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1 Allgemeines

1.1 Erst lesen, dann beginnen

Lesen Sie vor der Installation und Inbetriebnahme sorgfaltig diese Dokumentation.

OBeachten Sie diSicherheitshinweise!

Informationen und Hilfsmittel rund um die
EmotronProdukte finden Sie im Internet:

http://www.emotron.com A Download
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2  Sicherheitshinweise

2.1 GrundlegendeSicherheitsmalinahmen

Wenn Sie die folenden grundlegenden SicherheitsmaRnahmen missachten, kann dies zu
schweren Personenschaden und Sachschaden fihren!

Das Produkt

w ausschlieBlich bestimmungsgema®&wenden.
niemals trotz erkennbarer Schaden in Betnathhmen.
niemals technischierandern.

niemals unvollsténdig montiert in Betrietehmen.
niemals ohne erforderliche Abdeckundgagtreiben.

€ € € ¢

Alle steckbaren Anschlussklemmen nur im spannungslosen Zustand aufstecken oder
abziehen. Das Produkt nur im spannungslosen Zustand aus der Installation entfern

Isolationswiderstandsprifungen zwischen2&teuerpotetial und PE: Die maximale
Pria LI Yy dzy 3 RIFENF yIFOK 9b cmynnbpbm mmMnan = 5/ yYAOK(G No SNR(

Alle Vorgaben der beiliegenden und zugehdrigen Dokumentdigachten. Dies ist
Voraussetung fur einersicheren und stérungsfreien Betrieb sowie fiir das Erreichen der
angegebenen Produkteigenschaften.

Die in diesem Dokument dargestellten verfahrenstechnischen Hinweise und
Schaltungsausschnitte sind Vorschlage, deren Ubertragbarkeit auf die jeweilige Amgendu
Uberprift werden muss. Fir die Eignung der angegebenen Verfahren und
Schaltungsvorschlage Ubernimmt der Hersteller keine Gewahr.

Nur qualifiziertes Fachpersonal darf Arbeiten mit dem Produkt ausfuihren. IEC 60364 bzw.
CENELEC HD 384 definieren die Qkediibn dieser Personen:

w Siesindmit AufstellungMontage,Inbetriebsetzungind BetriebdesProduktsvertraut.

w Sie verflgen Uber die entsprechenden Qualifikationen fur Tiatigkeit.

w Sie kennen alle am Einsatzort geltenden Unfallverhitungsvorschrifieht/iRienund
Gesetze und kdénnen dieaawenden.
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211 Beachten Sie die spezifischen Hinweise in den anderen Kapiteln!

Verwendete Hinweise:

A Gefahr

Dieser Hinweis kennzeichnet eine unmittelbar geféhrliche Situation, die den Tod oder
schwere Verletzungen zuolge haben kann, wenn sie nicht vermieden wird.

A\ Warnung

Dieser Hinweis kennzeichnet eine gefahrliche Situation, die den Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge haben kann, wenn sie nicht vermieden wird.

A\ Vorsicht

Dieser Hinweis kennzeichnet eine gefahrli@imiation, die leichte oder mittlere Verletzungen
zur Folge haben kann, wenn sie nicht vermieden wird.

SIIWES

Dieser Hinweis kennzeichnet eine gefahrliche Situation, die Sachschéden zur Folge haben
kann, wenn sie nicht vermieden wird.

2.2 Restgefahren

Die genannten Restgefahren muss der Anwender in der Risikobeurteilung fur seine Maschine/
Anlage bericksichtigen.

Nichtbeachtung kann zu schweren Personenschaden und Sachschéaden fiihren!
Produkt

Beachten Sie die Warnschilder auf dem Produkt!

Symbol Beschreibung

Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente:
Vor Arbeiten am Produkt muss sich das Personal von elektrostatischen Aufladungen befreien!

Gefahrliche elektrische Spannung:

Vor Arbeiten am Produkt Giberpfén, ob alle Leistungsanschliisse spannungslos sind!

Die Leistungsanschlusse fuhren nach Meisschalten fur die auf dem Produkt angegebene Zeit gefahrliche elektrische
Spannung!

Hoher Ableitstrom:

cSaidayadltfKiAys dgfIROK 9%H yaMy nnbpbm 2RSNJ 9b cnunnbwm |

Heil3e Oberflache:
Personliche Schutzausristung verwenden oder Abkiihlung abwarten!

BB Bk

Motor

Bei Kurzschluss zweier Leistungstransistoren kann am Motor eine Restbewegungaton bis
180°/Polpaarzahl auftreten! (Z. B-pbliger Motor: Restbewegung max. 180°/2 = 90°).
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2.3 Bestimmungsgemal¥erwendung

w Das Produkt darf nur unter den in dieser Dokumentation vorgeschriebenen
Einsatzbedingungen betriebeverden.

w Das Produkt erfllt die Sctmanforderungen der 2014/35/EMiederspannungsrichtlinie.
w Das Produkt ist keine Maschine im Sinne der 2006/42¥&Schinenrichtlinie.

w Die Inbetriebnahme oder die Aufnahme des bestimmungsgemaRen Betriebs einer
Maschinemit dem Produktist solangeuntersad, bisfestgestelltwurde,dassdie Maschine
den Bestimmungen der ERichtlinie 2006/42/EG: Maschinenrichtliriatspricht;EN
cnunnbm 0SIFOKGiSYy®

w Die Inbetriebnahme oder die Aufnahme des bestimmungsgemaRen Betriebs stinur
Einhaltung der EMYRichtlinie2014/30/EUerlaubt.

w5AS KFENXY2YAAASNIS b2NY 9bangewepdetn bpbm GANR FTNNJ RAS Ly@S
w DasProduktist keinHaushaltsgeréasondernalsKkomponenteausschlief3lichvestimmtfir

die Weiterverwendung zur gewerblichen Nutzumay.professionellen Nutzung ir@inne
derENcMnnnbobH®

w DasProduktkannentsprechendder technischerDateneingesetztverden,wenn

' yGNRASo0o&aaeadsSYS YIFHiSI2NABugserHSYNIG 9b cmynnbo SAYKIfGSy

Im Wohnbereich kann das Produkt EA8Y6rungen verursachen. Der Betreiber ist fur die
Durchfiilrung von Entstérmaflinahmen verantwortlich.
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3  Mechanische Installation

3.1 Abmessumen

0.25 kW ... 0.37 kW
Die Abmessugen in mmgelten fur:
0.25kW | DSV1®3-1P7
0.37kW | DSV1®3-2P4 DSV380-1P3
1
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0.55 kW ... 0.75 kW

Die Abmessugen in mmgelten fir:

0.55 kW | DSV183-3P2 DSV3&0-1P8

0.75 kW | DSV183-4P2 DSV380-2P4
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1.1 kW ... 2.2 kW

Die Abmessugen in mmgelten fir:

1.1kw DSV183-6P0 DSV380-3P2

1.5kw DSV123-7P0 DSV3&0-3P9

2.2 kw DSV183-9P6 DSV380-5P6
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3 kW ... 5.5 kW

Die Abmasurgen in mmgelten fir:

3 kw DSV3840-7P3
4 kW DSV3840-9P5
5.5 kw DSV30-013
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7.5kW ... 11 kW

Die Abmessugen in mmgelten fir:

7.5 kw DSV3840-016
11 kW DSV3840-023
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15 kW ... 22 kW

Die Abmessugen in mmgelten fir:

15KW | DSV350-032

185kW | DSV350-040

22KW | DSV350-047
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4  Eléktrische Installation

4.1 WichtigeHinweise

A Gefahr

Gefahrliche elektrische Spannung

Mdgliche Folge: Tod oder schwere Verletzungen

C Alle Arbeiten am Inverter nur im spannungslosen Zustand durchfiihren.

C Nach dem Abzhalten der Netzspannung mindestens 3 Minuten warten, bevor Sie miAdegiten beginnen.
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4.2 Netzanschluss

421 1-phasiger Netzanschluss 230/240/Veavy Duty

42.1.1 Anschlussplan
Der Anschlussplastigtiltigfiir die hverter Emotron DSV15

Ll —— L1—— L1
ﬁ 3/N/PE tg 3/M/PE L2 2/M/PE
N AC 400V N AC 208V ... 230V N AC 208V ... 2490V
PE PE PE
F1 F1
r (] lllfll I
F2 F3
[ 1/N/PE Vol 2/PE P 2/PE
1 —
Q \ AC 170V ... 264V Qi i \ AC 170V .. 264V a1 l'l_"'l AC170V .. 264V
45 Hz ... 685 Hz | | 45 Hz ... 65 Hz | 45 Hz ... 65 Hz
— _——
Lol §j E il Ej E
x| d x| 3
o & & &
CANopen Modbus RTU PROFIBUS EtherCAT PROFINET EtherMet/IP Modbus TCP  POWERLINK
B aqg = m < Lo | @I dyiwgos W Wk @i @R @l @
C187 S xgF= | govongiiE y i858 88 BIRIRE
x w] _ : Ol f X IR [|XI IR |X | R|R] R R R R
| | Hi L l—-l—5 = 000D o a0 oo
&b #‘ ¢ = - =Z E
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j a =4
AC 280V
3A Application 1f/0
Standard IfO
Il-z-h‘ Iiiﬂ'\f
AL g v y
100 ma -
. -
- % ﬁ %\ % % | Zé
——a
x> 1 1 1 1 1 1 1 j
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PR ¥ & & 2 S ¥ XY TR TN AL E TR
T T e e s e el el sl o]elcl alal
wn @ = | | pes alal@daasalalaandaza
=] =i = 'L @ WO EQ o F 25 23] 0] 0Y=
@E:}Eﬁﬁ SEPR|IRFS R “;2|.55|u|4 = 2‘u|4|§||§|4|m|w
L L L L L L L L L L L | L L L
H 1 L
= O : : e = -‘?
i3] = | | e n*-
vy 1 | = -
- .. |F [[5 %
g DC 24 W SEIV PELW
[#19.2 _+228V) i3 Dis
t 1
1 b ‘l 4
| D

Abb.1: Anschlussbeispl
S1 Start/Stopp

Fx Sicherungen
Q1 Netzschitz

- Gestrichelt dargestellt ©ptionen
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Der Anschlussplastigultigfur die hverter Emotron DSV15

Inverter Emotron DSV1Babenkein integriettes Funkentstorfiltem der AG
NetzeinspeisunglUm die EM-AnforderungS 'y Yy I OK  9zb erfilleny s
muss eirexternesEMV-Fiter nach ECEN 60939 eigesetzt werden.

Der Awender muss nduowveisen, dass digonformitéat zdzNJ 9 b c my J

erfullt wird.
I1—— 11—
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Abb.1: Anschlussbeispiel
S1 Start/Stopp

Fx Sicherungen
Q1 Netzghiitz

-- Gestrichelt dargestellt ©ptionen
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4.2.1.2 Absicherungsund Klemmendaten

Sicherungséten

Inverter

DSV183-1P7

DSV1823-2P4

DSV1823-3P2 DSV1823-4P2

Leitungsinstallatiomach

EN 602041

Verlegeart

B2

Betrieb

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGglL oder gRL

Max. Bemessunggom

10

‘ 10

‘ 16 ’ 16

Sicherungsaiomat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

10

‘ 10

‘ 16 ’ 16

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGgL oder gRL

Max. Bemessunggom

10

‘ 10

‘ 16 ’ 16

Sicherungsatomat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

10

‘ 10

‘ 16 ’ 16

Fehlerstrom-Schugzschater

1-phasger Netzanschluss

X oA TyprA oder B

Sicherungséten

Inverter

DSW15-23-6P0
DSM15-23-7P0
DSW15-23-9P6

Leitungsinstallatiomach

EN 602041

Verlegeart

B2

Betrieb

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gG@gL oder gRL

Max. Bemessunggom

25

Sicherungsatomat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

25

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung
Charakteistik gGgL oder gRL
Max. Bemessunggom 25
Sicherungsatomat
Charakteristik B
Max. Bemessunggom 25

Fehlerstrom-Schugschater

1-phasger Netzanschluss

X on Y! 3 B¢aLl

28
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Sicherungséten

Inverter

DSV1823-1P7
DSV1823-2P4
DSV1823-3P2
DSV1823-4P2

DSV1823-6P0
DSV183-7P0
DSV1823-9P6

Leitungsinstallatiomach

US NationaElectrcal Code NFA 70 / Canadian Eleatal Code C22.1

Betrieb

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung
Charakteristik all accto UL 248/ Class CC
Max. Bemessunggom A 15 ‘ 30
Sicherungsatomat
Charakteristik -
Max. Bemessunggom A 15 ‘ 30
Betrieb mit Netzdrossel
Schmetsicherung
Charakteristik all accto UL 248/ Class CC
Max. Bemessungiom A 15 ‘ 30
Sicherungsatiomat
Charakteristik -
Max. Bemessungiom A 15 ‘ 30
Fehlerstrom-Schutschater
1-phasger Netzanschluss X  0ATypYA oder B
Netzanschluss
Inverter DSV183-1P7 DSV1823-6P0
DSV1E23-2P4 DSV1823-7P0
DSV1&23-3P2 DSV1E23-9P6
DSV1823-4P2
Anschluss X100
Anschlustyp steckbae Sclnaubklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 1
Min. Leitungsquerschnitt AWG 18
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 25 6
Max. Leitungsquerschnitt AWG 12 10
Abisolierlamme mm 8
Abisolierlamme inch 0.32
Anziehdehmoment Nm 0.5 0.7
Anziehdehmoment Ib-in 4.4 6.2
BendtigtesVerkzeug 0.5x3.0 0.6 x 3.5
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PEAnschluss

Inverter DSV1523-1P7
DSV1823-2P4
DSV1&823-3P2
DSV1823-4P2
DSV1823-6P0
DSV1823-7P0
DSV1E23-9P6
Anschluss PE
Anschlustyp PE-Schiaube
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 15
Min. Leitungsquerschnitt AWG 14
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 6
Max. Leitungsquerschnitt AWG -
Abisolierlamme mm 10
Abisolierlamme inch 0.39
Anziehdehmoment Nm 2
Anziehdehmoment Ib-in 18
BendtigtesVerkzeug Torx-Schluessel 20

Motoranschluss

Inverter DSV1823-1P7
DSV1823-2P4
DSV1&23-3P2
DSV1823-4P2
DSV1823-6P0
DSV1823-7P0
DSV5-23-9P6
Anschluss X105
Anschlustyp steckbae Sclnaubklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 1
Min. Leitungsquerschnitt AWG 18
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 25
Max. Leitungsquerschnitt AWG 12
Abisolierlamme mm 8
Abisolierlamme inch 0.32
Anziehadehmoment Nm 0.5
Anziehdehmoment Ib-in 4.4
BendtigtesVerkzeug 0.5x3.0
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4.2.2

3-phasier Netzanschluss 400 ¥Heavy Duty

4.2.2.1 Anschlussplan

Der Anschlussplastigtiltigfiir die hverter Emotron DSV35
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= T R L S T e e e B S B
| @ (S e ] o L 5 9. < @ o - - [ T B N
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- | - =2
jE:"—'l =] o
AC 240
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Abb.1: Anschlussbeispiel
S1 Start/Stopp

Fx Sicherungen

Q1 Netzschitz

- Gestrichelt dargestellt ©ptionen
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4.2.2.2 Absicherungsund Klemmendaten

Sicherungséten

Inverter

DSV3#%40-1P3
DSV3%40-1P8
DSV3%40-2P4

DSV3#40-3P2
DSV3840-3P9
DSV3840-5P6

DSV3#40-7P3
DSV3840-9P5
DSV3%40-013

DSV3#%40-016
DSV3#40-023

Leitungsinstallatiomach

EN 602041

\erlegeart

B2

Betrieb

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGQgL oder gRL

Max. Bemessunggom

10 ‘ 16

‘ 25

‘ 32

Sicherungsatomat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

10 ‘ 16

‘ 25

‘ 32

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGgL oder gRL

Max. Bemessunggom

10 ‘ 16

‘ 25

‘ 32

Sicherungsatomat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

10 ‘ 16

‘ 25

‘ 32

Fehlerstrom-Schugschater

3-phasger Netzanschluss

X oA TyprB

\ X

o /JAJTyp B

Sicherungséten

Inverter

DSV3840-032
DSV3840-040

DSV3840-047

Leitungsinstallatiomach

EN 602041

Verlegeart

B2

Betrieb

ohne Netzdrossel

Schmézsicherung

Charakteristik

gGglL oder gRL -

Max. Bemessunggom

63 -

Sicherungsatomat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

63 -

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gG@gL oder gRL

Max. Bemessunggom

63 ‘ 63

Sicherungsawmat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

63 ‘ 63

Fehlerstrom-Schugschater

3-phasger Netzanschluss

X o AYpB

32
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Sicherungséten

Inverter

DSV3840-016

DSV3%40-023

DSV3#%40-1P3 DSV3%40-7P3
DSV3840-1P8 DSV3%40-9P5
DSV3#40-2P4 DSV3%40-013
DSV3840-3P2
DSV3840-3P9
DSV3%40-5P6

Leitungsinstallatiomach

US NationaElectrcal Code NPA 70 /Canadian Electral Code C22.1

Betrieb

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung
Charakteristik all accto UL 248/ Class CC all accto UL 248/ ClaskT, R
Max. Bemessunggom 15 ‘ 25 40 ‘ 40
Sicherungsaiomat
Charakteristik
Max. Bemessunggom

35 ‘ -

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung
Charakteristik all accto UL 248/ Class CC all accto UL 248/ ClaskT, R
Max. Bemessunggom 15 ‘ 25 40 ‘ 40
Sicherungsatomat
Charakteristik
Max. Bemessunggom - ‘ 25 35 ‘ -
Fehlerstrom-Schutschater
3-phasger Netzanschluss X oA TypB ‘ X o AJypB
Sicherungsdten
Inverter ngaggig DSV3540-047

Leitungsinstallatiomach

US NationaElectrcal Code NFA 70 / Canadian

Electrcal Code C22.1

Betrieb ohne Netzdrossel
Schmetsicherung
Charakteristik all accto UL 248/ Clag -
JT R
Max. Bemessunggom 70 -

Sicherungsatomat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakterisk

all accto UL 248/ ClaskT, R

Max. Bemessunggom

70 70

Sicherungsawmat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Fehlerstrom-Schugschater

3-phasger Netzanschluss

X 0 AYypB
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Netzanschluss

Inverter DSV3%40-1P3 DSV3%40-7P3 DSV3840-016 DSV3%40-032
DSV3%40-1P8 DSV3%40-9P5 DSV3840-023 DSV3840-040
DSV3540-2P4 DSV3840-013 DSV3840-047
DSV3%40-3P2
DSV3%40-3P9
DSV3%40-5P6
Anschluss X100
Anschlustyp steckbae Schaub- Schiaubklemme
klemme
Min. Leitungsqueschnitt mm?2 1 15
Min. Leitungsquerschnitt AWG 18 16
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 2.5 6 16 35
Max. Leitungsquerschnitt AWG 12 10 6 2
Abisolierlamme mm 8 9 11 18
Abisolierlamge inch 0.32 0.35 0.43 0.7
Anziehdehmoment Nm 0.5 12 3.8
Anziehdehmoment Ib-in 4.4 11 34
BendtigtesVerkzeug 0.5x3.0 0.6 x 3.5 0.8x4.0 0.8x5.5
PE-Anschluss
Inverter DSV3%40-1P3 DSV3540-016 DSV340-032
DSV3540-1P8 DSV3%40-023 DSV350-040
DSV3%40-2P4 DSV3840-047
DSV3540-3P2
DSV3%40-3P9
DSV3540-5P6
DSV3%40-7P3
DSV3%40-9P5
DSV3%40-013
Anschluss PE
Anschlustyp PE-Schraube
Min. Leitungsquerschnitt mm2 15 25 ‘ 4
Min. Leitungsquerschnitt AWG 14 12
Max. Leitungsquerschnitt mm? 6 16 ‘ 25
Max. Leitungsquerschnitt AWG -
Abisolierlamge mm 10 11 16
Abisolierlamge inch 0.39 0.43 0.63
Anziehdehmoment Nm 2 3.4 4
Anziehdehmoment Ib-in 18 30 35
BendtigtesVerkzeug Torx-Schluessel 20 Pz2

34
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Motoranschluss

Inverter DSV3%40-1P3 DSV3#%40-7P3 DSV3840-016 DSV3%40-032
DSV3%40-1P8 DSV3%40-9P5 DSV3540-023 DSV3%40-040
DSV3%40-2P4 DSV3%40-013 DSV3840-047
DSV3840-3P2
DSV3&840-3P9
DSV3%40-5P6
Anschluss X105
Anschlustyp steckbae Schraubklemme
Schiaubklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 1 15
Min. Leitungsquerschnitt AWG 18 16
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 2.5 6 16 35
Max. Leitungsquerschnitt AWG 12 10 6 2
Abisolierlamme mm 8 9 11 18
Abisolierlamge inch 0.32 0.35 0.43 0.7
Anziehdehmoment Nm 0.5 12 3.8
Anziehdehmoment Ib-in 4.4 11 34
BendtigtesVerkzeug 0.5x3.0 0.6x3.5 0.8x4.0 0.8x5.5
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4.2.3 3-phasiger Netzanschluss 400 VWNormal Duty"

4.2.3.1 Anschlussplan

SieheKapiel "3-phasger Netzanschluss 400 MHeavy Duty. ~ 42

4.2.3.2 Absicherungsund Klemmendaten

Sicherungséten

Inverter

DSV3540-7P3
DSV3%40-9P5
DSV3840-013

DSV3#%40-016

DSV3840-023

DSV3840-032

Leitungsinstallatiomach

EN 602041

\erlegeart

B2

Betrieb

ohne Netzdrossel

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gG@gL oder gRL

g@gL oder gRL

Max. Bemessunggrom

25 ‘ 32

63

Sicherungsatomat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

25 ‘ 32

63

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGgL oder gRL

Max. Bemessunggom

25 ‘ 32

‘ 32

63

Sicherungsaiomat

Charakterisk

B

Max. Bemessunggom

25 ‘ 32

‘ 32

63

Fehlerstrom-Schugzschater

3-phasger Netzanschluss

X 0 /ATy B

Sicherungséten

Inverter

DSV38%40-040
DSV3%40-047

Leitungsinstallatiomach

EN 602041

Verlegeart

B2

Betrieb

Schmetsicherung

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Sicherungsatiomat

Charakteristik

Max. Bemessugsstrom

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik gGgL oder gRL

Max. Bemessunggom 63
Sicherungsaiomat

Charakteristik B

Max. Bemessunggom 63
Fehlerstrom-Schutschater

3-phasger Netzanschluss X o ANIYp B
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Sicherungséten

Inverter

DSV3#40-7P3
DSV3840-9P5
DSV3%40-013

DSV3%40-016

DSV3%40-023

DSV3%40-032

Leitungsinstallatiomach

US NationaElectrcal Code NFA 70 / Canadian Eleatsl Code C22.1

Betrieb

ohne Netzdrossel

ohne Netzdrossel

25 35 ‘

Sdimelzsicherung

Charakteristik all accto UL 248 / Clag all accto UL 248/ Clas ) all accto UL 248 / Clas

cC JTR JTR

Max. Bemessunggom 25 40 - 70
Sicherungsaiomat

Charakteristik -

Max. Bemessunggom 25 35 - -
Betrieb mit Netzdrossel
Schmetsicherung

Charakteristik all accto lél_cz48 / Clag all accto UL 248 / ClashT, R

Max. Bemessungiom 25 40 ‘ 40 70
Sicherungsatomat

Charakteristik -

Max. Bemessunggom - -

Fehlerstrom-Schugschater

3-phasger Netzanschluss

X o ATYp B

Sicherungsdten

Inverter

DSV3840-040
DSV3840-047

Leitungsinstallatiomach

US NationaElectrcal Code NFA 70 / Canadian
Electrcal Code C22.1

Betrieb

Schmetsicherung

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Sicherungsatomat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

all accto UL 248/ ClaskT, R

Max. Bemessunggom

70

Sicherungsaiomat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Fehlerstrom-Schugschater

3-phasger Netzanschluss

X o J/ANIypB

CG Drives & Automatiof]1-639502R2
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Netzanschluss

01-639502R2, CG Drives & Automation

Inverter DSV3%40-7P3 DSV3%40-016 DSV38540-032
DSV3%40-9P5 DSV3840-023 DSV3540-040
DSV3%40-013 DSV38540-047
Anschluss X100
Anschlustyp Schiaubklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 15
Min. Leitungsquerschnitt AWG 16
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 6 16 35
Max. Leitungsquerschnitt AWG 10 6 2
Abisolierlamme mm 9 11 18
Abisolierlamme inch 0.35 0.43 0.7
Anziehdehmoment Nm 0.5 12 3.8
Anziehdehmoment Ib-in 4.4 11 34
BendtigtesVerkzeug 0.6x3.5 0.8x4.0 08x5.5
Motoranschluss
Inverter DSV3%40-7P3 DSV3%40-016 DSV38540-032
DSV3%40-9P5 DSV3840-023 DSV3540-040
DSV3%40-013 DSV38540-047
Anschluss X105
Anschlustyp Schraubklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 15
Min. Leitungsquerschnitt AWG 16
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 6 16 35
Max. Leitungsquerschnitt AWG -
Abisolierlamge mm 9 11 18
Abisolierlamme inch 0.35 0.43 0.7
Anziehdehmoment Nm 0.5 12 3.8
Anziehdehmoment Ib-in 4.4 11 34
BendtigtesVerkzeug 0.6x3.5 0.8x4.0 0.8x5.5
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42.4 3-phasger Netzanschluss 480 ¥Heavy Duty

4.2.4.1 Anschlussplan
Der Anschlussplastigtiltigfiir die hverter Emotron DSV35
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Abb.1: Anschlussbeispiel
S1 Start/Stopp

Fx Sicherungen

Q1 Netzschitz

-- Gestrichelt dargestellt ©ptionen
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4.2.4.2 Absicherungsund Klemmendten

Sicherungséten

Inverter

DSV3#%40-1P3
DSV3%40-1P8
DSV3%40-2P4

DSV3#40-3P2
DSV3840-3P9
DSV3840-5P6

DSV3#%40-7P3
DSV3840-9P5
DSV3%40-013

DSV3#%40-016
DSV3#%40-023

Leitungsinstallatiomach

EN 602041

\erlegeart

B2

Betrieb

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGglL ocer gRL

Max. Bemessunggom

10 ‘

16

‘ 25

‘ 32

Sicherungsatomat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

10 ‘

16

‘ 25

‘ 32

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGgL oder gRL

Max. Bemasungstrom

10 ‘

16

‘ 25

‘ 32

Sicherungsatomat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

10 ‘

16

‘ 25

‘ 32

Fehlerstrom-Schugschater

3-phasger Netzanschluss

X oA TyprB

\ X

o /JAJTyp B

Sicherungséten

Inverter

DSV3840-032
DSV3840-040
DSV3840-047

Leitungsinstallatiomach

EN 60204

Verlegeart

B2

Betrieb

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGgL oder gRL

Max. Bemessunggom

63

Sicherungsaiomat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

63

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik gGgL oder gRL

Max. Bemessunggom 63
Sicherungsaiomat

Charakteristik B

Max. Bemessunggom 63
Fehlerstrom-Schutschater

3-phasger Netzanschluss X o ANIYp B

40
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Sicherungséten

Inverter

DSV3840-016

DSV3%40-023

DSV3#%40-1P3 DSV3840-7P3
DSV3%40-1P8 DSV3#%40-9P5
DSV3#40-2P4 DSV3840-013
DSV3%40-3P2
DSV3%40-3P9
DSV3%40-5P6

Leitungsinstallatiomach

US NationaElectrcal Code NPA 70/ Canadian Electal Code C22.1

Betrieb

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung
Charakteristik all accto UL 248/ Class CC all accto UL 248/ ClaskT, R
Max. Bemessunggom 15 ‘ 25 40 ‘ 40
Sicherungsaiomat
Charakteristik -
Max. Bemessunggom

35 ‘ -

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung
Charakteristik all accto UL 248 / Class CC all accto UL 248/ ClaskT, R
Max. Bemessunggom 15 ‘ 25 40 ‘ 40
Sicherungsatomat
Charakteristik -
Max. Bemessunggom - ‘ 25 35 ‘ -
Fehlerstrom-Schutschater
3-phasger Netzanschluss X oA TypB ‘ X o AJypB
Sicherungsdten
Inverter DSV3540-032
DSV3540-040
DSV3540-047

Leitungsinstallatiomach

US NationaElectrcal Code NPA 70 / Canadian

Electrcal Code C22.1

Betrieb ohne Netzdrossel
Schmetsicherung
Charakteristik all accto UL 248/ ClaskT, R

Max. Bemessunggom

70

Sicherungsatomat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

allacc.to UL 248/ ClaskT, R

Max. Bemessunggom

70

Sicherungsawmat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Fehlerstrom-Schugschater

3-phasger Netzanschluss

X 0 AP B

CG Drives & Automatiof]1-639502R2
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Netzanschluss
Inverter DSV3%40-1P3 DSV3%40-7P3 DSV3840-016 DSV3540-032
DSV3%40-1P8 DSV3%40-9P5 DSV3840-023 DSV3840-040
DSV3%40-2P4 DSV3840-013 DSV3840-047
DSV3%40-3P2
DSV3%40-3P9
DSV3%40-5P6
Anschluss X100
Anschlustyp steckbae Schraubklemme
Schraubklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 1 15
Min. Leitungsquerschnitt AWG 18 16
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 2.5 6 16 35
Max. Leitungsquerschnitt AWG 12 10 6 2
Abisolierlamme mm 8 9 11 18
Abisolierlamge inch 0.32 0.35 0.43 0.7
Anziehdehmoment Nm 0.5 12 3.8
Anziehdehmoment Ib-in 4.4 11 34
BendtigtesVerkzeug 0.5x3.0 0.6 x 3.5 0.8x4.0 0.8x5.5
PE-Anschluss
Inverter DSV3%40-1P3 DSV3540-016 DSV3540-032
DSV3%40-1P8 DSV3%40-023 DSV3840-040
DSV3%40-2P4 DSV3840-047
DSV3&40-3P2
DSV3%40-3P9
DSV3%40-5P6
DSV3%40-7P3
DSV3%40-9P5
DSV3%40-013
Anschluss PE
Anschlustyp PE-Schraube
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 15 2.5 4
Min. Leitungsquerschnitt AWG 14 12
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 6 16 25
Max. Leitungsquerschnitt AWG 10 6 2
Abisolierlamge mm 10 11 16
Abisolierlamme inch 0.39 0.43 0.63
Anziehdehmoment Nm 2 3.4 4
Anziehdehmoment Ib-in 18 30 35
BendotigtesWerkzeug Torx-Schluessel 20 Pz2
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Motoranschluss

Inverter DSV3%40-1P3 DSV3#%40-7P3 DSV3840-016 DSV3840-032
DSV3%40-1P8 DSV3%40-9P5 DSV3%40-023 DSV3%40-040
DSV3%40-2P4 DSV3%40-013 DSV3840-047
DSV3840-3P2
DSV3%40-3P9
DSV3%40-5P6
Anschluss X105
Anschlustyp steckbae Schaub- Schiaubklemme
klemme
Min. Leitungsquerschtti mm?2 1 15
Min. Leitungsquerschnitt AWG 18 16
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 2.5 6 16 35
Max. Leitungsquerschnitt AWG -
Abisolierlamme mm 8 9 11 18
Abisolierlamge inch 0.32 0.35 0.43 0.7
Anziehdehmoment Nm 0.5 1.2 3.8
Anziehdehmoment Ib-in 4.4 11 34
BendtigtesVerkzeug 0.5x3.0 0.6 x 3.5 0.8x4.0 0.8x5.5

CG Drives & Automatiof]1-639502R2
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4.2.5 3-phasger Netzanschluss 480 Wormal Duty"

4.2.5.1 Anschlussplan

SieheKapitel "3-phasper Netzanschluss 480 MHeavy Duty

4.2.5.2 Absicherungsund Klemmendaten

Sicherungséten

Inverter

DSV3#%40-7P3
DSV3840-9P5
DSV3%40-013

DSV3%40-016

DSV3%40-023

DSV3840-032

Leitungsinstallatiomach

EN 602041

Verlegeart

B2

Betrieb

ohne Netzdrossel

ohne Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGgL oder gRL

gGgL oder gRL

Max. Bemessursgtrom

25 ‘ 32

63

Sicherungsatomat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

25 ‘ 32

63

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gGgL oder gRL

Max. Bemessunggom

25 ‘ 32

‘ 32

63

Sicherungsaiomat

Charakteristik

B

Max. Bemessunggom

25 ‘ 32

‘ 32

63

Fehlerstrom-Schugzschater

3-phasger Netzanschluss

X

o JAJTYyp B

Sicherungséten

Inverter

DSV3840-040
DSV3840-047

Leitungsinstallatiomach

EN 60204

Verlegeart

B2

Betrieb

Schmetsicherung

Charéteristik

Max. Bemessunggom

Sicherungsaiomat

Charakteristik

Max. Bemessagsstrom

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

gG@gL oder gRL

Max. Bemessunggom 63
Sicherungsaiomat

Charakteristik B

Max. Bemessunggom 63
Fehlerstrom-Schutschater

3-phasger Netzanschluss X o NIYp B
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Sicherungséten

Inverter

DSV3#40-7P3
DSV3840-9P5
DSV3%40-013

DSV3%40-016

DSV3%40-023

DSV3%40-032

Leitungsinstallatiomach

US NationaElectrcal Code NFA 70 / Canadian Eleatsl Code C22.1

Betrieb

ohne Netzdrossel

ohne Netzdrossel

Leitungsinstallatiomach

US NationaElectrcal Code NPA 70 / Canadian
Electrcal Code C22.1

Betrieb

Schmetsicherung

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Sicherungautomat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Betrieb

mit Netzdrossel

Schmetsicherung

Charakteristik

all accto UL 248/ ClaskT, R

Max. Bemessunggom

70

Sicherungsaiomat

Charakteristik

Max. Bemessunggom

Fehlerstrom-Schugschater

3-phasger Netzanschluss

X 0 /ATYp B

CG Drives & Automatiof]1-639502R2

Schmeksicherung

Charakteristik all accto UL 248 / all accto UL 248 / ) all accto UL 248/

ClasC Class] T, R Classl T, R

Max. Bemessunggom 25 40 - 70
Sicherungsaiomat

Charakteristik -

Max. Bemessunggom 25 35 - -
Betrieb mit Netzdrossel
Schmetsicherung

Charakteristik all achI;S;J:LCMS/ all accto UL 248 / ClashT, R

Max. Bemessunggom 25 40 ‘ 40 70
Sicherungsatomat

Charakteristik -

Max. Bemessunggom 25 35 ‘ - -
Fehlerstrom-Schutschalter

3-phasger Netzanschluss X o AJTypB
Sicherungsédten
Inverter DSV3540-040

DSV3%40-047
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Netzanschluss

Inverter DSV3%40-7P3 DSV3%40-016 DSV3840-032
DSV3%40-9P5 DSV3840-023 DSV3540-040
DSV3%40-013 DSV3%40-047
Anschluss X100
Anschlustyp Schraubklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm? 15
Min. Leitungsquerschnitt AWG 16
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 6 16 35
Max. Leitungsquerschnitt AWG 10 6 2
Abisolierlamme mm 9 11 18
Abisolierlamge inch 0.35 0.43 0.7
Anziehdehmoment Nm 0.5 12 3.8
Anziehdehmoment Ib-in 4.4 11 34
BendtigtesVerkzeug 0.6x3.5 0.8x4.0 08x5.5
PE-Anschluss
Inverter DSV3%40-7P3 DSV3%40-016 DSV3840-032
DSV3%40-9P5 DSV3%40-023 DSV3%40-040
DSV3%40-013 DSV3840-047
Anschluss PE
Anschlustyp PE-Schraube
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 15 2.5 ‘ 4
Min. Leitungsquerschnitt AWG 14 12
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 6 16 ‘ 25
Max. Leitungsquerschnitt AWG -
Abisolierlamme mm 10 11 16
Abisolierlamme inch 0.39 0.43 0.63
Anziehdehmoment Nm 2 3.4 4
Anziehdehmoment Ib-in 18 30 35
BendotigtesWerkzeug Torx-Schluessel 20 Pz2
Motoranschliss
Inverter DSV3%40-7P3 DSV3%40-016 DSV3%40-032
DSV3%40-9P5 DSV3%40-023 DSV3%40-040
DSV3%40-013 DSV3%40-047
Anschluss X105
Anschlustyp Schraubklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 15
Min. Leitungsquerschnitt AWG 16
Max. Leitungsquerschnit mm?2 6 16 35
Max. Leitungsquerschnitt AWG -
Abisolierlame mm 9 11 18
Abisolierlamge inch 0.35 0.43 0.7
Anziehdehmoment Nm 0.5 1.2 3.8
Anziehdehmoment Ib-in 4.4 11 34
BendtigtesVerkzeug 0.6x3.5 0.8x4.0 0.8x5.5
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4.3 Steueranschliisse

Bescheibung des Anschlusses Relaisaugiang PTGEimgang Seuerklemmen
Anschluss X9 X109 X3
Anschlustyp steckbae Sclnaubklemme steckbae Sclnaubklemme steckbae Federkraftklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 0.5 0.5 0.5

Min. Leitungsquerschnitt AWG 22 22 22

Max. Leitungsquerschnitt mm?2 15 15 15

Max. Leitungsquerschnitt AWG 14 14 16
Abisolierlame mm 6 6 9
Abisolierlame inch 0.24 0.24 0.35
Anziehdehmoment Nm 0.2 0.2 -
Anziehdehmoment Ib-in 18 1.8 -
BendtigtesWerkzeug 0.4x25 0.4x25 0.4x25

CG Drives & Automatiof]1-639502R2
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4.4 Networks

44.1 CANopen
Typischelopologien
Linie
Al A2 A3 An
. (I3} Eh . (1@
xnﬁlJcﬂTlEl Y xz1s|JcH_|_|?| w J(ZlﬁlJCI-i_'_|_| Y XZIEIJCH_W Y
— T 1 e
i |
o .
Beschieibung des Anschlusses CANopen
Anschluss X216
Anschlustyp steckbae Federkraftklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 0.5
Min. Leitungsquerschnitt AWG 22
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 25
Max. Leitungsquerschnitt AWG 12
Abisolierlamme mm 10
Abisolierlamme inch 0.39
Anziehdehmoment Nm -
Anziehdehmoment Ib-in -
BendtigtesVerkzeug 0.4x25
Netzwerk-Grundeinstellungen
Mit dem DIRSchalter kdnnen Sie Knotenadresse und Baudrate elestahd den integrierten
Busabschlus®Viderstand aktivieren.
¢ b a 64 312 16 8 4 2
HHHHHHHHHHHH?
CAMN Address
Busabschluss Baudrate CANKnotenadresse
R d c b a 64 32 (16 |8 4 2 1
OFF OFF |ON OFF | ON | 20 kBit/s OFF | OFF| OFF| OFF | OFF | OFF | OFF
inaktiv OFF |OFF |ON |ON |50 kBit/s Wert aus Parameter
ON OFF |OFF |ON |OFF| 125 kBit/s Knotenadresse Beispiel:
aktiv OFF |OFF |OFF |ON |250 kBit/s OFF ‘ OFF‘ ON ‘OFF‘ ON ‘ON ‘ ON
OFF |OFF |OFF | OFF|Wert aus Paramete500 kBit/s) Knotenadresse =16 +4+2 +1 =23
OFF |ON OFF | OFF | 1 MBit/s
Alle anderen Kombinationen Wert aus Paramete500 kBit/s)

Fettdruck= Voreinstellung

Das Netzwerk muss anfysikalisch ersten und letzten Busteilnehmer mit
S A Y SY -Widerstanshabgeschlossen sein.

An diesen Busteilnehmern den Schalter "R" auf ON stellen.
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4.4.2 Modbus RTU

Typischelopologien
Linie
Al A2 A3 An
130}  ER rEh (I3
xnel%‘l?lﬁl 3/ x215|%ﬂ?|m| 3/ XZIEIJTA_IW 3/ xzmm 3
= T T ]
i .
Beschieibung des Anschlusses Modbus RTU
Anschluss X216
Anschlustyp steckbae Federkraftklemme
Min. Leitungsquerschnitt mm?2 0.5
Min. Leitungsquerschnitt AWG 22
Max. Leitungsquerschnitt mm? 2.5
Max. Leitungsquerschnitt AWG 12
Abisolierlamme mm 10
Abisolierlamme inch 0.39
Anziehdehmoment Nm -
Anziehdehmoment Ib-in -
BendtigtesVerkzeug 0.4x25

Netzwerk-Grundeinstellungen

Mit dem DIRSchalter kénnen Sie Knotenadresse und Baudrate einstellen und den integrierten
BusabschlusgViderstand aktivieren.

R

a 12864 32 16 8

4

EEH|HHHHHHEH?

2 1

Mo Address
Busabschluss Baudrate Paritéat Modbus-Knotenadress
R c b a 128 |64 32 |16 |8 4 2 1
OFF n.c. |OFF OFF OFF| OFF | OFF| OFF | OFF | OFF | OFF | OFF
inaktiv Automatisch erkennen Automatisch erkennen Wert aus Parameter
ON ON ON Knotenadresse Beispiel:
aktiv Wert aus Parameter Wert aus Parameter OFF‘ OFF ‘ OFF‘ ON ‘ OFF’ ON ‘ ON ’ ON

Knotenadresse = 16 + 4 + 2 + 1 = 23 Knotenadre
247: Wert aus Parameter

Fettdruck= Voreinstellung

Das Netzwerk muss anfysikalisch ersten und letzten Busteilnehmer mit
S A Y SY -Widerstanshabgeschlossen sein.

An diesen Busteilnehmern den Schalter "R" auf ON stellen.

CG Drives & Automatiof]1-639502R2
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4.4.3 Modbus TCP

Typischelopologien
Linie Baum
M M
.Fe\
51 52 b sn SW1 SW2| /7 |SWn
AT AT AT
M Master
S Slave
SW Switch

NetzwerkGrundeinstellingen

Mit dem Drehcodierschalter kdnnen Sie das letzte Byte dédifesse einstellen.

345 345
T, 3 T, L
‘H3a fiye s
%16 x1
Einstellung Wert des letzten Byte Resultierende IFAdresse
0x00 Wert aus Parameter Wert aus Parameter
0x01 ... OXFE Schalterstellung 192.168.124.<Schalterstellung>
OxFF Voreinstellung 192.168.124.16
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4.4.4 PROFIBUS

Typischelopologien
Linie mit Repeater
M
]
iy ¥iE—— —

‘ 511 s12 & $1n 521 if ‘

- 1 — 1 -

re e ¥
M Master
S Slave
X Repeater
R Aktivierter BusAbschlusswiderstand
Beschieibung des Anschlusses PROFIBUS
Anschluss X226
Anschlustyp SubD 9p
Min. Leitungsqueschnitt mm?2 -
Min. Leitungsquerschnitt AWG -
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 -
Max. Leitungsquerschnitt AWG -
Abisolierlamme mm -
Abisolierlamme inch -
Anziehdehmoment Nm -
Anziehdehmoment Ib-in -
BendtigtesVerkzeug -

NetzwerkGrundeinstellunge

Mit dem DIRSchalter kbnnen Sie die Stationsadresse einstellen. Die Baudrate wird
automatisch erkannt.

64 32 16 8 4 2 1

PROFIBUS  Addres

PROFIBUStationsadresse
64 32 16 8 4 2 1
OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF

Wert aus Parameter

Stationsadresse Beispiel:
OFF OFF ON OFF ON ON ON

Stafonsadresse =16 +4 +2+1 =23
Stationsadresse = 126 und Stationsadresse = 127 nicht einstellen. Diese Stationsadressen sind unglltig.

Fettdruck= Voreinstellung
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Das Netzwerk muss am physikalisch ersten und letzten Busteilnehmer n
einem Widerstandibgeschlossen sein.

An diesen Busteilnehmern den BAbschlusswiderstand im Bus
Anschlussstecker aktivieren.

01-639502R2, CG Drives & Automation
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4.4.5 EtherCAT

Typischelopologien
Linie
M
— ie
M| joUT IN| | OuUT N
sD1 5D2 ¢ SDn
M Master

SD Slave Device

Netzwerk-Grundeinstellungen

Mit dem Drehcodierschalter kénnen Sie den E@&TFIdentifier einstellen.

".""_156_. "'1'1;‘5_.
2% &5
ey ey
x16 ®l
Einstellung Identifier
0x00 Wert aus Parameter
0x01 ... OxFF Schalterstellung

CG Drives & Automatiof]1-639502R2



4.4.6 PROFINET

Typischelopologien
Linie Baum
C C
£
38\
D1 D2 i Dn SW1 SW2 & [5Whn
A~ T T AT
Ring
C
I
SW
— I‘—-_\_
Dn £ R - D1
e
» 1=
D3 D2
C IO-controller
D 10-Device

SW Switch SCALANCE (MfaRig)

R Redundanzdomane

Der Dehcodierschalter hat keine Funktion.
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45 Anschluss Sicherheitsmodul

A GEFAHR

AutomatischeWiederanlau, wenn die Aforderung der Sicherheitsfunkticaufgehoben wid.
MoglicheFolge: Tod oder stwere Verletzungen

O Sie miissen dehexterne MaRnahmen nach BN{ h ™ o i spriem, dd’s der trieb erst nach einer
Bestatigungvieder anlauft.

451.1 Klemmendaten

Beschieibung des Anschlusses Safety STO
Anschluss X1
Anschlustyp steckbae Federkraftklemme
Min. Leiturgsquerschnitt mm?2 0.5
Min. Leitungsquerschnitt AWG 22
Max. Leitungsquerschnitt mm?2 15
Max. Leitungsquerschnitt AWG 16
Abisolierlame mm 9
Abisolierlame inch 0.35
Anziehdehmoment Nm -
Anziehdehmoment Ib-in -
BendtigtesVerkzeug 0.4x25
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5 Inbetriebnahme

5.1 WichtigeHinweise
/N WARNUNG

Fehlerhafte Verdrahtung kann zu unerwarteten Zustandeirend der Inbetriebnahme fiikn.

Mdgliche Folge: Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden Prifen Sie vor dem Einschalten der Netzspannung:
C Ist die Verdrahtungallstandig und richtig ausgefiihrt?

C Gibt es keine Kurzschlisse und Erdschlusse?

C Ist die Schaltungsart des Motors (Stern/Dreieck) an die Ausgangsspannung des |rarejémasst?

C Ist der Motor phasenrichtig angeschlossen (Drehrichtung)?

C Arbeitet die FunktiortNot-Aus" der Gesamtanlage korrekt?

A WARNUNG

CSKfSNKIFFiS 9AyadStftdzyaSy oNKNBYR RSNILYoSIONARSoyl KYS |
Anlagenbewegungen auslésen.
Méogliche Folge: Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

C Gefahrenbereich raumen.

C sicherheitsvorschriften und Sicherheitsabstérgnhalten.
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5.2 Bedienschnittstellen

Fir die Inbetriebnahme des Inverters ist eine Bedienschnittstelle erforderlich.

5.2.1 Keypad

Mit dem Keypad kann auf einfache Weise eine lokale Bedienung, Parametrierung und
Diagnose des Inverters erfolgen.

w DasKeypadwird einfachauf der FrontseitedesInvertersauf die Diagnoseschnittstelle
gesteckt.

w DasKeypadkannauchwahrenddesBetriebsgesteckiund wiederentfernt werden.

Ausfuhrliche Informationen zum Keypad finden Sidimhang:

4 Den Inverter mit dem Keypad bedienen und parametrigresn9
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52.2 Engineeringrool»Emotron EASY Starter

Der >Emotron EASY Starteist eine P&oftware, die speziell ausgelegt ist fiir die
Inbetriebnahme und Wartung desJerters.

Kontaktieren Sie Emotron, um einen Link zum Herunterladen zu erhalter
die »Emotron EASY StartePC Software

BeispielScreenshot:

. EASY Starter V1.AO6156 ~i550 CAN apglication 10 50 Hz - Disgrase-Acsgter - by Device [ = ]
= 0@
&.%— w@@@ﬂ@iﬂ" =
Typ Settror | Disgoces | P e | Trend
1350 CAN applcsion 10 50 . D-qm-m-.id-ﬂrr @lmumng SpesdC - 'I
Beomic Sehp
etz -Benessungsmog. m e B Mirgestimouen:z m ] Ho
Fisatiorebarchrankung Warwirs ured riickowdnts [1] WesimaFrequers [1] 6o He
% Frauana-Sobwait [T] &raiogmngsng 118 Hashizataet 1 [1] 50 “
Sanmetreds omal (] Alfast | [1] 50 s
Star beim Enschaian 1 Qich shop-Rampenzmt 1] 10 5
Sicppmethads Standart Ranpe [1]
Fbibys Sebp  Poosss Conimler Sebp  Adusrced Burcion § VD Setup
Fastackust btd (1] Cigtddaingang 4 141
'T L — mr:: (@ Motor Contied Festmobwert bt [I] Dgtdengang 515
i M icati L
-\.Fd?w.a-ﬂ Dlamua-ﬂaﬂarm Bemichnung o
Jeeodrung: '{f}:'..';_’i,‘.‘“ et [T] ¥FC cpenlosp ] Ragkr Frigsha (1] warRD
B Zarver g :-;;];_‘;‘;{::p:f"“"“ 3‘_’5 Motor-Beme ssungastom 1420 A Gichoiop [T] Mt akiv ]
Bemsszungsdretzzhl Ll =m FurVarwains (Cify (I backe it ]
Barrass ngrisoue: 50,0 H:z Fur-Ruckowars [C0W) m Mcht akay 0]
Manrepannung 0 v Fesinobwort 1 |I| 20 Hz
ﬁ Perr-Cantirass phi [T] men Frstscbmat 2 [1] 400 He
| Festachuat 1 [T] 500 Hr
fox o]
“ [ L
Q- & @ E]
i Regler gespent
Zwinchankreisspn. 7 O TatéchlicherMok. T T bi-Molompamung T D1 lak-Geschwindigbet T T itfrequan: T O Stahuswirier L#Z T © Fehlarcode: Fo mo
. Kein Fehlar
0 0,0 0 0 0,0 | misigoy o
\ A VAC rpm Hz
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5.2.2.1 Verbindungzwischenlnverter und »Emotron EASY Starteaufbauen

Fur die Inbetriebnahme des Inverters mérd »Emotron EASY Starteist eine
KommunikationsverbindungumInvertererforderlich.Diesekannkabelgebunderoder
drahtlosviaWLANaufgebaut werden.

Voraussetzungen

w Fur die kabelgebundene Kommunikation mit dem Inverter ist dasN&RIl sowieein
USR.0-Kabel(A-Steckerauf Micro-B-Steckerkerforderlich.

e

w Fuir die drahtlose Kommunikation mit dem Inverter ist das WMdulerforderlich.
Zudem muss der PC, auf dem d&motron EASY Startemstalliert ist, WLAN&higsein.
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Details
Die folgende Anléung beschreibt den Verbindungsaufbau tber das-Wsdul.

w Fir eine Parametrierung ohne Motorbetrieb ist keine Netzspannung erforderlich:
Verbinden Sie den Inverter ohne Hub direkt mit dem PC, dann reicht diSti8ittstelle
desPC fiir die Spannungsvergangaus.

w Eine Anleitung zum Verbindungsaufbau tGiber das WiaNul finden Sie inKapitel
"Wirelest ANWLAN).] 379

So stellen Sie eine Kommunikationsverbindung zum Inverter tber USB her:
Voraussetzungen fir die Inbetriebnahme:

w Der in der Montageund Einschaltanleitung beschriebene Funktionstest \edialgreich
(ohne Fehler und ohne Stérung) abgeschlossen.

w Der Inverter ist betriebsbereit (Netzspannungeistgeschaltet).

Bendotigtes Zubledr fur die Inbetriebnahme:

w USBModul
w USB 2.&Kabel (AStecker auMicro-B-Stecker)
w PC mit installiertem Emotron EASY Starter
1. USBModulaufdie Frontseitedesinvertersstecken(Schnittstellex16).
2. Denlnverterper USBKabelmit demPCverbinden,aufdemder »Emotron EASY
Starter< installiert ist:
w Den MicreB-Stecker des USBabels in die Buchse des U8Bdulsstecken.
w Das andere Ende in eine freie UBB-A-Buchse des Ptecken.
3. »Emotron EASY Startestarten.
Der Dialog "Gerate hinzufugen" wird angegei

4. Verbindung "USB USat Modul 01-6180-00" auswahlen:

=7

L. Gerite hinzufigen
Online | Offine vom Paket | Offine von Dateifen) |

Bitte wahlen Sie einen Kommunikationspfad:

b

Verbindung
USB - Diagnose via Adapter 01-6204-00
USE - USB mit Modul 01-6180-00

USE - CAN via Adapter 01620500
PROFINET / BherNet/IP
WILAN - WLAN mit Modul 01-6203-00

OPC Diagnostics Server

\!) Es sind keine weiteren Einstellungen erorderich.

V] Gerat automalisch identiizieren

Schlieien nach dem Einfiigen Schielen

5. Schaltflache&infigenbetéatigen.

Der >Emotron EASY Startesucht Uber den ausgewahlten Kommunikationspfad nach
angeschlgsenen Geraten. Nach erfolgreicher Verbindung wird der Inverter in der
Gerateliste des Bmotron EASY Starteangezeigt. Uber die Registerkarten des
»Emotron EASY Starteist nun ein Zugriff auf die Parameter des Inverters méglich.
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5.3 Parametrierung

DerlInverter mussalsBestandteikinerMaschinemit drehzahlverstellbarerintriebssystem

an seine Antriebsaufgabe angepasst werden. Die Anpassung des Inverters erfolgt durch das

Andernvon ParameternWahlweisekannauf dieseParametemit dem Keypadoderdem
»Emotron EASY Starterzugegriffen werden. Ist der Inverter mit Netzwerkoption
ausgestattet, ist auch ein Zugriff von einem tibergeordneten Controller tber das
entsprechende Netzwerk moglich.

Bestimmte Geratebefehle oder Einstellungen, die das Antriebsiternan
einen kritischen Zustand bringen kdnnten, lassen sich nur durchfiihren,
wenn der Inverter gesperrt ist.

5.3.1 Allgemeines zParametern

Jeder Parameter besitzt als Adresse einetBit8ndex. Unter dieser Adresse ist der
Parameter im Objektverzeichnigs Inverters abgelegt.

w FunktionazusammengehérigParametersindin einemDatensatzusammengefasst.
DieseParametelbesitzenzusatzlicteinen8-Bit-Subindex.

w AlsTrennzeicherzwischerder Angabedesindexund desSubindexder Doppelpunkt
verwendet. Beisjl: "0x2540:001"

w Esgibt ParameterderenEinstellunggeandertwerdenkannsowie(Diagnose) Parameter,
die nur gelesen werdekonnen.
Parametrierung mit dem Keypad

w AlleParameterauf die auch ein Zugriff mit dem Keypad mdglich ist, besitzen einen
sogenanten "Displaycode". DieersteZifferdesDisplaycodegibt hierbeidie Gruppean,in
der der Parameter auf dem Keypad zu findsn

w In der Dokumentation ist der Display codesofern vorhandert in Klammern hinteder
Adresse angegebenBeispiel: "0x295(P210.00)".

4 KeypadParametriermodus| 613

Aufbau der Parameterbeschreibungen in dieser Dokumentation

w DieParameterbeschreibungen dieserDokumentationsindtabellarischaufgebaut.

w Beider Darstellungwird unterschiederewischerParametermmit EinstellbereichText,
Auswalhlliste sowie bitodierterAnzeige.

w BeiParametermit Schreibzugriffst die Voreinstellundett dargestellt.

w DerDisplaycodesowiedie auf16 ZeicherbegrenzteKeymd-Kurzbezeichnundes
Parameters sind sofern vorhandert in Klammerrangegeben.
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Beispiel: Parameter mit Einstellbereich

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

Index:Subindex
(Display code)

Parameterbezeichnung
(KeypadKurzbezeichnung)

Minimalwert ... Moreinstellung ... Maximalwert
Optionale Angaben zufarameter.

Erlauterungen & Anmerkungen zum Parameter.

Beispiel: Parameter mit Auswabhlliste

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

Index:Subindex | Parameérbezeichnung (Keypagurzbezeichnung)

Erlauterungen & Anmerkungen zum Parameter.
Hinweis:Einzustellen ist die entsprechende Auswahinummer (hier Q
oder 2). Andere Werte sind nicht zuléssig.

(Display code) | Optionale Angaben zufarameter.
0 Bezeichnung von Auswahl 0
1 Bezeichnung von Auswahl 1
2 Bezeichnung von Auswahl 2

Optional: Erlauterungen & Anmerkungen zur jeweiligen Auswahl. D
voreingestellte Auswabhl i$ett dargestellt.

Beispiel: Parameter mit bicodierter Anzeige

Parameter Name / Wertebereich / Voreinstellung]

Info

Parameterbezeichnung (Keyp&dirzbezeichnung)
Optionale Angaben zufarameter.

Index:Subindex
(Display code)

Erlauterungen & Anmerkungen zum Parameter.

Bit 0 Bezeichnung von Bit 0

Bit 1 Bezeichnung von Bit 1

Bit 2 Bezeichnung von Bit 2

Bit 15

Bezeichnung von Bit 15

Optional: Erlauterungen & Anmerkungen zum jeweilig#n

ParameterUbersichtslisten in dieser Dokumentation

w KeypadParameterlisteEnthaltfur eine Parametrierungnit dem Keypadeine Auflistung
allerParameteraufdieaucheinZugriffmit demKeypadnméglichist.] 56

w ParameterAttributliste: Enthalteine Auflistungaller Parameterdesinverters.DieseListe
enthaltinsbesonderénformationendiefiirdasLeserundSchreibewvonParametern

UberNetzwerkrelevantsind.] 628
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53.2

Inverter-Grundeinstellungen

Uberprifen Sie die folgenden Grundeinstellungen des Inverters und passdieSé
gegebenenfalls an.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2540:001 Netz-Eirstellungen: Netz-Bemessungsspannung Auswahl derverwendeten Netzspannurg, mit der der hverter betrieben
(P208.01) (Netz-Eirstell.: Netzspannung) wird.
A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.
0| 230 Veff
1400 Veff
2480 Veff
3| 120 Veff
10|230 Veff/reduziertd U-Stwelle
0x2838:001 Start/Stoppkonfiguration:Sartmethode Verhaten nach &art-Befehl.
(P203.01) (Sart/Stoppkonfg: Sartmethode)
A Eirstellung nu anderba, wenn hverter gesperrt.
0| Normal Nach $art-Befehl sind die andard-Ramperaktiv.
A Beschleunigurgeit 1 & einstellbar in0x2917 (P220.00)
A Verzigerungszeit 1 & einstellbar in0x2918 (P221.00)
1 DGBremsung Nach $art-Befehl it die Funktiod'DGBremsung" aktiviur die in
0x2B84:002 (P704.08jngestellte Zeit.
4 DGBremsung] 443
2|Fangschaltung Nach $art-Befehl it die Fangschaltungktiv.
Mit der Fangschaltung I&s sich ein trudelnder Mior bei Betrieb ohne
Drehzahlriickfiihrung "aifangen". DieSynchronitét zwischen hverter
und Mator wird so abgestimmilass im Atschalteitpunkt der Ube-
gang auf den sichrehenden Maor ruckfei erfolgt.
4 Fangschaltung 489
3| Sart mit Magnetisierung
0x2838:002 Start/Stoppkonfiguration:Sart beim Einschéén Sartverhaken nach Einschi@n der Netzspannung.
(P203.02) (Sart/Stoppkonfg: Sart bei Einsch)
0| Aus Kein automatischeBart nach Einsch&n der Netzspannung. Zu#zlich
2ur Freigabe desrverters st immer ein erneter Sart-Befehl eforder-
lich, um den Mtor zu starten.
1/ Ein AutomatischeQart des Mdors nach Einschan der Netzspannury,
wenn der hverter freigegeben & und ein $art-Befehlvorliegt.
0x2838:003 Start/Stoppkorfiguration: Soppmethode Verhaten nach Spp-Befehl.
(P203.03) (Sart/Stoppkonfg: Soppmethode)
0| Freilauf Der Mdor wird momentenlos (trudelt aus bis in detillstand).
1| Sandard-Rampe Der Mdor wird mit derVerzogerungszeit 1 (oderVerzogerungszeit 2,
fallsaktiviert)in den Stillstandgjefihrt.
A Verzbgerungszeit 1 &t einstellbar in0x2918 (P221.00)
A Verzogerungszeit 2 &t einstellbar in0x291A (P223.00)
4 HRequerggrenzen und Rampereiten] 157
2| SchnellhdgRampe Der Mdor wird mit der fir die FunktiofiSchnellhalt" eigesteliten Ver-
z0gerungszeit in den Stillstandefiihrt.
A Verzdgerungszeit fir Schnellhaltd einstellbar in0x291C (P225.00)
A DieFunktion'Schnellhalt” Iagt sich auch manue#ktivieren bei-
spiebweise Uber einen Digileingang.4+ Schnellhalf 160
0x283A Rotationsbeschrankung OptionaleEinscihénkung der Dehrichtung.
(P304.00) (Rotationsbeschr.)

0

Nur Rechtslauf (CW)

Es & nur ein Rechtslauf (CW) des Mors méglich. Di&Veitergabenega-

tiver requenz und PIBSollverte an die Meorregelung wid verhindert.

A Diese Funktiomwirkt nach der FunktiohDrehrichtung unkehren”
(0x2631:013 (P400.1B)

A Da diese Funktionur negatie Soliverte verhindert, &t ein Lirkslauf
(CCW) jedoch dann mdglickenn der Mdor fur diese Behrichtung
verdrahtet wurde.

[N

Beide Dehrichtungen

Beide Mdordrehrichtungen sind feigegeben.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2860:001 Frequenzegelung: $andad-Solivertquele Auswahl der $andad-Solivertquelle fir Etriebsart "MS:Velocity
(P201.01) (Sandadsolwert: FSoliv.quelle) mode".

A Die augewahite Sandad-Solivertquelle & immer dann in der
Betriebsart 0x6060 (P301.0G3 "MS:Velocity mode {2]" aktiv,wenn
keine Solvertumschaltung auf eine ande Solvertquelle tber at-
sprechende Trigger/Funktioneaktivist.

4 Sollvertumschaltung 557

Keypad

Der Sollert wird lokal vom Keypadvorgegeben.
A Voreinstellung:0x2601:001 (P202.01)

A Mit den Navigationstasten und  lasst sich derkeypadSolivert
verandern (auch im lafenden Etrieb).

Analogeingang 1

Der Sollvert wird als analges Signal Giber den Anagjeingang 1vorgege-
ben.
4 Analgeingang 1] 609

Analayeingang 2

Der Sollvert wird als analges Signal Giber den Anagjeingang 2vorgege-
ben.
4 Analgeingang 2] 613

»

HTLEirgang (abVersion 04.00)

Die Didiialeingénge DI3 und DI4dnnen als HTEirgangkonfiguriert
werden, um einen HFErcoder als Solvertgeberzu verwenden oder
den Sollvert in Form einerReferenzfrequenz ("Puls@rain®) vorzugeben.
4 Sollvertquelle HTiEirgang] 576

5| Netzwerk Der Sollert wird als Pozessatenobjekt Uber Netzwerk vorgegeben.
4 Netawerk konfigurierery 230
11|FequenzPreset 1 Fir dieVorgabe des Saltertes lassen sich auchgemamte "Pesets"

12

Frequenz-Preset 2

parametrieren und aswahlen.

A4 Sollvertquelle Soivert-Presets] 565

13| FequenzPreset 3

14| FequenzPreset 4

15| FequenzPreset 5

16| FrequenzPreset 6

17| FequenzPreset 7

18| FequenzPreset 8

19| FequenzPreset 9
20| FequenzPreset 10
21| HequenzPreset 11
22| HequenzPreset 12
23| FequenzPreset 13
24| HequenzPreset 14
25| FequenzPreset 15
31| Segmet-Preset 1 (abVersion 03.00)

Fir dieVorgabe des Saltertes lassen sich auch die fiir dienktion
"Sequener" paametrierten Segmat-Presets awswahlen.
4 Sequemer] 512

32| Segmet-Preset 2 (abVersion 03.00)

33| Segmet-Preset 3 (abVersion 03.00)

34| Segmet-Preset 4 (abVersion 03.00)

35|Segmet-Preset 5 (abVersion 03.00)

36| Segmet-Preset 6 (abVersion 03.00)

37|Segmet-Preset 7 (ab\Version 03.00)

38| Segmet-Preset 8 (abVersion 03.00)

50| Motorpotentiometer Der Sollvert wird von der FunktioriMotorpotentiometer" generiert.
Diese Funktiokann als alternativ&olivertsteuerungverwendet wer-
den, die Uberwei digtale Signa gesteuert wird: "MOP-Solivert hoch"
und "MOP-Sollvert runter"”.

4 Sollvertquelle MotorpotentiometefMOP)] 570

201| InternerWert (abVersion 05.00) InterneWerte des Hestellers.

202/ InternerWert (abVersion 05.00)

203/ InternerWert (abVersion 05.00)

204/ InternerWert (abVersion 05.00)

64 01-639502R2, CG Drives & Automation



Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
205/ InternerWert (abVersion 05.00)
206/ InternerWert (abVersion 05.00)
0x2911:001 FrequenzSolivert-Presets: Reset 1 Parametrierbare FrequenzSoliverte (Resets) fur Betriebsart "MS:Velo-
(P450.01) (FrequenzPresets: Feq-Preset 1) city mode".
0.0...p0.Q ... 599.0 Hz
0x2911:002 FrequenzSolivert-Presets: Reset 2
(P450.02) (FrequenzPresets: Feq-Preset 2)
0.0 ... 40.q ... 599.0 Hz
0x2911:003 FrequenzSolivert-Presets: Rreset 3
(P450.03) (FequenzPresets: Feq-Preset 3)
Geét fur 50-HzNetz: 0.0... [50.( ... 599.0 Hz
Gadét fur 60-HzNetz: 0.0 ... $0.Q) ... 599.0 Hz
0x2915 Minimalfrequenz Unterer Genzwert fir alle FequenzSoliverte.
(P210.00) (Min.-Frequenz)
0.0...p.0) ... 599.0 Hz
0x2916 Maximalfrequenz Obeaer Genzwert fir alle FequenzSoliverte.
(P211.00) (Max-Frequenz)
Geét fur 50-HzNetz: 0.0 ... 50.( ... 599.0 Hz
Geét fur 60-HzNetz: 0.0 ... 0.0 ... 599.0 Hz
0x2917 Beschleunigursgeit 1 Beschleunigursgeit 1 fiir Betriebsart "MS:Velocity mode”.
(P220.00) (Beschleunigung 1) A Die eirgestelite Beschleunigursgeit bezieht sich auf die Beschleuni
0.0...p.Qp ... 3600.0 s gungvom Stillstancis zur eingesteliten Maximalfrequenz. Begerin-
gerer Solvertvorgabeverringert sich dietatsachliche Beschleuni
gungszeit entsprechend.
A Eirstellung & nicht wirksam in Btriebsart0x6060 (P301.0G) "CiA:
\elocity mode [2]"4 GerateprofilCiA 402 477
0x2918 Verzogerungszeit 1 Verzogerungszeit 1 fur Retriebsart "MS:Velocity mode".
(P221.00) (Verzogerung 1) A Die eirgestellte Verzogerungszeit bezieht sich auf dieverzogerungvon
0.0...p.Q) ... 3600.0 s der eirgestellten Maximalrequenz bisum StillstandBeigeringerer
Ist-Frequenzverringert sich digtatsachlicheVerzigerungszeit entspre-
chend.
A Eirstellung &t nicht wirksam in Btriebsart0x6060 (P301.0G) "CiA:
\elocity mode [2]"4 GerateprofilCiA 402 477
0x291C SchnellhdhVerzogerungszeit SchnellhdhVerzogerungszeit fir Betriebsart "MS:Velocity mode".
(P225.00) (QFVerzog.zeit) A Wird die FunktiortSchnellhalt” aktiviertwird der Maor innerhalb

0.0...[.0] ... 3600.0 s

der hier eimestellten Verzogerungszeit in den Stillstandefiihrt.

A Die eirgestellte Verzigerungszeit bezieht sich auf dieverzdgerungvon
der eirgestellten Maximalfrequenz bizum StillstandBeigeringerer
Ist-Frequenzverringert sich digtatsachlicheVerzigerungszeit entspre-
chend.

A Eirstellung &t nicht wirksam in Btriebsart0x6060 (P301.0G "CiA:
\elocity mode [2]".4 GerateprofilCiA 402 477

Alle grundlegenden Einstellmdglichkeiten sind im Kapielhdeinstelluntybeschrieben.

1 119
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5.3.3 Motor-Grundeinstellungen

Uberprifen Sie die folgenden Voreinstellungen zum Motor und zur Motorregelung und
passen Sie diese gegebenenfalls an.

Antriebsverhalten im Auslieferungszustand

Im Auslieferungszustand ist als Motorrégreg die U/fKennliniensteuerung mit linearer

Kennlinie fur Asynchronmotoren voreingestellt. Die-Ki#nnliniensteuerung ist eine
Motorregelung fiir klassische Frequenzumrichfetwendungen. Sie basiert auf einem

einfachen und robusten Regelverfahren flindBetrieb von Asynchronmotoren mit linearem
oder quadratischem Lastmomentverlauf (z. B. Lifter). Infolge des geringen
Parametrierumfangs kann fiir solche Anwendungen eine leichte und schnelle Inbetriebnahme
realisiert werden.

Die Parametereinstellungen sinso voreingestellt, dass bei leistungsmaRig passender
Zuordnung von Inverter und Asynchronmotor* der Inverter ohne weiteren
Parametrierungsaufwand sofort betriebsbereit ist und der Motor zufriedenstellend
arbeitet.

* Je nach Gerat/Netzfrequenz entweder-blz-Asynchronmotor oder 681zAsynchronmotor.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2B01:001 U/f-Kennliniendaten: BasisSpannung BasisSpannung und Basisequenzdefinierendas Uf-Verhaltnis und
(P303.01) (U/f-Kennl.daten: BasisSpannung) somit die $eigung der U-Kennlinie.
0 ... R30* ... 5000 V A Die Uf-Basisspannung vd iblicheweise auf die Mtor-Bemessungs
* Voreinstellungvon der Baugi3e abhang. spannungdx2C01:007 (P320.0&ingestellt.
0x2B01:002 U/f-Kennliniendaten: Basidrequenz A Die Uf-Bassfrequenz wid Uiblicherweise auf die Mtor-Bemessungs
(P303.02) (U/f-Kennl.daten: Basistequenz) frequenz0x2C01:005 (P320.08)ngestellt.

Geét fir 50-HzNetz: 0 ... bO]* ... 1500 Hz
Geét fur 60-HzNetz: 0 ...[60]* ... 1500 Hz

* Voreinstellungvon der Baugh3e abhangig.
0x2C00 Motorregelungsart Auswahl der Mdorregelungsart.
(P300.00) (Motorregel.art)

A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.
2| Savoregelung (SEASM) (abVersion 02.00) DieseRegelungsartdient zur Sevoregelung eines gynclronmators.
4 Seavoregelung fur Aynclronmatoren (SEASM)] 178

3| Sensorlos&egelung (SIPSM) DieseRegelungsart diat zur sensorloseriRegelung einesSynclronmo-
(abVersion 02.00) tors.
A Regelungsart & méglich bismaximal 22 kW Bemessungskeing.
4 Sensorloséegelung furSynchronmatoren (SEPSM)] 181
4| Sensorlosékedorregelung (8/C) DieseRegelungsart diat zur sensorloseivedorregelung eines gyn-

chronmotors.
4 Sensorlosékedorregelung (8VC)] 176

6| U/f-Kennliniensteuerung (\FC open loop) | DieseRegelungsart diat zur Drehzahlsteuerung eines gynchronmators
Uiber eine Uf-Kennlinie undstellt die enfachste Regelungsart da
4 U/f-Kennliniersteuerung (VC)] 167

7| U/f-Kennliniersteuerung (WC closed loop) | DieseRegelungsart diet zur Drehzahlsteuerung eines gynclronmators
(abVersion 04.00) Uber eine Uf-Kennlinie mit Rickfiihrung derrBhzahl.

Am hverter muss ein Morgeber argeschlossen und als Ruckféys
tem fur die Mdorregelung eirgestellt sein.

4 U/f-Kennliniersteuerung (WC closed loop) 175

0x2C01:010 Motorparameter: Motor-Bezeichnung Die Bezeichnung (z. B. "Mor 1") kannvom Anwender fei gewahlt wer-
den.

Wenn der Mdor im Engineeringool aus dem "Mtorkatalog" auge-
wahlt wurde, wird hier auitomatischdie jeweilige Bezeichnung des
Motors eirgetragen (Beispiel: "MDSKAO&2, 70").

0x6075 Motor rated curent Der hier eimustellende Mdor-Bemessungsrom dient als Raugswert
(P323.00) (Motor curent) fur verschiedeneParameter mit prozentualer Eirstellung/Anzeige eines
0.001 ...1.70Q* ... 500.000 A Stromwertes.

* Voreinstellungvon der BaugbRe abhéngig.

) . Beispiel:
A Eirstellung nur &nderbawenn Inverter gesperrt. P

A Motor rated curent = 1.7 A
A Max curent 0x6073 (P324.03) 200 % Mtor rated curent = 3.4 A

Alle Einstellmdglichkeiten zum Motor und zur Motorregelung sind im Kadivébrregelund
beschrieben] 138

66 01-639502R2, CG Drives & Automation



5.3.4

Funktionsbelegung der Eiund Ausgange

Die Ansteuerung desverters lasst sich individuell an die jeweilige Anwendung anpassen.
Diesgeschieheinfachdurchdie ZuordnungvondigitalenSteuerqueller("Triggern™)zu

Funktionen desnverters.

Im Auslieferungszustand lésst sich der Inverter folgendermaf3en Gibedidémmen

steuern:
Eingangssignale Netzspannung | | .
60 Hz 1
50 Hz
Frequenz-%ollwertvorgabe :E:_ |
Ober Analogeingang 1 354
I"j_'} 10 Hz+
OHz t
Fehlerzustand |
Trigger Funktion .I ot
 Digitaleingang 1[11] Y@ srten ______JIIM | | ..
Digtaleingang 2 [12] )0 Feie aricisetzen 3 1|
1 f "t
igtaieingang 3 [13] ) Dretricung urktven 3 |
1
 Digitaleingang 4 [14] YO Preset aktivieren (Bit 0) JNRNN , . I -
Digitaieingang 5 [15] )9 Preset akvieren (5 1) 3 | I —
T i bl §
. Preset 1 E Presets1 .. 3
Ausgangssignale 60 Hz ! i !
50 Hz ; ; 1 —
aake / / | | _J@
RN AREA [ N\ e
20 He = 1
Aus 10 Hz @ i i/ ©
gangsfrequenz P \
0x2000 (P100.00) 4oy | t
20 He @ @
~30 Hz
-40HzA
-50Hz
Statussignale Ausgang 60 Hz~
Betricbsbersit [51] DO Reis ________JHl | .
*1
| Bremsfunktion ist in der Vioreinstellung von Ox2E20:001 ausgeschaltet.
1
1
Parameter ’ Name ‘ Voreinstellung
Steuerfunktionen
0x2631:002 (P400.02) Starten Digitaleingang 1 [11]
0x2631:004 (P400.04) Fehler zuriicksetzen Digitaleingang 2 [12]
0x2631:013 (P400.13) Drehrichtung umkehren Digitalengang 3 [13]
0x2631:018 (P400.18) Preset aktivieren (Bit 0) Digitaleingang 4 [14]
0x2631:019 (P400.19) Preset aktivieren (Bit 1) Digitaleingang 5 [15]
Konfiguration digitale Ausgange
0x2634:001 (P420.01) Relais Betriebsbereit [51]
0x2634:002 (P420.02) Digitalausgang 1 Haltebremse l6sen [115]
0x2634:003 (P420.03) Digitalausgang 2 (nur bei Applicatit®) Fehler aktiv [56]
Einstellungen flr den Frequeisollwert
0x2860:001 (P201.01) Frequenzregelung: Standa8blivertquelle Analogeingang 1 [2]
0x2911:001 (P450.01) FrequenzSollwertPresets: Preset 1 20 Hz
0x2911:002 (P450.02) FrequenzSollwertPresets: Preset 2 40 Hz
0x2911:003 (P450.03) FrequenzSollwertPresets: Preset 3 50 Hz
0x2917 (P22000) Beschleunigungszeit 1 50s
0x2918 (P221.00) Verzodgerungszeit 1 50s
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2631:002 FunktionslisteSarten Zuadnung einedlriggers zur Funktion'Starten”.
(P400.02) (FunktionslisteSarten)
A Eirstellung nur anderbawenn hverter gespert. | Funktion1: Motor starter/ stoppen {Joreinstellung)
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Funktionl ist aktiv,wennkeineweiteren Sart-Befehle ($art-Vorwarts/
0x2631:001 (P400.01) 542 Sart-Riickvarts) mitTriggern verbunden wuden, keine Keypad Seue
11| Digtaleingang 1 rung aktivund keine Netawerk-Seuerung aktiv.

Trigger = TRUE: Mor vorwarts (CW) tehen lassen.

Trigger =FALSE: Mir stoppen.

Anmekungen zu Funktionl:

A st "Inverter-Freigabe" 0x2631001 (P400.013 "Konstant TRUE [1]"
eingestellt, ist alsTrigger fur diese Funktionur ein Digialeingang
zuléssg, damit der Maor jederzeit wiedergestoppt werdenkann.
Ausnahme: Baiorhandener Sicherheitsfunktidisicher algeschate-
tes Momaent (STO)' kdnnen beide Funktionetinverter-Freigabe" und
"Sarten" auf 'Konstant TRUE [1]" eigestellt werden. Der hverter
wird dann Uber daSTO-Signabesteuert, sdern keineweiteren Sart-
Befehle ($art-Vorwérts/Sart-Ruckvarts) mitTriggern verbunden wu-
den.

A Die Soppmethode it auswahlbar in0x2838:003 (P203.03)

A Mit der Funktiorlasst sich auch ein automatisch&art nach Ein
schatenrealisigen. 4 Sartverhaken] 154

Funktion2: Startfreigabe/Motorstoppen

Funktion2 ist aktiv,wennweitere Sart-Befehle mitTriggern verbunden

wurden, Keypad-Seuerung aktivoder Netzawerk-Seuerung aktiv.

Trigger = TRUE t&t-Befehle der aktiver&euerquelle sind feigeben.

Trigger =FALSE: Mimr stoppen.

Anmekungen zu Funktior?:

A It fur die Aawendungkeine sepaate Startfreigaberforderlich, &
der Trigger "Konstant TRUE [1]" eirustellen.

A Die $oppmethode it auswahlbar in0x2838:003 (P203.03)
0x2631:004 FunktionslisteFehler zurticksetzen Zuadnung einedriggers zur Funktion'Fehler zuriicksetzen".
(P400.04) (FunktionslisteFehler-Reset) Trigger =R [ { 9 @ ¢ w ke): AkiivérEehlsf wird zurlickgesetzt (quit-

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter tiert), sdern dieFehlerbedingung niat mehrvorliegt und es sich um
0x2631:001 (P400.0L) 542 einen riksetzbaren Fehler handelt.
12| Digtaleingang 2 Trigger =FALSEKeine Aktion.
0x2631:013 FunktionslisteDrehrichtung umkehren Zuadnung einedriggers zur Funktion'Drehrichtung unmkehren”.
(P400.13) (FunktionslisteDrehr. umkehren) Trigger = TRUE: Deorgegebene Solert wird invertiert(d. h. dasv/or-
A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt. | zeichen wid umgekehrt).
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger =FALSEKeine Aktiory Funktionwieder deaktivieren.
0x2631:001 (P400.01) 542
13| Digitaleingang 3
0x2631:018 FunktionslistePreset aktivieren(Bit 0) Zuadnung einedriggers zur Funktion'Preset aktivieren(Bit 0)".
(P400.18) (FunktionslisteSollw: Peset BO) AuswahkBit mit Waetigkeit 2° fur bit-codierte Atswahl und Aktivierung
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter eines paametrierten Sollverts (Reset).
0x2631:001 (P400.01) s42 Trigger =FALSE: Aawah}-Bit = "0".
14| Digtaleingang 4 Trigger = TRUE: Awahl-Bit = "1".
0x2631:019 FunktionslistePreset aktivieren(Bit 1) Zuadnung einedriggers zur Funktion'Preset aktivieren(Bit 1)".
(P400.19) (Furktionsliste:Sollw: Peset B1) AuswahkBit mit Wertigkeit2! fiir bit-codierte Aswahl und Aktivierung
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter eines paametrierten Sollverts (Reset).
0x2631:001 (P400.01) s42 Trigger =FALSE: Aawahl-Bit = "0".
15| Digitaleingang 5 Trigger = TRUE: Awahl-Bit = "1".
0x2634:001 Funktiondigitale Augénge: Relais Zuadnung einedriggers zum Relais.
(P420.01) (Fkt.dig.Auggénge: Relais Funktion) Trigger =FALSE: X9/NOOM dfenund NGOGOM geschlossen.
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: X9/NGDM geschlossen und NGOM offen.
0x2634:001 (P420.0L) 615 Anmeikungen:

A Eine in0x2635:001 (P421.0&jngestellte Invertierungwird hierbei

berucksichtigt.
51| Betriebsbereit TRUEwenn hverter betriebsbereit (kein Fehler aktv, kein STO aktivund

ZAvischenkeisspannung ok). SenFALSE.
0x2634:002 Funktiondigitale Augénge: Digialaugiang 1 Zuadnung eineslriggers zum Digialaugiang 1.

(P420.02) (Fkt.dig.Ausggénge: DO1 Funktion) Trigger =FALSE: X3/DO1 al®W-Pegel gesetzt.

68

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x2634:001 (P420.01) 615

Trigger = TRUE: X3/DO1 auf HiBddel geetzt.

Anmekungen:
A Eine in0x2635:002 (P421.08jngestellte Invertierungwird hierbei
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
115|Hakebremse l6sen berticksichtigt.
100| Sequemer gesteuert (abVersion 03.00) Die $euerung efolgt durch den Sequezr (entsprechend der Konfigu
ration der digtalen Augéange fir das &tuelle Segmeat).
4 Segmentkonfiguration 514
0x2634:003 Funktiondigitale Auggange: Digialaugiang 2 Zuadnung einesTriggers zum Digialaugiang 2.
(P420.03) (Fkt.dig.Auggange: DO2 Funktion) Trigger =FALSE: X3/DO2 al®dW-Pegel gesetzt.

A Nur bei Applicatiod/O vorhanden.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x2634:001 (P420.0L) 615

56

Fehler aktiv

Trigger = TRUE: X3/DO2 auf HiBddel gesetzt.

Anmekungen:
A Eine in0x2635:003 (P421.0&jngestellte Invertierungwird hierbei
berucksichtigt.

100

Sequemer gesteuert (abVersion 03.00)

Die $euerung efolgt durch cen Sequerer (entsprechend der Konfigu
ration der digtalen Augéange fir das &tuelle Segmeat).
4 Segmentkonfiguration 514

Alle funktionalen Einstellmdglichkeiten zur Steuerung des Inverters sind im Kéjbéteble
I/O-Konfiguratiort beschrieben] 500
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5.4 KeypadParameterliste

Fur eine Inbetriebnahme oder Diagnose mit dem Keypad sind in der folgenden "Keypad
Parameterliste" alle Parameter des Inverters aufgefihrt, auf die ein Zugriff auch mit dem
Keypad mdglich ist.

w DieKeypadParameterlistast nach"DisplayCode"(Pxxxaufsteigendsortiert.

w FireinenschnellenZugriffsindalle Parameteresinvertersentsprechendhrer Funktion
in verschiedene Gruppegingeteilt.

w DieGruppe0 enthélt die konfigurierbaren'Favoriten".In der Voreinstellungsinddies die
gebrauchlichsten Parameter fir die Lésung typischer Anwendurdgé&avoriten] 411

w Anhandder HunderterStelledesDisplayCode(Pxxx)kdnnenSieschnellerkennen,n
welcher Gruppe deParameter auf dem Keypad zu findsth

Parameter Gruppe Bezeichnung Beschreibung

P1xx Gruppe 1 Diagnose Diagnose/Anzeigeparameter zum Anzeigen von gerateinternen Prozessgrol
aktuellen Istwerten und Statusmeldungen.
4 Diagnoseparameter 8e

P2xx Gruppe 2 Grundeinstellung Einstellung der Netzspannung, Auswahl der Steuerund Sollwertquelle, Anla
Anhaltverhalten, Frequenzgrenzen und Rampenzeiten.
4 Grundeinsellung] 119

P3xx Gruppe 3 Motorsteuerung Konfiguration des Motors und der Motorregelung
4 Motorregelung] 138

P4xx Gruppe 4 |/CGEinstellung Funktionsbelegungnd Konfiguration der Einund Ausgange
4 Flexible I/GKonfiguration 500

P5Sxx Gruppe 5 NetzwerEinstellung Konfiguration des Netzwerks (sofern vorhanden)
4 Netzwerk konfigurieren 202

P6XX Gruppe 6 Prozessregler Konfiguration des Prozessreglers
4 Prozessregler konfiguriergn3eo

P7xx Gruppe 7 Zusatzfunktionen Parametrierbare Zusatzfunktionen
4 Zusatzfunktionen 369

P8xx Gruppe 8 Sequenzer Mit der Funktion "Sequenzer" lasst sich der Motorsteuerung eine programm
Abfolge von Drehzat$ollwerten PIDSollwerten oder Drehmomersollwerten
vorgeben. Die Weiterschaltung zum nachsten Sollwert kann zeitoder
ereignisbasiert erfolgen.

4 Sequenzer 467

Eine vollstandige Ubersicht allearametefindizes finden Sie im Anhang in
der ParameterAttributliste.] 628
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Haufig verwendete Abkirzungen in den Keyp&dirzbezeichnungen der Parameter:

Abkirzung Bedeutung

Al Analogengang
AO Analogausgang
BO, B1, ... Bit 0, Bit 1, ...
CuU Control Unit

DI Digitaleingang
DO Digitalausgang
LU Unterspannung
MOP Motorpotentiometer
Net Netzwerk

ou Uberspannung
PID Prozessregler
PU Power Unit
QsP Schnellhalt
Sollw Sollwert

WD Watchdog

So lesen Sie die Keypdhrameterliste:

Spalte

Bedeutung

Display Code

ParameterNummer auf dem Keypad. Format: Nummer.Subindex

Kurzbezeichnung

Auf 16 Zeichen begrenzte Keypiddrzbezeichnung.

Voreinstellung

Einstellung des Parameters im Augieihgszustand.

Einstellbereich

Mdoglicher Einstellbereich fur ddarameterFormat: Minimaler Wert ... Maximaler W¢Einheit]

Adresse

Adresse des Parameters im Objektverzeichnis. Format: Index:Subindex

Kategorie

Funktionale Zuordnung des Parametersispielsweise "Motorregelung" oder "CANopen".

KeypadParameterliste (Kurzibersicht aller Parameter mit Display code)

FirmwareVersion

* Voreinstellung von deBaugréReabhangig.

Dispby Code | Kurzbezeichnung Voreinstellung Eirstellbereich Adresse Kategorie
P100.00 Auggangsfrequenz X.X Hz - (Nur Arzeige) 0x2DDD allgemein
P101.00 Sal. ktwert x Units - (Nur Arzeige) 0x400D allgemein
P102.00 Freg-Solivert X.X Hz - (Nur Arzeige) 0x2BOE allgemein
P103.00 Curent actual X.X % - (Nur Arzeige) 0x6078 allgemen
P104.00 Motorstrom XX A - (Nur Arzeige) 0x2D88 allgemein
P105.00 DGZwischenk xV - (Nur Arzeige) 0x2D87 allgemein
P106.00 Motorspannung xVAC - (Nur Arzeige) 0x2D89 allgemein
P107.00 Torque actual X.X % - (Nur Arzeige) 0x6077 allgemein
P108.xx Ausgangslestung

P108.01 EffektiveLestg X XXX KW - (Nur Arzeige) 0x2DA2:001 allgemein

P108.02 Scheinlestung X XXX KA - (Nur Arzeige) 0x2DA2:002 allgemein
P109.xx Augjangsenegie

P109.01 Motor X.XX KWh - (Nur Arzeige) 0x2DA3:001 allgemein

P109.02 Geneator X.xX KWh - (Nur Areeige) 0x2DA3:002 allgemein
P110.xx Al1 Diagnose

P110.01 All Klemme % X.X % - (Nur Areeige) 0x2DA4:001 allgemein

P110.02 All Feq. Kal. X.X Hz - (Nur Arzeige) 0x2DA4:002 allgemein

P110.03 All PIDlgal. X.xx PID unit - (Nur Arzeige) 0x2DA4:003 allgemein

P110.04 All Dehm. kal. X.X % - (Nur Arzeige) 0x2DA4:004 allgemein
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Dispby Code Kurzbezeichnung Voreinstellung Eirstellbereich Adresse Kategorie

P110.16 All $atus - - (Nur Areeige) 0x2DA4:016 allgemein
P111.xx Al2 Diagnose

P111.01 AlI2 Klemme % X.X % - (Nur Areeige) 0x2DA5:001 allgemein

P111.02 Al2 Feq. kal. X.X Hz - (Nur Areeige) 0x2DA5:002 allgemein

P111.03 Al2 PIDleal. X.xx PID unit - (Nur Arzeige) 0x2DA5:003 allgemein

P111.04 Al2 Dehm. Kal. X.X % - (Nur Arzeige) 0x2DA5:004 allgemein

P111.16 Al2 $atus - - (Nur Arzeige) O0x2DA5:01L6 allgemein
P112.xx AO1 Diagnose

P112.01 AO1 Spannung XXX V - (Nur Areeige) 0xZDAA:001 allgemein

P112.02 AO1 Stom XXX MA - (Nur Areeige) 0xZ2DAA:002 allgemein
P113.xx AQO2 Diagnose

P113.01 AO2 Stom XXX V - (Nur Areeige) 0xZ2DAB:001 Appl-1/O

P113.02 AO2 Spannung XXX MA - (Nur Areeige) 0xZ2DAB:002 Appl-1/O0
P114.xx Akt. Freg. an DO

P114.01 Digtalaugiang 1 X.X Hz - (Nur Arzeige) 0x2646:001 allgemein

P114.02 Digtalaugyang 2 X.X Hz - (Nur Arzeige) 0x2646:002 allgemein
P115.00 Akt. Sclaltfreq. - - (Nur Arzeige) 0x293A allgemein
P115.xx HTLEing-Diag.

P115.01 Eirgangsfreq. X.X Hz - (Nur Arzeige) 0x2642:001 allgemein

P115.02 Freq.solvert X.X Hz - (Nur Arzeige) 0x2642:002 allgemein

P115.03 PIBSolivert X.Xx PID unit - (Nur Arzeige) 0x2642:003 allgemein

P115.04 Drehmom.solvert X.X % - (Nur Arzeige) 0x2642:004 allgemein
P117.xx Kiihlkérpertemp.

P117.01 Kiihlkérpertemp. x.x °C - (Nur Arzeige) 0x2D84:001 allgemein
P118.00 Digtal inputs - - (Nur Arzeige) 0x60FD allgemein
P119.00 Keypad-Satus - - (Nur Areeige) 0x2DAC allgemein
P120.00 Int. HW-Zuwstande - - (Nur Arzeige) O0x2DAD allgemein
P121.xx

P121.01 PIBFihrungsg X.xx PID unit - (Nur Arzeige) 0x401F:001 allgemein

P121.02 PIDRegelg6iRe X.xx PID unit - (Nur Arzeige) 0x401F:002 allgemein

P121.03 PIDSatus - - (Nur Arzeige) 0x401F:003 allgemein
P123.00 Mot. i2t Auslat x % - (Nur Arzeige) 0x2D4F allgemein
P125.xx Inverter-Diag.

