedene Filter. Einen flr den Drehzahlistwert und 2 fiir den
Drehzahlfehler:
— 90.42 Motordrehzahl Filterzeit filtert den Drehzahlistwert und sollte fir
Filterzeitkonstanten kleiner als 30 ms verwendet werden.
— 24.18 Drehzahlfehler Filterzeit 1 und 24.19 Drehzahlfehler Filterzeit 2 filtern den
Drehzahlfehler und sollten fiir Filterzeitkonstanten gréBer als 30 ms verwendet werden.
24.18 Drehzahlfehler Filterzeit 1 = 24.19 Drehzahlfehler Filterzeit 2 einstellen.
0...32500 0 ‘ ms ‘1 =1ms n j Parameter
24.19 |Drehzahlfehler Filterzeit 2
Zweite Filterzeit fir den Drehzahlfehler (An).
S. 24.18 Drehzahlfehler Filterzeit 1.
0...32500 0 ‘ ms ‘1 =1ms ‘ n |j Parameter
24.20 |RFE Drehzahlfilter
Quelle zur Freigabe des RFE-Filters (Resonance FrEequency Filter).
Freigeben/Sperren des RFE-Filters.
Der an den Drehzahlregler gesendete Drehzahlfehler wird durch einen allgemeinen Sperrfilter
zweiter Ordnung gefiltert, um die Verstarkung mechanischer Resonanzfrequenzen zu
eliminieren.
Hinweis: Die Einstellung des RFE-Filters erfordert ein grundlegendes Verstandnis von
FrequenZzfiltern. Eine falsche Einstellung kann die mechanischen Schwingungen verstarken und
den Antrieb und die angetriebene Maschinerie beschadigen. Um die Stabilitat des
Drehzahlreglers zu gewahrleisten, muss der Antrieb gestoppt oder die Filterung deaktiviert
werden, bevor die Einstellungen des RFE-Filters geandert werden.
O = RFE Filter sperren.
1 = RFE Filter freigeben.
O: RFE Filter sperren; O, Normalbetrieb.
1: RFE Filter freigeben; 1, RFE Filter freigeben.
0..1 RFE Filter - 1=1 n j Parameter
sperren
24.21 RFE Filter Nullfrequenz
RFE Filter Nullfrequenz.
Definiert die Nullfrequenz des RFE-Filters. Der Wert muss in der Nahe der Resonanzfrequenz
liegen, die vor dem Drehzahlregler herausgefiltert wird.
Parameter
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Die Zeichnung zeigt den Frequenzgang:
20log | H(e)]

20

-20 - -

-40 A

0 50 1(IJO 150
f(Hz)
0,50 ... 500,00 45,00 Hz 1=1Hz n

j Parameter

24.22

RFE Filter Nulldampfung
RFE Filter Nulldampfungskoeffizient.

Definiert den Dampfungskoeffizienten fir 24.21 RFE Filter Nullfrequenz. Ein Wert von O

entspricht der maximalen Reduzierung der Resonanzfrequenz:
20log | H(w)|

20

frero = 45 Hz
Szero = 0.250

-20 | *

.
- rl
" ‘\ froro =45 Hz
..: %:;zero =0
-40 . ?;po\e =1

-60

0 50 100 150
f(Hz)
Hinweis: Um sicherzustellen, dass das Resonanzfrequenzband nicht verstarkt, sondern

gefiltert wird, muss der Wert von 24.22 RFE Filter Nulldampfung kleiner sein als der Wert von
24.24 RFE Filter Poldampfung.

-1,000... 1,000 0,000 - 100=1 n j Parameter

24.23

RFE Filter Polfrequenz

RFE Filter Polfrequenz.

Definiert die Polfrequenz des RFE-Filters:

Parameter
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20l0g 1o|H(o)
40

fooro = 45 Hz
foole = 50 Hz

20 + Srero = 0
) Zpote = 0.230

frero = 45 Hz
40 fEOIG ==30 HZ/' E)
szero Sero=0

Spole = 0.250 ol = 0.250

60 :
0 50 100

f(Hz)
Hinweis: Ist der Wert von 24.23 RFE Filter Polfrequenz sehr unterschiedlich von 24.21 RFE Filter
Nullfrequenz, werden die Frequenzen in der Nahe der Polfrequenz verstarkt. Dies kann zu
Schaden an der angetriebenen Maschinerie fiihren.

frero =45 Hz

fhole =40 Hz

0,50 ... 500,00 40,00 Hz 1=1Hz n j Parameter

24.24

RFE Filter Poldampfung

RFE Filter Poldampfungskoeffizient.