P125.01 AktiveSeuerung - - (Nur Arzeige) 0x282B:001 allgemein

P125.02 Aktiver Sollvert - - (Nur Arzeige) 0x282B:002 allgemein

P125.03 KeypadLCDSat. - - (Nur Areeige) 0x282B:003 allgemein

P125.04 Antriebsmodus - - (Nur Arzeige) 0x282B:004 allgemein

P125.05 Netz steuer.reg. - - (Nur Arzeige) 0x282B:005 allgemein

P12506 Netz.sollv.reg. - - (Nur Arzeige) 0x282B:006 allgemein
P126.xx Satusworter

P126.01 Ursache Spee - - (Nur Arzeige) 0x282A:001 allgemein

P126.02 Ursache QSP - - (Nur Arzeige) 0x282A:002 allgemein

P126.03 Ursache ®pp - - (Nur Areeige) 0x282A003 allgemein

P126.05 Gaéteaustand - - (Nur Areeige) 0x282A:005 allgemein
P135.xx Geéteauslatung

P135.04 ixt-Auslastung X % - (Nur Arzeige) 0x2D40:004 allgemein

P135.05 Fehlerreaktion Fehler [3] Auswahlliste 0x2D40:005 allgemein
P140.xx Seqeencea-Diag

P140.01 AktiverSchritt - - (Nur Areeige) Ox2DAE:001 allgemein
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Dispby Code Kurzbezeichnung Voreinstellung Eirstellbereich Adresse Kategorie
P140.02 Schi-Zeit abgel XX S - (Nur Areeige) OxZ2DAE:002 allgemein
P140.03 Schi-Zeit verbl X.X S - (Nur Areeige) OxZ2DAE:003 allgemein
P140.04 Schi. abgeschl. - - (Nur Anzeige) OxZDAE:004 allgemein
P140.05 Schi. verbleib. - - (Nur Areeige) OxZ2DAE:005 allgemein
P140.06 AktiveSequenz - - (Nur Areeige) OxZDAE:006 allgemein
P140.07 AktivesSegmaet - - (Nur Arzeige) Ox2DAE:007 allgemein
P140.08 SegZzeit verbl % X% - (Nur Areeige) OxZ2DAE:008 allgemein
P140.09 Seqgzeit verbl XX S - (Nur Areeige) OxZ2DAE:009 allgemein

P150.00 Ewor code - - (Nur Areeige) 0x603F allgemein

P151.xx LebensdaueDiag
P151.01 Betriebsdauer XS - (Nur Areeige) 0x2D81:001 allgemein
P151.02 Einschabauer XS - (Nur Arzeige) 0x2D81:002 allgemein
P151.03 Betriebsdauer CU X ns - (Nur Areeige) 0x2D81:003 allgemein
P151.04 Schaltyklen - - (Nur Arzeige) 0x2D81:004 allgemein
P151.05 Relaiszyklen - - (Nur Arzeige) 0x2D81:005 allgemein
P151.06 Kurzschluszahl. - - (Nur Arzeige) 0x2D81:006 allgemein
P151.07 Erdschluszihler - - (Nur Arzeige) 0x2D81:007 allgemein
P151.08 Clamp aktiv - - (Nur Arzeige) 0x2D81:008 allgemein
P151.09 Betrieb Lufter XS - (Nur Arzeige) 0x2D81:09 allgemein

P155.xx Fehlerspeicher
P155.00 Fehlerspeicher - - (Nur Arzeige) 0x2006:000 allgemein

P190.xx Gaétedaten
P190.01 Produktcode - - (Nur Arzeige) 0x2000:001 allgemein
P190.02 Seriennummer - - (Nur Arzeige) 0x2000:002 allgemein
P19004 CUFimwarever. - - (Nur Arzeige) 0x2000:004 allgemein
P190.05 CUFimwaretyp - - (Nur Arzeige) 0x2000:005 allgemein
P190.06 CUBootldever. - - (Nur Arzeige) 0x2000:006 allgemein
P190.07 CUBootldertyp - - (Nur Arzeige) 0x2000:007 allgemein
P190.08 OBD\Version - - (Nur Arzeige) 0x2000:008 allgemein
P190.10 PUFimwarever. - - (Nur Arzeige) 0x2000:010 allgemein
P190.11 PUFimwaretyp - - (Nur Arzeige) 0x2000:011 allgemein
P190.12 PUBootldever. - - (Nur Arzeige) 0x2000:012 allgemein
P190.13 PUBootldertyp - - (Nur Arzeige) 0x2000:013 allgemein
P190.14 Mod.-Fimware - - (Nur Arzeige) 0x2000:014 allgemein
P190.15 FWRevisions. - - (Nur Arzeige) 0x2000:015 allgemein
P190.16 BootloaderRevNr - - (Nur Arzeige) 0x2000:016 allgemein

P191.00 Gaétename My Device Text 0x2001 allgemein

P192.xx Geaétemodul
P192.04 CUTypschlussel - - (Nur Areeige) 0x2002:004 allgemein
P192.05 PUTypschlussel - - (Nur Areeige) 0x2002:005 allgemein
P192.06 CUSeriennummer - - (Nur Arzeige) 0x2002:006 allgemein
P192.07 PUSeriennummer - - (Nur Arzeige) 0x2002:007 allgemein

P197.00 Schutsttus - - (Nur Areeige) 0x2040 allgemein

P198.00 Satus gel. Para - - (Nur Arzeige) 0x2827 allgemein

P200.00 Seuerungwahl Flexible 1/0 [0] Auswahlliste 0x2824 allgemein

P201.xx Sandadsollwert
P201.01 FSollv.quelle Analogeingang 1 [2] Auswahlliste 0x2860:001 allgemein
P201.02 PIDSoliv.quelle Keypad [1] Auswahlliste 0x2860:002 allgemein
P201.03 M-Sollv.quelle Analogeingang 1 [2] Auswahlliste 0x2860:003 allgemein
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P202.xx KeypadSoliverte
P202.01 KP Feg. Soll. 20.0 Hz 0.0 ... 599.0 Hz 0x2601:001 allgemein
P202.02 KP PID Selkert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x2601:002 allgemein
P202.03 KP Dehm. Solb. 100.0 % -400.0... 400.0 % 0x2601:003 allgemein
P203.xx Sart/Stoppkonfg
P203.01 Sartmethode Normal [0] Auswahlliste 0x2838:001 allgemein
P203.02 Sart bei Einsch Aus [0] Auswahlliste 0x2838:002 allgemein
P203.03 Soppmethode Sandad-Rampe [1] Auswahlliste 0x2838:003 allgemein
P208.xx Netz-Eirstell.
P208.01 Netzspannung 230 Veff[0] Auswahlliste 0x2540:001 allgemein
P208.02 Warnshwelle LU oVv* 0...800V 0x2540:002 allgemein
P208.03 Fehl.shwelle LU xV - (Nur Arzeige) 0x2540:003 allgemein
P20804 Ruck.shwelle LU xV - (Nur Areeige) 0x2540:004 allgemein
P208.05 Warnsdwelle OU 0 Vv* 0...800V 0x2540:005 allgemein
P208.06 Fehl.shwelle OU xV - (Nur Arzeige) 0x2540:006 allgemein
P208.07 Riick.sbwelle OU xV - (Nur Arzeige) 0x2540:007 allgemein
P210.00 Min.-Frequenz 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x2915 allgemein
P211.00 Max.-Fequenz Geét fur 50-HzNetz: 0.0...599.0 Hz 0x2916 allgemein
50.0 Hz
Gedét fur 60-HzNetz:
60.0 Hz
P220.00 Beschleunigung 1 5.0s 0.0...3600.0 s 0x2917 allgemein
P221.00 Verzogerung 1 5.0s 0.0 ...3600.0 s 0x2918 allgemein
P222.00 Beschleunigung 2 5.0s 0.0 ...3600.0 s 0x2919 allgemein
P223.00 Verzbgerung 2 5.0s 0.0 ...3600.0 s 0x291A allgemein
P224.00 Rampe2-Shwelle 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x291B allgemein
P225.00 QR \Verzg.zeit 10s 0.0...3600.0 s 0x291C allgemein
P226.xx SRampetennl.
P226.01 Glattungsfaktor 0.0% 0.0 ... 100.0 % 0x291E:001 allgemein
P230.xx Opt. Ekennung
P230.01 Eikenn.starten Sop [0] Auswahlliste 0x2021:001 allgemein
P230.02 Blinkdauer 5s 0..3600s 0x2021:002 allgemein
P300.00 Motorregel.art VFC open loop [6] Auswahlliste 0x2C00 allgemein
P301.00 Modes of op. MS:Velocitymode [2] Auswahlliste 0x6060 allgemein
P302.00 U/f-Kennlinienf. Linear [0] Auswahlliste 0x2B00 allgemein
P303.xx U/f-Kennl.caten
P303.01 BasisSpannung 230 V* 0 ... 5000V 0x2B01:001 MCTRL
P303.02 BasisFrequenz Geét fiur 50-HzNetz: 0 ... 1500 Hz 0x2B01:002 MCTRL
50 Hz
Geét fur 60-HzNetz:
60 Hz*

P303.03 Mittl. Abgriff oV 0..5000V 0x2B01:003 MCTRL
P303.04 Mittl. Abgriff 0 Hz 0 ... 1500 Hz 0x2B01:004 MCTRL
P304.00 Rotationsbeschr. Beide Dehricht. [1] Auswahlliste 0x283A allgemein
P305.00 Schaltfrequenz o* Auswahlliste 0x2939 allgemein

P306.xx Inv-Lastkennl.
P30601 Uberlast-Auswahl Heavy Duty [0] Auswahlliste 0x2D43:001 allgemein
P308.xx Motoriiberlast
P308.01 Max.Lat fur 60s 150 % 30 ... 200 % 0x2D4B:001 allgemein
P308.02 Gestwind.komp. An [0] Auswahlliste 0x2D4B:002 allgemein
P308.03 Reaktion Fehler [3] Auswahlliste 0x2D4B:003 allgemein
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P309.xx Motortemp.Uberw.
P309.02 Reaktion ‘ Fehler [3] ‘ Auswabhlliste ‘ 0x2D49:002 ’ allgemein
P310.xx Mot.phas.awsfall
P310.01 Reaktion Keine Reaktior{0] Auswahlliste 0x2D45:001 allgemein
P310.02 Stromsdwelle 5.0% 1.0..25.0% 0x2D45:002 allgemein
P310.03 Spannungssmv. 100V 0.0...100.0V 0x2D45:003 allgemein
P315.xx Schlupfkompens.
P315.01 \erstarkung 100.00 % -200.00 ... 200.00 % 0x2B09:001 allgemein
P315.02 Fiterzeit 100 ms 1...6000 ms 0x2B09002 allgemein
P316.xx U/f-Anheburgen
P316.01 Fester Uf-Boost 2.5 %* 0.0...20.0% 0x2B12:001 MCTRL
P316.02 Dynam. Uf-Boost 0.0 % 0.0...20.0% 0x2B12:002 allgemein
P317.xx Sperrfequerzen
P317.01 Sperrfequenz 1 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x291F:001 allgemein
P317.02 Sperrbandb 1 0.0 Hz 0.0...10.0Hz 0x291F:002 allgemein
P317.03 Sperrfequenz 2 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x291F:003 allgemein
P317.04 Sperrbandb 2 0.0 Hz 0.0...10.0Hz 0x291F:004 allgemein
P317.05 Sperrfequenz 3 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x291F:005 allgemein
P317.06 Sperrbandb 3 0.0 Hz 0.0...10.0Hz 0x291F:006 allgemein
P318.xx Pendeldanpfung
P318.01 \erstarkung 150 % -400 ... 400 % 0x2B0OA:001 MCTRL
P318.02 Fiterzeit 30 ms 1...600ms 0x2B0A:002 MCITRL
P319.00 Feldsdwachung 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x2B0C allgemein
P320.xx Motorparameter
P320.04 Bemess.tehzahl Geaét fur 50-HzNetz: 50 ... 50000 rpm 0x2C01:004 MCTRL
1450 rpm
Geét fur 60-HzNetz:
1750 rpm
P320.05 Bemesdrequenz Geét fur 50-HzNetz: 1.0 ... 1000.0 Hz 0x2C01:005 MCTRL
50.0 Hz
Geét fur 60-HzNetz:
60.0 Hz
P320.06 Bemess.leiung 0.25 kw* 0.00 ... 655.35 kW 0x2C01:006 MCTRL
P320.07 Bemess.spannung 230 V* 0...65535V 0x2C01:007 MCTRL
P320.08 Cosinus phi 0.80 0.00... 1.00 0x2C01:008 MCTRL
P322.00 Max maor speed 6075 rpm 0 ... 480000 rpm 0x6080 allgemein
P323.00 Motor curent 1.700 A* 0.001 ... 500.000 A 0x6075 MCTRL
P324.00 Max curent 200.0 % 0.0 ... 3000.0 % 0x6073 allgemein
P325.00 Motor torque 1.650 Nm* 0.001 ... 4294967.295 Nm | 0x6076 MCTRL
P326.00 Max torque 250.0 % 0.0 ... 3000.0 % 0x6072 allgemein
P327.xx Achsenlefehle
pP327.04 Mot. identifiz. .1 0x2822:004 allgemein
P327.05 Mot. kalibrieren 0..1 0x2822:005 allgemein
P329.xx MaxDrehm.Montor
P329.01 Reaktion Keine Reaktior{0] Auswahlliste 0x2D67:001 MCTRL
P329.02 Auslogverzig. 0.000 s 0.000 ... D.000 s 0x2D67:002 MCTRL
P330.xx VFGEXO
P330.01 Min. Spannung 20 % 20 ... 100 % 0x2B0D:001 MCTRL
P330.06 CosPhilstwert - - (Nur Areeige) 0x2B0D:006 allgemein
P332.xx Drehzahlregler
P332.01 Verstarkung 0.00193 Nm/rpm* 0.00000 ... 0x2900:001 MCTRL

20000.00000Nm/rpm
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P332.02 Nactstellzeit 80.0 ms* 1.0 ... 6000.0 ms 0x2900:002 MCTRL
P333.xx U/f-Imax-Regler
P333.01 \erstarkung 0.284 HzA* 0.000 ... 1000.000 H& 0x2B08:001 MCTRL
P333.02 Nactstellzeit 2.3 ms* 1.0 ... 2000.0 ms 0x2B08:02 MCTRL
P334.xx Stromregler
P334.01 \erstarkung 42 55VIA* 0.00 ... 750.00/ A 0x2942:001 MCTRL
P334.02 Nactstellzeit 4.50 ms* 0.01 ... 2000.00 ms 0x2942:002 MCTRL
P335.xx Tragheitsmomete
P335.01 Motor-Tragheit 3.70 kg cm# 0.00 ... 2000000.00 kg cm? | 0x2910:001 MCTRL
P335.02 Lest-Tragheit 3.70 kg cm# 0.00 ... 20000000.00 kg cm? | 0x2910:002 MCTRL
P336.02 Rampenzeit 1.0s 0.0...60.0s 0x2948:002 allgemein
P337.xx
pP337.01 Pos. Dehm-Grnz Max torque [0] Auswahlliste 0x2949:001 allgemein
P337.02 Neg. Dehm-Grnz (-) Max torque [0] Auswahlliste 0x2949:002 allgemein
P337.03 Akt. posDehm-Gr X.X % - (Nur Arzeige) 0x2949:003 allgemein
P337.04 Akt. negDehm-Gr X.X % - (Nur Arzeige) 0x2949:004 allgemein
P340.xx Drehz.klammerung
P340.01 Obeae Genze O vel. unit -480000 ... 480000el. unit 0x2946:001 allgemein
P340.02 Untere Genze 0 vel. unit -480000 ... 480000el. unit 0x2946:002 allgemein
P340.03 Ausw ob. nGrnz Max.-Frequenz [0] Auswahlliste 0x2946:003 allgemein
P30.04 Ausw unt. n-Grnz (-) Max.-Freq. [0] Auswahlliste 0x2946:004 allgemein
P340.05 Obea-Feq.Genze Geét fur 50-HzNetz: -1000.0 ... 1000.0 Hz 0x2946:005 allgemein
50.0 Hz
Gedét fur 60-HzNetz:
60.0 Hz
P340.06 Unt.-Freq.Grenze Geét fur 50-HzNetz: -1000.0 ... 1000.0 Hz 0x2946:006 allgemein
-50.0 Hz
Geét fur 60-HzNetz:
-60.0 Hz
P340.07 Akt. ob. nGr. X.X Hz - (Nur Areeige) 0x2946:007 allgemein
P340.08 Akt. unt. n-Gr. X.X Hz - (Nur Areeige) 0x2946:008 allgemein
P341.xx Ercoder-Eirstell
P31.01 Enc. Ink/Umdr. 128 1..16384 0x2C42:001 allgemein
P342.00 EncFehlereakt. Warnung [1] Auswahlliste 0x2C45 allgemein
P350.xx Uberdrehz.tibew.
P350.01 Sdwelle 8000 rpm 50 ... 50000 rpm 0x2D44:001 allgemein
P350.02 Reaktion Fehler [3] Auswahlliste 0x2D44:002 allgemein
P351.xx Motorpar. ASM
P351.01 Rotorwiderstand y dy phn K ndénnnn ®dd H a|0x2C02:001 MCTRL
P351.02 Hauptinduktivit. 381.9 mH* 0.0 ... 50000.0 mH 0x2C02:002 MCTRL
P351.03 Magnetis.strom 0.96 A* 0.00 ... 500.0&\ 0x2C02:003 MCTRL
P351.04 Schlupffrequenz X.X Hz - (Nur Areeige) 0x2C02:004 allgemein
P352.xx Motorpar. PSM
P352.01 G-EMK-Konstante 41.8V/1000rpm 0.0 ... 100000.8/1000rpm 0x2C03:001 MCTRL
P353.xx Uberstrom-Uberw.
P353.01 Stwelle 6.8 A* 0.0... 1000.0 A 0x2D46:001 allgemein
P353.02 Reaktion Fehler [3] Auswahlliste 0x2D46:002 allgemein
P354.00 Spannungeseave 5% 1..20% Ox29E4 allgemein
P400.xx Funktionsliste
P400.01 Inverterfreigabe TRUE [1] Auswahlliste 0x2631:001 allgemein
P400.02 Sarten Digitaleingang 1 [11] Auswahlliste 0x2631:002 allgemein
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P400.03 Schnellhalt Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:003 allgemein
P400.04 Fehler-Reset Digitaleingang 2 [12] Auswahlliste 0x2631:004 allgemein
P400.05 DGBremsung Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:005 allgemein
P400.06 Sart-Vorwarts Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:006 allgemein
P400.07 Sart-Ruckvarts Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:007 allgemein
P400.08 Run\Vorwarts Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:008 allgemein
P400.09 RunRUckvarts Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:009 allgemein
P400.10 Jog\Vorwarts Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:010 allgemein
P400.11 JogRuckvarts Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:01 allgemein
P400.12 KeypadSeuerung Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:012 allgemein
P400.13 Drehr. umkehren Digitaleingang 3 [13] Auswahlliste 0x2631:013 allgemein
P400.14 Sollw: Al1 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:014 allgemein
P400.15 Sollw: Al2 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:015 allgemein
P400.16 Sollw:Keypad Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:016 allgemein
P400.17 Sollw: Ntawerk Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:017 allgemein
P400.18 Sollw: Peset BO Digtaleingang 4 [14] Auswahlliste 0x2631:018 allgemein
P400.19 Sollw: Peset B1 Digtaleingang 5 [15] Auswahlliste 0x2631:019 allgemein
P400.20 Sollw: Peset B2 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:020 allgemein
P400.21 Sollw: Peset B3 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:021 allgemein
P400.22 Sollw: HTAEing. Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:022 allgemein
P400.23 MOP hoch Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:023 allgemein
P400.24 MOP runter Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:024 allgemein
P400.25 Sollw: MOP Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:025 allgemein
P400.26 Sollw:Segmet BO Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:026 allgemein
P400.27 Sollw:Segmet B1 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631027 allgemein
P400.28 Sollw:Segmet B2 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:028 allgemein
P400.29 Sollw:Segmet B3 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:029 allgemein
P400.30 Seq: &art/Abbr. Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:030 allgemein
P400.31 Seq: &rt Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:031 allgemein
P400.32 Seq: Schrittor Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:032 allgemein
P400.33 Seq:Pausieen Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:033 allgemein
P400.34 Seq Ausstzen Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:034 allgemein
P400.35 Seq: ®ppen Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:035 allgemein
P400.36 Seq: Abkechen Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:036 allgemein
P400.37 Netzw.-Seuerung Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:037 allgemein
P400.39 Rampe 2 aktiv. Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:039 allgemein
P400.40 P&tz laden Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:040 allgemein
P400.41 P&tz Awswahl BO Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:041 allgemein
P400.42 P%itz Awiswahl B1 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:042 allgemein
P400.43 Fehler 1 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:043 allgemein
P400.44 Fehler 2 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:044 allgemein
P400.45 PID aus Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:045 allgemein
P400.46 PIDAugiang=0 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:046 allgemein
P400.47 PIDI gesperrt Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:047 allgemein
P400.48 PIDEnfl.rampe TRUE [1] Auswahlliste 0x2631:048 allgemein
P400.49 Bremse l6sen Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:049 allgemein
P400.50 Seq: Aswahl BO Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:050 allgemein
P400.51 Seq: Aswahl B1 Nicht verbunden p] Auswahlliste 0x2631:051 allgemein
P400.52 Seq: Aswahl B2 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:052 allgemein
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P400.53 Seq: Aswahl B3 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:053 allgemein
P400.54 Pos-Zéhler Reset Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:054 allgemein
P400.55 USV-Betr. aktiv. Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2631:055 allgemein

P410.xx DEFEirstellungen
P410.01 Logkart HIGHaktiv [1] Auswahlliste 0x2630:001 allgemein
P410.02 Eingangsfunktion Digitaleingang [0] Auswahliste 0x2630:002 allgemein

P411.xx DI Invertierung
P411.01 DI1 Invertierung Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2632:001 allgemein
P411.02 DI2 Invertierung Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2632:002 allgemein
P411.03 DI3 Invertierung Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2632:003 allgemein
P411.04 DI4 Invertierung Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2632:004 allgemein
P411.05 DI5 Invertierung Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2632:005 allgemein
P411.06 DI6 Invertierung Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2632:006 Appl-1/O0
P411.07 DI7 Invertierung Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2632:007 Appl-1/0

P412.00 Freq.shwelle 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x4005 allgemein

P413.00 MOP-Sartmodus Letzter Wert [0] Auswahlliste 0x4003 allgemein

P414.xx MOP-Sartwerte
P414.01 Frequenz 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x4004:001 allgemein
P414.02 PIDWert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4004:002 allgemein
P414.03 Drehmoment 0.0 % 0.0 ... 1000.0 % 0x4004:003 allgemein

P415.xx HTLEing-Eirst.

P415.01 Min.Frequenz 0.0 Hz -100000.0 ... 100000.0 Hz | 0x2640:001 allgemein
P415.02 Max. Fequenz 0.0 Hz -100000.0 ... 100000.0 Hz | 0x2640:002 allgemein
P415.03 Min.Motor.Freq 0.0 Hz -1000.0 ... 1000.0 Hz 0x2640:003 allgemein
P415.04 Max.Motor.Freq Geét fur 50-HzNetz: -1000.0 ... 1000.0 Hz 0x2640:004 allgemein

50.0 Hz

Geét fur 60-HzNetz:

60.0 Hz
P415.05 Min.PID Sollert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit |0x2640:005 allgemein
P415.06 Max.PID Salert 100.00 PID unit -300.00... 300.00 PID unit | 0x2640:006 allgemein
P415.07 Min.Drehm.Soliv. 0.0% -400.0 ... 400.0 % 0x2640:007 allgemein
P415.08 Max.Drehm.Sollv. 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2640:008 allgemein
P415.09 Fiterzeit 10 ms 0 ... 10000 ms 0x2640:009 allgemein

P416.xx HTLEing-Uberw.

P416.01 Min. FSdwelle 0.0 Hz -214748364.8 ... 0x2641:001 allgemein
214748364.7 Hz

P416.02 Min.V-Scwelle 5.0s 0.0...300.0s 0x2641:002 allgemein

P416.03 Max. FSdwelle 0.0 Hz -214748364.8 ... 0x2641:@3 allgemein
214748364.7 Hz

P416.04 MaxV-Shwelle 50s 0.0...300.0s 0x2641:004 allgemein

P416.05 Uberw. Bedingung < Min. Fequenz [1] Auswahlliste 0x2641:005 allgemein

P416.06 Fehlerreaktion Keine Reaktior{0] Auswahlliste 0x2641:006 allgemein

P420.xx Fkt.dig. Augiange
P420.01 Relais Funktion Betriebsbereit [51] Auswahlliste 0x2634:001 allgemein
P420.02 DO1 Funktion Bremse l6sen [115] Auswahlliste 0x2634:002 allgemein
P420.03 DO2 Funktion Fehler [56] Auswahlliste 0x2634:003 Appl-1/0
P420.10 NetWordOUT1.00 Betriebsbereit [51] Auswahlliste 0x2634:010 allgemein
P420.11 NetWordOUT1.01 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2634:011 allgemein
P420.12 NetWordOUT1.02 Betrieb freigeg. [52] Auswahlliste 0x2634:012 allgemein
P420.13 NetWordOUT1.03 Fehler [56] Auswahlliste 0x2634:013 allgemein
P420.14 NetWordOUT1.04 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2634:014 allgemein
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P420.15 NetWordOUT1.05 Schnellhalt [54] Auswahlliste 0x2634:015 allgemein
P420.16 NetWordOUT1.06 In Betrieb [50] Auswahlliste 0x2634:016 allgemein
P420.17 NetWordOUT1.07 Geédtewarnung [58] Auswahlliste 0x2634:017 allgemein
P420.18 NetWordOUT1.08 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2634:018 allgemein
P420.19 NetWordOUT1.09 Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2634:019 allgemein
P420.20 NetWordOUT1.10 Gesbw. Soll=#t [72] Auswahlliste 0x2634:020 allgemein
P420.21 NetWordOUT1.11 An Stomgrenze [78] Auswahlliste 0x2634:021 allgemein
P420.22 NetWordOUT1.12 Ist-Gestw.=0 [71] Auswahlliste 0x2634:022 allgemein
P420.23 NetWordOUT1.13 Drehr. umgekehrt [69] Auswahlliste 0x2634:023 allgemein
P420.24 NetWordOUT1.14 Bremse losen [115] Auswahlliste 0x2634:024 allgemein
P420.25 NetWordOUT1.15 Safe Torque Off[55] Auswahlliste 0x2634:025 allgemein

P421.xx DO Invertierung
P421.01 Relais hvert. Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2635:001 allgemein
P421.02 DOL1 Invertierung Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2635:002 allgemein
P421.03 DO2 Invertierung Nicht invertiert [0] Auswahlliste 0x2635:003 Appl-1/0

P423.xx DO1 Feq-Eirst.

P423.01 Min. Frequenz 0.0 Hz 0.0 ... 10000.0 Hz 0x2644:001 allgemein
P423.02 Max. Fequenz 10000.0 Hz 0.0 ... 10000.0 Hz 0x2644:002 allgemein
P423.03 Funktion Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2644:003 allgemein
P423.04 Min. Sgnal 0 -2147483648 ... 2147483647 0x2644:004 allgemein
P423.05 Max. Signal 1000 -2147483648 ... 2147483647 0x2644:005 allgemein
P424.xx DO2 Feq-Eirst.
P424.01 Min. Frequenz 0.0 Hz 0.0 ... 10000.0 Hz 0x2645:001 allgemein
P424.02 Max. Fequenz 10000.0 Hz 0.0 ... 10000.0 Hz 0x2645:002 allgemein
P424.03 Funktion Nicht verbunden [0] Auswahlliste 0x2645:003 allgemein
P424.04 Min. Signal 0 -2147483648 ... 2147483647 0x2645:004 allgemein
P424.05 Max. Signal 1000 -2147483648 ... 2147483647 0x264:005 allgemein

P430.xx Anal@eingang 1
P430.01 All Eing.beeich 0...10VDC 0] Auswahlliste 0x2636:001 allgemein
P430.02 All Feq @ min 0.0 Hz -1000.0 ... 1000.0 Hz 0x2636:002 allgemein
P430.03 All Feq @ nmax Gaét fur 50-HzNetz: -1000.0 ... 1000.0 Hz 0x2636:003 allgemein

50.0 Hz

Geét fur 60-HzNetz:

60.0 Hz
P430.04 Al1 PID @ min 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x2636:004 allgemein
P430.05 All PID @ ax 100.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit |0x2636:005 allgemein
P430.® All Filerzeit 10 ms 0 ... 10000 ms 0x2636:006 allgemein
P430.07 AllTotand 0.0% 0.0 ... 100.0 % 0x2636:007 allgemein
P430.08 All Ubew.level 0.0% -100.0 ... 100.0 % 0x2636:008 allgemein
P430.09 Al1 Ubew.bedin. IN < Shwelle [0] Auswahlliste 0x2636:009 allgemein
P430.10 AllFehlemeakt. Fehler [3] Auswahlliste 0x2636:010 allgemein
P430.11 Min. Drehmoment 0.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2636:011 allgemein
P430.12 Max. Drehmoment 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2636:012 allgemein

P431.xx Analaeingang 2
P431.01 Al2 Eing.beeich 0...10VDC [0] Auswahlliste 0x2637:001 allgemein
P431.02 Al2 Feq @ min 0.0 Hz -1000.0 ... 1000.0 Hz 0x2637:002 allgemein
P431.03 Al2 Feq @ nmax Geaét fur 50-HzNetz: -1000.0 ... 1000.0 Hz 0x2637:003 allgemein

50.0 Hz
Geét fur 60-HzNetz:
60.0 Hz
P431.04 Al2 PID @ min 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit |0x2637:004 allgemein
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P431.05 Al2 PID @ ax 100.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x2637:005 allgemein
P431.06 Al2 Filerzeit 10 ms 0 ... D000 ms 0x2637:006 allgemein
P431.07 Al2Totand 0.0% 0.0 ... 100.0 % 0x2637:007 allgemein
P431.08 AlI2 Ubew.level 0.0 % -100.0 ... 100.0 % 0x2637:008 allgemein
P431.09 Al2Fehlemreakt. IN < Shwelle [0] Auswahlliste 0x2637:009 allgemein
P431.D Al2Fehlemreakt. Fehler [3] Auswahlliste 0x2637:010 allgemein
P431.11 Min. Drehmoment 0.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2637:011 allgemein
P431.12 Max. orehmoment 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2637:012 allgemein

P440.xx Analgaugang 1
P440.01 AO1 Ausdereich 0...10VDC [1] Auswahlliste 0x2639:001 allgemein
P440.02 AO1 Funktion Auggangsfrequenz [1] Auswahlliste 0x2639:002 allgemein
P440.03 AO1 Min. Signal 0 -2147483648 ... 2147483647 0x2639:003 allgemein
P440.04 AO1 Max. Signal 1000 -2147483%48 ... 2147483647 | 0x2639:004 allgemein

P441.xx Analmaugyang 2
P441.01 AO2 Ausg.beeich 0..10VDC [1] Auswahlliste 0x263A:001  |Appl-I/O
P441.02 AO2 Funktion Motorstrom [5] Auswahlliste 0x263A:002 Appl-1/0
P441.03 AO2 Min. Signal 0 -214748368 ... 2147483647 |0x263A:003 Appl-1/O
P441.04 AO2 Max. Signal 1000 -2147483648 ... 2147483647 0x263A:004 Appl-1/O

P450.xx FequenzPresets
P450.01 Feq-Preset 1 20.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x2911:001 allgemein
P450.02 Freq-Preset 2 40.0 Hz 0.0..599.0 Hz 0x2911:002 allgemein
P450.03 Freq-Preset 3 Geét fur 50-HzNetz: 0.0...599.0 Hz 0x2911:003 allgemein

50.0 Hz

Gedét fur 60-HzNetz:

60.0 Hz
P450.04 Feq-Preset 4 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x2911:004 allgemein
P450.05 Feq-Preset 5 0.0Hz 0.0...599.0 Hz 0x2911:005 allgemein
P450.06 Feq-Preset 6 0.0 Hz 0.0 ... 599.0 Hz 0x2911:006 allgemein
P450.07 Feq-Preset 7 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x2911:007 allgemein
P450.08 Feq-Preset 8 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x2911:008 allgemein
P450.09 Feq-Preset 9 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x2911:009 allgemein
P450.10 Feq-Preset 10 0.0 Hz 0.0 ... 599.0 Hz 0x2911:010 allgemein
P450.11 Feq-Preset 11 0.0 Hz 0.0 ... 599.0 Hz 0x2911:011 allgemein
P450.12 Feq-Preset 12 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x2911:012 allgemein
P450.13 Feq-Preset 13 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x2911:013 allgemein
P450.14 Feq-Preset 14 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x2911:014 allgemein
P450.15 Feq-Preset 15 0.0 Hz 0.0 ... 599.0 Hz 0x2911:015 allgemein

P451.xx PID-Presets
P451.01 PIDPrest 1 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit  {0x4022:001 allgemein
P451.02 PIDPrest 2 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4022:002 allgemein
P451.03 PIDPreset 3 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x402:003 allgemein
P451.04 PIDPreset 4 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4022:004 allgemein
P451.05 PIDPreset 5 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4022:005 allgemein
P451.06 PIDPreset 6 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4022:006 allgemein
P451.07 PIDPrest 7 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4022:007 allgemein
P451.08 PIDPrest 8 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4022:008 allgemein

P452.xx Drehmom-Presets
P452.01 Drehm-Preset 1 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2912:001 allgemein
P452.02 Drehm-Preset 2 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2912:002 allgemein
P452.03 Drehm-Preset 3 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2912:003 allgemein
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P452.04 Drehm-Preset 4 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2912:004 allgemein
P452.05 Drehm-Preset 5 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2912:005 allgemein
P452.06 Drehm-Preset 6 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2912:006 allgemein
P452.07 Drehm-Preset 7 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2912:007 allgemein
P452.08 Drehm-Preset 8 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x2912:008 allgemein

P500.xx Modul-ID
P500.01 AktiveModul-1D - - (Nur Areeige) 0x231F:001 allgemein
P500.02 Verb. ModutiD - - (Nur Areeige) 0x231F:002 allgemein

P505.xx Fkt. NetWordIN1
P505.01 NetWordIN1.00 Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x400E:001 allgemein
P505.02 NetWordIN1.01 Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x400E:002 allgemein
P505.03 NetWordIN1.02 Schnellhalt [3] Auswahlliste 0x400E:003 allgemein
P505.04 NetWordIN1.03 Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x400ED04 allgemein
P505.05 NetWordIN1.04 RunVorwarts [8] Auswahlliste 0x400E:005 allgemein
P505.06 NetWordIN1.05 Sollw: Reset BO [18] Auswahlliste 0x400E:006 allgemein
P505.07 NetWordIN1.06 Sollw: Reset B1 [19] Auswahlliste 0x400E:007 allgemein
P505.08 NetWordIN1.07 Fehler-Reset [4] Auswahlliste 0x400E:008 allgemein
P505.09 NetWordIN1.08 Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x400E:009 allgemein
P505.10 NetWordIN1.09 DCGBremsung [5] Auswahlliste 0x400E:010 allgemein
P505.11 NetWordIN1.10 Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x400E:011 allgemein
P505.12 NetWordIN1.11 Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x400E:012 allgemein
P505.13 NetWordIN1.12 Drehr. umkehren [13] Auswahlliste 0x400E:013 allgemein
P505.14 NetWordIN1.13 Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x40E:014 allgemein
P505.15 NetWordIN1.14 Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x400E:015 allgemein
P505.16 NetWordIN1.15 Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x400E:016 allgemein

P508.00 CANoperkomm. Keine Aktion[0] Auswahlliste 0x2300 CANopen

P508.00 BherCAFKomm. Keine Aktion[0] Auswahlliste 0x2360 BherCAT

P508.00 BherN/IP-Komm. Keine Aktion[0] Auswahlliste 0x23A0 BherNet/IP

P508.00 ModbuskKomm. Keine Aktion[0] Auswahlliste 0x2320 ModbusRTU

P508.00 MBTCR-Komm Keine Aktion[0] Auswahlliste 0x23B0 ModbusTCP

P508.00 PROFINE-Komm. Keine Aktion[0] Auswahlliste 0x2380 PROFINET

P509.00 CANoperSchater - - (Nur Arzeige) 0x2303 CANopen

P509.00 BherC-Schaler - - (Nur Areeige) 0x2363 BherCAT

P509.00 BherN.-Schater - - (Nur Arzeige) 0x23A3 BherNet/IP

P509.00 ModbusSchater - - (Nur Areeige) 0x2323 ModbusRTU

P509.00 Schalerstellung - - (Nur Areeige) 0x23B3 ModbusTCP

P509.00 PROFIB-Schaler - - (Nur Arzeige) 0x2343 PROFIBUS

P510.xx CANoperEirst.

P510.01 Knoten-ID 1 1..127 0x2301:001 CANoen

P510.02 Baudate 500 kBit's [5] Auswahlliste 0x2301:002 CANopen
P510.03 Shve/Master Shve [0] Auswahlliste 0x2301:003 CANopen
P510.04 Sart Rem-Verz. 3000 ms 0 ... 65535 ms 0x2301:004 CANopen
P510.05 SDOZKanal Nicht aktiv [0] Auswahlliste 0x2301:005 CANopen
P510.06 COBID-Konfig BasisKnoten-ID [0] Auswahlliste 0x2301:006 CANopen

P510.xx BEherCATEIrst.

P510.04 Gaéteident. 0 0...65535 0x2361:004 BherCAT

P510.xx BherN/IP-Eirst.

P510.01 IP-Adresse 276605120 0 ... 4294967295 0x23A1:001 BherNet/IP
P510.02 Subretz 16777215 0 ... 4294967295 0x23A1:002 BherNet/IP
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P510.03 Gateway 0 0 ... 4294967295 0x23A1:003 BherNet/IP
P510.04 Host-Name Text 0x23A1:004 BherNet/IP
P510.05 IP-Konfiguration BQOTP [1] Auswahlliste 0x23A1:005 BherNet/IP
P510.06 Multicast TTL 1 1...255 0x23A1:006 BherNet/IP
P510.07 Mcast-Zuweisung Sandad-Zuwei. [0] Auswahlliste 0x23A1:007 BherNet/IP
P510.08 Mcagt-IP-Adr. 3221373167 0 ... 4294967295 0x23A1:008 BherNet/IP
P510.09 Multicast-Nummer 1 1..8 0x23A1:009 BherNet/IP
P510.10 Zeitubersctreit. 10000 ms 500 ... 65535 ms 0x23A1:010 BherNet/IP

P510.xx ModbusEirgt.

P510.01 Knoten-ID 1 1...247 0x2321:001 ModbusRTU
P510.02 Baudate Automatisch[0] Auswahlliste 0x2321:0Q ModbusRTU
P510.03 Datenformat Automatisch[0] Auswahlliste 0x2321:003 ModbusRTU
P510.04 Min.Reakt.zeit 0ms 0 ... 1000 ms 0x2321:004 ModbusRTU

P510.xx MBTCR-Eirst
P510.01 IP-Adresse 276605120 0 ... 4294967295 0x23B1:001 ModbusTCP
P510.02 Subretz 16777215 0 ... 4294967295 0x23B1:002 ModbusTCP
P510.03 Gateway 0 0 ... 4294967295 0x23B1:003 ModbusTCP
P510.05 IP-Konfiguration Gespeichete IP [0] Auswahlliste 0x23B1:005 ModbusTCP
P510.06 TTLWert 32 1...255 0x23B1:006 ModbusTCP
P510.10 Bhernet-Timeout 10s 0..65535s 0x23B1:010 ModbusTCP
P510.11 Zweiter Port 502 0 ... 65535 0x23B1:011 ModbusTCP

P510.xx PROFIBGEirgt.

P510.01 Stationsadresse 3 1..125 0x2341:001 PROFIBUS

P510.xx PROFINE-Eirst.

P510.01 IP-Adresse 0 ... 4294967295 0x2381:001 PROFINET
P510.02 Subretz 0 ... 4294967295 0x2381:002 PROFINET
P510.03 Gateway 0 ... 4294967295 0x2381:003 PROFINET
P510.04 Stationsname Text 0x2381:004 PROFINET

P511.xx CANoperDiagnose
P511.01 AktiveKnoten-ID - - (Nur Areeige) 0x2302:001 CANopen
P511.02 AktiveBaudate - - (Nur Areeige) 0x2302:002 CANopen

P511.xx BherCATDiagn.

P511.04 Geéteident. - - (Nur Arzeige) 0x2362:004 BherCAT
P511.06 Stationsadresse - - (Nur Areeige) 0x2362:006 BherCAT
P511.07 Tx-Large - - (Nur Areeige) 0x2362:007 BherCAT
P511.08 Rx-Large - - (Nur Arzeige) 0x2362:008 BherCAT
P511.xx BherN/IP-Diagn.
P511.01 IP-Adresse - - (Nur Arzeige) 0x23A2:001 BherNet/IP
P511.02 Subretz - - (Nur Arzeige) 0x23A2:0Q BherNet/IP
P511.03 Gateway - - (Nur Arzeige) 0x23A2:003 BherNet/IP
P511.05 MAGAdresse - - (Nur Arzeige) 0x23A2:005 BherNet/IP
P511.06 MulticastAdresse - - (Nur Areeige) 0x23A2:006 BherNet/IP

P511.xx ModbusDiagnose
P511.01 AktiveKnoten-ID - - (Nur Areeige) 0x2322:001 ModbusRTU
P511.02 AktiveBaudate - - (Nur Areeige) 0x2322:002 ModbusRTU
P511.03 Datenformat - - (Nur Areeige) 0x2322:003 ModbusRTU

P511.xx Akt. MBTCP-Eirst
P511.01 Akt. IP-Adresse - - (Nur Areeige) 0x23B2:001 ModbusTCP
P511.02 Akt. Subretz - - (Nur Areeige) 0x23B2:002 ModbusTCP
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P511.03 Akt. Gateway - - (Nur Areeige) 0x23B2:003 ModbusTCP
P511.05 MAGAdresse - - (Nur Areeige) 0x23B2:005 ModbusTCP

P511.xx PROFIB&Diagn.

P511.01 Akt. Stationsadr - - (Nur Areeige) 0x2342:001 PROFIBUS

P511.02 AktiveBaudate - - (Nur Areeige) 0x2342:002 PROFIBUS

P511.03 WatchdogZeit - - (Nur Areeige) 0x2342:003 PROFIBUS
P511.xx PROFINE-Diagn.

P511.01 IP-Adresse - - (Nur Areeige) 0x2382:001 PROFINET

P511.02 Subretz - - (Nur Areeige) 0x2382:002 PROFINET

P511.03 Gateway - - (Nur Arzeige) 0x2382:003 PROFINET

P511.04 Stationsname - - (Nur Areeige) 0x2382:004 PROFINET

P511.05 MAGAdresse - - (Nur Areeige) 0x2382:005 PROFINET
P512.xx Port-Eirstell.

P512.01 Port 1 Auto-Negotiation[0] Auswahlliste 0x23A4:001 BherNet/IP

P512.02 Port 2 Auto-Negotiation[0] Auswahlliste 0x23A4:002 BherNet/IP
P512.xx Port-Eirst.

P512.01 Port 1 Auto-Negotiation[0] Auswahlliste 0x23B4:001 ModbusTCP

P512.02 Port 2 Auto-Negotiation[0] Auswahlliste 0x23B4:002 ModbusTCP
P512.xx PROFIBUKoONfig.

P512.01 Ew. Diag. Bit Léschen [0] Auswahlliste 0x2344:001 PROFIBUS
P513.00 SeviceQualiét - - (Nur Arzeige) 0x23A6 BherNet/IP
P513.xx Akt. Port-Eirst.

P51301 Port 1 - - (Nur Areeige) 0x23B5:001 ModbusTCP

P513.02 Port 2 - - (Nur Areeige) 0x23B5:002 ModbusTCP
P514.00 Adr.konflikt Erk Freigegeben [1] Auswahlliste 0x23A7 BherNet/IP
P514.xx MBTCPT-out-Ubw

P514.01 T-out-Zeit 20s 0.0...300.0s 0x23E5:001 ModbusTCP

P514.02 Dbet-T-out-Zeit 20s 0.0...300.0s 0x23B6:002 ModbusTCP

P514.05 DauerbRegister 0 0...65535 0x23B6:005 ModbusTCP
P515.00 Timeou-Satus - - (Nur Arzeige) 0x2307 CANopen
P515.xx BherCAFUberw.

P515.01 WD algelaufen Sorung [2] Auswahlliste 0x2859:001 BherCAT

P515.03 Ungult. Konfig Sorung [2] Auswahlliste 0x2859:003 BherCAT

P515.04 Init.fehler Sorung [2] Auswahlliste 0x2859:004 BherCAT

P515.05 Ungult. Poz.cdat Sorung [2] Auswahlliste 0x2859:005 BherCAT
P515.xx BherN/IP-Uberw.

P515.01 WD algelaufen So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:001 BherNet/IP

P515.03 Unglilt. Konfig So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:003 BherNet/IP

P515.04 Init.fehler S6rung [2] Auswahlliste 0x2859:004 BherNet/IP

P515.% Ungllt. Poz.dat S6rung [2] Auswahlliste 0x2859:005 BherNet/IP

P515.06 Zeitliber.ExpIMsg Warnung [1] Auswahlliste 0x2859:006 BherNet/IP

P515.07 Zeitiber.Komm. Warnung [1] Auswahlliste 0x2859:007 BherNet/IP
P515.xx ModbusUberwach.

P515.01 Reaktion Timeout Fehler [3] Auswahlliste 0x2858:001 ModbusRTU

P515.02 Timeou-Zeit 20s 0.0...300.0s 0x2858:002 ModbusRTU
P515.xx MBTCR-Uberwach.

P515.03 KonfigFehler So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:003 ModbusTCP

P515.04 Init-Fehler So6rung[2] Auswahlliste 0x2859:004 ModbusTCP

P515.07 Reakt NetzwT-out Warnung [1] Auswahlliste 0x2859:007 ModbusTCP
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P515.08 Reakt Mast-T-out Fehler [3] Auswahlliste 0x2859:008 ModbusTCP
P515.09 Reakt Dbetr T-out Fehler [3] Auswahlliste 0x2859:009 ModbusTCP

P515.xx PROFIBISUberw.

P515.01 WD algelaufen So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:001 PROFIBUS
P515.02 Datenatst. verl. Keine Reaktior{0] Auswahlliste 0x2859:002 PROFIBUS
P515.03 Ungllt. Konfig So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:003 PROFIBUS
P515.04 Init.fehler So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:004 PROFIBUS
P515.05 Ungllt. Poz.dat So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:005 PROFIBUS
P515.xx PROFINE-Uberw.
P515.01 WD algelaufen So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:001 PROFINET
P515.02 Datenatst. verl. Keine Reaktior{0] Auswahlliste 0x2859:002 PROFINET
P515.03 Ungllt. Konfig So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:003 PROFINET
P515.04 Init.fehler So6rung [2] Auswahlliste 0x2859:004 PROFINET
P515.05 Unglilt. Poz.dat S6rung [2] Auswahlliste 0x2859005 PROFINET

P516.00 CANoper3atus - - (Nur Areeige) 0x2308 CANopen

P516.00 BherCATSatus - - (Nur Areeige) 0x2368 BherCAT

P516.00 CP-Modul-Satus - - (Nur Arzeige) 0x23A8 BherNet/IP

P516.00 MBTCR-Modul-Sat - - (Nur Areeige) 0x23B8 ModbusTCP

P516.xx PROFIB$-Satus
P516.01 Busstatus - - (Nur Areeige) 0x2348:001 PROFIBUS
P516.02 WatchdogSatus - - (Nur Areeige) 0x2348:002 PROFIBUS

P516.00 PROFINE-Satus - - (Nur Areeige) 0x2388 PROFINET

P517.00 CANCmtr.Satus - - (Nur Areeige) 0x2309 CANopen

P517.00 BherCATFehler - - (Nur Areeige) 0x2369 BherCAT

P517.00 BherN/IP-Satus - - (Nur Areeige) 0x23A9 BherNet/IP

P517.00 MBTCP-Netzw. Sat - - (Nur Areeige) 0x23B9 ModbusTCP

P517.00 PROFIB&Fehler - - (Nur Arzeige) 0x2349 PROFIBUS

P517.xx PROFINE-Fehler
P517.01 Fehler 1 - - (Nur Arzeige) 0x2389:001 PROFINET
P517.02 Fehler 2 - - (Nur Arzeige) 0x2389:002 PROFINET

P518.00 CANFehlerzahler - - (Nur Arzeige) 0x230B CANopen

P519.xx Port-Diagnose
P519.01 Port 1 - - (Nur Arzeige) 0x23A5:001 BherNet/IP
P519.02 Port 2 - - (Nur Arzeige) 0x23A5:002 BherNet/IP

P520.xx Cons. heartbat
P520.00 Highest subindex - - (Nur Arzeige) 0x1016:000 CANopen
P520.01 Cons. heartbatl 0x00000000 0x00000000 ... 0X00FFFFFF| 0x1016:001 CANopen
P520.02 Cons. heartbat2 0x00000000 0x00000000 ... 0X00FFFFFF| 0x1016:002 CANopen
P520.03 Cons. heartbat3 0x00000000 0x00000000 ... 0X00FFFFFF| 0x1016:003 CANopen
P520.04 Cons. heartbat4 0x00000000 0x00000000 ... 0XO0FFFFFF| 0x1016:004 CANopen

P522.00 Prod. heartbet 0ms 0 ... 65535 ms 0x1017 CANopen

P530.xx Para. mapping
P530.01 ... 24 | Parameter 1 ...Parameter | 0x00000000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x232B:001 ... |ModbusRTU

24 0x232B:024

P530.xx MBTCP-Param.mapp

P530.01 ... 24 | Parameter 1 ...Parameter |0x00000®@0 0x00000000 ... OXFFFFFFFF| 0x23BB:001 ... |ModbusTCP
24 0x23BB:024

P531.xx Zuwew. Register
P531.01 ... 24 |Regsster 1 ...Register 24 |- - (Nur Areeige) 0x232C:001 ... |ModbusRTU

0x232C:024
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P531.xx Regsterbelegung
P531.01 ... 24 |Regster 1 ...Register 24 |- - (Nur Areeige) 0x23BC:001 ... |ModbusTCP
0x23BC:024
P532.00 Prifcode - - (Nur Areeige) 0x232D ModbusRTU
P532.00 Prifcode - - (Nur Areeige) 0x23BD ModbusTCP
P540.xx RPDOXonfig.
P540.01 QOBID 0x00000200 0x00000000 ... OXFFFFFFFF| 0x1400:00 CANopen
P540.02 Transm. type 255 0...255 0x1400:002 CANopen
P540.05 Bvent timer 100 ms 0 ... 65535 ms 0x1400:005 CANopen
P541.xx RPDOXKonfig.
P541.01 QOBID 0x80000300 0x00000000 ... OXFFFFFFFF| 0x1401:001 CANopen
P541.02 Transm. type 255 0...255 0x1401:002 CANopen
P541.05 Bvent timer 100 ms 0 ... 65535 ms 0x1401:005 CANopen
P542.xx RPDOXonfig.
P542.01 QOBID 0x80000400 0x00000000 ... OXFFFFFFFF| 0x1402:001 CANopen
P542.02 Transm. type 255 0...255 0x1402:002 CANopen
P542.® Bvent timer 100 ms 0 ... 65535 ms 0x1402:005 CANopen
P550.xx TPDOXKonfig.
P550.01 QOBID 0x40000180 0x00000001 ... OXFFFFFFFF| 0x1800:001 CANopen
P550.02 Transm. type 255 0...255 0x1800:002 CANopen
P550.03 Inhibit time 0.0 ms 0.0 ... 6553.5m 0x1800:003 CANopen
P550.05 Bvent timer 20 ms 0 ... 65535 ms 0x1800:005 CANopen
P550.05 NetWordIN5 0.0% -100.0 ... 100.0 % 0x4008:005 allgemein
P551.xx TPDOXKonfig.
P551.01 QOBID 0xC0000280 0x00000001 ... OXFFFFFFFF| 0x1801:001 CANopen
P55102 Transm. type 255 0...255 0x1801:002 CANopen
P551.03 Inhibit time 0.0 ms 0.0 ... 6553.5 ms 0x1801:003 CANopen
P551.05 Bvent timer 0ms 0 ... 65535 ms 0x1801:005 CANopen
P552.xx TPDOXKonfig.
P552.01 QOBID 0xC0000380 0x00000001 ... OXFFFFFFF |0x1802:001 CANopen
P552.02 Transm. type 255 0...255 0x1802:002 CANopen
P552.03 Inhibit time 0.0 ms 0.0 ... 6553.5ms 0x1802:003 CANopen
P552.05 Bvent timer 0ms 0 ... 65535 ms 0x1802:005 CANopen
P580.xx CANStatistik
P580.01 PDO1 emfangen - - (Nur Areeige) 0x230A:001 CANopen
P580.02 PDO2 emfangen - - (Nur Areeige) 0x230A:002 CANopen
P580.03 PDO3 emfangen - - (Nur Areeige) 0x230A:003 CANopen
P580.05 PDOlgesencet - - (Nur Areeige) 0x230A:005 CANopen
P580.06 PDOZXjesencet - - (Nur Areeige) 0x230A:006 CANopen
P580.07 PDO3esencet - - (Nur Areeige) 0x230A:007 CANopen
P580.09 SDOZahler - - (Nur Areeige) 0x230A:009 CANopen
P580.10 SDOZzahler - - (Nur Areeige) 0x230A:010 CANopen
P580.xx Modbus Statistik
P580.01 Enpf. Meldungen - - (Nur Areeige) 0x232A:001 ModbusRTU
P580.02 Gult. enpf. Meld - - (Nur Areeige) 0x232A:002 ModbusRTU
P580.03 Meld. m. Ausnahm - - (Nur Areeige) 0x232A:003 ModbusRTU
P580.04 Meld. mitFehler - - (Nur Areeige) 0x232A:004 ModbusRTU
P580.05 Ges. Meldugen - - (Nur Areeige) 0x232A:005 ModbusRTU
P580.xx MBTCPFStatistik
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P580.01 Rx-Meldungen - - (Nur Areeige) 0x23BA:001 ModbusTCP
P580.02 GultigeRx-Meld. - - (Nur Areeige) 0x23BA:002 ModbusTCP
P580.03 Meld. m. Ausn. - - (NurAnzeige) 0x23PBA:003 ModbusTCP
P580.05 Tx-Meldungen - - (Nur Areeige) 0x23PBA:005 ModbusTCP

P580.xx PROFIB& Zahler
P580.01 Datenzyklen/Sek. - - (Nur Areeige) 0x234A:001 PROFIBUS
P580.02 PRMEeignisse - - (Nur Areeige) 0x234A:002 PROFIBUS
P50.03 CFG-Eeignisse - - (Nur Areeige) 0x234A:003 PROFIBUS
P580.04 DIAG-Ereignisse - - (Nur Areeige) 0x234A:004 PROFIBUS
P580.05 CXMeldungen - - (Nur Areeige) 0x234A:005 PROFIBUS
P580.06 C2Meldungen - - (Nur Areeige) 0x234A:006 PROFIBUS
P58007 WD-Ereignisse - - (Nur Areeige) 0x234A:007 PROFIBUS
P580.08 DataEx.Eeign. - - (Nur Areeige) 0x234A:008 PROFIBUS
P580.09 Datenzyklenges. - - (Nur Arzeige) 0x234A:009 PROFIBUS

P583.xx DatendiagnoseRx
P583.01 OffsetRx-Daten 0 0...240 0x232E001 ModbusRTU
P583.02 Letzt RxDByteO - - (Nur Areeige) 0x232E:002 ModbusRTU
P583.03 Letzt RxDBytel - - (Nur Arzeige) 0x232E:003 ModbusRTU
P583.04 Letzt RxDByte2 - - (Nur Arzeige) 0x232E:004 ModbusRTU
P583.05 Letzt RxDByte3 - - (Nur Areeige) 0x232E:005 ModbusRTU
P583.06 Letzt RxDByte4 - - (Nur Arzeige) 0x232E:006 ModbusRTU
P583.07 Letzt RxDByte5 - - (Nur Areeige) 0x232E:007 ModbusRTU
P583.08 Letzt RxDByte6 - - (Nur Areeige) 0x232E:008 ModbusRTU
P583.09 Letzt RxDByte7 - - (Nur Arzeige) 0x232E:009 ModbusRTU
P583.10 Letzt RxDByte8 - - (Nur Areeige) 0x232E:010 ModbusRTU
P583.11 Letzt RxDByte9 - - (Nur Arzeige) 0x232E:011 ModbusRTU
P583.12 Letzt RxDByte10 - - (Nur Arzeige) 0x232E:012 ModbusRTU
P583.13 Letzt RxBBytell - - (Nur Arzeige) 0x232E:013 ModbusRTU
P583.14 Letzt RxDBytel12 - - (Nur Arzeige) 0x232E:014 ModbusRTU
P583.15 Letzt RxDByte13 - - (Nur Arzeige) 0x232E:015 ModbusRTU
P583.16 Letzt RxDByte14 - - (Nur Areeige) 0x232E:016 ModbusRTU
P583.17 Letzt RxDBytel5 - - (Nur Arzeige) 0x232E:017 ModbusRTU

P585.xx Datendiagnoserx
P585.01 OffsetTx-Daten 0 0...240 0x232F:001 ModbusRTU
P585.02 Letzt TxD-ByteO - - (Nur Arzeige) 0x232F:002 ModbusRTU
P585.03 Letzt TXxD-Bytel - - (Nur Areeige) 0x232F:003 ModbusRTU
P585.04 Letzt TxD-Byte2 - - (Nur Areeige) 0x232F:004 ModbusRTU
P585.05 Letzt TxD-Byte3 - - (Nur Arzeige) 0x232F:005 ModbusRTU
P585.06 Letzt TxD-Byte4 - - (Nur Arzeige) 0x232F:006 ModbusRTU
P585.07 Letzt TxD-Byte5 - - (Nur Arzeige) 0x232F:007 ModbusRTU
P585.08 Letzt TxD-Byte6 - - (Nur Arzeige) 0x232F:008 ModbusRTU
P585.09 Letzt TxD-Byte7 - - (Nur Arzeige) 0x232F:009 ModbusRTU
P585.10 Letzt TxD-Byte8 - - (Nur Arzeige) 0x232F:010 ModbusRTU
P58511 Letzt TxD-Byte9 - - (Nur Arzeige) 0x232F:011 ModbusRTU
P585.12 Letzt TxD-Byte10 - - (Nur Arzeige) 0x232F:012 ModbusRTU
P585.13 Letzt TxD-Bytell - - (Nur Arzeige) 0x232F:013 ModbusRTU
P585.14 Letzt TxD-Byte12 - - (Nur Arzeige) 0x232F:014 Modbus RTU
P585.15 Letzt TXD-Byte13 - - (Nur Arzeige) 0x232F:015 ModbusRTU
P585.16 Letzt TxD-Byte14 - - (Nur Areeige) 0x232F:016 ModbusRTU
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P585.17 Letzt TxD-Byte15 - - (Nur Areeige) 0x232F:017 ModbusRTU
P585.xx MBTCR-DiagTx/Rx
P585.01 RxOffse 0 0...240 0x23BE:001 ModbusTCP
P585.02 Letzte RxMeldung - - (Nur Areeige) 0x23BE:002 ModbusTCP
P585.03 TxOffset 0 0...240 0x23BE:003 ModbusTCP
P585.04 Letzte TxMeldung - - (Nur Areeige) 0x23BE:004 ModbusTCP
P590.xx NetWordINx
P590.a NetWordIN1 0x0000 0x0000 ... OXFFFF 0x4008:001 allgemein
P590.02 NetWordIN2 0x0000 0x0000 ... OXFFFF 0x4008:002 allgemein
P590.03 NetWordIN3 0.0% 0.0 ... 100.0 % 0x4008:003 allgemein
P590.04 NetWordIN4 0.0% 0.0 ... 100.0 % 0x4008:004 allgemein
P591.xx NetWordOUTX
P591.01 NetWordOUT1 - - (Nur Areeige) 0x400A:001 allgemein
P591.02 NetWordOUT2 - - (Nur Arzeige) 0x400A:002 allgemein
P592.xx Prozess.@ta IN
P592.01 AGSeuerwort 0x0000 0x0000 ... OXFFFF 0x400B:001 allgemein
P592.02 LECOM-Seuerwort 0x0000 0x0000 ... OXFFFF 0x400B:002 allgemein
P592.03 Net.Freq. 0.1 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x400B:003 allgemein
P592.04 Net.Solldehzahl 0 rpm 0 ... 50000 rpm 0x400B:004 allgemein
P592.05 Net.Freq. 0.01 0.00 Hz 0.00 ... 599.00 Hz 0x400B:005 allgemein
P592.06 Velo.modeSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x400B:006 allgemein
P592.07 PIDSolivert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x400B:007 allgemein
P592.08 Torg.mode Soliv. 0 Nm -32768 ... 32767 Nm 0x400B:008 allgemein
P592.09 Drehmoment-Skal 0 -128 ... 127 0x400B:009 allgemein
P592.11 PIDRuckfiihrung 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x400B:011 allgemein
P592.12 NetzwSolIf0.02Hz 0 Hz -29950 ... 29950 Hz 0x400B:012 allgemein
P592.13 N.Sollf +/16384 0 -32768 ... 32767 0x400B:013 allgemein
P593.xx Prozess.ta OUT
P593.01 AGSatuswort - - (Nur Arzeige) 0x400C:001 allgemein
P593.02 LECQOM-Satuswort - - (Nur Arzeige) 0x400C:002 allgemein
P593.03 Fequenz (0.1) X.X Hz - (Nur Arzeige) 0x400C:003 allgemein
P593.04 Motordrehzahl X rpm - (Nur Arzeige) 0x400C:004 allgemein
P593.05 Antriebsaistand - - (Nur Arzeige) 0x400C:005 allgemein
P593.06 Frequenz 0.01 XXX Hz - (Nur Arzeige) 0x400C:006 allgemein
P593.07 Drehmom saliert - - (Nur Arzeige) 0x400C:007 allgemein
P593.08 Frequenz 0.02 Hz Hz - (Nur Arzeige) 0x400C:008 allgemein
P593.09 Freq. [+-16384] - - (Nur Areeige) 0x400C:009 allgemein
P595.xx PZUUbewachung
P595.02 Keep alvereg. 0 0...65535 0x2552:002 allgemein
P595.3 Timeouteit 10.0s 0.0...6553.5s 0x2552:003 allgemein
P595.04 Reaktion Keine Reaktior{0] Auswahlliste 0x2552:004 allgemein
P595.05 Aktion Keine Aktion[0] Auswahlliste 0x2552:005 allgemein
P595.06 PZUSatus - - (Nur Areeige) 0x2552:006 allgemein
P595.07 Tout WLANReset O0s 0...65535s 0x2552:007 allgemein
P600.xx PIDEirstell.
P600.01 Betriebsart Gesperrt [0] Auswahlliste 0x4020:001 allgemein
P600.02 PIDRegelg6Re Analogeingang 1 [1] Auswahlliste 0x4020:002 allgemein
P600.03 PIDDrehz.beei. 100 % 0...100 % 0x4020:003 allgemein
P600.04 PIDLiniergestw Ohne Dehz.add. [0] Auswahlliste 0x4020:004 allgemein
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P600.05 MinGestiw-Gr -100.0 % -100.0 ... 100.0 % 0x4020:005 allgemein
P600.06 MaxGesbw-Gr 100.0 % -100.0 ... 0.0 % 0x4020:006 allgemein

P601.00 PIDP-Anteil 5.0 % 0.0 ... 1000.0 % 0x4048 allgemein

P602.00 PIDI-Anteil 400 ms 10 ... 6000 ms 0x4049 allgemein

P603.00 PIDD-Antell 0.0s 0.0..20.0s 0x404A allgemein

P604.00 PIDSoliv.rampe 20.0s 0.0...100.¢ 0x404B allgemein

P605.xx PIDSoliv.grenz
P605.01 Minimalsolivert -300.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x404E:001 allgemein
P605.02 Maximalsolvert 300.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x404E:002 allgemein

P606.xx PIBDrehzahbbtr.

P606.01 Beschleunigeit 1.0s 0.0 ... 3600 s 0x4021:001 allgemein
P606.02 \erzbgerungszeit 1.0s 0.0...3600.0 s 0x4021:002 allgemein

P607.xx PIBEinfluss
P607.01 Einblendeit 50s 0.0...999.9s 0x404C:001 allgemein
P607.02 Zeit Ausblenden 50s 0.0...999.9s 0x404C:002 allgemein

P608.xx PIBAlarme
P608.01 Stw. MIN-Alarm 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x404D:001 allgemein
P608.02 Stw. MAX-Alarm 100.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x404D:002 allgemein
P608.03 Bandb.Ruckflins 2.00 % 0.00 ... 100.00 % 0x404D:003 allgemein

P610.xx PIDRufrezustand
P610.01 Aktivierung Gesperrt [0] Auswahlliste 0x4023:001 allgemein
P610.02 Soppmethode Freilauf [0] Auswahlliste 0x4023:002 allgemein
P610.03 Frequerzschwelle 0.0 Hz 0.0...599.0 Hz 0x4023:003 allgemein
P610.04 Ruckflm.sdw. 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4023:004 allgemein
P610.05 \erzigerungszeit 0.0s 0.0...300.0s 0x4023:005 allgemein
P610.06 Beendigung Solw. > P610.3 [0] Auswahlliste 0x4023:006 allgemein
P610.07 Bandbeite 0.00 PID unit 0.00 ... 300.00 PID unit 0x4023:007 allgemein
P610.08 Beendig.skewelle 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4023:008 allgemein

P615.xx Auto-Spulung
P615.01 Spllen Rubrzust. Gesperrt [0] Auswahlliste 0x4024:001 allgemein
P615.02 Sputintervall 30.0 min 0.0 ... 6000.0 min 0x4024:002 allgemein
P615.03 SpiitDrehzahl 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x4024:003 allgemein
P615.04 SpiitZeitdauer 0.0s 0.0...6000.0 s 0x4024:004 allgemein

P700.xx Gaétebefehle
P700.01 Voreinst. laden Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:001 allgemein
P700.03 Anw.Daten speich Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:003 allgemein
P700.04 Anw.Daten laden Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:004 allgemein
P700.05 OEMDaten laden Aus / Fertg[0] Auswahlliste 0x2022:005 allgemein
P700.06 OEMDaten speich Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:006 allgemein
P700.07 Par-S2t 1 laden Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:007 allgemein
P700.08 Par-S2t 2 laden Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:008 allgemein
P700.09 Par-S2t 3 laden Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:009 allgemein
P700.10 Par-S2t 4 laden Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:010 allgemein
P700.11 Par-St 1 speich Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:011 allgemein
P700.12 Par-Set 2 speich Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:012 allgemein
P700.13 Par-Set 3 speich Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:013 allgemein
P700.14 Par-Set 4 speich Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:014 allgemein
P700.15 Logbuch l&chen Aus / Fertig[0] Auswahlliste 0x2022:015 allgemein

P701.00 KRSchrittweite 1 1...100 0x2862 allgemein
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P702.00 Sal DrehzFaktr 0.00 0.00 ... 650.00 0x4002 allgemein
P703.00 KP-Betriebsanz. 0x00000000 0x00000000 ... OXFFFFFFO0| 0x2864 allgemein
P704.xx DCGBremsung
P704.01 Stom 0.0 % 0.0...200.0 % 0x2B84:001 allgemein
P704.02 Hatezeit Auom. 0.0s 0.0...1000.0 s 0x2B84:002 allgemein
P704.03 Sdwelle Adom. 0.0 Hz 0.0 ... 599.0 Hz 0x2B84:003 allgemein
P704.04 Entmagret.-Zeit 100 % 0...150 % 0x2B84:04 allgemein
P704.05 Sd.Ehtmag-Zeit X ms - (Nur Areeige) 0x2B84:005 allgemein
P704.06 DGBr m. hv-Sp. 0 0..1 0x2B84:006 allgemein
P705.00 KP-Spache Englisch [1] Auswahlliste 0x2863 allgemein
P706.xx Bremsmanaement
P706.01 Betriebsart AblaufgSop (AS) [1] Auswahlliste 0x2541:001 allgemein
P706.02 AktiveShwelle xV - (Nur Arzeige) 0x2541:002 allgemein
P706.03 Red. Sbwelle ov 0..100V 0x2541:003 allgemein
P706.04 Zusitzl.Frequenz 0.0 Hz 0.0...10.0Hz 0x2541:004 allgemein
P706.05 VerzOverr.zeit 20s 0.0...60.0s 0x2541:005 allgemein
P706.06 BremsRVerhaken Aus:Sperr¥ehler [0] Auswahlliste 0x2541:006 allgemein
P707.xx Bremswiderstand
P707.02 Widerstandswert My n®dn K non dOd pan dn|0x2550:002 allgemein
P70703 Bemess.letung 50 W* 0 ... 800000 W 0x2550:003 allgemein
P707.04 Max. Warmebel. 8.0 KWs* 0.0 ... 100000.0W/s 0x2550:004 allgemein
pP707.07 Warmebelatung X.X % - (Nur Arzeige) 0x2550:007 allgemein
P707.08 Warnshwelle 90.0 % 50.0 ... 150.00 0x2550:008 allgemein
P707.09 Fehlerschwelle 100.0 % 50.0 ... 150.0 % 0x2550:009 allgemein
P707.10 WarnungsReakt. Warnung [1] Auswahlliste 0x2550:010 allgemein
pP707.11 FehlerReaktion Fehler [3] Auswahlliste 0x2550:011 allgemein
P708.xx Keypad-Eirst.
P708.01 CTRL&R-Tasten CTRL&R freig. [1] Auswahlliste 0x2602:001 allgemein
P708.02 Drehr. wahlen Vorwarts [0] Auswahlliste 0x2602:002 allgemein
P708.03 Kompl. Keyp-St. Aus [0] Auswahlliste 0x2602:003 allgemein
P710.xx Lestverlusterk.
P710.01 Shwelle 0.0 % 0.0 ... 200.0 % 0x4006:001 allgemein
P710.02 \erzbgerung 0.0s 0.0...300.0s 0x4006:002 allgemein
P711.xx Positionszahler
pP711.01 Signalquelle Gesperrt [0] Auswahlliste 0x2C49:001 allgemein
P711.02 Reset-Modus PositiveHanke [0] Auswahlliste 0x2C49:002 allgemein
P711.03 Istwertposition - - (Nur Areeige) 0x2C49:003 allgemein
P712.xx BremsenrAnsteu.
pP712.01 Bremsenmodus Aus [2] Auswahlliste 0x2820:001 allgemein
P712.02 Schli®&zeit 100 ms 0 ... 10000 ms 0x2820:002 allgemein
P712.03 Offnungszeit 100 ms 0 ... 10000 ms 0x2820:003 allgemein
P712.07 SchlieRsawelle 0.2 Hz 0.0 ... 599.0 Hz 0x2820:007 allgemein
P712.08 Haltekraft 0.0 % -500.0 ... 500.0 % 0x2820:008 allgemein
P712.12 SchlieRgaw-Verz 0ms 0...10000 ms 0x2820:012 allgemein
P712.13 Hatekr-Rampenz 0ms 0...100 ms 0x2820:013 allgemein
P712.15 Bremserrustand - - (Nur Arzeige) 0x2820:015 allgemein
P718.xx Fangschaltung
P718.01 Strom 30 % 0...100 % 0x2BA1:001 MCTRL
P718.02 Startfrequenz 20.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x2BA1:002 MCTRL
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P718.03 Wiedeanlaufzeit 5911 ms* 1... 60000 ms 0x2BA1:003 MCTRL
pP718.08 Fangfequenz X.X Hz - (Nur Areeige) 0x2BA1:008 MCTRL

P721.xx Netzausfallregl.
p721.01 Furkt. freigeben Gesperrt [0] Auswahlliste 0x2D66:001 allgemein
pP721.02 DGBusAkt.level 0 %* 60 ... 90 % 0x2D66:002 allgemein
pP721.03 Versta. URegler 0.01000 Hz/V 0.00001 ... 0.50000 Hz/V 0x2D66:003 allgemein
pP721.04 Ridksz. URegler 20 ms 5... 2000 ms 0x2D66:004 allgemein
P721.05 DGSp-Solivert 100 % 80...110% 0x2D66:005 allgemein
pP721.06 Solvert-Rampe 20 ms 1...16000 ms 0x2D66:006 allgemein
pP721.07 Abschalteit 20 ms 1...60000 ms 0x2D66:007 allgemein
pP721.08 Neustrt-Sdwelle 0.0 Hz 0.0 ... 599.0 Hz 0x2D66008 allgemein
P721.09 Satus Netzausf. - - (Nur Areeige) 0x2D66:009 allgemein

P730.00 Schutz PIN1 0 -1...9999 0x203D allgemein

P731.00 Schutz PIN2 0 -1...9999 0x203E allgemein

P732.00 Auto-Save EPM Speren [0] Auswahlliste 0x2829 allgemein

P740xx Favoriten-Eirst.

P740.01 Parameter 1 0x2DDD0000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:001 allgemein
P740.02 Parameter 2 0x60780000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:002 allgemein
P740.03 Parameter 3 0x2D890000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:003 allgemein
P740.04 Parameter 4 0x603F0000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:004 allgemein
P740.05 Parameter 5 0x28240000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:005 allgemein
P740.06 Parameter 6 0x28600100 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:006 allgemein
P74.07 Parameter 7 0x28380100 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:007 allgemein
P740.08 Parameter 8 0x28380300 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:008 allgemein
P740.09 Parameter 9 0x25400100 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:009 allgemein
P740.10 Parameter 10 0x29150000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:010 allgemein
P740.11 Parameter 11 0x29160000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:011 allgemein
P740.12 Parameter 12 0x29170000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:012 allgemein
P740.13 Parameter 13 0x29180000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:013 allgemein
P740.14 Parameter 14 0x2C000000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:014 allgemein
P740.15 Parameter 15 0x2B000000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:015 allgemein
P740.16 Parameter 16 0x2B010100 0x0000000 ... OXFFFFFFO0 | 0x261C:016 allgemein
P740.17 Parameter 17 0x2B010200 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:017 allgemein
P740.18 Parameter 18 0x283A0000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:018 allgemein
P740.19 Parameter 19 0x29390000 0x00000000 .0xFFFFFFO0 |0x261C:019 allgemein
P740.20 Parameter 20 0x2D430100 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:020 allgemein
P740.21 Parameter 21 0x2D4B0100 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:021 allgemein
P740.22 Parameter 22 0x2B120100 0x00000000 ... OXFFFFBFO |0x261C:022 allgemein
P740.23 Parameter 23 0x60750000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:023 allgemein
P740.24 Parameter 24 0x60730000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:024 allgemein
P740.25 Parameter 25 0x26310100 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:@5 allgemein
P740.26 Parameter 26 0x26310200 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:026 allgemein
P740.27 Parameter 27 0x26310300 0x00000000 ... OXFFFFFFO0| 0x261C:027 allgemein
P740.28 Parameter 28 0x26310400 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:028 allgemein
P740.29 Parameter 29 0x26310500 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:029 allgemein
P740.30 Parameter 30 0x26310600 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:030 allgemein
P740.31 Parameter 31 0x26310700 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:031 allgemein
P74032 Parameter 32 0x26310800 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:032 allgemein
P740.33 Parameter 33 0x26310900 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:033 allgemein
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Dispby Code Kurzbezeichnung Voreinstellung Eirstellbereich Adresse Kategorie
P740.34 Parameter 34 0x26310D00 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:034 allgemein
P740.35 Parameter 35 0x26311200 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:035 allgemein
P740.36 Parameter 36 0x26311300 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:036 allgemein
P740.37 Parameter 37 0x26311400 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:037 allgemein
P740.38 Parameter 38 0x26340100 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:038 allgemein
P740.39 Parameter 39 0x26340200 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:039 allgemein
P740.40 Parameter 40 0x26360100 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:040 allgemein
P740.41 Parameter 41 0x26360200 0x00000000 ... OXFFFFFFO0 | 0x261C:041 allgemein
P740.42 Parameter 42 0x26360300 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:042 allgemein
P740.43 Parameter 43 0x26390100 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:043 allgemein
P740.44 Parameter 44 0x26390200 0x00000000.. OXFFFFFFOO |0x261C:044 allgemein
P740.45 Parameter 45 0x26390300 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:045 allgemein
P740.46 Parameter 46 0x26390400 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:046 allgemein
P740.47 Parameter 47 0x29110100 0x00000000 ... OXFFFED 0x261C:047 allgemein
P740.48 Parameter 48 0x29110200 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:048 allgemein
P740.49 Parameter 49 0x29110300 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261C:049 allgemein
P740.50 Parameter 50 0x29110400 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x261Q050 allgemein

P750.xx Param.satz-Setup
P750.01 ... 32 | Parameter 1 ...Parameter | 0x00000000 0x00000000 ... OXFFFFFF00| 0x4041:001 ... |allgemein

32 0x4041:032

P751.xx Par-Wertesatz 1

P751.01 ... 32 |Satz 1-Wert 1 ... &tz 1- |0 -2147483648.. 2147483647 |0x4042:001 ... |allgemein
Wert 32 0x4042:032

P752.xx Par-Wertesatz 2

P752.01...32 | Stz 2-Wert 1 ... &tz 2- |0 -2147483648 ... 2147483647 0x4043:001 ... |allgemein
Wert 32 0x4043:032

P753.xx Par-Wertesatz 3

P753.01 ... 32 | Satz 3-Wert 1... Stz 3- |0 -2147483648 ... 2147483647|0x4044:001 ... |allgemein
Wert 32 0x4044:032

P754.xx Par-Wertesatz 4

P754.01 ... 32 |Satz 4-Wert 1 ... &tz 4- |0 -2147483648 ... 2147483647|0x4045:001 ... |allgemein
Wert 32 0x4045:032

P755.00 PSatzAktivier. Befehl u. Spere [0] Auswahlliste 0x4046 allgemein

P756.xx P&tz-Fehleranz.

P756.01 Satus - - (Nur Areeige) 0x4047:001 allgemein
P756.02 Listenentrag - - (Nur Arzeige) 0x4047:002 allgemein
P760.xx Storungskonfig.
P760.02 Neustart.verzg 30s 0.0...1000.0 s 0x2839:002 allgemein
P760.03 Neustart Zahler 5 0..255 0x2839:003 allgemein
P760.04 S6.Zahl. RZeit 40.0s 0.1...3600.0s 0x2839:004 allgemein
P760.05 Sorungszahler - - (Nur Areeige) 0x2839:005 allgemein

P780.00 CiA: &tusword - - (Nur Arzeige) 0x6041 allgemein

P781.00 Target velocity 0 rpm -32768 ... 32767 rpm 0x6042 allgemein

P782.00 \elocity demand X rpm - (Nur Arzeige) 0x6043 allgemein

P783.00 \elocity actual X rpm - (Nur Areeige) 0x6044 allgemein

P784.xx Vel. minmax
P784.01 Vel. min amount 0 rpm 0 ... 480000 rpm 0x6046:001 allgemein
P784.02 Vel. max amount 2147483647 rpm 0 ... 2147483647 rpm 0x6046:002 allgemein

P785.xx Vel.acceleration
P785.01 Deta speed 3000 rpm 0 ... 2147483647 rpm 0x6048:001 allgemein
P785.02 Deta time 10s 0..65535s 0x6048:002 allgemein
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Dispby Code Kurzbezeichnung Voreinstellung Eirstellbereich Adresse Kategorie
P786.xx Vel.deceleration
P786.01 Deta speed 3000 rpm 0 ... 2147483647 rpm 0x6049:001 allgemein
P786.02 Deta time 10s 0...65535s 0x6049:002 allgemein
P788.00 Modes of op. dis - - (NurAnzeige) 0x6061 allgemein
P789.00 Suppoted modes - - (Nur Areeige) 0x6502 allgemein
P790.00 Quickstop dec. 546000 pos. units? 0 ... 2147483647 pos. umg | 0x6085 allgemein
P791.00 Fault reaction Freilauf [0] Auswahlliste 0x605E allgemein
P800.00 Squerrer-Modus Gesperrt [0] Auswahlliste 0x4025 allgemein
P801.xx Segmet 1
P801.01 FrequenzSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x4026:001 allgemein
P801.02 Beschl.Merzig. 50s 0.0 ...3600.0 s 0x4026:002 allgemein
P801.03 Zeit 0.0s 0.0 ... 100000.0 s 0x4026:003 allgemein
P801.04 Digtalaugidnge 0 0...255 0x4026:004 allgemein
P801.05 Analggaugange 0.00 VvDC 0.00 ... 10.00 vDC 0x4026:005 allgemein
P801.06 PIDSolivert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4026:006 allgemein
P801.07 Drehm.-Soliv. 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x4026:007 allgemein
P802.xx Segment 2
P802.01 FrequenzSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x4027:001 allgemein
P802.02 Beschl.XMerzig. 50s 0.0...3600.0 s 0x4027:002 allgemein
P802.03 Zeit 0.0s 0.0 ... 100000.0 s 0x4027:003 allgemein
P802.04 Digtalaugiange 0 0...255 0x4027:004 allgemein
P802.05 Analggaugange 0.00 VvDC 0.00 ... 10.00 vDC 0x4027:005 allgemein
P802.06 PIDSolivert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4027:006 allgemein
P802.07 Drehm.-Soliv. 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x4027:007 allgemein
P803.xx Segmet 3
P803.01 FrequenzSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x4028:001 allgemein
P803.02 Beschl.XMerzdg. 5.0s 0.0 ...3600.0 s 0x4028:002 allgemein
P803.03 Zeit 0.0s 0.0 ... 100000.0 s 0x4028:003 allgemein
P803.04 Digtalaugidnge 0 0...255 0x4028:004 allgemein
P803.05 Analagaugénge 0.00 VDC 0.00 ... 10.00 VDC 0x4028:005 allgemein
P803.06 PIDSollvert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4028:006 allgemein
P803.07 Drehm-Soliv. 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x4028:007 allgemein
P804.xx Segmet 4
P804.01 FrequenzSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x4029:001 allgemein
P804.02 Beschl.XMerzdg. 5.0s 0.0...3600.0 s 0x4029:002 allgemein
P804.03 Zeit 0.0s 0.0 ... 100000.0 s 0x4029:003 allgemein
P804.04 Digtalausgange 0 0...255 0x4029:004 allgemein
P804.05 Analagaugénge 0.00 VDC 0.00 ... 10.00 VDC 0x4029:005 allgemein
P804.06 PIDSollvert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x4029:006 allgemein
P804.07 Drehm-Soliv. 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x4029:007 allgemein
P805.xx Segmaet 5
P805.01 FrequenzSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x402A:001 allgemein
P805.02 Beschl.Xerzog. 50s 0.0...3600.0s 0x402A:002 allgemein
P805.03 Zeit 0.0s 0.0 ... 100000.0 s 0x402A:003 allgemein
P805.@ Digtalaugiange 0 0...255 0x402A:004 allgemein
P805.05 Analagaugange 0.00 vDC 0.00 ... 10.00 VDC 0x402A:005 allgemein
P805.06 PIDSollvert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x402A:006 allgemein
P805.07 Drehm-Soliv. 100.0 % -400.0 ..400.0 % 0x402A:007 allgemein
P806.xx Segmet 6
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Dispby Code Kurzbezeichnung Voreinstellung Eirstellbereich Adresse Kategorie
P806.01 FrequenzSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x402B:001 allgemein
P806.02 Beschl.Merzig. 50s 0.0...3600.0 s 0x402B:002 allgemein
P806.03 Zeit 0.0s 0.0 ... 100000.0 s 0x402B:003 allgemein
P806.04 Digtalaugyange 0 0...255 0x402B:004 allgemein
P806.05 Analggaugange 0.00 vDC 0.00 ... 10.00 VDC 0x402B:005 allgemein
P806.06 PIDSolivert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x402B:006 allgemein
P806.07 Drehm.-Soliv. 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x402B:007 allgemein

P807.xx Segmat 7
P807.01 FrequenzSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x402C:001 allgemein
P807.02 Beschl.Verzig. 50s 0.0...3600.0 s 0x402C:002 allgemein
P807.03 Zeit 0.0s 0.0 ... 100000.0 s 0x402C:003 allgemein
P807.04 Digtalaugyange 0 0...255 0x402C:004 allgemein
P807.05 Analgaugange 0.00 vDC 0.00 ... 10.00 VDC 0x402C:005 allgemein
P807.06 PIDSolivert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x402C:006 allgemein
P807.07 Drehm.-Soliv. 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x402C:007 allgemein

P808.xx Segmet 8
P808.01 FrequenzSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x402D:001 allgemein
P808.02 Beschl.XMerzig. 50s 0.0...3600.0 s 0x402D:002 allgemein
P808.03 Zeit 0.0s 0.0 ... 100000.0 s 0x402D:003 allgemein
P808.04 Digtalaugyange 0 0...255 0x402D:004 allgemein
P808.05 Analggaugange 0.00 VvDC 0.00 ... 10.00 vDC 0x402D:005 allgemein
P808.06 PIDSolivert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x402D:006 allgemein
P808.07 Drehm.-Soliw. 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x402D:007 allgemein

P820.00 Seq-Sart-Modus SequenzrNestart [0] Auswahlliste 0x4040 allgemein

P822.xx EndSegmet
P822.01 FrequenzSoliv. 0.0 Hz -599.0 ... 599.0 Hz 0x402E:001 allgemein
P822.02 Beschl.XMerzdg. 5.0s 0.0 ...3600.0 s 0x402E:002 allgemein
P822.03 Zeit 0.0s 0.0 ... 100000.0 s 0x402E:003 allgemein
P822.04 Digtalaugidnge 0 0...255 0x402E:004 allgemein
P822.05 Analmaugange 0.00 vDC 0.00 ... 10.00 VvDC 0x402E:005 allgemein
P822.06 PIBSolivert 0.00 PID unit -300.00 ... 300.00 PID unit | 0x402E:006 allgemein
P822.07 Drehm-Soliv. 100.0 % -400.0 ... 400.0 % 0x402E:007 allgemein

P824.00 Seq-EndeModus Dauertetrieb [0] Auswahlliste 0x402F allgemein

P830.xx Sequenz 1
P830.01 ...8 |Schrittl ... Schrittl6 Schrittiberspr. [0] Auswahlliste 0x4030:001 ... |allgemein

0x4030:016

P831.00 Zyklen Sequenz 1 1 1..65535 0x4031 allgemein

P835.xx Sequenz 2
P835.01 ... 16 | Schrittl ... Schrittl6 Schrittiberspr. [0] Auswahlliste 0x4032001 ... |allgemein

0x4032:016

P836.00 Zyklen Sequenz 2 1 1...65535 0x4033 allgemein

P840.xx Sequenz 3
P840.01 ... 16 | Schrittl ... Schritll6 Schrittiberspr. [0] Auswahlliste 0x4034:001 ... |allgemein

0x4034:016

P841.00 Zyklen Sequenz 3 1 1...6535 0x4035 allgemein

P845.xx Sequenz 4
P845.01 ... 16 | Schrittl ... Schritl6 Schrittiberspr. [0] Auswahlliste 0x4036:001 ... |allgemein

0x4036:016

P846.00 Zyklen Sequenz 4 1 1...65535 0x4037 allgemein

P850.xx Sequenz 5
P850.01 ... 16 | Schrittl ... Schrittl6 Schrittiberspr. [0] Auswahlliste 0x4038:001 ... |allgemein

0x4038:016
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P851.00 Zyklen Sequenz 5 1 1...65535 0x4039 allgemein
P855.xx Sequenz 6
P855.01 ... 16 | Schrittl ... Schritlé Schrittiiberspr. [0] Auswahlliste 0x403A:001 ... |allgemein
0x403A:016
P856.00 Zyklen Sequenz 6 1 1..65535 0x403B allgemein
P860.xx Sequenz 7
P860.01 ... 16 | Schrittl ... SchritLlé Schrittiiberspr. [0] Auswahlliste 0x403C:001 ... |allgemein
0x403C:016
P861.00 Zyklen Sequenz 7 1 1..65535 0x403D allgemein
P865.xx Sequenz 8
P865.01 ... 16 | Schrittl ... SchritLlé Schrittiiberspr. [0] Auswahlliste 0x403E:001 ... |allgemein
0x403E:016
P866.00 Zyklen Sequenz 8 1 1...65535 0x403F allgemein

* Voreinstellungvon der BaugbRe abhangig.

Fimware-Version 05.00.00.0(
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5.5 Parametereinstellungen im Speichermodsgpeichern

55.1 Parametereinstellungen mit dem Keypageichern

Wurde mit dem Keypad eine Parametereinstellung geéndert, aber noch nicht
netzausfallsicher im Speichermodul gespeichert, blinkt die An&#Je

Um Parametereinstellungen im Anwend8peicher des Speichermoduls zu speichern,
betatigen Sie die KeypdeinterTaste langer 3 s.

L-'EL:FLE:f'f::I:I_IE’i] Saving F_;lr ameters Par ;Iflil:': = 55':“:'1_'
‘ L %\I IZ:I I:I Iﬂf AL y hl [J I:l ' I:l_lz:l H If’ - _D

A \
Aumgse‘r% e REM AUTO{;‘:EE REM AUTO SETA

5.5.2 Parametereinstellungemit dem»Emotron EASY Startespeichern

Wurde mit dem E£motron EASY Starteeine Parametereinstlung geéndert, aber noch nicht
netzausfallsicher im Speichermodul gespeichert, wird in der Statuszeileetestson EASY
Starter« der Hinweis "Der Parametersatz wurde geédndert" angezeigt.

Um Parametereinstellungen im Anwendspeicher des Speichermoduls speichern,

w klicken Sie in der Symbolleiste ddsnotron EASY Starteaufdie Schaltflache<fF oder
w betatigen Sie die Funktionstasté&6>oder

w fuhren SiedenGeratebefehl’ AnwenderDatenspeichern"aus:0x2022:003P700.@) =
"Ein / Starq1]".
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6 Diagnose undtorungsbeseitigung

6.1

LEDStatusanzeigen

Hinweise zu einigen Betriebszusténden erhalten Sie schnell Gber digta&iBanzeigen

"RDY" und "ERR"

auf der Frontseite des Inverters.

LED "RDY" (blau)

LED "ERR" (rot)

ZustandBedeutung

aus aus Versorgungsspannung nicht vorhanden.
I | I | [nitialisierung (Inverter wird gestartet.)
an an
H B EH = aus Sicher abgeschaltetes Moment (STO) aktiv.
blinkt (1 Hz) 4 Sicher abgeschaltetes Moment (STOjes
BENNNNNNNNNNENNN | Sicher abgeschaltetes Moment (STO) aktiv, Warnung vorhanden.
blinkt schnell (4 Hz)
BEEEEREREEE aus Inverter gesperrt.
blinkt (2 Hz) ERIINNNNNERRNNNN | Inverter gesperrt, Warnungorhanden.
blinkt schnell (4 Hz) |4 Fehlerhandling 114
I | Inverter gesperrt, Fehler vorhanden.
an 4 Fehlerhandling 114
[ ] 1 [ ] Inverter gesperrt, Zwischenkreisspannung nicht vorhanden.
alle 1.5 s kurz an
[ | 1 [ | USBModul ist angeschlossen;\&Versorgungsspannung fir Us$®dul ist vorhanden.
alle 1 s kurz an
N | aus Inverter freigegeben.
an Motor dreht sich entsprechend dem vorgegebenen Sollwert oder Schndilativ.
BERNNNNNNNNNNNNEN | Inverter freigegeben, Warnung vorhanden.
blinkt fast (4 Hz) Motor dreht sich entsprechend dem vorgegebenen Sollwert oder Schnellhalt aktiv.
I B B W  Inverter freigegeben, Schnellhalt als Reaktion auf eine Stérung aktiv.
blinkt (1 Hz) 4 Fehlerhandling 114

Beide LEDs blinken schnell alternierend

FirmwareUpdate aktiv.
4 FirmwareDownload] 460

Beide LEDs blinken setchnell synchron

Funktion "Optische Gerateerkennung" aktiv.
4 Optische Gerateerkennung 137
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6.2

Diagnoseparameter

Der Inverter stellt viele Diagnoseparameter bereit, die nutzlich sind ftiiebe Wartung,
Fehlerdiagnose, Fehlerbehebung, usw.

w InderfolgendenUbersichtsinddie gebrauchlichsteiDiagnoseparameteaufgefiihrt.Beim
Keypad finden Sie diese Diagnoseparameter in der Gruppe

w WeitereParameteffir speziellerdDiagnosezwecksindin denfolgendenUnterkapiteln
beschrieben.

w Die Diagnoseparameter kdnnen nur gelesen und nicht beschrigbagen.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2030 Parametersatz GRC Anzeige der 32Bit-HashSumme furntegritdtsprifung desParameter-
A Nur Areeige satzes.
0x2B0B FrequenzSollvert Anzeige des &tuellen FequenzSolivertes, dermtern an die Méorrege-
A Nur Areeige: x.x Hz lung Ubegeben wid (nach &alierung und Rampeagenerator).
A AbVersion 03.00
0x2BOE FrequenzSolivert Anzeige des &tuell beauftragterFrequenzSolivertes.
(P102.00) (Freg-Solivert) A In Abhangigeit dervorliegenden Rtriebsbedingugen kann sich die
A Nur Areeige: x.x Hz serWert von der &tuellen AugangsfrequenzOx2DDD (P100.00)
unterscheiden.
0x2B@- VFGAugangsfrequenz Anzeige der &tuellen Augangsfrequenz bei UitBetrieb.
A Nur Areeige: x.x Hz
0x2D4F Motorauslastung (i?*t) Anzeige der &tuellen thermischen Mitorauslatung.
(P123.00) (Mot. i2t Auslat)
A Nur Areeige: x %
0x2D87 DGZwischenkeisspannung Anzeige der &tuellen DGAvischenkeisspannung.
(P105.00) (DGZwischenk.)
A Nur Areeige: x V
0x2D88 Motorstrom Anzeige des &tuellen StromEffektivwertes.
(P104.00) (Motorstrom)
A Nur Areige: x.x A
0x2D89 Motorspannung Anzeige der &tuellen Maorspannung.
(P106.00) (Motorspanrung)
A Nur Areeige: xXVAC
0x2DA2:001 Augiangslestung: EffektiveLestung Anzeige der Augangswirkleistung fir eine Enegiebetrachtung in der
(P108.01) (Augiangsleitung: Effektive_estg) jeweiligen Aawendung.
A Nur Areeige: x.xxx kKW
0x2DA2:002 Augiangslestung: Scheinlatung Anzeige der Augangsscheinlstung fiir eine Enegiebetrachtung in der
(P108.02) (Ausgiangslestung: Scheinletung) jeweiligen Aawendung.
A Nur Areeige: x.xxx KA
0x2DA3:001 Auggangsenggie: Maor Anzeige der Augangsenegie mdorisch fir eine Emgiebetrachtung in
(P109.01) (Auglangsenegie: Mdor) der jeweiligen Anwendung.
A Nur Areeige: x.xx kWh
0x2DA3:002 Auggangsenegie: Geneator Anzeige der Augangsenegiegeneratorisch fur eine Engiebetrachtung
(P109.02) (Augyangsenegie: Geneator) in der pweiligen Anwendung.
A Nur Areeige: xxx kWh
0x2DDD Auggangsfrequenz Anzeige der &tuellen Augangsfrequenz fir eine Diagnose deegelung.
(P100.00) (Auglangsfrequenz)
A Nur Areeige: x.x Hz
0x400D Salierter Istwert Anzeige der &tuellen Gesbwindigkeit in Anwendereinheien.
(P101.00) (S<al. stwert)
A Nur Areeige: x Units
0x6077 Torque actualhalue Anzeige des &tuellen Drehmomaents.
(P107.00) (Torque actual) A 100 % toPrated torque 0x6076 (P325.00)
A Nur Areeige: x.x %
0x6078 Curent actualvalue Anzeige des &tuellen Matorstromes.
(P103.00) (Curent actual) AmMnn :7:torrated@rent 0x6075 (P323.00)

A Nur Areeige: x.x %
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6.2.1 Logbuch

Das Logbuch enthalt fiir Diagnosezwecke eliztén 32 Fehlerund Warnmeldungen des
Inverters, die wahrend des Betriebs aufgetreten sind.

Voraussetzungen
Auf das Logbuch ist ein Zugriff nur méglich

w Uber die Bedienoberflache de€motron EASY Starte(Registerkarte "Diagnoseijer
w UberNetzwerk.

Details

Im Unterschied zum Fehlerhistorienspeicher werden im Logbuch zusatzlich folgende
Ereignisse protokolliert:

w Stérungsmeldungen

w Wechsel vom Normalin den Setiyodus (undumgekehrt)

w Ausflhrung voiGeratebefehlen

w Umgehung voisicherheitsfunktionen

Die Logbuh-Eintrage werden persistent im Inverter gespeichert. Sind alle 32 Speicherstellen
belegt, so wird fir einen neuen Eintrag der alteste Eintrag geldscht. Mit dem Geréatebefehl
"Logbuch l6schen" lassen sich alle LogbHftrage I6schen.

Zugriff auf das Loglch mit dem >Emotron EASY Starter

w Im»Emotron EASY Startein der Geratelisteaufder linkenSeiteden Inverterauswahlen.
w Zur Registerkarte "Diagnoseéchseln.

w AufdasSymboIEJ klicken, um das Logbuch @finen.

Beachten Sie, dass das Logbuch nur Mloenentaufnahme zum Zeitpunkt des Auslesens
darstellt. Tritt ein neues Ereignis ein, muss das Logbuch erneut ausgelesen werden, damit das
neue Ereignis sichtbar wird.

Zugriff auf das Logbuch tiber Netzwerk

Auf das Logbuch kann auch tuber Netzwerk von eineengéordneten Controller oder einer
Visualisierung zugegriffen werden. Der Aufbau der Diagiwsldungen entspricht dem
Standard "ETG.1020" der EtherCAT Technology Group (ETG).

Im Dokument "ETG.1020 Protocol Enhancements" der EtherCAT Techn
Group (E®) finden Sie im Kapitel 13.3 ausfihrliche Informationen zum
Aufbau der Diagnos#eldungen.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2022:015 Geratebefehle: Logbuch I6schen 1 = Alle Eintrage im Logbuch I6schen.
(P700.15) (Geratebefehle: Logbuch léschen)

Einstellungwur anderkar, wennlnvertergesperrt.

0 Aus / Fertig

1 Ein / Start
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6.2.2

Fehlerhistorienspeicher

Der Fehlerhistorienspeicher enthalt fir Diagnosezwecke die letzten 32 Fehlerund
Warnmeldungen des Inverters, die wahrend detrigbs aufgetreten sind. Der
Fehlerhistorienspeicher kann mit dem Keypad iber P155.00 ausgelesen werden und stellt
einen eingeschrankten Blick auf das Logbuch dar.

Details

w Der Fehlerhistorienspeicher enthalt zu jedem erfassten Ereignis den Meldungstaxt, d
Fehlercode, den Zeitpunkt des Auftretens sowie einen Zahler fiir aufeinanderfolgende
identische Ereignisse. Tritt ein bereits erfasstes Ereignis also wiedadtfaitird nurder

Zahlerthochgezahlt.

DerFehlerhistorienspeichdtannvom Anwenderzuriickgestzt werden.Umein
Rucksetzen durch einen Anwender zu verhindern, kann diese Funktion mit einem
Passwort geschitaterden.

Beachten Sie, dass der Fehlerhistorienspeicher nur eine Momentaufnahmaetiypmnkt
des Auslesens darstellt. Tritt ein neues Erimigrin, muss der Fehlerhistorienspeicher
erneut uber P155.00 ausgelesen werden, damit das neue Ereignis siafiritbar

Zugriff auf den Fehlerhistorienspeicher mit dem Keypad

o

-[VEL:FLEW:BIN
ST
ST OH
REM AUTO SET-
[Favorite E-
I | |
LDRUOUF O
REM AUTO SET-
-[Diasnostics )
LDROUP 1
REM AUTO SET-!

[Output fresusncy

L1 e

LT
REM AUTO SET-
-|[Error memord
| NE |"|
1550
REM AUTO SEJ"
- lar rl.[IE' Eus LU
M | I o
Ll L LI.I } I:El I:El AL
AUTO SETA

5o 6

@
6]

Time:dldiThedmbos

mar Mria
L I I N S
REM AUTO_SET-!

G

<

—

f’;r

EAZA‘@M/A@“

C Im Bedienmodus mit der Tas*! eine Ebene tiefer in den
Parametriermodus navigien. Sie befinden sich nun in der
Gruppenebene. Alle Parameter des Inverters sind entsprechend ih
Funktion in verschiedene Gruppen eingeteilt.

Hinweis: Mit der Tast ® kénnen Sie jederzeit wieder eine Ebene
hoher navigieren.

C Mit der Navigationstasnf die Gruppe 1 ("Diagnose”) auswéahlen.

C Mit der Taste*! eine Ebene tiefer navigierefile befinden sich nun if
der Parameterebene der ausgewdahlten Gruppe.

C mit den Navigationstastef und ¥ den Parameter P155.00
auswahlen.

C Mit der Taste*! eine Ebene tiefer nagieren.
Sie befinden sich nun im Fehlerhistorienspeicher.

C mit den Navigationstastef und ¥ kénnen Sie nun durch die
FehlerhistorienspeicheEintrage navigieren.

C Mit der Taste *! kénnen Sie die Anzeige umschalten.

Angezeigte Informationen (Seite 1):
a Sfungstext

bNX¥» RS& 9AYydNI3I& o6nm ' ySdzSai
wSF{1{dA2y 62 T 2 NYydzyaz ¢ I {1
CSKf SNO2RS

Angezeigte Informationen (Seite 2):
BSAGLIzy 16 RSa | dFGNBGSYaA
bNX» RS& 9AYy(dNI3Ia 6nm ' ySdsSai

BLNKE SNI FNNI | dideSidchelEeignissel 2 t 3 Sy R

Hinweis: Mitder Taste @ koénnen Sielen Fehlerhistorienspeicher wieder
verlassen.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2006:000 FehlerhstorienspeicherkeypadAnzeige Anzeige desFehlerhitorienspeiches auf denkeypad.
(P155.00) (Fehlerspeicherfehlerspeicher)
A Nur Areeige
0x2006:001 Fehlerhstorienspeicher: Mximale Melduigen Anzeige der maximalen Azahl an Melduigen, die imFehlerhstorien-
A Nur Areeige speicher (ab Subiret 6) algelegt werdenkdnnen.
0x2006:002 Fehlerhstorienspeicher: Neuste Meldung Anzeige des Subinek der neusten Meldung.
A Nur Areeige
0x2006:003 Fehlerhstorienspeicher: Neuste Quittiermeldung |0 = Alle Eitrage im Fehlerhitorienspeicher I6schen.
0..0]..37
0x2006:004 Fehlerhstorienspeicher: Neue Meldung Resaviert fur zukiinftigeErweiterungen.
A Nur Areeige
0x2006:005 Fehlerhstorienspeicher: Puffertiberlauf Bit0 ... Bit4 =0.
0..[]..65535 DAG op T om fasserSded 3Edignisses/inredlerhis®rNJ
Bit 0| Send emegency messge enspeiche
Bit 1| Disablenfo messae
Bit 2| Disablewarning messge
Bit 3| Disable eror messae
Bit 4/ Mode selection
Bit 5| Messaye ovefvritten
0x2006:006 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 0 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 01 (neustes Eeignis)
A Nur Areige
0x2006:007 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 1 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 02
A Nur Areige
0x2006:008 Fehlerhstorienspeicler: Meldung 2 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 03
A Nur Areige
0x2006:009 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 3 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 04
A Nur Areige
0x2006:010 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 4 Fehlerhstorienspeiche-Entrag (b
A Nur Areige
0x2006:011 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 5 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 06
A Nur Areige
0x2006:012 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 6 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 07
A Nur Areige
0x2006:013 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 7 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 08
A Nur Arreige
0x2006:014 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 8 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 09
A Nur Arreige
0x2006:015 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 9 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 10
A Nur Arreige
0x2006:016 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 10 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 11
A Nur Arreige
0x2006:017 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 11 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 12
A Nur Arreige
0x2006:018 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 12 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 13
A Nur Arreige
0x2006:019 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 13 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 14
A Nur Areige
0x2006:020 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 14 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 15
A Nur Areige
0x2006:021 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 15 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 16
A Nur Areige
0x2006:022 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 16 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 17
A Nur Areige
0x2006:023 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 17 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 18
A Nur Areige
0x2006:@4 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 18 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 19
A Nur Areige
0x2006:025 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 19 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 20
A Nur Areige
0x2006:026 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 20 Fehleristorienspeiche-Entrag 21
A Nur Arreige
0x2006:027 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 21 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 22
A Nur Arreige
0x2006:028 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 22 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 23
A Nur Arreige
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2006:029 Fehlerhstorienspecher: Meldung 23 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 24
A Nur Areeige

0x2006:030 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 24 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 25
A Nur Areeige

0x2006:031 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 25 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 26
A Nur Areeige

0x2006:032 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 26 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 27
A Nur Areeige

0x2006:033 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 27 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 28
A Nur Areeige

0x2006:034 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 28 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 29
A Nur Arzeige

0x2006:035 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 29 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 30
A Nur Areeige

0x2006:036 Fehlerhstorienspeicher: Meldung 30 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 31
A Nur Areeige

0x2006:037 Fehlerhistorienspeicher: Meldung 31 Fehlerhstorienspeiche-Entrag 32
A Nur Areeige

Aufbau der Meldungen

Das folgende Beispiel zeigt den detailierten Aufbau einer der 32 Meldungen (Parameter
0x2006:006 ... 0x2006:037):

Meldung 00E0104320X 00520B047BC010 01
00E01043 1201 00520B0473FC0100 01
Bedeutung: Diag Code Meldungstyp TextID Zeitstempel in [ns] Flag Param. 1| Parameter 1
Datentyp: u32 ui16 ui16 ue4 ul6 us
HexWert: 0x4310 EO00 0x0112 0x0099 0x0001 FC73 040B 5200 0x0005 0x01
Anmerkungen:

w Die oberen 16 Bit des "Diag Code" enthalten den Fehlercode (im B&ds@idlL0").
w Bit 0 ... 3 des Meldungstyps enthalten den Fehlertyprf@, 1: Warnung, 25térung, 3:

Fehler).

w Zeitstempel umrechnen: 0x0001 FC73 040B 5200 = 559045896008660age 11

Stunden, 17 Minuten, 25ekunden
w Das Flag fiur Parameter 1 ist fur die Dekodierung der Meldung nict@aaeutung.
w DerParameterl enthéltden Zahlerfur aufeinanderfolgendédentischeEreignisse.
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6.2.3 Inverter-Diagnose

Die folgenden Parametggeben Aufschluss tiber den aktuellen Betriebszustand des Inverters.
Unter anderem werden folgende Informationen angezeigt:

w Aktiver Zugriffsschutz nach Login mittel&1/PIN2

Aktuell geladen@arametereinstellungen

Ursache(n) fur Sperre, Schnellhalt usdpp.

Aktive Steuerquelle und aktivBollwertquelle

AktiveBetriebsart

Status deKeypad

w Status der interneMotorregelung

€ € € € €

Einige der folgenden Parameter enthalten-biddierte Statuswoérter. Jedes einzelne Bit hat
hierbei eine ganz bestimmte Bedeutung.

4 Anzeige von Statuswortern auf dem Keypadie

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2040 Satus Zugriffsschutz Bit-codierte Areeige des aktiverZugriffsschutzesach Login mittels
(P197.00) (Schuzsttus) PIN1/PIN2.

A Nur Areeige

Bit 0| Kein Schreibzugriff
Bit 1| Nur Favoriten anderbar

0x2827 Aktuell geladeneParametereinstellungen Anzeige der &tuell geladenenParametereinstellungen.
(P198.00) (Satus gel. Para) A4 Datenhandlingg 141
A Nur Areeige A4 Parametereinstellungen speichern/ladeny 424
0| Anwender-Eirstellungen Anwender-Parametereinstellungen vom Speichermodul
1/ Reset der 60HzEirstellung Ausleferungsaistand (oreinstellung) fur 56HzGeaét
2| Reset der 50HzEirstellung Ausleferungsaistand (oreinstellung) fur 66HzGeaét
3| OEMVoreinstellungen OEMParametereinstellungen vom Speichermodul
0x282A:001 Satusworter: Ursache fur Spee Bit-codierte Areeige derUrsache(n) fligesperten hverter.
(P126.01) (Satusworter: Ursache Spee)
A Nur Areeige
Bit 0| Flexible 1/O-Konfiguration M néefeNwuide duch den in0x2631:001 (P400.0&jngestellten
Trigger gesperrt.
Bit 1| Netzwerk M néefeNuide iiber Netzwerk gesperrt.
Bit 2| Achskommando M néefeNuide per Achsengfehl gesperrt.
Bit 6/ Fehler DGBus M néefeNuide alfgrund eines D®usFehlersgesperrt.
Bit 7| Antrieb nicht bereit M née$eNWuide von intern gesperrt, da der Atrieb nicht

betriebsbereit ist.

Mdgliche Usachen:
A Unter-/Uberspannung in&wischenkeis
A Defekte Gedtehadware

Bit 8| Schnellhalt aktiv M néefeNuide von der FunktioriSchnellhalt'gesperrt.
Bit 9| Motordaten-Identifizierung M néefeNuide von der FunktioAutomatischedentifizierung
der Matordaten" gesperrt.
Bit 10| AutomatischeHatebremsersteuerung M née$eNWuide von der FunktioriHaktebremsersteuerung”
gesperrt.

Bit 11| DGBremsung -

Bit 12| CiA402rverter gesperrt M née$eNduide von der hternen Zistandsmaschingesperrt.

Bit wird nurgesetzt, wenn

A Betriebsart0x6060 (P81.00)= "CiAMelocity mode [2]" und

A Zwstandmaschine im Ztand "Switch on disabled” und

A der Zstandswechsel nibt (iber daskommando "Disableperation”

erfolgt ist.
Bit 13| CiA402 Quicktop optioncode 2 M néefeNduide von der FunktioriSchnellhalt"gesperrt.
Bit 14| Sicher abeschaletes Moment (STO) M néefeNduide von der htegrieten Sicherhegttechnikgesperrt.
Bit 15| CiA402 Btriebsmodus 0 M née$eNduide gesperrt, da ir0x6060 (P301.0@ie Awswahl "No

mode chage/no mode assigned [0]" egestellt ist.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x282A:002 Satusworter: rsache fur Schnellhalt Bit-codierte Areeige der Usache(n) fir Schnellhalt.
(P126.02) (Satusworter: Ursache QSP)
A Nur Areeige
Bit O| Fexible I/O-Konfiguration M { OK yfde HufclikderfinDx2@3d2003 (P400.08jngestellten
Trigger aktiviert.
Bit 1| Netawerk M { OK yfde fibferkditziveiik aldiviert.
Bit 2| Achserkommando M { OK yfd® peir Achsenffehicaktiviert.
Bit 6| Fehlerreaktion M { OK yfd® hlsR&aktim Guf eindnFehler aktiviert.
0x282A:003 Satusworter: Ursache fur ®pp Bit-codierte Areeige der Usache(n) fir ®pp.
(P126.03) (Satusworter: Ursache ®pp)
A Nur Areeige
Bit 0| Fexible 1/O: $art gesperrt M topp{wurde duch den in0x2631:002 (F30.02)eingestellten Trigger
aktiviert.
Bit 1| Fexible 1/0: Rurvorwarts M topp{wude adgrund Aufthebungles Efehls "RurVorwérts (CW)"
aktiviert.
Bit 2| Fexible 1/0O: RurRUckvéarts M topp{wvude adgrund Aufhebungles Bfehls "RurRUckvarts
(CCW) aktiviert.
Bit 3| Fexible I/0O: Jogvorwarts M toppfvude adgrund Aufhebungles Bfehls "Jogvorwarts (CW)"
aktiviert.
Bit 4| Feexible 1/0: JogRuckvérts M topp{wude adgrund Authebungles Efehls "JogRiickvarts
(CCW)" aktiviert.
Bit 5| Netzwerk M topp{wude Uber Ntzwerk aktiviert.
Bit 6| Keypad M topp{wude UberKeypad aktiviert.
Bit 7| Cantrol mode transition M topp{wude audgrund einesWechsels der &riebsart aktiviert.
Bit 8/ SequenZnde M topp{wudevon der FunktioriSequenzer” aktiviert,da die Sequenz
beenckt ist.
A Das Bit wid nurgesetzt nach Ende der Sequenzenn Sequen£nde
Moduddx402F (P824.06)'Sopp [1]" oder "$opp und Abbruch [2]"
eingestellt ist.
Bit 15/ Sart abwartend M topp{st aktiv,da nochkein Sart-Befehlvorliegt (z. B. nachriigabe
des hverters).
0x282A:004 Satusworter: Eweitertes $atuswort Bit-codiertes $atuswort.
A Nur Areige
Bit 8| Drehrichtung urrkehren M rehrightungsurkehr aktiv.
Bit 10| Sicher abeschaletes Moment (STO) akiv. = |m C d8ichet aesghaletes Momaent (STO)" wude von der
integrieten Sicherhegitechnik augeldst.
Bit 11| BeideSTO-Kanéle nitit aktiv M ré RigangeSSIA und SIBLOW (gleichzeitig).
0x282A:005 Satusworter: Gedatezustand Anzeige des &tuellen Gedtezustandes desniverters.
(P126.05) (Satusworter: Geétezustand)
A Nur Areeige
0| Initialisierung
2| Not readyto switch on
3| Switch on disabled
4| Readyto switch on
5| Switched on
6| Operationenabled
7|Disable operation
8| Shut cbwn
9| Quickstop active
10| Fault reactionactive
11| Fault
0x282B:001 Inverter-Diagnose: Aktiv&euerquelle Anzeige der &tuell aktivenSeuerquelle.
(P125.01) (Inverter-Diag.: Aktiveteuerung)

A Nur Areeige

o

Flexible 1/OKonfiguation

Netzwerk

Keypad

| N| -

Komplettsteuerungiber Keypad
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Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x282B:002
(P125.02)

Inverter-Diagnose: Aktiv8olivertquelle
(Inverter-Diag.: AktiveSollvert)
A Nur Areeige

Nicht auggewahlt

Analageingang 1

Analaeingang 2

Keypad-Solivert

HTLEirgang

Netzwerk-Solivert

Solivert-Preset 1

Solivert-Preset 2

Solivert-Preset 3

Solivert-Preset 4

Solivert-Preset 5

Solivert-Preset 6

Solivert-Preset 7

Solivert-Preset 8

Solivert-Preset 9

Solivert-Preset 10

Solivert-Preset 11

Solivert-Preset 12

Solivert-Preset 13

Solivert-Preset 14

Solivert-Preset 15

Segmet-Preset 1

Segmet-Preset 2

Sgment-Preset 3

Segmet-Preset 4

Segmet-Preset 5

Segmet-Preset 6

Segmet-Preset 7

Segmet-Preset 8

Letztes Segmet

Motorpotentiometer

51

PIDSolivert (abVersion 04.00)

201

Interner Wert

(abVersion 05.00

202

Interner Wert

(abVersion 05.00)

203

Interner Wert

(abVersion 05.00)

204

Interner Wert

(abVersion 05.00)

205

Interner Wert

(abVersion 05.00)

206

Interner Wert

(abVersion 05.00)

Anzeige der &tuell aktivenSolivertquelle.

0x282B:003
(P125.03)

Inverter-
(Inverter

A Nur Areeige

DiagnoseKeypadLCDSatus
-Diag.:KeypadLCDSat.)

Bit-codierter Zistand derkeypad-Satusareeigen.

Bit 0

LocC

kalgKeypad-Seuerung aktiv.

Bit 1

REM

Remate-Seuerung Uber Klemmen,dizwerk, etc. aktiv.

Bit 2

MAN

a | y de$niorga®e Upeteypad aktiv.

Bit 3

AUTO

S - -

I dzii Bofivefivirgalieiitser Klemmen, dizwerk, etc. aktiv.

Bit 4

sH

M Paramgté&-Eirstellung wurde gedndert, aber noch nit netzaus
fallsicher im Speichermodgéspeichert.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x282B:004 Inverter-Diagnose: Aktiventriebsmodus Anzeige des aktiver\ntriebsmodus.
(P125.04) (Inverter-Diag.: Atriebsmodus)
A Nur Areeige
0| Velocity mode "Velocity mode" aktiv.
1/ PIDRegelung PIBRegelung aktiv.
2| Torque mode (abVersion 03.00) "Torque mode" aktiv.
4| JogBetrieb Funktion"JogVorwarts (CW)" oder "JeRuckvarts (CCW)" aktiv.
0x2831 Inverter-Satuswort Bit-codiertes $atuswort der nternen Mdorregelung.
A Nur Areeige
Bit 1| Gestwindigkeit 1 limitiert M gary Hlef Eehzahlregles 1 in Beenzung.
Bit 2| Gestwindigkeit limitiert M gahgd#as Behzahiregles 1 in Begenzung.
Bit 3| Drehmomaent limitiert M -Dretmbrient in Begenzung.
Bit 4| Stom limitiert M -Sfol in Begenzung.
Bit5| Gestwindigkeit 2 limitiert M gargy Hlef Eehzahlregles 2 im Torque mode" in Begenzung.
Bit 6| Obee Drehzahlgenze aktiv M rehzahl wrd im "Torque mode" auf obee Drehzahlgenze
0x2946:001 (P340.0bpgenzt.
Bit 7| Untere Drehzahlgenze aktv M rehzahl wrd im "Torqgue mode" auf atere Drehzahlgenze
0x2946:002 (P340.0Bpgenzt.
Bit 10| Augangsfrequenz limitiert M -Fréqiien bei UkBetrieb in Begenzung.
Bit 11| Magnetisierundpeencet M f-BStrieb itt die Rotorzeitkonstante Faktor 7 vergangen
(gerechret ab demZeitpunkt, wo der hverter freigegeben wude und
dabeikein Fangen aktivwar und der Madorgesantstrom dann estmalig
20 % Maornenrstrom erreicht hatte). Sorst 0.
Bit 12| Motorphasenfehler M torph&senasfallerkennung aktiv.
Bit 14| Fehler-Reset-Spereeit aktiv M Fehil& Kidst sich est nach Ablauf der Spesit zuriicksetzen.
0x2833 Inverter-Satuswort 2 Bit-codiertes $atuswort 2 des hverters.
A Nur Areeige
Bit 1| ManuellerTestmodus aktiv M a | Testr®dus a&iNd
Bit 2| Manuelle $euerung aktiv M a | teuingtaldiv. {
Bit 6| DGBremsung aktiv M -Bréimsung aktiv.
Bit 15| Betrieb an LBV aktiv M etrieb an BV aktiv.
0x293A Aktuelle Schaltfrequenz Anzeige der &tuell aktivenSchaltfrequendesWechselribiters.
(P115.00) Efk’zl StXlaIt_freq.) Beispiel:
ur Areige _ A Als Schaltfrequerizt in 0x2939 (P305.0Gjie Aswahl "16 kHaaria
1)2 kHz antriebsoptimiert bel / antriebsopt. / 4 kHz min[22]" eingestellt.
2|4 kHz antriebsoptimiert A Die Erhéhung der Ugebungstemperatur und/ oder derlLast habenzu
- — einerVerringerung der Schaltfrequerauf 8 kHzgeflihrt. In diesem
38 kHz antriebsoptimiert Fall zeigt dieserParameter die Awswahl "8 kHz verlustleistungsopti
4|16 kHz antriebsoptimiert miert[7]" an.
5|2 kHz verlustleistungsoptimiert
6|4 kHz verlustleistungsoptimiert
7|8 kHz verlustleistungsoptimiert
8|16 kHz verlustleistungsoptimiert
0x2DAC Keypad-Satus Bit-codierte Areeige deskeypad-Satus.
(P119.00) (Keypad-Satus)
A Nur Areeige
Bit O Sart-Taste M KeypadSart-Taste  betétigt.
Bit 1| Sopp-Taste M KeypadSoppTaste  betatigt.
Bit 2| Nachoben-Taste M KeypadNachobenTaste  betétigt.
Bit 3| Nachunten-Taste M KeypadNachunten-Taste  betatigt.
Bit 4| Enter-Taste M KeypadEnter-Taste  betatigt.
Bit 5| Zurlik-Taste M KeypadZuriidTaste  betatigt.
0x2DAD Interne Hadware-Zustande Bit-codierte Areeige interner Hadware-Zustande.
(P120.00) (Int. HW-Zustande)
A Nur Areeige
Bit O| Relais n -apM bffanund NCOOM geschlossen.
M O-apM deschlossen und NGOM offen.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

Bit 1| Digtalaugiang 1 n LOW-PegSt = m-Pegel. | L DI

Bit 2| Digtalaugang 2
Bit 10| Chage Relay M Vorladen desAvischenkeises Uber Ladelais & aktiv.

0x603F Error code Fehleranzeige
(P150.00) (Eror code)
A Nur Areeige

6.2.4 NetzwerkDiagnose

Die folgenden Parameter zeigen allgemeine Informationen zur vorhandenen Netzwerkoption
und zum Netzwerk aWeitere Feldbusspezifische Diagnoseparameter sind in den folgenden
Unterkapiteln beschrieben.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x282B:005 Inverter-Diagnose: Zetzt verwendetes $eueregister | Anzeige deszuletzt zugegriffendemMetzwerk-Registers zur Seuerung
(P125.05) (Inverter-Diag.: Ntz.steuer.reg.) (z. B. 0x6040 oder 0x4008:
A Nur Areeige A Format: Oxiiiiss00 (iiii = Inek hexadezimal, ss = Subies hexadezimal)
A Das niedrigte Byte it immer 0x00.
0x282B:006 Inverter-Diagnose: Zatzt verwendetes Sollvertregis | Anzeige deszuletzt zugegriffendemetzwerk-Registers zur Solwertvor-
(P125.06) ter gabe (z. B. 0x6042 oder 0x400B:3).
(Inverter-Diag.: Mtz.sollv.reg.) A Format: Oxiiiiss00 (iiii = Inek hexadezimal, ss = Subiesl hexadezimal)
A Nur Areeige A Das niedrigte Byte ist immer 0x00.
0x400B:006 Prozesseimgangsaten: Velocity-mode-Solivert Mappbaer Parameter zur Vorgabe des Solerts fur Retriebsart "MS:
(P592.06) (Prozess.ata IN:Velo.modeSoliv.) Velocity mode" iber tzwerk.
-599.0...0.0] ... 599.0 Hz A Soll dieseParameter als andad-Sollvertquelle verwendet werden,

ist in 0x2860:001 (P201.08je Awswahl "Netzwerk [5]" eireustellen.

A BeiVerwendung dieses bipotan Sollvertes & die Drehrichtung nidt|
Uber das Mtzwerk-Seuerwort steuerba. Die Dehrichtung wird durch
dasVorzeichen des Sallertes bestimmt.

0x400B:007 Prozesseigangsaditen: PIBSollvert Mappbaer Parameter zur Vorgabe des Salerts fur die PIERegelung
(P592.07) (Prozess.[ata IN: PIESolivert) Uber Netzwerk.
-300.00 ...0.0Q ... 300.00 PID unit A Soll dieseParameter als $andad-Solivertquele verwendet werden,
ist in 0x2860:002 (P201.08)je Awswahl "Netzwerk [5]" eireustellen.
0x400B:008 Prozesseimgangsaten: Torque-mode-Solivert Mappbaer Parameter zur Vorgabe des 8liwerts fur Retriebsart "MS:
(P592.08) (Prozess.@ta IN:Torg.mode Soliv.) Torque mode" Uiber Mtzwerk.
-32768 ...Q] ... 32767 Nm A Soll dieseParameter als 8andad-Solivertquelleverwendet werden,

ist in 0x2860:003 (P201.08)e Awswahl "Netzwerk [5]" eireustellen.
A Der Salierungsfaktor ist in 0x400B:009 (P592.08)nstellbar.
A Salierter Drehmoment-Solivert = Drehmoment-Solivert (0x400B:

008) / 28<a|ierungsfaktor
Beispiel:
A Drehmoment-Solivert (0x400B:008) = 345 [Nm]
A Skalierungsfaktor (0x400B:009) = 3
A salieter Drehmoment-Sollvert = 345 [Nm] / 8= 43.125 [Nrh

0x231F:001 Modul-ID: AktiveModul-ID Anzeige der &tuell im hverter konfigurierterNetzwerkoption.
(P500.01) (ModukID: AktiveModul-ID) A Anhand dieser ModHID zeigt dasKeypad nur noch die fur dasivei-
A Nur Arreige lige Netzwerk relevanten Kommunikationsparametean.
48| Kein Netzwerk
Hinweis!
7| CAN . . L .
67] CANopen Beim Einsch&gn Gberpriiftder Inverter, ob die im Speichermodul
71/ BherNet/IP  (abVersion 02.00) gespeicheten Parametereinstellungen zur Inverter-Hardware und Firr
78| POWERLINK(ab Version 05.00) ware passen. Bei einer In!(ompatibilit@itrd eine mtsprgchendeFehIgr—
meldung augegeben. Details sieheéapitel "Datenhandling (Abschnitt
80| PROFIBUS "Hardware- und Fimware-Updates/Downgrades”).] 141

82| PROFINET (ab Version ®.00)
84 |BherCAT (abVersion 02.00)
86| ModbusTCQPIP
87|Modbus
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0x231F:002 Modul-ID: Verbundene ModwlD Anzeige der &tuell im Inverter vorhandenen Netzwerkoption.
(P500.02) (ModukID: Verb. Modul-ID)
A Nur Areeige Hinweis!
A Bedeutung der Amige sieheParameter 0x231F: | Beim Einschegn iiberpriiftder hverter, ob die im Speichermodul
001 (P500.01) 233 gespeicheten Parametereinstellungen zur Inverter-Hardware und Firm
ware passen. Bei einer Inkompatibilitéird eine entsprechendefehler-
meldung augegeben.Details siehekapitel "Datenhandling (Abschnitt
"Hardware- und Fimware-Updates/Downgrades”).] 141
0x400B:009 Prozesseimgangsditen: Drehmoment-Skalierung Skalierungsfaktor fur Drehmoment-Solivert 0x400B:008 (P592.08nd
(P592.09) (Prozess.ata IN: Dehmoment-Skal) Drehmoment-Istwert 0x400C:007 (P593.0dber Netzwerk.
-128 ... 0] ... 127 A Bei Eistellung 0 efolgt keine %alierung.
A AbVersion 02.00

Verwandte Themen

4 Netzwerk konfigurierem 202

6.2.4.1 CANopenrDiagnose

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose der CANSgénittstdle und der

Kommunikation tiber CANopen.

Voraussetzungen

Control Unit (CU) des Inverters ist mit CANopen ausgestattet.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x1000 Device type CANoperGerateprofigemall CANopepezifikatiorCiA 301/CiA 402.
A Nur Areeige Spezifiziertlie Art der Achse:
AnEnwmnmnmethchse 9AY
AnEnunmnmdH 52 LISt OK&a$
A n EnwmnH N nvadbizelachsg S
A n Enunu n naDoppelachss
A n Enwmn o rteppeiEirelackse
A n E nun o neppeDoppelaghse
0x1001 Eror register Bit-codierter Fehlerzustand.
A Nur Areeige A Bit 0 & gesetzt, wenn einFehler aktivist.
Dieweiteren Bits signalisien, welcher Gruppe der aktivieehler arge-
hort:
A Bit 1: Stomfehler
A Bit 2: Spannurgiehler
A Bit 3:Temperaturfehler
A Bit 4: Kommunikationsfehler
A Bit 5: Gerateprél-spezifischeFehler
A Bit 6:resaviert (immer 0)
A Bit 7: herstellerspezifisch&ehler
0x1008 Manufacturer device name Anzeige des Hesteller-Gaétenamens.
A Nur Areeige
0x1009 Manufacturer hadware version Anzeige der Hesteller-Hardware-Version.
A Nur Areeige
0x100A Manufacturer softwareversion Anzeige der HerstelleiSoftwareVersion.
A Nur Areeige
0x1018:001 Identity object: Vendor ID Anzeige der Herstelleddentifikationsnummer.
A Nur Areeige
0x1018:002 Identity object: Roduct ID Anzeige des Poduktcodes desriverters.
A Nur Areeige
0x1018:003 Identity object: Revision number Anzeige des Hapt- und Unterstandes der Finware.
A Nur Areeige
0x1018:004 Identity object: Serial number Anzeige der Seriennummer desverters.
A Nur Areeige
0x2302:001 AktiveCANoperEirstellungen: Aktiveknoten-ID Anzeige der aktiverknotenadesse.
(P511.01) (CANoperDiagnose: Aktivinoten-1D)
A Nur Arreige
0x2302:002 AktiveCANoperEirstellungen: AktiveBaudate Anzeige der aktiverBaudate.
(P511.02) (CANoperDiagnose: AktivBaudrate)
A Nur Areeige
0| Automatisch (ab Version 03.00)
1|20 kBits
2|50 kBits
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
3| 125 kBits
4|250 kBits
5/500 kBits
6/800 kBits
7|1 Mbit/'s
0x2307 CANoperTimeou-Satus Bit-codierte Arreige des $tus der CANZeitliberwachurgen.
(P515.00) (Timeou-Satus)
A Nur Areeige
Bit 0 RPDO4ATimeout M w t riehnidnt ifneizhalb der Ubewvachungszeit oder nidit mit
dem konfigurierterS/nc enpfangen.
A Satus wird automatiscleuriickgesetzt, nachdem das RPD@eder
empfangen wude.
A Eirstellung Ubewachungszeit fiir RPDO1 iix1400:005 (P540.05)
Bit 1| RPDOZ'imeout M w t rlehnidht ifnezhalb der Ubevachungszeit oder nidit mit
dem konfigurierterSync enpfangen.
A Satus wird automatiscreuriickgesetzt, nachdem das RPDO wieder
empfangen wude.
A Eirstellung Ubewachungeeit fir RPDO2 iAx1401:005 (P541.05)
Bit 2| RPDOJimeout M w t riennaht ifnelchalb der Ubevachungszeit oder nidit mit
dem konfigurierterSync enpfangen.
A Satus wird automatischzuriickgesetzt, nachdem das RPDO wieder
empfangen wude.
A Eirstellung Ubewachungeeit fir RPDO3 iAx1402:005 (P542.05)
Bit 8| Heartbeat-Timeout Consumer 1 M LYy SNXKI & condRBeNTinhe! vl Keifi HeSrtbet-
Telegammvom zu UbawachendenTeilnehmer 1 erpfangen.
A Satuskann nur duch Netzschaten oderFehler-Reset zuriickgesetzt
werden.
A Eirstellung "Heartbat Consumer Time" ifix1016:001 (P520.01)
Bit 9| Heartbeat-Timeout Consumer 2 M Ly y SNKI & GondRrBeNTinheivuEde Keifi leSrtbet-
Telegammvom zu Ubewachenderifeilnehmer 2 erpfangen.
A Satuskann nur duch Netzschaten oderFehler-Reset zuriickgesetzt
werden.
A Eirstellung "Heartbat Consumer Time" ifix1016:002 (P520.02)
Bit 10| Heartbeat-Timeout Consune3 M LYYy SNXKI & GondRBeNTinhe! vl Keifi eSrtbet-
Telegammvom zu ibewachenderileilnehmer 3 erpfangen.
A Satuskann nur duch Netzschaten oderFehler-Reset zuriickgesetzt
werden.
A Eirstellung "Heartbat Consumer Time" ifix1016:003 (520.03)
Bit 11| Heartbest-Timeout Consumer 4 M Ly y SNXKI & GondRrBeNTinhe! vk Keifi leSrtbet-
Telegammvom zu Ubewachenderileilnehmer 4 erpfangen.
A Satuskann nur duch Netzschaten oderFehler-Reset zurtickgesetzt
werden.
A Eirstellung "Heartb@t Consumer Time" iix1016:004 (P520.04)
0x2308 CANoperSatus Anzeige des &tuellen FeldbusZuwstandes
(P516.00) (CANoper&atus)
A Nur Areeige
0| Initialisation Feldbuslnitialisierungaktiv.
A Beim Netzeinschalen wird die Initialisieungautomatischgestartet.
Der hverter ist wahrend dieser Phase riitam Datenverkehr auf dem
CANBus [eteiligt.
A Alle CANelevanten Parameter werden mit dengespeicheten Eirstel-
lungen initialisiert.
A Nach Beendigung der Initialisierubgfindetsich der hverter atto-
matischim Zwstand "PreOperational".
1| Reset Node NMT-Kommando Reset Node" aktiv.
A Alle Parameter werden mit dengespeicheten Eirstellungen initiak
isiert (nicht nur die CANelevanten Parameter).
2| Reset Communication NMT-Kommando 'Reset Communication‘aktiv.

A Initialisierungaller CANrelevanten Parameter mit dengespeicheten
Werten.

4| Sopped Nur der Emfangvon Netzawerkmanaement-Telegammen & maoglich.
5/Operational Parameterdaten und Pozessditen kdnnen enpfangen werden. Falls
definiert, werden auch Rozessditen gesencet.
127|Pre-Operational Parameterdaten kdnnen enpfangen werden, Rozessaten werden igne

riert.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2309 CANoperCatroller-Status Anzeige des $tus des nternen CANopeiCmtrollers.
(P517.00) (CANCmtr.Satus)
A Nur Areeige
1| Eror Active Der hverter ist ein vollwertigeiKommunikationsteilnehmeam CANe
pen-Netzwerk. Erkann senden, epfangen undFehler melden.
2|Eror Passve Der hverter kann nur noch passiv einen fehlerhaftEnpfangtber das
ACK-Feld signalisieen.
3|Bus Off Der hverter ist elektrischvom CANopesfNetzwerk getrennt. Um diesen
Zwstandzu verlassen, muss die CANop8ghnittstelleuriickgesetzt
werden.Es & ein automatischeiWiedeanlauf implementiert.
0x230A:001 CANoperStatistikPDO1 erpfangen Anzeige der Arzahl enpfangener PDOdlelegamme.
(P580.01) (CANStatistik:PDO1 erpfangen)
A Nur Areeige
0x230A:002 CANoperStatistikPDO2 erpfangen Anzeige der Arzahl empfangener PDOZlelegamme.
(P580.02) (CANStatistik:PDO2 erpfangen)
A Nur Areeige
0x230A:003 CANoperStatistikPDO3 erpfangen Anzeige der Arzahl enpfangener PDO3lelegamme.
(P580.03) (CANStatistik:PDO3 ermpfangen)
A Nur Areeige
0x230A:005 CANoperStatistikPDOIgesendet Anzeige der Arzahlgesendeter PDO1Telegamme.
(P580.05) (CANStatistik:PDO1gesendet)
A Nur Areeige
0x230A:006 CANoperStatistikPDO2esencet Anzeige der Arzahlgesendeter PDOZlelegamme.
(P580.06) (CANStatistik:PDOZesendkt)
A Nur Areeige
0x230A:007 CANoperStdistik: PDO3gesendet Anzeige der Arzahlgesendeter PDO3Telegamme.
(P580.07) (CANStatistik:PDO3gesendkt)
A Nur Areeige
0x230A:009 CANoperStatistik:SDO1Telegamme Anzeige der Arzahl SDOTlelegamme.
(P580.09) (CANStatistik:SDO1Z&hler)
A Nur Areeige
0x230A:010 CANoperStatistik:SDOZTelegamme Anzeige der Arzahl SDOZelegamme.
(P580.10) (CANGStatistik:SDO2Zahler)
A Nur Areeige
0x230B CANoperFehlerzahler Anzeige der Gesatanzahl adfgetretener CANFehler.
(P518.00) (CANFehlerzéhler)
A Nur Areeige

Verwandte Themen

4 CANopen 235
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6.2.4.2 Modbus-Diagnose

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose der Modbehmittstelle und der
Kommunikation tber Modbus.

Voraussetzungen

Control Unit (CU) delnverters ist mit Modbus ausgestattet.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2322:001 AktiveModbusEirstellungen: AktiveKnoten-ID Anzeige der aktiverknotenadesse.
(P511.01) (ModbusDiagnose: Aktivinoten-ID)

A Nur Areeige
0x2322002 AktiveModbusEirstellungen: AktiveBaudate Anzeige der aktiverBaudate.
(P511.02) (ModbusDiagnose: AktivBaudate)

A Nur Areeige

A Bedeutung der Areige sieheParameter
0x2321:002 (P510.02) 286

0x2322:003 AktiveModbusEirstellungen: Datenformat Anzeige des aktiverDatenformats.
(P511.03) (ModbusDiagnose: Btenformat)
A Nur Areeige

A Bedeutung der Areige sieheParameter
0x2321:003 (P510.03) 286

0x232A:01 Modbus Statistik:-Enpfangene Meldurgen Anzeige der Gesatanzahl enpfangener Nachribten.
(P580.01) (ModbusStatistik:Enpf. Meldurgen) A DieserzZahler zihlt giiltigewie auch ungdiltig&Nachriditen.
A Nur Areeige A Nach Ereichen des Mximalwertes begint der Zahler wieder bei 0.
0x232A:002 Modbus Statistik:Gultigeempfangene Meldurgen Anzeige der Arzahl enpfangener giiltigeMNachriciten.
(P580.02) (ModbusStatistik:Gult. enpf. Meld) A Nach Erichen des Mximalwertes begimt der Zihler wieder bei 0.
A Nur Areeige
0x232A:003 Modbus Statistik:Meldungen mit Ausnahmen Anzeige der Arzahl enpfangener Nachribten mit Ausnahmen.
(P580.03) (ModbusStatistik:-Meld. m. Ausnahm) A Nach Ereichen des Mximalertes begimt der Zihler wieder beD.
A Nur Areeige
0x232A:004 Modbus Statistik:-Meldungen mitFehler Anzeige der Arzahl enpfangener Nachribten mit fehlerhafteDatenin-
(P580.04) (ModbusStatistik:Meld. mitFehler) tegritat (Parity, GRC).
A Nur Areeige A Nach Ereichen des Mximalwvertes begimt der Zhler wieder bei 0.
0x232A:005 ModbusStatistik:Gesenéte Meldurgen Anzeige der Gesatanzahl gesendeter Nachrititen.
(P580.05) (ModbusStatistik:Ges.Meldungen) A Nach Ereichen des Mximalertes begimt der Zihler wieder bei 0.
A Nur Areeige

Verwandte Themen
4 Modbus RTY 258
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6.2.4.3

PROFIBUBiagnose

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose der PROB&ugtstelle und der
Kommunikation tber PROFIBUS.

Voraussetzungen

Control Unit (CU) des Inverters ist mit PROFIBUS ausgestattet.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2342:001 AktivePROFIB\& Eirstellungen: AktiveStationsad Anzeige der aktiverStationsadresse.
(P511.01) resse
(PROFIB&Diagn.: At. Stationsadr)
A Nur Areeige
0x2342:002 Aktive PROFIRJS Eirstellungen: AktiveBaudate Anzeige der aktiverBaudate.
(P511.02) (PROFIB&Diagn.: AktivBaudate)
A Nur Areeige
0[12 Mbit's
1|6 Mbit/s
2|3 Mbit/'s
3/1.5 Mbit's
4/500 kBits
5/187.5 kBits
6/93.75 kBits
7|45.45 kBits
8/19.2 kBits
9/9.6 kBits
15| Suchen AutomatischeEikennung der Baudte aktiv.
0x2342:003 AktivePROFIBI\$ Eirstellungen: WatchdogZeit Anzeige dervom Master vorgegebenenWatchdogUbewachungzeit.
(P511.03) (PROFIB&Diagn.WatchdogZeit) A Die Ubewachung begint mit dem Eintrefferdes esten Telegamms.
A Nur Areeige A Wenn derWert "0" angezeigt wird, ist die Ubewachung deaktiviert.
A Eine Anderung denatchdogUberwachungzeit im Master wird
sofort wirksam.
0x2348:001 PROFIB$Satus: Bustatus Anzeige des &tuellen Zistandes der B-Zustandsmaschine (BSTATE).
(P516.01) (PROFIB$-Satus: Bustatus)
A Nur Areeige
O|WAIT_PRM Der hverter (Shve) wartet nach dem Hochlauf aldarameterdaten
(CHK_PRMjpm Master. Alle andeen Telegammatenwerden ncht
bearbetet. Der Astauschvon Nutzdaten mit dem Mater ist noch nidit
maoglich.
1 WAIT_EG Der hverter (Shve) wartet auf Konfigurationsdate(CHK_B8G)vom
Master, welche den Aufbader zyklischenTelegammefestiegen.
2|DATA_EXCH Parameter- und Kafigurationsdaterwurden enpfangen undvom Inver-
ter (Shve) akzeptiertDer hverter befindetsich im Zstand "Data
Excharge". Der Astauschvon Nutzdaten mit dem Mater ist nun mog
lich.
0x2348:002 PROFIB$Satus: WatchdogSatus Anzeige des &tuellen Zistandes delWatchdogZustandsmaschine (WD,
(P516.02) (PROFIB$Satus: Watchdog Satus) STATE).
A Nur Areeige
0| BAUD_&ARCH Der hverter (Shve) &t in der Lge, die Baudhte automatiscteu erken-
nen.
1 BAUD_CONTROL Nach Bkennung der richtigeBaudrate schalet der Inverter (Save) in
den Zstand BAUD_CONTROL und Ubevadct die Baudate.
2/|DP_CONTROL Der Zstand DPCONTROL diait der Anspechiibewachung des Mas
ters.
0x2349 PROFIB&Fehler Bit-codierte Anzeige von FROFIB\&-Fehlern.
(P517.00) (PROFIB&Fehler)
A Nur Areeige
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
Bit 0| Watchdog algelaufen Die Kommunikatiomum FROFIB$Master ist dauerhaftunterbrochen,

z. B. duchKabelbruch oder Asfall des IROFIB\$Masters.

A Eswerdenkeine Rozessditen mehr an den sich im Zand "Data
Excharge" befindendennverter (Save) gesendet.

A Nach Ablauf devom Master vorgegebenenWatchdogUberwa-
chungszeit erfolgt im Inverter die inOx2859:001 (P515.0&jngestellte
Reaktion.

Voraus®tzungen fur eine Reaktiodes hverters (Shve):

A Der Sive beindet sich im Zstand "Data Bcharge".

A Im Master ist die WatchdogUberwachungzeit korrekt konfiguriert
(1 ... 65535 ms).

Ist eine dieseMoraus&tzungen nidit gegeben, efolgt keine Reaktion

auf das Ausbleibevon zyklischen Pozessaten-Telegammen s Mas

ters.
Bit 1| Datenaustausch beenet Der Datenauwstausch am ROFIBUS wde beenckt.

A Der hverter (Shve) kannvom Master beauftragtwerden, den Zstand
"Data Excharge" zu verlassen.

A Soll dieser Zstandswechsel imnverter alsFehler behandeltverden,
lasst sich hieru in0x2859:002 (P515.08je gewiinstte Reaktion
einstellen.

Bit 2| Falsche Konfigurationsdaten Der hverter (Shve) hat vom Master ungultigeKonfigurationsdaten
erhaten.

A Es efolgt die in0x2859:003 (P515.08)ngestelite Re&tion.

Bit 3| Initialisierungsfehler Wahrend der Initialisierungler PROFIBUSchnittstellgst ein Fehler au-
getreten.

A Es efolgt die in0x2859:004 (P515.04)ngestellte Reaktion.

Bit 4 UngliltigeProzessdten Der hverter (Shve) het vom Master ungiltigeProzessditen erhaten,

z. B. duch den Btriebsaistand "Sop" im Master werden keine oder

geloste Rozessaten gesendet.

A Es efolgt die in0x2859:005 (P515.08)ngestellte Reaktion.

0x234A:001 PROFIBUStatistik:Datenzyklen po Skunde Anzeige der Batenzyklen po Séunde.
(P580.01) (PROFIB& Zahler: Catenzyklen/Sek.)

A Nur Areeige
0x234A:002 PROFIBUStatistik:Parametrierungseeignisse Anzeige der Arzahl Parametrierungsereignisse
(P580.02) (PROFIB&Zahler: PRMEeignisse)

A Nur Areeige
0x234A:003 PROFIBUStatistik:Konfigurationsereignisse Anzeige der Arzahl Konfigurationsereignisse.
(P580.03) (PROFIB&Zahler: GG-Eeignisse)

A Nur Areeige
0x234A:004 PROFIBUStatistik:Diagnoseeeignisse Anzeige der Arzahlgesendeter Diagnosé€lelegamme.
(P580.04) (PROFIB$Zahler: DAG-Eeignis®)

A Nur Areeige
0x234A:005 PROFIBUStatistik:C:Meldungen Anzeige der Arzahl Anfragenvom OPV1 Master Klasse 1.
(P580.05) (PROFIB& Zahler: CiMeldungen)

A Nur Areeige
0x234A:006 PROFIBUStatistik:C2Meldungen Anzeige der Arzahl Anfragenvom OPV1 Master Klasse 2.
(P580.06) (PROFIB& Zahler: C2Meldungen)

A Nur Areeige
0x234A:007 PROFIBUStatistik:WatchdogEreignisse Anzeige der Arzahl WatchdogEreignisse.
(P580.07) (PROFIB&Zahler: WDEeignisse)

A Nur Areeige
0x234A:008 PROFIBUStatistik:Datenawstauschabbriche Anzeige der Arzahl Eeignisse "Bta Excharge verlassen".
(P580.08) (PROFIB&Zahler: DataEx.Eeign.)

A Nur Areeige
0x234A:009 PROFIBUStatistik:Datenzyklengesamt Anzeige der Arzahl enpfangener zyklischer Pozessditen.
(P580.09) (PROABUs Zahler: Datenzyklenges.)

A Nur Areeige

Verwandte Themen
4 PROFIBUS 271
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6.2.4.4 PROFINEDiagnose

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose der PROSHilttstelle und der

Kommunikation tiber PROFINET.

Voraussetzungen

Control Unit (CU) des Inverters ist mit PROFINET ausgestattet.

A AbVersion 02.00

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2382:001 Aktive PROFINHE-Eirstellungen: P-Adresse Anzeige der aktiveriP-Adresse.
(P511.01) (PROFINEEDiagn.: P-Adresse)

A Nur Areeige

(P511.02) (PROFINEEDiagn.: Subetz)
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

0x2382:002 Aktive PROFINE-Eirstellungen: Subetz

Anzeige der aktiverSubretzmasde.

(P511.03) (PROFINEEDiagn.: @teway)
A Nur Areeige
A Ab\Version 02.00

0x2382:003 Aktive PROFINE-Eirstellungen: Gateway

Anzeige der Giteway-Adresse.

A Nur Arzeige
A AbVersion 02.00

0x2382:004 AktivePROFINE-Eirstellungen: Stationsname
(P511.04) (PROFINE:-Diagn.: Stationsname)

Anzeige des aktiverStationsnamens.

0x2382:005 AktivePROFINE-Eirstellungen: MAGAdresse

Anzeige der aktiverMAGAdresse.

A AbVersion 02.00

(P511.05) (PROFINEEDiagn.: MAGAdresse)

A Nur Areige

A Ab\Version 02.00
0x2388 PROFINE-Satus Bit-codierte Areeige des &tuellen Bustatus.
(P516.00) (PROFINE-Satus)

A Nur Areeige

Bit 0| Initialisiert

Die Netawerkkomponente wartet nach der Initialisierunguf einenkom-
munikationspartneund denSystemhochlad.

Bit 1| Online

Bit 2| Verbunden

Bit 3| IP-Adressfehler

Die P-Adresse & unguiltig.GultigelP-Adressen sind nachAR 333fest-
gelegt.

Bit 4| Hardwarefehler

Bit 6| Watchdog algelaufen

Die PROFINERommunikationist im Zwstand "Data_Excharge" daue-

haft unterbrochen, z. B. deh Kabelbruch oder Asfall des IGCatrol-

lers.

A DiePROFINERommunikationwechselt in den Zstand
"No_Data_Excharge".

Nad Ablauf dervom IGCantroller vorgegebenenWatchdogUberwa-

chungszeit erfolgt im Inverter die in0x2859:001 (P515.0&jingestelite

Reaktion.

Bit 7| Protokollfehler

Bit 8| PROFINE-Sack ok

Bit 9| PROFINE-Sack nitit konfiguriert

Bit 10| Bhernet-Catroller-Fehler

Bit 11| UDP-Sadk-Fehler

0x2389:001 PROFINE=Fehler: Fehler 1

DerParameter beinhatet den &tuell auf dem Mtzwerk ekannten Feh-

(P517.01) (PROFINE-Fehler: Fehler 1) ler.
A Nur Areeige A DieFehlerwerte kdnnenkombiniert mit denFehlerwerten ausPara-
A AbVersion 02.00 meter 0x2389:002 (P517.02uftreten.
0| Kein Fehler

Resaviert

Unit-ID unbéannt

UnglltigeGroRenargabe

Unit-Typ unbekannt

1
2
3| Max. Arzahl Units Gberschritten
4
5
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

6| RuntimePlugFehler

7| UngliltigesArgument

8| Sevice beeits aktiv
9| Sack nitit bereit
10| Kommando unb&annt

11| AdressDescrptor ungultig

0x2389:002 PROFINE-Fehler: Fehler 2 DerParameter banhatet den &tuell auf dem Ntawerk ekannten Feh-
(P517.02) (PROFINEEFehler: Fehler 2) ler.
A Nur Areeige A DieFehlerwerte kdnnenkombiniert mit denFehlerwerten ausPara-
A AbVersion 02.00 meter 0x2389:001 (P517.04auftreten.
Bit 7| IP-Adressfehler Die P-Adresse & unguiltig.GultigelP-Adressen sind nachAR 3330fest-
gelegt.
Bit 8| StationsnameProblem Der Stationsnamenuss @tsprechend der PROFIN{Spezifikatiorverge-
benwerden.

Bit 9| DataExch verlassen
Bit 10| Sack Boo-Fehler
Bit 11| Sack Onlinerehler
Bit 12| Sack $ate-Fehler
Bit 13| SackRevisionFehler

Bit 14] Initialisierungsproblem

Bit 15| Sack Ini-Fehler Der $ackkann mit den Awendervorgaben nitit initialisiertwerden.
Ursachekann z. B. ein Stationsnarsein, der nibt der FROFINE-Spezi-
fikation entspricht.

Verwandte Themen
4 PROFINHT 333
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6.2.4.5 EtherCAIDiagnose

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose der Ethe&eAmittstelle und der

Kommunikation tber EtherCAT.

Voraussetzungen

Die Control Unit (CU) des Inverters ist mit EtherCAT ausgeistatt Firmware 02.00).

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x1000 Device type CANoperGerateprofigemall CANopepezifikatiorCiA 301/CiA 402.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x1008 Manufacturer device name Anzeige des Hesteller-Gaétenamens.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x1009 Manufacturer hadware version Anzeige der Hesteller-Hardware-Version.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x100A Manufacturer softwareversion Anzeige der Herstelle-SoftwareVersion.
A Nur Areige
A Ab\Version 02.00
0x1018:001 Identity object: Vendor 1D Anzeige der Herstelleddentifikationsnummer.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x1018:002 Identity object: Roduct ID Anzeige des Poduktcodes desnverters.
A Nur Areige
A Ab\Version 02.00
0x1018:003 Identity object: Revision number Anzeige des Hapt- und Lhterstandes der Finware.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x1018:004 Identity object: Serial number Anzeige der Seriennummer desverters.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x2362:04 AktiveBherCATEirstellungen: Geréateidentifizierung | Anzeige der eindeutigetGadteadesse im Mtzwerk, die per Behco-
(P511.04) (BherCATDiagn.: Geiteident.) dierschater oder Objét 0x2361:004 (P510.04prgegebenwird.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x2362:006 AktiveBherCATFEirstellungen: Stationsadresse Anzeige der aktiverStationsadresse.
(P511.06) (BherCATDiagn.: Stationsadresse)
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x2362:007 AktiveBherCATEirstellungen: Tx-Large Anzeige der Lage dergesenceten zyklischen Rten inBytes.
(P511.07) (BherCATDiagn.:Tx-Large)
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x2362:008 AktiveBherCATEirstellungen: R-Large Anzeige der Lage der enpfangenenzyklischen Bten inBytes.
(P511.08) (BherCATDiagn.: RLarge)
A Nur Areeige
A Ab\Version 02.00
0x2368 BherCATSatus Anzeige des &tuellen Netzwerk-Zustandes.
(P516.00) (BherCATSatus)
A Nur Areeige
A Ab\Version 02.00
1| Initialisation Netzwerklnitialisierungaktiv.
A Keine PDO/SDUbertragung.
A Geréteerkennung duch Netzwerk-Scan moglich.
2| Pre-Operational Das Ntzwerk &t aktiv.
A SDQUbertragung (Coommunikatiorper Mailtox) & maglich.
A Keine PD@Jbertragung.
3| Bootstrap Fimware-Update aktiv.
A Fur das Finware-Update wird dasFoE-Protokoll verwendet.
A Keine PD@Jbertragung.
4| SafeOperational SDGUbertragung (CoKommunikatiorper Mailtox) it maglich.
PDQUbertragung:
A Die Eigangsdten im Pozessabbildverden atualisiert.
A Die Augangsaten aus dem Rzessabbildverden ntht Ubertragen.
8| Operational Normaler Btrieb
A PDO/SD@Jbertragung & moglich.
A NetzwerkSynchronisationst erfolgreich (vennverwendet).
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Info

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung]
0x2369 BherCATFehler Bit-codierte Areeige von BherCATFehlern.
(P517.00) (BherCATFehler)

A Nur Areeige

A AbVersion 02.00

Verwandte Themen

4 EtherCAT 347
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6.2.5

6.2.5.1

Diagnose der Eiund Ausgange

Digitale Ein und Ausgéange

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose der digitaleruBthAusgange des Inverters.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x60FD Digtal inputs(Digtal inputs) Bit-codierte Areeige des &tuellen Zistandes der Digialeingange.
(P118.00) A Nur Areeige
Bit 16| Pegel von Digtaleingang 1 n LOW-PegSt ¥ wm-Pegel. | L DI
Bit 17| Pegel von Digtaleingang 2 E;g:}t;l;lrgang 6 und Digsileingang 7 sind nur behpplicaton-1/0 vor-
Bit 18| Pegel von Digtaleingang 3
Bit 19| Pegel von Digialeingang 4
Bit 20| Pegel von Digtaleingang 5
Bit 21| Pegel von Digtaleingang 6
Bit 22| Pegel von Digialeingang 7
Bit 25| Interne Verschaltung digele Eimgénge n tal® Eigakgsklemmen sind Uber Pulp-Widerstande auf HIGH
Level gesetzt.
M tal® Eigakgsklemmen sind Uber Pualbwn-Widerstidnde aufLOW-
Level gesetzt.
0x2DAD Interne Hadware-Zustande Bit-codierte Areeige interner Hadware-Zustande.
(P120.00) (Int. HW-Z(stinde)
A Nur Areeige
Bit O| Relais n -apM bffanund NCOOM geschlossen.
M -aPM dedchlossen und NOOM offen.
Bit 1| Digtalaugiang 1 n LOW-PegSt ¥ m-Pegel. | L DI
Bit 2| Digtalaugiang 2
Bit 10| Chage Relay M Vorladen desZwischenkeises Uiber Ladelais &t aktiv.
0x4016:005 Digtalaugiang 1: Zstand Klemme Anzeige des logischen Atands der Augangsklemme X3/DOL1.
A Nur Areeige
O| FALSE
1/ TRUE
0x4016:006 Digtalaugiang 1: Zstand Arsteuersignal Anzeige des logischen Atands des Asteuersignals fur Dig@alaugiang 1
A Nur Areeige (ohne Beruksidchtung einer eigesteliten Ein/Ausschalierzigerung unc
O|FALSE Invertierung).
1/ TRUE
0x4017:005 Digtalaugiang 2: Zstand Klemme Anzeige des logischen Atands der Augangsklemme X3/DO2.
A Nur Areeige
A Nur bei Appltation-1/O vorhanden.
O| FALSE
1/ TRUE
0x4017:006 Digtalaugyang 2: Zstand Arsteuersignal Anzeige des logischen Atands des Asteuersignaé fur Digialaugiang 2
A Nur Areeige (ohne Beruksidchtung einer eigesteliten Ein/Ausschalterzégerung unc
A Nur bei Applicatior/O vorhanden. Invertierung).
O| FALSE
1/ TRUE
0x4018:005 Relais: Zstand Relais Anzeige des logischen Ztands deselais.
A Nur Areeige
O| FALSE
1/ TRUE
0x4018:006 Relais: Zstand Arsteuersignal Anzeige des logischen 2Atands des Asteuersignals fir dagelais (ohne
A Nur Areeige Berldsichtung einer eimestellten Ein/ Ausschalierzigerung und hver-
O| FALSE tierung).
1/ TRUE

Verwandte Themen

4 Konfiguration digitale Eingédnges7s

4 Konfiguration digitale Ausgange 584
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6.2.5.2 Analoge Einund Ausgénge

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose derageal Eirund Ausgange des Inverters.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2DA4:001 Diagnose Analgeingang 1: Pozentwert Anzeige des &tuellen Eigangswertes an X8Al1 normiet als Rozent-
(P110.01) (Al1 Diagnose: All Klemme %) wert.

A Nur Areeige: x.x % Awmnn baw. 20 mAbzaw. 5V
0x2DA4:002 Diagnose Analgeingang 1: Fequerrwert Anzeige des &tuellen Eimgangswertes an XBAI1 normiert als fequenz
(P110.02) (Al1 Diagnose: Altdq. kal.) wert.

A Nur Areeige: x.x Hz A Die Awwahl der $andad-Solwertquelle fiir Btriebsart0x6060

(P301.00% "MS:Velocity mode {2]" erfolgt in 0x2860:001 (P201.01
0x2DA4:003 Diagnose Analgeingang 1: lPozesseglaewert Anzeige des &tuellen Eimgangswertes an XBAI1 normiert als Rzesseg
(P110.03) (All Diagnose: All PIkak) lerwert.

A Nur Areeige: x.xx PID unit A Die Aswahl der $andad-Solivertquelle fur die FiihrungsgRe der

PIDRegelung efolgt in 0x2860:002 (P201.02)
0x2DA4:004 Diagnose Analgeingang 1: Pehmomentwert Anzeige des &tuellen Eigangswertes an XBAI1 normiert als pzentua-
(P110.04) (Al1 Diagnose: Allréhm. kal.) ler Drehmomentwert.

A Nur Areeige: x.x % A wmnn zdassges Maximaldehmoment 0x6072 (P326.00)

A Die Awwahl der $andad-Solivertquelle fiir Btriebsart0x6060

(P301.00F "MS:Torque mode {1]" erfolgt in 0x2860:003 (P201.03)
0x2DA4:016 Diagnose Analgeingang 1: $tus Bit-codierte Areeige des $tusvon Anal@eingang 1 (XBAI1).
(P110.16) (Al1 Diagnose: All&us)

A Nur Areeige

A AbVersion 04.00

Bit 0| Modus 0: 0... 10 VDC aktiv
Bit 1| Modus 1: 0 ... 5 VDC aktiv
Bit 2| Modus 2: 2 ... 10 VDC aktiv
Bit 3| Modus 3:-10 ... 10 VDC aktiv
Bit 4| Modus 4: 4 ... 20 mA aktiv
Bit 5|Modus 5: 0 ... 20 mA aktiv
Bit 6| 24-V-Versorgung OK
Bit 7| Kalibrierung efolgreich
Bit 8| Ubewachungssiawelle iber/unterschritten
Bit 9| Eirgangstrom zu niedrig (Modus 4)
Bit 10| Eirgangsspannungu niedrig (Modus 2)
Bit 11| Eirgangsspannungu hoch (Modus 4)
0x2DA5:001 Diagnose Analgeingang 2: IPozentwert Anzeige des &tuellen Eigangswertes an XBAI2 normiert als Rzent-
(P111.01) (Al2 Diagnose: Al2 Klemme %) wert.

A Nur Areeige: x.x % AmMnn 2 baw. 20 mAbzv. 5V
0x2DA5:002 Diagnose Analgeingang 2: Fequerrwert Anzeige des &tuellen Eigangswertes an XBAI2 normiert als flequenz
(P111.02) (Al2 Diagnose: Al2dg. kal.) wert.

A Nur Areeige: x.x Hz A Die Awwahl der $andad-Solwertquelle fiir Rtriebsart0x6060

(P301.00F "MS:Velocity mode {2]" erfolgt in 0x2860:001 (P201.01
0x2DA5:003 Diagnose Analgeingang 2: lPozesseglewert Anzeige des &tuellen Eigangswertes an XBAI2 normiert als Rzesseg
(P111.03) (Al2 Diagnose: Al2 Plkak) lerwert.

A Nur Areeige: x.xx PID unit A Die Aswahl der $andad-Solivertquelle filr die FilhrungsgRe der

PIDRegelung efolgt in 0x2860:002 (P201.02)
0x2DA5:004 Diagnose Anafgeingang 2: Behmomentwert Anzeige des &tuellen Eigangswertes an XBAI2 normiert als pzentua-
(P111.04) (Al2 Diagnose: Al2réhm. kal.) ler Drehmomentwert.

A Nur Areeige: x.x % A mn n zidéssges Maximaldehmoment 0x6072 (P326.00)
0x2DA5:016 Diagnose Anafgeingang 2: $atus Bit-codierte Areeige des &tusvon Anal@eingang 2 (XBAI2).
(P111.16) (Al2 Diagnose: Al2&us)

A Nur Areeige

A AbVersion 04.00

Bit 0| Modus 0: 0 ... 10 VDC aktiv
Bit 1| Modus 1: 0 ... 5 VDC aktiv
Bit 2| Modus 2: 2 ... 10 VDC aktiv
Bit 3| Modus 3:-10 ... 10 VDC aktiv
Bit 4| Modus 4: 4 ... 20 mA aktiv
Bit 5|Modus 5: 0 ... 20 mA aktiv
Bit 6| 24-V-Versorgung OK

Bit 7| Kalibrierung efolgreich
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
Bit 8| Ubewachungssiawelle iiber/unterschritten
Bit 9| Eirgangstrom zu niedrig
Bit 10| Eirgangsspannungu niedrig
Bit 11| Eirgangsspannungu hoch
0x2DAA:001 Diagnose Analgauggang 1: Spannung Anzeige der &tuellen Augangsspannung an X801.
(P112.01) (AO1 DiagnoseAO1 Spannung)
A Nur Areeige: x.xx V
0x2DAA:002 Diagnose Analgauggang 1: Sbm Anzeige des &tuellen Augangstroms an X8A01.
(P112.02) (AO1 Diagnse:AO1 Stom)
A Nur Areige: x.xx mA
0x2DAB:001 Diagnose Analgauggang 2: Spannung Anzeige der &tuellen Awsgangsspannung an X802.
(P113.01) (AO2 DiagnoseAO2 Stom)
A Nur Areeige: x.xx V
A Nur bei Applicatiod/O vorhanden.
0x2DAB:002 Diagnose Analgauggang 2: Som Anzeige des &tuellen Augangstroms an XBAO2.
(P113.02) (AO2 DiagnoseAO2 Spannung)

A Nur Areeige: x.xx mA
A Nur bei Applicatiod/O vorhanden.

Verwandte Themen

4 Konfiguration analoge Einganges7s

4 Konfiguration analoge Ausganye 594
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6.2.6

WirelessLANDiagnose

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose des \WUAdUIs und der WLAN
Kommunikation.

Voraussetzungen

WLANModul ist auf Schnittstelle X16 auf der Frontseite des Inverters gesteckt.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2442:001 Aktive WLANEirstellungen: AktivelP-Adresse Anzeige der aktiveriP-Adresse.
A Nur Areeige A Wenn DHCP aktivieidt, weicht die aktivelP-Adresse normaleveise
A AbVersion 02.00 von der konfigurierterstatischerlP-Adresse des Gétes ab.
0x2442:002 AktiveWLANEi rstellungen: AktiveNetzmasce Anzeige der aktiverNetzmase.
A Nur Areeige
A Ab Version 02.00
0x2442:003 Aktive WLANEirstellungen: AktivesGateway Anzeige der aktiverGateway-IP-Adresse.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x2442:004 AktiveWLANEi rstellungen: AktiverModul-Modus Anzeige der aktiverDatenquelle fur die WLAMRirstellungen.
A Nur Areeige A DieserParameter zeigt an, ob dieverwendeten Eirstellungen aus dem
A AbVersion 02.00 Inverter oder aus dem WLAModul slammen.
0| Inverter Eswerden die im hverter gespeicheten WLANEirstellungen verwen-
det.
1|/ Sandalone Eswerden die im WLAN/odul gespeicheten WLANEirstellungen ver-
wendet.
0x2442:005 AktiveWLANEi rstellungen: MAGAdresse Anzeige der MAGAdresse des WLANoduls.
A Nur Areige
A AbVersion 02.00
0x2448:001 WLANSatus: Verbindungsdauer Anzeige derVerbindungsdauer in [s] seit Behen der &tuellen Verbin-
A Nur Areige dung.
A AbVersion 02.00
0x2448:002 WLANSatus: Argahl derVerbindurgen Im Acces$oint-Modus: Arzeige der Arzahl aktuell verbundener Cliets.
A Nur Areeige Im Cliet-a 2 R dz& Y ht wS ND dgyARGRs6Ihdem mitexternem
A AbVersion 02.00 WLANFunkretz.
0x2448:003 WLANSatus: R-Frame-Zahler Anzeige der Arzahl enpfangener Anfragen tber WLAN.
A Nur Areige
A AbVersion 02.00
0x2448:004 WLANSatus: FehlefStatistik Anzeige der Quatiét der WLANVerbindung. Ein Azeigewert > O detet
A Nur Areeige auf Kommunikationsprobleméin.
A AbVersion 02.00
0x2449 WLANFehler Bit-codierte Areeige von WLANFehlern.
A Nur Areeige

A Ab\Version 02.00

Bit 2 WLANFehler

Bit 3| Speicherpoblem

Bit 4| WLANVerbindungspoblem

Bit 7| WLAN aus

Bit 9| Client-Mode aus

Bit 12| TCP/IPKonfigurationsfehler

Bit 13| Passwortlange

Bit 14| Zugriffverweigert

Verwandte Themen

4 Wireless LAN (WLAN)379
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6.2.7

Sollwert-Diagnose

Die folgenden Parameter zeigen die aktuellen Sollwerte verschiedener Sollwertquellen an.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x282B:007 Inverter-Diagrose: $andad-FrequenzSolivert Anzeige des FequenzSolivertes der in0x2860:001 (P201.0&jngestell-
A Nur Areeige: x.x Hz ten Sandad-Solivertquelle.
A AbVersion 03.00
0x282B:008 Inverter-Diagnose: fReset-FrequenzSolivert Anzeige des uber die vier FunktionéRreset aktivieren(Bit 0)" ..." Pre-
A Nur Areeige: x.x Hz set aktivieren(Bit 3)" augewahlten Reset-FrequenzSolivertes.
A AbVersion 03.00 A4 Sollvertquelle Soivert-Presets] 565
0x282B:009 Inverter-Diagnose: Rueller FequenzSolivert Anzeige des &tuell augewahtten FequenzSolivertes, dermtern an die
A Nur Areeige: x.x Hz Motorregelung Ubegeben wid.
A AbVersion 03.00
0x282B:010 Inverter-Diagnose: andad-PIDSolivert Anzeige des PIESolivertes der in0x2860:002 (P201.02jngestellten
A Nur Areeige: x.xx PID unit Sandad-Solivertquelle.
A AbVersion 03.00
0x282B:011 Inverter-Diagnose: feset-PIDSollvert Anzeige des Uber die vier FunktionéRreset aktivieren(Bit 0)" ..." Pre-
A Nur Areeige: x.xxPID unit set aktivieren(Bit 3)" augewéhlten Rest-PIDSollvertes.
A AbVersion 03.00 4  Sollvertquelle Solvert-Presets] 565
0x282B:012 Inverter-Diagnose: Bndad-Drehmoment-Solivert | Anzeige des Behmoment-Sollvertes der in0x2860:003 (P201.0&jnge-
A Nur Areeige: x.x % stellten Sandard-Sollvertquelle.
A AbVersion 03.00 A mn n iptor ratedtorque 0x6076 (P325.00)
0x282B:013 Inverter-Diagnose: fReset-Drehmoment-Solivert Anzeige des Uber die vier FunktionéRreset aktivieren(Bit 0)" ..." Pre-
A Nur Areeige: x.x % set aktivieren(Bit 3)" augewahiten Reset-Drehmoment-Solivertes.
A AbVersion 03.00 4 Solivertquelle Solvert-Presets] 565
0x2948:001 Aktueller Drehmoment-Solivert Anzeige des &tuell augewahten Drehmoment-Solivertes, dermtern an
A Nur Areeige: x.x % die Matorregelung tibegeben wrd.
A AbVersion 03.00 Amnn 22torratedt@que 0x6076 (P325.00)
0x2DAE:010 Sequemrer-Diagnose: fequenzSolivert Anzeige des &tuellen FequenzSolivertes der FunktiofiSequerzer".
A Nur Areeige: x.x Hz 4 Sequemer] 512
A AbVersion 03.00
Ox2DAE:011 Sequerzer-Diagnose: PH3olivert Anzeige des &tuellen PIBSolivertes der FunktiofiSequerzer".
A Nur Areeige: x.xx PID unit 4 Sequemerv 512
A Ab\Version 03.00
0x2DAE:012 Sequemer-Diagnose: BEhmoment-Solivert Anzeige des &tuellen Drehmoment-Sollvertes derFunktion"Sequen
A Nur Areeige: x.x % zer".
A AbVersion 03.00 A mnn 2:torratedt@que0x6076 (P325.00)
4 Sequemer] 512
0x4009:004 Gespeichae MOP-Werte: FequenzSolivert Anzeige des étzten intern gespeicheten MCP-Wertes fiir Btriebsart
A Nur Areeige: x.x Hz "MS: Velocity mode".
0x4009:005 Gespeichae MCP-Werte: PIDSolivert Anzeige des étzten intern gespeicheten MCP-Wertes fir die Fihrungs
A Nur Areeige: x.xx PID unit grof3e der PIERegelung.
0x4009:006 Gespeichae MCP-Werte: Drehmoment-Solivert Anzeige des étzten intern gespeicheten MCP-Wertes fiir Btriebsart

A Nur Areeige: x.x %

"MS: Torque mode".

Verwandte Themen

4 Auswahl Sollwertquellg 123

4 Sollwertumschaltung 523
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6.2.8

ProzessreglefStatus

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose des Prozessreglers.

Parameter

Name/ Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x401F:001
(P121.01)

Aktuelle

Fihrungsgile

(PIDFUhrungsg)
A Nur Areeige: x.xx PID unit

Anzeige der &tuellen Fihrungs@l3e (Solvert) fiir den Pozessegle.

0x401F:002
(P121.02)

Aktuelle RegelgrolRe

(PIDRegelgroRRe)
A Nur Areeige: x.xx PID unit

Anzeige der &tuellen zuriickgefiihrten RegelgrdRe (Etwert) fur den Fo-
zessegla.

0x401F:003
(P121.03)

Satus

(PIDSatus)
A Nur Areeige

Bit 0

Prozessegler aus

Bit 1

PIDAugiang auf esetzt

Bit 2

PIDI-Anteil gesperrt

Bit 3

PIDEinfluseingeblendet

Bit 4

Solivert = twert

Bit5

Ruhezustand aktiv

Bit 6

Max. Alarm

Bit 7

Min. Alarm

Bit-codierte Arreige des &tus des Pozessegles.

0x401F:004

PIDSolivert
A Nur Areeige: x.x Hz
A AbVersion 03.00

Anzeige der Augangsfrequenz nach dem PiRegle, aber ohne Einfluss
faktor.

0x401F:005

PIDVorsteuerung
A Nur Areeige: x.x Hz
A Ab\Version 03.00

Anzeige desVorsteuerwertes fir den Pozessegler.

0x401F:006

PIDIstwert
A Nur Areeige: x.x Hz
A AbVersion 03.00

Anzeige des &tuellen Rozessegla-Solivertes, dermtern an die Maor-
regelung tibegeben wid (mit Berlicksichtigundes\orsteuerwertes).

0x401F:007

PIBRegleabweichung
A Nur Areeige: x.xx PID unit
A Ab\Version 03.00

Anzeige derDifferenzawischen FiihrungsgRle (Solvert) undzuriickge-
fuhrter RegelgréRe (twert) des Pozesseglas.

Verwandte Themen

4 Prozessregler konfiguriergn 360
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6.2.9 SequenzeiDiagnose

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose der Funktion "Sequenzer".

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2DAE:001 Sequenrer-Diagnose: Rtiver Schritt Anzeige des aktiverschrittes.
(P140.01) (SequenceDiag: AktiveSchritt) A n Keine Sequenz aktiv.
A Nur Areeige
A AbVersion 03.00
0x2DAE:002 Sequener-Diagnose: SchritZeitabgelaufen Anzeige derZeit, die seit dem tart des &tuellen Schrittesergangen it.
(P140.02) (SequenceDiag: SchrZeit abgel)
A Nur Areeige: x.x s
A AbVersion 03.00
O0x2DAE:003 Sequener-Diagnose: SchriZeitverbleibend Anzeige derRestzeit fiir den &tuellen Schritt.
(P140.03) (SequenceDiag: SchrZeit verbl)
A Nur Areeige: x.x s
A AbVersion 03.00
0x2DAE:004 Sequener-Diagnose: Schrittabgeschlossen Anzeige der Arzahl Schrittedie seit dem art der Sequenz aeschlos
(P140.04) (SequenceDiag: Sch akgeschl.) sen wuden.
A Nur Areeige
A AbVersion 03.00
0x2DAE:005 Sequener-Diagnose: Schritteerbleibend Anzeige derRestanzahl Schrittebis die &tuelle Sequenz fertighgear-
(P140.05) (SequenceDiag: Schverbleib.) beitet ist. Hierzu z&hlt auch der ktuelle Schitt.
A Nur Areeige
A AbVersion 03.00
0x2DAE:006 Sequerzer-Diagnose: AktivE€equenz Anzeige der aktiverSequenz.
(P140.06) (SequenceDiag: Aktivesequenz) A n Keine Sequenz aktiv.
A Nur Areeige
A AbVersion 03.00
0x2DAE:007 Sequemner-Diagnose: AktiveSegmet Anzeige des aktiverSegmats.
(P140.07) (SequenceDiag: AktiveSegmaet) A n Keine Sequenz aktiv.
A Nur Areige AHpp -Seq@efifakiiv.
A Ab\Version 03.00
0x2DAE:008 Sequener-Diagnose: RelativBequenzZeit verble | Anzeige desRestzeit der Sequenz in [%)].
(P14008) bend
(SequenceDiag: Segreit verbl %)
A Nur Areeige: x %
A Ab\Version 03.00
0x2DAE:009 Sequener-Diagnose: Bsolue SequenZeit verblei | Anzeige desRestzeit der Sequenz in [s].
(P140.09) bend
(Sequence-Diag: Sedreit verbl)
A Nur Areeige: x.x s
A AbVersion 03.00

Verwandte Themen

4 Sequenzer 467

4 SequenzeiSteuerfunktionen] 568
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6.2.10

Geratekennung

Die folgenden Parameter zeigen allgemeine Informationen zum Inverter an.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2000:001 Geétedaten: Roduktcode Produktcode des Komplettgerats.
(P190.01) (Geétedaten: Roduktcode) Beispiel: DSV15233PDV10017S"
A Nur Areeige A Wurden Catrol Unit undPower Unit sepaat bestellt, wird derPro-
duktcode "XXXXXXXXXXXXXXXXXYetemh
0x2000:002 Geétedaten: Seriennummer Seriennummer des Komplettgerats.
(P190.02) (Geétedaten: Seriennummer) Beispiel: "000000000000000%XXYZ"
A Nur Areeige A Wurden Caitrol Unit undPower Unit sepaat bestellt, wird die Serien
nummer "XXXXXXXX XXX XXX XXX XX §@26Tgan
0x2000:004 Geétedaten: CUFimwareversion Fimwareversion der Cotrol Unit.
(P190.04) (Geaétedaten: CUFimwarever.) Beispiel: "01.00.01.00"
A Nur Areeige
0x2000:005 Geaétedaten: CUFimwaretyp Fimwaretyp der Catrol Unit.
(P190.05) (Geétedaten: CUFimwaretyp) Beispiel: "IOFW5AC10"
A Nur Areeige
0x2000:006 Geétedaten: CUBootloadeversion Bootloadeversion der Caotrol Unit.
(P190.06) (Geétedaten: CUBootlderver.) Bespiel: "00.00.00.13"
A Nur Areeige
0x2000:007 Geaétedaten: CUBootloadertyp Bootloadertyp der Qatrol Unit.
(P190.07) (Geaétedaten: CUBootldertyp) Beispiel: "IOBL%ONN"
A Nur Areeige
0x2000:008 Geaétedaten: ObjétverzeichnisVersion Beispiel: "108478"
(P190.08) (Geaétedaten: OBBVersion)
A Nur Areeige
0x2000:010 Geaétedaten: PUFimwareversion Fimwareversion derPower Unit.
(P190.10) (Geétedaten: PUFimwarever.) Beispiel: "00202"
A Nur Areeige
0x2000:011 Geaétedaten: PUFimwaretyp Fimwaretyp derPower Unit.
(P190.11) (Geétedaten: PUFimwaretyp) Beispiel: "IDFW5AA"
A Nur Areige
0x2000:012 Geaétedaten: PUBootloadeversion Bootloadeversion derPower Unit.
(P190.12) (Geétedaten: PUBootldever.)
A Nur Areeige
0x2000:013 Geaétedaten: PUBootloadertyp Bootloadertyp defPower Unit.
(P190.13) (Geaétedaten: PUBootldertyp)
A Nur Areeige
0x2000:014 Geaétedaten: ModutFimwareversion Fimwareversion deggesteckten Moduls (z. B. WLAModul).
(P190.14) (Geétedaten: Mod-Fimware)
A Nur Areeige
0x2000:015 Geétedaten: Fimware Revisionsnummer Fimwareversion der Netzwerkoption.
(P190.15) (Geaédtedaten: FWRevisionsi.)
A Nur Areeige
0x2000:016 Gaétedaten: BootloadeRevisionsnummer Bootloadeversionder Netzwerkoption.
(P190.16) (Geétedaten: BootloadeiRevNr)
A Nur Areeige
0x2001 Gaéatename Zwvedks Gerateidentifikatiotésst sich in diesem Oble ein beliebger
(P191.00) (Geaatename) Gaiétename (z. B. "Radtieb") einstellen.
["My Device']
0x2002:004 Geaadtemodul: CUTypenschlussel Typenschlussel der @trol Unit.
(P192.04) (Gedtemodut CUTypschlussel)
A Nur Areeige
0x2002:005 Geéatemodul: PUTypenschlissel Typenschlissel ddrower Unit.
(P192.05) (Geatemodul: PUTypschlissel)
A Nur Areeige
0x2002:006 Geaéatemodul: CUSeriennummer Seriennummer der Garol Unit.
(P192.06) (Geédtemodul: CUSeriennummer)
A Nur Areeige
0x2002:007 Geéatemodul: PUSeriennummer Seriennummer dePower Unit.
(P192.07) (Geédtemodul: PUSeriennummer)
A Nur Areeige
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6.2.11 GerateiiberlastUberwachung(i*t)

Der Inverter berechnet dii*t-Auslastung, um sich vor thermischer Uberlastung zu schiitzen.
Einfach ausgedriickt: Ein groRerer Strom oder ein langer andauernder Uberstrom fiihren zu
einer héheren i*tAuslastung.

A GEFAHR

Unkontrollierte Motorbewegungen durch Impulssperre.

Wenndie Geiéteuberlastiberwachunguslostwird Impulssperregesetztund der Motor wird momentenlosDadurch
kannesdurcheineLastbei Motoren ochneHaltebremsezuunkontrollierten Bewegungen kommen! Ohne Last trudelt der
Motor aus.

Olnverter nur unter zulassigen Lastbedingungen betreiben.

Details

Die Geateliberlast-Uberwachung schiitzt inrster Linie das Leungsteil. Indiekt werden auch
andere Komponenten, wie Filerdrossel, Leerbahnen und Klemmewor Uberhitzung
geschiitzt. KrzzeitigeUberlaststrome, gefolgt von Erholungeeiten (Zeiten geringer Stomnut-
zung), sind erlabt. Die Ubewachungiiberpriiftwahrend des Btriebs, ob diese Bedinggen
erfilllt sind. Die Ubevachungberiicksichtighierbei, dass hohe Schaltfrequenzeand nied
rigere Sanderfequerzen wie héhee Gleichspannugen zu einer hoheen Geateauslatung
fuhren.

w Ubersclreitet die Geateauslatung die inOx2D40:002ingestellte Warnsdwelle (Vorein-

stellung: 95 %), bt der Inverter eineWarnung aus.

w Uberschreitet die Geateauslatung diefeste Fehlerschwelle 100 %, wil der hverter
sdfort gesperrt und einwveiterer Betrieb daduch unterbunden.

w Die Geateuberlast-Uberwachung st abhangigvon der hverter-Lastkennlinie0x2D43:001
(P306.01)

w Die Geéateliberlagt ist der Projektierungsunterlagai enthnehmen.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2D40:002 Geéteauslaung (i*t): Warnstwelle Ubeschreitet die Gedteauslatung die eirgestellte Stiwelle, gbt der
0..P5..101 % Inverter eineWamung aus.
ABeiEistSt f dzy 3 n 7 sdievdmiingdeakiviert:z A
0x2D40:004 Geaéteauslatung (i*t) Anzeige der &tuellen Geéteauslatung.
(P135.04) (Geéteauslatung: ix-Auslatung)
A Nur Areeige: x %
0x2D40:005 Geaéteauslatung (it): Fehlerreaktion Auswahl der Reaktioibei Auslésen der Géteiiberlast-Uberwachung.
(P135.05) (Geaéteauslatung: Fehlerreaktion) Zugehoriger Fehlercode:
A 9090| 0x2382- I*t-Fehler
2| S06rung 4 Fehlertypen] 139
3|Fehler
0x2DDF:001 AchseninformationerBemesungstrom Anzeige der Bemessungsomes der Achse.
A Nur Areeige: x.xx A
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6.2.12 KihlkorpertemperaturUberwachung
Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2D84:001 Kiihlkérpertemperatur Anzeige der &tuellen Kiihlkdrpertemperatur.
(P117.01) (Kiihlkérpertemp.:Kiihlkdrpertemp.)
A Nur Areeige: x.x °C
0x2D84:002 Kiihlkdrpertemperatur: Warnsdwelle Warnsdwelle fiirfemperaturiberwachung.
50.0 ... 80.0* ... 100.0 °C A Ubesclreitet die Kilhlkérpertemperatur die hier eirgestelite
* Voreinstellungvon der BaughRe abhangig. Sdwelle, gbt der Inverter eineWarnung aus.
A Das Riksetzen derWarnung efolgt mit einer Hysteresevon ca. 5 °C.
A Seigt die Kiihlkdrpertemperatur weiter an und tibesctreitet die fest
eingestellte Fehlerschwelle (100 °C)yech=lt der hverter in den
Geaéteaustand "Fault". Der hverter wird gesperrt und eirweiterer
Betrieb daduch wnterbunden.
6.2.13 LebensdaueDiagnose

Die folgenden Parameter geben Aufschluss tiber die Nutzung des Inverters. Unter anderem
werden folgende Informatinen angezeigt:

Betriebsund Einschaltdauer des Inverters/der Cortimait

w Betriebsdauer des interndnifters
w Anzahl der Schaltzyklen déetzspannung
w Anzahl der Schaltzyklen deslais
® Anzahl aufgetretener Kurzuiittdschlisse
w Anzeigader Anzahlaufgetretene Fehler'Imax: Clampzulangeaktiv'”.
Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2D81:001 LebensdaueDiagnose: Briebsdauer Anzeige, wie large der hverter bislang in Brieb (Gaéatezustand
(P151.01) (LebensdaueDiag: Btriebsdauer) "Betrieb freigegeben")gewesen &.
A Nur Areeige: x s
0x2D81:002 LebensdaueDiagnose: Einschidauer Anzeige, wie large der hverter bislang mit Mtzspannungversargt
(P151.02) (LebensdaueDiag: Einschalauer) wurde.
A Nur Areeige: x s
0x2D81:003 LebensdaueDiagnose: Briebsdauer Cotrol Unit | Anzeige, wie lame die Catrol Unit desverters bislang mit Spannung
(P15103) (LebensdaueDiag: Btriebsdauer CU) versargt wurde. Hieeru zahlt dieexterne 24\-Versargung und die Span
A Nur Areeige: x ns nungs\ersorgung uber USB®lodul.
0x2D81:004 LebensdaueDiagnose: Haptschaltzyklen Anzeige der Arzahl der Schaltyklen der Ntzspannung.
(P151.04) (LebensdaueDiag: Schatyklen)
A Nur Areeige
0x2D81:005 LebensdaueDiagnoseRelaisSchalgyklen Anzeige der Arzahl der Schaityklen desRelais.
(P151.05) (LebensdaueDiag:Relaisz/klen)
A Nur Areeige
0x2D81:006 LebensdaueDiagnoseKurzschluszahler Anzeige der Arzahl adgetretener Kurzschliss.
(P151.06) (LebensdaueDiag:Kurzschluszihl.)
A Nur Areeige
0x2D81:007 LebensdaueDiagnose: Elschluszihler Anzeige der Arzahl adfgetretener Edschlisse.
(P151.07) (LebensdaueDiag: Edschluszahler)
A Nur Areeige
0x2D81:008 LebensdaueDiagnose: Clamp aktiv Anzeige der Arzahl adgetretener Fehler "Imex: Clampu large aktiv".
(P151.08) (LebensdaueDiag: Clamp aktiv) A "Clamp" = Kurzzeitig&peren desWechselrititers im Uf-Betrieb bei
A NurAnzeige Ereichen der irDx2DDF:002ngezeigten Stomgrenze.
0x2D81:009 LebensdaueDiagnose: Btriebsdauer Liifter Anzeige, wie large der hterne Lufterbislang in Btrieb gewesen #.
(P151.09) (LebensdaueDiag: Btrieb Lufter)
A Nur Areeige: x s
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6.3 Fehlerhandling

Viele im Inverter integrierte Funktionen kénnen

w Fehlererkennenund aufdieseWeiselnverterund Motor vor Beschadigungeschiitzen,
w eine Fehlbedienung des Anwenderkennen,
w falls erwlinscht eine Warnung oder Informatiansgeben.