Definiert den Poldampfungskoeffizient fir 24.24 RFE Filter Poldampfung. Der Koeffizient
bestimmt den Frequenzgang des RFE Filters. Eine geringere Bandbreite fihrt zu besseren
dynamischen Eigenschaften. Durch die Einstellung 24.24 RFE Filter Poldampfung = 1 wird die
Wirkung des Pols eliminiert:

20logqg|H(®)]|

40

froro =45 Hz

foole =40 Hz

20 ~ Szero = 0
) &0l = 0.050
frero =45 Hz

Froro = 45 Hz
foole =40 Hz__ g f ol =40 Hz
Sero =0 = =

Spole = 0.750 =0.250

-60 :
0 50 100

f (Hz)
Hinweis: Um sicherzustellen, dass das Resonanzfrequenzband nicht verstarkt, sondern
gefiltert wird, muss der Wert von 24.22 RFE Filter Nulldampfung kleiner sein als der Wert von
24.24 RFE Filter Poldampfung.

Spole

-1,000 ... 1,000 10,000 - 100=1 n j Parameter

Grundgedanke der Fensterregelung:

Der Grundgedanke der Fensterregelung ist es, den Drehzahlregler solange zu sperren, wie der
Drehzahlfehler (An) bzw. der Drehzahlistwert innerhalb des mit 24.43 Drehzahlfehler Fenster
oberer Wert und 24.44 Drehzahlfehler Fenster unterer Wert eingestellten Fensters bleibt. Auf

Parameter
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diese Weise wirkt ein externer Drehmomentsollwert direkt auf den Prozess. S. 26.74
Drehmomentsollwert Rampenausgang.

Wenn der Drehzahlfehler (An) bzw. der Drehzahlistwert das programmierte Fenster verlasst,
wird der Drehzahlregler aktiv und beeinflusst den Prozess mittels 25.01 Drehmomentsollwert
Drehzahlregelung. Die Aktivierung wird durch 06.21.b03 Drehzahlregelung Statuswort
angezeigt.

Um die Fensterregelung freizugeben24.41 Drehzahlfehler Fensterregelung freigeben benutzen
und den bendtigten Modus mit 24.42 Drehzahlfehler Fensterregelung Modus wahlen.
Zusatzlich den Antrieb auf Betriebsart Addieren einstellen. S. 19.12 Ext1 Betriebsart und 19.14
Ext2 Betriebsart.

Diese Funktion wird manchmal auch als Dead Band Control oder Bandrissschutz bezeichnet.
Sie bildet eine Drehzahliberwachungsfunktion fir einen drehmomentgesteuerten Antrieb und
verhindert das Weglaufen des Motors, wenn das unter Spannung stehende Material reiBt.

A 24.42 Drehzahlfehler Fensterregelung Modus = Fenster Drehzahlfehler

25.01 Drehmomentsollwert Drehzahlregelung /\— =0

24 .43 Drehzahlfehler Fenster oberer Wert -|- - - - - === === === == === = f = - - - —

24 .44 Drehzahlfehler Fenster untererWert -|- - - - - - N\ L - _>_____ VY Fensterbreite

» Zeit

DZ_LIN_039_speed error_a.ai

Hinweis: Um ein Fenster mit einer Hohe von 100 U/min zu 6ffnen, 24.43 Drehzahlfehler Fenster
oberer Wert = 50 U/min und 24.44 Drehzahlfehler Fenster unterer Wert = -50 U/min einstellen.

A 24.42 Drehzahlfehler Fensterregelung Modus = Fenster Drehzahlfehler

25.01 Drehmomentsollwert Drehzahlregelung

24 43 Drehzahlfehler Fenster oberer Wert <|- - - - - - - == - - == - == == == f - - - -~

Drehzahlistwert I
Fensterbreite

24.44 Drehzahlfehler Fenster unterer Wert |- - - - - - - N - /- - -2 ____ VI E 2 0ER

» Zeit

DZ_LIN_039_speed error_a.ai

24.41

Drehzahlfehler Fensterregelung freigeben

Quelle zur Freigabe von Fensterregelung.
Freigeben/Sperren der Fensterregelung.