6.3.1 Fehlertypen

Im Fehlerfall erfolgt eine Reaktion des Inverters in Abhangigkeit des fur den Fehler
festgelegten FehlertypsNachfolgend sind die unterschiedlichen Fehlertypen beschrieben.

Fehlertyp "Keine Reaktion"
Der Fehler wird vollig ignoriert (hat keine Auswirkung auf den laufenden Prozess).
Fehlertyp "Warnung"

Eine Warnung hat keine gravierenden Auswirkungen auf den 8samed darf unter
Beriicksichtigung von Sicherheitsaspekten auch ignoriert werden.

Fehlertyp "Fehler"
Der Motor wird mit SchnellhalRampe in den Stillstand gefihrt.

w Der Inverter wird erst gesperrt nach Ausfiihrung des Schnellhalts (Motor im Stillstand)

odernach Ablauf der i0x2826eingestellten TimeouZeit.4 Timeout flrFehlerreaktion
1 445

w Ausnahme:Bei einem schwerwiegenden Fehler wird der Inverter sajegperrtDer
Motorwirdmomentenlogtrudeltaus)DetailssieheTabellé Fehlercodes] 617

Fehlertyp "Stérung"

Wie "Fehler", jedoch wird der Fehlerzustand automatisch verlassen, wenn die
Fehlerbedingung nicht mehr vorliegt.

w AusnahmeBei einer schwerwiegenden Stérung wird der Inverter sofort gesp2ert.
Motorwirdmomentenlogtrudeltaus) DetailssieheTabellé'Fehlercode’s] 617

w Das Wiederanlaufverhalten nach einer Stérung ist konfigurieebakutomatischeVie-
deranlauff 446

In BetriebsarOx6060 (P301.0( "CiA: Velocity mode [2]" ist das Verhalter
bei "Stérung" exakt wie bei "Fehler"!

Gegenuberstellung der Fehlertypen

Die folgende Tabelle stellt die wesentlichen Unterschiede der Fehlertypen gegeniiber:

Fehlertyp Protokollierung im| Anzeige im CiA | Inverter-Sperre Motor-Stopp Fehler riicksetzen | LED "ERR" (rot)
Fehlerhistorien 402-Statusword erforderlich
speicher/ Logbuch| 0x6041
(P780.00)
Keine Reaktion nein nein nein nein nein aus
Warnung ja ja, Bit7 nein nein nein TIRRNNENNENNDEND
blinkt schnell (4
Hz)
Stérung ja ja, Bit 3 nach Schnellhalt | SchnellhakRampe| nein |- Il B m
oder sofort. oder Austrudeln. blinkt (1 Hz)
Fehler ja ja, Bit 3 Details siehe Tabellé-&hlercodes ja I
1 617 an
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6.3.2 Fehlerkonfiguration
Die Fehler lassen sich in zwei Arten einteilen:

w Fehler mit fest vorgegebendtehlertyp
w Fehler mit konfigurierbarerehlertyp

Insbesondere kritische Fehler sind fest auf den Fehlertyp "Fehler" eingestellt, um Inverter und
Motor vor Beschadigungen zu schiitzen.

Bei Fehlern mit konfigurierbarem Fehlertyp kann die Voreinstellung untércBsichtigung
von Sicherheitsaspektennd desBetriebsverhaltenserandertwerden.Die Auswahl'Keine
Reaktion [0]" ist jedoch nur fur leichte Fehlarflgbar.

InderTabelleé'FehlercodesistzujedemFehlerderFehlertyp aufgefihrt.stderFehlertyp
durchden Anwenderkonfigurierbar,istin der Spalte"einstellbarin” der entsprechende
Paraneteraufgefihrt] 617

6.3.3 Fehlerzuriicksetzen

Liegt die Fehlerbedingung nicht mehr vor, gibt es reediMdglichkeiten, einen aktiven
Fehler zuriickzusetzen und dadurch den Fehlerzustand wieder zu verlassen:

w UberdieKeypadTasted® .4 FehlemitdemKeypadzuriicksetzen 612

w Uber den der Funktion "Fehler zuriicksetzen" zugeordndtégger4 Fehlerzuriicksetzen
1 550

w Uberdie Schaltflache L im »Emotron EASY Starte(RegisterkartéDiagnose").

w InderVoreinstellungrzon 0x400E:008P505.08)iberdasBit 7 im mappbarenDatenwort
NetWordIN10x4008:004P590.01)

w Uber das Bit 7 itappbaren CiA 403teuerwortOx6040
w Uber das Bit 2 im mappbaren ARive-SteuerwortOx400B:001P592.01)
w Uber das Bit 11 im mappbaren LEGSMuerwortOx400B002(P592.02)

Anmerkungen:

w Bestimmte Fehler konnen nur durch Netzschalten zurlickgesetzten.

w Bestimmte Fehler (z. B. Erdoder Kurzschluss der Motorphasen) kénnen eine Sparrzeit
Folge haben. Der Fehler lasst sich in diesem Fall erst nach Abl&jetezeit
zuricksetzenEineaktive Sperrzeitwird GberdasBit 14im Inverter-StatuswortOx2831
angezeigt.

InderTabellé'FehlercodesistzujedemFehledieSperrzei{sofernvorhandenpufgefihrt.
AuchistindieserTabellaufgeflhrt obflireinRicksetzedesFehlerdNetzschalten
erforderlich ist.] 617
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6.3.4 KeypadFehleranzeige

Liegt ein Fehler vor, zeigt das Keypad folgende Informationen an:

KeypadDisplay Bedeutung
EH] Fehlertext
Harﬂ.DE Buz UL Fehlertyp:
IE:I IE:I Fehler
LU.- S I 5
AUTO SET.I T Storung
Q @ W | Warnung

Fehler (F) und Stérungen (T) werdizuehaft

angezeigt.

Warnungen (W) werden nur alleSekunden

kurzangezeigt.

Fehlercode (hexadezimal)

4 Fehlercodes 617

4 Fehler mit dem Keypad zurlicksetzems12

Restart

. Pendins

F:

REM

HI1 fault

708]

AUTG SEI'—'

Nach einer Stérung ist ein Wiederanlauf moglich, wenn die Fehlerbedingung nichvoriédgt.
DasKeypadzeigtdiesdurchdenHinweis'RestartPending“an. DerHinweiswird im 1-
SekundenWechsel mit dem Fehlertargezeig

4 Timeout fur Fehlerreaktion 445
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6.4

Datenhandling

Nachfolgendvird dasVerhaltendesinvertersheschriebenwenndie Datenaufdem
Speichermodul nicht zur Invertétardware oder Firmware passen, aus welchen Griinden
auchimmer. Auf folgende Punkte wird hierbei im Detiihgegangen:

w
w
w
w
w

Automatisched adender ParametereinstellungebheimEinschalterdesinverters
Manuelles Laden der Anwend&aten peGeratebefehl

Manuelles Laden der OEDlaten peiGeratebefehl

ManuellesSpeichen der Parametereinstellungeper Geratebefehl
HardwareundrirmwareUpdates/Downgrades

Automatisches Laden der Parametereinstellungen beim Einschalten des Inverters

Ablauf beim Einschalten des Inverters:

w DieinderlInverterFirmwarehinterlegteVoreinstelungwird geladen.

w Ist ein Speichermodul mit gultigen Daten vorhanden, werden die Daten aus dem
AnwenderSpeichegeladen.

Andernfalls wird eine entsprechende Fehlermeldung ausgegeben:

Fehlermeldung Info
0x7681 Die in der Invertefrirmware hinterlegte Voreinstellung wird geladen. Der Fehler kann durch den Anwender nicht
Speichermodl nicht | zurtickgesetzt werden.
vorhanden Abhilfe:
Inverterausschalten.
Speichermodul in den Invertstecken.
Inverter wiedereinschalten.
0x7682 Die AnwendeiParametereinstellungen sind ungiiltig, sowohl im Anwer8peicher als auch in der Sicherung. Die

Speichermodul:
Ungiiltige Nutzerdater,

AnwenderParametereinstellungen sind dadurch verloren. Es wird autorctatiée Voreinstellung geladen.
Abhilfe:

AnwenderParametereinstellungeerneutdurchfiihren.

Geratebefehl AnwenderDatenspeichern'0x2022:003P700.03gausfihren.

0x7684 Daten vor
Abschalung nicht
vollstandig
gespeichert

Das Speichern der Parametereinstellungen wurde durch eine unerwartete Abschaltung unterbrochen. Die Anwer|
Parametereinstellungen wurden nicht vollstandig gespeichert. Beim nachsten Einschalten werden die Daten der
Siclerung in den Anwende$peicher kopiert.

Abhilfe:

AnwenderParametereinstellungetiberpriifen.(DiegeladeneSicherungstellt einenalteren Standdar.)

Zuletzt durchgefiihrte Anderungeggf.wiederholen.

Geratebefehl AnwenderDatenspeichern'0x2022:003P700.03ausfuhren.

0x7689
Speichermodul:
Ungiiltige OEMDaten

Der OEMSpeicher enthélt ungtltige Parametereinstellungen oder ist leer. Es werden automatisch die Anwender
Parametereinstellungegeladen.

Abhilfe:

Geréatebefehl "OEMDaten speichern0x2022:006 (P700.0&usfihren.
DieAnwenderParametereinstellungegehenhierdurchverloren!

Anmerkungen:

w Enthalt das Speichermodul ungiiltige Daten, werden die Gbeighle "AnwendeDaten
laden"0x2022:004 (P700.04nd "OEMDaten laden'0x2022:005 (P700.0Bjcht
ausgefuhrt. Es erfolgt die Statusriickmeldung "Aktion abgebrochen”.

geladen. Es ist

IstdasSpeichermoduleer, wird diein der Inverter-FirmwarehinterlegteVoreinstellung

kein Eingriff durch den Anwender erforderlich. Das Speichermodul bleibt

leer,bis der Geratebefehl "Anwendddaten speichern0x2022:003 (P7@03)oder
"OEMDaten speicherrn)x2022:006 (P700.0@&usgefihrwird.

Daten auf dem
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Speichermodul imnfezigegeben.
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Manuelles Laden der AnwenddDaten per Geratebefehl
Geratebefehl: "Anwendebaten laden'0x2022:004 (P700.04)

w Enthaltder AnwenderSpeicheungiltigeParametereinstellungemnyird automatischdiein
der Inverter-FirmwarehinterlegteVoreinstellungyeladen.

w Madgliche Fehlermeldungen sief@belleoben.
Manuelles Laden der OEMdaten per Geratebefehl
Geratebefehl: "OEMDaten laden'0x2022:005 (P700.05)

w Enthaltder OEMSpeicheungttige Parametereinstellungemwerdenautomatischdie
AnwenderParametereinstellungegeladen.

w Ist der OEMSpeicheteer,erfolgt die Statusrickmeldung "Aktion abgebrochen”. Die
aktuellenParametereinstellungehleibenunverandert.

Manuelles Speichern der Pametereinstellungen per Geratebefehl
Geratebefehl: "Anwendebaten speichern0x2022:003 (P700.03)

w Eskannpassierendassein Speicherrder Parametereinstellungenicht moglichist, dader
AnwenderSpeichewollist. In diesemFallerfolgt folgendeFehlermeldung:

Fehlermeldung Info

Speichermodul ist voll AnwenderSpeicher,tme die Daten im RAM #berschreiben.

Parametereinstellungewerden hierdurch automatisogeldscht.

0x7680 DasSpeichermoduénthaltzuvieleParametereinstellungerDer Inverterkopiert die aktuelle Sicherungn den

Abhilfe:Geratebefehl' AnwenderDatenspeichern'0x2022:003P700.03grneutausfuhren Dadurchwird der
AnwenderSpeichateuinitialisiert mit denaktuellenParametereinstellungemicht mehrbendétigte

CG Drives & Automatiof]1-639502R2
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6.4.1

Hardwareund FirmwardJpgrades/Downgrades

Durch das "Mitnehmen" des Speichermoduls kdnnen alle Parametereinstellungen eines
Gerats in ein anderes Gerat ibernommen werderispielsweise bei einem Geratetausch.
Beim Einschalten Gberprift der Inverter, ob die im Speichermodul gespeicherten
Parametereinstellungen zur Invertétardware und Firmware passen. Bei einer
Inkompatibilitéat wird eine entsprechende Fehlermeldung ausgegebe

Details zu verschiedenen Szenarien enthalt die folgende Tabelle:

Prio Kompatibilitatsprifung Fehlermeldung Info

Anwender-Daten 3 &Geét

1 Geét hat neuere Fimware - Das "Fimware-Upgade" wrd erkannt.

BeispielMersion 2.x&Version 3.x A Die Awender-Parametereinstellungen werdengeladen, ohne dass
eine Aktionvom Anwender eforderlich Et.

A Werden dieParametereinstellungen anschlieRendespeichert, wid
der Anwender-Speicher mit denkiuellen Parametereinstellungen
neu initialisiert.Nicht mehrbendotigte Parametereinstellungen werden
hierdurch automatisclgelosdit.

Geét hat altere Fimware 0x7690 EPMFimwa- | Die Batenwerden in den RAMBpeichegeladen, sind aber inkompatibeg

BeispielMersion 4.x&\ersion 3.x | reversion inkompatibe Abhife:

2 |Fimwaretyp ist unterschiedlich |0x7691 EPMDaten: |1 Geatebefehl "Voreinstellungen laden"0x2022:001 (P700.0&)sfih-

Frmwaretyp inkompa | o,
— — tibel 2. Gerétebefehl "Anwender-Daten speichern'0x2022:003 (P700.03)

Power Unit & unterschiedlich (und 0x7693 EPMDaten: | o4er "OEMDaten speichern0x2022:006 (P700.0@)sfiihren.

inkompatibelmit gespeicheten PUG6Re inkompat

Daten) bel

Landecode st unterschiedlich 0x769t EPMDaten:

Beispiel: El&AUSA Fimwaretyp inkompa

Geaét hat weniger Funktionalitat | tibel

Beispiele:

DSV35:2VS30

Applicationl/O &3andad-1/0

3 Netzwerkoptionist unterschiedlich | 0x7692 EPMDaten: |Die Caten werden in den RAMBpeichergeladen und sindompatibd.
Beispiel: CANope&aPROFIBUS | Neuer Fimwaretyp Diegeladenen Eistellungen missen jedockiom Anwender akzeptiert

erkannt werden:

1. Parametereinstellungen tberprifen.

2. Fehlerzuriicksetzen.

3. Gaiétebefehl "Anwender-Daten speichern'0x2022:003 (P700.03)
oder "OEMDaten speichern'0x2022:006 (P700.0@usfiihren.

4 Geét hat mehr Funktionalitat - Das "Hadware-Upgade" wid erkannt.

Beispiele: A Die Mwendea-Parametereinstellungenwerden geladen, ohne dass

VS30&DSV35 eine Aktionvom Anwender eforderlich Et.

Sandad-1/0O &Applicationl/O A Werden dieParametereinstellungen anschlieRendespeichert, wid
der Anwende-Speicher mit denkiuellen Parametereinstellungen
neu initialisiert.Nicht mehr benétigteParametereinstellungen werden
hierdurch automatisclgelosdit.

5 Power Unit & unterschiedlich (abe 0x7694 EPMDaten: |Die Caten werden in den RAMBpeichemgeladen und sindompatibel.
kompatibelmit gespeicheten Neue PUG6Re Die geladenen Eistellungen missen jedockiom Anwender akzeptiert
Daten) erkannt werden:

Beispiel: 1. Parametereinstellungen tberprifen.

230V/0.75 kW&400V/5.5 kW

2. Fehlerzuriicksetzen.
3. Gaiétebefehl "Anwender-Daten speichern'0x2022:003 (P700.03)
oder "OEMDaten speichern'0x2022:006 (P700.0@usfiihren.
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7

Dieses Kapitel enthalt die am haufigsten verwermeFunktionen und Einstellungen, um den
Inverter ausgehend von der Voreinstellung an eine einfache Anwendung anzupassen.

w

€ € € & € € €& €
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7.1

Die fuir den Inverter eingestellte NeBemessungsspannung hat einen Einfluss auf den
Betriebsbereich des Inverters.

Netzspannung

Details

Im Ausliéerungszustand ist die NeBemessungsspannung®i2540:001 (P208.01)
entsprechend dem Produktcode des Inverters eingestellt.

Uberprifen Sie die Einstellung der N&ezmessungsspannungmn2540:001
(P208.01) Stellen Sisicher,dass diese zur tatséachlich anliegenden
Netzspannung passt!

Region Inverter Produktcode Netz-Bemessungsspannung
DZEnL (L) Voreinstellung Eirstellmdglichkeiten
EU DSV5-23, 230V, I-phasig | DSVLI®3-XXX 230 Veff0] 230 Veff0]
us DSV183, 230V, I-phasig | DSV1R3-XXX 230 Veff0] 230 Veff0]
EU DSV40, 400V, 3-phasig DSV3B50-XXX 400 Veff1] 400 Veff1], 480 Vef{2]
us DSV40, 480V, 3-phasig DSV3B50-XXX 480Veff[2] 400 Veff1], 480 Vef{2]

Anmerkungen zur Tabelle:

w Die hvertertypen 400/480 \konnen mit unterschiedlichen Etzspannumen verwendet
werden. Zur Eistellung der mternen Genzwerte kann die Ntz-Bemessungsspannung in
0x2540:001 (P208.0durchden Awender eirgestellt werden.

w Wird der hverter auf den Ausiiferungszustand zurtickgesetzt, wird auch die Mtz-Bemes
sungsspannungregsprechend des Rduktcode auf die in deffabelle adgefiihrte
Voreinstellungzuriickgesetzt.

Anhand der eingestellten NeBemessungsspannung ergeben sich:

w die Fehlerschwellen fiir die Uberwachung der Zwischenkreisspanmshg
w die Spannungsschwelle fir den Bremsbetfl&remschopperschwelle").
Uberwachung der Zwischenkreisspannung

w Die Warnschwellen fiir die Uberwachung seidstellbar.

w Die Fehlerschwellen und die Riicksetzschwellen fiir die Uberwachung ergebanhsiod
der eingestellterNetzBemessungsspannung.

NetzBemessungs Unterspannungsschwellen Uberspannungsschwellen
spannung Warnschwelle Fehlerschwelle Rucksetzschelle | Warnschwelle Fehlerschwelle Rucksetzschwelle
Einstellung in Einstellung in Anzége in Anzeige in Einstellung in Anzeige in Anzeige in
0x2540:001 0x2540:002 0x2540:003 0x2540:004 0x2540:005 0x2540:006 0x2540:007
(P208.01) (P208.02) (P208.03) (P208.04) (P208.05) (P208.06) (P208.07)

w Unterschreitetdie Zwischenkreispannunglesinvertersdie Fehlerschwelldir

Unterspannung, erfolgt die Reaktid&torung".

® Ohneexterne24-V-VersorgungMotor verhaltsichgeméas9x2838:002P203.02)

w Mit externer24-V-VersorgungMotor verhéltsichbei Unterspannunggemass
Stoérungsverhalten.

w Uberschreitetdie Zwischenkreisspannuritesinvertersdie Fehlerschwelldir

Uberspannung, erfolgt die Reaktitifehler".

Es erfolgt kein automatischer Wiederanlauf des Motors nach Ausldsen d
Uberwachung auf Ubrepannung.

Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info
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0x2540:001 Netz-Eirstellungen: Netz-Bemessungsspannung Auswahl derverwendeten Netzspannumy, mit der der hverter betrieben
(P208.01) (Netz-Eirstell.: Netzspannung) wird.
A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.
0[230 Veff
1/ 400 Veff
2/480 Veff
3120 Veff
10| 230 Veff/reduziertd U-Shwelle
0x2540:002 Netz-Eirstellungen: Warnstwelle Unterspannung Eirstellung detwarnsdwelle fiir die Ubewachung auf dterspannung
(P208.02) (Netz-Eirstell.: Warnsdwelle LU) im Zwvischenkeis.
0..p]*...800V A Unterschreitet die Zwischenkeisspannung die egestelite Stwelle,
* \oreinstellungvon der Baugi3e abhangig. gibt der Inverter eineWarnung aus.

A Das Riksetzen derWarnung efolgt mit einer Hsteresevon 10V.
0x2540:003 Netz-Eirstellungen: Fehlerschwelle Unterspannung | Anzeige derfesten Fehlerschwelle fir die Ubewachung auf dterspan
(P208.03) (Netz-Eirstell.: Fehl.sdwelle LU) nung imZwisctenkreis.

A Nur Areeige: x V A Unterschreitet die Zwischenkeisspannung die ajgzeigte Stiwelle,
erfolgt die ReaktiofS6rung".
0x2540:004 Netz-Eirstellungen: Riiksetzschwelle Lhterspannung | Anzeige derfesten Ridsetzschwelle fiir die Ubewachung auf dter-
(P208.04) (Netz-Eirstell.: Ruck.sowelle LU) spannung inwischenkeis.
A Nur Areeige: x V
0x2540:005 Netz-Eirstellungen: Warnsdwelle Ubespannung Eirstellung der Warnsdwelle fiir die Ubewachung auf Ubespannung
(P208.05) (Netz-Eirstell.: Warnsdwelle OU) im Zwischenkeis.
0..p]*...800V A Ubesclreitet die Zvischenkeisspannung die egestelite Stwelle,
* Voreinstellungvon der BaugdRe abhéngig. gibt der Inverter eineWarnung aus.

A Das Riksetzen derWarnung efolgt mit einer Hsteresevon 10V.
0x2540:006 Netz-Eirstellungen: Fehlerschwelle Ubespannung | Anzeige derfesten Fehlerschwelle fiir die Ubewachung auf Ubespan
(P208.06) (Netz-Eirstell.: Fehl.shwelle OU) nung imZwischenkeis.

A Nur Areeige: x V A Ubesclreitet die Zwischenkeisspannung die agzeigte Stiwelle,
erfolgt die ReaktioriFehler".
0x2540:007 Netz-Eirstellungen: Rilksetzschwelle Ubespannung | Anzeige derfesten Riiksetzschwelle fiir die Ubewachung auf Ubespan
(P208.07) (Netz-Eirstell.: Ruck.dowelle OU) nung im4wischenkeis.
A Nur Areeige: x V
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7.2 Inverter-Lastkennlinie

Der hverter hat zwei unterschiedliche Lastcharakteristikéight Duty" und "Heavy Duty".
Mit der LastcharakteristikLight Duty" it ein héheer Augangstrom mit Einschéinkungen
bezuiglich Uberlastfahigkeit)mgebungstemperatur und Schaltfrequenmoglich.Dies erlabt
den fiir die Awendung eforderlichen Mdor mit einem lestungsmanig kleinen hverter zu
betreiben.Die Lastcharakteristikt abhangigvon der Aawendungzu wahlen.

LastcharakteristikLight Duty"
Um nidht reversible Beschadigugen des hverters/Motors zu vermeiden:

CAnhand der Projektierungsunterlagelifen, ob dermverter mit der
LastcharakteristiKLight Duty" betrieben werdenkann.

Calle Argaben in der Projektierungsunterladir diese Lastcharaktistik
und dem atsprechenden Mtzspannungsbeeich einhalen. Dau gehéren
u.a. die Agabenzur Art der Installatiorsowie efforderliche Sicherugen,
Leitungsquerschnittd\etzdrosseln und Riér.

C Parametrierung nurgeman den ndafolgenden Spezifikationen
durchfuhren.

Details

Diefolgende Tabellestellt die beidenLastcharakteristikegegenuber:

Uberlast-Auswahl 0x2D43:001 (P306.01)

"Heavy Duty [0]" "Light Duty [1]"

Charakteristik Hohe dynamischemforderungen Gerirge dynamische #forderungen

Typisthe Anwendurgen | Hauyptwerkzeugantriebe, Fahrantriebe, Hubatriebe, Wid- | Pumpen, Liifterallgemeine horkontale Fordertechnik und
ler, Unformantriebe undForderer. Linienantriebe.

Uberlastfahigkeit 3 /200 %, 60 s/150 % Reduziete Uberlat
Details siehe Projektierungsunterlage Details siehe Projektierungsunterlage

Wird der hverter auf dieVoreinstellungzurlickgesetzt, ist die
Lastcharakteristik "Hery Duty [0]" eimgestellt.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2D43:001 Inverter-Lastkennlinie: Uberlat-Auswahl Auswahl der Lastcharakteristik.
(P306.01) (Inv-Lastkennl.: Uberlat-Auswahl)

Weitere erforderliche Eistellungen:

A Motordaten entsprechend dem Mtor einstellen.

A Weitere Parameter (z. B. 3omgrenzen) entsprechend der Awen-
dung eirstellen.

Heavy Duty Lastcharakteristikir hohe dynamische #orderungen.

A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.

o

[N

Licht Duty Lastcharakteristikir geringe dynamische #forderungen.
A Die Geiteiiberlat-Uberwachung (i*t) wid argepast.
ACHTUNG!

Beaditen Sie die Agaben in der Projektierungsunterladié diese La-
charakteristik.

Verwandte Themen

4 Motordaten] 165

4 Sromgenzen] 224
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7.3 AuswahlSteuerquelle

Von der ausgewahlten "Steuerquelle" erhalt der Inverter seinet Statoppund
Drehrichtungsbefehle.

Mdgliche Steuerquellen sind:
w DigitaleEingange

w Keypad

w Netzwerk

StoppBefehle sind unabhangig von der Auswahl der Steuerquelle immer
jeder angeschlossenen Quelle aktiv! Ist beispielsweisKelimverk
Steuerung aktiiert und fiir Diagnosezwecke ein Keypad gesteckt, wird de
Motor auch gestoppt, wendie KeypadTaste® betatigtwird.

Ausnahme:m JogBetrieb hat ein StopjBefehl keine Wirkung.

Details

w Die Voreinstellung "Flexible IfRonfiguration [0]" in0x2824 (P200.0@rmdglicht eine
flexible Steuerung des Inverters Uber digitale Eingange, Netzwerk und Keypad.
Vorkonfiguriert ist eine Steuerung des Inverters Uber die digitalen Eingadnge. Details siehe
Kapitel 'Funktionsbelegung der Einund Ausgdhge 53

w Wennnur dasKeypadalseinzigeSteuerquellgur die Anwendungverwendetwerdensoll,
ist in0x2824 (P200.0@)ie Auswahl "Keypad [1§inzuwstellen.

w WelcheSteuerquelleaktuellaktivist, wird in 0x282B:001P125.01angezeigt.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2824 Steuerungswahl (Steuerungswahl) Auswabhl, wie die Steuerung dewérters erfolgen soll.
(P200.00) 0 Flexible I/GKonfiguration Diese Auswahl ermdglicht eine flexible Belegung der-S@ippund

Drehrichtungsbefehle mit digitalen Signalquellen.
Digitale Signalquellen kdnnen digitale Eingange, NetzwerKeygad
sein.
Die I/OKonfiguration erfolgt Giber die Parameter 0x263{R#00.xx).
1 Keypad Diese Auswahl ermdglicht ein Starten des Motors ausschlie3lich tb
die StartTastedes Keypad. Andere Signalquellen fir das Starten de
Motors werdenignoriert.

W@ Motor starten @Motor stoppen
Hinweis!
DieFunktionen'Inverter-Freigabe'0x2631:00XP400.01und"Starten"
0x2631:002 (P400.0&ussen auf TRUE gesetzt sein, um den Motor
starten zkdnnen.
Wenn JogBetrieb akiv, lasst sich der Motor nicht tiber dieypadaste

[ 4 stoppen.

0x282B:001 Inverter-Diagnose: Aktive Steuerquelle (Inverter | Anzeige der aktuell aktiven Steuerquelle.
(P125.01) Diag.: Aktive Steuerung)

NurAnzeige

0 Flexible 1/GKonfiguration

1 Netzwek

2 Keypad

8 Komplettsteuerung Gber Keypad

Verwandte Themen

w Die voreingestellte I/&onfiguration lasst sich individuell an die jeweillgmvendung
anpasserDetailsieheKapitel' Flexibld/O-Konfiguratiori.] 500

w DetailszurNetzwerkSteuerunglesinverterssieheKapitel"AllgemeineNetzwerkeinstel
lungert.] 203
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7.4 AuswahlSollwertquelle

Von der ausgewahlten "Sollwertquelle" erhalt der Inverter seinen Sollwert. Die Sollwertquelle
ist fur jede Betriebsart individuell auswahlbar.

Mdgliche Sollwertquellen sind:

w AnalogeEingange

Keypad

Netzwerk

Parametrierbare Sollwertg@resets)

DigitaleEngange(alsHTL:Eingandur PulseTrainoder HTL-Encodekonfiguriert)
Funktion"Motorpotentiometer"

w Funktion"Sequenzer"

€ € € € ¢

Details

w Fir Anwendungen, die nur einen Sollwert bendtigen, reicht die Festlegung der
StandardSollwertquelle in den folgenden Parametass.

w FurAnwendungendieeineUmschaltunglerSollwertquellevahrenddesBetriebs
erfordern, sind die Funktionen zur Sollwertumschaltung entsprechend zu konfigurieren.
4 Solt wertumschaltung 523

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2860:001 Frequenzegelung: $andad-Solvertquelle Auswahl der $andad-Solivertquelle fir Etriebsart "MS:Velocity
(P201.01) (Sandadsolwert: FSoliv.quelle) mode".

A Die augewahite Sandad-Solivertquelle & immer dann in der
Betriebsart 0x6060 (P301.0G3 "MS:Velocity mode {2]" aktiv,wenn
keine Solivertumschaltung auf eine ande Solvertquelle Giber ent-
sprechende Trigger/Funktioneaktivist.

4 Sollvertumschaltung 557

1| Keypad Der Sollert wird lokal vom Keypadvorgegeben.
A Voreinstellung:0x2601:001 (P202.01)

A Mit den Navigationstasten und lasst sich derkeypadSolivert
verandern (auch im laenden Etrieb).

2| Analogeingang 1 Der Sollvert wird als analges Signal iiber den Anafgingang 1vorgege-
ben.
4 Analgeingang 1] 609

3| Analagyeingang 2 Der Sollvert wird als analges Signal iiber den Anafgingang 2vorgege-
ben.
4 Analggeingang 21 613

4| HTLEirgang (abVersion 04.00) Die Didiialeingénge DI3 und DI4o6nnen als HTFEirgangkonfiguriert

werden, um einen HFErcoder als Solvertgeber zu verwenden oder
den Sollvert in Form einerReferenzfrequenz ("Puls@rain") vorzugeben.
4 Solvertquelle HTiEirgang] 576

5| Netzwerk Der Sollvert wird als Pozessdtenobjekt tiber Netzwerk vorgegeben.
4 Netzwerk konfigurierenn 230

11| RequenzPreset 1 Fur dieVorgabe des Sallertes lassen sich auchganamte "Rresets"
parametrieren und aswahlen.

4 Solivertquelle Solvert-Presets] 565

12| Frequenz-Preset 2

13| FequenzPreset 3

14| FequenzPreset 4

15| FequenzPreset 5

16| FequenzPreset 6

17| FequenzPreset 7

18| FequenzPreset 8

19| FequenzPreset 9
20| FequenzPreset 10
21| FequenzPreset 11
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
22|FequenzPreset 12
23|FequenzPreset 13
24|FRequenzPreset 14
25|FequenzPreset 15
31| Segmet-Preset 1 (abVersion 03.00) Fir dieVorgabe des Salfertes lassen sich auch die fur dienktion
32| Segmet-Preset 2 (abversion 03.00) Sequenzer" parametrierten Segmet-Presets awswahlen.
4 Sequemer] 512
33| Segmet-Preset 3 (abVersion 03.00)
34| Segmet-Preset 4 (abVersion 03.00)
35| Segmet-Preset 5 (abVersion 03.00)
36| Segmeat-Preset 6 (abVersion 03.00)
37| Segmet-Preset 7 (ab\Version 03.00)
38| Segmeat-Preset 8 (abVersion 03.00)
50| Motorpotentiometer Der Sollvert wird von der FunktiorfMotorpotentiometer" generiert.
Diese Funktiokann als alternativ&ollvertsteuerungverwendet wer-
den, die Uberwei digtale Signa gesteuert wird: "MOP-Sollvert hoch"
und "MOP-Sollvert runter”.
4 Solivertquelle Motorpotentiomete(MOP)] 570
201| InternerWert (abVersion 05.00) InterneWerte des Hestellers.
202/ InternerWert (abVersion 05.00)
203/ InternerWert (abVersion 05.00)
204/ InternerWert (abVersion 05.00)
205/ InternerWert (abVersion 05.00)
206/ InternerWert (abVersion 05.00)
0x2860:002 PIBRegelung: $andad-Solivertquelle Auswahl der $andad-Solivertquelle fiir die FihrungsgRe der PID
(P201.02) (Sandadsolwert: PIDSollv.quelle) Regelung.

A Die augewahite Sandad-Solivertquelle & immer dann beaktivier
ter PIDRegelung aktivwennkeine Sollvertumschaltung auf eine
andee Solvertquelle uber atsprechende Trigger/Funktioneaktiv
ist.

1| Keypad Der Sollvert wird lokal vom Keypadvorgegeben.
A Voreinstellung:0x2601:002 (P202.02)
A Mit den Navigationstasten und lasst sich derkeypadSolivert
verandern (auch im laenden Etrieb).
2| Analayeingang 1 Der Sollvert wird als analges Signal Giber den Angleingang 1vorgege-

ben.
4 Analggeingang 11 609

w

Analayeingang 2

Der Sollvert wird als analges Signal iiber den Anafgingang 2vorgege-
ben.

4 Analggeingang 21 613

»

HTLEirgang (abVersion 04.00)

Die Didiialeingénge DI3 und DI4o6nnen als HTFEirgangkonfiguriert
werden, um einen HFErcoder ak Sollvertgeberzu verwenden oder
den Sollvert in Form einerReferenzfrequenz ("Puls@rain") vorzugeben.
4 Solertquelle HTiEirgang] 576

5| Netzwerk Der Sollvert wird als Pozessditenobjekt tiber Netzwerk vorgegeben.

4 Netawerk konfigurierenn 230

11| PID-Preset 1 Fur dieVorgabe des Sollertes lassen sich auchganamte "Rresets"

12| PIDPreset 2 parametrieren und aswahlen.
4 Solvertquelle Solvert-Presets] 565

13| PIDPrest 3

14| PIDPreset 4

15| PIDPreset 5

16| PIDPrest 6

17| PIDPreset 7

18| PIDPrest 8

31| Segmet-Preset 1 (abVersion 03.00) Fur dieVorgabe des Sallertes lassen sich auch die fur dienktion

32

Segmet-Preset 2

(abVersion 03.00)

"Sequener" paametrierten Segmat-Presets awswahlen.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

33| Segmaet-Preset 3 (abVersion 03.00) 4 Sequemzer] 512

34| Segmet-Preset 4 (abVersion 03.00)

35| Segmeat-Preset 5 (abVersion 03.00)

36| Segmet-Preset 6 (abVersion 03.00)

37| Segmet-Preset 7 (abVersion 03.00)

38| Segmeat-Preset 8 (abVersion 03.00)

50 | Motorpotentiometer Der Sollvert wird von der FunktiorfMotorpotentiometer" generiert.
Diese Funktiokann als alternativ&olivertsteuerungverwendet wer-
den, die Uberwei digtale Signalgesteuert wird: "MOP-Sollvert hoch"
und "MCOP-Solivert runter".

4 Sollvertquelle MotorpotentiometefMOP)] 570

201| InternerWert (abVersion 05.00) InterneWerte des Hestellers.

202/ InternerWert (abVersion 05.00)

203/ InternerWert (abVersion 05.00)

204/ InternerWert (abVersion 05.00)

205/ InternerWert (abVersion 05.00)

206/ InternerWert (abVersion 05.00)

0x2860:003 Drehmomentregelung: $andad-Solivertquelle Auswahl der $andad-Solivertquelle fir Btriebsart "MS:Torque
(P201.03) (Sandadsolwert: M-Soliv.quelle) mode".
A AbVersion 03.00 A Die augewahite Sandad-Solivertquelle & immer dann in der

Betriebsart 0x6060 (P301.0G3 "MS:Torque mode {1]" aktiv,wenn

keine Solvertumschaltung auf eine ande Solvertquelle Uber @t-

sprechende Trigger/Funktioneaktivist.

1| Keypad DerSolivert wird lokal vom Keypadvorgegeben.

A Voreinstellung:0x2601:003 (P202.03)

A Mit den Navigationstasten und lasst sich derkeypadSolivert
verandern (auch im laenden Etrieb).

2| Analogeingang 1 Der Sollvert wird als analges Signal iber den Alogeingang 1vorgege-

ben.

4 Analgeingang 11 609

3| Analagyeingang 2 Der Sollvert wird als analges Signal iiber den Anafgingang 2vorgege-
ben.
4 Analmeingang 2] 613

N

HTLEirgang (abVersion 04.00) Die Didlialeingénge DI3 und DI4dnnen als HTEirgangkonfiguriert
werden, un einen HT{Ercoder als Solvertgeberzu verwenden oder
den Sollvert in Form einerReferenzfrequenz ("Puls@rain") vorzugeben.
4  Sollvertquelle HTiEirgang] 576

[$3]

Netzwerk Der Sollvert wird als Pozessatenobjekt Uber Netzwerk vorgegeben.
A4 Netzwerk konfgurieren] 230

11| brehmoment-Preset 1 Fir dieVorgabe des Saltertes lassen sich auchgemamte "Pesets"
12| Drehmoment-Preset 2 parametrieren und aswahlen.

4 Sollvertquelle Solvert-Presets] 565
13| Drehmoment-Preset 3

14| brehmoment-Preset 4
15| brehmoment-Preset 5
16| Drehmoment-Preset 6
17| brehmoment-Preset 7
18| Drehmoment-Preset 8

31| Segmet-Preset 1 Fur dieVorgabe des Sallertes lassen sich auch die fir dienktion
"Sequener" paametrierten Segmat-Presets awswahlen.
4 Sequemer] 512

32| Segmeat-Preset 2
33| Segmeat-Preset 3
34| Segmet-Preset 4
35| Segmeat-Preset 5
36| Segmeat-Preset 6
37| Segmeat-Preset 7
38| Segmeat-Preset 8
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
50| Motorpotentiometer Der Sollert wird von der FunktiorfMotorpotentiometer" geneliert.
Diese Funktiokann als alternativ&ollvertsteuerungverwendet wer-
den, die Uberwei digtale Signalgesteuert wird: "MOP-Sollvert hoch"
und "MCP-Solivert runter".
4 Sollvertquelle MotorpotentiometefMOP)] 570
201| InternerWert (ab Version 0500) InterneWerte des Hestellers.
202/ InternerWert (abVersion 05.00)
203/ InternerWert (abVersion 05.00)
204/ InternerWert (abVersion 05.00)
205/ InternerWert (abVersion 05.00)
206/ InternerWert (abVersion 05.00)
7.4.1 KeypadSollwertvoreinstellung
Fur die manuelle Sollwertvorgabe Uiber Keypad werden folgende Voreinstellungen verwendet.
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2601:001 KeypadSollwerte: Frequen&ollwert Voreinstellung des Keyp&Bbllwertes fir Betriebsafix6060 (P301.00)
(P202.01) (KeypadSollwerte: KP Freq. Sollw.) ="MS: Velocity mode-2]".
0.0 ... R0.J ... 599.0 Hz
0x2601:002 KeypadSollwerte: ProzessregkSollwert Voreinstellung des Keype@bllwertes fiir die Fuihrungsgrée der PID
(P202.02) (KeypadSollwerte: KP PID Sollwert) Regelung.
-300.00 ...0.0Q ... 300.00 PID unit
0x2601:003 KeypadSollwerte: Drehmomengollwert Voreinstellung des KeypeBbllwertes fir Betriebsafix6060 (P301.00)
(P202.03) (KeypadSollwerte: KP Drehm. Sollw.) ="MS: Torque mode-1]".

-400.0 ... 100.9 ... 400.0 %
Ab Versior93.00

M AN a 2 (i 20060NPIRBMR) G 2 NJj dz8

Die Schrittweite fur Keypa8ollwerte beeinmaliger Betatigung einer Keyp&deil Taste lasst
sich in0x2862 (P701.0@npassen.
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7.5 Start-/Stoppverhalten

7.5.1 Startverhalten

Der Start kann optional mit BBremsung oder mit Fangschaltung erfolgen. Zudem lasst sich
ein auomatischer Start nach Einschalten aktivieren.

Details

Die Startmethode ist i0x2838:001 (P203.0&uswahlbar. Das folgende Diagramm
veranschaulicht die verschiedenen Startmethoden:

Eingangssighale 60 Hz
50 Hz:|

40 Hz
Frequenz-Sollwertvorgabe 3ok:
20 Hz
10 Hz

Trigger Funktion O Hz "t
Digitaleingang 1 11] , L,
1
T F S | .
Ausgangssignale 50 Hz
Ausgangsfrequenz 50 Hz+
0x2DDD 40 Hz
0x2838:001 = Normal [0] a4 @ @ @
20 Hz - 3
10 Hz - 5
0Hz > »t
80 Hz
50 Hz
40 Hz
0x2838:001 = DC-Bremsung [1] 30 Hz 2 3 3
20 Hz =z = 3 E
10 Hz @ 2 K =2
0Hz — s =
60 Hz @ @ @
50 Hz -
40 Hz
0x2838:001 = Fangschaltung [2] 30 Hz M.
20 Hz—\@. RO
- -
W0HA = 3
0 Hz >4

@ @ @

Startmethode = "Normal [0]": Nach SteéBefehl wird der Motor mit der eingestellten
Beschleunigungszeit auf den Sollwert beschleunigt.

Startmethode = "D@remsung [1]": Nach StaBefehl ist die Funktion "DBremsung"
aktiv. Erst nach Ablauf der @x2B84:002 (P704.08)ngestellten Haltezeit wird der
Motor mit der eingestellten Beschleunigungszeit auf den Sollwert beschleunigt.
4 DGBremsung sso

Zur Veanschaulichung der Fangschaltung: Motor befindet sich zum Zeitpunkt des
StartBefehls nicht im Stillstand (beispielsweise durch Lasten mit hoher Tragheit wie
Ventilatoren oder Schwungréader).

Startmethode = "Fangschaltung [2]": Nach SBefehl ist did-angschaltung aktiv. Mit
der Fangschaltung lasst sich ein trudelnder Motor bei Betrieb ohne
Drehzahlriickfuhrung "einfangen”. Die Synchronitat zwischen Inverter und Motor wird
so0 abgestimmt, dass im Aufschaltzeitpunkt der Ubergang auf den sich drehenden
Motor ruckfrei erfolgt.

4 Fangschaltung 443
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Automatischer Start nach Einschalten der Netzspannung

Der automatische Start lasst sichn2838:002 (P203.02aktivieren. Voraussetzungen fir
automatischen Start:

w Flexible I/OKonfiguration ist ausgewéhkx2824 (P200.03 "Flexibld/O-Konfiguration

[0]"

w FirdenStartBefehlist ein Digitaleingandconfiguriert. (BeiKeypadodenktivierter
NetzwerkSteuerung ist ein automatischer Staichtmdglich.)

Das folgende Diagramm veranschaulicht die Funktion:

Eingangssignale

Frequenz-Sollwertvorgabe

Trigger

Konsant TRUE 3] invererFreigabe 3
Digtalingang 1 (11

Ausgangssignale

0x2838:002 = Aus [0] 30 Hz

0x2838:002 = Ein [1]

60 Hz
50 Hz~
40 Hz

30 Hz
20 Hz~
10 Hz

Netzspannung

I

Funktion

50 Hz -
Ausgangsfrequenz 50 Hz
0x2DDD  40H:z

20 Hz~
10 Hz

-

0 Hz -
60 Hz~
50 Hz
40 Hz

Tt

30 Hz
20 Hz+
10 Hz

-

®

0 Hz 3.

Start beim Einschalten = "Aus [0]": Nach Einschalten der Netzspannung ist ein erneuter
StartBefehl erforderlich, um den Motor zu starten.

Start beim Einschalten = "Ein [1]": Nach Einschalten der Netzspannung startet der
Motor automatisch, wenn ein SteBefehl vorhanden ist.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2838:001 Start/Stoppkonfiguration: Startmethode Verhalten nach StaiBefehl.
(P203.01) (Start/Stoppkonfg: Startmethode)

Einstellunghur &nderbarwenninvertergesperrt.

0 Normal Nach StarBefehl sind die Standaif@ampen aktiv.
Beschleunigungszeit 1 ist einstellbadx2917P220.00)
Verzdgerungszeltist einstellbarin 0x2918(P221.00)

1 DCGBremsung Nad StartBefehl ist die Funktion "DBremsung" aktiv fur die in
0x2B84:002 (P704.08)ngestellte Zeit.

4 DGBremsung 390

2 Fangschaltung Nach StarBefehlist die Fangschaltung aktiv.

Mit der Fangschaltung lasst sich ein trudelnder Motor bei Betrieb ol
Drehzahlriickfiihrung "einfangen”. Die Synchronitat zwischen Invert
und Motor wird so abgestimmt, dass im Aufschaltzeitpunkt der
Ubergang auf den sich drehden Motor ruckirei erfolgt.
4 Fangschaltung 443

0x2838:002 Start/Stoppkonfiguration: Start beim Einschalten | Startverhalten nach Einschalten der Netzspannung.

(P203.02) (Start/Stoppkonfg: Start bei Einsch)

0 Aus Kein automatischer Start nach Ethalten der Netzspannung. Zuséatz!
zur Freigabe des Inverters ist immer ein erneuter Siafehl
erforderlich, um den Motor zu starten.

1 Ein Automatischer Start des Motors nach Einschalten der Netzspannun
wenn der Inverter freigegeben ist und eita@-Befehl vorliegt.
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7.5.2

Stoppverhalten

In der Voreinstellung wird der Motor nach einem Stepefehl mit StandardRampe in den
Stillstand gefihrt. Alternativ ist ein Austrudeln oder ein Abrampen mit SchneRzattpe
auswahlbar.

Details

Die Stoppmethode igh 0x2838:003 (P203.08uswahlbar. Das folgende Diagramm
veranschaulicht die verschiedenen Stoppmethoden:

Eingangssignale 60 Hz

50 Hz
40 Hz

Frequenz-Sollwertvorgabe  3p ;-
20 Hz -
10 Hz
0 Hz

Trigger Funktion Tt
Digitaleingang 1[11] ) Inverter-Freigabe ____JHll .
; "t
Digitakingang 2 (12] ) sarten 4
Tt
Ausgangssignale 60 Hz
Ausgangsfrequenz 50 Hz-|
0x2DDD  40H:z
0x2838:003 = Freilauf [0] 30 Hz - @ @ @
20 Hz h 1
10 Hz i s i
0Hz - 2. . t
60 Hz
50 Hz
40 Hz
0x2838:003 = Standard-Rampe [1] 30 Hz @ &, @
20 Hz b
10 Hz - "‘
0Hz s >
60 Hz
50 Hz
40 Hz -
0x2838:003 = Schnellhalt-Rampe [2] 30 Hz ® ® @
20 Hz n
10 Hz ",
0 Hz s *:
Stoppmethode = "Freilauf [0]": Der Motor trudelt aus.
Stoppmethode = "StandarBampe [1]": Der Motor wird miVerzégerungszeit 1 (hier:
10 s) in den Stillstand gefihrt.
Stoppmethode = "SchnellhaRampe [2]": Der Motor wird mit Verzégerungszeit fir
Schnellhalt (hier: 1 s) in den Stillstand gefiihrt.
Wird "InverterFreigabe" auf FALSE gesetzt, wird der Inveypgsperrt. Der Motor wird
momentenlos und trudelt aus in den Stillstand in Abhangigkeit der Massentragheit der
Maschine (unabhéangig von der eingestellten Stoppmethode).
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2838:003 Start/Stoppkonfiguration: Stoppmethode Verhalten nach StopBefehl.
(P203.03) (Start/Stoppkonfg: Stoppmethode)
0 Freilauf Der Motor wird momentenlos (trudelt aus bis in den Stillstand).
1 StandardRampe Der Motor wird mit der Verzdgerungszeit 1 (oder Verzégerungszeit
falls aktiviert) in den Stillstand gefiihrt.
Verzogerungszeltist einstellbarin 0x2918(P221.00)
Verzogerungszetist einstellbarin 0x291A(P223.00)
4 Frequenzgrenzen und Rampenzeitgnai
2 SchnellhakRampe Der Motor wird mit der fur die Funktion "Schnellhalt" eingestellten
Verzégerungszeit in den Stillstand gefihrt.
Verzdgerungszeftir Schnellhaltst einstellbarin 0x291QP225.00)
Die Funktion "Schnellhalt" lasst sich auch manuell aktivieren,
beispielsweiséibereinenDigitaleingang} Schnellhalf 134

144

01-639502R2, CG Drives & Automation



7.6 Frequenzgrenzen unBampenzeiten

Der Frequenzbereich lasst sich durch Einstellung einer MinimdlMaximalfrequenz
begrenzen. Fur den FrequeBopllwert lassen sich zwei unterschiedliche Rampen
parametieren. Die Umschaltung auf die Rampe 2 kann manuell oder automatisch erfolgen.

Details
Der Frequensollwert wird intern Gber einen Rampengenerator gefiuhrt.

w Die in0x2917 (P220.0®ingestellte Beschleunigungszeit bezieichsauf die
Beschleunigung vom Stillstand bis zudx2916 (P211.0@ingestellten Maximalfrequenz.
BeigeringererSollwertvorgabererringertsichdie tatsachlicheBeschleunigungszeit
entsprechend.

w Diein 0x2918(P221.00kingestellteVerzogerungszelieziehtsichaufdie Verzégerungon
der eingestellten Maximalfrequenz bis zum Stillstand. Bei geringerérdsjuenz
verringertsichdie tatséchlichev/erzégerungsze#ntsprechend.

Eingangssignale 60 Hz
50 He |
40 Hz—
Frequenz-Sollwertvorgabe  30Hz-
20 He |
10 Hz—
0OH *t
Ausgangssignale 60 Hz— r—
50 Hz
Ausgangsfrequenz :E :Z:
0x2DDD 20 H2
10 Hz
0H >
" , — t
0x2917 0x2918

Automatisdhie/manuelle Umschaltung auf Rampe 2

w Fir die Rampe 2 gelten die@n2919 (P222.0@ingestellte Beschleunigungszeit 2 utie
in 0x291A(P223.00gingestellteVerzdgerungszei.

w Die Umschaltng auf Rampe 2 erfolgt automatisch, wenn Frequ€o#wert(Absolutwert)
% | -tirfisehaltSchwelledx291B (P224.00)

Eingangssignale 60 Hz
50 He|

40 Hz

Frequenz-Sollwertvorgabe 30 Hz-|

20 He |

10 Hz|

OHz t
Ausgangssignale 60 Hz
50 Hz =) =}
40 Hz] o, . 'C;\’p
Ausgangsfrequenz — G\"—" Rampe 2 aktiv %
0x2DDD 20z g'\j Q,? 0x291B = 20 Hz
1n olk Rampe 1 aktiv ‘9-?&

OHz >t

w MitderFunktion'Rampe2aktivieren'lassersichdieBeschleunigungszeéltinddie
Verzdgerungszemanuellaktivieren4 Ramp&manuellaktivieren 556
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2915 Minimalfrequenz Unterer Grenawert fur alle FequenzSollverte.
(P210.00) (Min.-Frequenz)
0.0...p.0 ... 599.0 Hz
0x2916 Maximalfrequenz Obeer Genzwert fir alle FequenzSoliverte.
(P211.00) (Max-Frequenz)
Gadét fur 50-HzNetz: 0.0 ... 50.Q) ... 599.0 Hz
Geét fur 60-HzNetz: 0.0 ... 0.7 ... 599.0 Hz
0x2917 Beschleunigurgeit 1 Beschleunigursgeit 1 fiir Betriebsart "MS:Velocity mode".
(P220.00) (Beschleunigung 1) A Die eimgestellte Beschleuniguregeit bezieht sich auf die Beschleuni
0.0...p.Q) ... 3600.0 s gungvom Stillstandis zur eingestellten Maximalfrequere. Beigerin-
gerer Solvertvorgabeverringert sich dietatséchliche Beschleuni
gungszeit entsprechend.

A Eirstellung & nicht wirksam in Btriebsart0x6060 (P301.0G) "CiA:

\elocity mode [2]"4 GerateprofilCiA 402 477
0x2918 Verzogerungszeit 1 Verzogerungszeit 1 fur Retriebsart "MS:Velocity mode".
(P221.00) (Verzogerung 1) A Die eimgestelite Verzogerungszeit bezieht sich auf dieverzogerungvon
0.0...p.0 ... 3600.0 s der eirgestellten Maximalfrequenz bizum StillstandBeigeringerer
Ist-Frequenzverringert sich digtatsachlicheVerzigerungszeit entspre-
chend.

A Eirstellung &t nicht wirksam in Btriebsart0x6060 (P301.063 "CiA:

\elocity mode [2]"4 GerateprofilCiA 402 477
0x2919 Beschleunigursgeit 2 Beschleunigurgeit 2 fur Betriebsart "MS:Velocity mode”.
(P222.00) (Beschleunigung 2) A Die eimgestellte Beschleunigursgeit bezieht sich auf die Beschleuni
0.0...p.Q) ... 3600.0 s gungvom Sillstandbis zur eingestellten Maximalfrequenz. Begerin-
gerer Solvertvorgabeverringert sich digtatsachliche Beschleuni
gungszeit entsprechend.

A Die Beschleunigumsgeit 2 it aktiv,wenn FequenzSolivert (Absolu-
wS NI Oto-UknsdhatiSdwelle 0x291B (P224.0@)der der in
0x2631:039 (P400.3¢er Funktior’Rampe 2 aktivierenZugeordnete
Trigger = TRUEt

A Die Beschleunigumsgeit 2 wird auch fiir die Anderung desn der
Funktion"Motorpotentiometer" generieten MCP-Solivertesverwen-
det.

A Eirstellung &t nicht wirksam in Btriebsart0x6060 (P301.0G) "CiA:
\elocity mode [2]"4  GeréateprofilCiA 402 477

0x291A Verzdgerungszeit 2 Verzogerungszeit 2 fur Betriebsart "MS:Velocity mode".
(P223.00) (Verzogerung 2) A Die eirgestellte Verzogerungszeit bezieht sich auf dieverzogerungvon
0.0...p.Qp ... 3600.0 s der eirgestellten Maximalrequenz bisum StillstandBeigeringerer
Ist-Frequenzverringert sich digtatsachlicheVerzigerungszeit entspre-
chend.

A DieVerzogerungszeit 2 ist aktiv,wenn FequenzSolivert (Absolut-
wS NI Oto-UknsdhatiSdwelle 0x291B (P224.0@der derin
0x2631:039 (P400.39er Funktior'Rampe 2 aktivierenZugeordnete
Trigger = TRUEt

A DieVerzigerungszeit 2 wird auch fiir die Anderung desn der Fuik-
tion "Motorpotentiometer" generieten MCP-Solivertesverwendet.

A Eirstellung &t nicht wirksam in Eetriebsart0x6060 (P301.0G) "CiA:
\elocity mode [2]"4 GerateprofilCiA 402 477

0x291B Auto-Umschaltshwelle Rampe 2 Sdhwelle fur automatisch&mschaltung auf Beschleunigiaagit 2 und
(P224.00) (Rampe2-Shwelle) Verzigerungszeit 2.

0.0...p.0] ... 599.0 Hz

A Die Umschaltung éolgt, wenn FequenzSolivert (Absolutwert) x
Auto-Umschat-Sdiwelle.
A Bei Eistellung 0 i die automatischéJmschaltung deaktiviert.
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Beispiel zur Funktionsweise

Parameter

Name

Einstellung fur dieses Beispiel

0x2631:001 (P400.01)

Inverter-Freigabe

Konstant TRUE [1]

0x2631:002 (P400.02) Starten Digitaleingang 1 [11]
0x2915 (P210.00) Minimalfrequenz 15 Hz
0x2916 (P211.00) Maximalfrequenz 40 Hz
0x2917 (P220.00) Beschleunigungszeit 1 4s
0x2918 (P221.00) Verzdgerungszeit 1 3s
Eingangssignale 60 Hz
50 HzH
40 Hz
30 HzH _/
20 HzH
10 HzH \
Frequenz-Sollwertvorgabe 0Hz t
-10 Hz @
-20 Hz
-30 Hz
-40 Hz
-50 Hz \
Trigger Funktion 60 Hz-
Konstant TRUE (4] ) invrterfregabe 3
i 1 i t
Digtaleingang 11111 Y strien 3 ® ,
Ausgangssignale 60 Hz ! !
50 Hz 0x2*916
40 Hz ® Y
0HH g, T
o] xzi?/_\ 0x2+915
ok D NG 0x2917 0x2918
Ausgangsfreque nz OHz 1 L [
0x20DD ] | ‘ t
[l — 0x2917 0x2918 0x2918

-20 Hz
-30 Hz

4
0x2915

-40 Hz
-50 Hz

=nn

[
0x2916

Nach StarBefehl wird der Motor auf die Minimalfrequenz beschleunigt. Dies ist auch
der Fall bei Sollwertvorgabe = 0 Hz. Uberschreitet der Sollwert die Minimalfrequenz,

folgt der Rampengenerator dem Sollwert.

Wird der StartBefehl wieder aufgehoben,ivd der Motor mit der in0x2838:003
(P203.03kingestellten Stoppmethode gestoppt (hier: Stand&admpe).

Der Motor wird bis zur eingestellten Maximalfrequenz beschleunigt.

Unterschreitet der Sollwert die Minimalfrequenaird bis zur Minimalfrequenz

verzogert.

Bei Vorzeichenumkehr des Sollwertes erfolgt ein Drehrichtungswechsel, Minimalund
Maximalfrequenz gelten jedoch weithin.
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7.7 Schnellhalt

Die Funktion "Schnellhalt" ist eine alternative Stoppmethode, wenn der Matonedler ds
normal gestoppt werden muss.

Die Aufhebung des Schnellhalts hat ein erneutes Starten des Motors zur
Folge, wenn der StaBefehl noch aktiv und der Inverter freigegeben ist!

Details

w Als mdgliche Trigger fur die Funktion "Schnellhalt" steimx2631:003 (P400.08)a.die
Digitaleing&dngeindinterne Statussignaléesinverterszur Auswahl.

w EineAktivierungiiber Netzwerkist iberdasmappbareDatenwortNetWordIN1oder eines
dervordefiniertenProzessdatenwder moglich.
4 AllgemeineNetzwerkeinstellungen 203

Diagnoseparameter:

® In0x282A:002 (P126.0%)ird bit-codiert die Ursache fur Schnellhaltgezeigt.

Parameer Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x291C SchnellhalVerzdgerungszeit (QSRerzog.zeit) SchnellhakVerzdgerungszeit fur Betriebsart "MS: Velocity mode".
(P225.00) 0.0...1.0 ... 3600.0 s Wird die Funktion "Schnellhalt" aktiviert, wird dilotor innerhalbder

hier eingestelltenvVerzdgerungszeih den Stillstandgefuhrt.
DieeingestellteVerzdgerungszelteziehtsichaufdie Verzégerungon
der eingestellten Maximalfrequenz bis zum Stillstand. Bei geringere
Frequenwzerringertsichdie tatséchlicheVerzdgerungszeit
entsprechend.
EinstellungstnichtwirksaminBetriebsardx606QP301.00¥"CiA:
Velocitymode[2]". 4 GerateprofilCiA402] 431

0x2631:003 Funktionsliste: Schnellhalt aktivieren (Funktionslist Zuordnung eines Triggers zur Funktion "Schnellhalt aktivieren". Trig
(P400.03) Schnellhalt) = TRUE: Schnellhalt aktivieren.
Einstellungwr anderbarwennlnvertergesperrt. Trigger = FALSE: Schnellhalt aufheben.
WeitereEinstellmoglichkeitesieheParameter Anmerkungen:
0x2631:001P400.01) s08 Die Funktion "Schnellhalt" fihrt den Motor innerhalb defi291C
(P225.00gingestelltenverzogerungszeit den Stillstand.
0 Nicht verbunden Kein Trigger zugeordnet (Trigger ist konstant FALSE).
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Beispiel zur Funktionsweise

Parameter

Name

Einstellungfir dieses Beispiel

0x2631:001 (P400.01)

Inverter-Freigabe

Konstant TRUE [1]

0x291C (P225.00)

0x2631:002 (P400.02) Starten Digitaleingang 1 [11]

0x2631:003 (P400.03) Schndlhalt aktivieren Digitaleingang 2 [12]

0x2838:003 (P203.03) Stoppmethode StandardRampe [1]

0x2916 (P211.00) Maximalfrequenz 50 Hz

0x2917 (P220.00) Beschlenigungszeit 1 4s

0x2918 (P221.00) Verzdgerungszeit 1 3s
SchnellhakVerzégerungszeit 1s

Eingangssignale

Frequenz-Sollwertvorgabe

60 Hz
50 Hz
40 Hz

30 Hz

20 Hz
10 Hz
O Hz

Trigger Funktion "t
|
Tt
[Digitaleingang 1 [11] D starten 4 =
Schnelhat aktvieren 3 oo ..
1 1
| I I
- I | |
Ausgangssignale 60 Hz— G ! |
50 Hz :
- .I
Ausgangsfrequenz :ﬂ ::_ i
0x2DDD 20 He i i i i
10 Hz | | i |
0 Hz ; ; ; ; .
= t
0x2917 0x291C 0x2918
Statussignale
Schnellhalt aktiv [54] | @
Tt

Schnellhalt wird aktiviert: Der Motor wird innerhalb derdr291C (P225.00)

eingestellten Verzégerungszeit in den Stillstand geflhrt.

Ist Schnellhalt aktiv, ist das Statussignal "Schnellhalt aktiv [54]" auf TRUE.gesetzt
Dieses Statussignal kann tber die flexibleKi@figuration einer Funktion oder einem
Digitalausgang zugeordnet werden.

Schnellhalt wird wieder aufgehoben: Der Motor beschleunigt wieder auf den Sollwert,
da der StarBefehl noch aktiv ist.
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7.8 Sférmige Rampen

Zwecks Reduzierung des Rucks und somit Schonung der Antriebskomponenten lasst sich fur
die Beschleunigung&/erzégerungsrampen ein Glattungsfaktor einstellen.

Details

In der Voreinstellung wird der Motor mit linearen Rampen beschleunigt und venzéige

dies die am haufigsten verwendete Konfiguration ist. Die Einstellung eines Glattungsfaktors
fuhrt zu Sférmigen Rampen. Dadurch ergibt sich ein weicheres Anfatd Bremsverhalten,
welches beispielsweise bei sensiblen Maschinenteilen mit Spieltigémérd. Hierbei ist zu
beachten, dass die Einstellung eines Glattungsfaktors zu lAngeren Beschleuniguthgs
Verzogerungszeiten fuhrt (siehe folgende Diagramme).

Eingangssignale 60 Hz—

50 Hz—
40 Hz—

Frequenz-Sollwertvorgabe 30 Hz—
20 HzH
10 Hz—
0 Hz "
Ausgangssignale 0 Hz TG
Ausgangsfrequenz 50 Hz—4-1- : :
0x2DDD 40 Hz | ] |
0x291E:001 =0 % 30 Hz
20 Hz—
10 Hz— /
0 Hz — P-.t
0x2917 0x2918
&0 Hz—
50 Hz——-- -
40 Hz— e ’
0x291E:001 =50 % 30 Hz- o~
20 Hz— .
10 Hz y \
0 Hz “ "
0x2917 + (50 % - 0x2917 ) 0x2918 + (50 % - 0x2918 )
50 Hz— i
S0 Hz——- - -
40 Hz ] |
0x291E:001 = 100 % 30 Hz —
20 Hz— A =
10 Hz— P \
0 Hz | | - "
0x2917 + (100 % - 0x2917 ) 0x%2918 + (100 % - 0x2918 )
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x291E:001 SRampenkenlinie: Glattungsfaktor (S Faktor fur SVerschliff der Beschleunigunfiéerzégerungsrampen.
(P226.01) Rampenkennl.: Glattungsfaktor) 0.0 0.q] ... 100.0 | Bei Einstellung "0.0" ist der\&rschliff deaktiviert und es wirdit
% linearen Rampeheschleunigt/verzége.
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7.9 OptischeGerateerkennung

BeiAnwendungemit mehrereninverternim Verbundkannesschwierigsein,einonline
verbundenesGeratzulokalisieren Mit Hilfe der Funktion"OptischeGerateerkennunglasst

sich der Inverter anhand von blinkenden LERalisieren.

Details

Um die optische Gerateerkennung zu starten,

w klicken Sie in der Symbolleiste d&smotron EASY Starteauf die Schaltflache oder
w stellen Siex2021:001 (P230.0%) "Start [1]" ein.

Nach dem Start blirdn die beiden LED's "RDY" und "ERR" auf der Frontseite des Inverters
sehr schnell synchron.

LED "RDY" (blau)

Beide LEDs blinken sehr schnell synchrol

LED "ERR" (rot) Zustand/Bedeutung

Funktion "Optische Gerateerkennung" aktiv.

Die Blinkdauer lasst $idn 0x2021:002 (P230.02jnstellen oder im Emotron EASY Starter
im aufklappbaren Listenfeld auswéhlen:

-))) q

aus

60 s

5 Min.
10 min
30 min
60 min
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2021:001 Optische Gerateerkennung: Erkennungrtgta (Opt. | 1 = Optische Gerateerkennung starten.
(P230.01) Erkennung: Erkenn. starten) Nach dem Start blinken die beiden LED's "RDY" und "ERR" auf der
0 Stopp Frontseite des Inverters mit einer Blinkfrequenz von 20 Hz fir die in
1 Start 0x2021:00ZP230.02)eingestellteBlinkdauer AnschlieRendvird die
Einstellung automatisch wieder auf "Blriickgesetzt.
Wird die Funktioninnerhalbder eingestellterBlinkdauererneut
gestrtet, verlangert sich die Dauentsprechend.
Durch manuelles Riicksetzen aQf fasst sich die Funktiamrzeitig
stoppen.
0x2021:002 Optische Gerateerkennung: Blinkdauer (Opt.
(P230.02) Erkennung: Blinkdauer)
0..H]..3600s
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8 Motorregelung

Dieses Kapitel enthélt alle fiur die Motorregelung relevantankionen und Einstellungen.
Prinzipieller Ablauf der Inbetriebnahme der Motorregelung

Im ersten Schritt sind die Bemessungsdaten des Motors einzustellen. Die weiteren Schritte
hangen vom jeweiligen Anwendungsfall ab.

Fur die Einstellung der Motordaten s@nfiir die Optimierung der Regelkreise gibt es mehrere
Méoglichkeiten. Grundséatzlich haben Sie die Auswahl zwischen einem manuellen und einem
automatischen Verfahren. Ob eine Einstellungsmdglichkeit anwendbar ist, hangt vom Motor
und von der Anwendung ab. &in moglich, ist immer die im folgenden Diagramm zuerst
aufgefiihrte Einstellungsmdglichkeit anzuwenden, da diese zu den genauesten Ergebnissen
fuhrt.

Einstellungsmaoglichkeiten:
Einstellung Motordaten
w Daten aus Motorkatalogerwenden

w Daten manuell eingeben (z. B. vaypenschd)
Auswahlméglichkeiten:
Auswahl Motorregelung U/f-Kennliniensteuerung (Voreinstellung), U/f

Kennlinienregelung, Servoregelung, Sensorlose Regelung,
Sensorlose Vectorregelung

Parametrierbare Funktionen:

Optimierung Motorregelung

U/f-Spannungsanhebung, Sperrfrequenzen, Optimierung des
Kippverhaltens, Séipfkompensation, Pendeldampfung

Einstellungsméglichkeiten:

Optimierung Regelkreise w Daten automatisch identifizieren (durthverter)

w Datenautomatischkalibrieren(durchinverteroder
Engineering ool)

w Voreingestellténverter-Kennlinidaden

Inverter-Kennlinie . - .
Einstellungsmaoglichkeiten:

w Daten aubmatisch identifizieren (durdmverter)
w Daten aus Motorkatalogerwenden

w Datenautomatischkalibrieren(durchinverteroder
Engineering ool)
Motor-

Ersatzschaltbilddaten w Daten manueleingeben
Einstellungsmdglichkeiten:

w Daten automatisch identifizieren (durthverter)
w Daten manueleingeben

Motor-Controller- Einstellungsmdglichkeiten:

Einstell . . e
nstetiungen w Daten automatisch identifizieren (durahverter)

w Daten manueleingeben

Drehzahlregler
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8.1

Motordaten

Einstellung Motordaten

Unter dem Begriff "Motordaten" werden alle nur vom Motor abhangigen Parameter
zusammengefasst. Diese charakterisieren ausschlie8&s elektrische Verhalten der
Maschine. Die Motordaten sind unabhangig von der Anwendung, in der Inverter und Motor
eingesetzt werden.

Voraussetzungen

Bei der Eingabe der Motortypenschilddaten muss die fiir den Motor realisierte
Motorphasenverschaltung (&n- oder Dreieckschaltung) beriicksichtigt werden. Es durfen

nur die dafir zugehorigen Daten eingegeben werden.

Einstellungsméglichkeiten

Die Motordaten manuell einzustellen (siehe folgendes Unterkapitel).

8.1.1

Manuelle Einstellung deMotordaten

Die Motordaten gemal HerstelleAngaben/MotorDatenblatt manuell in den folgenden
Parametern einzustellen.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2C01:001 Motorparameter: Polpaarzahl Anzeige der aus Bemessungsdrehzahl und Bemessungsfeequen

NurAnzeige berechneten Polpaarzahl.
0x2C01:004 Motorparameter: Bemessungsdrehzahl Allgemeine Motordaten.

(P320.04) (Motorparameter: Bemess.drehzahl) Einstellungen gmanR Angaben auf dem Motortypenschild vornehmer,

Gerat fur 56HzNetz: 50 ...145(Q ... 50000 rpm Hinweis!

Gerat fur 66HzNetz: 50 ...175Q ... 50000 rpm Bei der Eingabe der Motortypenschiltén muss die fiir den Motor
0x2C01:005 Motorparameter: Bemessungsfrequenz redlisierte Motorphasenverschaltung (Sternoder Dreieckschaltung)
(P320.05) (Motorparameter: Bemess.frequenz) beriicksichtigt werden. Es dirfen nur die daftr zugehérigen Daten

Gerét fur 56HzNetz: 1.0 ...50.q] ... 1000.0 Hz eingegeben werden.

Gerét fur 66HzNetz: 1.0 ...§0.]] ... 1000.0 Hz
0x2C01:006 Motorparameter: Bemessigsleistung
(P320.06) (Motorparameter: Bemess.leistung)

0.00 ... D.25* ... 655.35 kW

* Voreinstellung von der Baugré3e abhangig.
0x2C01:007 Motorparameter: Bemessungsspannung
(P320.07) (Motorparameter: Bemess.spannung)

0...R30* ... 65535 V

* Voreinstellung va der BaugrofRe abhangig.
0x2C01:008 Motorparameter: Cosinus phi (Motorparameter:

(P320.08) Cosinus phi) 0.00 .08( ... 1.00
0x6075 Motor rated current Der hier einzustellende MoteBemessungsstrom dient als Bezugswe
(P323.00) (Motor current) fur verschiedene Parameter mit prozentualer Einstellung/Anzeige e

0.001 ...1.70Q* ... 500.000 A Stromwertes.

* Voreinstellung von der BaugrofRe &bigig. Beispiel:

Einstellungwr anderbarwennlnvertergesperrt. Motor rated current = 1.A

Max currentOx6073 (P324.0@ 200 % Motor rated current = 3@
0x6076 Motor rated torque Das hier einzustellende Motd8emessungsmoment dient als
(P325.00) (Motor torque) Bezugswert

0.001 ... 1.650* ... 1000.000 Nm fir verschiedene Parameter mit prozentualer Einstellung/Anzeige e

* Voreinstellung von der BaugréfRe abhangig. Drehmomentwertes.

Einstellunghur &nderbar wenninvertergesperrt. Beispiel:

Motor rated torque = 1.65Im
Max torque0x6072 P326.00xF 250 % Motor rated torque = 4.1RBn
0x6080 Max motor speed Begrenzung der maximalen Drehzahl des Motors.
(P322.00) (Max motor speed)
0...6073 ... 480000 rpm
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8.2

AuswahlMotorregelung

Auswahl Motorregelung

Der Inverter unterstiitzt verschiedene Verfahren zur &egg bzw. Steuerung des Motors.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2C00 Motorregelungsart (Motorregel.art) Auswahl der Motorregelungsart.
(P300.00) Einstellunghur &nderbar wenninvertergesperrt.
2 Servoregelung (S&SM) (ab Vesion 02.00) Diese Regelungsart dient zur Servoregelung eines Asynchronmoto
Regelungsart ist méglich bis maximal 45B&hessungsleistung.
4 Servoregelung fur Asynchronmotoren (88M)] 152
3 Sensorlose Regelung {BEM) Diese Regelungsart dient zur sensorlosen Regelung eines

(ab Version 02.00)

Synchronmotors.
Regelungsart ist méglich bis maximal 45B&hesungsleistung.
4 Sensorlose Regelung fur SynchronmotorerRRSM) 154

4 Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

Diese Regelungsart dient zur sensorlosen Vectorregelung eines
Asynchronmotors.

Regelingsart ist méglich bis maximal 45 IB¥messungsleistung.
4 Sensorlose Vectorregelung (SLYG)9

6 U/f-Kennliniensteuerung (VFC open loop)

Diese Regelungsart dient zur Drehzahlsteuerungsein
Asynchronmotors Uber eine UKennlinie und stellt die einfachste
Regelungsart dar.

4 U/f-Kennliniensteuerung (VFC)141

7 U/f-Kennliniensteuerung (VFC closed looy
(ab Version 04.00)

Diese Regelungsart dient zur Drehzahlsteuerung eines
Asynchronmotors Uber eine UKennlinie mit Ruckfiihrung der
Drehzahl.

Am Inverter muss ein Motorgeber angeschlossen und als
Ruckfuhrsystem fir die Motorregelung eingestellt sein.

4 U/f-Kennliniensteuerung (VFC closed loppys

In den folgenden Unterkapiteln ist jede Motorregelung ausfuhrlich beschrieben.

154
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8.2.1 U/f-KennliniensteuerundVFC)

Die U/fKennliniensteuerung ist eine Motorregelung fiir ldesshe Frequenzumrichter
Anwendungen. Sie basiert auf einem einfachen und robusten Regelverfahren fiir den Betrieb
von Asynchronmotoren mit linearem oder quadratischem Lastmomentverlauf (z. B. Lufter).
Infolge des geringen Parametrierumfangs kann fur sofefeendungen eine leichte und
schnelle Inbetriebnahme realisiert werden.

Voraussetzungen

w DieU/f-Kennliniensteuerungst nur fir Asynchronmotorergeeignet.

w Wenn Sie einen Antrieb mit quadratischer #i&nnlinie betreiben méchten: Im Einzelfall
ist immer zuprufen, ob der betreffende Antrieb fir den Betrieb mit einer quadratischen
U/f-Kennlinie geeignet ist!

w Vonden Typenschilddaten des Motors muss mindestens die Bemessungsdnaiddid
Bemessungsfrequergingetragersein,damitder Inverterdie korrekte Polpaarzahl
errecmenkann4 Motordaten] 139

w Ein Betrieb des Motors oberhadter Motor-Bemessungsfrequendemessungsspannung
ist nur zulassig, wenn ausdriicklich vom Motorherstejrehmigt!

Details

Die Aktivierung dieser Motorregelungsart erfotijtrch die Einstellun§x2C00 (P300.0&)"
U/f-Kennliniensteuerung (VFC open loop) [6]".

w In0x2B0Q(P302.00stehenverschieden&ennlinienformerzur Auswahldiein den
folgenden Unterkapitel ausfiihrlich beschriebemerden.

w Begrenzende Faktoren fur die tennlinie sintNetzBemessungsspannuig2540:001
(P208.01)Minimalfrequen20x2915 (P210.0@)nd Maximalfrequen®x2916(P211.00)

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2B00 U/f-Kennlinienform (UAKennlinienf.) Auswahl der UAKennlinieaform zur Anpassung an unterschiedliche
(P302.00) Einstellungwr &nderbarwennlnvertergesperrt. Lastprofile.

0 Linear Lineare Kennlinie fur Antriebe mit konstant verlaufendem Lastmom

Uber der Drehzahl.
4 Lineare U/fKennlinig] 142

1 Quadratisch Quadratische Kennlinie fir Antriebe mit linear oder quadratisch
verlaufendem Lastmoment Uber der Drehzahl.
Quadratische&J/f-Kennlinienwerdenbevorzugtei
Zentrifugalpunpenund Lifterantriebenangewendet.

Im Einzelfall ist immer zu prifen, ob der betreffende Antrietal&ir
Betrieb mit einer quadratischen U/fKennlinie geeigisét

Wenn |hr Pumpenoder Lufterantrieb nicht fur den Betrieb eer
guadratischen UAKennlinie geeiget ist, verwenden Sie stattdessen @
lineare U/fKennlinie.

4 Quadratische UKennlinig 144

2 Multipoint (ab Version 03.00) Lineare Kennlinie mit zusatzlichem mittleren Kennlinienpunkt zweck
Anpassung an spezielle Lastprofile.
4 Adaptive U/FKenrlinie] 146

3 Eco (ab Version 02.00) Lineare Kennlinie mit Energieoptimierung im Teillastbereich.
4 U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (MEE)] 147

0x2B01:001 U/f-Kennliniendaten: BasiSpannung (U4 BasisSpannung und Basigequenz definieren das U¥ferhaltnis und
(P303.01) Kennl.daten: BasiSpannung) somit die Steigung der UKennlinie.
0 ... R30* ... 5000 V Die U/fBasisspannung wird iblicherweise aufMietor-
* Voreinstellung von der Baugrof3e abhangig. Bemessungspannungdx2C01:007 (P320.0&ngestellt.
0x2B01:002 U/f-Kennliniendaten: BasiSrequenz (U4 Die U/fBasisfrequenz wird (blicherweise auf Metor-
(P303.02) Kennl.daten: BasiBrequenz) Bemessungdgequenz0x2C01:005 (P320.08jngestellt.

Gerét fur 56HzNetz: 0 ...50]* ... 1500 Hz
Gerét fur 66HzNetz: 0 ...60]* ... 1500 Hz
* Voreinstellung von der BaugréRle abitfig.
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8.2.1.1 LineareU/f-Kennlinie

Die lineare UAKennlinie ist die am haufigsten verwendete Kennlinienform fir allgemeine
Anwendungen, da sie zu einem Uber weite Bereiche konstanten Drehmoment fiihrt.

Details
U/f-Kennliniensteuerung mit linearer Kennliniesavahlen:

w MotorregelungsartOx2C00 (P300.06) "U/f-Kennliniensteuerung (VFC open lof§)
w U/f-KennlinienformOx2B00 (P302.0& "Lineaf0]"

Einstellung der UfKennlinie:

w Begrenzende Fatiten fiir die U/fKennlinie sintdNetzBemessungsspannufig2540:001
(P208.01)Minimalfrequen20x2915 (P210.0@)nd Maximalfrequen®x2916(P211.00)

w Die BaskSpannun@dx2B01:001 (P303.0%)ird Gblicherweise auflie Motor-
Bemessungsspannurgngestellt(Motortypenschildangabe ) oreingestellist die Basis
Spannunguf die NetzBemessungsspannung.eBe ist wiederum entsprechend dem
Produktschliissel des Inverters voreingestélltNetzspannung 120

w Die Basig-requen20x2B01:002 (P303.09)ird Ublicherweise aufie Motor-
Bemessungsfrequenz eingestéltotortypenschildangabe).

[v]
0X2540:001—-~—---=--—-=----
0x2B01:001
o L
0 0x2801:002 [ha]
0x2915 0x2916

Die aktuelle Ausgangsfrequenz kana dingestellte Maximalfrequenz
Uberschreiten, wenn di®¥erstarkundur die Schlupfkompensation in
0x2B09:001P315.01auf einen Wert grofl3er O eingestellt ist.
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Begpiel

In diesem Beispiest am Inverter ein 400 V/50 Hdotor angeschlossen, der bis maximal 75
Hz betrieben werden soll. Die Minimalfrequenz ist auf 10 Hz eingestellit.

w U/f-Kennlinie links: Der Inverter wird mit 400 V N8zmessungsspannubgtrieben.

w U/f-Kennlinie rechts: Der Wrerter wird mit 480 WetzBemessungsspannutgtrieben.
Dadurch kann oberhalb von 50 Hz die Ausgangsspannung aesteigen.

Iv] &

-

L
50 75 [Hz]

[v] &

480+

400 -~ —————mm

.

-
o 10 50 75 [Hz]

Parameter

Name

Einstellung fur dieses Beispiel

0x2540:001 (P208.01)

NetzBemessungsspannung

400 Veff [1] (links) / 480 Veff [2] (rechts)

0x2915 (P210.00)

Minimalfrequenz

10 Hz

0x2916 (P211.00) Maximalfrequenz 75 Hz
0x2B01:001 (P303.01) BasisSpannung 400 V
0x2B01:002 (P303.02) BasisFrequenz 50 Hz

Né&achste Schritte

w Derlnverterstellt verschiedend-unktionenzurVerfligungmit denensichdas
Antriebsvehaltennochweiteroptimierenlasst4 OptimierungViotorregelung 158

w EineOptimierungder Regelkreisést fur dieseMotorregelungsarnicht zwingend
erforderlich, kann jedoch zu einem besseren Regelverhalten fuldreéDptimierung

Regelkreis§ 169
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8.2.1.2 QuadratischelJ/f-Kennlinie

Die quadratische U/Kennlinie wird typischerweise in Heik(ftungsund
Klimatisierungsanwendungen eingesetzt, um die Drehzahl von Liftern und Pumpen zu
steuern.

Details

Jece Anwendung, die Eigenschaften nach den Affinititsgesetzen hat, kann moglicherweise
von einer quadratischen UKennlinie profitieren.

Die Affinititsgesetze beschreiben die Beziehung zwischen der Drehzahl und anderen Grof3en:

w DerVolumenstromsteigtproportionalzur Drehzahhbn.
w Der bendtigte Druck verhalt sich proportional zum Quadratiehzahl.

w DielLeistungsaufnahmist proportionalzurdritten Potenzder DrehzahlDasbedeutet,
dass schon eine minimale Reduzierung der Drehzahl zu grof3en Einsparungen im
Energieverbrauch fuhrekann.

Volumenstrom Druck Leistungsaufnahme
[%6] & [%] & [%] &
100 100 100
50 50 50
0 T > o T > 0 T >
0 50 100 [%] 0 50 100 [3] 0 50 100 [%]
Drehzahl Drehzahl Drehzahl

Die quadratische U/Kennlinie entspricht ndherungsweise der oben dargestellten Kurve fir

die Leistungsaufnahme. Die Spannung wird bei niedrigen Frequenzen verringert, da aufgrund
der Art der Last hier eine kleinere Spanguausreicht, um die erforderliche Leistung zu
erzeugen. Dies fuhrt insgesamt zu einem energieeffizienteren System.

U/f-Kennliniensteuerung mit quadratischer Kennlinie auswahlen:

1. MotorregelungsartOx2C00 (P300.06) "U/f-Kenriniensteuerung (VFC open lodg)"
6. U/f-Kennlinienform0x2B00 (P302.06) "Quadratiscifil]"

Einstellung der UKennlinie:

w Begrenzende Faktoren fur die kiennlinie sintNetzBemessungsspannufig2540:001
(P208.01)Minimalfrequen0x2915 (P210.0@nd Maximalfrequen®x2916(P211.00)

w Die BasisSpannungx2B01:001 (B03.01)wird Ublicherweise auflie Motor-
Bemessungsspannurgngestellt(Motortypenschildangabe ) oreingestellist die Basis
Spannunguf die NetzBemessungsspannung. Diese ist wiederum entsprechend dem
Produktschlissel des Inverters voreingestélltNetzspannung 120

w Die Basid-requen20x2B01:002 (P303.09)ird Ublicherweise aufie Motor-
Bemessungsfrequenz eingestéltotortypenschildangabe).

V1A
0x2540:001 :
1
0x2BO1:0011 |
|
|
|
|
| 1
|
|
i
| |
i
0 f >
0 0x2B01:002 [Hz}
0x2915 0x2916
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Die aktudle Ausgangsfrequenz kann die eingestellte Maximalfrequenz
Uberschreiten, wenn di¥erstarkungir die Schlupfkompensation in
0x2B09:00%P315.01puf einen Wert gro3er O eingestellt ist

Nadste Schritte

w Derlnverterstellt verschiedend-unktionenzur Verfigungmit denensichdas
Antriebsvehaltennochweiteroptimierenlasst4 OptimierungMotorregelung 158

w EineOptimierungder Regelkreisést fir dieseMotorregelungsarhicht zwingend
erfordedich, kann jedoch zu einem besseren Regelverhalten fulréDptimierung
Regelkreis§ 169
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8.2.1.3 Adaptive U/F-Kennlinie

Die adaptive UAKennlinie basiert auf der linearen tiennlinie. Ein zusatzlicher mittlerer
Kennlinienpunkt ermdglicht jedoch die Anpassung an Anwendungen mit speziellen
Drehmamenteigenschaften.

Details

Ein Anwendungsfall fur diese Kennlinienform sind Anwendungen, die ein hdheres
Drehmoment bei niedrigen Drehzahlen bendtigen. Der zusétzliche mittlere Kennlinienpunkt
kann dann so konfiguriert werden, dass im unteren Frequenzbleér Kennlinie mehr
Spannung bereitgestellt wird. Ansonsten gelten fir die adaptive Kennlinie die gleichen
Grenzen wie fir die lineare Kennlinie.

U/f-Kennliniensteuerung mit adaptiver Kennlinie auswéhlen:

1. MotorregelungsartOx2C00 (P300.08) "U/f-Kennliniensteuerung (VFC open loff)
7. U/f-Kennlinienform0x2B00 (P302.06) "Multipoint[2]"

Einstellung der UfKennlinie:

w Begrenzende Faktoren fur die tennlinie sintNetzBemessungsspannuig2540:001

(P208.01)Minimalfrequen20x2915 (P210.0@)nd Maximalfrequen®x2916(P211.00)

w Die BasisSpannun@x2B01:001 (P303.0Wird Ublicherweise aufie Motor-
Bemessungsspannuringestellt(Motortypenschildangabe)oreingestellist die Basis
Spannunguf die NetzBemessungsspannung. Diese ist wiederum entsprechend dem
Produktschliissel deaverters voreingestellt4 Netzspannung 120

w Die Basirequen20x2B01:002 (P303.0)ird tiblicherweise aufie Motor-
Bemessungsfrequenz eingestéMotortypenschildangabe).

w Der zusatzliche mittlere Kennlinienpunkt wird anhandRigrameter0x2B01:003
(P303.03und 0x2B01:004 (P303.0dEfiniert.

Kennlinienbeispiele:

w Beispiel links: BasBpannung ist gleich NeBemessungsspannuegngestellt
w Beispiel rechts: BasBpannung ist kleiner NeBemessungsspannueingestellt

V& V1A
0x2B01:001 = 0x2540:001 0x2540:001
0x2B01:001
0x2B01:003 0x2B01:003
0 » 0 >
0 0x2B01:004 0x2916 [Hz] 0 0x2B01:004 0x2916 [Hz]
0x2915 0x2B01:002 0x2915 0x2B01:002
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2B01:003 U/f-KennliniendatenMittelabgriff Spannung (U# Definition des mittleren Kennlinienpunktes fiir adaptive-Kénnlinie.
(P303.03) Kennl.daten: Mittl. Abgriff) Nurrelevant,wennU/f-Kennlinienform0x2B0Q(P302.00% "Multi point
0... 0] ... 5000 Yyab Versior03.00 [2]" eingestelltist.
0x2B01:004 U/f-Kennliniendaten: Mittelabgriff Frequenz (U/f
(P303.04) Kennl.daten: Mittl. Abgriff)

0...[] ... 1500 Hzab Versiord3.00

Né&chste Schritte

w Derlnverterstellt verschiedend-unktionenzur Verfigungmit denensichdas
Antriebsvehaltennochweiteroptimierenlasst4 OptimierungMotorregelung 158

w EineOptimierungder Regelkreisést fur dieseMotorregelungsarnicht zwingend
erforderlich, kann jedoch zu einem besseren Regelverhalten flihge@ptimierung
Regelkreis§ 169
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8.2.1.4 U/f-Kennliniensteuerung energiesparerftf FCEco)

Bei der U/tKennliniensteuerung energiesparend (VFCplustad)die Motorspannung des
Inverters anhand einer linearen Kennlinie in Abhangigkeit der zu erzeugenden
Drehfeldfrequenz bzw. der Motordrehzahl ermittelt. Zusétzlich wird Giber eine €sgelung
und der daraus resultierenden Spannungsabsenkung der Motmeinim optimalen
Wirkungsgradbereich betrieben (Verringerung der Kupferverluste im Asynchronmotor).

Details

Energiesparende Ufennliniensteuerung mit linearer Kennlinie auswéahlen:

1. MotorregelungsartOx2C00 (P300.08) "U/f-Kennliniensteuerung (VFC open loff)
8. U/f-Kennlinienform0x2B00 (P302.0&) "Ecd3]"

Einstellung der UfKennlinie:

w Begrenzende Faktoren fur die tiennlinie sindNetzBemessungsspannug2540:001

(P208.01)Minimalfrequen20x2915 (P210.0@)nd Maximalfrequen®x2916(P211.00)

w Die BasisSpannun@®x2B01:001 (P3031)wird tblicherweise auflie Motor-
Bemessungsspannurgngestellt(Motortypenschildangabe ) oreingestellist die Basis
Spannunaguf die NetzZBemessungsspannung. Diese ist wiederum entsprechend dem
Produktschliissel des Inverters voreingestdlliNetzspannung 120

w Die Basirequen20x2B01:002 (P303.0)ird tiblicherweise aufie Motor-
Bemessungsfrequenz eingestéMotortypenschildangabe).

EceWirkungsbereih:
w DerEcoeWirkungsbereicl{grau)liegt zwischerder U/f-StandardKennline(schwarzjnd
der U/f-EceKennlinig(grun).

w Die U/fEcaeKennlinie (griin) wird durch den Betriebspunkt definiert, der sichdaus
Minimalspannun@®x2B0D:001 (P330.01)nd der Basirequen0x2B01:002 (P303.02)
ergibt.

w Die Minimalspannun@x2B0D:001 (P330.0ikt prozentual bezogen adie Basis
Spannung@x2B01:001 (P303.0Einzustellen.

[v] &
0x2540:001
0x2B01:001---—---—------ s -100%
1
1
1
1
!
[
1
0x2BOD:001- 1 0%
D—M »
o 0x2B01:002 [Hz]
0x2915 0x2916

Die aktuelle Ausgangsfrequenz kann die eingestellte Maximalfrequenz
Uberschreiten, wenn di¥erstarkundir die Schlupfkompensation in
0x2B09:004P315.01puf einen Wert gro3er O eingestellt ist.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2B0D:001 VFGEXO: Minimale Spannung Festlegung des Btriebspurktes der Uf-Eco-Kennlinie.Die Uf-Eco-Kenn-
(P330.01) (VFGEOO: Min. Spannung) linie definiertdie untere Genze deskco-Wirkungsheeiches.

20 ... p0O] ... 100 % Amnn #: -Spannungix®BD1:001 (P303.01)

A AbVersion 02.00
0x2B0D:006 CosPhilstwert

(P330.06) (CosPhtistwert)
A Nur Areige
A Ab\Version 02.00

0x2822:004 Ach&nbefehle: Mdordaten identifizeren 1 = Automatisch&dentifizierungder Matordaten starten.

(P327.04) (bestromt) (Achsenlefehle: Mot. identifiz.) A Inverter-Kennlinie, Mdor-Ersatzschaltbildditen undReglereinstellun-
0..p...1 genwerden automatisclidentifiziertund eirgestellt.

A Wahrend der Pozedur wid der Mcor bestromt!

CG Drives & Automatiof]1-639502R2 161



Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2822:005 Achsenlefehle: Mdordaten kalibrieren 1 = Automatisch&alibrierung der Moordaten starten.
(P327.05) (unbestromt) (Achsenkfehle: Mot.kalibrieren) A Eswird einevoreingestellte Inverter-Kennliniegeladen.

0..0]...1 A Die Mdor-Ersatzschaltbildditen undReglereinstellungen werden
basieend auf den ktuell eingesteliten Mator-Bemessungsaten
berechret.

A Der Mdor wird nicht bestromt.
0x2B00 U/f-Kennlinienform (U/f-Kennlinienf.) Auswahl der Uf-Kennlinienform zur Anpassung annterschiedliche_ast-
(P302.00) A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt. | profile.
0| Linear Lineae Kennlinie fir Attriebe mitkonstant verlaufendem Latmoment
Uber der Dehzahl. 4 Lineae Uff-Kennlinie] 168
1| Quadratisch Quadratisch&ennlinie fur Atriebe mit linear oder quadratiscrerlau-

fendem Latmoment tiber der Dehzahl.

A QuadratischeJ/f-Kennlinienwerden kevorzugt bei Zentrifugalpum:
pen-und Lifterantrieberangewendet.

A Im Eireeffall ist immer zu prifen, ob der betreffendéntrieb fir den
Betrieb mit einer quadratischeb/f- Kennliniegeeigret ist!

A Wenn Ihr Pumpenoder Liifterantrieicht fir den Betrieb mit einer
quadratischerlJ/f-Kennlinie geeigret ist, verwenden Sie stattdesse
die lineae UA- Kennlinie.

4 QuadratischaJ/f-Kennlinie] 170

Multipoint (abVersion 03.00) Lineae Kennlinie mitzusitzlichem mittlererkennlinienpurkt zvedks
Anpassung an sgielle Lastprofile.
4 AdaptiveU/FKennlinie] 172

3|Eco (abVersion 02.00) Lineae Kennlinie mit Enggieoptimierungm Teillastbereich.
4 U/f-Kennliniersteuerung enegiespaend (WGEo0)] 173

N

0x2B01:001 U/f-Kennliniendaten: BasisSpannung Bass-Spannung und Basisequenzdefinierendas Uf-Verhéltnis und
(P303.01) (U/f-Kennl.caten: BasisSpannung) somit die $eigung der UKennlinie.
0 ... R30* ... 5000 V A Die Uf-Basisspannung vd iblicheweise auf die Mtor-Bemessungs
* \Voreinstellungvon der BaugbBe abhéngig. spannungdx2C01:007 (P320.0&ngestellt.
0x2B01:002 U/f-Kennlinienditen: Basidrequenz A Die Uf-Bassfrequenz wid tblicheweise auf die Meor-Bemessungs
(P303.02) (U/f-Kennl.daten: Basidrequenz) frequenz0x2C01:005 (P320.08)ngestellt.

Geét fur 50-HzNetz: 0 ... 0]* ... 1500 Hz
Geét fur 60-HzNetz: 0 ...[60]* ... 1500 Hz
* \Voreinstellungvon der BaugbBe abhéngig.

0x2C00 Motorregelungsart Auswahl der Mdorregelungsart.
(P300.00) (Motorregel.art)

A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.
2| Sevoregelung (SASM) (ab\Version 02.00) DieseRegelungsart diat zur Sevoregelung eines gynclronmaotors.
4 Seavoregelung fur Aynclronmatoren (SEASM)] 178

3| Sensorloséegelung (SIPSM) DieseRegelungsart diat zur sensorloserregelung einesSynchronmo-
(abVersion 02.00) tors.
A Regelungsart $t méglich bis raximal 22 kW Bemessungsteing.
4 Sensorloséegelung furSynchronmatoren (SEPSM)] 181
4| Sensorlos&edorregelung (8/C) DieseRegelungsart diat zur sensorlosefYedorregelung eines gyn-

chronmators.
4 Sensorlosékedorregelung (BVC)] 176

6| U/f-Kennliniensteuerung (\FC open loop) | DieseRegelungsart di@t zur Drehzahisteuerung eines gynctronmators
Uiber eine Uf-Kennlinie undstellt die enfachste Regelungsart da
4 U/f-Kennliniersteuerung (VC)] 167

7| U/f-Kennliniersteuerung (WC closed loop) |DieseRegelungsart di@t zur Drehzahisteuerung eines gynctronmators
(abVersion 04.00) Uber eine Uf-Kennlinie mit Rickfiihrung derrBhzahl.

Am hverter muss ein Mtorgeber argeschlossen und als Ruckf&ys-
tem fur die Mdorregelung eirgestellt sein.

4 U/f-Kennliniersteuerung (WC closed loop) 175

Nachste Schritte

w Derlnverterstellt verschiedend-unktionenzur Verfligungmit denensichdas
Antriebsvehaltennochweiteroptimierenlasst4 Optimierungviotorregelung 158

w EineOptimierungder Regelkreisést fur dieseMotorregelungsarhicht zwingend
erfordedich, kann jedoch zu einem besseren Regelverhalten fuldréDptimierung
Regelkreis§ 169
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8.2.2 U/f-Kennliniensteuerung (VF€osedoop)

Die U/fKennliniensteuerung mit Riickfihrung (VFC closed loop) kann eingesetzt werden,
wenn ein Asynchronmotor mit Motorgeber am Inverter angeschlossen ist.

Durch die Rickfuhrung der Drehzahl ergeben sich folgende Vorteile:

w
w

w

Stationare Genauigliteder Drehzahl

VerbessertdDynamikm Vergleichzur U/f-Kennliniensteuerunghne RickfiihrundVFC
open loop) oder zur geberlosen Vectorregel84VC)

Egnung farGruppenantriebe

Voraussetzungen

w
w

DieU/f-Kennliniensteuerun§vVFClosedloop)ist nur fir Asynchronmotorengeeignet.

Die U/fKennliniensteuerung (VFC closed loop) setzt eine Rickfubariyehzahl

voraus.AmInvertermussein Motorgeberangeschlosseand alsRuckfiihrsystenfiir die

Motorregelung eingestelkein.

w Diese Einstellung erfolgt nichtitomatisch, wenn ein Motor auem Motorkatalog
ausgewahlivird.

w Erforderliche Einstellungen siehe KapitdIT'-Encodet.] 455

Wenn Sie einen Antrieb mit quadratischer énnlinie betrdben mdchten: Im Einzelfall
ist immer zu prifen, ob der betreffende Antrieb fir den Betrieb mit einer quadratischen
U/f-Kennlinie geeignet ist!

Vonden Typenschilddaten des Motors muss mindestens die Bemessungsdnemaetd
Bemessungsfrequergingetragersein,damitder Inverterdie korrekte Polpaarzahl
errecmenkann4 Motordaten] 139

Ein Betrieb des Motors oberhatler Motor-BemessungsfrequenBemessungsspannung
ist nur zulassig, wenn ausdriicklich vom Motorherstejrehmigt!

Details

Die Aktivierung dieser Motorregelungsart erfotitrch die Einstellun§x2C00 (P300.06)
"U/f-Kennliniensteuerung (VFC closed loop) [7]".

w
w

w

In 0x2B00 (P302.0&tehen verschiedene Kennlinienformen 2uswahl.
Begrenzende Faktoren fiir die kiennlinie sintNetzBemessungsspannuig2540:001
(P208.01)Minimalfrequen20x2915 (P210.0@)nd Maximalfrequendx2916(P211.0).

Die Schlupfkompensation ist in dieser Motorregelungsart deaktiBeitJ/f-
Kennliniensteuerung mit Ruckfiihrung wird der Schlupf berechnet und durch den
Schlupfregleeingepragt.4 Schlupfregler 187

Né&achste Schritte

w

w

Derlnverterstellt verschiedend-unktionenzurVerfiigungmit denensichdas
Antriebsvehaltennochweiteroptimierenlasst4 OptimierungViotorregelung 158

Eine Optimierungder Regelkreisést flr dieseMotorregelungsarnicht zwingend
erforderlich, kann jedoch zu einem besseren Regelverhalten fudrédptimierung
Regelkreis§ 169

CG Drives & Automatiof]1-639502R2 163



8.2.3 Sensorlose Veorregelung(SLVC)

Die sensorlose (feldorientierte) Vectorregelung fur Asynchronmotoren basiert auf einer
entkoppelten, getrennten Regelung des drehmomentbildenden und des feldbildenden
Stromanteils. Zusatzlich wird Gber ein Motormodell die Istdrehzatdmskuiert, so dass auf
einen Drehzahlgeber verzichtet werden kann.

Voraussetzungen

w Diesensorlosé/ectorregelundSLVA¥t nur fir Asynchronmotorergeeignet.

w Die sensorlose VectorregelufgLVOst méglich bis maximal 45 kBémessungsleistung.
w Der Betreb der sensorlosen Vectorregelu(®LVQ}pt nur fir einen Einzelantrietulassig!
w Der Betrieb der sensorlosen Vectorregelft. VGt nicht fur Hubwerkeulassig!
Unterstitzte Betriebsarte®x6060 (P301.00)

w "MS: Velociy mode[-2]"

w "MS:Torquemode[-1]"

w "CiA: Velocity modg]"

Details

Die Aktivierung dieser Motorregelungsart erfolgt durch die EinstelixiiZ00 (P300.0&)
"Sensorlose Vectorregelung (SLVC) [4]".

Mit der sensorlosen Vecteegelung (SLVC) werden gegenuber derKé#hnliniensteuerung
verbesserte Antriebseigenschaften erzielt durch:

w hodheres Drehmoment Uber den gesam@rehzahlbereich

w hohere Drehzahlgenauigkeit und hoh&endlaufgite

w hoéherenWirkungsgrad

Drehmoment

Bemessungsdrehmoment -

Drehzahl

3eme55unlgsdrehzah|
Sensorlose Vecteegelung (SLVC)
U/f-Kennliniensteuerung (VFC)a1

Fir eine Drehzahlregelung mit Drehmomentbegrenzung in Betriebg&fi60 (P301.03
"MS: Velocity mod¢-2]":

1. In0x2949:001 (P337.0dje Quelle fur die positive Drehmomentgrenze auswakiled
entsprechenceinstellen.

9. In0x2949:002 (P337.0@)je Quelle fur die negative Drehmomentgrenze auswahl
und entsprecheneinstellen.

Alternativkannderinverterin diesemMotorregelungsarsokonfiguriertwerden,dasserein
MotordrehmomentinnerhalbeinesdefiniertenFrequenzbereicheegelt. DetailssieheKapitel
"Drehmonentregelung mit Frequenzbegrenzung 183
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2B40:003 Q-\Vorsteuerung Vorsteuerung des IYGQ-Regles.
0.00 ... 0.0Q ... 10000.00
A AbVersion 03.00
0x2B40:004 D-Vorsteuerung Vorsteuerung des IYGD-Regles.
0.00 ... p.0Q ... 10000.00
A AbVersion 03.00
0x2949:001 PositiveDrehmomentgrenze (Pos. Dehm-Grnz) Auswahl der Quelle fiir die positierehmomentgrenze.
(P337.01) A AbVersion 03.00
0| Max torque Positve Drehmomentgrenze = Max torque 0x6072 (P326.00)
1| Feste Genze 0.0 % PositiveDrehmomentgrenze = 0.0 %.
2| Analayeingang 1 Die positivedDrehmomentgrenze wird als analges Signal Uber den Ana
logeingang 1vorgegeben.44  Analgeingang 1] 609
3| Analagyeingang 2 Die positiveDrehmomentgrenze wird als analges Signal Uber den Ana
logeingang 2vorgegeben.41  Analaeingang 2v 613
4| Positivetorque limit PositiveDrehmomentgrenze = Positivéorque limitOx60E0
5| Network target torque Die positiveDrehmomentgrenze wird als Pozessditenobjekt tiber Netz-
werkvorgegeben.4  Netzwerk konfigurierery 230
0x2949:002 NegativeDrehmomentgrenze (Neg. Pehm-Grnz) Auswahl der Quelle fur die negatiigrehmomentgrenze.
(P337.02) A AbVersion 03.00
0| (-) Max torque NegativeDrehmomentgrenze = ¢) Max torque 0x6072 (P326.00)
1| Feste Genze 0.0 % NegativeDrehmomentgrenze = 0.0 %.
2| Analayeingang 1 Die negativédbrehmomentgrenze wird als analges Signal Giber den Ang
logeingang 1vorgegeben.
4 Analgeingang 11 609
3| Analgyeingang 2 Die negativdbrehmomentgrenze wird als analges Signal Giber den Ang
logeingang 2vorgegeben.
4 Analgeingang 2] 613
4| Negativetorque limit NegativeDrehmomentgrenze = Negativeéorque limitOX60E1
5| Network target torque Die negtive Drehmomentgrenze wird als Pozessdtenobjekt Uiber Netz-
werk vorgegeben.
A4 Netzwerk konfigurierery 230
0x2C00 Motorregelungsart(Motorregel.art) Auswahl der Mdorregelungsart.
(P300.00) A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.
2| Sevoregelung (SASM) (ab\Version 02.00) DieseRegelungsart diat zur Sevoregelung eines gynclronmaotors.
4 Seavoregelung fur Aynclronmatoren (SEASM)] 178
3| Sensorloséegelung (SIPSM) DieseRegelungsart diat zur sensorloserregelungeinesSynchronmo-
(abVersion 02.00) tors.
A Regelungsart & méglich bis raximal 22 kW Bemessungskeing.
4 Sensorlosé&egelung furSynchronmatoren (SEPSM)] 181
4| Sensorlosé&/kedorregelung (8/C) DieseRegelungsart diat zur sensorlosefvedorregelung eines gyn-
chronmotors.
4 Sensorlosékedorregelung (8VC)] 176
6| U/f-Kennliniensteuerung (\FC open loop) | DieseRegelungsart diet zur Drehzahlsteuerung eines gynclronmators
Uber eine Uf-Kennlinie undstellt die enfachste Regelungsart da
4 U/f-Kennliniersteuerung YFC)1 167
7| U/f-Kennliniersteuerung (WC closed loop) | DieseRegelungsart diet zur Drehzahisteuerung eines gynctronmators
(abVersion 04.00) Uiber eine Uf-Kennlinie mit Rickfihrung derrBhzahl.
Am hverter muss ein Mtorgeber argeschlossen und als Rdthrsys-
tem fur die Mdorregelung eirgestellt sein.
4 U/f-Kennliniersteuerung (VC closed loop) 175
0x6060 Modes of operationModes of op.) Auswahl der Btriebsart.
(P301.00) A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.

-2| MS: Velocity mode

Herstellerspezifische¥elocity mode

-1 MS:Torque mode (abVersion 03.00)

Herstellerspezifischeforque mode

A Nur méglich in Mtorregelungsartox2C00 (P300.08) "Sensorlose
Vedorregelung (8VC) [4]" oder "Sevoregelung (SEASM) [2]".

4 Drehmomentregelung mit Fequenzbegenzung] 210

o

No mode chage/no mode assigned

Keine Betriebsart (Stillstand)

N

CiA:Velocity mode

CiA 402/elocity mode
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Né&achste Schritte

w Derlnverterstelltverschiedené&unktionereurVerfiigungmitdenensichdas
Antriebsvehaltennochweiteroptimierenldsst4 OptimierungViotorregelung 158

w Die Voreinstellung ermdéglicht den Betrieb eines leistungsangepassten MBtorsinen
optimalen Betrieb dieser Motorregkingsart ist eine Optimierung der Regelkreise
zwingend erforderlich!4 Optimierung Regelkreige 169

w WennderlnvertereinMotordrehmomentinnerhalbeinesdefinierten
Frequenzbereicheegeln ®ll, ist im Anschluss an die Optimierung der Regelkreise die
Drehmomentregelung entsprechend zu konfigurierénDrehmomentregelung mit
Frequenzbegrenzurjg 183
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8.2.4 Servoregelung fur Asynchronmoten (SCASM)

Die feldorientierte Servoregelung basiert auf einer entkoppelten, getrennten Regelung des
drehmomentbildenden und des feldbildenden Stromanteils. Die Motorregelung basiert auf
einer rickgefuhrten, feldorientierten und kaskadierten Reglerstuukind ermdglicht einen
dynamischen und stabilen Betrieb in allen vier Quadranten.

Voraussetzungen

w Die Servoregelung (S£SM) ist nur fur Asynchronmotorgeeignet.
w Die Servoregelung (SKXSM) ist méglich bis maximal 45 IB&messungsleistung.

w Die Servoregehg (SeASM) setzt eine Rickfiihrung der Drehzahl voraodnverter
mussein Motorgeberangeschlossennd alsRickfuhrsysterfiir die Motorregelung
eingestelltsein.

w Diese Einstellung erfolgt nicht automatisch, wenn ein Motordams Motorkatalog
ausgewahiwird.

w Erforderliche Einstellungen siehe KapitelTl-Encodet.] 455

Details

Die Aktivierung dieser Motorregelungsart erfolgt durch die Einstelix#C00 (B00.00)=
"Servoregelung (S&SM) [2]".

Die Servoregelung weist prinzipiell dieselben Vorteile wie die sensorlose Vectorregelung
(SLVC) auf. Im Vergleich zur-Kiénnliniensteuerung ohne Rickflihrung erzielen Sie mit der
Servoregelung

w ein héheres maximaleBrehmoment tber den gesamt&rehzahlbereich,

w eine hohereDrehzahlgenauigkeit,

eine hohereRundlaufgute,

einen hoéherenVirkungsgrad,

die Realisierung eines drehmomentgestellten BetriebsDrehzahlklammerung,

die Begrenzung des maximalen motorischen gederatorischen Drehmomeniis
drehzahlgestellteBetrieb.

Fir eine Drehzahlregelung mit Drehmomentbegrenzung in Betriebg&fi60 (P301.03
"MS: Velocity mode-R]":

1. In0x2949:001 (P337.0die Quelle fur die positive Drehmomentgrenze auswalolied
entsprechenceinstellen.

€ € € ¢

10. In 0x2949:002 (P337.0d@je Quelle fir die negative Drehmomentgrenze auswahlen
und entsprecheneinstellen.

Alternativ kann der Invertein dieser Motorregelungsart so konfiguriert werden, dass er ein
Motordrehmoment innerhalb eines definierten Frequenzbereiches regelt. Details siehe
Kapitel 'Drehmomentregelung mit Frequenzbegrenzling 210

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2901 Drehzahlregler-Verstarkungsanpassung Mappbaer Parameter fiir adaptiveAnpassung deverstarkung des
0.00 ... 100.0Q ... 200.00 % Drehzahlreglers Giber MNtzwerk.
A AbVersion 04.00
0x2949:001 PositiveDrehmomentgrenze Auswahl der Quelle fiir die positiMerehmomentgrenze.
(P337.01) (Pos. Dehm-Grnz)
A Ab\Version 03.00
0| Max torque PositiveDrehmomentgrenze = Max torque 0x6072 (P326.00)
1/ Feste Genze 0.0 % PositiveDrehmomentgrenze = 0.0 %.
2| Analayeingang 1 Die positiveDrehmomentgrenze wird als analges Signal Uber den Ana

logeingang 1vorgegeben.
4 Anal@geingang 1] 609
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

3| Analayeingang 2 Die positiveDrehmomentgrenze wird als analges Signal Uber den Ana
logeingang 2vorgegeben.
4 Analgeingang 2] 613

4| Positivetorque limit Paositive Drehmomentgrenze = Positivéorque limitOx60E0
5| Network target torque Die positiveDrehmomentgrenze wird als Pozessdhtenobjekt tiber Netz-
werk vorgegeben.
4 Netawerk konfigurierery 230
0x2949:002 NegativeDrehmomentgrenze Auswahl der Quelle fiir die negatiilrehmomentgrenze.
(P337.02) (Neg. DPehm-Grnz)
A AbVersion 03.00
0| (-) Max torque NegativeDrehmomentgrenze = ¢) Max torque 0x6072 (P326.00)
1/ Feste Genze 0.0 % NegativeDrenmomentgrenze = 0.0 %.
2| Analayeingang 1 Die negativédbrehmomentgrenze wird als analges Signal Giber den Ang
logeingang 1vorgegeben.
4  Analgeingang 1] 609
3| Analagyeingang 2 Die negativéddorehmomentgrenze wird als analges Signal Uiber den Ang
logeingang 2vorgegeben.
4 Analgeingang 2] 613
4| Negativetorque limit NegativeDrehmomentgrenze = Negativeéorque limitOX60E1
5| Network target torque Die negativdbrehmomentgrenze wird als Pozessdtenobjekt Uber Netz-
werk vorgegeben.
A4 Netzwerk konfigurierery 230
0x2C00 Motorregelungsart Auswahl der Mdorregelungsart.
(P300.00) (Motorregel.art)

A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.
2| Savoregelung (SEASM) (abVersion 02.00) DieseRegelungsart diat zur Sevoregelung eines gynclronmators.
4 Seavoregelung fur Aynchronmatoren (SEASM)] 178

3| Sensorlosé&egelung (SIPSM) DieseRegelungsart diat zur sensorloseriRegelung einesSynchronmo-
(abVersion 02.00) tors.
A Regelungsart st méglich bis raximal 22 kW Bemessungsieing.
A4 Sensorloséegelung furSynchronmatoren (SEPSM) 181
4| Sensorlosé&/kedorregelung (8/C) DieseRegelungsart diat zur sensorlosefvedorregelung eines Ayn-

chronmators.
4 Sensorloséedorregelung (BVC)] 176

6| U/f-Kennliniensteuerung (\FC open loop) | DieseRegelungsart diet zur Drehzahisteuerung eines gynctronmators
Uiber eine Uf-Kennlinie undstellt die enfachste Regelungsart da
4 U/f-Kennliniersteuerung (VC)1 167

~

U/f-Kennliniersteuerung (WC closed loop) | DieseRegelungsart diat zur Drehzahisteuerung eines gynchronmators
(abVersion 04.00) Uiber eine Uf-Kennlinie mit Rickfiihrung derrBhzahl.

Am hverter muss ein Mtorgeber argeschlossen und als Rickféys-
tem fur die Mdorregelung eirgestellt sein.

4 U/f-Kennliniersteuerung (WC closed loop) 175

0x2C01:010 Motorparameter: Motor-Bezeichnung Die Bezeichnung (z. B. "Mor 1") kannvom Anwender fei gewahlt wer-
den.

Wenn der Mdor im Engineeringool aus dem "Mtorkatalog" auge-
wahlt wurde, wid hier automatiscliie jeweilige Bezeichnung des
Motors eirgetragen (Beispiel: "MDSKAQ&2, 70").

Nachste Schritte

w Derlnverterstellt verschiedend-unktionenzur Verfigungmit denensichdas
Antriebsvehaltennochweiteroptimierenlasst4 Optimierungviotorregelung 158

w DieVoreinstellungermdéglichtden Betriebeinesleistungsangepasstavotors. Fiireinen
optimalen Betrieb dieser Motorregelungsart ist eine Optimierung der Regelkreise
zwingend erforderlich!4 Optimierung Regelkreige 169
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8.2.5 Sensorlose Regelung fiir Synchronmoto@&i-PSM)

Die sensorlose Regelung fur Synchronmotoren basiert auf einer entkoppelten, getrennten
Regelung des drehmomdritdenden Stromanteils und des Stroms in Feldrichtung. Im
Gegensatz zur Servorregelung werden Drehzahlistwert und Rotorlage tber ein Motormodell
rekonstruiert.

HINWEIS

Bei dieser Motorregelungsart wird im unteren Drehzahlbereich ein einstellbarer konstante
StromeingepragtlistdieserStromgrofl3eralsder Motor-Bemessungsstroringestellt,kann

sich der Motor im unteren Drehzahlbereich erwdrmen. Dies verstarkt sich, wenn der Motor
Uber langere Zeit im unteren Drehzahlbereich betrietvnal.

Mogliche FolgeZerstérung des Motors durch Uberhitzung

C Motor nicht uiber langere Zeit im unteren Drehzahlbereich betreiben.

Czur Erfassung und Uberwachung der Motortemperatur wird eine TemperaturriickfilitgrgP TSNiderstand oder
Thermokontakt empfohlerd Motortemperatur-Uberwachung] 195

Voraussetzungen

Die sensorlose Regelung fir SynchronmotorerdRSM) ist mdglich bis maximal 45 kW
Bemessungsleistung.

Details

Die Aktivierung dieser Motoegelungsart erfolgt durch die Einstellufig2C00 (P300.0&)
"Sensorlose Regelung (BEM) [3]".

Der Motormodelbasierte Drehzahlbeobachter setzt eine drehende Maschine voraus. Das
Betriebsverhalten der sensorlosen Regejuur Synchronmotoren ist daher prinzipbedingt in
zwei Bereiche untergliedert:

1. LowSpeedBereich(|Solldrehzahl|<UntergrenzeDx2C11:00)1

w ImBereichkleinerDrehzahlenist die Beobachtungler DrehzahkinesSynchronmotors
nicht maglich. In diesem sogenannten "L-8peedBereich” erfolgt ein gesteuerter
Betrieb: Flr Beschleunigungsvorgénge wird déxipC12:00kingestellte Strom und
fur Vorgangeohne Beschleunigung (zum Beispiel Stillstanerdanstante
Solldrehzahl) der ilx2C12:002ingestellte Stromingepragt.

11. High-SpeedBereich (|Solldrehzahl| > Untergren2e2C11:00)L
w IndiesemBereichwird mittels einesBeobachterslie Raorflusslagesowiedie Drehzahl

rekonstruiert. Die Regelung erfolgt feldorientiert. Es wird nur der Strom eingepragt,
welcher zur Aufbringung des geforderten Drehmoments notweistlig

PotLageldentifikation (PLI)
w ZurRegelunginespermanenterregterSyntironmotorsmussdie PotLageg der Winkel
zwischen der Motorphase U und der Feldachse des Rqtoekanntsein.

w Im Falleeinesim StillstandbefindlichenAntriebskommt direkt nachFreigabedesinverters
dieFunktion'PolLageldentifikation(PLI)"zumEnsatz diedieinitialePolLage
identifiziert.4 Synchronmotor: Pelageldentifikation (PLI) 167

Fangschaltung
w AbFirmwareVersiond wird eine Fangschaltun§ir den SynchronmotobisDrehahlen

kleiner der halben Bemessungsdrehaatierstiitzt.

w Soll die Fangschaltung zum Einsatz kommen, t2838:001 (P203.0dje Startmethode
"FangschaltungR]" einzustellenWeitere Einstellungersindfir die Fangschalingbei
sensorloser Regelung eines Synchronmotors eidhtderlich.

Fir eine Drehzahlregelung mit Drehmomentbegrenzung in Betriebs&f60 (P301.06
"MS: Velocity mode-R]":
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1. In0x2949:@1 (P337.01dlie Quelle fur die positive Drehmomentgrenze auswaloliec
entsprechenceinstellen.

12. In0x2949:002 (P337.0@)je Quelle fir die negative Drehmomentgrenze auswahlen
und entsprecheneinstellen.

SLPSMParameter

Die Parameter fur diese Motorregelungsart werden im Verlauf der Optimierung der
Regelkreise automatisch berechnet und eingestéllDptimierung Regelkreige 169

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2C03:001 Gegen-EMK-Konstante Vom Mator induziete SpannungHRblradspannung / 1000 rpm).
(P352.01) (GEMK-Konstante)
0.0 ... 1.8 ... 100000.0/1000rpm
A AbVersion 02.00
0x2C11:001 High-SpeedBeeich: Lhtergrenze Festlegung der Wtergrenze des HigkSpeedBeeichs.
5...B0] ... 100 % A Die Untergrenze hat einefeste Hysteresevon 5 %.
A AbVersion 02.00
0x2C11:002 High-SpeedBereich: Verstarkung TrackingRegler Verstarkungsfaktor fiir das Nakflihren derRotorlage im Maormodell.
0...ROQ ... 65535 %
A AbVersion 02.00
0x2C11:003 High-SpeedBeeich: Riksetzzeit TrackingRegler Ridsetzzeit fir das Nakfiihren derRotorlage im Maormodell.
0.00 ... 6.0Q ... 655.35 ms
A AbVersion 02.00
0x2C11:004 High-SpeedBereich: Btkoppeleit TrackingRegler Zeitliche Hysterese fur das Hirund Heschaten vom gesteuetrten in den
0.0 ... R00.Q ... 6553.5 ms geregelten Betrieb.
A AbVersion 02.00
0x2C12:001 SMLow-SpeedBereich: Beschleunigungsom Stromeffektivwertfiir Beschleunigursyorgange im wnteren Geshwin-
5...[70] ... 400 % digkeitsbereich.
A AbVersion 02.00 Awmnn 23 tor-Benegsungsrom 0x6075 (P323.00)

A Im wnteren Drehzahlbereichwerdenwahrend der Beschleunigungs
phase die $omsoliverte von 0x2C12:00Lind 0x2C12:002ddiert
und dem Mdor eingepragt.

0x2C12:002 SMLow-SpeedBereich: Stillstandsstrom Stromeffektivwertfir Vorgange ohne Beschleunigungufn Beispiebtil+
5..[30] ... 400 % standoder konstante Solldehzahl) im unteren Geshwindigkeitsbereich.
A AbVersion 02.00 Awmnn 23 tor-Benegsungsrom 0x6075 (P323.00)

A Im wnteren Drehzahlbereichwerdenwahrend der Beschleunigungs
phase die Somsollverte von 0x2C12:00und 0x2C12:00addiert
und dem Mdor eingepragt.

Hinweis!

Bei Eistellung "100 %" fliedm Stillstandeal ein Mdorstrom, dessen

EffektivwertWurzel 2 mal gosser & als de& Motor-Bemessungsrom.

Der Grund dfir igt, dass im Stillstandeim Synchronmator ein Gleich

strom undkein Wechsestrom eirgepragt wird. Sobald der Mior jedoch

dreht, flie3t der korrekte Motor-Bemessungsrom.
0x2949:001 PositiveDrehmomentgrenze Auswahl der Quelle fir die positiMerehmomentgrenze.
(P337.01) (Pos. Dehm-Grnz)
A AbVersion 03.00
0| Max torque PositiveDrehmomentgrenze = Max torque 0x6072 (P326.00)
1| Feste Genze 0.0 % PositiveDrehmomentgrenze = 0.0 %.
2| Analayeingang 1 Die pogive Drehmomentgrenze wird als analges Signal Gber den Ana
logeingang 1vorgegeben.
4  Analmeingang 1] 609
3| Analayeingang 2 Die positivedDrehmomentgrenze wird als analges Signal Uber den Ana
logeingang 2vorgegeben.

4 Anal@geingang 2] 613

4| Positivetorque limit PositiveDrehmomentgrenze = Positivéorque limitOx60EQ
5| Network target torque Die positiveDrehmomentgrenze wird als FPozessditenobjekt Uiber Netz-
werk vorgegeben.

4 Netawerk konfigurierery 230

0x2949:002 NegativeDrehmomentgrenze Auswahl der Quelle fur die negatiiBrehmomentgrenze.
(P337.02) (Neg. Dehm-Grnz)
A AbVersion 03.00
0| (-) Max torque NegativeDrehmomentgrenze = ¢) Max torque 0x6072 (P326.00)
1| Feste Genze 0.0 % NegativeDrehmomentgrenze = 0.0 %.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
2| Analggeingang 1 Die negativédbrehmomentgrenze wird als analges Signal Gber den Ang
logeingang 1vorgegeben.
4  Analgeingang 1] 609
3| Analayeingang 2 Die negativédbrehmomentgrenze wird als analges Signal Giber den Ang
logeingang 2vorgegeben.
4 Analgeingang 2] 613
4| Negativetorque limit NegativeDrehmomentgrenze = Negativeéorque limitOX60E1
5| Network target torque Die negativéebrehmomentgrenze wird als Pozessdtenobjekt Giber Netz-
werk vorgegeben.
4 Netzawerk konfigurierery 230
0x2C00 Motorregelungsart Auswahl der Mdorregelungsart.
(P300.00) (Motorregel.art)
A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.
2| Savoregelung (SEASM) (abVersion 02.00) DieseRegelungsart diat zur Sevoregelung eines #ynclronmators.
4 Savoregelung fir Aynchronmatoren (SEASM)] 178
3| Sensorlosdegelung (SIPSM) DieseRegelungsart diat zur sensorloseriRegelung einesSynchronmo-
(abVersion 02.00) tors.
A Regelungsart st méglich bis raximal 22 kW Bemessungsieing.
4 Sensorlosé&egelung furSynchronmotoren (SEPSM)] 181
4| Sensorlos&edorregelung (8/C) DieseRegelungsart diat zur sensorlosefYedorregelung eines &yn-
chronmotors.
4 Sensorlosékedorregelung (&V/C)] 176
6| U/f-Kennliniensteuerung (\FC open loop) | DieseRegelungsart diet zur Drehzahisteuerung eines gynctronmators
Uiber eine Uf-Kennlinie undstellt die enfachste Regelungsart da
4 U/f-Kennliniersteuerung (VC)] 167
7| U/f-Kennliniersteuerung (VC closed loop) |DieseRegelungsart di@t zur Drehzahisteuerung eines gynctronmators
(abVersion 04.00) Uiber eine Uf-Kennlinie mit Rickfiihrung derrBhzahl.
Am hverter muss ein Mtorgeber argeschlossen und als Rickféys-
tem fur die Mdorregelung eirgestellt sein.
4 U/f-Kennliniersteuerung (WC closed loop) 175
0x60EO0 Positivetorque limit PositiveDrehmomentgrenze fur Orehzahlregelung mit Dehmomentbe-
0.0...pR50.9 ... 3276.7 % grenzung.
A AbVersion 02.00 Amnon i torratedit@que 0x6076 (P325.00)
0x60E1 Negativetorque limit NegativeDrehmomentgrenze fiir Drehzahiregelung mit Dehmomentbe-
0.0 ... pR50.0 ... 3276.7 % grenzung.
A AbVersion 02.00 Amnn 2:torratedt@que0x6076 (P325.00)

Né&achste Schritte

w Derlnverterstellt verschiedend-unktionenzurVerfllgungmit denensichdas
Antriebsvehaltennochweiteroptimierenlasst4 OptimierungViotorregelung 158

w DieVoreinstellungermoglichtdenBetriebeinesleistungsangepasstavotors. Flreinen
optimalen Betrieb dieser Motorregelungsart ist eine Optimierung der Regelkreise
zwingend erforderlich!4 Optimierung Regelkreige 169
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8.25.1 Kippschutz

Die Kippuberwachung fiir die sensorlose Regelung fiir Synchronmotor@S{&)Lschaltet
den Antrieb ab, wenn der Motor zu "kippen" droht. Mégliche Ursache kann eine Uberlastung
des Motors sein.

Voraussetzungen

Die Kppuberwachung funktioniert nur im geregelten Bereich und wenn der Motor nicht im
Feldschwéchbereich betrieben wird.

Details
Um das Kippen des Motors zu erfassen, wird der Cosinus phi verwendet.
Beispiel:

w Fir den Cosinus phi ist@x2C01:008 (P320.08gr Wert "0.9" gemal Angalaeifdem
Motortypenschildeingestellt.

w Der Grenzwert fir die Kipplberwachung isOkR2C11:00&uf "80 %'tingestellt.

w Die KipplUberwachung l6st aus, wenn der aktuellsi@gs phi kleiner 0.72 ist (8@von
0.9).

Lost die Kippuberwachung aus, erfolgt die Fehlerreaktion "Stérung”. Ist i
0x6060 (P301.0Gjie Betriebsart "MS: Velocity mode]" eingestellt, l&uft
der Motor automatisch wiedr an, wenn die Stérung nicht mehr vorliegt.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2C11:006 High-SpeedBereich: Kippschut@renzwert 0 ...8§0] | Der Kippschuttrenzwert ist prozentual bezogen auf den Caosiphi
... 65535 % des Motors.
Ab Versio94.00
0x6060 Modes of operation (Modes of op.) Auswabhl der Betriebsart.
(P301.00) Einstellungwr &nderbarwenninvertergesperrt.
-2 MS: Velocity mode Herstellerspezifischer Velocity mode
-1 MS: Torque mode(ab Version 03.00) Hersteler-spezifischer Torque mode
Nur mdglich in Motorregelungsa@tx2C00 (P300.08)"Sensorlose
VectorregelundSLVGH]".
4 Drehmomentregelung mit Frequenzbegrenzyngss
0 No mode change/no mode assigned Keine Betriebsart (Stillstand)
2 CiA: Velocity mode CiA 402 Velocity mode
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8.3 OptimierungMotorregelung

Optimierung Motorregelung

Der Inverter stellt verschiedene Funktionen zur Verfiigung, mit denen sich das

Antriebsverhalten noch wadr optimieren lasst.

Zur Regelung eines permanenterregten Synchronmotors muss die
Lageg der Winkel zwischen der Motorphase U und der Feldachse d
Rotorsg bekannt sein. Mit dieser Funktion l&sst sich dielBagje zum
aktuell aktivierten Motorgebr ermitteln.

Funktion Motorregelungsart
VFC open | VFC closed | SGASM SLPSM SLVC
loop loop

U/f-Spannungsanhebung 159 W W
Mit der parametrierbaren Spannungsanhebung lasst sich das
Anladverhalten bei Anwendungen verbessern, die ein hohes
Anlaufmoment benétigen.
Sperrfrequenzen 160
Mit den drei parametrierbaren Sperrfrequenzen lassen sich kritische W W W W W
Frequenzen ausbielen, die zu mechanischen Resonanzen im Systg
fuhren.
Kippverhalten optimieren 162 W W
Fir spezielle Motoren, die einen Betrieb im Feldschwachbereich
erlauben, l&sst sich das Verlaitim Feldschwéchbereich den Motor
anpassen.
Schlupfkompensation 164 W
Bei Belastung geht die Drehzahl eines Asynchronmotors zuriick. Di
lastabhangigen Drehzahleinbruch bezeichman als Schlupf. Mit der
Schlupfkompensation l&asst sich dem lastabhangigen Drehzahlverlu
entgegenwirken.
Pendeldampfung 166

. . : . : 0V w
Mit der Pendeldampfung lassen sich Schwingungen imdieer
verringern, die auf Energiependelungen zwischen dem mechanisch
System (Massentragheit) und dem elektrischen System (Zwischenk
zurtickzufiihren sind.
Synchronmotor: PelLageldentifikation (PLI) 167 W

VFC open loop = UKennliniensteuerung

SCGASM = Servoregelung fiir Asynchronmotor
SIPSM = Sensorlose Regelung fir Synchronmotor
SLVC = Sensorlose Vectorregglun

VFC closed loop = Wennliniensteuerung mit Riickfiihrung der Drehzahl
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8.3.1

U/f-Spannungsanhebung

Mit der parametrierbaren Spannungsanhebung lasst sich das Anlaufverhalten bei
Anwendungen verbessern, die ein hohes Anlaufmoment benétigen.

Voraussetzungen

Die Funktion ist nur wirksam in den folgenden Motorregelungsarten:

w U/f-Kennliniensteuerung (VFC op&op)
w U/f-Kennliniensteuerung (VFC closedp)

Details

w In0x2B12:001 (P316.08sst sich eingeste Spannungsanhebung einstellen.

w In0x2B12:002 (P316.08sstsich zusétzlich eine Spannungsanhebungfiur
Beschleunigungsvorgénge einstellen.

w Bezug fir die prozentuale Einstellung der Spannungsanhebuig BaisisSpannung
0x2B01:00XP303.01)

0x2540:001--—-—--—--

0x2B01:001 100—------

20 -
(@ 0x2B12:001-+10 () 0x2812:002
0+~ : >
a 0x2B01:002 [Hz]
0x2916

Parameter Name / Wertebereich /[Voreinstellung] Info

0x2B12:001 Feste Anhebung (Fester tBbost) Feste (konstante) Spannungsanhebung furKEnnliniensteuerung
(P316.01) 0.0...R.5*...20.0% ohne Ruckfihrung.

* Voreinstellung von der BaugrofRe abhangig. Amn n 2 -Eckspdnmumx2B01:001 (P303.01)

Zwecks Optimierung des Anlaufverhaltens bei Anwendungeeijrdie
hohes Anlaufmomeribendtigen.
0x2B12:002 U/f-Spannungsanhebung: Anhebung bei Additive Spannungsanhebung fur Weénnliniensteuerung ohne
(P316.02) Beschleunigung Ruckfihrung.

(U/f-Anhebungen: Dynam. UBoost)0.0 ... D.0] ... |Amn n 272 -Eckspdnmud@x2B01:001 (P303.01)

20.0 % Diese Spannungsanhebung ist nur aktiv, wéhrend der Motor
beschleunigt wird. Sie wirkt dann additiv zudx2B12:001P316.01)
eingestellten festepannungsanhebung.

0x2B01:001 U/f-Kennliniendaten: BasiSpannung (U# BasisSpannung und Basigequenz definieren das U¥ferhaltnis und
(P303.01) Kennl.daten: BasiSpannung) somit de Steigung der U/Kennlinie.
0 ... R30* ... 5000 V Die U/fBasisspannung wird Ublicherweise aufMietor-
* Voreinstellung von der BaugréRe abhéngig. Bemessungspannung)x2C01:007 (P320.0&ingestellt.
0x2B01:002 U/f-Kennliniendaten: BasiSrequenz (UK Die U/fBasisfrequenz wird (iblicherweise auf Metor-
(P303.02) Kennl.daten: BasiBrequenz) Bemessungsequenz0x2C01:005 (P320.0éingestellt.

Gerat fur 56HzNetz: 0 ...50]* ... 1500 Hz Gerat fur

60-HzNetz: O ... 60]* ... 1500 Hz

* Voreinstellung wn der BaugréRe abhangig.

174
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8.3.2 Sperrfrequenzen

Mit den drei parametrierbaren Sperrfrequenzen lassen sich kritische Frequenzen ausblenden,

die zu mechanischen Resonanzen im System fiihren.
Details

Ein Sperrbereich ist aktiv, sobald die Frequenz fir dieserrt&peich auf einen Wert
ungleich "0 Hz" eingestellt ist.
w Die eingestellte Frequenz definiert den Mittelpunkt des auszublendenden Bereiches.

w Die eingestellte Bandbreite definiert dessen GesamtgréRie.

Ausgang
[Hz] &

I .
L
(€N [Hz]

Eingang

A

F 3

-~

Y

Beispiel: Fur einen Sperrbereich ist die Frequéhi#2 und die Bandbreite 10 Hz eingestellt.
Mit diesen Einstellungen wird der Bereich von 15 Hz bis 25 Hz ausgeblendet.

Anmerkungen:
w Sperrfrequenzen sind Absolutwerte. Mit der Einstellung "20 Hz" wird zugledidie
Sperrfrequenz-20 Hz"definiert.

w Derlnverter beschleunigt/verzdgert den Motor durch den auszublender@kneich gin
kontinuierlicher Betrieb in diesem Bereich ist niofiglich.

w Ein Sperrbereich ist nicht aktiv, wenn dessen Bandbreite auf "0 Hz" eingsstellt

Aneinander liegende und Ubeppende Bereiche:
w Beispielinks:LiegenBereicheunmittelbaraneinanderwerdendie Bereichewie
dargestelltdurchlaufen.

w Beispierechts:UberlappersichBereicheformender kleinsteund der groRteWert einen
neuenBereichln der Statusanzeigfx291F:01&verdenbeideBereichealsaktivangezeigt.

Ausgang Ausgang
[Hz] [Hz]

F 9
-~

F
w

> >
[Hz] [Hz]
Eingang Eingang
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Gultige und ungultige Bereiche:

w Beispiel links: Sperrfrequenz = 5 Hz, Bandbreite 210

A DNf GAISNI

SNB A OK

00S3AAYYldl 0SA x no

w Beispiel rechts: Sperrfrequenz = 4 Hz, Bandbreite4z10
A Ungliltiger Bereich (beginnt bei < 0); wird daher ignoriert.

Ausgang Ausgang
[Hz] & [Hz] i
1 ;
- / » 1
v [H] [12]
Eingang Eingang
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x291F:001 Sperrfrequenzen: Spdrequenz 1 Mittelpunkt des auszublendenden Frequenzbereiches 1.
(P317.01) (Sperrfrequenzen: Sperrfrequenz 1)
0.0...p.0] ... 599.0 Hz
0x291F:002 Sperrfrequenzen: Sperrbandbreite 1 Grole des aszublendenden Frequenzbereiches 1.
(P317.02) (Sperrfrequenzen: Sperrbandbr. 1)
0.0..p.0 ... 10.0 Hz
0x291F:003 Sperrfrequenzen: Sperrfrequenz 2 Mittelpunkt des auszublendenden Frequenzbereiches 2.
(P317.03) (Sperrfrequenzen: Sperrfrequenz 2)
0.0...p.0] ... 599.0 Hz
0x291F:004 Sperrfrequenzen: Sperrbandbie 2 Grole des auszublendenden Frequenzbereiches 2.
(P317.04) (Sperrfrequenzen: Sperrbandbr. 2)
0.0..p.0 ... 10.0 Hz
0x291F:005 Sperrfrequenzen: Sperrfrequenz 3 Mittelpunkt des auszublerehden Frequenzbereiches 3.
(P317.05) (Sperrfrequenzen: Sperrfrequenz 3)
0.0...p.0] ... 599.0 Hz
0x291F:006 Sperrfrequenzen: Sperrbandbreite 3 Grole des auszublendenden Frequenzbereiches 3.
(P317.06) (Sperrfrequenzen: Sperrbandbr. 3)
0.0..p.0 ... 10.0 Hz
0x291F:016 Sperrfrequenzen: Status Bit-codierte Anzege des Status der Sperrfrequenzen.
NurAnzeige
Bit0 | Sperrbereich 1 aktiv
Bit1 | Sperrbereich 2 aktiv
Bit2 | Sperrbereich 3 aktiv
Bit4 | Frequenz oberhalb Sperrbereich 1
Bit5 | Frequenz oberhalb Sperrbereich 2
Bit6 | Frequenz oberhalb Sperrbereich 3
Bit 8 Sperrbereich 1 ungiltig
Bit9 | Sperrbereich 2 unglltig
Bit 10 | Sperrbereich 3 ungliltig
0x291F:032 Sperrfrequenzen: Eingangsfrequenz Anzeige der SperrfilteEingangsfrequenz.
Nur Anzeige: X.X{z
0x291F:033 Sperrfrequenzen: Ausgangsfrequenz Anzeige der SperrfilteAusgangsfrequenz.
Nur Anzeige: x.x¥z
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8.3.3 Kippverhaltenoptimieren

Wird der Motor mit Frequenzen oberhalb der MotBemessungsfrequenz betrieben,
verschiebt sich der Arbeitspunkt in den sogenannten "Feldschwachbereich”. In diesem
Bereichsteigt die Motorspannung nicht mehr proportional zur Ausgangsfrequenz an. Als
Folge senkt der Inverter automatisch den Maximalstrom ab, da das volle Drehmoment bei
diesen Frequenzen nicht mehr verfiigbar ist.

Fur spezielle Motoren, die einen Betrieb imdsghwachbereich erlauben, lasst sich das
Verhalten im Feldschwachbereich Mit2BOC (P319.0@n den Motor anpassen.

A GEFAHR!!

Gefahr durch unsachgeméafle Parametrierung. Mégliche Folge: Sachschaden und
Personenschéden

OVoreirstellung (0 Hz) i6x2BOC (P319.0@ur nach Riicksprache mit dem Motorenhersteb@dern!
OEmpfehlung: Voreinstellung (0 Hz) beibehalten.

Voraussetzungen
Die Funktion ist nur wirksam in den folgenden Motorregelungsarten:

w U/f-Kennliniensteuerung (VFC openp)
w U/f-Kennliniensteuerung (VFC closedp)

CG Drives & Automatiof]1-639502R2 177



Details

Der Betriebsbereich eines Asynchronmotors besteht aus dem Spannungsstellbengich
dem Feldschwéachbereich. Der Feldschwéachbereich ist wiederum in zwei Bereigbee

w Im ersten Bereich kann die Leistung konstant gehalten werden, ohne dasMotor

Kippt.

w Der zweite Feldschwachbereichist dadurch charakterisiert, dass danximalzulassige
Standerstrom abgesenkt wird, um ein Kippen des Motorgerhindern

DrehzahiDrehmomentkurve des Asynchronmotors mit zwei Feldschwéachbereichen
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Auf den Abldsepunkt gy M,) kann mitOx2BOC (P319.0&)influss genommen werden.

0x2B0OC (P319.06)0 Hz:

w DieMaximalstromkennlinievird um die eingegebend-requenzuhdheren
Drehfeldfrequenzen verschoben.

w Der maximal zulassige Strom und das maximale Drehmoment erhéhémsich
Feldschwéachbereich.

w Die Gefahr des Kippens des Motors whther.
0x2B0C (P319.08)0 Hz:

w DieMaximalstromkennlinievird um die eingegebend-requenzuniedrigeren
Drehfeldfrequenzewerschoben.

w Der maximal zulassige Strom und das maximale Drehmoment reduzierém sich
Feldschwéachbereich.

w Die Gefahr des Kippengs Motors wirdyeringer.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2B0C Ablésung Feldschwachung (Feldschwachung) Verschiebung des Abldsepunktes fur die Feldschwéachung.
(P319.00) -599.0 ...0.0] ... 599.0 Hz

0x2B01:002 U/f-Kenniniendaten: Basirequenz (UA BasisSpannung und Basigequenz definieren das U¥ferhéatnis und
(P303.02) Kennl.daten: BasiBrequenz) somit die Steigung der UKennlinie.

Gerat fur 56HzNetz: 0 ...50]* ... 1500 Hz Gerat fur
60-HzNetz: O ... 60]* ... 1500 Hz
* Voreinstellung von der BaugréfRe abhéangig.

Die U/fBasisspannung wird iblicherweise aufMietor-
Bemessungspannungdx2C01:007 (P320.0&ngestellt.
Die U/fBasisfrequenz wird (iblicherweise auf Metor-
Bemessunggequenz0x2C01:005 (P320.0&ingestellt.
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8.3.4 Schlupfkompensation

BeiBelastungyehtdie DrehzahkinesAsynchronmotorgzuriick.Diesenastabhéngigen
DrehzahleinbructbezeichnetmanalsSchlupfMit der Schlupfkompensatiotéisstsichdem
lastabhangigen Drehzahlverlesitgegenwirken.

Voraussetzungen

Die Funktion ist nur wirksam in der Motorregelungsart “Wénnliniensteuerung (VFC open
loop)".

Damit die Funktion den bendtigten Nennschlupf korrekt ermitteln kann, missen folgende
Parameter korrekt eingestellt sein:

w Bemessungsdrehzahl
w Bemessungsfrequenz

w Polpaarzahl (Automatisch berechnet aus Bemessungsdrehzahl und Bemessungsfrequenz)

Details

Die Schlupfkompensation erhdht oder verringert als Reaktion auf eine Lastanderung die
Ausgamgsfrequenz. Auf diese Weise wird dem Schlupf entgegengewirkt und prazise die
Drehzahl gehalten.

Motordrehzahl

Last

Ausgangsfrequenz |—""—" @

Den fir die Schlupfkompensation benétigten Nennschlupf berechnet der Inverter nach
folgender Formel:

Nennschlupf [%] = (1 (MotdBemessungsdrehzahl [r/min}(120 * Motor-
Bemessungsfrequenz [Hz] / Polzahl))) * 100

Berechnungsbeispiel:

w Motor-Bemessungsdrehzahl = 17%@in

w Motor-Bemessungsfrequenz = Blz

w Polzahl =2 * Polpaarzahl=2* 2 =

w Nennschlupf=(1(1750/ (120 * 60/ 4))) * 100 = 247

Der Nennschlpf stellt die Abnahme der Motordrehzahl aufgrund der Motorbelastung dar.
Bei voller Drehzahl und Volllast wiirde der im Beispiel aufgefiihrte Motor mit 1750 r/min
drehen, also 2.77 % unterhalb seiner Synchrondrehzahl von 1800 r/min. Um diesen
Drehzahlverluszu kompensieren, erhoht der Inverter die Ausgangsfrequenz, und zwar um
den Nennschlupf multipliziert mit der MoteBemessungsfrequenz. Im Beispiel 2.77 % * 60 Hz
= 1.66 Hz Erhdhung bei Vollast.

Um Lastanderungen zu berticksichtigen, lasst si€x2B09:001 (P315.0der Einfluss des
Nennschlupfes auf die Ausgangsfrequenz anpassen. Eine Einstellung von 100 % entspricht
dem Nennschlupf der Maschine im nominalen Arbeitspunkt.

Bezogen auf das Beispiel oben und 60 HzF8etuerz:

w Bei0x2B09:001 (P315.0%)100 % ist die Ausgangsfrequeréld-66Hz (60 Hz + 100 % *
1.66Hz).

w Bei0x2B09:001 (P315.0%)50 % ist die Ausgangsfrequer®0-83Hz (60 Hz + 50 % * 1.66
Hz).
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Zusatzlich lasst sich mx2B09:002 (P315.0bgi Bedarf die Filterzeit fiir die
Schlupfkompensation anpassen. Die voreingestellte Filterzeit ist an typische Motoren
angepasst. Wenn bei Volllast oder nahezu Volllast Scluvgen oder Instabilitaten
auftreten, wird eine Erhéhung der Filterzeit empfohlen.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2B09:001 Schlupfkompensation: Verstéarkung Prozentuale Anpassung des berechneten Schlupfes.

(P315.01) (Schlupfkompens.: Verstarkung) Erforderlichz. B.bei Abweichungerder realenMotordatenvonden
-200.00 ...100.09 ... 200.00 % Angaben auf derfiypenschild.

Eine Einstellung von 100 % entspricht dem Nennschlug¥ldschine
im nominalenrArbeitspunkt.
0x2B09:002 Schlupfkompensation: Filterzeit (Schlupfkompens.| Filterzeit fur die Schlupfkompensation.

(P31502) Filterzeit) DievoreingestellteFilterzeitistantypischeMotoren angepasst.
1..F]... 6000 ms

0x2C02:004 SchlupffrequenzSchlupffrequenz) Anzeige des ermittelten Nennschlupfes.

(P351.04) Nur Arzeige: x.xz

0x2C01:001 Motorparameter: Polpaarzahl Anzeige der aus Bemessungsdrehzahl und Bemessungsfrequenz
NurAnzeige berechneten Polpaarzahl.

0x2C01:004 Motorparameter: Bemessungsdrehzahl Allgemeine Motordaten.

(P320.04) (Motorparaneter: Bemess.drehzahl) Einstellungen gemaR Angaben auf dem Motortypenschild vornehm

Gerat fur 56HzNetz: 50 ...145(Q ... 50000 rpm Hinweis!
Gerét fur 66HzNetz: 50 ...175(0 ... 50000 rpm Bei der Eingabe der Motortypenschiltén muss die fiir den Motor

0x2C01:005 Motorparameter: Bemessungsfrequenz rea

(P320.05) (Motorparameter: Berass.frequenz) lisierte Motorphasenverschaltung (Sternoder Dreieckschaltung)
Gerét fur 56HzNetz: 1.0 ...50.¢] ... 1000.0 Hz berucksichtigt werden. Es durfen nur die daftr zugehérigen Daten
Gerét fur 66HzNetz: 1.0 ...§0.q) ... 1000.0 Hz eingegeben werden.
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8.3.5 Pendeldampfung

Aufgabe der Pendeldampfung ist eine Verringerung von Schwingungen im Leerlauf, die auf
Energiependelungen zwischen demchanischen System (Massentragheit) und dem
elektrischen System (Zwischenkreis) zurlickzufiihren sind. Des Weiteren kann die
Pendeldampfung auch zur Kompensation von Resonanzen verwendet werden.

Voraussetzungen
Die Funktion ist nur wirksam in den folgendentisloegelungsarten:

w U/f-Kennliniensteuerung (VFC opeop)
w U/f-Kennliniensteuerung (VFC clodedp)

Einschrankungen
Beachten Sie folgende Einschrankungen:

w Eskdnnennur konstanteSchwingungeim einemstationarenBetriebspunktbedampft
werden.

w SporadisclauftretendeSchwingungekdnnennichtbedampftwerden.

w Fir Schwingungen bei dynamischen Vorgéangen (z. B. Beschleunigdegkastwechsel)
ist die Pendeldampfung nicheeignet.

w Die Pendeldampfung ist nur aktiv, wenn die Solldrehzahl gro3er 14 isininddie
Zwischenkreisspannung einen Wert von 10dib¥rschreitet.

Details

Zur Ermittlung der Pendelung wird der Wirkstrom herangezogen. Um den Wechselanteil aus
dem Wirkstrom zu extrahieren, wird dieser Strom differenziert. Dieses Signal wird
anschlieend ber ein PTAFilter gefuhrt.

Identifizierung der Pendelschwingung

Bevor die Pendeldampfung parametriert werden kann, muss die Pendelschwingung
identifiziert werden. Eine Mdglichkeit ist die Betrachtung des Motorstroms bei
ausgeschalteter Pendeldampfung ($&rkung = 0 %). Im stationaren Betrieb stellt sich ein
konstanter Strom ein. Falls der Antrieb schwingt, zeigt sich dieses Schwingen auch im
Motorstrom. Somit ist es moéglich, anhand des Wechselanteils im Motorstrom die Frequenz
und die Amplitude der Schngung zu ermitteln. Im Folgenden wird dieser Wechselanteil mit
"Stromschwingung" bezeichnet.

Parametrierung

Die Verstarkung des Schwingungssignals ist nach folgender Gleichung einzustellen:
0x2B0A:001 (P318.0%)Stromamplitide * 100 % /{2 * Geratemaximalstrom)

Die voreingestellte Zeitkonstante des PHilter sollte fur die meisten Anwendungen
ausreichen. Im Bedarfsfall ist eine Anpassung der Zeitkonstante nur mit Bemotron EASY
Starter« moglich. Generell muss die Zeitistante so eingestellt werden, dass die Schwingung
bedampft werden kann, hdherfrequente Anteile jedoch aus dem Signal herausgefiltert
werden. Die Zeitkonstante ermittelt sich aus dem Kehrwert der doppelten Frequenz der
Stromschwingung:

0x2B0A:002 (P318.02)1 / (2 * Schwingfrequenz)

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2B0A:001 Verstéarkung (Verstarkung) Verstarkung des Schwingungssignals.
(P318.01) -100 ... pO] ... 100 % Bei Einstellung 0 ist die Pendéidpfungdeaktiviert.
0x2B0A:002 Filterzeit (Filterzeit) Zeitkonstante des PTHilter.
(P318.02) 1..F]...600 ms
0x2DDF:002 Achseninformationen: Maximalstrom Anzeige des Maximalstromes der Achse.

Nur Anzeige: X.xX
0x2D88 Motorstrom (Motorstrom) Anzeige des aktuellen StroEffektivwertes.
(P104.00) Nur Anzeige: x &
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8.3.6 PolLageldentifikation ohne Bewegung

Wird ein permaneterregter Synchronmator am hverter betrieben, dann é fiir ein optimales
und ruckfeies Afahrmoment eine smenamte "PotLageldentifikation(PLI)" eforderlich. In
der Voreinstellung wid nach jederrverter-Feigabe eine PoLageldentifikationdurchge- fiihrt.
Bei deaktiviertePolLageldentifikationkann der Mdor vor dem Lafahren kurzeitig riclarts
drehen oder bei einerau starken Anfahrmoment kippen.

HINWEIS

Bei falscher Parametrierung und Dimensionierung des Inverters kann der maximal zulassige
Motorstrom wahrend der Pelageldentifikation Giberschritten werderMégliche Folge: Nicht
reversible Beschadigungen des Motors.

OMotordaten korrekt einstellend Motordaten] 139

ONur einen leistungsméRig auf den Motor abgestimmten Inverter einsetzen.

Voraussetzungen

w DieVerdrahtungder drei Motorphasenund desMotorgebersmussentsprechendlen
Vorgaben aus der Montageanleitung durchgefiihrt wordem.

w Der Inverter ist betriebsbereit (kein Fehétiv).

w Fur die PeLageldentifikation (PLI) ohne Bewegung muss der Motor isicBtillstand
befinden. Damit die Pdlageldentifikation nur im Stillstand durchgefihrt wird, ist in
0x2838:001 (P203.0dje Startmethode "Fangschaltung [2fhzustellen.

Details

Diese Funktiomvurde fur eine gofl3e Bandkeite von Motorcharakteristikerentwickelt. Bei
einigen Maortypenkann die identifiziertd®l-Lage jedoch deutliclvon derrealenPol-Lage
abweichen, so dass mit einem deutlichereBmomentverlust und géRReren Matorverlusten
zu rechnen .

Die PolLageldentifikationwird automatiscinach jedertverter-Freigabe duchgeftihrt, wenn
in 0x2C63:00die Awswahl "Nach jeder ireigabe [2]" eirgestellt ist. Weitere Eirstellungen sind
fur diese Funktiomicht erforderlich.

Ablauf der PoelLageldentifikation:

1. Nach hverter-Freigabe wid ein definiertedPulsnuster augiegeben, das $tme bisca.
Motormaximaktrom ausdit. Die pweiligen Stémewerden gemessen. Anhand dieser
Stromekann dieFeldverteilung ermitteltwerden, so dass diEol-Lage berechret werden
kann.DieserVorgang dauert naximal 1,8 Slkeunden.

13. NacherfolgreicherDurchfihrungder PotLageldentifikationfolgt der Motor der
Sollwertvorgabe.

Wahrend der PeLageldentifikation:
w Die Stromtestimpulse rufen hdrbare Motorgeréausdiervor,die ggf.je nachArt der
mechanischen Kopplung von der Maschin@wimanik verstarkt werdekdnnen!

w DieFunktionkanndurchlnverter-Sperrgederzeitabgebrocherwerden,ohnedass
Einstellungen geéandert werden. In diesem Fall ist diedLBgkldentifikation erneut
durchzufihren.

w Wird die Funktion von sich aus abgebrochieamn dies ein Hinweis darauf sailassdie
Motoreigenschaften fir diese Funktion nicht geeigsied.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2C63:001 PLI ohne Bewegung: Ausfiihrung Startverhalten (ohne oder mit Palageldentifikation vor dem Start).
Einstellunghur &nderbarwenninvertergesperrt.
Ab Vesion04.00

0 Deaktiviert Keine PoelLageldentifikation durchfiihren.

2 Nach jeder Freigabe PotLageldentifikation nach jeder InvertefFreigabe durchfiihren.
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8.4 OptimierungRegelkreise

Optimierung Regelkreise

Besteht die Notwendigkeit, die Gesamtleistung des Systems zu verbessern, stehen hierzu
verschiedene Optionen zur Auswahl:

1. Nur Motor und Drehzahlreglénitialisieren
14. Automatische Identifizierung des Motaffsestromt)
15. Automatische Kalibrierung des Motdimbestromt)

Wabhlen Sie einfach die Option, die am besten zu lhrer Umgebung und lhren Anforderungen
passt!

Bevor auf die verschiedenen Optionen im Detail eingegangen wird, treffen Sie zunachst die
Entscheidung, mit welcher Bedienschnittstelle die Optimigrdarchgefiihrt werden soll:

Mdglichkeit 1:0ptimierung mit Engineering Tool durchfihren7o

Moglichkeit 2:0ptimierung mit Keypad durchfiihrgn 171
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Optimierung mit Engineering Tool durchfiihren

Das folgende Flussdiagramm zeigt den Ablauf der Optimierung mit einem Engineering Tool (z.

B. >sEmotron EASY Startér

Start

h 4

Manuell einstellen:

- Motordaten gemaB Angaben auf
dem Motortypenschild

- Motorregelungsart

- Mechanische Last und dessen
Ankopplung an den Motor

- Filterzeit fiir Drehzahlrickfiirung

Manuell einstellen:

- Mechanische Last und dessen
Ankopplung an den Motor

- Filterzeit fiir Drehzahlriickfirung

Anpassung des
Drehzahlregelers
erfordelich?

Identifizierung
(bestromt)
mdaglich?

Identifizierung
(bestromt)
maoglich?

A 4 A 4
b) c) d)
Nur Motor und Automatische identifizierung Automatische kalibrierung
Drehzahlregeler initialisieren des Motors (bestromt) des Motors (unbestromt)

» Ende |4

a) Egal, welcheOptionfir Sieambestenpasst,missernzuerstdie relevantenMotordaten

eingestelltwerden.

b. WennSieein bereitsoptimiertesSystemhaben,sichaberetwasander Lastanpassung

veranderthat, kannessehrviel Sinnmachennur den Drehzahlregler neu zu
initialisieren.
4 Nur Motor und Drehzahlregler initialisiergrz4

c) Wenndie Anwendungeslhnenerlaubt, dasSystemwahrendder
Optimierungsprozeduzubestromen flihren Sieeine automatischddentifizierung
durch.DieseProzeduifihrt zu denbestmoglicherParametereinstellungen.

4 Automatische ldentifizierung des Motors (bestromtyrs

d) Wenndie Anwendungeslhnennicht erlaubt, dasSystemwahrendder

Optimierungsprozeduzubestromen flihren Sieeineautomatische Kalibrierundurch.

4 Automatische Kalibrierung des Motors (unbestromtys
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Optimierung mit Keypad durchfiihren

DamitdemKeypadkeinZugriffaufdenMotorkatalogbesteht misserzunachstlie
MotordatengemalHerstellerAngaben/MotorDatenblattmanuelimitdemKeypad
eingestelliverden4 ManuelleEinstellunglerMotordaten] 139

Das fdgende Flussdiagramm zeigt den Ablauf der Optimierung mit dem Keypad:

Manuell einstellen:

- Motordaten gemaR Angaben auf
dem Motortypenschild

- Motorregelungsart

- Mechanische Last und dessen
Ankopplung an den Motor

- Filterzeit ftr Drehzahlriickflirung

Identifizierung
(bestromt)
maglich?

) d)
Automatische identifizierung Automatische kalibrierung
des Motors (bestromt) des Motors (unbestromt)

a) Wenndie Anwendungeslhnenerlaubt, dasSystemwahrendder
Optimierungsprozeduzubestromen flihren Sieeine automatischddentifizierung
durch.DieseProzeduifihrt zudenbestmdglichenParametereinstellungen.

4 Automatische ldentifizierung des Motors (bestromtyrs

b) Wenndie Anwendungeslhnennicht erlaubt,dasSystemwahrendder
Optimierungsprozeduzu bestromen fiihren Sieeineautomatische Kalibrierundurch.

4 Automatische Kalibrierung des Motors (unbestromtys
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8.4.1 Mdgliche Optionen zuOptimierung

DiezuwahlendeOptionhangtvomjeweiligenAnwendungsfalab. JenachgewahlterOption
werdenverschiedend’razedurenaktivund dadurchverschiedend®arametergruppen
beeinflusst:

w Motor-Bemessungsdaten

® InverterKennlinie

w Motor-Ersatzschaltbilddaten
w Motor-ControllerEinstellungen
w DrehzahlregleEinstellungen

Weitere Details siehe folgende Unterkapitel:
w Nur Motor und Drehzahlregler initialisiergn 174
w Automatische ldentifizierung des Motors (bestromti7s

w Automatische Kalibrierung des Motors (unbestromtii7e

84.1.1 Nur Motor und Drehzahlregleinitialisieren

Nachfolgend wird beschrieben, wie Sie den Drehzahlregler im Allgemeinen optimieren
kénnen. Dies kann erforderlich sein, wesioh einige Parameter auf der Lastseite des
Antriebssystems geéandert haben oder bislang einfach noch nicht eingestellt wurden, wie
beispielsweise:

w Motor-Tragheitsmoment

w LastTragheitsmoment

w ArtderKopplungzwischerMotor-TragheitsmomentndLastTragheismoment

Voraussetzungen

w AlleMotor-Bemessungsdatesindbekanntundim Invertereingestellt,entwederdurch
Auswahl des Motors aus dem Motorkatalog odenuell.
4 Manuelle Einstellung der Motordaten 139

w Alle weiteren Optionen zur Optimierung wurderwenn maglichg zuvordurchgefiihrt.
4 Automatische ldentifizierung des Motors (bestromtn7s

4 Automatische Kalibrierung des Motors (unbestromt)176

w Optimierung ist online oder offline moglich (mit oder ohne angeschlossktotar).
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Erforderliche Schritte

Passen Sie mit dem Engineering Tool die folgenden Parameliar Antriebssystem an. Da
sich hierdurch nur Lastbhangige Daten &ndern, miussen die anderen Parametergruppen
nicht neu berechnet werden.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2910:001 Motor-Tragheitsmoment (MotoiTragheit) Einstellung des Moterragheitsmomentes.
(P335.01) 0.00 ... B.70* ... 20000000.00 kg cm?
* Voreinstellung von der Baugrof3e abhangig.
0x2910:002 LastTragheitsmoment (Laskragheit) Einstellung des Ladragheitsmomentes.
(P335.02) 0.00 ... B.70* ... 20000000.00 kg cm? Die Einstellung immer auf die aktuelle Last abstimmen, ansorsten
* Voreinstellung von der BaugréReléngig. der Optimierungsprozess nicht erfolgreich durchgefilatden.
0x2910:003 Kopplung Auswabhl der Art der Kopplung zwischen MelaBgheitsnoment und
0 Steif LastTragheitsmoment.
1 Elastisch
2 Mit Spiel
0x2904 Filterzeit IstDrehzahl 0.0 ..2[(] ... 50.0 ms Filterzeit fir den Drehzahlistwert.

Weitere Details zum Drehzahlregler siehe KapifeEhzdlregler'.] 188
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8.4.1.2 Automatische Identifizierung des Motoréestromt)

DieautomatischddentifizierungdesMotors fihrt zubestmaoglicherParametereinstellungen.
Wenn die Anwendung es Ihnen erlaubt, das System wahrend dém@ping zu bestromen,
fuhren Sie diese Optimierurdyrch.

Voraussetzungen

w AlleMotor-Bemessungsdatesindbekanntundim Inverter eingestellt,entwederdurch
Auswahl des Motors aus dem Motorkatalog odenuell.
4 Motor ausMotorkatalog auswahlen 173

4 Manuelle Einstellung der Motordaten 139
w In0x2C00 (P300.0@st die gewlinschte und fir den MatgeeigneteMotorregelungsart
ausgewabhilt.

w In0x6060 (P301.003t die Betriebsart "MS: Velocity mode[' oder "CiAVelocitymode
[2]" eingestellt.

Zwischenkreisspannung igtrhanden.

Derlinverterist fehlerfreiundim Geratezustand’'Readyto switchon" oder"Switchedon".
DerMotor ist gestoppt(keineStartFreigabe).

Es ist keine InverteBperreaktiv.

Es ist kein Schnellhalktiv.

w Es ist kein anderer Achsbefehl maktiv.

€ € € € ¢

Allgemeines zur ldentifizierung

w Die automatishe Identifizierung kann einige Sekunden bis Minwataunern.

w DieProzedukanndurchinverter-Sperreoder Aufhebungder StartFreigabgederzeit
abgebrochen werden, ohne dass Einstellungen geéndsden.

w Wahrendder Prozeduiistdie LED'RDY'(blau)dauehaft an.
w NachBeendigungst ein erneuter StartBefehlerforderlich,um denMotor zu starten.

Erforderliche Schritte
Optimierung mit Engineering Tool (z. Emotron EASY Starter

1. AufderRegisterkartéEinstellungenzumParametrierdialogErweiterte
Motoreinrichtung“navigieren.

16. Unter "Motorkalibrierung" die Schaltflachenergizedbetatigen.
17. Den weiteren Anweisungen des Engineerlioglsolgen.
Optimierung mit Keypad:
1. Automatische ldentifizierung anforderx2822:004 (B27.04)= "1"einstellen.

18. StartBefehlerteilen,umdie Prozedurzustarten.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2822:004 Motordaten identifizeren (bestromt) (Mot. identifiz.] 1 = Automatische Identifizierurder Motordaten starten.

(P327.04) 0..0]...1 Inverter-KennlinieMotor-ErsatzschaltbilddatemndReglereinstellugen
werden automatisch identifiziert uneingestellt.
Wahrendder Prozeduwird der Motor bestromt!
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Ablauf der Optimierung

Sobald die Prozedur gestartet wurdeerden die folgenden Schritte angestol3en:

1. Dielnverter-Kennliniewird automatischdurchdenInverteridentifiziert.

19. DieMotor-ErsatzschaltbilddatewerdenautomatischdurchdenInverteridentifiziert.

20. DieMotor-ControllerEinstellungenverdenautomatischberechnet.

21. DieDrehzahlregleiEinstellungemwerdenautomatischberechnet.

8.4.1.3

Automatische Kalibrierung des Motorsinbestromt)

Wenn die Anwendung es Ihnen nicht erlaubt, das System wahrend der Optimierung zu

bestromen, filhren Sie diese Optimierung durch.

Voraussetzungen

Alle Motor-Bemessungsdatesindbekanntundim Inverter eingestellt,entwederdurch
Auswahl des Motors aus dem Motorkatalog odenuell.

4 Manuelle Einstellung der Motordatgn 139

w In0x2C00 (P300.08t die gewtinschte und fir den MotgeeigneteMotorregelungsart
ausgewahlt.

w Derlnverterist fehlerfreiundim GeratezustandReadyto switchon" oder"Switchedon”.

w Derlnverteristgesperrtoderder Motor ist gestoppt(keineStartFreigabe).
w Es ist kein anderer Achsbefehl makhtiv.

Erforderliche Schritte

Optimierung mit Engineering Tool (z. Emotron EASY Startér

1. AufderRegisterkartéEinstellungen’zumParametrierdialogErweiterte
Motoreinrichtung"navigieren.

2. Unter "Motorkalibrierung" die SchaltflacHeénbestromtbetatigen.

3. Den weiteren Anweisungen des Engineerliogldolgen.

Optimierung mit Keypad:

A 0x2822:005 (P327.05)"1" einstellen, um die Prozedur gtarten.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2822:005 Motordaten kalibrieren (unbestromt) (Mot. 1 = Automatische Kalibrieng der Motordaten starten.
(P327.05) kalibrieren) Eswird einevoreingestelltdnverterKennliniegeladen.

0..0...1

DieMotor-Ersatzschaltbilddatemnd Reglereinstellungewerden
basierend auf den aktuell eingestellten MotBemessungsdaten
berechnet.

Der Motor wird nichbestromt.

Ablauf der Optimierung

Sobald die Prozedur gestartet wurde, werden die folgenden Schritte angestof3en:

1. Eswird einevoreingestelltdnverter-Kennliniegeladen.

2. DieMotor-Ersatzschaltbilddatewerdenbasierendaufdenaktuelleingestellten
MotorBemessungsdateberechnet.

3. DieMotor-ControllerEinstellungemverdenautomatischberechnet.

4. DieDrehzahlregleEinstellungenverdenautomatischberechnet.
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8.4.2 Inverter-Kennlinie

Die InverterKennlinie wird automatisch eingestellt, wenn eine der folgenden Optimierungen
durchgefiihrt wird:

4 Automatische ldentifizierung des Motors (bestromti7s

4 Automatische Kalibrierung des Motors (unbestromt)176

Die vorgenommenen Einstellungen kdnnen bei Bedarf eingesehen, sollts
jedoch nicht veréandert werden. Eine falsche Einstellung kann die Regelu
negativ beeinflussen!

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2947:001 ... |Inverter-Kennlinie:Wert y1 ...Wert y17 Die hverter-Kennlinie (bestehend aus 1¥Werten) wid im Verlauf der
0x2947:017 0.00 ...p.0Qg* ... 20.00 V automatischerdentifizierungder Matordaten baechret und eirge-

* Voreinstellungvon der BaugbRe abhangig. stellt. Wird nur eine automatischkalibrierung der Mdéordaten duchge-

fuhrt, wird stattdessen eineoreingestellte inverter-Kennliniegeladen.

Hinweis!
Das Andern diesdWerte wird vom Hesteller nidtt empfohlen.

8.4.3 Motor-Ersatzschaltbilddaten

Die MotorErsatzskaltbilddaten werden automatisch eingestellt, wenn eine der folgenden
Optimierungen durchgefihrt wird:

4 Motor aus Motorkatalog auswahlen 173
4 AutomatischddentifizierungdesMotors(bestromt)] 175

4 Automatische Kalibrierung dédotors (unbestromt) 176

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2C01:002 Motorparameter: Statorwiderstand Allgemeine Mobrdaten.
0.0000...10.1568 F PP MH p ®n nn A Einstellungen gemal HersteHAngaben/MotorDatenblatt
* Voreinstellung von der Baugrof3e abhéngig. vornehmen.

0x2C01:003 Motorparameter: Statorstreuinduktivitat
0.000 ... 23.564* ... 500.000 mH

* Voreinstellung von der Baugré3e abhangig.
0x2C02:001 Motorparameter (ASM): Rotwiderstand Fir das Motormodell erforderliche Ersatzschaltbilddaten des Motor
(P351.01) (Motorpar. ASM: Rotorwiderstand) 0.0000 ...
[8.8944* ... 200.0000K

* Voreinstellung von der BaugréRe abhangig.
0x2C02:002 Motorparameter (ASM): Hauptinduktivitat
(P351.02) (Motorpar. ASM: Hauptinduktivit.)

0.0 ... B81.9* ... 50000.0 mH

* Voreinstelling von der Baugrdf3e abhangig.
0x2C02:003 Motorparameter (ASM): Magnetisierungsstrom
(P351.03) (Motorpar. ASM: Magnetis.strom)

0.00 ... 0.96* ... 500.00 A

* Voreinstellung von der Baugré3e abhangig.
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8.4.4 Motor-ControllerEinstellungen

Im Anschluss an didotoreinstellungen mussen die verschiedenen Regelkreise eingestellt
werden. Fir die schnelle Inbetriebnahme werden die Berechnungen und Einstellungen
automatisch vorgenommen, wenn eine der folgenden Optimierungen durchgefiihrt wird:

4 AutomatischeédentifizierungdesMotors(bestromt)] 175
4 Automatische&KalibrierunglesMotors(unbestromt) 176

Details

Die folgenden Regler hab@&inen Einfluss in der jeweiligen Motorregelungsart:

Regler Motorregelungsart
VFC open | VFC closed | SGASM SLPSM SLVC
loop loop
Stromreglen 179 w w w | w
Fddregler] 180 w w
Feldschwachereglgr 180 w w
ImaxReglen 181 W w
FangerReglen 182 w w w
SLVEReglen 182 w
Schlupfregler 187 w

VFC open loop = UKennliniensteuerung

VFC closed loop = WUennliniensteuerung mit Riickfihrung der Drehzahl
SCGASM = Servoregelung fiir Asynchronmotor

SI-PSM = Sensorlose Regelung fiir Synchronmotor

SLVC = Sensorlose Vectorregelung

8.4.4.1 Stromregler

Fir die schnelle Inbetriebnahme werden die Berechnungen und Einstellungen im Verlauf der
Optimierung automatisch vorgenommen.

Fur typische Anwendungen wird eine manuelle Anpassung der Paramet:
des Stromreglers nicht empfohlen. Eine falsche Einstellung &
Regelung negativ beeinflussen. Fir spezielle Anwendungen halten Sie v
Anpassung der Parameter Riucksprache mit dem Hersteller.

Voraussetzungen

Die Stromreglerparameter werden auf Grundlage des Statorwiderstandes und der
Streuinduktivitatberechne. FolgendeParametemussendaherkorrekt eingestelltsein,
entwedermittels Optimierung oder manuell (gemé&l&rstellerAngaben/MotorDatenblatt):

w 0x2C01:002Statorwiderstand

w 0x2C01:003Stdorstreuinduktivitat
4 Motor-Ersatzschaltbilddaten 178

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2942:001 Stromreglerparameter: Verstarkung Verstéarkungsfaktor Vp des Stromreglers.
(P334.01) (Stromregler: Verstarkung)

0.00 ... f2.55* ... 750.00 V/A
* Voreinstellungvon der Baugrof3e abhangig.

0x2942:002 Stromreglerparameter: Nachstellzeit Nachstellzeit Ti des Straeyglers.
(P334.02) (Stromregler: Nachstellzeit)
0.01 ... #.50* ... 2000.00 ms
* Voreinstellung von der Baugréf3e abhéngig.
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8.4.4.2

Feldregler

Fur die schnelle Inbetriebnahme werden die Berechnungen und Einstellungen im Verlauf der
Optimierung automatisch vorgenommen.

Voraussetzungen

Der Feldregler ist nur wirksam in den folgenden Motorregelungsarten:

w ServoregelungSCASM)
w Sensorlose VectorregelufgLVC)

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x29C0:001 Verstarkung Verstarkungsfaktor Vp des Feldreglers.
0.00 ... 9.68* ... 50000.00 A/Vs
* Voreinstellung von der BaugréRe abhangig.
0x29C0:002 Nachstellzeit Nachstellzeit Tn des Feldreglers.
1.0 ... §5.59* ... 6000.0 ms
* Voreinstellung von der Baugrof3e abhangig.
8.4.4.3 Feldschwéacheregler

Fir die schnelle Inbetriebnahme werden die Berechnungen und Einstellungen im Verlauf der
Optimierung automatisch vorgenommen.

Voraussetzungen

Der Feldschwéacheregler ist nur wirksam in den folgenden Motorregelungsarten:

w ServoregelungSCASM)
w Sensorlose VectorregelufgLVC)

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x29E0:001 FeldschwéacheregldEinstellungen: Verstadng 0.000 Verstarkungsfaktor Vp des Feldschwéachereglers.
... [0.000* ... 2000000.000 Vs/V
* Voreinstellung von der Baugré3e abhangig.

0x29E0:002 FeldschwéacheregldEinstellungen: Nachstellzeit 1.0 Nachstellzeit Tn des Feldschwéachereglers.
... [1478.3* ... 240000.0 ms
* Voreinstellung von der BegroRe abhangig.

0x29E1 Feldschwacheregldfreldbegrenzung 5.00 .100.0qQ | Feldbegrenzung des Feldschwachereglers.
... 100.00 %
Ab Versio94.00

8.4.4.4 Feldschwachregleferweitert)

Fir die schnelle Inbetriebnahme wexnd die Berechnungen und Einstellungen im Verlauf der
Optimierung automatisch vorgenommen.

Voraussetzungen

Der Feldschwéacheregler ist nur wirksam in den folgenden Motorregelungsarten:

w ServoregelungSCASM)
w Sensorlose VectorregelufgLVC)

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
Ox29E2 DCBuskFilterzeit Filterzeit fir die aktuelle Zwischenkreisspannung.
1.0...p5.0 ... 1000.0 ms
Ox29E3 MotorspannungFilterzeit 1.0 ...25.0} ... 1000.0 ms | Filterzeit fUr die aktuelle Motorspannung.
Ox29E4 Spannungsreserve (Spannungsreserve) 4]....[20 | Spannungsreserve am Ubergangspunkt in die Feldschwéchung.
(P354.00) % Nur relevant, wenr®x2C00 (P300.08)"Servoregelung (SE&SM)2]"
eingestelltist.
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8.4.4.5 Imax-Regler

Fir die schnelle Inbetriebnahme werden die Berechnungen und Einstellungen im Verlauf der
Optimierung automatisch vorgenommen.

Fur typische Anwendungen wird eine manuelle Anpassung der Paramet:
des ImaxReglers nicht empfohlen. Eine falsche Einstellummldie
Regelung negativ beeinflussen. Fir spezielle Anwendungen halten Sie v
Anpassung der Parameter Riicksprache mit dem Hersteller.

Voraussetzungen

Der ImaxRegler ist nur wirksam in den folgenden Motorregelungsarten:
w U/f-Kennliniensteuerung (VFC opeop)

w U/f-Kennliniensteuerung (VFC closedp)

Details

Der ImaxRegler greift im U/Betrieb ein, wenn der aktuelle Motorstrom den maximalen
Uberlaststrom "Max current" {iberschreitet. Der ImRegler andert dann die
Ausgangsfrequenz, um der Uberschretjientgegen zu wirken.

Die Festlegung des maximalen Uberlaststroms "Max current” erfoljt6a73 (P324.00)
prozentual bezogen auf den Mot@emessungsstrom "Motor rated curren®6075
(P323.0).

Bei Uberschreiten des maximalen Uberlaststroms:

w Im motorischen Betrieb reduziert der Im&egler didusgangsfrequenz.
w ImgeneratorischerBetrieberhdht der ImaxReglerdie Ausgangsfrequenz.

Einstellhinweise
Wenn im Betrieb Schwingungen an der Stgganze auftreten:
w Verstarkungles ImaxReglers idx2B08:001 (P333.0¢grringern.

w Nachstellzeit des ImaRReglers idx2B08:002 (P333.0&)héhen.

w Anderungen nur in kleinen Schritten (jewail® 2 ... 3 % des eingestelltérertes)
durchfuhren, bis Schwingungen nicht mehr vorhandierl.

Wenn der ImasRegler nicht schnell genug reagiert nach Uberschreiten des Maximalstroms:

w Verstarkungdes ImaxReglers idx2B08:01 (P333.01¢rhdhen.
w NachstellzeidesimaxReglersn 0x2B08:00ZP333.02)erringern.

w Anderungen nur in kleinen Schritten (jeweils um 2 ... 3 % des eingesykigas)
durchfuhren, bis Reaktionszeit akzeptaisel

0.000 ... 0.284* ... 1000.000Hz/A
* Voreinstellung von der Baugré3e abhangig.

Pammeter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2822:019 ImaxReglerparameter berechnen 1 = Automatische Berechnung der IrFRRgglerParameter starten.
0..0...1 Verstarkungdx2B08:001 (P333.0jpd Nachstellzei®x2B08:002
(P333.02fesiImaxReglersverdenneuberechnetund eingestelit.
0x2B08:001 U/f-imaxRegler: Verstarkung Verstarkungsfaktor Vp des Im&eglers.
(P333.01) (U/f-ImaxRegler: Verstarkung)

0x2B08:002 U/f-ImaxRegler: Nachstellzeit Nachstdizeit Ti des ImaReglers.
(P333.02) (U/f-lmaxRegler: Nachstellzeit) 1.0 2.8* ...
2000.0 ms

* Voreinstellung von der Baugré3e abhangig.
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8.4.4.6

FangenRegler

Fur die schnelle Inbetriebnahme werden die Berechnungen und Einstellungen im Verlauf der
Optimierung automatisch vorgenommen.

Voraussetzungen

Der FangefRegler ist nur wirksam in den folgenden Motorregelungsarte

w U/f-Kennliniensteuerung (VFC opeop)
w Sensorlose Regelui§l:PSM)
w Sensorlose Vectorregelu(8LVC)

Details

Der folgende Parameter ist nur relevant fiir die Fangschaltung bei Regelung eines
Asynchronmotors. Bei sensorloser Regelung eines Synchronn{StePSM) hat der
Parameter keine Bedeutung.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2BA1:003 Fangschaltung: Wiederanlaufzeit Integrationszeit fir die Regelung der Fangschaltung.
(P718.03) (Fangschaltung: Wiederanlaufzeit)
1...p913* ... 60000 ms
* Voreinstellung von der Baugrof3e abhéngig
8.4.4.7 SLVERegler

Fir die schnelle Inbetriebnahme werden die Berechnungen und Einstellungen im Verlauf der
Optimierung automatisch vorgenommen.

Voraussetzungen
Der SLVRegler ist nur wirksam in der Motogielungsart "Sensorlose Vectorregelung
(sLve)..
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2B40:001 Verstéarkung Verstarkung des SLMEReglers.
0.0000 ...(.2684* ... 1000.0000 Hz/A
* Voreinstellung von der Baugrof3e abhéngig.
0x2B40:002 Nadstellzeit Nachstellzeit des SLM@EReglers.
1.0 ... R.3* ... 2000.0 ms
* Voreinstellung von der Baugré3e abhangig.
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8.4.4.8 Drehmomentregelung miFrequenzbegrenzung

Im Allgemeinen wird der Inverter in einem Modus betrieben, der die Motorfrequenz steuert.
Alternativkannder Invertersokonfiguriertwerden,dasser ein Motordrehmomentinnerhalb
eines definierten Frequenzbereichegelt.

Typische Anwendungsfélle fir eine solche Drehmomentregelung mit Frequenzbegrenzung
sind Wickler und Verpackungsmaschinen.