0 = Fensterregelung sperren.

1 = Fensterregelung freigeben.

Andere [Bit]; Quellenauswabhl.

0: Fensterregelung sperren; O, Normalbetrieb.

1: Fensterregelung freigeben; 1, Fensterregelung freigeben.
3: DI1; 10.02.b00 DI verzogerter Status.

4:DI2;10.02.b01 DI verzogerter Status.

5: DI3; 10.02.b02 DI verzogerter Status.

Parameter
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6: DI4; 10.02.b03 DI verzogerter Status.
7: DI5; 10.02.b04 DI verzogerter Status.
8: DI6; 10.02.b05 DI verzégerter Status.
11: DIO1; 11.02.b00 DIO verzdgerter Status.
12: DIO2; 11.02.b01 DIO verzdégerter Status.
19: DIL; 10.02.b15 DI verzdégerter Status.

0...19 Fensterrege Parameter
lung

sperren

1

[y
1

[y
S5
—

24.42

Drehzahlfehler Fensterregelung Modus

Modus fir Fensterregelung.

Bestimmt die verwendete Art der Fensterregelung. Zusatzlich kann die Integrationszeit des
Drehzahlreglers ein- und ausgeschaltet werden.

O: Fenster Drehzahlfehler + Tl = ein; Standard Fensterregelung. Der Drehzahlfehler (An) muss in
einem Fenster liegen, das mit 24.43 Drehzahlfehler Fenster oberer Wert und 24.44
Drehzahlfehler Fenster unterer Wert eingestellt wird. Die Integrationszeit (T) des
Drehzahlreglers ist aktiviert, wenn die Fensterregelung freigegeben ist.

1: Fenster Drehzahlfehler + Tl = aus; Standard Fensterregelung. Der Drehzahlfehler (An) muss
in einem Fenster liegen, das mit 24.43 Drehzahlfehler Fenster oberer Wert und 24.44
Drehzahlfehler Fenster unterer Wert eingestellt wird. Die Integrationszeit (T)) des
Drehzahlreglers ist gesperrt, wenn die Fensterregelung freigegeben ist.

10: Fenster Drehzahlistwert; der Drehzahlistwert muss in einem Fenster liegen, das mit 24.43
Drehzahlfehler Fenster oberer Wert und 24.44 Drehzahlfehler Fenster unterer Wert eingestellt
wird. Die Integrationszeit (T|) des Drehzahlreglers ist gesperrt, wenn die Fensterregelung
freigegeben ist.

Wird typischerweise fir drehmomentgesteuerte Priifstande zur Begrenzung der
Leerlaufdrehzahl oder fir Wickler verwendet.

Beispiel 1: Um ein Fenster mit einer Héhe von 10 U/min um den Drehzahlfehler zu erhalten,
folgendes einstellen:

24.42 Drehzahlfehler Fensterregelung Modus = Fenster Drehzahlfehler + Tl = aus.

24.43 Drehzahlfehler Fenster oberer Wert =5 U/min.

24.44 Drehzahlfehler Fenster unterer Wert = -5 U/min.

Beispiel 2: Um ein Fenster von 500 .... 1000 U/min um den Drehzahlistwert zu erhalten,
folgendes einstellen:

24.42 Drehzahlfehler Fensterregelung Modus = Fenster Drehzahlistwert.

24.43 Drehzahlfehler Fenster oberer Wert = 1000 U/min.

24.44 Drehzahlfehler Fenster unterer Wert = 500 U/min.

Beispiel 3: Um ein Fenster von -50 .... 100 U/min um den Drehzahlistwert zu erhalten, folgendes
einstellen:

24.42 Drehzahlfehler Fensterregelung Modus = Fenster Drehzahlistwert.

24.43 Drehzahlfehler Fenster oberer Wert = 100 U/min.

24.44 Drehzahlfehler Fenster unterer Wert = -50 U/min.

0...10 Fenster - 1=1 n j Parameter
Drehzahl-
fehler + Tl =

aus

24.43

Drehzahlfehler Fenster oberer Wert

Obere Grenze des Drehzahlfehlerfensters.

Parameter
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