Voraussetzungen

Eine Dehmomaentregelung & nur moglich in der Mtorregelungsartox2C00 (P300.08) "Sen
sorloseVeaorregelung (8V/C) [4]" oder "Sevoregelung (SEASM) [2]". Daherst zunactst
diese Mdorregelungsartzu konfigurierenDetails siehe€folgende Kapitel:

4 Sensorlosékedorregelung (BVC)] 176
4 Sevoregelung fur Aynclronmotoren (SEASM)] 178

Nach Konfiguration der sensorlosen Vectorregelung (SLVC) muss fiir eine mdglichst prazise
Drehmomentregelung eine der folgenden Optimierungen durchgefuhrt werden:

4 Automatische Identifizierung des Motors (bestrorht)175
4 Automatische Kalibrierung des Motors (unbestronht) 176

Details
Sollwertvorgabe:

w Fir die Drehmomentregelung ist anstatt eines Frequ8nlwertes in [H&in
DrehmomentSollwertvorzugebenHierbeihandeltessichentwederumeinen
prozentualenWert bezogen auf das x6076 (P325.0®ingestllte Motor-
Bemessungsmoment oder bébrgabeiber Netzwerk um einen Wert iNm].

w Die StandareSollwertquelle fur die Drehmomentregelung istir2860:003P201.03)
auswahlbar (Voreinstellung: Analogeingdng

w Uber entsprehende Funktionen ist wahrend des Betriebs eine Umschatiuf@ndere
Sollwertquellen mdglichd Sollwertumschaltung 523

Begrenzung des Drehmomentbereichs:

w Die positive und die negativee@hmomentgrenze sind unabhangigneinander
einstelbar.

Frequenzbegrenzung / Drehzahlklammerung:

w DieeinstellbarenDrehzahlgrenzedienenzumSchutzyegensehrhoheDrehzahlenHohe
Drehzahlen kdnnen bei einer reinen Momentenvorgabe auftreten, wenn kein
CGegenmoment vorhanden ist (lastfreldaschine).

w Die Drehmomentregelung regelt den beauftragten Drehmors@aliwerinnerhalbder
eingestellterDrehzahlgrenzerDielstdrehzahkrgibt sichdurchdie Lastbedingungeder
AnwendungWenndie IstdrehzahUbie eingestelltenDrehzahlgrenzerrreicht, wird diese
auf dem jeweiligen Grenzwert gehalten. Diese Schutzfunktion wird auch als
"DrehzahlklammerungBezeichnet.

w Die untere und die obere Drehzahlgrenze fur die Drehzahlklammesindgnabhéngig
voneinandereinstdlbar. Die Vorgabekann auch tber analoge Eingange oder Netzwerk
erfolgen.

Nachfolgend sind die erforderlichen Schritte beschrieben, um die Drehmomentregelung mit
Frequenzbegrenzung zu konfigurieren.
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Erforderliche Parametrierung
1. In0x6060 (P301.0@jie Betriebsart "MSTorquemode F1]" einstellen.
2. In0x6076 (P325.0@as MotorBemessungsmomewinstellen.
3. In0x6072 (P326.0@as zulassige Maximaldrehmomaesinstellen.
4

DieEinstellungerfolgt prozentualbezogeraufdasin 0x6076(P325.00kingestellte

Motor-Bemessungsmoment.

1 In0x2949:001 (P337.0dje Quelle fir die positive Drehmomentgrenze
auswdlen.

1 Voreinstellung: Maximaldrehmomeitx6072P326.00)

1 Bei Auswahl "Analogeingang 1 [2]": StellbereicBx8636:011 (P430.1und
0x2636:012 (P430.12)ngellen.

1 Bei Auswahl "Analogeingang 2 [3]": StellbereicBxf637:011 (P431.1und
0x2637:012 (P431.18jnstellen.

1 Bei Auswahl "Positive torque limit [4]": 0x60EQie positive
Drehmomentgrenzeinstellen.

5. In0x2949:002 (P337.08je Quelle fir die negative Drehmomentgremaeswahlen.

1 Voreinstellung:{) Maximaldrehmomen0x6072P326.00)

1 Bei Aiswahl "Analogeingang 1 [2]": Stellbereicldk2636:011 (P430.1und
0x2636:012 (P430.18)nstellen.

1 Bei Auswahl "Analogeingang 2 [3]": StellbereicBx#37:011 (P431.11jnd
0x2637:012 (P431.12jnstellen.

1 Bei Auswahl "Negative torque limit [4]": 0x60EIdie negative
Drehmomentgrenze einstellen.

6. In0x2946:@3 (P340.03Ylie Quelle fur die obere Drehzahlgrermeswahlen.

1 Voreinstellung: Maximalfrequerzx2916P211.00)

1 Bei Auswahl "Analogeingang 1 [2]": Stellbereicbxf636:002 (P430.0and
0x2636:003 (P430.08)nstellen.

1 Bei Auswahl "Analogeingang 2 [3]": StellbereicBx8637:002 (P431.0and
0x2637:003 (P431.08)nstellen.

1 Bei Auswahl "Obe Frequengrenze [4]": IMDx2946:005 (P340.08)e obere
Drehzahlgrenze in [Heinstellen.

1 BeiAuswahl'ObereDrehzahlgrenzgs]": In 0x2946:004P340.01yie obere
Drehzahlgrenze in [velnit] einstellen.

7. In0x2946:004 (P340.04lje Quelle fur die untere Drehzahlgreraaeswahlen.

1 Voreinstellung:{) Maximalfrequendx2916P211.00)

1 Bei Auswahl "Analogeingang 1 [2]": Stellbengit0x2636:002 (P430.0a)nd
0x2636:003 (P430.08)nstellen.

1 Bei Auswahl "Analogeingang 2 [3]": StellbereicBx8637:002 (P431.0and
0x2637:003 (P431.08)nstellen.

1 BeiAuswah!'Untere Frequenzgrenzp]": In 0x2946:00§P340.06yie untere
Drehzahlgrenze in [Heinstellen.

1 BeiAuswahl'Untere Drehzahlgrenzgs]": In 0x2946:002P340.02¢ie untere
Drehzahlgrenze in [vel. uné]nstellen.
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8. In0x2860:003 (P201.08lje StandareSollwertquelle fur die Drehmomentregelung

auswahlen.

1 VoreinstellungAnalogeingand. BeidieserAuswahlden Stellbereichin
0x2636:011(P430.11und 0x2636:012 (P430.12)nstellen.

1 Bei Auswahl "Analogeingang 2 [3]": StellbereicBx8637:011 (P431.1und

0x2637:012 (P431.12)nstellen.

1 Mit AusnahmalesNetzwerkdst der DrehmomentSollwertprozentualbezogen
auf das iMOx6076 (P325.0@ingestellte MotorBenmessungsmomentorzugeben.

1 Uber Netzwerk erfolgt di¥orgabedes DrehmomenSollwertes iiber den
mappbaren Parametedx400B:00§P592.08)n [Nm/ 2Skalierungsfaktqr Der
Skalierungsfaktoist in 0x400B:009 (P592.0@)nstellbar.

9. Optional: Fir ein "weiches" Umschalten zwischen verschiedenen Sollwertquellen die
Rampenzeit fir den Drehmomes®tollwert in0x2948:002 (P336.0ahpassen.

Die Drehmomentregelung mit Fragnzbegrenzung ist nun aktiv und der Inverter reagiert auf
den von der ausgewahlten Sollwertquelle vorgegebenen DrehmoiBetitvert.

Diagnoseparameter:

w 0x2DD5DrehmomentSollwert
w 0x2949:003 (B37.03) Aktuelle positiv®rehmomentgrenze
w 0x2949:004 (P337.04Aktuelle negativ®rehmomentgrenze
w 0x2946:007 (P340.07prehzahlklammerung: Aktuelle obddechzahlgrenze
w 0x2946:008 (P340.08prehzahlklammerung: Aktuelle untdbeehzahlgrenze
Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2912:001 Drehmoment-Sollvert-Presets: Reset 1 Parametrierbare Drehmoment-Soliverte (Resets) fur Betriebsart "MS:
(P452.01) (Drehmom-Presets: Drehm-Preset 1) Torque mode".
-400.0 ...100.9 ... 400.0 % Awmnn 22 torratedit@que 0x6076 (P325.00)
0x2912:002 Drehmoment-Sollvert-Presets: Rreset 2
(P452.02) (Drehmom-Presets: Drehm.-Preset 2)
-400.0 ... 100.0 ... 400.0 %
0x2912:003 Drehmoment-Sollvert-Presets: Rreset 3
(P452.03) (Drehmom-Presets: Drehm-Preset 3)
-400.0 ... 100.0 ... 400.0 %
0x2912:004 Drehmoment-Sollvert-Presets: Rreset 4
(P452.04) (Drehmom-Presets: Drehm-Preset 4)
-400.0 ... 100.0 ... 400.0 %
0x2912:005 Drehmoment-Sollvert-Presets: Rreset 5
(P452.05) (Drehmom-Presets: Drehm-Preset 5)
-400.0 ... 100.0 ... 400.0 %
0x2912:006 Drehmoment-Sollvert-Presets: Rreset 6
(P452.06) (Drehmom-Presets: Drehm-Preset 6)
-400.0 ... 100.0 ... 400.0 %
0x2912:007 Drehmoment-Sollvert-Presets: Rreset 7
(P452.07) (Drehmom-Presets: Drehm-Preset 7)
-400.0 ... 100.0 ... 400.0 %
0x2912:008 Drehmoment-Sollvert-Presets: Rreset 8
(P452.08) (Drehmom-Presets: Drehm-Preset 8)
-400.0 ... 100.0 ... 400.0 %
0x2946:001 Drehzahlklammerung: Obe Drehzahlgenze Obee Genze fir Drehzahlklammerung.
(P340.01) (Drehz.klammerung: Glye Geenze) A Eirstellung nur wiksam bei Aawahl "Obee Drehzahlgenze [5]" in
-480000 ...Q] ... 480000vel. unit 0x2946:003 (P340.03)
A AbVersion 03.00
0x2946:002 Drehzahlklammerung: dtere Drehzahlgenze Untere Grenze fiir Drehzahlklammerung.
(P340.02) (Drehz.klammerung: btere Genze) A Eirstellung nur wiksam bei Aawahl "Untere Drehzahlgrenze [5]" in
-480000 ...Q] ... 480000vel. unit 0x2946:004 (P340.04)
A AbVersion 03.00
0x2946:003 Drehzahlklammerung: Aswahl obee Drehzahlgenze | Auswahl der Quelle fur die olve Drehzahlgenze.
(P340.03) (Drehz.klammerung: Aaw ob. nGrnz)
A AbVersion 03.00
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0| Maximalfrequenz Obee Drehzahlgenze = Maximalfrequenz0x2916 (P211.00)
1 Feste Genze 0.0 Hz Obee Drehzahlgenze = 0.0 Hz.
2| Analayeingang 1 Die obee Drehzahlgenze wird als analges Signal tber den Angfain-
gang 1vorgegeben.
4  Analgeingang 1] 609
3| Analaeingang 2 Die obee Drehzahlgenze wird als analges Signal tber den Angfain-
gang 2vorgegeben.
4 Anal@geingang 2] 613
4| Obee Requeregrenze Obeae Drehzahlgenze = Eistellung in0x2946:005 (P340.0%) [Hz].
5|Obae Drehzahlgenze Obee Drehzahlgenze = Eistellung in0x2946:001 (P340.01n) [vel.
unit].
6| Network target velocity Die doere Drehzahlgrenze wird als Pozessatenobjekt Uber Netzwerk
vorgegeben.
4 Netawerk konfigurierery 230
0x2946:004 Drehzahlklammerung: Aswahl untere Drehzahk Auswahl der Quelle fiidie intere Drehzahlgenze.
(P340.04) grenze
(Drehz.klammerung: Asw unt. n-Grnz)
A Ab\Version 03.00
0| (-) Maximalfrequenz Untere Drehzahlgenze = () Maximalfrequenz0x2916 (P211.00)
1| Feste Genze 0.0 Hz Untere Drehzahlgenze = 0.0 Hz.
2| Analayeingang 1 Die untere Drehzahlgenze wird als analges Signal Giber den Angjein-
gang 1vorgegeben.
4 Analgeingang 1] 609
3| Analayeingang 2 Die untere Drehzahlgenze wird als analges Signal Giber den Angjein-
gang 2vorgegeben.
4 Analgeingang 2] 613
4| Untere Requeregrenze Untere Drehzahlgenze = Eistellung in0x2946:006 (P340.0&) [Hz].
5| Untere Drehzahlgrenze Untere Drehzahlgenze = Eistellung in0x2946:002 (P340.0%) [vel.
unit].
6| Network target velocity Die untere Drehzahlgenze wird als Pozessdtenobjekt Uber Netzwerk
vorgegeben.
ANetawerk konfigurierenn 230
0x2946:005 Drehzahlklammerung: Obe Fequeregrenze Obee Genze fir Drehzahlklammerung.
(P340.05) (Drehz.klammerung: Oliedreq.Grenze) A Eirstellung nur wiksam bei Aswahl "Untere Fequeregrenze [4]" in
Geét fur 50-HzNetz: -1000.0 ... $0.q] ... 1000.0 Hz 0x2946:004 (P340.04)
Geét fur 60-HzNetz: -1000.0 ... §0.G) ... 1000.0 Hz
A Ab\Version 03.00
0x2946:006 Drehzahlklammerung: dtere Fequeregrenze Untere Geenze fir Drehzahlklammerung.
(P340.06) (Drehz.klammerung: bt.-Freq.Grenze) A Eirstellung nur wiksam bei Aawahl "Untere Fequeregrenze [4]" in
Geét fur 50-HzNetz: -1000.0 ...450.0) ... 1000.0 Hz | 0x2946:004 (P340.04)
Geadit fir 60-HzNetz: -1000.0 ... {60.Q] ... 1000.0 Hz
A AbVersion 03.00
0x2946:007 Drehzahlklammerung: Ruelle obae Drehzahlgenze | Anzeige der &tuellen obeen Genze fir Drehzahlklammerung.
(P340.07) (Drehz.klammerung: K. ob. nGr.)
A Nur Areeige: x.x Hz
A AbVersion 03.00
0x2946:008 Drehzahlklammerung: Ruelle untere Drehzahlgrenze | Anzeige der &tuellen unteren Genze fir Drehzahlklammerung.
(P340.08) (Drehz.klammerung: K. unt. n-Gr.)
A Nur Areeige: x.x Hz
A Ab\Version 03.00
0x2948:002 Rampeuzeit Rampeuzeit fur Betriebsart "MS:Torque mode".
(P336.02) (Rampemeit) A Der Dehmoment-Sollwert wird (iber einen Rampegenerator gefiihrt.
0.0..0L.0..60.0s Dies sagt fir ein 'weiches" Umschéén zwischenverschiedenen So
A AbVersion 03.00 wertquellen.
A Die eimgestellte Rampeemeit bezieht sich auf das A/ Abrampenvon
0 ... 100 % Mmr-Bemessungsmonmt 0x6076 (P325.00Be geringe-
rer Solvertvorgabeverringert sich dietatsdchliche Rampemit ent-
sprechend.
0x2949:001 PositiveDrehmomentgrenze Auswahl der Quelle fiir die positiMerehmomentgrenze.
(P337.01) (Pos. Dehm-Grnz)

A Ab\ersion 03.00

0| Max torque

PositiveDrehmomentgrenze = Max torque 0x6072 (P326.00)

1| Feste Genze 0.0 %

PositiveDrehmomentgrenze = 0.0 %.

198

01-639502R2, CG Drives & Automation



Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
2| Analggeingang 1 Die positiveDrehmomentgrenze wird als analges Signal Uber den Ana
logeingang 1vorgegeben.
4  Analgeingang 1] 609
3| Analaeingang 2 Die positiveDrehmomentgrenze wird als analges Signal Uber den Ana
logeingang 2vorgegeben.
4 Analgeingang 2] 613
4| Positivetorque limit PositiveDrehmomentgrenze = Positivéorque limitOx60E0
5| Network target torque Die positiveDrehmomentgrenze wird als Pozessditenobjekt liber Netz-
werk vorgegeben.
4 Netawerk konfigurierery 230
0x2949:002 NegativeDrehmomentgrenze Auswahl der Quelle fiir die negatiirehmomentgrenze.
(P337.02) (Neg. Dehm-Grnz)
A AbVersion 03.00
0| (-) Max torque NegativeDrehmomentgrenze = ¢) Max torque 0x6072 (P326.00)
1| Feste Genze 0.0 % NegativeDrehmomentgrenze = 0.0 %.
2| Analayeingang 1 Die negativéddorehmomentgrenze wird als analges Signal Uiber den Ang
logeingang 1vorgegeben.
4 Analgeingang 1] 609
3| Analagyeingang 2 Die negativdbrehmomentgrenze wird als analges Signal Giber den Ang
logeingang 2vorgegeben.
4 Analgeingang 2] 613
4| Negativetorque limit NegativeDrehmomentgrenze = Negativeéorque limitOX60E1
5| Network target torque Die negativédbrehmomentgrenze wird als Pozessdtenobjekt Giber Netz-
werk vorgegeben.
A4 Netzwerk konfigurierery 230
0x2949:003 Aktuelle positiveDrehmomentgrenze Anzeige der &tuellen positiverDrehmomentgrenze.
(P337.03) (Akt. posDrehm-Gr) AmMnn i:torratedit@que 0x6076 (P325.00)
A Nur Areeige: x.x %
A AbVersion 03.00
0x2949:004 Aktuelle negativdDrehmomentgrenze Anzeige der &tuellen negativerDrehmomentgrenze.
(P337.04) (Akt. negDrehm-Gr) AmMnn i:torratedit@que 0x6076 (P325.00)
A Nur Areeige: x.x %
A Ab\Version 03.00
0x2DD5 Drehmoment-Sollvert Anzeige des &tuellen Drehmoment-Sollverts.
A Nur Areeige: x.xx Nm
A AbVersion 03.00

8.4.4.9 Schlupfregler

Bei U/fKennliniensteuerung mit Ruckfihrung (VFC closed loop) wird der $0eiigehnet
und durch den Schlupfregler eingepragt. Die Voreinstellung des Schlupfreglers bietet
Robustheit und moderate Dynamik.

Voraussetzungen

INOx2CO@EP300.00istdieMotorregelungsartU/f-Kennliniensteuerun@/FClosedoop)
[7]" ausgewahlund konfiguriert. DetailssieheKapitel"U/f-KennliniensteuerungvFG:losed
loop)'.1 148

Details

w Der Schlupfregler ist als-Regle ausgefihrt.

w Um die Reaktion auf Sollwertdnderungen zu verbessern, wird die Solldrelzahl
SollfrequenalsVorsteuerwerzumAusgandStellgréReplesSchlupfregleraddiert.

w Bei Einstellun@x2B14:003-= 0 Hz ist der Stipfreglerdeaktiviert.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2B14:001 Verstarkung Verstarkung des Schlupfreglers.
0.000 ...0.10Q ... 65.535

0x2B14:002 Nachstellzeit Nachstellzeit des Schlupfreglers.

0.0...[00.9 ... 6553.5 ms
0x2B14:003 Frequenzbeschrankung 0.00 10[0q ... 100.00 Hz | Frequenzbegrenzung des Schlupfreglers.
Bei Einstellung 0 Hz ist der Schlupfrediaktiviert.

CG Drives & Automatiof]1-639502R2 199



8.4.5 Drehzahlregler

Der Drehzahlregler wird automatisch eingestellt, wenn eine der folgenden Optingierun
durchgefuhrt wird:

4 AutomatischeédentifizierungdesMotors(bestromt)] 175

4 Automatische Kalibrierung des Motors (unbestromt)176

Fur typische Anwendungen wird eine mafiaeAnpassung der Parameter
des Drehzahlreglers nicht empfohlen. Eine falsche Einstellung kann die
Regelung negativ beeinflussen. Fir spezielle Anwendungen halten Sie v
Anpassung der Parameter Ricksprache mit dem Hersteller.

Details

Der Drehzahlreglerdt einen Einfluss in den folgenden Motorregelungsarten:

w ServoregelungSCASM)

w Sensorlose Regelui§:PSM)

w Sensorlose Vectorregelu(gLVC)

Die automatisch berechneten Einstellungen fiir den Drehzahlregler erméglichen bei typischen
Lastanforderungen ein dimmales Regelverhalten:

w Minimaler Drehzahlverlust

w Minimale Ausregelzeit

® Minimale Uberschwinger

\
| \

]
Lastanforderung I i
ZTTTT@ |
TANEF S =
Drehzahl-Sollwert = L
@
i Drehzahl
< >

Einstellhinweise
Wenn im Betrieb Schwingungen nach hohen Lastanforderungen auftreten:

w Verstarkungles Drehzahlreglers x2900:001 (P332.01erringern.

w Nachstellzeit des Drehzahlregler0ix2900:002 (P332.08yhdhen.

Wenn im Betrieb bei hohen Lastanforderungen der Drehzahlverlust zu gro3 oder die
Ausregelzeit zu lang ist:

w Verstarkungles Dehzahlreglers i©x2900:001 (P332.0&rhohen.

Bei Einstellung einer zu grofRen Verstarkung oder zu geringen Nachstell:
kann der Drehzahlregelkreis instabil werden!
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Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2900:001 DrehzahlregleEinstellungen: Verstéarkung Verstarkungsfaktor Vp des Drehzahlreglers.
(P332.01) (Drehzahlregler: Verstarkung)

0.00000 ...(.00193* ... 20000.00000 Nm/rpm

* Voreinstellung von der BaugréRe abhangig.
0x2900:002 DrehzahlreglefEinstellungen: Nachstellzeit Nachstellzeit Ti des Drehzahlreglers.
(P332.02) (Drehzahlregler: Nachstellzeit)

1.0 ... B0.g* ... 6000.0 ms

* Voreinstellung von der BaugréRe abhangig.
0x2904 Filterzeit IstDrehzahl 0.0 ..2.(Q] ... 50.0 ms Filterzeit fir den Drehzahlistwert.
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8.5 Motordrehrichtung

In der Voreinstellung sind beide Motordrehrichtungen freigegeben. Optional lasst sich die
Drehrichtung einschranken, so dass nur ein Rechtslauf (CW) des Motors mdaglich ist.

Voraussetzungen

Die Verdrahtung der Mairphasen muss bezogen auf die Motordrehrichtung richtig
ausgefihrt sein.

In der Dokumentation und in Paramet@uswahltexten werden folgende Begriffe fir die
Drehrichtung verwendet:

w Vorwarts = Drehrichtung im Uhrzeigers{@w)

w Rickwarts = Drehrichtung geig den UhrzeigersinfCCW)

Details
Die Drehrichtung des Motors kann auf mehrere Arten gesteuert werden:

w Uberdie Funktion"Drehrichtungumkehren".AlsmoglicheTriggerfiir die Funktion
"Drehrichtung umkehren” stehen itx263L:013 (P400.13).a. die Digitaleingdnge und
interne Statussignale des Inverters 2uswabhl.

w Uber Netzwerk. Die Festlegung der Drehrichtung ist iiber das mapplageawort
NetWordINlodereinesdervordefiniertenProzessdatenwortemoglich.

w DurchVorgabeeines bipolaren Sollwerts Gber Analogeingang. Entwéber bipolaren
Eingangsbereich]0 ... +10 V) oder Konfiguration eines bipolaséellbereichs.

Ist eine Drehrichtungsumkehr nicht erwiinscht, Iasst sich die DrehrichtubyRiBBA

(P304.00auf "Nur Rechtslauf (CW) [0]" einschranken.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x283A Rotationsbeschrankun@Rotationsbeschr.) Optionale Einschrankung der Drehrichtung.

(P304.00) 0 Nur Rechtslauf (CW) Es ist nur ein Rechtslauf (CW) des Motors mdglich. Die Weitergabe
negativer Frequenzund PiEollwerte an die Motorregelung wird
verhindert.

Diese Funktion wirkt nach der Funktion "Drehrichtungkehren”
(0x2631:013P400.13).

Da diese Funktion nur negative Sollwerte verhindert, ist gikslauf
(CCW) jedoch dann mdglich, wenn der Motor fiir diese Drehrichtun

verdrahtetwurde.
1 Beide Drehrichtungen Beide Motordrehrichtungen sind freigegeben.
0x2631013 Funktionsliste: Drehrichtung umkehren Zuordnung eines Triggers zur Funktion "Drehrichtung umkehren".
(P400.13) (Funktionsliste: Drehricht.umkehr) Trigger = TRUE: Der vorgegebene Sollwert wird invertiert (d. h. das
Einstellungwur &nderbarwenninvertergesperrt. Vorzeichen wird umgekehrt).
WeitereEinstellmoglichkeitesieheParameter Trigger = FALSE: Keine Aktion / Funktion wieder deaktivieren.
0x2631:001 (P400.01) 508
13 Digitaleingang 3 Zustand von X3/DI3 unter Beriicksichtigung einénif632:003

(P411.03gingestellten Invertierung.
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8.6

Schaltfrequenzumschaltung

Die Ausgangsspannung des Inverters ist eine Glggectming mit sinuskodierter
Pulsweitenmodulation (PWM). Dies entspricht ndherungsweise einer Wechselspannung mit
variabler Frequenz. Die Frequenz der P\ARMse ist einstellbar und wird als "Schaltfrequenz"

bezeichnet.

Details

Die Schaltfrequenz beeinflussas Rundlaufverhalten und die Gerauschentwicklung im

angeschlossenen Motor sowie die Verlustleistung im Inverter. Allgemein gilt: Je geringer die
Schaltfrequenz, desto besser die Rundlaufgite, desto geringer die Verlustleistung und desto
hoher die Gerdusamntwicklung.

Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x2939
(P305.00)

Schaltfrequenz
(Schaltfrequenz)
* \oreinstellungvon der Baughl3e abhangig.

1

4 kHzvariabel / antriebsoptimier

8 kHzvariabel / antriebsoptimiert

16 kHzvariabel / antriebsoptimiert

2 kHzest / antriebsoptimiert

4 kHzest / antriebsoptimiert

8 kHzfest / antriebsoptimiert

2
3
5
6
7
8

16 kHZest / antriebsoptimiert

11

4 kHzvariabel / min.Pv

12

8 kHzvariabel / min. Pv

13

16 kHavariabel / min. Pv

15

2 kHZest / min. Pv

16

4 kHzest / min. Pv

17

8 kHZest / min. Pv

18

16 kHZest / min. Pv

21

8 kHzvariabel / antriebsaopt. / 4 kHz min.

22

16 kHavariabel / antriebsopt. / 4 kHz min.

23

16 kHavariabel / antriebsopt. / 8 kHz min.

31

8 kHzvariabel / min. Pv / 4 kHz min.

32

16 kHavariabel / min. Pv / 4 kHz min.

33

16 kHavariabel / min. Pv / 8 kHz min.

Auswahl der SchaltfrequerdesWechselrititers.

Verwendete Abkurungen:

A "variabel": Anpassunder Schaltfrequerin Abhéngigeit des Stoms

A "antriebsopt.": antriebsoptimierteModulation ("Sinus Dreieck
Modulation")

A "fest": feste Schaltfrequenz

A "min. Pv":zusitzlicheVerringerung derVerlustleistung

0x293A
(P115.00)

Aktuelle

Schaltfrequenz

(Akt. Schaffreq.)
A Nur Areeige

1

2 kHz antriebsoptimiert

4 kHz antriebsoptimiert

8 kHz antebsoptimiert

16 kHz antriebsoptimiert

2 kHz verlustleistungsoptimiert

4 kHz verlustleistungsoptimiert

8 kHz verlustleistungsoptimiert

2
3
4
5
6
7
8

16 kHz verlustleistungsoptimiert

Anzeige der &tuell aktivenSchaltfrequendesWechselribiters.

Beispiel:

A Als Schaltfrequerigt in 0x2939 (P305.0@)ie Atswahl "16 kHzaria-
bel / antriebsapt. / 4 kHz min[22]" eingestellt.

A Die Erhohung der Ugebungstemperatur und/oder der Lat habenzu
einerVerringerung der Schaltfrequerauf 8 kHzyeflihrt. In diesem
Fall zeigt dieserParameter die Aswahl "8 kHz verlustleistungsopti
miert [7]" an.
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8.7 Motorschutz

Viele im Inverter integrierte Uberwachungsfurddien kénnen Fehler erkennen und auf diese
Weise das Geréat oder den Motor vor Zerstérung oder Uberlast schiitzen.

MotoriiberlastUberwachung (i2*t) 192
Motortemperatur-Uberwachung] 195
Stromgrenzen 196
UberstromUberwachung] 198
Aviotorphasenausfallerkennung 199

MotordrehzahtUberwachung] 200

€ € € € € € €

MotordrehmomentUberwachung] 200

8.7.1 Motoriiberlast-Uberwachung(iz*t)

Diese Funktion tberwacht die thermische Auslastung des Motors anhand der erfassten
Motorstréme und eines mathematischen Modells.

A GEFAHR!

Brandgefahr durch Uberhitzung des Motors. Mdgliche Folge: Todsmttevere Verletzungen

w Fir den Motorvollschutz zuséatzliche Temperaturiiberwachung mit separater Auswertung
installieren.

w Beim Betrieb mit Motoren, die mit PT@iderstanden oder Thermokontakten ausgeristet
sind, immer den PTFEingang aktivieren.

Details

DieseFunktion dient nur dem funktionalen Schutz des Motors. Sie ist nicht als
sicherheitsrelevanteSchutavor EnergieinduziertenGefahrengeeignet,dadie Umsetzung
nichtausfallsicher ist.

w Erreicht die berechnete thermische Motorauslastung di€x&D4B:00{P308.01)
eingestellteSchwellegrfolgt die in 0x2D4B:003P308.03kingestellteReaktion.

w Bei Einstellun@x2D4B:003 (P308.03)"Keine Reaktion [0]" ist digberwachung
deaktiviert.

Fur Ukkonformen Betrieb mit Motoruberlastschutz sindx2D4B:002
(P308.02und 0x2D4B:003 (P308.0auf Voreinstellungzu belassen! Mit
dieser Eistellung wid die beechrete thermische Méorauslatung beim
Ausschdkn des hverters intern gespeichert und beim Einschah wieder
geladen.

Ist die Ubewachung duch die Eistellung0x2D4B:003 (P308.03)"Keine
Reaktion [0]" deaktiviert,ist kein Matoriiberlastschutz aktivFir Uk
konformen Betrieb kann in diesentall einexterner Maoriiberlastschutz
durch den Awender beeitgestellt werden

Ist ein geeigneter Motortemperatursensor an den Klemmen X109/T1 unc
X109/T2 angeschlossen und ist die Reaktion bei Auslésen der
MotortemperaturUberwachung i@x20349:002 (P309.02juf "Fehler [3]"
eingestellt, kann die Reaktion der Motorlberldgberwachung in
0x2D4B:003 (P308.08uch abweichend von "Fehler [3]" eingestellt sein.

4 Motortemperatur-Uberwachurg ] 195
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Die folgenden beiden Diagramme zeigen die Beziehung zwischen Motorbelastung und
Auslosezeit der Uberwachung unter folgenden Bedingungen:

w Maximale Auslastungx2D4B:001 (P308.0%)150%

w Geschwindigkeitskompensatidx2D4B:002 (P308.02)"Aus [1]" odeAusgangsfrequenz
¥ nno L

Ausldsezeit
[s]

16000
14000
12000
10000
8000
6000
4000
2000

—— Belastung

T T LD

— e DNmguww o oo [y
P I et e = ANNNANNCNSA®
o HoH A o oo

n g gpa g fpu gpn |

- e -
Auslsereit Belastung * Lastverhdltnis

Ausldsezeit

514 110 %

unbestimmt

135%

93s

150 %

60s

200 %

26s

S—

250 %

17 s

» Belastung
[%]

250 -

1

1

T T T T T
S 2R R ¢
SRS IR S

Je nach Einstellung 5x2D4B:001 (P308.0kann die Auslosezestus den Diagrammen wie
folgt abgeleitet werden:
w Berechnund.astverhéltnis:

Lastverhaltnis = 150 % / Maximale AuslastOrgD4B:001 (P308.0(Beispiel:
0x2D4B:001P308.01¥75%A, Lastverh#nis=150%/ 75%=2)

w Berechnung der Ausldsezeit déberwachung:
Ausldsezeit = tatsachliche Belastung * Lastverhaltnis
(Beispiel: tatséachliche Belastung = 73%6Ausldsezeit = 75 % * 2 = 150 %)

w Nachschlagen der Ausldsezeit aus Tabelleoben anhandBelastung Lastverhaltnis.
(BeispielBelastung Lastverhaltnis150%A, Auslosezeit60s)

CG Drives & Automatiof]1-639502R2
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Geschwindigkeitskompensation zum Schutz von Motoren bei niedriger Drehzahl

Der Inverter hat eine Kompensation fur niedrige Drehzahlen implementiert. Wenkidiar
mit Frequenzen kleiner 40 Hz betrieben wird, sollte die Geschwindigkeitskompensation in
0x2D4B:002 (P308.0auf "An [0]" (Voreinstellung) eingestellt sein. Mit dieser Einstellung
wird die Auslésezeit der Uberwachungilmiedrigen Drehzahlen verringert, um damit die
reduzierte Selbstkihlung bei Adotoren zu bericksichtigen. Auch furdanformen Betrieb
muss die Geschwindigkeitskompensatio®2D4B:002 (P308.0auf "An [0]" eingestell

sein.

Bei aktivierter Geschwindigkeitskompensation verringert sich die Ausldsezeit wie folgt:

w Bei Ausgangsfrequenz < 40 Hz: Verringerung der Auslosezeit auf 62.5 % + 37.5 % *
Ausgangsfrequenz [Hz] / §iaz]

w BeiAusgangsfrequeng40Hz:KeineVerringerurg der Ausldsezeit

Das folgende Diagramm zeigt die Verringerung der Ausldsezeit bei aktivierter

Geschwindigkeitskompensation.

w Maximale Auslastungx2D4B:001 (P308.0%)150%

w Geschwindigkeitskompensatidx2D4B:002 (P308.02)"An[0]"

0=

Lg

Frequenz

Auslosezeit
14 Ausgangsfrequenz Auslosezeit
07 40 Hz 60s
60—~ ————————m—mm—mmmo—oo :
50 / 30 Hz =41
1 e 1
£ - ‘/i i 20 Hz ~31s
20 i | | |
107 i 3 i i 10 Hz %235
f f f T
NTeeg 2 a 28

Das folgende Diagramm zeigt die mdgliche Dauerbelastung bei aktivierter

TTT
o
-

[Hz]

Geschwindigkeitskompensation, ohne dass die Uberwachung auslost.

w Maximale Auslastungx2D4B:001 (P308.0£)150%

w Geschwindigkeitskompensatidx2D4B:002 (P308.02)"An[0]"

(=R B -]

Belastung
[%] & Ausgangsfrequenz Mbgliche Dauerbelastung
120
”””” 40 Hz 110 %
100 "_/i o
T
T 1 1
R 3 i | 30 Hz 909
60 I | I I
] I ] 1
o 204 o0 %
1 I 1 1
20 i 3 E 10 Hz 79%
OTTTTTTTT I T T T T T o Frequenz
S 5 2

. SA

nori

Aad

ydzNJ y2O0K SAyS
Hz oder dartiber méglich (69 / 110 * 100 % = 62.7 %). Bei eberader Einstellung in

[Hz]

St aldzy3 o2y

CH®T 272

0x2D4B001 (P308.01andert sich die maximal mégliche Motorbelastung proportional.
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Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2D4B:001 MotoriiberlastUberwachung (i2*t): Maximale Maximal zuléassige thermische Motorauslastung (max. zulassiger
(P308.01) Auslastung [60 s] Motorstrom fir 60 Sekunden).

(Motoriiberlast: Max.Last fir 60s) 30 150} ... 200 |mn n :  -Benzegsiingsstiorix6075P323.00)

% Wird der Motor 60 Sekunden lang mit dem hier eingestellten Strom
betrieben, ist die maximal zulassige thermische Motorauslastung
erreichtund eserfolgt die in 0x2D4B:003P308.03kingestellte
Reaktion.

Wird der Motor mit einem anderen Strom betrieben, ergibt sich eine
andereZeitdauer bisdie MotoriiberlastUberwachunguslost Generell
gilt: Je geringer der Strom, umso geringer die thermisctsatung
und umso spéter 16st die Uberwachuags.
0x2D4B:002 MotoriiberlastUberwachung (i2*t): Mit dieser Funktion lassen sich Motoren schitzen, die mit einer
(P308.02) Geschwindigkeitskompensation Drehzahl unterhalb 40 #betrieben werden.

(Motoruberlast: Geschwind.komp.) FurUL-konformenBetriebist die Einstellund'An[0]" erforderlich!

0 An Auslésezeit fur Motoriiberlasilberwachung wird reduziert, um die
verringerte Kilhlung selbstgekihlter A@@luktionsmotoren beim
Betrieb mit geringer Drehzahl zompensieren.

1 Aus Funktion deaktiviert, keine Reduzierung der Auslésezeit der
MotoriiberlastUberwachung.

0x2D4B:003 MotoriiberlastUberwachung (i2*t): Reaktion Auswahl der Reaktion bei Auslésen der Motoriiberldberwachung.
(P308.03) (Motoriberlast: Reaktion) FirUL-konformenBetriebist die Einstellung'Fehler[3]" erforderlich!

WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter Zugehdriger Fehlercode:

0x2D45:001 (P310.04) 199 9040| 0x2350CiA: i*tUberlast (thermischezustand)

3 Fehler 4 Fehlertypen 114

0x2D4B:005 MotoriiberlastUberwachung (i2*t): Warmebelastun| Anzeige des Wertes des internen #titegrators.

NurAnzeige

oTpnn M n n Behastundk SN A 3 OK S

Beim Ausschalten wird dieser Wert im interfeEPROMespeichert.
Beim Einschalten wird der gespeicherte Wert wieder initfén
Integrator geladen.
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8.7.2 Motortemperatur-Uberwachung

Zur Erfassung und Uberwachung der Motortemperatur kann an die Klemmen T1 und T2 ein
PTGWiderstand (Einzelfiihler nach D4M081 oder Drillingsfiihler nach DIN 44082) oder
Thermokontakt (Offner) angeschlossen werden. Mit dieser MaRnahme lasst sich eine
Zerstorung des Motors durch Uberhitzung verhindern.

Voraussetzungen
w Derlnverterkannnur einenPTGWiderstandauswerten!Nicht mehrerePTGWiderstande
in Reihe oder parallel geschaltatschlielen.

w BeimBetriebmehrererMotoren aneineminvertersindin Reihegeschaltete
Thermokontakte (Offner) zeerwenden.

w FirdenMotorvollschutzst einezusatzlicheremperaturiiberwachungit separater
Auswertung zunstallieren.

w Im Auslieferungszustand ist zwischen den Klemmen X109/T1 und X109/T2 eine
Drahtbriicke Dieseist beim AnschlusslesPTCGWiderstandsoder Thermokontaktegu
entfernen.

Details

.SA mMZc 1tm f w f n im Iy RSY YESYYSYy - mMndk¢m dzy R - Mgk
Funktionstest unten.

w Lost die Uberwachung aus, erfolgt digdk2D49:002 (P309.02)ngestellteReaktion.

w Die Einstellun@x2D49:002 (P309.02)0 deaktiviert di¢Jberwachung.

Ist ein geeigneter Motortemperatursensor an den Klemmen X109/T1 unc
X109/T2 angeschlossen und ist die Reakticdx2D49:002 (P309.0auf
"Fehler [3" eingestellt, kann die Reaktion der Motoriiberldsberwachung
in 0x2D4B:003 (P308.0&8uch abweichend von "Fehler [3]" eingestellt sein

4 MotoriberlastUberwachung (i2%] 192

Funktionstest
Den PT¢Eingang mit einem nicht verdnderbaren Widerstand beschalten:

ww B n {m Y 5ASausliséhNB | OKdzy 3 Ydza &
ww f M M Y 5AS «ausdssdal OKdzy3d RI NF yAOKIi

Parameer Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2D49:002 Motortemperatur-Uberwachung: Reaktion Auswahl der Reaktion bei Auslosen der Motortemperatur
(P309.02) (Motortemp.Uberw.: Reaktion) Uberwachung.
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter Zugehdriger Fehlercode:
0x2D45:001 (P310.01j) 199 17168| 0x4310MotorlibertemperaturFehler
3 Fehler 4 Fehlertypen 114
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8.7.3 Stromgrenzen

Firr den Inverter 1asst sich zwecks Strombegrenzung ein maximaler Uberlaststrom einstellen.
Uberschreitet die Stromaufnahme des Motors diese Stromgrenze, &ndert der Inverter sein

dynamisches Verhalten, um

Details

dieser Uberschreitung entgegenzuwirken.

w In0x6073(P324.00)4asstsichder maximaleUberlaststromdesinverterseinstellen.

w Bezudiir die prozentualeEinstellunglesmaximalenUberlaststromesst derin 0x6075
(P323.00kingestellteMotor-Bemessungsstrom.

w DertatsachlicheMotorstromwird in 0x2D88P104.00angezeigt.

Fiihrt die vom Inverter durchgefiiter Anderung des dynamischen Verhalte
nicht zum Verlassen des Uberstromzustandes, gibt der Inverter einen Fe

aus.

LastVerhalten

Auswirkung

Motorische Uberlast wéhrend der
Beschleunigung

Es wird eine langere Zeit zum Erreichen des Freg8eilweres benétigt als eingestellt.

Generatorische Uberlast wahreng
der Verzdgerung

Es wird eine langere Zeit zum Erreichen des Stillstands benétigt als eingestellt.

Steigende Belastung bei
konstanter Frequenz

Wenn der motorische Stromgrenzwert erreicht wird:
Der InvertersenktdeneffektivenDrehzahlsollwertbis sichentwederein stabilerBetriebspunkeinstelltoder
ein effektiver Drehzahlsollwert von 0 r/min erreietitd.
BeireduzierterBelastungerhoht der InverterdeneffektivenDrehzahlsollwertbisdie Solldrehzahérreichtist
oder die Belastung erneut den Stromgrenzvegreicht.

Wenn der generatorische Stromgrenzwert erreicht wird:
DerlnvertererhohtdeneffektivenDrehzahlsollwertbis sichentwederein stabilerBetriebspunkeinstellt
oder bis mr maximal zuléssigen Ausgangsfrequexz91§P211.00)

BeireduzierterBelastungenktder InverterdeneffektivenDrehzahlsollwertbisdie Solldrehzahérreichtist
oder die Belastung erneut den Stromgrenzvegreicht.

Baut sich eine plétzliche Last an der Motorwelle auf (z. B. Antrieb wird blockiert), kann die
UberstromAbschaltung ansprechen.
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Beispiel: UberstromAbschaltung bei plétzlicher Last an der Motorwelle

Frequenz-Sollwertvorgabe

60 Hz
50 Hz
40 Hz
30 Hz
20 Hz
10 Hz
0OHz >t

Ausgangsfrequenz

60 Hz
50 Hz
40 Hz N
30 Hz
20 Hz
10 Hz
0OHz Lt

Motorbelastung
100 %

0x6073 /-\

N\ :

0% t
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x6073 Max current (Max current) Maximaler Uberlaststrom des Inverters.

(P324.00) 0.0 ... p00.7 ... 3000.0 % MO i a 2 (i 2 KBOREPH28.60) O dzNNB y (i

Uberschreitetdie StromaufnahmalesMotors dieseStromgrenze,
andert der Inverter sein dynamisches Verhalten, um dieser
Uberschreitungntgegenzuwirken.

Fihrt die vom Inverter durchgefiihrte Anderung des dynamischen
Verhaltens nicht zum Verlassen des Uberstromzustandes, gibt der
Inverter einen Fehleaus.

Hinweis!

Dieer Parameter ist nicht identisch mit dem sogenannten ultimative
Motorstrom | ;!

Beim in0x2D46:001 (P353.0&jngestellten ultimativen Motorstrom
handelt es sich um einen Grenzwert fir Synchronmotorenderan
Magnete zischiitzen.

Der hier einzustellende Wert sollte immer deutlich unter dem
ultimativen Motorstromliegen!

0x2D88 Motorstrom (Motorstrom) Anzeige des aktuellen StreEffektivwertes.

(P104.00) Nur Anzeige: x4

0x6078 Current actual value (Curreattual) Anzeige des aktuellen Motorstromes.

(P103.00) Nur Anzeige: X% 100% a2 (2N NOBERPIBANNSE vy i
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8.7.4 Uberstrom-Uberwachung

Diese Funktion tGiberwacht den Augenblickswert des Motorstromes und dient zum
Motorschutz.

HINWEIS

Bei falscher Parametrierung kann der maximal zulassige Motonsitm Prozess Uiberschritten
werden.

Mdgliche Folge: Nicht reversible Beschadigungen des Motors.

OEinstellung der Schwelle fiir die Uberstrdiherwachung idx2D46:001 (P353.0lnbedingt auf den angeschlossenen
Motor abstimmen.

OMaximalen Ausgangsstrom des Inverter§«6073 (P324.0@eutlich geringer einstellen attie Schwelle fiir die
UberstromUberwachung.

Details

Der Inverter {iberwacht seinen Ausgangsstrom. Diese Uberwachung erfolghamgil von
den Einstellungen fur die StrombegrenzungsfunktibrStromgrenzen 196

w Uberschreitetder AugenblickswertlesMotorstromesdie in 0x2D46:001P353.01)
eingestellteSchwellegrfolgt diein 0x2D46:00ZP353.02kingestellteReaktion.

w Bei Einstellun@x2D46:002 (P353.02)"Keine Reaktion [0]" ist die Uberwachung
deaktiviert.

Die Schwelle fiidie UberstroraUberwachung ist auf den vierfachen MotBemessungsstrom
voreingestellt. Diese Voreinstellung wird Gberschrieben bei Auswahl eines Motors im
Engineering Tool aus dem "Motorkatalog" oder Durchfihrung der automatischen
Identifizierung bzw. Kéorierung der Motordaten. Fir einen angemessenen Schutz sollte die
automatisch angepasste Einstellung Gbernommen werden. Treten Storungen im Betrieb
auftreten, kann der Wert erhdht werden.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2D46:001 UberstromUberwachung: Schwelle (Uberstrem Warn/Fehlerschwelle fiir MotorstrorUberwachung.

(P353.01) Uberw.: Schwelle) Uberschreitet der Augenblickswert des Motorgres die eingestellte
0.0...p.8*... 1000.0 A Schwelle, erfolgt zum Motorschutz dieGr2D46:002 (P353.02)
* Voreinstellung von der Baugréf3e abhangig. eingestellteReaktion.
Ab Versior92.00 DerParametemwird im Verlaufderautomatischerldentifizierungdes

Motors berechnet uneingestellt.

Der Parameter kan auch eingestellt und daher tUberschrieben dem,
indem ein Motor im Engineeringoolaus dem "Motorkatalog"
ausgewahlt oder eine automatische Kalibrierung des Motors
durchgefihrtwird.

4 Optimierung Regelkreige 169

0x2D46:002 UberstromUberwachung: Reaktion (Uberstrem | Auswahl der Reaktion bei Ausldésen der Motorstrbiimerwachung.

(P353.02) Uberw.: Reaktion) Zugehdriger Fehlercode:
WeitereEinstellmoglichkeitesieheParameter 29056| 0x7180Motoriiberstrom
0x2D45:001 (P310.04) 199
3 Fehler 4 Fehlertypen] 114

CG Drives & Automatiof]1-639502R2 211



8.7.5 Motorphasenausfallerkennung

Die Erkennung auf Motorphasenausfall kann gleichermaRen fiir Synchronund
Asynchronmotoren aktiviert werden.

Voraussetzungen

Die Erkennung auf Motorphasenausfall wahrend desiBla$reignet sich im Wesentlichen nur
fir Anwendungen, die mit konstanter Last und Drehzahl betrieben werden. In allen anderen
Fallen kdnnen transiente Vorgénge oder ungtiinstige Arbeitspunkte zu Fehlausldsungen
fuhren.

Details

Bei Ausfall einerstromfiihrenden Motorphase U, V, W)wéhrend des Btriebs effolgt die in
0x2D45:001 (P310.0augewahtte ReaktionBei Eistellung 'Keine Reaktior0]" erfolgt nur
ein Entrag in das Logbuch.

Die Ekennung eines Mtmrphasenasfalls & nur moglichwenn

1. der Mator-Bemessunggrom goRRer 10 % deswerter-Bemessungsroms & und

2. die Augangsfrequenz nibit kleiner als 0.Hz (Stillstandigt.

Je kleiner die Agangsfrequenz &, desto larger dauert die HBeennung eines Morphase

nausfalls.
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2D45:001 Motorphasenausfallerkennung: Reaktion Auswahl der Reaktion bei Erkennung eines Motorphasenausfalls.
(P310.01) (Mot.phas.ausfall: Reaktion) Zugehdrige Fehlercodes:
65289| OxFFOMotorphasefehlt
65290| OxFFOAMotorphasenausfall Phadé
65291| OxFFOBMotorphasenausfalPhase/
65292| OxFFOM/otorphasenausfall Phas¥
0 Keine Reaktion 4 Fehlertypen 114
1 Warnung
2 Storung
3 Fehler
0x2D45:002 Motorphasenausfallerkennung: Stromschwelle Stromsdwelle fur die Aktivierungler Matorphasenasfallerkennung.
(P310.02) (Mot.phas.ausfall: Stromschwelle) A mnn Paximaktram 0x2DDF:002
1.0..p.0..25.0% A Hintergrund: Um den Asfall einer Mdorphase sicher éennenzu

kénnen, muss fir die Bimsensorikzunactst ein gewisser Mdor-
strom flieBen.Die Ekennung wid daher est aktiviert,wenn der #-
wert des Mdorstroms die hier eigestellte Stomsdwelle Ubeschri-
ten het.
A Anzeige atueller Motorstrom in0x2D88 (P104.00)
0x2D45:003 Motorphasenausfallerkennung: Spannungsschwel Spannungssuovelle firr die Ubewachung der Miorphasen.
(P310.03) (Mot.phas.ausfall: Spannungsschw.) A Die Ubewachung &t aus,wenn der Btrag des Mtorstroms larger
0.0...10.0 ... 100.0 V als 20 ms digerateabhéangie Sbwelle nterschreitet.
A Bei Uf-Kennliniersteuerung wid zur Motorphasenasfallerkennung
zusitzlich auch die Spannungsseelle in Betracht gezogen. Ist die
Motorspannung gsserals die Spannungdseelle, wid die Ubewa-
chung mit dem Mtorstrom kombiniert.
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8.7.6 MotordrehzahFUberwachung

Diese Funktion Uiberwacht die Motordrehzahl im laufenden Betrieb.

Voraussetzungen

w Firdie Erfassungler aktuellenMotordrehzahimussder Inverterfreigegeberseinund der

Motor sichdrehen.

w Fiir eine genaue Uberwachung miissen Maéd@messungsdrehzafk2C01:004P320.04)
und Motor-Bemessungsfrequertizx2C01:00%P320.05korrekt eingestelt sein.

Details

w Erreichtdie Motordrehzahldiein 0x2D44:001P350.01gingestellteSchwellegrfolgt die

in 0x2D44:002 (P350.02)ngestellteReaktion.

w Bei Einstellun®x2D44:002 (P350.02)"Keine Reaktion [0]" ist die Uberwachung

deaktiviert.
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2D44:001 UberdrehzahlUberwachung: Schwelle Warn-/Fehlerschwelle fiir Motordrehzatilberwachung.
(P350.01) (Uberdrehz.iiberw.: Schwelle) Erreichtdie Motordrehzahldie eingestellteSchwelleerfolgt diein

50 ... BOOQ ... 50000 rpm

0x2D44:002 (P350.02psgewahltdReaktion.

DerParametemwird im Verlaufder automatischeridentifizierungdes
Motors berechnet unéingestellt.

Der Parameter kann auch eingestellt und daher tberschriebedever
indem ein Motor im Engineeringoolaus dem "Motorkatalog"
ausgewahlt oder eine automatische Kalibrierung des Motors
durchgefihrtwird.

4 Optimierung Regelkreige 169

0x2D44:002 UberdrehzahlUberwachung: Reaktion
(P350.02) (Uberdrehz.iiberw.: Reaktion)
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter
0x2D45:001P310.01) 199

Auswahl der Reaktion bei Auslésen der Motordrehzaiérwachung.
Zugehoriger Fehlercode:
65286| OxFFO@Viotoriiberdrehzahl

3 Fehler

4 Fehlertypen 114
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8.7.7 Motordrehnmoment-Uberwachung

Diese Funktion Uberwacht das Motordrehmoment im laufenden Betrieb.

Voraussetzungen

Die MotordrehmomentUberwachung kann nur fiir folgende Motorregelungsarten mit

Drehzahlregdr verwendet werden:

w ServoregelungSCASM)
w Sensorlose Regelui§l:PSM)
w Sensorlose Vectorregelu(8LVC)

Details

Diese Funktion setzt das interne Statussignal "Drehmomentgrenze erreicht [79]" = TRUE,

wenn das maximal moégliche Drehmoment erreicht ist.

w DasStatussignal wird unabh&ngig von der fiir diese Uberwachung eingeste#tktion
0x2D67:001 (P329.0und Verzdgerungszeitx2D67:002 (P329.0g¢setzt.

w Das Statussignal kann der Anwendenwenden, um bestimmte Funktionen altivieren.

4 Flexible I/GKonfiguration] 500

w MitdemStatussigndhsstsichaucheindigitalerAusgangdereinBitdesStatusword
NetWordOUT1 setzenrt Konfiguration digitale Ausgange 584

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2D67:001 MaximaldrehmomentJberwachung: Reaktion Auswahl der Reaktion bei Erreichen des maximal moglichen
(P329.01) (MaxDrehm.Monitor: Reaktion) Drehmoments.
Ab Ver®on02.00 Die ausgewahlte Reaktion erfolgt, wedas Statussignal
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter "Drehmamentgrenze erreicht [79]" = TRUE ist und di6¥&D67:002
0x2D45:001 (P310.01) 199 (P329.02kingestellteVerzdgerungszeitbgelauferist.
Zugehdoriger Fehlercode:
33553| 0x8311Drehmomentgrenzerreicht
0 Keine Reaktion 4 Fehlertypen 114
0x2D67:002 MaximaldrehmomentJberwachung: Optionale Einstellung einer Verzdgerung fur das Auslésen der in
(P329.02) Ausldseverzégerung 0x2D67:001 (P329.0ausgewahlten Reaktion.
(MaxDrehm.Monitor: Ausldseverzdg.) Typischer Anwendungsfall:
0.000 ...0.004 ... 10.000 s Der Motor soll kurzfristig an der Drehmemigrenze betriebewerden
Ab Versio®2.00 koénnen, ohne dass die ausgewahlte Realdidolgt.
ErstnachlangeremBetrieb(>eingestellteVerzogerungander
Drehmomentgrenze soll die ausgewéhlte Reakgdiolgen.
0x6072 Max torque (Max torque) Symmetrische Vorgabe des zulassigen Maximaldrehmoments.
(P326.00) 0.0 ... p50.0 ... 3000.0 % Mmnaon iz a 2 (i 20d0MPIRBM) G 2 NJj dzS
Ab Versio®2.00 Mit diesem Parameter kann eisgtisch und bipolar wirkende
Drehmomentlimitierung realisiertverden. Anwendung findet diese z.
als Uberlastungsschutz der mechanischen Ubertragungsstrecke/
elemente beginnend bei dédotorwelle.
Diese Limitierung wirkt unabhéngig von den unipolar wirkenden
Drehmomentlimitierungen, die ifx60EQNd 0x60E eingestelltsind.
0x60E0 Positive torque limit Positive Drehmomentgrenze fur Drehzahlregelung mit
0.0 ...R50.9 ... 3276.7 % Drehmomentbegrenzung.
Ab Versior92.00 100% a2 (2 NJ NDxE03eP325.80N] dzS
Ox60E1 Negative torque limit Negative Drehmomentgrenze fur Drehzahlregelung mit
0.0...R50.9 ... 3276.7 % Drehmomentbegrenzung.
Ab Versior92.00 M 2 a 2 (i 2000MPIRBM) G 2 NJj dzS
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9 Netzwerkkonfigurieren

Der Inverter ist in Varianten mit verschiedenen Netzwerkoptionen verfiigbar.
Allgemeine Netzwerkeinstellungén 203

Vordefinierte Prozessdatenworter 222

ParameterzugrifUberwachung (PZJ) 233

AzyklischeDatenaustausch 234

CANopen 235

ModbusRTY 258

PROFIBUS271

ModbusTCP/IP 313

PROFINET333

€ € &€ &€ € € € € € €

EtherCAT 347
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9.1 AllgemeineNetzwerkeinstellungen

9.1.1 NetzwerkSteuerung aktivieren

Damit der Inverter Giber Netzwerk gesteuert werden kann, muss zunachgRi31:037
(P400.37der Funktion "NetzwerSteuerung aktivieren" ein Trigger zugeordnet werden.

w AlsTriggerkannbeispielsweiseler festeWert "TRUE'bder ein digitalerEingang
verwendetwerden.

w IstderzugeordneteTrigger= TRUEist dasStartendesMotors nur nochtiberdas
NetzwerkSteuerwortmdoglich(AusnahmeJogBetrieb;sieheKapitel"Motor
starten/stopperi'] 507).

Bei aktivierter NetzwerSteuerung sind folgende Funktionen weiterhin aktiv:

w 0x2631:001 (P400.01)nverter-Freigabe
0x2631:002 (P400.023tarten

0x2631:003 (P400.03%chnellhalaktivieren
0x2631:004 (P400.04fehlerzuriicksetzen
0x2631:005 (P400.05pCBremsungaktivieren
0x2631:010 (P400.10JogVorwarts(CW)
0x2631:011 (P400.11JogRuckwart{CCW)
0x2631:012 (P400.12KeypadSteuerungaktivieren
0x2631:037 (P400.37NetzwerkSteuerungktivieren
0x2631:043 (P400.43ehler 1 aktivieren
0x2631:044 (P400.44pehler 2 aktivieren

w 0x2631054 (P400.54)Positionszahlezuriicksetzen

Alle anderen tber 0x2631:xx (P400.xx) konfigurierbaren Funktionen sind bei Netzwerk
Steuaung deaktiviert4 Flexible I/GKonfiguration] 500

€ € &g €€ € ¢e e e ¢€e¢€

Netzwerk-Steuerwort und Statuswort

Fur eine einfache Netzwewknbindung stellt der Inverter vordefinierte Steuemnd

Statusworter fur Gerateprofil CiA 402, ACive-Profil sowie im LECOMormat zur Verfliigung.
Zur Umsetzung eigener Formate stehen die DatemerddetWordIN1 und NetWordOUT1 zur
Verfligung. Mittels Datenmapping auf ein Netzwerkregister lasst sich jedes dieser Worter als
Prozessdatum Uber Netzwerk Ubertragen.

Name Parameter Zugehdoriger Mapping | Weitere Infos

Entrag *
CiA: Catrolword 0x6040 0x604€0010 >GerateprofilCiA 402~ 250
CiA: &tusword 0x6041 (P780.00) 0x60410010

AGDrive-Seuerwort  |0x400B:001 (P592.01 0x400B0110 =ACDriveProfil~ 251
AGDrive-Satuswort | 0x400C:001 (P593.01 0x400C0110

NetWordIN1 0x4008:001 (P590.01 0x40080110 Zu Umsetzung eines gienen $euerwort-Formats.

DieFestlegung der Funktionertie tiber Bit 0 ..15 des Btenworts Net-
WordIN1getriggert werden sollen, efolgt in 0x400E:001 (P505.01)
0x400E:016 (P505.16)

NetWordOUT1 0x400A:001 (P591.01 0x400A0110 Zur Umstzung eines gienen $atuswort-Formats.

DieFestlegung derTrigger fur Bit O ... 15 desdlenworts NetWordOUT1
erfolgt in 0x2634:010 (P420.10) 0x2634:025 (P420.25)

* Ein MappingEntrag ®tzt sichzusammen aus Irex, Subinéx und atenléarge in Bits desu mappenderParameters.

Generelle Informationen zum Datenmapping finden Sie im gleichnamigen Kapitel zum
jeweiligen Netzwerk.

216 01-639502R2, CG Drives & Automation



NetzwerkSollwert

Es & zu beaditen, dass der Btzwerk-Solivert explizit augewahlt werden muss. Fir die
Ausvahl/Umschaltung auf den &lzwerk-Sollvert gibt es mehiere Méglictkeiten. Siehe
folgende Beispiele.

Beispiel 1:.Uber dasAGDrive-Seuerwort (Bit 6) soll eine Umschalturgn der $andard-
Solivertquelle auf den Mtzwerk-Sollvert mdglich sein.

1.In 0x2860:001 (B01.01)eine andee Sandad-Solivertquelle als "Mtzwerk [5]" eirstellen.
2.In0x2631:017 (P400.1dje Awswahl "Netzwerk-Sollvert aktiv[116]" eirstellen.

Beispiel 2.Unabhangigrom verwendeten Netzwerk soll Gber einen ditalenTrigger (z. B.
Digtaleingang) eine Umschaltungpn der $Sandad-Sollvertquelle auf den Btzwerk-Solivert
moglich sein.

1.In 0x2860:001 (P201.0&jne andee Sandad-Solivertquelle als "Mtzwerk [5]" eirstellen.

2.In0x2631:017 (P400.1dengewilinstten digtalenTrigger (z. B Digtaleingang) eirstellen,
Uber den die Umschaltung auf deretdwerk-Solivert erfolgen soll.

Beispiel 3:Der Sollvert soll ausschliel3lich Uberehywerk vorgegebenwerden.
1.In 0x2860:001 (P201.08)s $andad-Sollvertquelle die Aswahl "Netzwerk [5]" einstellen.

DiefolgendeTabelle bescteibt die Umschaltung auf dendtzwerk-Sollvert Uber die
verschiedenen Btzwerk-Seuerworter im Detail:

Netzwerk-Seuerwort Umschaltung auf Ktzwerk-Sollvert
Datenwort NetWordIN1 Dem Bit, dagur Aktivierungdes Netzwerk-Solivertesverwendet werden soll, & die Funktior'Netzwerk-Solt
0x4008:001 (P590.01) wert aktivieren[17]" zuzuweisen.

A DieFestlegung der Funktionerlie tiber Bit 0 ..15 des Btenworts NetWordIN1getriggert werden sollen,
erfolgt in 0x400E:001P505.01).. 0x400E:016 (P505.16)

Bit x Auswahl:
0 In 0x2860:001 (P201.0Augewéhite Sandad-Solivertquelle.
1 Netzwerk-Solivert
AGDrive-Seuerwort Die Aktivierungles Netzwerk-Solivertes efolgt tiber Bit 6 deAGDrive-Seuerwortes:
0x400B:001 (P592.01) Bit6 Awswahl:
0 In 0x2860:001 (P201.0Augewéhite Sandad-Solivertquelle.
1 Netzwerk-Solivert

Hinweis!
Damit die Aktivierungiber das Bit 6 funktioniertuss in0x2631:017 (P400.1d)e Awswahl "Netzwerk-Solt
wert aktiv[116]" engestellt sein.

LEQOM-Seuerwort Die Aswahl des Soltertes efolgt Giber Bit 0 und Bit 1 dedHDOM-Seuerwortes:
0x400B:002 (P592.02) Bit 1 Bit O Auswahl-
0 0 In 0x2860:001 (P201.0Augewéhite Sandad-Solivertquelle.
0 1 FrequenzSolivert-Preset 1 0x2911:001 (P450.01)
1 0 FrequenzSolivert-Preset 2 0x2911:002 (P450.02)
1 1 FrequenzSolivert-Preset 30x2911:003 (P450.03)
CiA 402 Qatrolword Bei $euerung Uber GerateprofTiA 402:
0x6040 A In der Retriebsart "CiAMelocity mode [2]" wid dietiber denParameter "Target velocity" 0x6042 (P781.00

vorgegebene SollGesbwindigkeit verwendet. 4 GerateprofilCiA 402 477
A Eine Umschaltung auf eine alternati8elivertquelle tiber das CiA 402 @uolword ist nicht maglich.

Wird fir die Betriebart "MS: Velocity mode" ein bipolarer Netzwerk
Sollwert vorgegeben (z. B. Uber den mappbaren Paranieté®0B:006
(P592.06), dann ist die Drehrichtung nicht Gber das Netzw8tkuerwort
steuerbar. Die Drehrichtung wird dthr das Vorzeichen des Sollwertes
bestimmt.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x231F:001 Modul-ID: AktiveModul-ID Anzeige der &tuell im hverter konfiguriertenNetzwerkoption.
(P500.01) (ModukID: AktiveModul-ID) A Anhand dieser ModHID zeigt dasKeypad nur noch die fir dasvei-
A Nur Areeige lige Netawerk relevanten Kommunikationsparametean.
48| Kein Netzwerk
Hinweis!
67] CANopen Beim Einsch&gn Uberpriiftder Inverter, ob die im Speichermodul
71|BherNet/IP (abVersion 02.00) gespeicheten Parametereinstellungen zur Inverter-Hardware und Firm
78| POWERLINK(ab Version 05.00) ware passen. Bei einer In!(onjpatibilit@trd eine mtsprgchendeFehIgr-
meldung augegeben.Details sieheéapitel "Datenhandling (Abschnitt
80| PROFIBUS "Hardware- und Fimware-Updates/Downgrades”).] 141

82| PROFINET (abVersion 02.00)
84 |BherCAT (abVersion 02.00)
86| ModbusTCQPIP

87|Modbus
0x231F:002 Modul-ID: Verbundene ModwlD Anzeige der &tuell im hverter vorhandenen Netzwerkoption.
(P500.02) (ModukID: Verb. Modul-ID)
A Nur Areeige Hinweis!
A Bedeutung der Amige sieheParameter 0x231F: | Beim Einschen tiberpriiftder nverter, ob de im Speichermodul
001 (P500.01y~ 233 gespeicheten Parametereinstellungen zur Inverter-Hardware und Firm
ware passen. Bei einer Inkompatibilitéird eine extsprechendefehler-
meldung augegeben.Details sieheéapitel "Datenhandling (Abschnitt
"Hardware- und Fimware-Updates/Downgrades").] 141
0x400E:001 FunktionNetWordIN1: Bit 0 Festlegung der Funktiorgie Uber Bit O des mappben Datenworts Net-
(P505.01) (Fkt. NetWordIN1: NetWordIN1.00) WordIN1getriggert werdensoll.
A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.
0| Nicht aktiv Trigger-Bit ohne Funktion.
1| Inverter speren Trigger-Bit = B1-Flarke: Der hverter wird gesperrt.

Trigger-Bit = 0: Derriverter ist freigegeben (sdern keine andee Ursache
fur eine hverter-Spere vorliegt).

Anmekungen:

A In alen Geéteaustanden tewirkt eine G-1-Flarke einen sofortigen
Wechsel in demesperten Zistand mit einer Ausnahme: Befindgich
der Inverter im Fehlerzustand und dierehlerbedingung ligt nochvor,
bleibt der Inverter im Fehlerzustand.

A DasWechseln irdengesperten Zistand hat einen sofortigeropp
des Mdors zur Folge, unabhangigon der in0x2838:003 (P203.03)
eingestellten Soppmethode. Der Maor trudelt aus in Abhangigit
der Massatragheit der Maschine.

A Im gesperten Zistand & das $arten des Mdors nidit méglich.

A Nach Aufhebunder inverter-Spere ist ein ernetter Sart-Befehl
erforderlich, um den Mtor wiederzu starten.

A Welche Wsache(n) firr degesperten Zistand aktivsind, wid in
0x282A:001 (P126.0&)gezeigt.

2| Soppen Trigger-Bit = 1: Mdor wird gestoppt.

Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Stopp wieder aufheben.

Anmekungen:

A Die Soppmethode &t auswahlbar in0x2838:003 (P203.03)
Schnellhalt aktivieren Trigger-Bit = 1: FunktiofiSchnellhalt" wid aktiviert.
Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.

w

Anmekungen:

A Die FunktioriSchnellhalt" fiihrt den Mtor innerhalb der ir0x291C
(P225.00kingestellten Abladizeit in den Stillstand.

A Die Funktion'Schnellhalt" lat eine héhee Priortét als dieFunkion
"Sarten".

4| Fehler zurlicksetzen Trigger-Bit = G1-Flarke: AktiverFehler wid zurlickgesetzt (quittiert),

sdfern dieFehlerbedingung niet mehr vorliegt und es sich um einen

ricksetzbaren Fehler handelt.

Trigger-Bit = O:Keine Aktion.

Anmekungen:

A Nach Ruksetzen desFehlers & ein erneuer Feigabe/Start-Befehl
erforderlich, um den Mtor wiederzu starten.

4 Fehlerhandlingl 139
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Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

5/DGBremsung aktivieren

Trigger-Bit = 1: FunktiohDGBremsung" wid aktiviert.
Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.
4 DGBremsung] 443

[e5]

RunVorwarts (CW)

Trigger-Bit = G1-Flarke: Mator wird in Vorwartsdrehrichtung (CWpest-
artet.
Trigger-Bit = X0-Flarke: Motor wird wiedergestoppt.

Anmekungen:

A Die Soppmethode &t auswahlbar in0x2838:003 (P203.03)

A Bei bipolaer Solwertvorgabe (z. B+10 V) wid die Funktiordrehrich-
tungsunabhéngig agsfuhrt. Die Dehrichtung wird durch dasVorzei-
chen des Sallertes bestimmt.

A Mit der Funktionlasst sich auch ein automatisch&rart nach Ein
schatenrealisigen. A43artverhaken~ 154

A Die FunktiortDrehrichtung unkehren [13]"kann inVerbindung mit
dieser Funktiomgenutztwerden.

©

RunRickvarts (CCW)

Trigger-Bit = 01-Flarke: Mator wird in Ricléartsdrehrichtung (CCW)
gestartet.
Trigger-Bit = X0-Flarke: Motor wird wiedergestoppt.

Anmekungen:

A Die Soppmethode &t auswahlbar in0x2838:003 (P2003)

A Bei bipolaer Solwertvorgabe (z. B+10 V) wid die Funktiordrehrich-
tungsunabhéngig agsfuhrt. Die Dehrichtung wird durch dasVorzei-
chen des Sallertes bestimmt.

A Mit der Funktionlasst sich auch ein automatisché&rart nach Ein
schatenrealisigen. ASartverhaken~ 154

A Die FunktioriDrehrichtung unmkehren [13]"kann inVerbindung mit
dieser Funktiomenutztwerden.

13| Drehrichtung unkehren

Trigger-Bit = 1: Deworgegebene Sollert wird invertiert(d. h. dasv/or-
zeichen wid umgekehrt).
Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.

14| All-Sollvert aktivieren

Trigger-Bit = 1: Der Analieingang 1 wid als Sollertquelle verwendet
(sdfern daszugeordnete Trigger-Bit die hoclste Solvert-Prioritat
besitzt).

Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.

4 Analageingang 1~ 609

15| Al2Sollvert aktivieren

Trigger-Bit = 1: Der Analgeingang 2 wid als Sollertquelle verwendet
(sdern daszugeordnete Trigger-Bit die hoclste Solvert-Prioritat
besitzt).

Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.

4 Anal@eingang 2~ 613

17| Netzwerk-Solivert aktivieren

Trigger-Bit = 1: Das &tzwerk wid als Sollertquelleverwendet (sdfern
daszugeordnete Trigger-Bit die hoclste Solvert-Prioritét besitzt).
Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.

18| Preset aktivieren(Bit 0)

19| Preset aktivieren(Bt 1)

20| Preset aktivieren(Bit 2)

21| Preset aktivieren(Bit 3)

Auswah}Bits fir bi-codierte Auswahl undAktivierungeines paamet-
rierten Sollverts (Reset).
4 Sollvertquelle Sollvert-Presets ~ 565

26| Segmaet 1-Sollvert aktivieren
(abVersion 03.00)

27| Segmaet 2-Sollvert aktivieren
(abVersion 03.00)

28| Segmet 3-Sollvert aktivieren
(abVersion 03.00)

29| Segmet 4-Sollvert aktivieren
(abVersion 03.00)

Auswah}Bits fir bi-codierte Auswahl undAktivierungeines paamet-
rierten Segmet-Soliverts.

Anmekungen:

A Mit dieser Funktionésst sich im normalen &rieb (keine Sequenz
aktiv)der Solvert eines Segnas aktivieren(anstatteine gesante
Sequenz im Sequeer-Betrieb).

A Die Funktiorist nicht furr die Verwendung im Sequeer-Betrieb vor-
gesehen.

4 Sollvertquelle Segmet-Soliverte ~ 574
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

30| Sequenztarten/ abbrechen (abversion 03.00) | Trigger-Bit = 1: Augewahlte Sequenstarten.
Trigger-Bit = 0: Sequenz abichen.

Anmekungen:

A Daszugeordnete Trigger-Bit muss fir die Dauer der Sequenz auf "1
ge<etzt bleiben.

A Wird dasTrigger-Bit auf "0"zuriickgesetzt, wird die Sequenz @ebro-
chen.Es & dann wieder der tandard-Solivert oder diemittels Solt
wertumschaltung augewahle Solvertquelle aktiv.

A Die Awwahl einer Sequenz faigt binar-codiert tber die den vier
Funktionen'Sequenz aswahlen (Bit 0) [50]" ."Sequenz aswéhlen
(Bit 3) [53]"zugeordneten Trigger-Bits.

4 Sequemer] 512

32| SequenzSchrittvor (abVersion 03.00) Trigger-- A G I hed Bequeschriior.
Trigger- A G T thed: KeinedARtiort. y
Anmekungen:

A Die Afilhrung des ktuellen Schrittsvird beendet, auchwenn die
flr das Segma parametrierte Zeit noch nitit abgelaufen it.

A Die Funktiorist nur relevant fir Sequemer-Modus0x4025 (P800.00)
= "SchrittBetrieb[2]" oder "Zeit & SchrittBetrieb [3]".

A Ein Sprungum naclsten Sequenschrittist nicht moglich,wenn die
Sequenz pausiert, die Sequenzgasetzt ist oder das EnéSegmat
augefuhrt wird.

4 Sequemer] 512

33| Sequenz pausien (abVersion 03.00) Trigger-Bit = 1: Sequenz pausin.
Trigger-Bit = 0: Sequeriprtsetzen.

Anmekungen:

A Wahrend derPause bléit die Sequenz imkiuellen Schritstehen.
Der Ablauf der fiir das Segntesingestellten Zeit wird argehaten.

A Der Sequerer-Soltvert blebt weiterhin aktiv.

4 Sequemer] 512

34| Sequenz ausszen (ab\Version 03.00) Trigger-Bit = 1: Sequenz austgen.
Trigger-Bit = 0: Sequenprtsetzen.

Anmekungen:

A Mit dieser Funktionst eine zeitweilige Umschaltung auf dert&r
dard-Solivert oder die mittelsSollvertumschaltung augewahke SoH
wertquelle moglich.

A Die Sequenz vd an dem Pukt fortgesetzt, wo sie augesetzt wurde.

4 Sequemer] 512

3

[

Sequenzstoppen (abVersion 03.00) Trigger- A G T hey Bequedsfoppsh.

Trigger- A G [ he): KeinedARtiort. Y

Anmekungen:

A Wird die Sequengestoppt, erfolgt ein Sprungum EndSegmet.

A Dieweitere Aisfiinrung & abhéngigrom augewahtten Sequenz
EndeModus0x402F (P8240).

4 Sequemer] 512

36| Sequenz abtechen (abVersion 03.00) Trigger-. A G I key: Bequiedzfatibghen.
Trigger-. A G ' hed: KeinedARtort. v

Anmekungen:

A Mit dieser Funktiodasst sich die Sequenz unmittelbheenden, ohne
dass das EnrB8egnent augyefiihrt wird. Esst dann wieder der &+
dard-Solivert oder die mittelsSolivertumschaltung augewéhite Sol
wertquelle aktiv.

4 Sequemzer] 512

39| Rampe 2 aktivieren Trigger-Bit = 1: Beschleunigusggit 2 undVerzdgerungszeit 2 manuell
aktivieren.

Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.

4 FRequerggrenzen und Rampezeiten] 157
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Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

40

Parametersatz laden

Trigger-Bit = O1-Flarke: Parameterumschaltung auf den GbePdrame-

tersatz aswahlen (Bit 0)" undParametersatz atswahlen(Bit 1)" auge-

wahiten Wertesatz.

Trigger-Bit = 0:Keine Aktion.

Anmekungen:

A Die Aktivierungsmethodféir die Funktiorf Parameterumschaltung”
ist auswahlbar in0x4046 (P755.00)

4  Parameterumschaltung 472

41

Parametersatz awswahlen (Bit 0)

42

Parametersatz awswahlen (Bit 1)

Auswah}Bits fur Funktion'Parameterumschaltung".
4  Parameterumschaltung 472

43

Fehler 1 aktivieren

Trigger-Bit = 1: Benutzerdefiniertefehler 1 auslosen.
Trigger-Bit = O:Keine Aktion.

Anmekungen:
A Nach Auslosen dehlers wird der Mdor mit SchnellhatRampe in
den Stillstandyefiihrt. AnschlieRend wd der hverter gesperrt.

Zuehoriger Fehlercode:
A 25249| 0x62A1- Netzwerk: Benuter-Fehler 1

44

Fehler 2 aktivieren

Trigger-Bit = 1: BenutzerdefinierteFehler 2 aukisen.
Trigger-Bit = 0:Keine Aktion.

Anmekungen:
A Nach Auslosen dezhlers wird der Mdor mit SchnellhatRampe in
den Stillstandyefiihrt. AnschlieRend wd der hverter gesperrt.

Zwehdoriger Fehlercode:
A 25250] 0x62A2- Netzwerk: Benuter-Fehler 2

45

PIDRegelung deaktivieren

Trigger-Bit = 1:Wenn PIDRegelung aktiviertPIDRegelung ignorieen
und den Mdor drehzahligefiihrt betreiben.

Trigger-Bit = 0:Wenn PIBRegelung aktiviertden Maor mit PIBRege-
lung ketreiben.

Anmekungen:
A Die PIBRegelung #& aktivierbarin 0x4020:001 (P600.01)
A Prozessegler konfigurierenq 411

46

PIDAugiang auf 0 stzen

Trigger-Bit = 1:Wenn PIBRegelung aktiviertwerden FAnteil und Aus
gang des PHRegles auf Ogesetzt und der nterne Regelungsadjorith-
mus amgehaten. Die PIBRegelung blebt weiterhin aktiv.

Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.

A Prozessegler konfiguriererp 411

47

PIDI-Anteil speren

Trigger-Bit = 1:Wenn PIBRegelung aktiviertwird der tAnteil des PID
Reglas auf Ogesetzt und die Integratiorangehaten.

Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.

4 Prozessegler konfiguriererp 411

48

PIDEinflussrampaktivieren

Trigger-Bit = 1: Der Einflustes Pozessegles wird Uber eine Rampe ei
geblenckt.

Trigger-Bit = 0 oder nilt verbunden:Der Einflussles Pozessegles wird
Uiber eine Rampe agsblenckt.

Anmekungen:

A Der Einflussles Pozesseglers st immer aktiv(nicht nur bei aktivier
ter PIDRegelung).

A Beschleunigungeit fur Einblendend einstellbar in0x404C:001
(P607.01)

A Verzogerungszeit fur Ausblendens einstellbar in0x404C:002
(P607.02)

A4 Prozessegler konfigurierenp 411

49

Hatebremse lésen

Trigger-Bit = 1: Hakbremse manuell 16sen.
Trigger-Bit = 0:Keine Aktion.

Anmekungen:

A Der manuell augeléste Befehl "Hatebremse losen” wht sich diekt
auf denTrigger "Hatebremse I6sen [11B aus. Die Haéébremse last
sich somit manuell auch dann l6sevenn die Letungsstufe auge-
schatet ist.

A DieVerantwortung fur ein manuelles Losen der Hdremse ligt bei
der externenTriggerquelle fiir den Bfehl "Hatebremse I6sen”.

4 Halebremsenarsteuerung] 480

50

Sequenz aswéhlen (Bit 0)
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
51| Sequenz aswéhlen (Bit 1) Anmekungen:
52|Sequenz aswahlen (Bit 2) A Die augewahite Sequenz wil nicht automatischgestartet.
= : A Fur einerzustandgiesteuerten Sart steht die Funktior'Sequenzstar-
53 Sequenz aswahlen (Bit 3) ten/abbrechen [30]"zur Verfigung.
4 SequenzeiSteuerfunktionen] 599
54| Positionszahleruriicksetzen Trigger-Bit = 1: Positionszahlenanuellzuriicksetzen.
Trigger-Bit = O:Keine Aktion.
4 Positionszahley 501
55| Betrieb an LBV aktivieren Trigger-Bit = 1: Btrieb an LBV aktivieren.
Trigger-Bit = 0:Keine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.
4 Betrieb an LBV] 498
0x400E:002 FunktionNetWordIN1: Bit 1 Festlegung der Funktiorgie iber Bit 1 des mappben Datenworts Net-
(P505.02) (Fkt. NetWordINZ1: NetWordIN1.01) WordIN1getriggert werden soll.
A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.01) 233
0| Nicht aktiv
0x400E:003 FunktionNetWordIN1: Bit 2 Festlegung der Furtion, die tiber Bit 2 des mappben Datenworts Net-
(P505.03) (Ft. NetWordIN1: NetWordIN1.02) WordIN1getriggert werden soll.
A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.Q1) 233
3| Schnellhalt aktivieren
0x400E:004 FunktionNetWordIN1: Bit 3 Festlegung der Funktiorgie iber Bit 3 des mappben Datenworts Net-
(P505.04) (F<t. NetWordIN1: NetWordIN1.03) WordIN1getriggert werden soll.
A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.Q1) 233
0| Nicht aktiv
0x400E:005 FunktionNetWordIN1: Bit 4 Festlegung der Funktiorgie Uber Bit 4 des mappben Datenworts Net-
(P505.05) (Ft. NetWordIN1: NetWordIN1.04) WordIN1getriggert werden soll.
A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gespert.
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.01) 233
8‘ RunVorwarts (CW)
0x400E:006 FunktionNetWordIN1: Bit 5 Festlegung der Funktiorgie iber Bit 5 des mappben Datenworts Net-
(P505.06) (Fkt. NetWordIN1: NetWordIN1.05) WordIN1getriggert werden soll.
A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.0F) 233
18| Preset aktivieren (Bit 0)
0x400E:007 FunktionNetWordIN1: Bit 6 Festlegung der Funktiordie iber Bit 6 des mappben Datenworts Net-
(P505.07) (F<t. NetWordIN1: NetWordIN1.06) WordIN1getriggert werden soll.
A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
Ox400E:001 (P505.0F) 233
19| Preset aktivieren (Bit 1)
0x400E:008 FunktionNetWordIN1: Bit 7 Festlegung der Funktiorgie Uber Bit 7 des mappben Datenworts Net-
(P505.08) (F<t. NetWordIN1: NetWordIN1.07) WordIN1getriggert werden soll.
A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.01) 233
4| Fehler zurticksetzen
0x400E:009 FunktionNetWordIN1: Bit 8 Festlegung der Funktiorgie Uber Bit 8 des mappben Datenworts Net-
(P505.09) (F<t. NetWordIN1: NetWordIN1.08) WordIN1getriggert werden soll.

A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.01) 233

0| Nicht aktiv
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0x400E:010
(P505.10)

FunktionNetWordIN1: Bit 9
(Fkt. NetWordIN1: NetWordIN1.09)

A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.01) 233

5‘ DCGBremsung aktivieren

Festlegung der Funktiorgie tiber Bit 9 des mappben Datenworts Net-
WordIN1getriggert werden soll.

Ox400E:011
(P505.11)

FunktionNetWordIN1: Bit 10
(F<t. NetWordIN1: NetWordIN1.10)

A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.01) 233

o‘ Nicht aktiv

Festlegung der Funktiordie tiber Bit 10 des mappben Datenworts
NetWordIN21getriggert werden soll.

O0x400E:012
(P505.12)

FunktionNetWordIN1: Bit 11
(F<t. NetWordIN1: NetWordIN1.11)

A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.01) 233

0| Nicht aktiv

Festlegung der Funktiordie Uber Bit 11 des mappben Datenworts
NetWordIN21getriggert werden soll.

Ox400E:013
(P505.13)

FunktionNetWordIN1: Bit 12

(Ft. NetWordIN1: NetWordIN1.12)

A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gespert.

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.01) 233

13| Drehrichtung umkehren

Festlegung der Funktiordie Uber Bit 12 des mappben Datenworts
NetWordIN1getriggert werden soll.

0x400E:014
(P505.14)

FunktionNetWordIN1: Bitl3
(Fkt. NetWordIN1: NetWordIN1.13)

A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.Q1) 233

0| Nicht aktiv

Festlegung der Funktiorgie iber Bit 13 des mappben Datenworts
NetWordIN1getriggert werden soll.

Ox400E:015
(P505.15)

FunktionNetWordIN1: Bit 14
(Fkt. NetWordIN1: NetWordIN1.14)

A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.01) 233

o‘ Nicht aktiv

Festlegung derFunktiondie Uber Bit 14 des mappben Datenworts
NetWordIN1getriggert werden soll.

Ox400E:016
(P505.16)

FunktionNetWordIN1: Bit 15
(F<t. NetWordIN1: NetWordIN1.15)

A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x400E:001 (P505.Q1) 233

0| Nicht aktiv

Festlegung der Funktiordie Uber Bit 15 des mappben Datenworts
NetWordIN1getriggert werden soll.

0x2631:001
(P400.01)

Funktionslistelnverter-Freigabe
(Funktionslistetnverterfreigabe)

A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.

Zuadnung einedriggers zur Funktion'Inverter-Freigabe".

Trigger = TRUE: Damderter ist freigegeben (sdern keine andee Usa
che fiir einerverter-Spere vorliegt).

Trigger =FALSE: DenVerter ist gesperrt.

Anmekungen:

A Diese Funktio muss auf TRUesetzt sein, um den Mtor starten zu
kénnen. Btweder Uber einerrugeordneten Digialeingang oderVor-
einstellung 'Konstant TRUE [1]".

A DasWechseln in demesperten Zwstand het einen sofortigeropp
des Mdors zur Folge, unabhangigon der in0x2838:003 (P203.03)
eingestellten Soppmethode. Der Maor wird momentenlos und tru
delt aus in Abhangigit der Massatragheit der Maschine.

A Welche Wsache(n) fiir degesperten Zistand aktivsind, wid in
0x282A:001 (P126.0&)gezeigt.

o

Nicht verbunden

Kein Trigger zugeordnet (Trigger ist konstant FALSE).

1/ Konstant TRUE Trigger ist konstant TRUE.
11| Digtaleingang 1 Zwstandvon X3/DI1 ater Berlicksichtigunginer inOx2632:001
(P411.01gingestellten Invertierung.
12| Digtaleingang 2 Zuwstandvon X3/DI2 ater Bericksichtigunginer in0x2632:002

(P411.02gingestellten Invertierung.
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13| Digtaleingang 3 Zwstandvon X3/DI3 ater Berlicksichtigunginer in0x2632:003
(P411.03gingestellten Invertierung.
14|Digtaleingang 4 Zwstandvon X3/DI4 ater Bericksichtigunginer in0x2632:004
(P411.04gingestellten Invertierung.
15| Digtaleingang 5 Zuwstandvon X3/DI5 ater Bericksichtigunginer in0x2632:005
(P411.05gingestellten Invertierung.
16| Digtaleingang 6 Zwstandvon X3/DI6 ater Bericksichtigunginer in0x2632:006
(P411.06kingestellten Invertierung.
Digtaleingang 6 $ nur bei Catrol Unit (CU) mifApplicatiorl/O vorhar
den.
17|Digtaleingang 7 Zwstandvon X3/DI7 ater Bericksichtigunginer in0x2632:007
(P411.07gingestellten Invertierung.
Digtaleingang 7 $ nur bei Catrol Unit (CU) miAApplicatiorl/O vorhar
den.
50| In Betrieb TRUEwenn hverter und $art freigegeben und Augangsfrequenz >
0.2 Hz. Sost FALSE.
51| Betriebsbereit TRUEwenn hverter betriebsbereit (kein Fehler aktiv kein STO aktivund
Zwvischenkeisspannung ok). SenFALSE.
53| Sopp aktiv TRUEwenn hverter freigegeben und Maor nicht gestartet und Aus
gangsfrequenz = 0.
54| Schnellhalt aktiv TRUEwenn Schnellhalt aktiSorst FALSE.
58| Geétewarnung aktiv TRUEwennWarnung aktivSorst FALSE.
A EineWarnung fat keinen Einflusauf den Btriebsaistand desmver-
ters.
A EineWarnung wid automatischeuriickgesetzt, wenn die Usache
behoben $t.
59| Gaétestorung aktiv TRUEwenn $6rung aktiv.Sorst FALSE.
A Bei einer 8rung wid der Mdor mit SchnellhatRampe in derstilk
standgefuhrt. AnschlieRend wil der hverter gesperrt.
A Ausnahme: Bei einer Bwerwiegenden $6rung wid der hverter
sdfort gesperrt. Der Moor wird momentenlos (trudelt aus).
A DerFehlerzustand wid automatischverlassenwenn dieFehlerbedin
gung nitit mehrvorliegt.
A Das Wiedganlaufverhaken nach einer ®rung i konfigurierbar.
4 AutomatischeWiederanlauf] 492
60| Kiihlkdrpertemperaturwarnung aktiv TRUEwenn &tuelle Kithlkérpertemperatur >Warnsdwelle fiir fempe-
raturiiberwachung. Sost FALSE.
A Anzeige atuelle Kiihlkdrpertemperatur in 0x2D84:001 (P117.01)
A EirstellungWarnschwelle in0x2D84:002
69| Drehrichtung ungekehrt TRUEwenn Augangsfrequenz negatiist. Sorst FALSE.
70| Frequerzschwelle Gberschritten TRUEwenn &tuelle Augiangsfrequenz > fequerzschwelle. Somst
FALSE.
A Anzeige aktuelle Augiangsfrequenz in0x20DD (P100.00)
A Eirstellung Fequereschwelle in0x4005 (P412.00)
4  FRequereschwelle furTrigger "Frequerzschwelle Uberschritten
"1 604
71|1st-Gestwindigkeit = 0 TRUEwenn &tuelle Augiangsfrequenz = 0 Hz(0.01 Hz), ugeadtet
der Betriebsart. Sost FALSE.
A Anzeige atuelle Auglangsfrequenz irdx2DDD (P100.00)
78| Stomgrenze ereicht TRUEwenn &tueller Matorstrom OMaximaktrom. Somst FALSE.
A Anzeige aktueller Matorstrom in0x2D88 (P104.00)
A Eirstellung Maximaktrom in0x6073 (P324.00)
79| Drehmomentgrenze erreicht (abVersion 02.00) TRUEwenn Drehmomentgrenze erreicht oder GberschrittenSorst
FALSE.
A Eirstellung "Positiveorque limit" inOx60E0
A Eirstellung "Negativeorque limit" inOx60E1
81| Fehler Analgeingang 1 aktiv TRUEwenn Ubewachung des Egangssignals am Anajeingang 1 aus
gelost hat. Sorst FALSE.
DieserTrigger wird in Abh&ngikeit folgender Eistellungen gesetzt:
A Ubeawachungssewelle 0x2636:008 (P430.08)
A Uberwachungsbedingun§x2636:009 (P430.09)
Die Eistellung der Fehlerreaktioim 0x2636:010 (P430.10at keinen
Enflussauf diesenlrigger.
4 Anal@geingang 1] 609
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82

Fehler Analgeingang 2 aktiv

TRUEwenn Ubewachung des Egangssignals am Anajeingang 2 aus
gel6st hat. Sorst FALSE.

DieserTrigger wird in Abhéngikeit folgender Eistellungen gesetzt:

A Ubeawachungssbwelle 0x2637:008 (P431.08)

A Uberwachungsbedingun@x2637:009 (P431.09)

Die Eistellung der Fehlerreaktiom 0x2637:010 (P431.10t keinen
Einflussauf diesenlrigger.

4 Anal@geingang 2] 613

83

Lestverlust erkannt

TRUEwenn &tueller Matorstrom < Shwelle fiir Latverlusterkennung
nach Ablauf de¥erzigerungszeit der Latverlusterkennung. Sost
FALSE.

A Anzeige atueller Motorstrom in0x6078 (P103.00)

A Eirstellung Shwelle in0x4006:001 (P710.01)

A EirstellungVerzogerung in0x4006:002 (P10.02)

4 Latverlusterkennung] 456

102

Sequenz agesetzt (abVersion 03.00)

Satussignal der FunktiotSequerzer":
TRUEwenn die Sequenzkuell augesetzt ist.
4 Sequemer] 512

103

Sequenz beeret (abVersion 03.00)

Satussignal der FunktiotSequerzer":
TRUEwenn die Sequenz beegtlist (EndSegmet wurde duchlauen).
4 Sequemzer] 512

104

Ldkale $euerung aktiv

TRUEwenn |dale Keypad-Seuerung (LOC") aktivSorst FALSE.

105

Remate-Seuerung aktiv

TRUEwenn Remate-Seuerung ("“REM") tiber KlemmgNetzwerk, etc.
aktiv. Sorst FALSE.

106

Manuelle Solertvorgabe aktiv

TRUEwenn manuelle Sallertvorgabe ("MAN") UbeKeypad aktiv.

Sorst FALSE.

A Auswahl desTriggers fir Funktiort Keypad-Solivert aktivieren"in
0x2631:016 (P400.16)

107

AutomatiheSollvertvorgabe aktiv

TRUEwenn automatisch&ollvertvorgabe (AUTO") Uber Klemmen,
Netzwerk, etc. aktiv.Sorst FALSE.

201

InternerWert (ab\ersion 05.00)

202

InternerWert (abVersion 05.00)

203

InternerWert (abVersion 05.00)

204

InternerWert (ab\ersion 05.00)

205

InternerWert (ab\ersion 05.00)

206

InternerWert (ab\ersion 05.00)

Interne Werte des Hestellers.

0x2631:002
(P400.02)

FunktionslisteSarten

(FunktionslisteSarten)

A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x2631:001 (P400.01) 542
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11| Digitaleingang 1 rung akivundkeine Netawerk-Seuerung aktiv.

Trigger = TRUE: Mor vorwarts (CW) tehen lassen.

Trigger =FALSE: Mior stoppen.

Anmetkungen zu Funktionl:

A 1t "Inverter-Freigabe" 0x2631:001 (P400.0%)"Konstant TRUE [1]"
eingestellt, ist alsTrigger fur die® Funktiomur ein Didialeingang
zulassg, damit der Maor jederzeit wiedergestoppt werdenkann.
Ausnahme: Beiorhandener Sicherheitsfunktidisicher algeschate-
tes Momaent (STO)" kdnnen beide Funktionetinverter-Freigabe" und
"Sarten" auf 'Konstant TRUE [1]" eigestellt werden. Der thverter
wird dann Uber daSTO-Signabesteuert, sdern keineweiteren Sart-
Befehle ($art-Vorwarts/Sart-Rickvarts) mitTriggern verbunden wu-
den.

A Die Soppmethode &t auswahlbar in0x2838:003 (P203.03)

A Mit der Funktionlasst sich auch ein automatisch&art nach Ein
schatenrealisigen. A43artverhaken~ 154

Funktion2: Startfreigabe/Motorstoppen

Funktion2 igt aktiv,wennweitere Sart-Befehle mitTriggern verbunden

wurden, Keypad-Seuerung aktivoder Netzawerk-Seuerung aktiv.

Trigger = TRUE t&t-Befehle der aktiver&euerquelle sind feigeben.

Trigger =FALSE: Mir stoppen.

Anmekungen zu Funktior?:

A It fur die Aawendungkeine sepaate Startfreigaberforderlich, &
der Trigger "Konstant TRUE [1]einzustellen.

A Die $oppmethode it auswahlbar in0x2838:003 (P203.03)
0x2631:003 FunktionslisteSchnellhalt aktivieren Zuadnung einedriggers zur Funktion'Schnellhalt aktivieren".
(P400.03) (FunktionslisteSchnellhalt) Trigger = TRUE: Schnellhalt aktivieren.

A Eirstellung nur anderbawenn hverter gesperrt. | Trigger =FALSE: Schnellhalt aufheben.
A Weitere En.stellmogllcrkelten sieheParameter Anmeikungen:
0x2631:001 (P400.01) 542 A Die Funktior'Schnellhalt" filhriden Maor innerhalb der irDx291C
0| Nicht verbunden (P225.00kingestellten Verzdgerungszeit in den Stillstand.
0x2631:004 FunktionslisteFehler zurticksetzen Zuadnung einedriggers zur Funktion'Fehler zuriicksetzen".
(P400.04) (FunktionslisteFehler-Reset) Trigger =R [ { 9 @ ¢ w ke): AkiivérEehlsf wird zurlickgesetzt (quit-
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter tiert), sdern dieFehlerbedingung niat mehrvorliegt und es sich um
0x2631:001 (P400.01) 542 einen rud&setzbaren Fehler handelt.
12| Digtaleingang 2 Trigger =FALSEKeine Aktion.
0x2631:005 FunktionslisteDGBremsung aktivieren Zuadnung einedriggers zur Funktion'DGBremsung aktivieren".
(P400.05) (FunktionslisteDGBremsung) Trigger = TRUE: DBemsung aktivieren.
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter Trigger =FALSE: D8remsung aufheben.
0x2631:001 (P400.01) 542 ACHTUNG!
0| Nicht verbunden Die D@Bremsung & so large aktiv,wie derTrigger auf TRUBesetzt ist.

4 DGBremsund] 443
0x2631:010 Funktionslist: JogVorwarts (CW) Zuadnung eineslriggers zur Funktion"JogVorwarts (CW)".
(P400.10) (FunktionslistedogVorwarts) Trigger = TRUBMotor mit Rreset 5 vorwérts dehen lassen.

A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x2631:001 (P400.01) 542

0| Nicht verbunden

Trigger =FALSE: Mimr stoppen.

ACHTUNG!
Der JogBetrieb hat eine hohee Priortét als die FunktiofiSarten" und
alleweiteren Sart-Befehle owie dieKeypad Taste
A It JogBetrieb aktiv,kann der Mdor nicht mit denzuvor genamten
Funktionengestoppt werden!
A Der JogBetrieb kann jedochvon der FunktioriSchnellhalt" mterbro-
chenwerden.

Anmekungen:

A Preset 5 igt einstellbar in0x2911:005 (P450.05)

A Die Soppmethode it auswéhlbar in0x2838:003R203.03)

A Bei gleichzeitigefktivierungvon "JogVorwarts (CW)" und "JoRik-
warts (CCW)" wil der Mdor mit der eirgesteliten Soppmethode
gestoppt und der JogBetrieb muss newgetriggert werden.

A Der JogBetrieb kann nidt automatischgestartet werden. Die Option
"Sart beim Einschéén" in0x2838:002 (P203.08)lt nicht fiir Jog
Betrieb.
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0x2631:011 FunktionslisteJogRuckvarts (CCW) Zuadnung einedriggers zur Funktion'JogRuckvarts (CCW)".
(P400.11) (FunktionslisteJogRuckvarts) Trigger = TRUE: Mor mit Rreset 6 rickvarts dehen lassen.

A Eirstellung nur anderbawenn hverter gespert. | Trigger =FALSE: Mimr stoppen.

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter

!
0x2631:001 (P400.01) 542 ACHTUNGE _
o Nicht verbunden Der JogBetrleb het eine hohee.z Pr.|ortat als die Funktiofiarten" und
alleweiteren Sart-Befehle ®wie dieKeypad Taste

A Ist JogBetrieb aktiv,kann der Mdor nicht mit denzuvor genamten
Funktionengestoppt werden!

A Der JogBetrieb kann jedochvon der Funkon "Schnellhalt" uterbro-
chenwerden.

Anmekungen:

A Preset 6 igt einstellbar in0x2911:006 (P450.06)

A Die Soppmethode &t auswahlbar in0x2838:003 (P203.03)

A Bei gleichzeitigeAktivierungvon "JogVorwarts (CW)" und "Jogiick-
warts (CCW)" wil der Mdor mit der eirgestellten Soppmethode
gestoppt und der JogBetrieb muss newgetriggert werden.

A Der JogBetrieb kann nidt automatischgestartet werden. Die Option
"Sart beim Einschéén" in0x2838:002 (P203.0gjlt nicht fir Jog
Betrieb.

0x2631:012 FunktionslisteKeypad-Seuerung aktivieren Zuadnung einedriggers zur Funktion'Keypad-Seuerung aktivieren".
(P400.12) (Funktionslistekeypad-Seuerung) Trigger = TRUBKeypad als uerquelle aktivieren.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger =FALSEKeine Aktior/ Keypad als ®uerquelle wieder deaktivie
0x2631:001 (P400.01) 542 ren.
0| Nicht verbunden
0x2631:017 Funktiansliste:Netawerk-Sollvert aktivieren Zuadnung einedriggers zur Funktion'Netzwerk-Sollvert aktivieren".
(P400.17) (FunktionslisteSollw: Netzwerk) Trigger = TRUE:d3 Netzwerk wid als Solertquelleverwendet (safern
A AbVersion 02.01 der zugeordnete Trigger die hoclste Solvert-Prioritét besitzt).
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger =FALSEKeine Aktior/ Funktionwieder deaktivieren.
0x2631:001 (P400.0L) 542
0| Nicht verbunden
116| Netzwerk-Solivert aktiv (abVersion 02.00) TRUEwenn Uber das Bit 6 de&G-Drive-Seuerwortes0x400B:001

(P592.01ylie Umschaltung auféizwerk-Solivert angefordert wird.

Sorst FALSE.

Anmekungen:

A Sellen Sie diese Awahl ein,wenn die Aktivierungles Netzwerk-Solt
wertes Uber das Bit 6 de&C-Drive-Seuerwortes efolgen soll.

A DasAGDrive-Seuerwort kann mit jedem belielgen Kommunikati
onsprotokoliverwendet werden.

4 AGDrive-Profil] 251

0x2631:037 FunktionslisteNetzwerk-Seuerung aktivieren Zuadnung einedriggers zur Funktion'Netzwerk-Seuerung aktivieren".
(P400.37) (FunktionslisteNetzw.-Seuerung) Trigger = TRUE: étizwerk-Seuerung aktivieren.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger =FALSEKeine Aktior/ Netzwerk-Seuerung wieder dedlvieren.
0x2631:001 (P400.01) 542
0| Nicht verbunden
114| Netzwerk-Seuerung aktiv (abVersion 02.00) | TRUEwenn Uber das Bit 5 deSC-Drive-Seuerworts 0x400B:001

(P592.01fie Netzwerk-Seuerung agefordert wird. Sorst FALSE.

Anmekungen:

A Sellen Sie diese Awahl ein,wenn die Aktivierungler Netzwerk-
Seuerung Uber das Bit 5 dé&-Drive-Seuerwortes efolgen soll.

A DasAGDrive-Seuerwort kann mit jedem belielgen Kommunikati
onsprotokollverwendet werden.

4  AGDrive-Profil] 251

0x2631:043 FunktionslisteFehler 1 aktivieren Zuadnung einedlriggers zur Funktion'Fehler 1 aktivieren®.
(P400.43) (FunktionslisteFehler 1) Trigger =TRUE: Benutzerdefiniertéehler 1 auslosen.
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter Trigger =FALSEKeine Aktion.
0x2631:001 (P400.0L) 542 Anmekungen:
0| Nicht verbunden A Nach Auslésen deshlers wird der Mdor mit Schnellh@aRampe in
den Stillstandyefuhrt. AnschlieRend wil der hverter gesperrt.
Zwehoriger Fehlercode:
A 25217| 0x6281- BenutzerdefinierteFehler 1
0x2631:044 FunktionslisteFehler 2 aktivieren Zuadnung einedriggers zur Funktion'Fehler 2 aktivieren”.
(P400.44) (FunktionslisteFehler 2) Trigger = TRUE: Benutzerdefinierteehler 2 auslosen.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger =FALSEKeine Aktion.
0x2631:001 (P400.0L) 542
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0| Nicht verbunden Anmeikungen:

A Nach Auslésen dehlers wird der Mdor mit SchnellhatRampe in

den Stillstandyefuihrt. Anschlief3end wil der hverter gesperrt.

Zuehoriger Fehlercode:

A 25218| 0x6282- BenutzerdefinierteFehler 2
0x2634:010 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT1- Bit O Zuadnung einedriggers zum Bit Ovon NetWordOUT1.
(P420.10) (Fct.dig-Ausgange: NetWordOUT1.00) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.

A Weitere Enstellmdglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgksetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
51| Betriebsbereit
0x2634:011 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT1- Bit 1 Zuadnung einedlriggers zum Bit 1von NetWordOUT1.
(P420.11) (Fkt.dig.Auggange: NetWordOUT1.01) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgksetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
0| Nicht verbunden
0x2634:012 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT1- Bit 2 Zuadnung einedriggers zum Bit 2von NetWordOUT1.
(P420.12) (Fkt.dig.Augénge: NetWordOUT1.02) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellméglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit &l gesetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
52| Betrieb freigegeben
0x2634:013 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT1- Bit 3 Zuadnung einedriggers zum Bit 3von NetWordOUT1.
(P420.13) (Fkt.dig.Augange: NetWordOUT1.03) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgesetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 15
56| Fehler aktiv
0x2634:014 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT1- Bit 4 Zuadnung einedriggers zum Bit 4von NetWordOUT1.
(P420.14) (Fkt.dig.Auggange: NetWordOUT1.04) Trigger =FALSE: Bit auf gesetzt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgksetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
0| Nicht verbunden
0x2634:015 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT1- Bit 5 Zuadnung einedriggers zum Bit S5von NetWordOUT1.
(P420.15) (Fkt.dig.Augénge: NetWordOUT1.05) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgesetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 15
54| Schnellhalt aktiv
0x2634:016 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT1- Bit 6 Zuadnung einedriggers zum Bit 6von NetWordOUT1.
(P420.16) (Fkt.dig.Auggange: NetWordOUT1.06) Trigger =FALSE: Bit auf gesetzt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Batuf 1gesetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
50|In Betrieb
0x2634:017 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT - Bit 7 Zuadnung einedlriggers zum Bit 7von NetWordOUT1.
(P420.17) (Fkt.dig.Augange: NetWordOUT1.07) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgesetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
58| Gerdtewarnung aktiv
0x2634:018 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT1- Bit 8 Zuadnung einedriggers zum Bit 8von NetWordOUT1.
(P420.18) (Fkt.dig.Augange: NetWordOUT1.08) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgesetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
0| Nicht verbunden
0x2634:019 Funktiondigitale Augiange: NetWordOUT1- Bit 9 Zuadnung einedriggers zum Bit 9von NetWordOUT1.
(P420.19) (Fct.dig-Ausgange: NetWordOUT1.09) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgesetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
0| Nicht verbunden
0x2634:020 Funktiondigitale Augange: NetWordOUT1- Bit 10 Zuadnung einedriggers zum Bit 10von NetWordOUT1.
(P420.20) (Fkt.dig.Auggénge: NetWordOUT1.10) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x2634:001 (P420.0L) 615

72| SolkGesbwindigkeit erreicht

Trigger = TRUE: Batuf 1gesetzt.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2634:021 Funktiondigitale Augénge: NetWordOUT1- Bit 11 Zuadnung einedlriggers zum Bit 11von NetWordOUT1.
(P420.21) (Fkt.dig.Auggange: NetWordOUT1.11) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgksetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
78| Stromgrenze erreicht
0x2634:022 Funktiondigitale Augange: NetWordOUT1- Bit 12 Zuadnung einedriggers zum Bit 12von NetWordOUT1.
(P420.22) (Fct.dig-Ausgange: NetWordOUT1.12) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellméglichkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgksetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
71|1st-Gesbwindigkeit = 0
0x2634:023 Funktiondigitale Augange: NetWordOUT1- Bit 13 Zuadnung einedriggers zum Bit 13von NetWordOUT1.
(P420.23) (Fct.dig-Ausgange: NetWordOUT1.13) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellméglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgksetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
69| Drehrichtung umgekehrt
0x2634:024 Funktiondigitale Augénge: NetWordOUT 1- Bit 14 Zuadnung einedlriggers zum Bit 14von NetWordOUT1.
(P4D.24) (Fkt.dig.Auggange: NetWordOUT1.14) Trigger =FALSE: Bit auf @esetzt.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgesetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 615
115| Hakebremse I6sen
0x2634:025 Funktiondigitale Augange: NetWordOUT1- Bit 15 Zuadnung eires Triggers zum Bit 15von NetWordOUT1.
(P420.25) (Fkt.dig.Augénge: NetWordOUT1.15) Trigger =FALSE: Bit auf@esetzt.
A Weitere Eirstellméglictkeiten sieheParameter Trigger = TRUE: Bit aufgesetzt.
0x2634:001 (P420.0L) 15
55| Sicher algeschatetes Moment (STO) aktiv
0x2860:001 Frequenzegelung: $andad-Sollvertquelle Auswahl der $andad-Solivertquelle fir Etriebsart "MS:Velocity
(P201.01) (Sandadsolwert: FSoliv.quelle) mode".

A Die augewahite Sandad-Solivertquelle & immer dann in der
Betriebsart 0x6060 (P301.0G3 "MS:Velocity mode {2]" aktiv,wenn
keine Sollvertumschaltung auf eine ande Solvertquelle Uber @t-
sprechende Trigger/Funktioneaktivist.

4 Sollvertumschaltung 557

1| Keypad

Der Sollert wird lokal vom Keypadvorgegeben.
A Voreinstellung:0x2601:001 (P202.01)

A Mit den Navigationstasten und lasst sich derkeypadSolivert
verdndem (auch im lafenden Etrieb).

2| Analogeingang 1

Der Sollvert wird als analges Signal Giber den Angleingang 1vorgege-
ben.

4  Analmeingang 11 609

3| Analaeingang 2

Der Sollvert wird als analges Signal iber den Anafgingang 2vorgege-
ben.

4 Analmgeingang 21 613

N

HTLEirgang (abVersion 04.00)

Die Didlialeingénge DI3 und DI4dnnen als HTEirgangkonfiguriert
werden, um einen HFErcoder als Solvertgeber zu verwenden oder
den Sollvert in Form einerReferenzfrequenz ("Puls@rain") vorzugeben.
4 Sollvertquelle HTiEirgang] 576

[$3]

Netzwerk

Der Sollvert wird als Pozessatenobjekt Uber Netzwerk vorgegeben.
4 Netzawerk konfigurierery 230

11| FequenzPreset 1

12| FrequenzPreset 2

13| FequenzPreset 3

14| FequenzPreset 4

15| FequenzPreset 5

16| FrequenzPreset 6

17| FequenzPreset 7

18| FrequenzPreset 8

19| FrequenzPreset 9

20| FequenzPreset 10

21| HequenzPreset 11
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Fur dieVorgabe des Sallertes lassen sich auchgenamte "Rresets"
parametrieren und aswahlen.

4 Sollvertquelle Sollvert-Presets] 565
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
22|FequenzPreset 12
23|FequenzPreset 13
24|FRequenzPreset 14
25|FequenzPreset 15
31| Segmet-Preset 1 (abVersion 03.00) Fir dieVorgabe des Salfertes lassen sich auch die fur dienktion
32| Segmet-Preset 2 (abversion 03.00) Sequenzer" parametrierten Segmet-Presets awswahlen.
4 Sequemer] 512
33| Segmet-Preset 3 (abVersion 03.00)
34| Segmet-Preset 4 (abVersion 03.00)
35| Segmet-Preset 5 (abVersion 03.00)
36| Segmeat-Preset 6 (abVersion 03.00)
37| Segmet-Preset 7 (ab\Version 03.00)
38| Segmeat-Preset 8 (abVersion 03.00)
50| Motorpotentiometer Der Sollert wird von der FunktioriMotorpotentiometer" generiert.
Diese Funktiokann als alternativ&ollvertsteuerungverwendet wer-
den, die Uberwei digtale Signa gesteuert wird: "MOP-Sollvert hoch"
und "MCP-Solivert runter".
4 Sollvertquelle MotorpotentiometeMOP)] 570
201| InternerWert (abVersion 05.00) InterneWerte des Hestellers.
202/ InternerWert (abVersion 05.00)
203/ InternerWert (abVersion 05.00)
204/ InternerWert (abVersion 05.00)
205/ InternerWert (abVersion 05.00)
206/ InternerWert (abVersion 05.00)
0x2860:002 PIBRegelung: $andad-Solivertquelle Auswahl der $andad-Solivertquelle fiir die Fihrungsge der PID
(P201.02) (Sandadsolwert: PIDSollv.quelle) Regelung.

230

A Die augewahite Sandad-Solivertquelle & immer dann beaktivier
ter PIDRegelung aktivwennkeine Sollvertumschaltung auf eine
andee Solvertquelle uber atsprechende Trigger/Funktioneaktiv
ist.

1| Keypad Der Sollvert wird lokal vom Keypadvorgegeben.
A Voreinstellung:0x2601:002 (P202.02)
A Mit den Navigationstasten und lasst sich derkeypadSolivert
verdndern (auch im lafenden Etrieb).
2| Analayeingang 1 Der Sollert wird als analges Signal Giber den Angleingang 1vorgege-

ben.
4 Analmgeingang 11 609

w

Analayeingang 2

Der Sollert wird als analges Signal Giber den Angleingang 2vorgege-
ben.
4 Analmeingang 2] 613

N

HTLEirgang (abVersion 04.00)

Die Didiialeingénge DI3 und DI4dnnen als HTEirgangkonfiguriert
werden, um einen HFErcoder ak Sollvertgeber zu verwenden oder
den Sollvert in Form einerReferenzfrequenz ("Puls@rain") vorzugeben.
4 Solivertquelle HTiEirgang] 576

5| Netzwerk Der Sollvert wird als Pozessatenobjekt Uber Netzwerk vorgegeben.

4 Netawerk konfigurierery 230

11| PID-Preset 1 Fur dieVorgabe des Sallertes lassen sich auchgemamte "Rresets"

12| PIDPrest 2 parametrieren und aswahlen.
4 Sollvertquelle Solvert-Presets] 565

13| PIDPrest 3

14|PIDPrest 4

15|PIDPreset 5

16| PIDPrest 6

17|PIDPreset 7

18| PIDPrest 8

31| Segmet-Preset 1 (abVersion 03.00) Fur dieVorgabe des Sallertes lassen sich auch die fur dienktion

32

Segmet-Preset 2

(abVersion 03.00)

"Sequener" paametrierten Segmat-Presets awswahlen.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
33| Segmeat-Preset 3 (abVersion 03.00) 4 Sequemer] 512
34| Segmet-Preset 4 (abVersion 03.00)
35| Segmeat-Preset 5 (abVersion 03.00)
36| Segmet-Preset 6 (abVersion 03.00)
37| Segmet-Preset 7 (abVersion 03.00)
38| Segmeat-Preset 8 (abVersion 03.00)
50| Motorpotentiometer Der Sollert wird von der FunktioriMotorpotentiometer" generiert.
Diese Funktiokann als alternativ&olivertsteuerungverwendet wer-
den, die Uberwei digtale Signalgesteuert wird: "MOP-Sollvert hoch"
und "MOP-Sollvert runter".
4 Sollvertquelle MotorpotentiometefMOP)] 570
201| InternerWert (abVersion 05.00) InterneWerte des Hestellers.
202/ InternerWert (abVersion 05.00)
203/ InternerWert (abVersion 05.00)
204/ InternerWert (abVersion 05.00)
205/ InternerWert (abVersion 05.00)
206/ InternerWert (abVersion 05.00)
0x4008:001 Prozesseimangsworter: NetWordIN1 Mappbaes atenwort fir flexibleSeuerung desniverters tber Ntz-
(P590.01) (NetWordINx: NetWordIN1) werk.

0x0000 ...(0x000qQ ... OXFFFF
Bit 0| MappingBit 0 Zuadnung der FunktiorOx400E:001 (P505.01)
Bit 1| MappingBit 1 Zuadnung der FunktiorOx400E:002 (P505.02)
Bit 2| MappingBit 2 Zuadnung der FunktiorOx400E:003 (P505.03)
Bit 3| MappingBit 3 Zuadnung der FunktiorOx400E:004R505.04)
Bit 4| MappingBit 4 Zuadnung der FunktiorOx400E:005 (P505.05)
Bit 5| MappingBit 5 Zuadnung der FunktiorOx400E:006 (P505.06)
Bit 6/ MappingBit 6 Zuadnung der FunktiorOx400E:007 (P505.07)
Bit 7| MappingBit 7 Zuadnung der FunktiorOx400E:008 (P505.08)
Bit 8 MappingBit 8 Zuadnung der FunktiorOx400E:009 (P505.09)
Bit 9| MappingBit 9 Zuadnung der FunktiorOx400E:010 (P505.10)
Bit 10| MappingBit 10 Zuadnung der FunktiorOx400E:011 (P505.11)
Bit 11| MappingBit 11 Zuadnung der Funktiondx400E:012 (P505.12)
Bit 12| MappingBit 12 Zuadnung der FunktiorOx400E:013 (P505.13)
Alternativkann dieses Mappin®it zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.
Zuadnung der digalen Augange:
A Relais:0x2634:001(P420.01) Auswahl [30]
A Digtalaugiang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [30]
A Digtalaugang 2:0x2634:003 (P420.03)Auswahl [30]
Hinweis!
Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Auggangzuordnen. Eine Doppelbelegugnnzu einem unvorhersehba
ren Verhaten des Atriebs fiitren!
Bit 13| MappingBit 13 Zuadnung der FunktiorOx400E:014 (P505.14)

Alternativkann dieses Mappin@it zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Zuadnung der digalen Augange:

A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [31]

A Digtalaugiang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [31]

A Digtalaugang 2:0x2634:003 (P420.03)Auswahl [31]

Hinweis!

Das MappingBit nicht gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Auggangzuordnen. Eine Doppelbelegukgnnzu einem unvorhersehba
ren Verhaten des Atriebs fihren!
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Bit 14| MappingBit 14 Zuadnung der FunktiorOx400E:015 (P505.15)
Alternativkann dieses Mappinit zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Zwrdnung der digalen Augénge:

A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [32]

A Digtalaugang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [32]

A Digtalaugiang 2:0x2634:003 (P420.08)Auswahl [32]

Hinweis!

Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digialen
Auggangzuordnen. Eine Doppelbelegukgnnzu einem unvorhersehba
renVerhaken des Atriebs fiitren!

Zuadnung der FunktiorOx400E:016 (P505.16)

Alternativkann dieses Mappinit zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Bit 15| MappingBit 15

Zuadnung der digalen Augénge:

A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [33]

A Digtalaugang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [33]

A Digtalaugiang 2:0x2634:003 (P420.08)Auswahl [33]

Hinweis!

Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Auggangzuordnen. Eine Doppelbelegukgnnzu einem unvorhersehba
ren Verhaten des Atriebs fiitren!

0x400A:001 Prozessaugangsworter: NetWordOUT1 Mappbaes Datenwort zur Augiabevon Satusmeldurgen des thverters

(P591.01) (NetWordOUTx: NetWordOUT1) Uber Netzwerk.
A Nur Areeige
Bit 0| MappingBit 0 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:010 (P420.10)
Bit 1| MappingBit 1 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:011 (P420.11)
Bit 2| MappingBit 2 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:012 (P420.12)
Bit 3| MappingBit 3 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:013 (P420.13)
Bit 4| MappingBit 4 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:014 (P420.14)
Bit 5| MappingBit 5 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:015 (P420.15)
Bit 6/ Mapping-Bit 6 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:016 (P420.16)
Bit 7| MappingBit 7 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:017 (P420.17)
Bit 8 MappingBit 8 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:018 (P420.18)
Bit 9| MappingBit 9 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:019 (P420.19)
Bit 10| MappingBit 10 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:020 (P420.20)
Bit 11| MappingBit 11 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:021 (P420.21)
Bit 12| MappingBit 12 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:022 (P420.22)
Bit 13| Mapping-Bit 13 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:023 (P420.23)
Bit 14| MappingBit 14 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:024 (P420.24)
Bit 15| MappingBit 15 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:025 (P420.25)
0x400A:002 Prozessaugangsworter: NetWordOUT2 Mappbaes Batenwort zur Augabevon Meldurgen der Funktion
(P591.02) (NetWordOUTXx: NetWordOUT?2) "Sequener" Gber Netzwerk.
A Nur Areeige

Konfiguratiorder Meldurgen:

A 0x4026:008 NetWordOUT 2Wert fur Sequerer-Segmat 1
A 0x4027:008 NetWordOUT2Wert fir Sequeeer-Segmet 2
A 0x4028:008 NetWordOUT2Wert fur Sequerer-Segmet 3
A 0x4029:008 NetWordOUT2Wert fiir Sequerer-Segmet 4
A 0x402A:008NetWordOUT 2Wert fir Sequerer-Segmet 5
A 0x402B:008NetWordOUT2Wert fir Sequerer-Segmaet 6
A 0x402G008 NetWordOUT2Wert fiir Sequerer-Segmaet 7
A 0x402D:008NetWordOUT2Wert fur Sequerer-Segmat 8
A 0x402E:008NetWordOUT2Wert fiir EndSegmaet

Bit 0| MappingBit 0
Bit 1| MappingBit 1
Bit 2| MappingBit 2
Bit 3| MappingBit 3
Bit 4| Mapping-Bit 4
Bit 5| MappingBit 5
Bit 6| MappingBit 6
Bit 7| MappingBit 7
Bit 8/ MappingBit 8
Bit 9| MappingBit 9
Bit 10| MappingBit 10
Bit 11| MappingBit 11
Bit 12| MappingBit 12
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Bit 13

MappingBit 13

Bit 14

MappingBit 14

Bit15

MappingBit 15
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9.2

VordefinierteProzessdatenworter

Prozessdaten werden mittels zykliscHeatenaustausch zwischen Netzwévlaster und
Inverter ausgetauscht.

Details

Fur den zyklischen Datenaustausch verfiigt der Inverter Gber 24 Netzwerkregister.

w 12NetzwerkregisterstehenalsEingangsregistdtir DatenwdrtervomNetzwerkMaster
zum Inverter zu¥erflgung.

w 12NetzwerkregistestehenalsAusgangsregistdiir DatenwortervomInverterzum
NetzwerkMaster zuVerfligung.

w JededNetzwerkregistehat einenzugeéhdrigenCode der definiert, welcheParameter{oder
anderer Datencode) auf das Netzwerkregister gemappt.

w DieEinundAusgangsregistesindjeweilsin drei Blocke(A,B,C)mit je 4
aufeinanderfolgenden Datenwdrteaufgeteilt:

Netzwerkregister

Eingangregister

Ausgangsregister

Network IN A0
Network IN Al
Network IN A2
Network IN A3

Network OUT A0
Network OUT Al
Network OUT A2
Network OUT A3

Network IN BO
Network IN B1
Network IN B2
Network IN B3

Network OUT BO
Network OUT B1
Network OUT B2
Network OUT B3

Network IN CO
Network IN C1
Network IN C2
Network IN C3

Network OUT CO
Network OUT C1
Network OUT C2
Network OUT C3

Bei den Begriffen "Eingang" und "Ausgang" ist der Inverter der Bezugspunkt:

w EingangsdatewerdenvomNetzwerkMastergesendé¢ undvomInverterempfangen.
w AusgangsdatewerdenvomInvertergesendetundvomNetzwerkMasterempfangen.

Die genaue Zuordnung der Netzwerkregister und die Anzahl Datenwdrte
die zyklisch Ubertragen werden kann, variiert je nach
Netzwerk/Kommunikatiogprotokoll. Detailierte Informationen finden Sie ir
der Dokumentation zum jeweiligen Kommunikationsprotokoll.

Datenmapping

Fur eine einfache Netzwewknbindung stellt der Inverter vordefinierte Steuerund

Statusworter fur Geréateprofil CiA 402, ACive-Profil sowie im LECOMormat zur Verfiigung.
Mittels Datenmapping auf ein Netzwerkregister lasst sich jedes dieser Worter als
Prozessdatum tber Netzwerk Ubertragen. Zusatzlich stehen weitere mappbare Datenwdrter
fur eine individuelle Ansteuerung des Invertetg Verfligung. Die mappbaren Datenwdérter
sind in den folgenden Unterkapiteln ausfihrlich beschrieben.

Das Datenmapping kann nicht bei allen Parametern angewandt werden.
mappbaren Parameter sind in der Parame#stributliste entsprechend
gekennzeichet.
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9.2.1 Gerateprofil CiA402

Fur eine Steuerung Uber Gerateprofil CiA 402 lassen sich die nachfolgend aufgefiihrten
Parameter auf Netzwerkregister mappen.

Details

w Der MappingEintrag fur das CiA 402 Controlwordds60400010.
w Der MappingEintrag fur das @i402 Statusword i§x60410010.

w Ausfuhrliche Informationen zum Datenmapping finden Sie im gleichnarKiggeitelzum
jeweiligenNetzwerk.

w WeitereCiAd02ParametesieheKapitel'GerateprofilCiA402'.] 431

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x6040 CiA: Caotrolword Mappbaes CiA 40Beuerwort mit Bi-Belegunggemal Geréateprofil
0..[] ... 65535 CiA 402.
Bit 0| Switch on 1 = Einsché&én
Bit 1| Enablevoltage 1 = DE&wischenkeis: Betriebsbereitschalfterstellen
Bit 2| Quickstop 0 = Schnellhalt aktivieren
Bit 3| Enable operation 1 = Retrieb freigeben
Bit 4| Operationmode specific Bitswerden nidit unterstiitzt.

Bit 5| Operationmode specific

Bit 6/ Operationmode specific

Bit 7| Fault reset 0-1-Flarke =Fehlerzurlicksetzen
Bit 8| Halt (abVersion 04.00) 1 = Mdor stoppen (Raterrampen auf FequenzSolivert 0 Hz)
Bit 9| Operationmode specific Betriebsmodusabhéangig
Bit 14 Hatebremse I6sen 1 = Halebremsemanuell [6sen
ACHTUNG!

A Der manuell augeléste Befehl "Hatebremse losen” wht sich diekt
auf denTrigger "Hatebremse I6sen [115]" aus. Die lt#gremse last
sich somit manuell auch dann l6sevenn die Letungstufe auge-
schatet ist.

A DieVerantwortung fiir ein manuelles Lésen der Hdremse ligt bei
derexternenTriggerquelle fiir den Bfehl "Hatebremse I6sen”.

4 Halebremsenasteuerung] 480

0x6041 CiA: &tusword Mappbaes CiA 40&atuswort mit Bit-Belegunggemar Geréateprofil
(P780.00) (CiA: stusword) CiA 402.
A Nur Areeige

Bit 0| Readyto switch on M ntrieb einschaltbeeit
Bit 1| Switched on M  ntrieb eirgeschatet
Bit 2| Operationenabled M  etrieb freigegeben
Bit 3| Fault M Fehler oder $rung aktiv
Bit 4| \oltage enabled M -Avgsehenkeis ketriebsbeeit
Bit 5| Quickstop n {OKYySttKFEtd 10AD
Bit 6/ Switch on disabled M  etrieb gespert
Bit 7| Warning M Warnung aktiv
Bit 8| RPDOs deaktiviert M Zyklische PDOs wden deaktiviert.
Bit 9| Remate M nvertér kannKommandos tber Bzwerk entgegennehmen.
A Bit wird nicht gesetzt in Betriebsart 0x6060 (P301.0G "MS:Velocity
mode [2]".
Bit 10| Target reached M Pastiontefindetsich imFensterbereich.
Bit 11| Internal limit active M nterne Begenzung eines Sollertes aktiv.
Bit 14| Hatebremsegelost M tebremdegelost
Bit 15| Sicher ageschatetes Moment (STO)nicht | n  STO aktiv
aktiv M STO nidit aktiv
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9.2.2 AGCDrive-Profil

Fur eine Steuerung tber A@rive-Profil lassen sich die nachfolgend aufgefliihrten Parameter
auf Netzwerkregister mappen.

Details

w Der MappingEintrag fur das ADrive-Steuerwort isDx400B0110

w Der MappingEintrag fur das ADrive-Statuswort isDx400C0110.

w Ausfuhrliche Informationen zum Datéviapping finden Sie im Kapitaimjeweiligen
Netzwerk.

AGDrive-Steuerwort

DasACDrive-SteuerworDx400B:00{P592.01yvird nurverarbeitetwenndie
NetzwerlSteuerung irdx2631:037 (P400.3aktiviert wurde und das Netzwerk auch als
Steuerquelleaktivist.4 Steuerquellenumschaltungsol

w Daruber hinaus werden einige Bits im-Béve-Steuerwort ignoriert, wenn daBit5
("NetzwerkSteuerungaktivieren")nicht gesetztist. DetailssieheParameterbeschreibung
zu0x400B:001P592.01)

w For Bit 0 "RusVorwarts (CW)" und Bit 1 "RtRickwarts (CCW)" gilt folgendegik:

Bit 0 Bit 1 Aktion
"Run-Vorwarts (CW)" "Run-Rickwarts (CCW)"
0 0 Stoppen mit iMDx2838:003 (P203.0&jngestellter Stoppmethode.
lem O6Cflyl§ 0 RunVorwérts (CW)
0 nem o0C¢t I y1l {RunRiuckwarts (CCW)
nem oO0Ctl y1l nem 0Cft Iyl {Keine Aktion/ letzte Aktion wird weiter ausgefiihrt.
1 1
1 0
0 1
Mcn oCf Iy 1 RunRuckwarts (CCW)
1 Mcn oCf I y1 {RunVorwarts (CW)

Weitere Details zalen einzelnen Bits siehe folgende Parameterbeschreibungen:

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x400B:001 Prozesseimgangsditen: AGDrive-Seuerwort Mappbares $euerwort mit Bt-BelegunggemalRBherNeli k LAC e
(P592.01) (Prozess.ta IN:AG-Seuerwort) Profile.
0x0000 ...0x000Q ... OXFFFF
Bit 0| RunVorwarts (CW) Bitswerden nur augewertet, wenn Bit 5 = "1".

Bit 1| RunRuckvarts (CCW) Genaue Logik sie&ahrheitstabelle oben.

Bit 2| Fehler-Reset (0-1-Flarke)

Bit 5| Netzwerk-Seuerung aktivieren Wenn Bit 5 = "1" un@x2631:037 (P400.3%) "Netzwerk-Seuerung aktiv
[114]": Alle Bits de&GDrive-Seuerworts werden augewertet.

Wenn Bit 5 = "0" 0de®x2631:037 (P400.3%) "Nidt verbunden [0]":
A Bit0, 1, 12, 13, 14, 15 dé& Drive-Seuerworts werden nict ausgye-
wertet (ignoriert).
A AktiveSeuerquelle & die "Fexible I/O-Konfiguration”.
4 Seuerquek lenumschaltung 535

Bit 6| Netzwerk-Sollvert aktivieren 0 =1n0x2860:001 (P201.0Augewéhite Sandad-Solivertquelle wird
verwendet.
1 = Netawerk-Solivert wird verwendet.
Bit 12| Inverter speren Bitswerden nur augewertet, wenn Bit 5 =1".

Bit 13| Schnellhalt aktivieren
Bit 14| PIDRegelung deaktivieren

Bit 15/ DGBremsung aktivieren

0x400C:001 Prozessaugangsaten: AGDrive-Satuswort Mappbaes Satuswort mit Bi-Belegung gemaRBherNeii k LAC Rrve
(P593.01) (Prozess.ata OU: AG-Satuswort) Profile.
A Nur Areeige
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
Bit O| Fehler/S6rung aktiv
Bit 1| Warnung aktiv
Bit 2| Run'Vorwarts aktiv
Bit 3| RunRickvarts aktiv
Bit 4| Bereit
Bit 5| Netzwerk-Seuerung aktiv
Bit 6| Netzwerk-Sollvert aktiv
Bit 7| Solivert emeicht
Bit 8| ProfilStatusBit 0 Der Antriebsstatus it wie folgt codiert:
Bit 9| ProfiF StatusBit 1 0: Herstel|ersp¢|f|stﬂ_qes_ay|ert)
1: Sartup (Antriebslnitialisierung)
Bit 10| Profit-StatusBit 2 2: Not_Ready (Mtzspannung augeschalet)
Bit 11| ProfiFStatusBit 3 3: Ready (Natzspannung eigeschatet)
4: Enabled (Atrieb hat RunBefehl erhaten)
5: Sopping (Atrieb hat Sopp-Befehl erhaten und wid gestoppt)
6: Fault_Sop (Antrieb wird augrund einedehlers gestoppt)
7: Fautted (Fehler sind afgetreten)
Bit 12| Prozessegler aktiv
Bit 13| Torque mode aktiv
Bit 14| Stomgenze ereicht
Bit 15| DGBremsung aktiv
0x6402 Motor type AGMotortyp
A AbVersion 02.00 A Motor Data Object (0x28) Instanzattribut3
3| PM-Synchron
7|KafiglauferInduktion

CG Drives & Automatiof]1-639502R2

237



9.2.3 WeitereProzessdaten

Die nachfolgend aufgefiihrten Parameter lassen sich ebenfalls auf Netzwerkregister mappen,
um Steuer und Statusinformationen sowie Salind Istwerte als Prozessdaten zu lbertragen.

Details

w Die folgenden Parametesind unabhéngig von der Netzwerkoption immaerhanden.

w Die Verwendung dieser Parameter fiir die Ubertragung von Prozessdaten ist optional. Es
kann auch nur eifeilder Parameter verwendet werden. Fiir die Ubertragung des
FrequenzSollund-IstwertesstehenbeispielsweisenehrereParametemit

unterschiedlicher Auflésung zéuswabhl.

w Uber die Parameter lasst sich zugleich die Netzwerkaktivitat im Allgemeinen

diagnostizieren.

NetWordIN1 ... NetWordlIIS

Diese vier mappbaren Datenwdrter stehen fir eine indieitkiAnsteuerung des Inverters zur

Verfligung:
Datenwort Parameter Verwendungszweck
NetWordIN1 0x4008:001 (P590.01) Zur Umstzung eines gjenen $euerwort-Formats.
4 Allgemeine Ntzwerkeinstellungen] 231
NetWordIN2 0x4008:002 (P590.02) Zur Arsteuerung dedigitalen Augange tiber Netzwerk.
4 Konfigurationdigitale Augange] 615
NetWordIN3 0x4008:003 (P590.03) Zur Arsteuerung der analgen Augiange Uber Netzwerk.
NetWordIN4 0x4008:004 (P590.04) 4 Konfigurationanalaye Augange] 630
NetWordIN5 0x4008:005R550.05) ZurVorgabe einer additiveispannungseimagung Uber Ktzwerk.
4 AdditiveSpannungseimagung] 510

NetWordOUT1 und NetWordOUT2

Diese zwei mappbaren Datenworter stehen flr eine Ausgabe von Statusmeldungen an den

NetzwerkMaster zur Verfigung:

Datenwort Parameter Verwendungszweck

NetWordOUT1 0x400A:001 (P591.01) Zur Umsetzung eines eigenen Statuswieormats.
4 Statuswort NetWordOUTIL s90

NetWordOUT2 0x400A:002 (P591.02) Zur Ausgabe von Meldungen der Funktion "Sequenzer”.
4 Segmentkonfiguration 469
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Nachfolgend sind alle weiteren Prozessdaten beschkerieb

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x4008:001 Prozesseimangsworter: NetWordIN1 Mappbaes atenwort fir flexibleSeuerung desniverters uber Ntz-
(P590.01) (NetWordINx: NetWordIN1) werk.

0x0000 ...(x000qQ ... OXFFFF

Bit 0| Mapping-Bit 0

Zuadnung der FunktiorOx400E:001 (P505.01)

Bit 1| MappingBit 1

Zuadnung der FunktiorOx400E:002 (P505.02)

Bit 2| MappingBit 2

Zuadnung der FunktiorOx400E:003 (P505.03)

Bit 3| MappingBit 3

Zuadnung der FunktiorOx400E:004 (P505.04)

Bit 4| MappingBit 4

Zuadnung der FunktiorOx400E:005 (P505.05)

Bit 5| MappingBit 5

Zuadnung der FunktiorOx400E:006 (P505.06)

Bit 6| MappingBit 6

Zuadnung der FunktiorOx400E:007 (P505.07)

Bit 7| MappingBit 7

Zuadnung der Funktior®x400E:08 (P505.08)

Bit 8 MappingBit 8

Zuadnung der FunktiorOx400E:009 (P505.09)

Bit 9| MappingBit 9

Zuadnung der FunktiorOx400E:010 (P505.10)

Bit 10| MappingBit 10

Zuadnung der FunktiorOx400E:011 (P505.11)

Bit 11| MappingBit 11

Zuadnung der Fuktion: 0x400E:012 (P505.12)

Bit 12| MappingBit 12

Zuadnung der FunktiorOx400E:013 (P505.13)
Alternativkann dieses Mappinit zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Zuadnung der digalen Augénge:

A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [30]

A Digtalaugiang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [30]

A Digtalaugiang 2:0x2634:003 (P420.03)Auswahl [30]

Hinweis!

Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Auggangzuordnen. Eine Doppelbelegukgnnzu eénem wnvorhersehba
ren Verhaken des Atriebs fiitren!

Bit 13| MappingBit 13

Zuadnung der FunktiorOx400E:014 (P505.14)
Alternativkann dieses Mappinit zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Zuadnung der digalen Augénge:

A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [31]

A Digtalaugang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [31]

A Digtalaugiang 2:0x2634:003 (P420.03)Auswahl [31]

Hinweis!

Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Auggangzuordnen. Bie Doppelbelegungannzu einem unvorhersehba
ren Verhaken des Atriebs fiitren!

Bit 14| MappingBit 14

Zuadnung der FunktiorOx400E:015 (P505.15)
Alternativkann dieses Mappinit zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Zuadnung cer digtalen Augénge:

A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [32]

A Digtalaugang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [32]

A Digtalaugiang 2:0x2634:003 (P420.03)Auswahl [32]

Hinweis!

Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Augyangzuordnen. Eine Doppelbelegukg@nnzu einem unvorhersehba
ren Verhaken des Atriebs fiitren!

Bit 15| MappingBit 15

Zuadnung der FunktiorOx400E:016 (P505.16)
Alternativkann dieses Mappin®it zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Zuadnung der digalen Augange:

A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [33]

A Digtalaugang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [33]

A Digtalaugiang 2:0x2634:003 (P420.03)Auswahl [33]

Hinweis!

Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Ausyangzuordnen. Eine Doppelbelegukg@nnzu einem unvorhersehba
ren Verhaken des Atriebs fiitren!
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x4008:002 Prozesseimgangsworter: NetWordIN2 Mappbaes Datenwort fur optionaleAnsteuerung der digalen Auginge
(P590.02) (NetWordINx: NetWordIN2) Uber Netzwerk.
OXOO_OO "'(DXO(_)OQ — OXFPFF Zuadnung der digalen Augange:
Bit 0| MappingBit 0 A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [34] ... [49]
Bit 1| MappingBit 1 A Digtalaugiang 1:0x2634:002 (P420.02Auswahl [34] ... [49]
Bit 2| MappingBit 2 A Digtalaugang 2:0x2634:003 (P420.03)Auswahl [34] ..[49]
Bit 3| MappingBit 3
Bit 4| MappingBit 4
Bit 5| MappingBit 5
Bit 6| MappingBit 6
Bit 7| MappingBit 7
Bit 8 MappingBit 8
Bit 9| MappingBit 9
Bit 10| MappingBit 10
Bit 11| MappingBit 11
Bit 12| MappingBit 12
Bit 13| MappingBit 13
Bit 14| MappingBit 14
Bit 15| MappingBit 15
0x4008:003 Prozesseigangsworter: NetWordIN3 Mappbaes atenwort fiir optionaleAnsteuerung eines Anagpusgyangs
(P590.03) (NetWordINx: NetWordIN3) Uber Netzwerk.
0.0..p.q ... 100.0 % Zuadnung der analgen Augiange:

A Analgaugang 1:0x2639:002 (P440.02)"NetWordIN3 [20]"

A Analagyaugyang 2:0x263A:002 (P441.02)"NetWordIN3 [20]"
0x4008:004 Prozesseimangsworter: NetWordIN4 Mappbaes Datenwort fiir optionaleAnsteuerung eines Anafiauggangs
(P590.04) (NetWordINx: NetWordIN4) Uber Netzwerk.

0.0..D0.q ... 100.0 % Zuadnung der analgen Augiange:

A Analgaugang 1:0x2639:002 (P4402)= "NetWordIN4 [21]"

A Analagyaugyang 2:0x263A:002 (P441.02)"NetWordIN4 [21]"
0x4008:005 Prozesseimgangsworter: NetWordIN5 Mappbaes Datenwort fir optionaleVorgabe eines additiveSman-
(P550.05) (NetWordINx: NetWordIN5) nungssollertes iber Mtzwerk.

-100.0 ...0.0] ... 100.0 % Avmnn 2 . SY S a0xaf91a7{A3R0YE) dzy 3
A DieserWert wird verwendet, wenn in0x2B13:002lie Awswahl "Netz-
werk [3]" eirgestellt ist.
0x400A:001 Prozessaugangsworter: NetWordOUT1 Mappbaes atenwort zur Augabevon Satusmeldurgen des hverters
(P591.01) (NetWordOUTXx: NetWordOUT1) Uber Netzwerk.

A Nur Areeige

Bit 0| MappingBit 0

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:010 (P420.10)

Bit 1| MappingBit 1

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:011 (P420.11)

Bit 2| MappingBit 2

Zuadnung der S8atusmddung:0x2634:012 (P420.12)

Bit 3| MappingBit 3

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:013 (P420.13)

Bit 4| MappingBit 4

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:014 (P420.14)

Bit 5| MappingBit 5

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:015 (P420.15)

Bit 6| Mapping-Bit 6

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:016 (P420.16)

Bit 7| MappingBit 7

Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:017 (P420.17)

Bit 8/ MappingBit 8

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:018 (P420.18)

Bit 9| MappingBit 9

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:019 (P420.19)

Bit 10| MappingBit 10

Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:020 (P420.20)

Bit 11| MappingBit 11

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:021 (P420.21)

Bit 12| MappingBit 12

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:022 (P420.22)

Bit 13| Mapping-Bit 13

Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:023 (P420.23)

Bit 14| MappingBit 14

Zuadnung der S8atusmeldung:0x2634:024 (P420.24)

Bit 15| MappingBit 15

Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:025 (P420.25)
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x400A:002 Prozessaugangsworter: NetWordOUT2 Mappbaes Datenwort zur Augiabevon Meldurgen der Funktion
(P591.02) (NetWordOUTx: NetWordOUT2) "Sequemzer" Uber Netzwerk.
A qu Argeige - - Konfiguratiorder Meldurgen:
Bit 0| Mappings8it 0 A 0x4026:008 NetWordOUT2Wert fiir Sequeer-Segmet 1
Bit 1| MappingBit 1 A 0x4027:008 NetWordOUT2Wert filr Sequemer-Segmet 2
Bit 2| MappingBit 2 A 0x4028:008 NetWordOUT2Wert fur Sequerer-Segmet 3
A 0x4029:008 NetWordOUT2Wert filr Sequeeer-Segmet 4
Bit 3| MappingBit 3 A 0x402A:008NetWordOUT 2Wert filr Sequerer-Segmet 5
: ; : A 0x402B:008NetWordOUT2Wert fir Sequerer-Segmet 6
Bit 4 Mapping Bit 4 A 0x4020Q008 NetWordOUT2Wert fur Sequerer-Segmat 7
Bit 5| MappingBit 5 A 0x402D:008NetWordOUT2Wert filr Sequerer-Segmet 8
Bit 6| MappingBit 6 A 0x402E:008NetWordOUT2Wert fur EndSegmet
Bit 7| MappingBit 7
Bit 8 MappingBit 8
Bit 9| MappingBit 9
Bit 10| MappingBit 10
Bit 11/ MappingBit 11
Bit 12| MappingBit 12
Bit 13/ MappingBit 13
Bit 14| MappingBit 14
Bit 15| MappingBit 15
0x400B:003 Prozesseimangsditen: Netzwerk-Sollfequenz (0.1) | Mappbaer Parameter zur Vorgabe des FequenzSollvertes in [0.1 Hz]
(P592.03) (Prozess.@ta IN: Nt.Freq. 0.1) Uber Netzwerk.

0.0...p.Q ... 599.0 Hz A DieVorgabe efolgt vorzeichenlos (dehrichtungsunabhangig).

A DieFestlegung der Dehrichtung effolgt tiber das &uerwort.

A.SAaLMAStY npec npoc |1
0x400B:004 Prozesseimgangsditen: Netzwerk-Solldehzahl Mappbaer Parameter zur Vorgabe des Sallertes als ehzahl in [rpm]
(P592.04) (Prozess.ata IN: Net.Solldehzahl) Uber Netzwerk.

0...0] ... 50000 rm A DieVorgabe efolgt vorzeichenlos (dehrichtungsunabhangig).

A DieFestlegung der Behrichtung erfolgt Uiber das &uerwort.

A.SAaLAStEY npec npc NLIY
0x400B:005 Prozesseimangsditen: Netzwerk-Sollfequenz (0.01) | Mappbaer Parameter zur Vorgabe des FequenzSollvertes in [0.01 Hz]
(P92.05) (Prozess.[ata IN: Mt.Freq. 0.01) Uber Netzwerk.

0.00 ... p.0Q ... 599.00 Hz A DieVorgabe efolgt vorzeichenlos (dehrichtungsunabhéangig).

A DieFestlegung der Dehrichtung effolgt iiber das &uerwort.

A.SAaLAStY npec nopc |1
0x400B:009 Prozesseimangsditen: Drehmoment-Skalierung Skalierungsfaktor fur Drehmoment-Solivert 0x400B:008 (P592.08nd
(P592.09) (Prozess.2ta IN: Dehmoment-Skal) Drehmoment-Istwert 0x400C:007 (P593.0Tber Netzwerk.

-128 ... 0] ... 127 A Bei Eistellung 0 efolgt keine %alierung.

A Ab\Version 02.00
0x400B:012 Prozesseimangsaten: Netzwerk-Sollfequenz Mappbaer Parameter zur Vorgabe des FequenzSolivertes in [0.02 Hz]
(P592.12) [0.02HZ] Uber Netzwerk.

(Prozess.Bta IN: NetzwSollf0.02Hz) A DieVorgabe efolgt vorzeichenlos (dehrichtungsunabhangig).

-29950 ... 0] ... 29950 Hz A DieFestlegung der ehrichtung effolgt iiber das Suerwort.

A AbVersion 04.00 A.SAaLMAStSY pn M I T3 mnn H
0x400B:013 Prozesseimgangsditen: Netzwerk-Sollfequenz Mappbaer Parameter zur Vorgabe des FequenzSolivertes Uber Ntz-
(P592.13) [+/-16384] werk.

(Prozess.@ta IN: N.Sollf +16384) Agmcoyn axgnalirequeriz0x2a16 (P211.00)

-32768 ...Q] ... 32767

A Ab\Version 05.00
0x400C:003 Prozessaugangséten: Fequenz (0.1) Mappbaer Parameter zur Auglabe des Fequenzistwertes in [0.1 Hz]
(P593.03) (Prozess.[ata O Frequenz (0.1)) Uber Netzwerk.

A Nur Areeige: x.x Hz A Die Augabe efolgt vorzeichenlos (cehrichtungsunabhéangig).

A Die Amabe der Dehrichtung erfolgt iber das &tuswort.

A.SAaLMASEY npec np®c |1
0x400C:004 Prozessaugangsaten: Maordrehzahl Mappbaer Parameter zur Auglabe desdtwertes als Behzahl in [rpm]
(P593.04) (Prozess.[ata O Motordrehzahl) Uber Netzwerk.

A Nur Areeige: x rpm A Die Augabe efolgt vorzeichenlos (gehrichtungsunabhéangig).

A Die Amabe der Dehrichtung erfolgt iiber das &tuswort.

A.SAaLASEY npc npc NLIY
0x400C:08 Prozessaugangsaten: Atriebsaistand Mappbaes $atuswort (Modbus LgacyRegister 2003).
(P593.05) (Prozess.@2ta OU: Antriebsaistand)

A Nur Areeige

o‘ Fehler (nidtt riicksetzbar) aktiv
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
1/ Fehler aktiv
2| Sart dbwartend
3| Identifikationnicht ausgefihrt
4|Inverter gesperrt
5/ Sopp aktiv
7| Identifikationaktiv
8|In Betrieb
9| Beschleunigung aktiv
10| Verzbgerung aktiv
11| VerzigerungsUberbriidung aktiv
12| DGBremsung aktiv
13| Fligender $art aktiv
14| Stomgenze ereicht
16| Prozessegle-Rulezustand
0x400C:006 Prozessaugangsaten: Fequenz (0.01) Mappbaer Parameter zur Auglabe des Fequenzistwertes in [0.01 Hz]
(P593.06) (Prozess.ata OUL: Frequenz 0.01) Uber Netzwerk.
A Nur Areeige: x.xx Hz A Die Augabe efolgt vorzeichenlos (cehrichtungsunabhéngig).
A Die Amabe der Dehrichtung erfolgt tiber das &tuswort.
A.SAaLASEY npec nopc |1
0x400C:007 Prozessaugangsdten: Drehmoment skaliert Mappbaer Parameter zur Augiabe des Behmoment-Istwertes in [Nm /
(P593.07) (Prozess.2ta OU: Drehmom $aliert) 2Skalierungfakton) jher Netzwerk.
A Nur Areeige A Der Zalierungsfaktor ist in 0x400B:009 (P592.08)nstellbar.
A Ab\Version 02.00 A Drehmomaent-Istwert = alierter Drehmomant-Istwert (0x400C:007)
25ka|ierungsfaktor
Beispiel:
A alieter Drehmoment-Istwert (0x400C:007) = 345 [Nm]
A Skalierungsfaktor (0x400B:09) = 3
A Drehmoment-Istwert = 345 [Nm] / 8= 43.125 [Nm]
0x400C:008 Prozessaugangs@ten: Fequenz [0.02 Hz] Mappbaer Parameter zur Augiabe des Fequenzistwertes in[0.02 Hz]
(P593.08) (Prozess.ta O Frequenz 0.02 Hz) Uber Netzwerk.
A Nur Areeige: Hz A Die Augabe efolgt vorzeichenlos (cehrichtungsunabhéngig).
A Ab\Version 04.00 A Die Amjabe der Dehrichtung erfolgt tiber das &tuswort.
A.SraLAStSY pn M I T2 mnn H
0x400C:009 Prozessaugangsa@ten: Fequenz [+/16384] Mappbaer Parameter zur Augiabe des Fequenzlstwertes Uber Ntz-
(P593.09) (Prozess.[ata OUL: Feq. [+-16384]) werk.

A Nur Areeige
A AbVersion 05.00

Agmcoyn axgnelfrequetz0x2816 (P211.00)
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9.2.4

ParameterzugriffUberwachungPzU)

Die Parameterzugriflberwachung (PZU) kann fiir einen grundlegenden Schutz vor einem
Verlust tiber die Kontrolle des Inverters verwendet werden. Die Uberwachung lést aus, wenn
Uber die aufgebaute Kommunikationsverbindung nicht in regelmaRigen Abstanden ein
ParameterSchreibzugriff aleinen bestimmten Index stattfindet.

Voraussetzungen

Diese Uberwachung funktioniert nur bei aktivierter Netzw&tieuerung.

Mit Ausnahme des Keypad ist die Uberwachung fiir alle Kommunikationsverbindungen
verwendbar, beispielsweise:

w PC/Engineeringool<--> Inverter mitUSBModul
w PC/Engineeringool<--> Inverter mitW/LANModul
w Controller <-> Netzwerk <> Inverter milNetzwerkoption

Details

Zwecks Uberwachung muss in das "kakpe-Register'0x2552:002 (P595.0%)

regelm&@igen Abstanden ein Wert ungleich "0" geschrieben werden. Der erste Schreibzugriff
mit einem Wert ungleich "0" aktiviert hierbei die Uberwachung. Die Abstande der
Schreibzugriffe dirfen zeitlich nicht weiter auseinander liegen als digd852:003 (P595.03)
eingestellte Timeoutzeit. Findet innerhalb der Timeoutzeit kein Parantetéreibzugriff

statt, lost die Uberwachung aus: Es erfolgt di@x2552:005 (P595.0ausgewahlte Reaktion
sowie de in0x2552:005 (P595.08usgewahlte Aktion. Zusatzlich wird das SteBitsl in
0x2552:006P595.06wird auf "1" gesetzt.

Der Fehlerzustand kann durch eineormalen "FehleiReset" verlassen werden. Da die
Uberwachung jedoch weiterhin aktiv ist und die Timeoutzeit durch den F&dset nicht
zurtickgesetzt wird, geht der Inverter sofort erneut in den Fehlerzustand. Um dies zu
verhindern, haben Sie folgende Mlichkeiten:

w Kommunikationsaustausch wiedeerstellen.

w Reaktion der Uberwachung @x2552:004 (P595.04uf "Keine Reaktion [0]" oder
"Wamung [1]"einstellen.

® Umschalten auf lokale oder flexit#euerung.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2552:002 ParameterzugriflUberwachungKeep alve register Reggster fiir zyklischeParameterSchreibzugriffeweds Ubewachung
(P595.02) (PZU-Ubewachung:Keep alie reg.) der Kommunikationsverbindung.

0..p] ... 65535 A Bei Eistellung ungleich "0"st die Ubawachungaktiv.

A AbVersion 04.00 A Damit die Ubewachung nibt auslést, muss dieser Inek inregelmait
gen Abstanden erneut mit einenWert ungleich "0" beschriebewer-
den.Die Astande der Schreibzuiffe diirfen zeitlich nidit weiter aus
einander ligen als die iDx2552:003 (P595.08)ngestellte Timeot-
zeit.

0x2552:003 ParameterzugriflUberwachungTimeouteit Maximal erlalbte Zeit zwischenzwei Schreibzugriffeauf das Keep-
(P595.03) (PZU-Ubewachung: Timeougit) alive-Register”.

,(Z)\(,)Ab\)t?s%n '035023'5 s BeiZeitqusgheitung .

A erfolgt die in0x2552:004 (P595.0&ugyewahlte Fehlerreaktion,

A erfolgt die in0x2552:005 (P595.08ugyewahlte Aktion,

A wird das Stus-Bit 1 in0x2552:006 (P595.08)ird auf "1"gesetzt.
0x2552:004 ParameterzugrifUberwachungReaktion Auswahl der Reaktin bei Auslésen der Parameterzugiifberwachung.
(P595.04) ,(&P%AL[})L\J/ESS\.’&CQX%% Reaktion) ZLgehdrigerFehIeroodg: . )

. L . A 33045| 0x8115- Zeitliberschreitung FZU)
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x2D45:001 (P310.0Y) 227
0| Keine Reaktion
0x2552:005 ParameterzugrifUberwachungAktion Auswahl derAktionbei Auslésen der Parameterzugilfberwachung.
(P595.05) (PZU-Uberwachung: Aktion)

A Ab\ersion 04.00

0| Keine Aktion

1| Resaviert
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2552:006 ParameterzugriflUberwachungParameterzugriff Bit-codierte Areeige des Stus der Parameterzugriflberwachung.
(P595.06) UberwachungSatus

(PZU-Ubeawachung:PZUSatus)

A Nur Areeige

A AbVersion 04.00

Bit 0| Uberwachung aktiviert m ParameterzugrifUberwachungst aktiv.

Bit 1| Zeitiiberschreitung M Ly y S RRI52:@3 (RESMNIBjRggsteliten Timeoureit ist
kein erfolgreicher ParametefSchreibzugrifiuf das Keep-alive-Register”
0x2552:002 (P595.02)folgt.

0x2552:@7 ParameterzugrifUberwachungTimeou-Zeit WLAN | Zeit, nach der das WLARunkretz mit den &tuellen Eirstellungen der
(P595.07) Reset WLANParameter neugestartet wird, wennkeine 'Keep alie"-Meldurn-
(PZU-Ubeawachung:T.out WLANReset) gen enpfangenwerden.
0..p]...65535s A 0 s = Funktiodeaktiviert(kein WLANNeustart).
A AbVersion 05.00 A Bei Eistellung > 0 s un@eitiiberscireitung efolgt durch die Catrol
Unit die Eistellung0x2440= "Nestart mit aktuellen Werten [1]".
9.25 Prozessdatenhandling beiFehler

Enpfangt der Inverter ungiltigeProzessdaten, verwendet der Inverter die ktztmalig
empfangenen (gultigenfrozessdten. Optionakann eirgestellt werden, dass nach dem
Enpfang unglltigeProzessaiten der Inhalt der Rzessditen im hverter auf denwert "0"

gesetzt wird.

Die Eistellung in 0x24E5:00%iunabhéngigon der in 0x2859:005
augewahlten Reaktiorbei Enpfang ungultigeProzessdten!

Ist fur die Aawendung eforderlich, dass der #rieb beim Enmpfang

ungultigerProzessdaten mitden ktzten gultigenProzessdaten in B2wegung
bleibt, ist in 0x2859:005 die Reaktidieine Reaktiondder "Warnung"
einzustellen. Zudem darf in Ox24E5:001 htidie Awswahl "Daten I6schen
[1]" eingestellt sein. Dat.6schen der Bzessditen hattezur Folge, dass der

Motor gestoppt wird.
Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x24E5:001 Prozessditenbehandlung befehler: Veerfahren Auswahl,welche Pozessditen der hverter nach dem Epfang unguilti
gerProzessditen verwenden soll.
0| Letzte Daten behaten Die ktzten glltigerProzessditen vom Master werden verwendet.
1/ Daten I6schen Der Inhalt der Pozessditen im hverter wird auf denWert "0" gesetzt.
9.3 AzyklischeiDatenaustausch

Derazyklischdatenaustauschvird in der Regefiir die Ubertragungvon Parameterdaten
verwendet,derenUbertragungnicht zeitkritischist. SolcheParameterdatersindz. B.
Betriebspaameter,Motordaten sowieDiagnoselnformationen.

Details

w DerazyklischéatenaustausckermdglichteinenZugriffauf alle Paramete desinverters.
w Fir alle Kommunikationsprotokolle mit Ausnahme von Modbus erfolgAdiessierung

des Parameters direkt tiber den Index Bubindex.

w Die ParameteAttributliste enthalt eine Auflistung aller Parameter des Inverters. Diese
Liste enthalt isbesondere Informationen, die fur das Lesen und Schreiben von

Parametern tUber Netzwerk relevasind.
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9.4 CANopen

CANopen

CANopen® ist ein international anerkanntes Kommunikationsprotokoll, konzipiert fr

gewerbliche und industrielle AutomatisierungsanwendungeshéiDatenibertragungsraten
in Verbindung mit effizienter Datenformatierung ermdglichen die Koordination von Metion

ControlGeraten in Mehrachsanwendungen.
w Ausfuhrlichdnformationenzu CANoperiinden Sieauf der Internet-Seiteder
Nutzerorganisation CAN Awutomation (CiAhttp://www.can-cia.org

w Informationen zur Auslegung eines CANoetzwerks enthéltie
Projektierungsunterlage zutnverter.

w CANopen® ist eine eingetragene Gemeinschaftsmarke der NutzerorganGatim
Automation e.V.
Voraussetzungen

w Camtrol Unit (CU) deswerters st mit CANopen ausgestattet.
w Die DP-Schaler fur Knotenadresse, Baudite und BushschlusswWiderstand sindkorrekt
eingestellt, siehe "Ntzwerkgrundeirstellungen” im Abschnittd CANoen] 65

w Das Ntzwerk ist durch je einen BudaschlussWiderstand am esten und étzten
Teilnehmer algeschlossen, siehélypischeTopologien™ imAbschnitt4 CANopen

w Die eforderlichen EE-Geaéatebescheibungséteien fir die in Btrieb zu nehmenden
Inverter sind im Mater geladen.Download ED®ateien

94.1 Einfihrung
w Die Implementierung des Kommunikationsprofils CANopen (CiA D&38ign4.02)
ermoglicht Baudraten von 2kBit/s bis IMBit/s.

w FureineeinfacheNetzwerkAnbindungstellt der Invertervordefinierte Steuerund
Statusworter fur Gerateprofil CiA 402, &tive-Profil sowie im LECOMormat zur
Verfugung. Zuséatzlich stehen weitere mappbare Datenworter fur eineichadile
Ansteuerung des Inverters 2derfiigung.

w Vorkonfiguriertist die Steuerunglesinverterstiber ein CiA402-konformesSteuerwort.

CG Drives & Automatiof]1-639502R2

245


http://www.can-cia.org/
http://www.lenze.com/application-knowledge-base/artikel/200413930/0/

9.4.2

Knotenadressesinstellen

Jeder Teilnehmer des Netzwerks muss eine eindeutige Knotenadresse besitzen.

Details

w Die Knot@adresse des Inverters lasst sich wahlweisexin301:001 (P510.0ayer tiber
die mit "1" ... "64" beschrifteten DiBchalter am Ger&tnstellen.

w Wirksamist die beimEinschalterdeslnvertersvorliegendeEinstellung.

w Die Beschriftung der DHSchalter entspricht den Wertigkeiten denzelnenDIRSchalter
zur Bestimmung der Knotenadresse (siehe folgetB#éspiel).

w Die aktive Knotenadresse wird(m2302:001 (P511.0&hgezeigt.

Ansicht des IP-Schalters

R d c b » 64 4 21
| Baud |

B2 3216 8

CAN Address

Beispiel zur Einstellung der Knotenadresse lber die-BtRalter

DIRSchalter 64 32 16 8 4 2 1
Einstellung OFF OFF ON OFF ON ON ON
Wertigkeit 0 0 16 0 4 2 1
Knotenadresse = Summer der Wertigkeiten = 16 + 4 + 2 +2B=

Nadfolgend sinddie Parameter zur Addessierung des Gétes beschrieben.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2301:001 CANoperEirstellungen: Knoten-ID Wahbweise Eistellung derknotenadresse (stét Uber DP-Schater
(P510.01) (CANoperEirs.: Knoten-ID) 1..64).
1..0]..127 A Die hier eigestellte Knotenadresse i nur wirksam,wennvor dem
Netzschaten die DP-Schaler 1 ... 64 auf OFgesetzt waren.
A Eine Anderung defnotenadesse wid erst nach einem CANReset-
Node wiksam.
0x2302:001 AktiveCANoperEirstellungen: Aktiveknoten-ID Anzeige der aktiverknotenadesse.
(P511.01) (CANoperDiagnose: Aktivenoten-1D)
A Nur Areeige
0x2303 CANoperSchalerstellung Anzeige der Eistellung der DP-Sclalter beim &tzten Netzeinschaten.
(P509.00) (CANoperSchater)
A Nur Areeige
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9.4.3 Baudrateeinstellen
Alle Teilnehmer des Netzwerks missen auf die gleiche Baudrate eingestellt sein.
Details

w Die Baudratavahlweise in0x2301:002 (P510.0®der tUber die mit "a".."d" beschrifteten
DIRSchaltemm Gerateinstellen(siehefolgendeTabelle).

w Wirksamist die beimEinschalterdeslnvertersvorliegendeEinstellung.

w Die aktive Baudrate wirldisst sich

w in0x2302:002 (P511.0a8hgezeigt.

Ansich des DIPSchalters

R d c b » 64 3216 8 4 2 1 .
AAARERAARARE:
| Baud | CAMN Address T
d © b a Baudrate
OFF ON OFF ON 20 kBit/s
OFF OFF ON ON 50 kBit/s
OFF OFF ON OFF 125 kBit/s
OFF OFF OFF ON 250 kBit/s
OFF OFF OFF OFF 500 kBit/s
OFF ON OFF OFF 1 MBit/s
Bei Einstellung einer nicht aufgefiihrten Kombination wdiel Baudrate auf 500 kBit/s eingestellt.

Nadfolgend sind dieParameter zur Baudate des Geites beschrieben.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2301:002 CANoperEirstellungen: Baudate Wahbweise Eirstellung der Baudite (stattliber DP-Schatler a ... d).
(P510.02) (CANoperEirst.: Baudate) A Die paametrierte Baudate ist nur wirksam,wennvor dem Netzschat
Automatisch (abVersion 03.00) ten die D-Schaler a ... d und 1 ... 64 auf Ogé%etzt waren.

20 KBils A Eine Anderung der Batate wird erst nach einem CAlReset-Node

wirksam.
50 kBits

1

2

3|125 kBits
4/250 kBits
5
6

o

500 kBit's
800 kBits
7|1 Mbit/s

0x2302:002 Aktive CANoperEirstellungen: AktiveBaudate Anzeige der aktiverBaudate.
(P511.02) (CANoperDiagnose: AktivBaudate)
A Nur Areeige

0| Automatisch (abVersion 03.00)

1|20 kBits
2|50 kBits
3/125 kBits
4/250 kBits
5
6
7

500 kBits
800 kBits
1 Mbit/s
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9.4.4

Gerat als MiniMaster konfigurieren

Wird die Initialistrung des CANopeNetzwerks und die damit verbundene Zustandsénderung
von "PreOperational” nach "Operational" nicht von einem (ibergeordneten Leitsystem
Ubernommen, kann stattdessen der Inverter zum "Miféster" bestimmt werden, um diese
Aufgabe zu Uberrtemen.

Details

Die Konfiguration des Inverters als MMaster erfolgt in0x2301:003 (P510.03)

w InderVoreinstellungst der InverteralsSlavekonfiguriertund wartet nachdem
Einschalten im Zustand "Pf@perational” auf daNMT-Telegramm'Start Remote Node"
vomMaster/Leitsystem.

w Als MiniMaster geht der Inverter nach dem Einschalten in den Zus@pérationalund
versetzt nach Ablauf der x2301:004 (P510.04)jngestellten Verzégerungsienit dem
NMT-Telegramni'Start Remote Node" alle am CANis angeschlossenen Teilnehmer
(BroadcasiTelegramm)n denKommunikationszustan@perational".Nurin diesem
Kommunikationszustanidt ein Datenaustauscliber die Prozessdatei©bjektemoglich.

Das Andern des MastefSlaveBetriebs wird erst wirksam durch erneutes
Netzschalten des Inverters oder durch das Senden des N\Egramms
"Reset Node" oder "Reset Communication" zum Inverter. Alternativ lasst
sich die CANKommunikation Gb@2300 (P508.0G)eu starten.

4 CANoperSchnittstellezurlicksetza] 254

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2301:003 CANoperEinstellungen: Slave/Master 1 =Inverter startet nach Netzschalten als Miaster.
(P510.03) (CANoperEinst.: Slave/Master)
0 Slave
1 Mini-Master
0x2301:004 CANoperEinstellungen: Start Remo¥erzégerung | Wenn der Inverter als MirViaster definiertwurde, kann hier eine Ver
(P510.04) (CANopefrEinst.: Start RerVerz.) z6gerungszeit eingestellt werden, die nach dem Netzschalten verge
0 ... B00Q ... 65535 ms muss, bevor der Inverter das NMElegramm "Start Remote Node" a
den CANBus legt.
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9.4.5

Diagnose

Der Inverter stellt fir Diagnosezwecke mehrere StatuswérteMaufiigung, Gber die der
Status des CABus, der Status des CAsControllers sowie der Status verschiedener
Zeitiberwachungen abgefragt werden kann.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2307 CANoperlimeou-Satus Bit-codierte Areeige des Stus der CANZeitiiberwachurgen.
(P515.00) (Timeou-Satus)
A Nur Areeige
Bit 0| RPDO{Timeout M w t riehnidnt ifneizhalb der Ubewachungszeit oder nidit mit
dem konfigurierterS/nc enpfangen.
A Satus wird automatiscleuriickgesetzt, nachdem das RPDO wieder
empfangen wude.
A Eirstellung Ubewachungszeit fiir RPDO1 iix1400:005 (P540.05)
Bit 1| RPDOZimeout M w t rdehnint ifnezhalb der Ubewachungszeit oder nidit mit
dem konfigurierterS/nc enpfangen.
A Satus wird automatiscleuriickgesetzt, nachdem das RPDO wieder
empfangen wude.
A Eirstellung Ubewachungeeit fiir RPDO2 iix1401005 (P541.05)
Bit 2| RPDOdJlimeout M w t rBennaht ifnelchalb der Ubevachungszeit oder nidit mit
dem konfigurierterSync enpfangen.
A Satus wird automatiscleuriickgesetzt, nachdem das RPDO wieder
empfangen wude.
A Eirstellung Ubewachungeeit fiur RPDO3 ix1402:005 (P542.05)
Bit 8| Heartbeat-Timeout Consumer 1 M Ly Yy SNXI & GondRrBeNTinhe! vk Kdifi HeSrtbet-
Telegammvom zu ibewachenderileilnehmer 1 erpfangen.
A Satuskann nur duch Netzschaten oderFehler-Reset zuriickgesetzt
werden.
A Eirstellung "Heartbaet Consumer Time" iix1016:001 (P520.01)
Bit 9| Heartbeat-Timeout Consumer 2 M Ly Yy SNXI & GondRrBeNTinhe! vk Kdifi HeSrtbet-
Telegammvom zu ibawachenderileilnehmer 2 erpfangen.
A Satuskann nu durch Netzschaten oderFehler-Reset zuriickgesetzt
werden.
A Eirstellung "Heartbaet Consumer Time" iix1016:002 (P520.02)
Bit 10| Heartbeat-Timeout Consumer 3 M Ly y SNXKI & GondRrBeNTinhe! vl Keifi leSrtbet-
Telegammvom zu UbewachendenTeilnehmer 3 erpfangen.
A Satuskann nur duch Netzschaten oderFehler-Reset zurtickgesetzt
werden.
A Eirstellung "Heartbet Consumer Time" iAx1016:003 (P520.03)
Bit 11| Heartbeat-Timeout Consumer 4 M Ly y SNK I & GondRrBeNTinheivuEde Keifi leSrtbet-
Telegammvom zu Ubewachenderileilnehmer 4 erpfangen.
A Satuskann nur duch Netzschaten oderFehler-Reset zuriickgesetzt
werden.
A Eirstellung "Heartbet Consumer Time" ix1016:004 (P520.04)
0x2308 CANoperSatus Anzeige des &tuellen FeldbusZustandes
(P516.00) (CANopenSatus)
A Nur Areeige
0| Initialisation Feldbuslnitialisierungaktiv.
A Beim Netzeinschalen wird die Initialisierung@utomatischgestartet.
Der hverter ist wahrend dieser Phase riitam Datenverkehr aufdem
CANBus [eteiligt.
A Alle CANelevanten Parameter werden mit dengespeicheten Eirstel-
lungen initialisiert.
A Nach Beendigung der Initialisierubgfindetsich der hverter atto-
matischim Zistand "PreOperational".
1/ Reset Node NMT-Kommando ‘Reset Node" aktiv.
A Alle Parameter werden mit dengespeicheten Eirstellungen initiak
isiert (nicht nur die CANelevanten Parameter).
2| Reset Communication NMT-Kommando 'Reset Communication'aktiv.
A Initialisierungaller CANrelevanten Parameter mit dengespeicheten
Werten.
4| Sopped Nur der Emfangvon Netzawerkmanaement-Telegammen & maoglich.
5/Operational Parameterdaten und Pozessdten kdnnen enpfangen werden. Falls
definiert, werden auch Rozessditen gesencet.
127| PreOperational Parameterdaten kdnnen enpfangen werden, Rozessatenwerden igne
riert.
0x2309 CANoperCatroller-Satus Anzeige des $atus desmternen CANopeiCatrollers.
(P517.00) (CANCantr.Satus)
A Nur Areeige
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

1 Eror Active Der hverter igt ein vollwertigerKommunkationsteilnehmeram CANe
pen-Netzwerk. Erkann senden, epfangen undFehler melden.

2|Eror Passve Der hverter kann nur noch passiv einen fehlerhaftEnpfang tber das
ACK-Feld signalisieen.

3| Bus Off Der hverter ist elektrischvom CANopesNetzwerk getrennt. Um diesen
Zwstandzu verlassen, muss die CANop8ghnittstelleuriickgesetzt
werden.Es §t ein automatischeiiederanlauf implementiert.

9.4.6 EmergencyTelegramm

Wenn sich der Fehlerzustand beim Auftreten oder Wegfall eines internen Geratefehler
andert, wird an den NMMaster einmalig ein Emergendielegramm gesendet.

Details

w Derldentifier fiir dasEmergencyT elegrammist festvorgegeberundwird in 0x1014
angezeigt.

w In0x1015lasstsich eine Blockierzeit einstellen, um die Busbelastungdbeiell
hintereinanderfolgendenEmergencyl elegrammerzubegrenzen.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x1014 COBID EMCY Anzeige des ldentifiers fir Emergeribgegramm.
NurAnzeige

0x1015 Inhibit time EMCY Blockierzeit, um die Busbelastung bei schnell hintereinander folgen
0.0...p.Q] ... 6553.5 ms Emergencylelegrammen zu begrenzen.
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9.4.7 HeartbeatProtokoll

Das HeartbeaProtokoll kann zur Uberwachung von Teilnehmerreitnalb eines CAN

Netzwerkes eingesetzt werden.
Details

Prinzipieller Ablauf:

w EinHeartbeatErzeugefProducersendetzyklischaneinenoder mehrereEmpfénger

(ConsumerginsogenanntesieartbeatTelegramm.

w Deroderdie ConsumeiiberwacherdasregelmaRigeEintreffendesHeartbeat

Telegramms.
Heartbeat producer Heartbeat consumers
7 0
request indication
.g indication E
o =
2 indication 5
2 =g
[ o E
S
* E
g 2
= c
K 7 0 S
i . . .
a | request indication .
x s I
indication =
7
=
indication &
2o
C E
[TES
E
a
— —_ c
—— ——— 8
inMn
EMERGENCY Heartbeat
event
NMT master

Der Inverter kann sowohl als Producer konfiguriert werden, als auch selbst als Consumer bis

zu vier andere Teilnehmer Uberwachen.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x1016:000 Consumer hartbeat time: Highest suindex Hochster Subindex, fest auf 4 eingestellt. Entspricht zugleich der
(P520.00) supported maximal moglichen Anzahl zu Gberwachender Teilnehmer.
(Cons. heartbeat: Highest subindex)
NurAnzeige
0x1016:001 Consumer heartbeat timeConsumer heartbeat time NodeID und Heartbeat Time des zu Uberwachenden Teilnehmers 1
(P520.01) 1 Format: 0x00nnhhhh (nn = NodB, hhhh = Heartbeat Time[ims])
(Cons. heartbeat: Cons. heartbeatl) 0x00000000
[0x00000000... 0XOOFFFFFF
0x1016:002 Consumer heartbeat time: Consumer heartbeat tin NodeID und Heartbeat Time des zu tiberwachenden Teilnehmers 2
(P520.02) 2 Format: 0x00nnhhhh (nn = NodB, hhhh = Heartbeat Time[ims])
(Cons. heartbeat: Cons. heartbeat2) 0x00000000
[0x0000000)... 0XOOFFFFFF
0x1016:003 Consumer heartbeat time: Consumer heartbeat tin NodeID und Heartbeat Time des zu Uiberwachenden Teilnehmers 3
(P520.03) 3 Format: 0x0Onnhhhh (nn = NodB, hhhh= Heartbeat Time ifms])
(Cons. heartbeat: Cons. heartbeat3) 0x00000000
[0x0000000)... 0XOOFFFFFF
0x1016:004 Consumer heartbeat time: Consumer heartbeat tin NodeID und Heartbeat Time des zu tiberwachenden Teilnehmers 4
(P520.04) 4 Format: 0x0Onhhhh (nn = NodéD, hhhh = Heartbeat Time[ims])
(Cons. heartbeat: Cons. heartbeat4) 0x00000000
[0x0000000)... 0XOOFFFFFF
0x1017 Producer heartbeat time (Prod. heartbeat) Zeitintervall fir das Versenden des Heartb@alegramms an den ode|
(P522.00) 0..[] ... 65535 ms die Consumer.
DasHeartbeatTelegramnwird automatist versendetsobaldeine Zeit
> 0 ms eingestelist.
DieeingestellteZeitwird intern auf dasnéchsteVielfachevon 10 ms
aufgerundet.
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9.4.8 Prozessdatenobjekte

Prozessdatenobjekte (PDOs) werden fiir die zyklische Ubertragung von (Piaess iiber
CANoperverwendet. PDOs enthalten nur Daten und einen Identifier. Sie enthalten keine
Informationen Uber den Absender oder Empfanger und sind daher sehr effizient.

Details

w Prozessdatenobjektalie der InverteruberdasNetzwerkempféngt,werdenals"Receive
PDOs'(RPDOg)ezeichnet.

w Prozessdatenobjektelie der Inverter iberdasNetzwerksendet,werdenals"Transmit
PDOs" (TPDOsgzeichnet.

w Die maximale Lange eines PDO sind 8 Byteat@hworter).

w Jedes PDO bendtigt einen eindeutigen Identifier ("TB zweckidentifizierung
innerhalb des\etzwerks.

w Die Kommunikationsparameter (wie z. B. Ubertragungstyp und Zykluszeit) acisim
jedes PDO frei und unabhéngig von den Einstellungen andererdniz@dlen.

Ubertragungstyp

DieUbertragungvon Prozessdatengektenkannereignisgesteuerbder zeitgesteuert
erfolgen. Aus deTabelle(siehe unten) gehihervor,dass auch Kombinationen logischer
Verknupfungen (UND, ODER) zwischen den unterschiedlichen Methoden rstiglich

w EreignisgesteuerDasPDOwird gesendetwennein speziellegerateinternesreignis
eingetretenist, z.B. AnderungdesDateninhaltesiesTPDQbder Ablaufeiner
Sendezykluszeit.

w Synchrone Ubertragung: Das Senden eines TPDOs oder das EmpfasgBPDOs
erfolgt,nachdemder Inverterein sogeranntesSyneTelegramn{CORID 0x80)empfangen
hat.

w Zyklische Ubertragung: Die zyklische Ubertragung von PDOs erfolgt nachdablauf
Sendezykluszeit.

w Uber RTR gepollt: Das Senden eines TPDOs erfolgt auf Anfrage daruteessGerat
mittels Datenanfordenngstelegramm (RTR remote transmit request). Dazu sendet der
Datenanforderer (z. B. Master) das Datenanforderungstelegramm mit dedCO&s
TPDOsjaszumSendenraufgefordertwerdensoll. DerEmpfangeerkenntdasRTRund

sendet.

Ubertragungstyp PDGUbertragung Logische Verkiipfung

zyklisch synchron ereignisgesteuert _ UTEIEE

Ubertragungsarten
0 W W UND
1...240 w -
254, 255 ) ® ODER
Ubertragungstyp Beschreibung
0 Synchron und azyklisch
DasPDOwird ereignisgesteuereijedem Syndibertragen (z.B.durcheinenBit-WechseinnerhalbdesPDO).

1..240 Synchron und zyklisch (Sygesteuert mit Response)

Auswahl n = 1: Das PDO wird bei jedem 8brdragen.
ldzad g+ Kf M f Yy X HnnAaMenSyné@bertraggn. 6 ANR 0SA 2S8SRSY y
241 ... 251 resewiert

252 Synchron nur RTR
253 Asynchron nur RTR
254, 255 Asynchron herstellerspezifisch/geréteprofilspezifisch

Wird einerdieserWerte eingetragensowird dasPDCQereignisgesteuerbder zyklischibertragen.(DieWerte "254"
und "255" sindgleichbedeuend.)

EinezyklischedJbertragungst danngegebenwenneine Zykluszeifiir dasbetreffendePDCeingestelltwurde. In
diesemFallwird zusatzlicieur ereignisgesteuertefbertragungauchzyklischibertragen.
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Synchronisation von PDOs mittels Syfielegranm

Bei zyklischer Ubertragung werden ein oder mehrere PDOs in festen Zeitabstanden gesendet
bzw. empfangen. Fir die Synchronisation der zyklischen Prozessdaten wird ein zusétzliches
spezielles Telegramm, das sogenannte "Skglegramm" genutzt.

w DasSyneTdegrammist der TriggerPunktfiir dasSendenvonProzessdateder Slavezum
Masterund zur Ubernahmevon Prozessdatemom Masterin die Slaves.

w FlreineSynegesteuerteProzessdateiVerarbeitungstdasSyneTelegramnentsprechend
zuerzeugen.

w DieAntwort aufein SyneTelegramnwird durchdie WahldesUbertragungstyp$estgelegt.

SyneTelegramm erzeugen:

w Uber0x1005kanndasErzeugervon SyneTelegrammeraktiviert sowieder Wert des
Identifiers beschriebewerden.

w ZurErzeugngvon SyneTelegrammerist dasBit 30 (sieheunten)aufdenWert 1" zu
setzen.

w DerzeitlicheAbstandder SyneTelegrammastin 0x1006einzustellen.
Identifier beschreiben:
w Fir den Empfang von Syifielegrammen ist als Veinstellung (und gemal CANopen

Spezifikation)m 11-Bitldentifierder Wert 0x80eingetragenDiesbedeutet,dassalle
Inverter werksseitigqufdasgleicheSyneTelegramneingestelltsind.

w SollenSyneTelegrammenur von bestimmtenTeilnehmerrempfangenwerden, sokénnen
deren Identifier mit einem Wert bis einschlief3lich Ox07FF eingetrageden.

w EineAnderungdesldentifiersdarf nur erfolgen,wennder Inverterkein SyneTelegramm
sendet 0x1005 Bit 30 ='0").

Belegung des &tentelegramms

8. Byte (Data 4) ‘ 7. Byte (Data 3) 6. Byte (Data 2) 5. Byte (Data 1)
Bit31 |Bit30 |Bit29...Bit11 Bit 10 ... Bit0
X 0/1 Extended Identifier* 11-Bit-Identifier

* Der Extended Identifier wird nicht unterstitzt Bit 11 ... Bit 29 sind'@tzu setzen.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x1005 COBIDSYNC Identifierfir SyncTelegamm.
0x00000000 ...0x0000008D... OXFFFFFFFF

Ablaufzur Anderung des Identifiers:

1. Sync deaktivierenBit 30 auf "0" stzen.

2. ldentifier &ndern.

3. §ync aktivierenBit 30 auf "1" stzen.

0x1006 Communicatioreyclic period Zykluszeit fur SyncTelegamme.

0...P] ... 65535000 us A Bei Eistellung "0"werden keine Sync-Telegamme ereugt.

A Die eirgestellte Zeit wird intern auf dasacrste Viefachevon 10ms
aufgerundet. Als kiireste Zykluszeit sind somit 10 ms mdglich.

0x1400:000 RPDO1 communicatigrarameter: Highet sub-index

suppoted

A Nur Areeige
0x1400:001 RPDO1 communicatigrarameter: COBID RPDOL: Identifier
(P540.01) (RPDOXKonfig..QOB-ID)

Ablaufzur Anderung des Identifiers:
0x00000000 ...0x0000020)... OXFFFFFFFF 1. PDO auf "ungiiltigéetzen: Bit 31 auf "1" etzen.

Bit 0| COBID Bit 0 2. ldentifierandern und PDO wieder auf "gultiggtzen (Bit 31 = "0").
Bit1|COBID Bit 1

Bit 2| COBID Bit 2
Bit 3| COBID Bit 3
Bit 4| COBID Bit 4
Bit 5| COBID Bit 5
Bit 6| COBID Bit 6
Bit 7| COBID Bit 7
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Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

Bit 8| COBID Bit 8

Bit 9| COBID Bit 9

Bit 10| COBID Bit 10

Bit 31| PDO ungliltig

0x1400:002
(P59.02)

RPDO1 communicatigrarameter: Transmision type
(RPDOXKonfig..Transm. type)
0..Pp558...255

RPDO1Transmissioype nach DS301 V4.02

0x1400:005
(P540.05)

RPDO1 communicatigrarameter: Bvent timer
(RPDOXKonfig.:BEvent timer)
0...[0Q ...65535 ms

RPDO1: TimetZeit fiir die Ubewachung auf Btenenpfang.

0x1401:001
(P541.01)

RPDO2 communicatigrarameter: COBID
(RPDOXonfig..COBID)
0x00000000 ...Jx8000030)... OXFFFFFFFF

Bit 0| COBID Bit 0

Bit 1| COBID Bit 1

Bit 2| COBID Bit 2

Bit 3 COBID Bit 3

Bit 4 QOBID Bit 4

Bit 5 COBID Bit 5

Bit6| COBID Bit 6

Bit 7/ COBID Bit 7

Bit 8/ COBID Bit 8

Bit 9| COBID Bit 9

Bit 10, GOBID Bit 10

Bit 31| PDO ungiiltig

RPDO2: Identifier

Ablaufzur Anderung des Identifiers:
1. PDCauf "ungliltig"setzen: Bit 31 auf "1"atzen.
2. ldentifierandern und PDO wieder auf "gultigtzen (Bit 31 = "0").

0x1401:002
(P541.02)

RPDO2 communicatigrarameter: Transmision type
(RPDOXKonfig.Transm. type)
0..p55 ... 255

RPDO2Transmissiorype nach DS301 V4.02

0x1401:005
(P541.05)

RPDO2 communicatigrarameter: Bvent timer
(RPDOXonfig.:Bvent timer)
0...[L0Q ... 65535 ms

RPDO2: TimedZeit fiir die Ubewachung auf Btenenpfang.

0x1402:001
(P542.01)

RPDO3 communicatigrarameter: COBID
(RPDOXKonfig..COBID)
0x00000000 ...Jx8000040D)... OXFFFFFFFF

Bit 0| COBID Bit 0

Bit 1) QOBID Bit 1

Bit 2| COBID Bit 2

Bit 3| COBID Bit 3

Bit 4 COBID Bit 4

Bit 5 QOBID Bit 5

Bit 6/ COBID Bit 6

Bit 7/ COBID Bit 7

Bit 8 COBID Bit 8

Bit 9| COBID Bit 9

Bit 10| COBID Bit 10

Bit31|PDO unglltig

RPDO3: Identifier

Ablaufzur Anderung des Identifiers:
1. PDO auf "unglltigsetzen: Bit 31 auf "1" atzen.
2. ldentifierandern und PDO wieder auf "gultisgtzen (Bit 31 =0").

0x1402:002
(P542.02)

RPDO3 communicatigrarameter: Transmision type
(RPDOXonfig.Transm. type)
0..Pp558...255

RPDOg3Iransmissioype nach DS301 V4.02

0x1402:005
(P542.05)

RPDO3 communicatigrarameter: Bvent timer
(RPDOXKonig.: Bvent timer)
0..[L0Q ... 65535 ms

RPDO3: TimedZeit fiir die Ubewachung auf Btenenpfang.

0x1800:000

TPDO1 communicatiqgrarameter: Highet sub-index
suppoted
A Nur Areeige

Wert 5 &t fest eingestellt.

0x1800:001
(P550.01)

254

TPDO1 communicatigparameter: COBID
(TPDO%Konfig..COBID)
0x00000001 ..Jx4000018)... OXFFFFFFFF

TPDO1: Identifier

Ablaufzur Anderung des Identifiers:
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
Bit 0| GOBID Bit 0 1. PDO auf "ungliltiggetzen: Bit 31 auf "1"atzen.
Bit 1/ COBID Bit 1 2. ldentifierdndern und PDO wieder auf "gliltiggtzen (Bit31 = "0").
Bit 2| COBID Bit 2
Bit 3| COBID Bit 3
Bit 4 COBID Bit 4
Bit 5 COBID Bit 5
Bit 6/ COBID Bit 6
Bit 7/ COBID Bit 7
Bit 8 COBID Bit 8
Bit 9| COBID Bit 9
Bit 10, QOBID Bit 10
Bit 30| RTR nibt erlaubt
Bit 31| PDO ungliltig
0x1800:002 TPDO1 communicatiqrarameter: Transmision type | TPDO1Transmissionlype nach DS301 V4.02
(P550.02) (TPDOXKonfig.Transm. type)
0..Pp55...255
0x1800:003 TPDO1 communicatiqgrarameter: Inhibit time TPDO1: Minimalgeit zwischen dem Aussendemveier gleicher PDOs
(P550.03) (TPDOXKonfig.Inhibit time) (siehe DS301 Vv4.02).
0.0...p.Q ... 6553.5 ms
0x1800:005 TPDO1 communicatiqrarameter: Bvent timer TPDO1Zykluszeit, mit der die PDOs bei Ubesgungtyp "254" oder
(P550.05) (TPDO%*Konfig.Brent timer) "255" gesenckt werden.
0... RO ... 65535 ms A Die eirgestellte Zeit wird intern auf das nacéte Viefachevon 10ms
aufgerundet.
0x1801:000 TPDO2 communicatiqgrarameter: Highet sub-index |Wert 5 &t fest eingestellt.
suppoted
A Nur Areeige
0x1801:001 TPDO2 communicatigrarameter: COBID TPDO2: Identifier
(P551.01) (TPDOXonfig. COBID) Ablaufzur Anderung des Identifiers:
OXOO_OOOOO]' "'qX(_ZOOOOZBp"' OxFFFFFFFF 1. PDO aufungiiltig"setzen: Bit 31 auf "1"atzen.
Bit 0| COBID Bit 0 2. Identifierandern und PDO wieder auf "giiltigétzen (Bit 31 = "0").
Bit 1) COBID Bit 1
Bit 2| COBID Bit 2
Bit 3| COBID Bit 3
Bit 4 QOBID Bit 4
Bit 5 QOBID Bit 5
Bit 6/ COB-ID Bit 6
Bit 7/ COBID Bit 7
Bit 8 COBID Bit 8
Bit 9| COBID Bit 9
Bit 10, GOBID Bit 10
Bit 30 RTR nibt erlaubt
Bit 31| PDO ungiiltig
0x1801:002 TPDO2 communicatiqrarameter: Transmision type | TPDO2iransmissionlype nach DS301 V4.02
(P551.02) (TPDOZXKonfig.Transm. type)
0..[255 ... 255
0x1801:003 TPDO2 communicatigrarameter: Inhibit time TPDO2: Minimaleit awvischen dem Aussendemveier gleicher PDOs
(P551.03) (TPDOZXKonfig.Inhibit time) (siehe [3301 V4.02).
0.0...Dp.Q ... 6553.5 ms
0x1801:005 TPDO2 communicatigrerameter: Bvent timer TPDO2Zykluszeit, mit der die PDOs bei Ubeagungtyp "254" oder
(P551.05) (TPDOXKonfig. Brent timer) "255" gesencet werden.
0...0] ... 65535 ms A Die eirgestellte Zeit wird intern auf das néacste Viefachevon 10ms
aufgerundet.
0x1802:000 TPDO3 communicatigrerameter: Highet subindex |Wert 5 it fest eingestellt.
suppoted
A Nur Arreige
0x1802:001 TPDO3 communicatigrerameter: COBID TPDO3: Identifier
(P552.01) (TPDOXonfig. COBID) Ablaufzur Anderung des Identifiers:
0x0000@01 ... PxC000038pP... OXFFFFFFFF

255




Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
Bit 0| GOBID Bit 0 1. PDO auf "ungliltiggetzen: Bit 31 auf "1"atzen.
Bit 1/ COBID Bitl 2. ldentifierdndern und PDO wieder auf "glltiggtzen (Bit 31 = "0").
Bit 2| GOBID Bit 2
Bit 3| GOBID Bit 3
Bit 4| COBID Bit 4
Bit 5| GOBID Bit 5
Bit 6/ GOBID Bit 6
Bit 7| GOBID Bit 7
Bit 8| COBID Bit 8
Bit 9| GOBID Bit 9
Bit 10| GOBID Bit 10
Bit 30| RTR nibt erlaubt
Bit 31| PDO ungliltig
0x1802:002 TPDO3 communicatiqrarameter: Transmision type | TPDO3Transmissionlype nach DS301 V4.02
(P552.02) (TPDOZXKonfig.Transm. type)
0..p55 ... 255
0x1802:003 TPDO3 communicatiqrarameter: Inhibit time TPDO3: Minimalgeit zwischen dem Aussendemveier gleicher PDOs
(P552.03) (TPDOZXKonfig.Inhibit time) (siehe DS301 Vv4.02).
0.0...p.Q ... 6553.5 ms
0x1802:005 TPDO3 communicatiqrarameter: Bvent timer TPDO3Zykluszeit, mit der die PDOs bei Ubeagungtyp "254" oder
(P552.05) (TPDOXKonfig.Brent timer) "255" gesenckt werden.
0..[] ... 65535 ms A Die eirgestellte Zeit wird intern auf das nacéte Viefachevon 10ms
aufgerundet.
0x2301:006 CANoperEirstellungen: COBD-Konfiguration Auswahl derVerfahrenszur Vergabe der Identifier.
(P510.06) glﬁs\c;pefElrség g(())BIDKonﬂg) Unabhangigon dieser Aawahl sindfolgende Bits detdentifier:
ersion 9s. A Bit 30: 'RTR nibt erlauot" (nur bei TPDO)
A Bit 31: "PDO ungiltig"
0| Basis #noten-ID Identifier= eirgestellte (Basigldentifier+ eirgestellte Knotenadesse
1| Fei konfigurierbar Identifier= eirgestellte Identifier
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9.4.9 Datenmapping

Mit dem Datenmapping wird festgelegt, welche Prozessdaten zyklisch Gber die
Prozessdatenkanale Gbertragen werden.

Details

Das Datenmappin (bei CANopen auch als "PIMapping" bezeichnet) ist vorkonfiguriert fur
eine Steuerung des Inverters Uber Geréteprofil CiA 402:

w RPDOL1 = CiA 402 Controlw@rd040und Targetvelocity0x6042(P781.00)

w TPDOL1 = CiA 402 StatuswOrdb041 (P780.0@nd Velocity actual valugx6044
(P783.00)

Variables PD&@apping

Fir individuelle Antriebsldsungen wemstltzt der Inverter das sogenannte "variable
PDOMapping". Uber jeweils 8 Mappifintrage lassen sichBit-, 16-Bitund 32Bit-

Parameter in beliebiger Reihenfolge einem PDO zuordnen. Die Gesamtlange der gemappten

Parameter darf jedoch 8 Bytes nicht tbehreiten.

Das PD&Mapping kann nicht bei allen Parametern angewandt werden. D
mappbaren Parameter sind in der Parame#dtributliste entsprechend
gekennzeichnet.

Fir das variable PDRapping ist nur die folgende Vorgehensweise zulassig:

1. PDO auf "uglltig" setzen: Bit 31 im entsprechenden Identifier (0x1400:1 ... 0x1402:1

bzw.0x1800:1 ... 0x1802:1) auf "§&tzen.

2. PDGMapping auf "ungliltig" setzen: Subindex 0 im Mapgitegameter (0x1600 ...
0x1602bzw.0x1A00 ... Ox1A02) auf "@instellen.

3. Gewulnsbtes PDEMapping Uber die entsprechenden MappHagntrage einstellen.
Format:Oxiiiissli(iiii = Indexhexadezimalss= Subindexhexadezimalll = Datenlange
hexadezimal)

4. Subindex 0 im MappinBarameter (0x1600 ... 0x1602w.0x1A00 ... 0x1A02) auf
glltigen Wert(AnzahgemappterParameterkinstellen.

5. PDO wieder auf "glltig" setzen: Bit 31 im entsprechenden Identifier (0x1400:1 ...

0x1402:1bzw.0x1800:1 ... 0x1802:1) auf "0" setzen.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x1600:000 RPDOInapping paameter: Number of mapped Anzahl der im RPDOdemaypten Objéte.
applicationobjects in PDO
0..P]..8

0x1600:001 RPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 1 MappingEntrag 1 fur RPDOL1.
0x00000000 ...Jx60400019... OXFFFFFFFF

0x1600002 RPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 2 MappingEntrag 2 fur RPDO1.
0x00000000 ...Jx6042001)... OXFFFFFFFF

0x1600:003 RPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 3 MappingEntrag 3 fur RPDO1.
0x00000000 ...gx0000000)... OXFFFFFFFF

0x1600:004 RPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 4 MappingEntrag 4 fur RPDO1.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1600:005 RPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 5 MappingEntrag 5 fir RPDO1.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1600:006 RPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 6 MappingEntrag 6 fur RPDO1.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1600:007 RPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 7 MappingEntrag 7 fur RBO1.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1600:008 RPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 8 MappingEntrag 8 fir RPDO1.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1601:000 RPDO2 mapping pameter: Number of mapped Anzahl der im RPDOgemappten Objekte.
applicationobjects in PDO
0..0]...8

0x1601:001 RPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 1 MappingEntrag 1 fur RPDO2.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x1601:002 RPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 2 MappingEntrag 2 fur RPDO2.
0x00000000 ...Jx00000009... OXFFFFFFFF

0x1601:003 RPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 3 MappingEntrag 3 fur RPDO2.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1601:004 RPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 4 Mapping-Entrag 4 fur RPDO2.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1601:005 RPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 5 MappingEntrag 5 fur RPDO2.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1601:006 RPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 6 MappingEntrag 6 fur RPDO2.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1601:007 RPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 7 MappingEntrag 7 fur RPDO2.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1601:008 RPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 8 MappingEntrag 8 fur RPDO2.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFF

0x1602:000 RPDO3 mapping pameter: Number of mapped Anzahl der im RPDOgmaypten Objete.
applicationobjects in PDO
0..0..8

0x1602:001 RPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 1 MappingEntrag 1 fur RPDO3.
0x00000000 ...qx0000000)... OXFFFFFFFF

0x1602:002 RPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 2 MappingEntrag 2 fur RPDO3.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1602:003 RPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 3 MappingEntrag 3 fur RPDO3.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1602:004 RPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 4 MappingEntrag 4 fur RPDO3.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1602:005 RPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 5 MappingEntrag 5 fir RPDO3.
0x00000000 ...Jx0000®0Q ... OXFFFFFFFF

0x1602:006 RPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 6 MappingEntrag 6 fur RPDO3.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1602:007 RPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 7 MappingEntrag 7 fur RPDO3.
0x00000000 ...Jx00000000 ... OXFFFFFFFF

0x1602:008 RPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 8 MappingEntrag 8 fir RPDO3.
0x00000000 ...Jx00000000)... OXFFFFFFFF

0x1A00:000 TPDO1 mapping pameter: Number of mapped Anzahl der im TPDOdemappten Objéte.
applicationobjectsin TPDO
0..p..8

0x1A00:001 TPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 1 MappingEntrag 1 fur TPDO1.
0x00000000 ...Jx60410019... OXFFFFFFFF

0x1A00:002 TPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 2 MappingEntrag 2 fur TPDO1.
0x0000000 ...(Px60440019... OXFFFFFFFF

0x1A00:003 TPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 3 MappingEntrag 3 fur TPDOL1.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A00:004 TPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 4 MappingEntrag 4 fur TPDO1.
0x00000000 ...Jx00000000)... OXFFFFFFFF

0x1A00:005 TPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 5 MappingEntrag 5 fur TPDO1.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1A00:006 TPDO1 mapping pameter: Applicatiorobjed 6 MappingEntrag 6 fur TPDOL1.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A00:007 TPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 7 MappingEntrag 7 fur TPDOL1.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A00:008 TPDO1 mapping pameter: Applicatiorobject 8 MappingEntrag 8 fur TPDO1.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A01:000 TPDO2 mapping pameter: Number of mapped Anzahl der im TPDOgemagpten Objéte.
applicationobjects in TPDO
0..0]...8

0x1A01:001 TPDO2 mapping pameter: Applicationobject 1 MappingEntrag 1 fir TPDO2.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1A01:002 TPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 2 MappingEntrag 2 fur TPDO2.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1A01:003 TPDO2 mapping pameter: Applicationobject 3 MappingEntrag 3 fur TPDO2.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A01:004 TPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 4 MappingEntrag 4 fur TPDO2.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A01:005 TPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 5 MappingEntrag 5 fur TPDO2.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1A01:006 TPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 6 MappingEntrag 6 fur TPDO2.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A01:007 TPDO2 mappingapameter: Applicatiorobject 7 MappingEntrag 7 fur TPDO2.

0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x1A01:008 TPDO2 mapping pameter: Applicatiorobject 8 MappingEntrag 8 fur TPDO2.
0x00000000 ...Jx00000009... OXFFFFFFFF

0x1A02:000 TPDO3 mappp paameter: Number of mapped Anzahl der im TPDO§emappten Objéte.
applicationobjects in TPDO
0..0]..8

0x1A02:001 TPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 1 MappingEntrag 1 fur TPDO3.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A02:002 TPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 2 MappingEntrag 2 fir TPDOS3.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1A02:003 TPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 3 MappingEntrag 3 fur TPDOS3.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1A02004 TPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 4 MappingEntrag 4 fur TPDOS3.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A02:005 TPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 5 MappingEntrag 5 fur TPDOS3.
0x00000000 ...Jx00000009... OXFFFFFFFF

0x1A02:006 TPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 6 MappingEntrag 6 fur TPDOS3.
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

0x1A02:007 TPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 7 MappingEntrag 7 fur TPDO3.
0x00000000 ...Jx00000000... OXFFFFFFFF

0x1A02:008 TPDO3 mapping pameter: Applicatiorobject 8 MappingEntrag 8 fur TPDO3.

0x00000000 ...Jx0000000)... OXFFFFFFFF
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9.4.10 Servicedatenobjekte

Servicedatenobjekte (SDOs) ermdglichen das Lesen und Schreiben aller Parameter des
Inverters Gber CANzen.

Details

w EsstehengleichzeitiggweiunabhangigesDOKanélezur Verfliigung SDOKanall istimmer
aktiv. SD&anal 2 lasst sich Ub8k2301:005 (P510.08ktivieren.

w Die Identifier fiir SDO1 und SDO2 werden aus dem-Risisifier (gemalPredefined
Connection Set") und der eingestellten Knotenadregsmsldet.

w EInSDOwird immer bestétigtibertragen,d. h. der EmpfangeinesSDQTelegrammsvird
vom Empfangequittiert.

Aufbau der Nutzdaten des SDTelegramms

Die Nutzdaterwerden im MotorolaFormat dargestellt:

1. Byte 2. Byte ‘ 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
Kommando Index Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4
siehe folgende | Low Byte ‘ High Byte Low Word High Word
Tabelle. Adresse des zu lesenden bzw. sdbheeden Low Byte High Byte Low Byte High Byte
Parameters.
Folgende Kommandos kénnen zum Schreiben und Lesen der Parameter gesendet bzw.
empfangen werden:
Kommando 1. Byte Datenléange | Info
hex dez
Write Request 0x23 35 4 Byte Schreiben eines Parametersm Inverter.
0x2B 43 2 Byte
Ox2F 47 1 Byte
0x21 33 Block
Write Response 0x60 96 4 Byte Quittierung vom Inverter auf ein Write Request.
Read Request 0x40 64 4 Byte Lesen eines Parameters vom Inverter.
Read Response 0x43 67 4 Byte Antwort vom hverter auf ein Read Request mit dem aktuellen
0x4B 75 2 Byte Parameterwert.
Ox4F 79 1 Byte
0x41 65 Block
Error Response 0x80 128 4 Byte Antwort vom Inverter, wenn die Schrelheseanforderung nicht
fehlerfrei ausgefuhrt werden konnte.

Im Detal beinhaltet das KommandByte folgende Informationen:

Kommando 1. Byte
command specifier (cs) toggle (t) Lange* e s
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

Write Request 0 0 1 0 0/1 0/1 1 1
Write Response 0 1 1 0 0 0 0 0
Read Request 0 1 0 0 0 0 0 0
Read Response 0 1 0 0 0/1 0/1 1 1
Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0

*Bit-Codierung der Lénge: 00 = 4 Byte, 01 = 3 Byte, 10 = 2 Byte, 11 = 1 Byte
e: expedited (verkirzter Blockdienst) segmented (normaler Blockdienst)

Weitere Kommandos sind ofer CANoperSpezifikation DS301 V4.02 definiert (z. B.
segmentierter Transfer).

Fur den Eintrag der Parameterwerte stehen maximal 4 Bytes zur Verfiigung, die in
Abhéngigkeit des Datenformates wie folgt belegt werden:
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5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
Parameerwert (1 Byte) 0x00 0x00 0x00
Parameterwert (2 Bytes) 0x00 0x00
Low Byte ‘ High Byte
Parameterwert (4 Bytes)
Low Word High Word
Low Byte ‘ High Byte Low Byte High Byte

In der ParameteAttributliste im Anhang ist auch ein sogenannter
Normierungsf&tor angegeben. Der Normierungsfaktor ist fur die
Ubertragung von Parameterwerten von Bedeutung, die in der Parameter

mit ein oder mehreren Nachkommastellen dargestellt werden. Bei einem
Normierungsfaktor > 1 muss vor der Ubertragung der Wert mit dem
angegebenen Normierungsfaktor multipliziert werden, um den Wert
vollstandig (als Ganzzahl) Gbertragen zu kénnen. AutGlizdtSeite muss
dann die Ganzzahl wieder durch den Normierungsfaktor dividiert werden
um den urspringlichen Wert mit Nachkommastalleu erhalten.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x1200:000 SDOL1 server parameter: Highest sobex supported
NurAnzeige
0x1200:001 SDOL1 server parameter: COBclient-> server (rx) | Anzeige des Empfanggentifiersfir den SD&5erverkanal 1 (Basis
NurAnzeige SDOKanal).
Der BasisSDGKanal kann gemafl DS301 V4.02 weder veramdet
deaktiviertwerden.
0x1200:002 SDOL1 server parameter: CBserver> client (tx) | Anzeige des Senddentifiers fur den SDServerkanhl (Basis
NurAnzeige SDOKanal).
Der BasisSDGKanal kann gemafl DS301 V4.02 weder veramdet
deaktiviertwerden.
0x1201:000 SDO2 server parameter: Highest sobex supported
NurAnzeige
0x1201:001 SDO2 server parameter: CBclient-> server (rx) | Spezifizierung des Empfanigientifiers fur den SDServerkanal 2.
0x00000000.. [0x8000064D... OXFFFFFFFF Wird der SD&Berverkanal 2 ibe¥x2301:005 (P510.0@ktiviert, wird
dieser Parameter auf den Wert "Knotenadresse + 0x648e@t. Diese
Voreinstellungstveranderbar.
0x1201:002 SDO2 server parameter: CBserver> client (tx) | Spezifizierung des Sentfgentifiers fir den SDSQerverkanal 2.
0x00000000 ...Jx800005CD... OXFFFFFFFF Wird der SD€SBerverkanal 2 Uibeix2301:005 (P510.08ktiviert,wird
dieser Parameter auf den Wert "Knotenadresse + Ox5C0" gesetzt.
Voreinstellungstveranderbar.
0x1201:003 SDO2 server parameter: Nodle of the SDO client 1] Spezifizierungler Knotenadresse fur den SExlient.
.. [0 ... 127
0x2301:005 CANoperEinstellungen: SDGRanal aktivieren 1 = SDe&serverkanal 2 aktivieren.
(P510.05) (CANoperEinst.: SDOKanal)
0 Nicht aktiv
1 Aktiv
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9.4.11

Fehlerreaktionen

Die Reaktion auf CANopétehler wie beipielsweise das Ausbleiben von PDOs oder
HeartbeatTelegrammen ist Gber die folgenden Parameter konfigurierbar.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x1029:000 Error behavior: Highest stihdex supported
NurAnzeige
0x1029:001 Error befavior: Communication error Auswabhl, in welchen NMZustand der Inverter selbsténdig wechseln
soll, wenn im Zustand "Operational" ein Ausfall eines CANopen
Teilnehmers oder ein interner Fehler erkannt wird.
Hierzu gehoren auch folgende Kommunikationsfehler:
Wechsel der CAiSchnittstelle in den ZustariBusOff".
Auftreten eines "HeartbedEvent".
0 Status-> Preoperational Im Zustand'Pre-Operational’kdnnenNetzwerkmanagemenrtSyncund
EmergencyTelegrammesowieParameterdaterempfangernwerden,
Prozessdn werden jedoclignoriert.
1 Kein Statuswechsel
2 Status-> Stopped Im Zustand "Stopped" ist nur der Empfang von
NetzwerkmanagementTelegrammen mdglich.
0x2857:001 CANoperJberwachung: RPD@imeout Auswahl der Reaktion bei Auslésen der RRZ&iiberwachung.
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter Zugehdriger Fehlercode:
0x2D45:001P310.01)] 199 33425| 0x8291CAN: TimeoutRPDO1
3 ‘Fehler 4 Fehlertypen 114
0x2857:002 CANoperJberwachung: RPDGImeout Auswahl der Reaktion bei Auslésen der RRE&Riberwachung.
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter Zugehoriger Fehlercode:
0x2D45:001 (P310.04) 199 33426| 0x8292CAN: TimeouRPDO2
3 ‘Fehler 4 Fehlertypen 114
0x2857:003 CANoperJberwachung: RPD@Bmeout Auswahl der Reaktiobei Auslésen der RPD@8itiiberwachung.
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter Zugehoriger Fehlercode:
0x2D45:001 (P310.04) 199 33427| 0x8293CAN: TimeouRPDO3
3 ‘Fehler 4 Fehlertypeny 114
0x2857:005 CANoperJberwachung: Heartbeafimeout Auswahl der Reaktion bei "Heartbeat Event" im Coreuin
Consumer 1 Zugehdriger Fehlercode:
WeitereEinstellmoglichkeitesieheParameter 33156| 0x8184CAN: HeartbealTimeout Consumek
0x2D45:001P310.01) 199
3 ‘Fehler 4 Fehlertypen 114
0x2857:006 CANoperJberwachung: Heartbeafimeout Auswahl der Reaktion bei "Heartbeat Event" im Consumer 2.
Consumer 2 Zugehdriger Fehlercode:
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter 33157| 0x8185CAN: Heartbealimeout Consume2
0x2D45:001P310.01) 199
3 Fehler 4 Fehlertypen 114
0x2857:007 CANopeHrUJberwachung: Heartbeafimeout Auswahl der Reaktion b#Heartbeat Event" im Consumer 3.
Consumer 3 Zugehdriger Fehlercode:
WeitereEinstellmoglichkeitesieheParameter 33158| 0x8186CAN: Heartbealimeout Consume3
0x2D45:001P310.01) 199
3 ‘Fehler 4 Fehlertypen 114
0x2857:008 CANoperJberwachung: Heartbeafimeout Auswahl der Reaktion bei "Heartbeat Event" im Consumer 4.
Consumer 4 Zugehdriger Fehlercode:
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter 33159| 0x8187CAN: Heartbealimeout Consumet
0x2D45:001P310.01); 199
3 ‘Fehler 4 Fehlertypen 114
0x2857:010 CANoperJberwachung: Zustandswechsel "Baf§' | Auswahl der Reaktion bei Weel in den Zustand "BBff".
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter Zugehdoriger Fehlercode:
0x2D45:001 (P310.04) 199 A 33154 0x8182CAN: Bus aus
2 ‘Stt')rung 4 Fehlertypen 114
0x2857:011 CANoperJberwachung: Warnung Auswahl der Reaktion beuvielen fehlerhaft gesendeten oder

WeitereEinstellmoglichkeitesieheParameter
0x2D45:001P310.01) 199

empfangenen CAlNlelegrammen (> 96).
Zugehdoriger Fehlercode:
A 33155| 0x8183CAN: Warnung

1 ‘ Warnung

4 Fehlertypen 114
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9.4.12

Diagnosezahler

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose der Kommunikationsaktivitaten zwischen
Inverter und CANopeiNetzwerk. Die Zahler sind freilaufend, d. h. nach Erreichen des
Maximalwertes beginnt der jeweilige d@hwieder beD.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x230A:000 CANoperStatistik: Hochster Subindex Anzahl der Telegrammund Fehligahler.
NurAnzeige
0x230A:001 CANoperStatistik: PDO1 empfangen (GSkatistik: | Anzeige der Anzahl empfangener PBI&legramme.
(P580.01) PDO1 empfaren)
NurAnzeige
0x230A:002 CANoperStatistik: PDO2 empfangen (GSkatistik: | Anzeige der Anzahl empfangener PBI&2egramme.
(P580.02) PDO2 empfangen)
NurAnzeige
0x230A:003 CANoperStatistik: PD@ empfangen (CAlStatistik: | Anzeige der Anzahl empfangener PBl&3egramme.
(P580.03) PDO3 empfangen)
NurAnzeige
0x230A:005 CANoperStatistik: PDO1 gesendet (GShtistik: Anzeige der Anzahl gesendeter PBI&legramme.
(P580.05) PDOL1 gesendet)
NurAnzeige
0x230A006 CANoperStatistik: PDO2 gesendet (GShtistik: Anzeige der Anzahl gesendeter PB@egramme.
(P580.06) PDO2 gesendet)
NurAnzeige
0x230A:007 CANoperStatistik: PDO3 gesendet (GShtistik: Anzeige der Anzahkgendeter PDO3elegramme.
(P580.07) PDO3 gesendet)
NurAnzeige
0x230A:009 CANopersStatistik: SDOTelegramme (CAfStatistik: | Anzeige der Anzahl SDO@&legramme.
(P580.09) SDO1Z&hler)
NurAnzeige
0x230A:010 CANopersStatistik: SDOZelegramme (CAfStatistik: | Anzeige der Anzahl SD@2legramme.
(P580.10) SDO2Z&hler)
NurAnzege
0x230B CANoperFehlerzahler (CARehlerzahler) Anzeige der Gesamtanzahl aufgetretener ezgkler.
(P518.00) NurAnzeige
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9.4.13 LEDStatusanzeigen

Hinweise zum Status des GBNs erhalten Sie schnell Giber die E&izeign "CANRUN" und
"CANERR" auf der Frontseite des Inverters.

Die Bedeutung kénnen Sie den folgenden Tabellen entnehmen.

Inverter (noch) nicht am CABus aktiv

LED "CANRUN" LED "CAMNERR" Bedeutung
aus Inverter nicht am CAMBus aktiv.
aus I Zustand "Bus Off".
an
frrrrrrnrnnnnnnnnnnnl Automatische Erkennung der Baudrate aktiv.
frrrrrrrrnnrnnnnnnnl
Beide LEDs flackern abwechselnd

Inverter am CANBus aktiv

Die grune LED "CARUN" signalisiert den CANop£nstand:

LED "CAMNRUN" CANopeRrZustand

Pre-Operational
blinkt schnell (5 Hz)

e | Operational
an

[ | | | | Stopped
blinkt 1x, dann 1 s aus

Die roteLED "CANERR" signalisiert einen CANogeshler:

LED "CAMERR" CANopenrFehler

m ] m ] Warning Limit reached

blinkt 1x, dann 1 s aus

HE EE EHE Heartbeat Event

blinkt 2x, dann 1 s aus

T W | EEE Sync Message Error (nur im Zustand "Operational” mdglich)
blinkt 3x, dann 1 s aus
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9.4.14

Kommunikation neu starten

Uber den folgenden Parameter l4sst sich die Komnatitik neu starten oder stoppen.
Wabhlweise ist auch ein Ricksetzen aller Kommunikationsparameter auf den
Auslieferungszustand mdoglich.

Details

Ein Neustart der Kommunikation ist nach Anderungen an der Schnittstétiafiguration(z.
B. Knotenadresse und Bdrate) erforderlich, damit die gednderten Einstellungen wirksam

werden.

Fur einen Neustart der Kommunikation gést folgende zwei Méglichkeiten:

a) Inverter aus und wiedereinschalten.
b) In 0x2300 (P508.0aie Auswahk "Neustart mit aktuellen Werten [1¢instellen.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2300 CANoperKommunikationlCANoperKomm.) Kommunikation neu starten / stoppen.
(P508.00) Einstellungwr &nderbarwennlnvertergesperrt. NacherfolgreicherAusfiihrungwvird der Wert 0 angezeigt.
0 Keine Aktion/kein Fehler Nur Statusriickmeldung
1 Neustart mit aktuellen Werten Kommunikation neu starten mit den aktuellen Werten.
2 Neustart mit Standardwerten Kommunikation neu starten mit den Steardwerten der CAN
Parameter (0x1000 ... OxX1FFF und 0x2301).
5 Netzwerkkommunikation stoppen Kommunikation stoppen.
Das NMIKommando "Stop Remote Node" wird ausgefiihrt. Nach
erfolgreicher Ausfuihrung ist nur noch der Empfang von
NetzwerkmaagementTelegranmenmdglich.
10 In Arbeit Nur Statusriickmeldung
11 Aktion abgebrochen
12 Fehler
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9.4.15 Kurzinbetriebnahme

Nachfolgend sind die erforderlichen Schritte beschrieben, um den Inverter iber CANopen zu
steuern.

Erforderliche Parametrierung
1. CANoperKnotenadesseeinstellen.

fJederTeilnehmerdesNetzwerkanusseineeindeutigeKnotenadresséesitzen.
Details:4 CANoperKnotenadressg 235

2. CANoperBaudrateeinstellen.

1 Voreinstellung: 508Bit/s
1 Details4 CANoperBaudratg 236

3. Optional: Inverter als "MinMaster"konfigurieren.

1 Erforderlich, wenn die Initialisierung des CANoatzwerks und die damit
verbundene Zustandsanderung von "Fdgerational” nach "Operational” nicht
von einem Ubergeordneten Leitsystem Ubernommerd.

1 Details =Gerét als MiniMaster konfigureren] 264
4. Optional: Reaktion des Inverters bei Auslésen der REB&tDberwachuné@ndern.

1 VoreinstellungBeiAusbleibenvon RPDOwvird ein Fehlerausgeldst.
fDetails:4 CANoper~ehlerreaktionen 250

5. Parametereinstellungen speicher®x2022:003 (P700.03)"Ein / Starf1]".

6. Inverter ausund wieder einschalten, damit die geéanderten
Kommunikationseinstellungen wirksamerden.

7. DenMastersoprogrammierengdassfolgendeSDGNachrichteranden Inverter
gesendet werden:
1 0x2631:037 (P400.3#) 1 (NetzwerkSteuerungktivieren)
I 0x2860:001 (P201.0%¥)5 (Netzwerk als Standa&bllwertquelleeinstellen)

1 PDOMapping und Konfiguration der Prozessdatenobjekte RPDO1 und TPDO1
(siehe AbschnitteRPDOAMapping' und"TPDOIMappingd').

8. Inverter Uber RPDOL1 steuern (und aktuellen Status Uber TROsDErten).
1 Bekgung des Steuerworts und Sollwertvorgabe siehe AbsctiritDO4
Mappind'.
1 Belegung des Statusworts und Istwertausgabe siehe AbsthRifiOIMappind'.

1 Beschleunigun@x2917 (P220.0@)nd Verzdgerun@x2918 (P221.00assen sich
Uber SDENachrichtereinstellen/andern.

Der Digitaleingang DI1 ist in der Voreinstellung mit der Funktion "Starten
belegt. Bei aktivierter Netzwergtelerung dient diese Funktion als
"Startfreigabe" fur StarBefehle Uber Netzwerk. Der Digitaleingang DI1 mi
daher auf HIGHPegel gesetzt werden, damit der Motor sich Uber Netzwer
starten lasst.

4 Motor starten/stoppen] 507
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RPDO3AMapping

Das RPDO1 wird verwendet, um den Inverter zu steuern.

Fur die Anderung des Identifier (COB und das PD®lapping ist nur die folgende
Vorgehensweise zulassig:

1.

RPDOL1 auf "ugiiltig" setzen: Bit 31 im Identifi€x1400:001 (P540.0&uf "1"
setzen.

RPDOMapping auf "unglltig" setzerix1600:00G= Oeinstellen.

Datenwort NetWordINDx4008:001 (P590.08uf RPDOmhappen:0x1600:001=
0x4008011@instellen.

NetzwerkSollfrequenz (0.19x400B:003 (P592.0auf RPDOmappen:0x1600:002=
0x400B®310einstellen.

RPDOMapping wieder auf "gliltig" setze@x1600:00C= 2 einstellen (Anzahl
gemappter Parameter).

Optional: TimeouZeit fiir die Uberwachung auf Datenempfan@ir1400:005

(P54.05)in [ms]einstellen.

1 Voreinstellung: 10éns

Identifier fir RPDO1 andern (optional) und RPDO1 wieder auf "giltig" setzen: Neuen
Identifier in0x1400:001 (P540.0%ghreiben und zugleich das Bit 31 auf$étzen.

w Voreirstellung: 0x200 + Knotenadregbex)

w Beispiel: Knotenadresse = 10 (0xA) und Basistifier =Voreinstellung:

In 0x1400:001 (P540.0%u schreibender Identifier = 0x200 + OxA = 0x20A
(0b0011 0000 1010)

Funktionsbelegung de Datenworts NetWordIN1 (Byte 1+2 des RPDO1)

Bit Voreinstellung Details und Konfiguration siehe
0 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:001 (P505.01)
1 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:002 (P505.02)
2 <hnellhalt aktivieren 0x400E:003 (P505.03)
3 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:004 (P505.04)
4 RunVorwérts (CW) 0x400E:005 (P505.05)
5 Preset aktivieren (Bit 0) 0x400E:006 (P505.06)
6 Preset aktivieren (Bit 1) 0x400E:007 (P505.07)
7 Fehler zuriicksetzen 0x400E:008 (P505.08)
8 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:009 (P505.09)
9 DCGBremsung aktivieren 0x400E:010 (P505.10)
10 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:011 (P505.11)
11 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:Q2 (P505.12)
12 Drehrichtungsumkehr 0x400E:013 (P505.13)
13 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:014 (P505.14)
14 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:015 (P505.15)
15 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:016 (P505.16)

Vorgabe des FrequerBollwertes (Byte 3+4 des RPDO1)

w DieVorgabeerfolgt vorzeichenlos (drehrichtungsunabhéngig) als Ganzzahl in der
Auflésung [0.Hz].

w DieFestlegungler Drehrichturg erfolgtin der VoreinstellungiberdasBit 12 des
DatenwortedNetWordIN1.

w Beispiel: 456 nhzdc
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TPDO1IMapping

Das TPDO1 wird zur Ausgabe von Statusinformationen und des Frdgtweeztes
verwendet.

Fir die Anderung des Identifier (COB und das PD®lapping ist nur die folgende
Vorgehensweise zulassig:

TPDO1 auf "ungultig” setzen: Bit i1 Identifier0x1800:001 (P550.0&uf "1"

1.

setzen.

TPDO1IMapping auf "ungltig" setzerix1A00:00G= Oeinstellen.
Datenwort NetWordOUT@x400A:001 (P591.0auf TPDOMappen:0x1A00:00E

0x400A011@instellen.

Frequenz (0.1)x400B:003 (P592.0auf TPDO1 mappefx1A00:002= 0x400C0310

einstellen.

TPDO1IMapping wialer auf "gultig" setzendx1A00:00G= 2 einstellen (Anzahl

gemappter Parameter).

Optional:Transmisiortypein 0x1800:002P550.02und Eventtimer in 0x1800:005

(P550.05ginstellen.

1 Voreinstellung: Zyklische Ubertragung aller20

Identifier fir TPDO1 andern (optional) und TPDO1 wieder auf "glltig" setzen: Neuen
Identifier in0x1800:001 (P550.0%hreiben und zugleich das Bit 31 auf$étzen.

w Voreinstellung: 0x40000180 + Knotenadrebm)

9 BeispielKnotenadresse 10 (0xA)und TPDO4Basisldentifier=Voreinstellung:
In 0x1800:001 (P550.0%u schreibender Ideifter = 0x40000180 + OxA =
0x4000018A (0b0100 0000 0000 0000 0000 0001 1000 1010)

Statusbelegung des Datenworts NetWordOUT1 (Byte 1+2 des TPDO1)

Bit Voreinstellung Details und Konfiguration siehe
0 Betriebsbereit 0x2634:01(QP420.10)
1 Nicht verbunden 0x2634:011 (P420.11)
2 Betrieb freigegeben 0x2634:012 (P420.12)
3 Fehler aktiv 0x2634:013 (P420.13)
4 Nicht verbunden 0x2634:014 (P420.14)
5 Schnellhalt aktiv 0x2634:015 (P420.15)
6 In Betrieb 0x2634:016 (P420.16)
7 Geratewarnung aktiv 0x2634:07 (P420.17)
8 Nicht verbunden 0x2634:018 (P420.18)
9 Nicht verbunden 0x2634:019 (P420.19)
10 SoltGeschwindigkeit erreicht 0x2634:020 (P420.20)
11 Strorrgrenze erreicht 0x2634:021 (P420.21)
12 IstGeschwindigkeit = 0 0x2634:022 (P420.22)
13 Drehrichtung umgekehrt 0x2634:023 (P420.23)
14 Haltebremse losen 0x2634:024 (P420.24)
15 Sicher abgeschaltetes Moment (STO) aktiv 0x2634:025 (P420.25)

Ausgabe des Frequetgtwertes (Byte 3+4 des TPDO1)

w Die Ausgabe erfolgt vorzeichenlos (drehrichtungdémgig) als Ganzzahl in der
Auflésung [0.HZz].

w Eineaktive Drehrichtungsumkehwird angezeigtiberdasBit 13desDatenwortes
NetWordOUT1.

w Beispiel: 456
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95 ModbusRTU

$Modbus

Modbus ist ein international anerkanntes asynchrones, serielles Kommunikationsprotokoll,
konzipiert fir gewerbliche und industrielle Automatisierungsanwendungen.

w Ausfuhrliche Informationen zu Modbus finden Sie auf der Intewiteder
internationalen Nutzerorganisation Modbus Organization, USA, welche auch das Modbus
Protokoll weiterentwickelthttp://www.modbus.org

w Informationen zur Auslegung eines ModbNetzwerks enthalt die
Projektierungsnterlage zumnverter.
Voraussetzungen

Control Unit (CU) des Inverters ist mit Modbus ausgestattet.

9.5.1 Einfihrung

w Beider Dateniibertragungverdendreiverschiedendetriebsarterunterschieden:
Modbus ASCII, Modbus RTU und ModbG®In diesem Kapitel wirdie Betriebsart
Modbus RTU ("RemofEerminalUnit") beschrieben.

w DasModbusProtokollbasiertaufeiner Master/SlaveArchitektur.Derlnverterarbeitet
hierbei stets alSlave.

w ImModbusNetzwerkist (zeitgleichhur ein Mastererlaubt, der Befehleund
Anforderungen absetzt. Auch kann nur der Master die ModKosnmunikation initiieren.
Zwischen den Slaves findet keine direkte Kommunikatiath.

w Die physikalische Schnittstelle entspricht TIA/E®S-A, welche fur die industrielle
Umgebungsehrgebrauchlib und gut geeignetist. DieseSchnittstelleermdoglicht
Baudratervon 2400 bis 11520kBit/s.

w Der Inverter unterstitzt die ModbuBunktionscodes 3, 6, 16 (0x10) und@8L7).
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9.5.2 Knotenadresseinstellen
Jeder Teilnehmer des Netzwerks muss eine eindeutigéeliadresse besitzen.

w Nadfolgend sind didParameter zur Baudate des Grites beschrieben.

w Nadfolgend sind diParameter zur Addessierung des Gétes beschrieben.

Details

w Die Knotenadresse des Inverters lasst sich wahlwei8gdA21:001 (P510.0bdertiber
die mit "1" ... "128" beschrifteten DiBchalter am Geré&instellen.

w Wirksamist die beim EinschalterdesInvertersvorliegendeEinstellung.

w DieBeschriftungler DIRSchalterentsprichtdenWertigkeitender einzelnenDIP-Schalter
zur Bestimmung der Knotenadresse (siehe folgetB#gspiel).

w DieKnotenadress@istfir Mitteilungenanalle Teilnehmer("Broadcast"yeserviert.
w Die aktive Knotenadresse wird(m2322:001 (P511.0&hgezeigt.

Beispiel zur Einstellung der Knotenadresse Uber die-Sithalter

DIRSchalter 128 64 32 16 8 4 2 1
Einstellung OFF OFF OFF ON OFF ON ON ON
Wertigkeit 0 0 0 16 0 4 2 1
Knotenadresse = Summer der Wertigkeiten = 16 + 4 + 2 +2B=
Parameter Name / Wertelkereich / [Voreinstellung] Info
0x2321:001 ModbusEinstellungen: KnotetD (ModbusEinst.: Wabhlweise Einstellung der Knotenadresse (statt UberSifralter 1 ...
(P510.01) Knoten|D) 128).

1..0]...247 Die hier eingestellte Knotenadresse ist nur warks wenn vodem

Netzschalten die DiBchalter 1 ... 128 auf OFF gesetaten.

Eine Anderung der Knotenadresse wird erst nach einem Neastart
ModbusKommunikatiorwirksam.

0x2323 ModbusSchalterstellung (ModbuSchalter) Anzeigeder Einstellung der DiBchalter beim letzten Netzeinschalten
(P509.00) NurAnzeige Der angezeigte Wert entspricht der Summe der WertigkeitlenDIR
Schalter (aul3er DiBchalter fuAbschlusswiderstand).
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953 Baudrateeinstellen

Alle Teilnehmer des Netzwerks miissen auf dééchke Baudrate eingestellt sein.

Details

w

Ist beim Einschalten der mit "b" beschriftete EBBhalter in Stellun@FFist die
automatische Erkennung der Baudrate aktiv. In Stellung ON gilt stattdessen die Einstellung
in 0x2321002(P510.02)

w Bei aktivierter automatischer Erkennung der Baudrate gehen nach dem Einsahalten
ersten 5 ... 10 Nachrichtererloren.
w Die aktive Baudrate wird ibx2322:002 (P511.0ahgezeigt.
Parameter Name / Wertebeeich / [Voreinstellung] Info
0x2321:002 ModbusEinstellungen: Baudrate (ModbiSnst.: Wabhlweise Einstellung der Baudrate (statt Uber-Bibalter b).
(P510.02) Baudrate) Die hier eingestellte Baudrate ist nur wirksam, wenn vor dem
0 Automatisch Netzschalten der DHSdalter b auf ON eingesteltar. Andernfalls ist
1 2400 Bit/s dlg aq_tomatlsche Erkennung dgr Baudrakiv. .
_ Eine Anderung der Baudrate wird erst nach einem Neustart der
2 4800 Bit/s Modbus-Kommunikatiorwirksam.
3 9600 Bit/s Bei automatischer Erkennung der Baudrate gehen nachElesthakn
- die ersten 5 ... 10 Nachrichtewerloren.
4 19200 Bit/s
5 38400 Bit/s
6 57600 Bit/s
7 115200 Bit/s
0x2323 ModbusSchalterstellung (ModbuSchalter) Anzeige dr Einstellung der DiBchalter beim letzten Netzeinschalten
(P509.00) NurAnzeige Der angezeigte Wert entspricht der Summe der WertigkeitlenDIR
Schalter (aul3er DiBchalter fuAbschlusswiderstand).
954 Datenformat einstellen

Alle Teilnehmer des Netzwerks miissen auf dailge Datenformat eingestellt sein.

Details
w Ist beim Einschalten der mit "a" beschriftete EBBhalter in Stellun@FFist die
automatische Erkennung des Datenformats aktiv. In Stellung ON gilt stattdessen die
Einstellung irdx2321:003P510.03)
w Bei aktivierter automatischer Erkennung des Datenformats gehen nacltoethalten
die ersten 5 ... 10 Nachrichteerloren.
w Das aktive Datenformat wird iix2322:003 (P511.08hgezeigt.
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2321:003 ModbusEinstellungen: Datenformat (Modbtisnst.: | Festlegung der Parityund StoiBits.
(P510.03) Datenformat)
0 Automatisch Automatische Erkennung des Datenformats.
Bei dieser Einstellung gehen natdm Einschalten die ersten 51Q
Nachrichtenverloren.
1 8,E 1 8 Datenbits, gerade Paritat, 1 Stoppbit
2 8,0,1 8 Datenbits, ungerade Paritat, 1 Stoppbit
3 8,N,2 8 Datenbits, kein Paritatshit, 2 Stoppbits
0x2323 ModbusSchalterstéung (ModbusSchalter) Anzeige der Einstellung der B&ehalter beim letzten Netzeinschalten
(P509.00) NurAnzeige Der angezeigte Wert entspricht der Summe der WertigkeitiemDIR
Schalter (aul3er DiBchalter fuAbschlusswiderstand).
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9.5.5

TimeoutUberwachung

DieReaktion auf das Ausbleiben von ModBJiachrichten ist Gber die folgenden Parameter
konfigurierbar.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2858:001 Modbus Uberwachung: Reaktion auf Timeout Auswahl der Reaktion, wenn langer als diéx2858:002 (P515.08)n-

(P515.01) (ModbusUberwach.: Reaktion Timeout) gestellte Timeot+Zeit keine glltigen Nachrichten tiber den Modbus
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter empfangen wurden.
0x2D45:001P310.01) 199 Zugehdriger Fehlercode:

33185| 0x81AIModbus:NetzwerkTimeout

3 Fehler 4 Fehlertypen 114

0x2858:002 ModbusUberwachung: TimeotZeit TimeoutZeit fiir die Uberwachung des Nachrichtenempfangs (iber ¢

(P515.02) (ModbusUberwach.: TimeouZeit) Modbus.
0.0...R.0] ... 300.0 s

9.5.6 Diagnose

Die blgenden Parameter dienen zur Diagnose der Kommunikationsaktivitaten zwischen
Inverter und Modbus\etzwerk.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2322:001 AktiveModbusEirstellungen: AktiveKnoten-ID Anzeige der aktiverknotenadesse.
(P511.01) (ModbusDiagnose: Aktivinoten-1D)
A Nur Areeige
0x2322:002 AktiveModbusEirstellungen: AktiveBaudate Anzeige de aktivenBaudate.
(P511.02) (ModbusDiagnose: AktivBaudate)
A Nur Areeige
A Bedeutung der Arige sieheParameter
0x2321:002 (P510.02) 286
0x2322:003 AktiveModbusEirstellungen: Datenformat Anzeige des aktiverDatenformats.
(P511.03) (ModbusDiagnose: Btenformat)
A Nur Areige
A Bedeutung der Amige sieheParameter
0x2321:003 (P510.03) 286
0x232A:001 Modbus Statistik:Enpfangene Meldurgen Anzeige der Gesatanzahl enpfangener Nachribten.
(P580.01) (ModbusStatistik:Enpf. Meldurgen) A DieserzZahlerzahlt giiltigewie auch ungultigéachrititen.
A Nur Areeige A Nach Erichen des Mximalvertes begimt der Zahlerwieder bei 0.
0x232A:002 Modbus Statistik:Gltigeempfangene Meldurgen Anzeige der Arzahl enpfangener glltigeMNachrititen.
(P580.02) (ModbusStatistik:Gilt. enpf. Meld) A Nach Erichen des Mximalvertes begimt der Zahler wieder bei 0.
A Nur Areeige
0x232A:003 Modbus Statistik:Meldungen mit Ausnahmen Anzeige der Arzahl enpfangener Nachribten mit Ausnahmen.
(P580.03) (ModbusStatistik:Meld. m. Ausnahm) A Nach Erichen des Mximalwertes begimt der Zahler wieder bei 0.
A Nur Areeige
0x232A:004 Modbus Statistik:Meldungen mitFehler Anzeige der Arzahl enpfangener Nachribten mit fehlerhafteDatenin-
(P580.04) (ModbusStatistik:Meld. mit Fehler) tegritat (Parity, GRC).
A Nur Areeige A Nach Erichen des Mximaklvertes begimt der Zihler wiederbei 0.
0x232A:005 Modbus Statistik:-Gesengte Meldurgen Anzeige der Gesatanzahl gesendeter Nachribiten.
(P580.05) (ModbusStatistik:Ges.Meldungen) A Nach Erichen des Mximalwertes begimt der Zahler wieder bei 0.
A Nur Areeige
0x232E:001 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Offset Fur Diagnosavede wird die ktzte enpfangenen Nachribt (max. 16
(P583.01) (DatendiagnoseRx: OffseRx-Daten) Bytes) inOx232E:002 (P583.02)0x232E:017 (P583.1&hgezeigt. Fur
0..p]...240 langere Nachribten last sich hier ein Offseangeben, abwelchemByte
der Nachribt die Areeige der 16Bytes beginnen soll.
0x232E:002 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 0 Anzeige der ktzten enpfangenen Nachicht.
(P583.02) (DatendiagnoseRx: ktzt RxDByteO)
A Nur Arreige
0x232E:003 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 1
(P583.03) (DatendiagnoseRx: ktzt RxBDBytel)
A Nur Areeige
0x232E:004 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 2
(P583.04) (DatendiagnoseRx: ktzt RxDByte2)
A Nur Arreige
0x232E:005 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 3
(P583.05) (DatendiagnoseRx: ktzt RxDByte3)
A Nur Arreige
0x232E:006 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 4
(P583.06) (DatendiagnoseRx: ktzt RxDByte4)
A Nur Areeige
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x232E:007 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 5
(P583.07) (DatendiagnoseRx: ketzt RxDByte5)

A Nur Areeige
0x232E:008 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 6
(P583.08) (DatendiagnoseRx: ketzt RxDByte6)

A Nur Arreige
0x232E:009 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 7
(P583.09) (DatendiagnoseRx: ketzt RxDByte7)

A Nur Areeige
0x232E:010 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 8
(P583.10) (DatendiagnoseRx: ktzt RxDByte8)

A Nur Arreige
0x232E:011 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 9
(P583.11) (DatendiagnoseRx: ktzt RxDByte9)

A Nur Areeige
0x232E:012 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 10
(P583.12) (DatendiagnoseRx: ktzt RxBDByte10)

A Nur Areeige
0x232E:013 ModbusDiagnosedtzte ReDaten: Datenbyte 11
(P583.13) (Datendiagnos-Rx: ktzt RxDBytel1)

A Nur Areeige
0x232E:014 ModbusDiagnosedtzte R-Daten: Datenbyte 12
(P583.14) (DatendiagnoseRx: ketzt RxBDBytel2)

A Nur Areeige
0x232E:015 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 13
(P583.15) (DatendiagnoseRx: ktzt RD-Byte13)

A Nur Areeige
0x232E:016 ModbusDiagnosedtzte R-Daten: Datenbyte 14
(P583.16) (DatendiagnoseRx: ktzt RxBDBytel4)

A Nur Areeige
0x232E:017 ModbusDiagnosedtzte Re-Daten: Datenbyte 15
(P583.17) (DatendiagnoseRx: ktzt RxBDBytel5)

A Nur Arweige
0x232F:001 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Offset Fur Diagnosavede wird die Etzte gesendete Nachribt (max. 16Bytes)
(P585.01) (DatendiagnoseTx: OffsefTx-Daten) in 0x232F:002 (P585.02) 0x232F:017 (P585.1@hgezeigt. Fur lamgere

0..p]...240 Nachriditen 1ast sich hier ein Offseangeben, abwvelchemByte der

Nachridit die Areeige der 16Bytes beginnen soll.

0x232F:002 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 0 Anzeige der ktzten gesencdeten Nachribt.
(P585.02) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Byte0)

A Nur Areeige
0x232F:003 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 1
(P585.03) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Bytel)

A Nur Areeige
0x232F:004 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 2
(P585.04) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Byte2)

A Nur Areeige
0x232F:005 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 3
(P585.05) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Byte3)

A Nur Areeige
0x232F:006 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 4
(P585.06) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Byte4)

A Nur Areeige
0x232F:007 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 5
(P585.07) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Byte5)

A Nur Arreige
0x232F:008 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 6
(P585.08) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Byte6)

A Nur Areeige
0x232F:009 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 7
(P58509) (Datendiagnoselx: letzt TxD-Byte7)

A Nur Areeige
0x232F:010 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 8
(P585.10) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Byte8)

A Nur Areeige
0x232F:011 ModbusDiagnae ktzte Tx-Daten: Datenbyte 9
(P585.11) (Datendiagnoselx: Letzt TxD-Byte9)

A Nur Areeige
0x232F:012 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 10
(P585.12) (Datendiagnoselx: letzt TxD-Byte10)

A Nur Arreige
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x232F:013 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 11
(P585.13) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Bytel1)

A Nur Areeige
0x232F:014 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 12
(P585.14) (Datendiagnoselx: letzt TxD-Byte12)

A Nur Arreige
0x232F:015 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 13
(P585.15) (DatendiagnoseTx: letzt TxD-Byte13)

A Nur Areeige
0x232F:016 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 14
(P585.16) (Datendiagnoselx: letzt TxD-Byte14)

A Nur Arreige
0x232F:017 ModbusDiagnosedtzte Tx-Daten: Datenbyte 15
(P585.17) (Datendiagrose Tx: letzt TxD-Byte15)

A Nur Areeige
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9.5.7 Funktionscodes

Die Art und Weise des Zugriffs auf Daten (Parameter) des Inverters wird tber Funktionscodes
gesteuert.

Details

Der Inverter unterstitzt folgende Funktioncodes:

Funktionscode Funktionsname Beschrelbung
0x03 Read Holding Registers Ein oder mehrere 1:Bit-Datenworte lesen.
6 0x06 Preset Single Register Ein 16Bit-Datenwort schreiben.
16 0x10 Preset Multiple Registers Ein oder mehrere 1:Bit-Datenworte schreiben.
23 0x17 Read/Write 4X Registers Innerhalb einer Transaktion
A in eine Gruppeusammenhagender 4%HoldingRegister schieiben.
A aus einer Gruppeusammenhagender 4xHoldingRegister lesen.

Adressierung
w DieobenaufgefuhrtenFunktionscodebeziehensichausschliel3lickauf4XRegisteiin der
ModbusAdressierung.

w AlleDatenim Invertersindnur Uber4XRegistezuganglichalsoliber RegisterAdresserab
40001.

w DieReferenzixxxxistimplizit, d. h. durchdenverwendetenFunktionscodgegebenlm
Telegramnwird deshalb die fihrende 4 beed Adressierungveggelassen.

w Emotronunterstiitzt die Basis JAdressierung/on Modbus, d. h. die Nummerierung der
Regiger begimt bei 1,wahrend die Adessierung bei 0 begnh. Beispietweise wid beim
Lesen desegisters 40001 imlelegamm die Adesse Overwendet.

Telegrammaufbau

Die Kommunikation erfolgt nach dem MastglaveVerfahren. Die Kommunikation wird
immer vom Master durch eine Anfrage begonnen. Der Inverter (Slave) antwortet dann
entweder mit einer giltigen Antwort oder einem Fehlercode (vorassdrt, die Anfrage
wurde empfangen und als gliltiges Modblslegramm ausgewertet). Ursachen fiir Fehler
kdnnen ungultige CRRrufsummen, nicht unterstitzte Funktionscodes oder unzuléssige
Datenzugriffe sein.

Alle ModbusTelegramme haben folgenden grundditizen Aufbau:

w Eina C NJ béstetitauseiner PDU(ProtocolDataUnit) und einer ADU(ApplicationData
Unit).

w Die PDU beinhaltet den Funktionscode und die zum Funktionscode zugeHdatgen

w Die ADU dient zur Adressierung und Eehlererkennung.

w DieDatenwerdenim BigEndianFormat(héchstwertigeBytezuerst)dargestellt.

ADU (Application Data Unit)

SlaveAdresse Funktionscode Daten Prifsumme (CRC)
PDU (Protocol Data Unit)
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Fehlercodes

Im Fehlerfall antwortet der Teilnehmer mit einem der Nachtit zugeh6érigen Funktionscode:

Funktionscode |Zugehdriger Unterstiitzte Fehlercodes
Funktionscode
im Fehlerfall
0x03 0x83 0x01, 0x02, 0x03, 0x04
0x06 0x86 0x01, 0x02, 0x03, 0x04
0x10 0x90 0x01, 0x02, 0x03, 0x04
0x17 0x97 0x01, 0x02, 0x03, 0x04
Fehlercode Name Ursache(n)
0x01 Ungultiger Funktionscode Der Funktionscode wird vom Inverter nicht unterstiitzt oder der

Inverter befindet sich in einem Zustand, in dem die Anfrage nicht
zuldssig istder abgearbeitet werdekann.

0x02 Ungultige Datenadresse Die Kanbination aus Startadresse und Lénge der zu Ubertragenden
Daten ist ungliltig.

Beispiel: Bei einem Slave mit 100 Registern hat das erste Register
Adresse 0 und das letzte Register die Adrresse 99. Erfolgt nun eing
Anfrage von vier Registern ab Startasse 96, kann die Anfrage
erfolgreich bearbeitet werden (fir die Register 96, 97, 98 und 99).
Werden jedoch fiinf Register ab Startadresse 96 abgefragt, wird dig
Fehlercode zuriickgeliefert, da der Slave kein Register mit Adresse
hat.

0x03 UngultigerDatenwert Fehler in der Struktur des Restes einer komplexen Anfrage, z. B. wi
sich implizit ergebene Datenléange nicht korrekt ist.

Ursache ist jedoch nicht das Schreiben eines (Parar)@lertes
aullerhalb des gultigen Einstellbereiches. Das Modtratokoll hat
prinzipiell keine Kenntnis Uber giltige Einstellbereiche einzelner
Register oder deren Bedeutung.

0x04 SlaveGerateausfall Wahrend der Abarbeitung der Anfrage im Inverter ist ein nicht
behebbarer Fehler aufgetreten.
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9.5.8 Datenmapping

Mit dem Datnmapping wird festgelegt, welche Modb&egister welche Parameter des
Inverters lesen bzw. beschreiben.

Details

w Fir gebrauchliche Steuerund Statusworter existieren fest definierte Mo&Raggster.
Diese liegen in zusammenhéangenden Blocken, um die Komatigmikmit OPEServern
undanderenModbusMasternzuvereinfachenUmaufalle relevantenDatendesinvetters
zuzugreifenist nur ein Minimum an Befehlenerforderlich.

w Zusatzlichstehen24 Registerfur ein variablesMapping,d. h. einefreie Zuordnungzu
Parametern des Inverters zMerfligung.

Fest definierte ModbusSteuerregister

w Auf diese Register ist Schreibund Lesezugiifilich.

w Der Querverweis in Spalte 2 fiihrt zur detaillierRBarameterbeschreibung.

Modbus-Register Fest zugeordneter Parameter
Adresse Name
42101 0x400B:001 (P592.01) AGDrive-Steuerwort
42102 0x400B:005 (P592.05) NetzwerkSollfrequenz (0.01)
42103 0x4008:002 (P590.02) NetWordIN2
42104 0x4008:003 (P590.03) NetWordIN3
42105 0x400B:007 (P592.07) PIDSollwert
42106 0x6071 Target torque
42107 0x4008:001 (P590.01 NetWordIN1
42108 0x4008:004 (P590.04) NetWordIN4
42109 ... 42121 - reserviert

Fest definierte ModbusStatusregister

w Auf diese Register ist nur Lesezugnitfglich.
w Der Querverweis in Spalte 2 fuhrt zur detaillierRemameterbeschreibung.

Modbus-Register Fest zugeordneter Parameter
Adresse Name
42001 0x400C:001 (P593.01) AGDrive Statuswort
42002 0x400C:006 (P593.06) Frequenz (0.01)
42003 0x603F (P150.00) Error code
42004 0x400C:005 (P593.05) Antriebszustand
42005 0x2D89 (P106.00) Motorspannung
42006 0x2D88 (P104.00) Motorstrom
42007 0x6078 (P103.00) Current actual value
42008 0x2DA2:002 (P108.02) Scheinleistung
42009 (42008 = High Word, 42009 = Low Word)
42010 0x2D84:001 (P11710 Kihlkérpertemperatur
42011 0x2D87 (P105.00) DGZwischenkreisspannung
42012 0x60FD (P118.00) Digital inputs (nur Bit 16 ... Bit 31)
42013 0x6077 (P107.00) Torque actual value

42014 ... 42021

reserviert
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Variables Mapping

w Uber 0x232B:001 ... 0x232B:024 (P530.01 ..la24kn sich 2Begister aufParameter des
Inverters mappenFormat: Oxiiiiss0O0 (iiii = Inek hexadezimal, ss = Subied hexadezimal)

w DieAnzeige der nternen ModbusRegisternummern in 0x232C:001 ... 0x232C:024
(P531.01 ... 24)ird automatisctgeneriert. Da 32Bit-Parameter zwei Register benétigen,
gibt eskeine 1:xZuadnung.

w Fir die mappbeen Register wird ein GRC (§clicRedundancy Chegldurchgefiihrt. Die
ermittelte Che&summe wid in 0x232D (P532.0@ngezeigt. Der Aawenderkann diesen
"Validierungsode" lesen und fiir eineRergleich im ModbusViaster verwenden. Auf diese
Weise last sich Gberpriien, ob der &tuell abgefragte Inverter fir die pweilige
Anwendungkorrekt konfiguriertist.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x232B:001 ... |ModbusParametermapping:Parameter 1 ...Parame- | MappingEntrége fir ModbusRegister 40103 ... 40149.
0x232B:024 ter 24 A Format: Oxiiiiss00 (iiii = Inek, ss = Subirex)

(P530.01 ... 24) | (Para. mappingParameter 1 ...Parameter 24)

0x00000000 ...(¢x0000000D... OXFFFFFF00

0x232C:001 ... |ModbusRegsterbelegungRegster 1 ...Register 24 | Anzeige der hternen ModbusRegisternummern, ab der die iGx232B:

0x232C:024 (Zwew. Register: Register 1 ...Register 24) 001 ... 0x232B:024 (P530.01 ... gdmappten Parameter algelegt sind.

(P531.01 ... 24) | A Nur Areeige A Beim esten gemaptem Parameter immer 2500.

A Ab demaweiten gemappten Parameter 2500 + OffseDer Offset
ergibt sich aus den &entypen dervorhergehendgemappten Para-

meter.
0x232D ModbusPrifcode
(P532.00) (Prifcode)
A Nur Areeige
9.5.9 LEDStatusanzeigen

Hinweise zum Status des Modbus erhalten Sie schnell Gber DidhEeigen "MOERUN" und
"MOD-ERR" auf der Frontseite des Inverters.

Die Bedeutung kénnen Sie den folgenden Tabellen enthehmen.

Inverter (noch) nicht am Modbus aktiv

LED "MOERUN" LED "MOEERR" Bedeutung
s | !Nterner Fehler
aus an
frrrrrnnnrrrnnnnnnnl Automatische Erkennung der Baudrate und des Datenformats aktiv.
rrrrrrnrrnrnnrnrnnnnl
Beide LEDs flackern abwechselnd

Inverter am Modbus aktiv
Die grune LED "MORUN" signalisiert den Kommunikationszustand:

LED "MOBERUN" Kommunikationszustand

aus Kein Empfang / keine Ubertragung
e | Empfang / Ubertragung aktiv

an

Die rote LED "MOBRR" signalisiert einen Fehler:

LED "MOEERR" Fehler
aus Kein Fehler

E B B B EEEEEN Kommunikationsfehler
blinkt
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9.5.10 Kommunikation neu starten
Uber den folgenden Parameter lasst sich die Kommunikation neu starten.
Details

Ein Neustart der Kommunikation ist nach Anderungen an der Schnittstétiafiguration(z.
B. Knotenadresse und Baudrate) erforderlich, damit die geédnderten Einstellungen wirksam
werden.

Fir einen Neustart der Kommunikation gibt es folgende zwei Mdglichkeiten:
a) Inverter aus und wiedereinschalten.

b) In 0x2320 (P508.0@ie Auswahl = "Neustart mit aktuellen Werten [&{fistellen.

Parameter Name/ Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2320 ModbusKommunikationModbusKomm.) 1 = Kommunikation neu starten, damit ge&nderte Einstellungen der
(P508.00) 0 Keine Aktion/kein Eehler SchnittstellerKonfiguration wirksam werden.
1 Neustart mit aktuden Werten
9.5.11 Reaktionszeieinstellen

Eine minimaleeitverzdgerungzwischen dem Epfang einer gultigemModbusNachridt und
der Antwort des hvertersfestlegen.

Insbesondee bei htheen Baudaten kann duch dieFestlegung einer minimalen
Zeitverzdgerungder Datenaustauschzwischen Sender (Modbtigaster) und Empfénger (z.B.
Inverter) sichegestellt werden.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2321:004 ModbusEirstellungen: MinimaleReaktionszeit
(P510.04) (ModbusEirst.: Min.Reakt.zeit)
0...0]... 1000 ms

CG Drives & Automatiof]1-639502R2 279



9.5.12

Nachfolgend sind die erforderlichen Schritte beschrieben, um den Inverter iber Modbus zu

Kurzinbetriebnahme

steuern.

Erforderliche Parametrierung
1.
2.

Netzwerk-Seuerung aktivieren0x2631:037 (P400.33"TRUE [1]"

Netzwerk als gandard-Solivertquelle eirstellen:0x2860:001 (P201.0%) "Netzwerk
[5]"

ModbusKnotenadesse eistellen.

1 JederTeilnehmer des Mtzwerks muss eine eindeutigéhotenadresse besien.
1 Details:4 Knotenadesse eistellen] 285

ModbusBaudate eirstellen.

1 Voreinstellung: Automatisch&ikennung.

1 Bei aktivierterautomatischelEkennung der Baugite gehen nach dem
Einschdken die esten 5 ...10 Nachribten verloren.

1 Details:4 Baudate eirstellen] 286
ModbusDatenformat einstellen.

1 \Voreinstellung: Automatisch&kennung.

1 Bei aktivierterautomatischeEtkennung des Btenformats gehen nach dem
Einschalten die esten 5 ...10 Nachribten verloren.

Details:4 Datenformat einstellen] 286
Parametereinstellungen speichern0x2022:003 (P700.03) "Ein / $art [1]".

Inverter aus und wieder einschaén, damit diegedndeten
Kommunikationseinstellungen vigamwerden.

Der Digitaleingang DI1 ist in der Voreinstellung mit der Funktion "Starten
belegt. Bei aktivierter Netzwet&teuerung dient diese Funktion als
"Startfreigabé fur StartBefehle Gber Netzwerk. Der Digitaleingang DI1 mi
daher auf HIGHPegel gesetzt werden, damit der Motor sich Uber Netzwer
starten lasst4 Motor starten/stoppen] 507

Antrieb Uber Modbus starten/stoppen

Fur das Starten/Stoppen des Antriebs kann das Modbegister 42101 verwendet werden.

w Das ModbudRegister 42101 ist fest dem A®ive-SteuerwortOx400B:001 (P592.01)
zugeordnet.

w ImTelegramnwird die fuhrende 4 bei der Adressierung weggelassen. Die Nummerierung
der Register beginnt bei 1, die Adressierung jedoch bei 0. Daher wird beim Schreiben des

Registers 42101 imelegramdie Adresse 2100 (0x0834rwendet.
Gesetzte Bits im ADrive-Steuerwort:

w . A
w . A
w . A
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Beispiel fir Inverter mit Knotenadresse

Anfrage Telegramm vom Master

SlaveAdresse | Funktionscode

Daten

RegisterAdresse

AC DriveSteuerwort

Prifsumme (CRC)

0x01 0x06

0x08 ‘ 0x34

0x00 0x61

0x0B 0x8C

Ist der Digitaleingang DI1 ("Startfreigabe") auf Hdel gesetzt, sollte der Antrieb starten
und der Inverter als Bestatigung mit dem gleichen Telegramm antworteten:

Antwort-Telegramm vom Inverter

SlaveAdresse | Funktionscode

Daten

RegisterAdresse

AC Drive Steuerwort

Prifsumme (CRC)

0x01 0x06

0x08 0x34

0x00 0x61

0x0B 0x8C

Die Geshwindigkeit des Atriebs Giber Modbus scteiben

Die Geswindigkeit des Atriebskann tber das ModbuBRegister 421@ verandertwerden,

sieheDatenmapping

Beispiel furhverter mit derknotenadresse 1:

Anfrage-Telegammvom Master

Shve-Adresse | Funktionscode Daten Prifsumme (®C)
Register-Adresse Netawerk-Sollfequenz (0.01)
0x01 0x06 0x08 0x35 0x04 \ 0xD2 0x19 [ 0x30
Antwort-Telegammvom Inverter
Shve-Adresse | Funktionscode Daten Prifsumme (®&C)
Register-Adresse Netzwerk-Sollfequenz (0.01)
0x01 0x06 0x08 0x35 0x04 | 0xD2 0x19 | 0x39

Der Antrieb dreht jetzt mit einer Fequenzvon 12.34 Hz.

Die Geshwindigkeit des Atriebs tber Modbus lesen

Die Geslwindigkeit des Atriebskann Uber das ModbuBegister 42002 augelesenwerden,
sieheDatenmapping Zum Lesen eines eaglnenRegisters oder mekherer zusammenhagen-

der Registerblode wird der Funktionscod® verwendet, sieheFunktionscods.

Beispiel furhverter mit derknotenadresse 1:

Anfrage-Telegammvom Master

Shve-Adresse | Funktionscode Daten Prifsumme (®C)
Register-Adresse Anzahl Worte
0x01 0x03 ox07 | 0xD1 0x00 | 0x01 0xD5 | 0x47
Antwort-Teleggamm vom Inverter
Shve-Adresse | Funktionscode Daten Prifsumme (&C)
Gelesendytes Frequenz (0.01)
0x01 0x03 0x02 ox04 | 0xD1 OX7TA | 0xD8
Der Antrieb dreht mit einer Fequenzvon 12.33 Hz.
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9.6 PROFIBUS
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PROFIBUS® (Process Field Bus) ist ein weit verbreitetes Redtlasgur Automatisierung
von Maschinen und Produktionsanlagen.

w AusfuhrlichdnformationenzuPROFIBUSden Sieaufder Internet-Seiteder
Nutzerorganisation PROFIBUS & PROFINET Internatiortateyvww.prof ibus.com

w Informationen zur Auslegung eines PROFIRERwerks enthéldie
Projektierungsunterlage zutnverter.

w PROFIBUS&eineeingetrageneéMarkeund patentierte Technologidizenziertdurchdie
Nutzerorganisation PROFIBUS & PROFINET InterngRdnal
Voraussetzungen

w Camtrol Unit (CU) deswerters st mit PROFIBUS ausgestattet.

w Der DP-Schdler fir dieKnotenadesse & korrekt eingestellt, sieche "Ntzwerkgrundein
stellungen" im Abschnittl PROFIBU3 68

w Die GSHpatei ist in denHardwarekonfiguratoder Seuerung importiert.
w Download GSHatei

9.6.1 Einfiihrung

Der Inverter wird als Slave in ein PROFIBBSletzwerk eingebunden. Er darf somit nur
Nachrichten empfangen, quittieren und auf Anfragen eines Masters antworten. Der Master
wird auch als aktiver Busteilnehmer bezeichnet, wobei zwischen zwei Typen unterschieden
wird:

w DRMasterKlassel: ZentraleSteuerurg (SP®der PC)die zyklischmit dem Slave
Prozessdaten austauscht. Auch ein azyklischer Datenaustausch Uber einen separaten
Ubertragungskanal ishdglich.

w DRMaster Klasse 2: Engineerin@rojektierungsoder Bediengerat (HMI), dasazyklisch
Datenmit dem Slaveaustauschtz. B.zweckKonfiguration Wartungoder Diagnose.

9.6.2 Kommunikationszeitinstellen

Die Kommunikationszeit ist die Zeit zwischen dem Start einer Anforderung und dem
Eintreffen der entsprechenden Rickantwort.

Die Kommunikationszeiten iPROFIBUSetzwerk sind abhangig von der ...

w Bearbeitungszeit inmverter,
w Telegrammlaufze{Baudrate/Telegrammlénge),
w Verschachtelungstiefe dé¢etzwerks.

Beim Inverter betragt die Bearbeitungszeit fir Prozessdaten ca. 2 ... 3 ms und fir
ParameterdatenPV1) ca. 10 ms. Es existieren keine Abhangigkeiten zwischen
Parameterdaten und Prozessdaten.
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9.6.3 Stationsadresseinstellen
Jeder Teilnehmer des Netzwerks muss eine eindeutige Stationsadresse besitzen.

Nadfolgend sind dieParameter zur Addessierung des ééates beschrieben.

Details

w Die Stationsadresse des Inverters lasst sich wahlweise Uber die mit'gg"...
beschrifteten DIFSchalter am Gerat oder Dx2341:001 (P510.0&jnstellen. (Prioritat

haben dieDIRSchalter.)

w Wirksamist die beimEinschalterdeslnvertersvorliegendeEinstellung.

w Die Beschriftung der DiBchalter entspricht den Wertigkeiten denzelnenDIRSchalter
zur Bestimmung der Stationsadresse (siehe folgeBaéspiel).

w Die aktive Stationsadresse wirddr2342:001 (P511.0&hgezeigt.

Ansidt des DP-Schaters

64 32 16

PROFIBUS

8

Address

4 2 1
O
N
HHTH

Beispiel zur Einstellung der Stationsadresse uber die-BtRalter

DIPSchalter 1 ..64.

DIRSchalter 64 32 16 8 4 2 1
Einstellung OFF OFF ON OFF ON ON ON
Wertigkeit 0 0 16 0 4 2 1
Stationsadresse = Summer der Wertigkeiten = 16 + 4 + 2 +2B=
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2341:001 PROFIBUBinstellungen: Stationsadresse (PROHE Wahlweise Einstellunder Stationsadresse (statt tiber B#ehalter 1 ...
(P510.01) Einst.: Stationsadresse) 64).
1..B]...125 Die hier eingestellte Stationsadresse ist nur wirksam, wendesmr
Netzschalten die DiBchalter 1 ... 64 auf OFF gesefaten.
Eine Anderung der Stationsadresse wird erst nach einem Nedstart
PROFIBUBommunikatiorwirksam.
0x2342:001 Aktive PROFIBLEnstellungen: Aktive Anzeige der aktiven Stationsadresse.
(P511.01) Stationsadresse
(PROFIBUBIagn.: Akt. Stationsadr)
NurAnzeige
0x2343 PROFIBUSchalterstellung (PROF®chalter) Anzeige der Einstellung der BBhalter beim letzten Netzeinschalten
(P509.00) Nur Anzeige DerangezeigtaVert entsprichtder Summeder Wertigkeitender
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9.6.4

Baudrateeinstellen

Am DPMaster Klasse 1 wird die gewlinschte Baudrate eingestelt.Mdister am Bus miissen
auf die gleiche Baudrate eingestellt sein.

Nadfolgend sind dieParameter zur Baudate des Geates beschrieben.

Details

w Der Inverter erkennt die Baudrad@itomatisch.
w Die aktive Baudrate wird idx2342002 (P511.02ngezeigt.
w Der Status der automatischen Erkennung wir@2348:002 (P516.0@hgezeigt.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2342:002 Aktive PROFIBLEnstellungen: Aktive Bauate Anzeige der aktiven Baudrate.
(P511.02) (PROFIBUBIagn.: Aktive Baudrate)

NurAnzeige

0 12 Mbit/s

1 6 Mbit/s

2 3 Mbit/s

3 1.5 Mbit/s

4 500 kBit/s

5 187.5 kBit/s

6 93.75 kBit/s

7 45.45 kBit/s

8 19.2 kBit/s

9 9.6 kBit/s

15 Suchen Automatische Erkennung der Baudrate aktiv.
0x2348:002 PROFIBUStatus: Watchdogtatus (PROFIBUS Anzeige des aktuellen Zustandes der Watchdogtandsmaschine
(P516.02) Status: Watchdogptatus) (WDSTATE).

NurAnzeige

0 BAUD_SEARCH Der Inverter (Slave)tié der Lage, die Baudrate automatisch zu
erkennen.

1 BAUD_CONTROL Nach Erkennung der richtigen Baudrate schaltet der Inverter (Slave
den Zustand BAUD_CONTROL und Uiberwacht die Baudrate.

2 DP_CONTROL Der Zustand DP_CONTROL dient der Ansprechiiblenng des
Masters.
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9.6.5 Uberwachung

Der Inverter kann auf verschiedene PROFIB&t8er mit einer parametrierbaren Reaktion

reagieren.

Nadfolgend sind dieParameter zur Eirstellungvon NetzwerkUberwachungsfunktionen

beschrieben.

Details

In der folgenden Taddle sind die PROFIBE8hler aufgefihrt, fur die eine Reaktion

einstellbar ist.

Ereignis Anzeige in Reaktion einstellbar | Voreinstellung
in
Die Kommunikation zum PROFIBWsster ist dauerhaft unterbrochen| 0x2349 (P517.00Bit | 0x2859:001 (P515.01| Fehler
0
Der Datenaustausch am PROFIBUS wurde beendet. 0x2349 (P517.00Bit | 0x2859:002 (P515.02| Keine Reaktion
1
Der Inverter havom Master unglltige Konfigurationsdaten erhalten.| 0x2349 (P517.00Bit | 0x2859:003 (P515.03| Fehler
2
Wahrend der Initialisierung der PROFIBR£Bnittstelle ist ein Fehler | 0x2349 (P517.00Bit | 0x2859:004 (P515.04| Fehler
aufgetreten. 3
Die empfangenen Prozessdaten sind ungultig. 0x2349 (P517.00Bit | 0x2859:005 (815.05) | Stérung
4
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2342:003 Aktive PROFIBLEnstellungen: Watchdegeit Anzeige der vom Master vorgegebenen Watchdlimerwachungszeit.
(P511.03) (PROFIBUBiagn.: Watchdogeit) DieUbemwachungoeginntmit dem EintreffendeserstenTelegramms.
NurAnzeige WennderWert"0" angezeigtvird, ist die Uberwachungleaktiviert.
Eine Anderung der Watchddgberwachungszeit im Mastesird sofort
wirksam.
0x2348:002 PROFIBUStatus: Watchdogtatus PROFIBUS Anzeige des aktuellen Zustandes der Watchdogtandsmaschine
(P516.02) Status: Watchdogptatus) (WDSTATE).
NurAnzeige
0 BAUD_SEARCH Der Inverter (Slave) ist in der Lage, die Baudrate automatisch zu
erkennen.
1 BAUD_CONTROL Nach Erkennung der richtig@audrate schaltet der Inverter (Slave) i
den Zustand BAUD_CONTROL und Uiberwacht die Baudrate.
2 DP_CONTROL Der Zustand DP_CONTROL dient der Ansprechiiberwachung des
Masters.
0x2349 PROFIBUBehler (PROFIBW&hler) Bit-codierte Arzeige von PROFIBEB&hlern.
(P517.00) NurAnzeige
Bit0 |Watchdog abgelaufen Die Kommunikation zum PROFIBW&ster ist dauerhaft unterbrochen

z. B. durch Kabelbruch oder Ausfall des PROR\BiS&rs.
EswerdenkeineProzessdatemehrandensichim Zustand'Data
Exchange" bé@idenden Inverter (Slavggsendet.

Nach Ablauf der vom Master vorgegebenen Watchdog
Uberwachungszeierfolgtim Inverterdiein 0x2859:00(P515.01)
eingestellte Reaktion.

Voraussetzungen fiir eine Reaktion des Invertees/€3i

Der Slave befindet sich im Zustand "Ciaxahange".

Im Masterist die WatchdogUberwachungszekorrektkonfiguriert(1 ...
65535ms).

Ist eine dieser Voraussetzungen nicht gegeben, erfolgt keine Reakt
auf das Ausbleiben von zyklischen Prozessdagegrammen des
Masters.

Bit 1 Datenaustausch beendet

Der Datenaustausch am PROFIBUS wurde beendet.

Derlnverter (Slavekannvom Masterbeauftragtwerden,denZustand
"Data Exchange" zterlassen.

Soll dieser Zustandswechsel im Inverter als Fehleahdéltwerden,
lasst sich hierzu ix2859:002 (P515.08je gewiinschte Reaktion
einstellen.

Bit 2 Falsche Konfigurationsdaten

Der Inverter (Slave) hat vom Master ungltige Konfigurationsdaten
erhalten.
Es erfolgt die i1x2859:003 (P515.08jngestellteReaktion.

Bit 3 Initialisierungsfehler

Wahrend der Initialisierung der PROFIB&¢Bnittstelle ist ein Fehler
aufgetreten.
Es erfolgt die i1x2859:004 (P5154) eingestellteReaktion.
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Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
Bit4 | Ungultige Prozessdaten Der Inverter (Slave) hat vom Master ungltige Prozessdaten erhaltg

z. B. durch den Betriebszustand "Stop" im Master werden keine odé

geldschte Prozessdaten gesendet.

Es erfolgt die i1x2859:005 (P515.08jngestellteReaktion.
0x2859:001 PROFIBU8berwachung: Watchdog abgelaufen | Auswahl der Reaktion auf dauerhafte Unterbrechung der
(P515.01) (PROFIBUS8berw.: WD abgelaufen) Kommunikation zum PROFIBMSster, z. B. durch Kabelbruch oder

WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter Ausfall des PROFIBWRBsters.
0x2D45:001P31001).] 199 Zugehdriger Fehlercode:
33168| 0x8190NetzwerkWatchdogTimeout
3 Fehler 4 Fehlertypen 114
0x2859:002 PROFIBU8berwachung: Datenaustausch beendet Auswahl der Reaktion bei Verlassen des Zustandes "Data Exchang
(P515.02) (PROFIBUSberw.: Datenaust. verl.) Zugehdriger Fehlercode:
WeitereEinstellmoglichkeitesieheParameter 33169| 0x8191Netzwerk: Zyklischer Datenaustausciterbrochen
0x2D45:001P310.01); 199
0 ‘ Keine Reaktion 4 Fehlertypen 114
0x2859:003 PROFIBU8berwachung: Ungiiltige Konfiguration | Auswahl der Reaktion bei Empfang ungiltiger Konfigurationsdaten.
(P515.03) (PROFIBUS8berw.: Ungiilt. Konfig) Zugehdriger Fehlercode:
WeitereEinstellmoglichkeitesieheParameter 33414| 0x8286NetzwerkPDOMappingfehler
0x2D45:001 (P310.04) 199
3 Fehler 4 Fehlertypen 114
0x2859:004 PROFIBUS8berwachung: Initialisierungsfehler Auswahl der Reaktion bei Auftreten eines Fehlers wahrend der
(P515.04) (PROFIBUSberw.: Init.fehler) Initialisierung des PROFIBMS8duls.
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter Zugehdriger Fehlercode:
0x2D45:001P310.01)] 199 33170] 0x8192Netzwerkinitialisieungsfehler
3 Fehler 4 Fehlertypen 114
0x2859:005 PROFIBU8berwachung: Ungiiltige Prozessdaten | Auswahl der Reaktion bei Empfang ungiltiger Prozessdaten.
(P515.05) (PROFIBUSberw.: Ungiilt. Proz.dat) Wennder Masterin den Zustand'Stop" wechseltwerdenkeine
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter zyklschen Prozessdaten mehr zum Inverter (Slave) gesendet, die L
0x2D45:001 (P310.01) 199 der Prozessdaten ist dafn

Zugehdoriger Fehlercode:

33171] 0x8193Netzwerk: Ungiiltige zykliscReozessdaten

2 Storung 4 Fehlertypen 114
9.6.6 LEDStatusanzeigen

Hinweise zum Status des PROFIBUS erhalten Sie schnell Giber-@iezekgfen "NS" und "NE"
auf der Frontseite des Inverters.

Die Bedeutung kénnen Sie der folgenden Tabelle entnehmen.

LED "NS" (griin) LED "NE" (rot) Zustand/Bedeutung
aus aus Versorgungsspannung nicht vorhanden, Netzwerk deaktiviert, nicht initialisiert oder
FirmwareDownload aktiv.
[ Verbunden mit Master, Steuerung lauft, Zustand "Data Exgeaaktiv.
an
| ; z | Nicht verbunden, Steuerung gestoppt oder kein Datenaustausch.
in
.. N HE NN WatchdogUberwachungszeit  abgelaufen.
blinkt blinkt
beliebig I I I I PROFIBUBarametrieruigsfehler.
blitzt
H B W B |pRrOFIBURoNfigurationsfehler.
blitzt 2 x
aus e | Ungliltige Stationsadresse eingestellt oder nisehebbarer Fehler.
an
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9.6.7

Diagnose

Die folgenden Parameter dienen zur Diagnose der Kommunikationsaktivitaten zwischen
Inverter und PROFIBUN&tzwerk.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2344:001 PROFIBUKonfiguration: Erweiteds Diagnosebit | 1 = Externes Diagno$it ("DiagBit") setzen.
(P512.01) (PROFIBUKoNfig.: Erw. Diag. Bit) Das DiagnosBit wird an den Master gesendet und dgetsondert
0 Léschen ausgewertet.
1 Setzen
0x2348:001 PROFIBUStatus: Busstatus (PROFS&1atus: Anzeige des aktuellen Zustandes derZdBtandsmaschine (EFTATE)
(P516.01) Busstatus)
NurAnzeige
0 WAIT_PRM Der Inverter (Slave) wartet nach dem Hochlauf auf Parameterdaten
(CHK_PRM) vom Master. Alle anderen Telegrammarten werden nig
bearbeitet. De Austausch von Nutzdaten mit dem Master ist noch n
maoglich.
1 WAIT_CFG Der Inverter (Slave) wartet auf Konfigurationsdaten (CHK_CFG) vo
Master, welche den Aufbau der zyklischen Telegramme festlegen.
2 DATA_EXCH Parameterund Konfigurationsdaten wden empfangen und vom
Inverter (Slave) akzeptiert. Der Inverter befindet sich im Zustand "D
Exchange". Der Austausch von Nutzdaten mit dem Master ist nun
maoglich.
0x234A:001 PROFIBUStatistik: Datenzyklen pro Sekunde Anzeige der Datenzyklen pro Sekunde.
(P580.01) (PROFIBUBahler: Datemyklen/Sek.)
NurAnzeige
0x234A:002 PROFIBUStatistik: Parametrierungsereignisse Anzeige der Anzahl Parametrierungsereignisse.
(P580.02) (PROFIBUBahler: PRMEreignisse)
NurAnzeige
0x234A:003 PROFIBUStdistik: Konfigurationsereignisse Anzeige der Anzahl Konfigurationsereignisse.
(P580.03) (PROFIBUBahler: CFEreignisse)
NurAnzeige
0x234A:004 PROFIBUStatistik: Diagnoseereignisse (PROFIBU Anzeige der Anzahl gesdgter Diagnosélelegramme.
(P580.04) Zahler: DIAGreignisse)
NurAnzeige
0x234A:005 PROFIBUStatistik: CdMeldungen (PROFIBUS Anzeige der Anzahl Anfragen vom DPV1 Master Klasse 1.
(P580.05) Zahler: CaMeldungen)
NurAnzeige
0x234A:006 PROFIBUStatistik: C2Meldungen (PROFIBUS Anzeige der Anzahl Anfragen vom DPV1 Master Klasse 2.
(P580.06) Zahler: C2Meldungen)
NurAnzeige
0x234A:007 PROFIBUStatistik: Watchdogereignisse (PROFIBU Anzeige der Anzahl Watchdégeignisse.
(P580.07) Zahler: WEEreignisse)
NurAnzeige
0x234A:008 PROFIBUSatistik: Datenaustauschabbrtiche Anzeige der Anzahl Ereignisse "Data Exchange verlassen".
(P580.08) (PROFIBUZBahler: DataEx.Ereign.)
NurAnzeige
0x234A:009 PROFIBUStatistik: Datenzyklen gesamt (PROFIBY Anzeige deAnzahl empfangener zyklischer Prozessdaten.
(P580.09) Zahler: Datenzyklen ges.)
NurAnzeige
0x2348:002 PROFIBUStatus: Watchdogtatus (PROFIBUS Anzeige des aktuellen Zustandes der Watchdagtandsmaschine
(P516.02) Status: Watchdogptatus) (WDSTATE).

NurAnzeige

0 BAUD_SEARCH Der Inverter (Slava$t in der Lage, die Baudrate automatisch zu
erkennen.

1 BAUD_CONTROL Nach Erkennung der richtigen Baudrate schaltet der Inverter (Slave
den Zustand BAUD_CONTROL und Uberwacht die Baudrate.

2 DP_CONTROL Der Zustand DP_CONTROL dient der Ansprechébbung des
Masters.
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9.6.8 Funktionen

Der Inverter unterstiitzt PROFIBUS\OP(DRIVECORIrofil) und PROFIBUS-BP
(PROFIdriverofil). PROFIBUS R wird nicht unterstitzt.

Details
Die Funktionen des Kommunikationsprotokolls PROFIBUS DP sind wie folgt:

w DRVO: Zyklischer Datenaustausch, Diagnose Gatéte).

w DPRV1: Azyklischer DatenaustausBhgzessalarmbearbeitur{§rozessautomatisierung).
Hinweis: Der Inverter unterstiitzt keiddarmDiagnose.

w DPRV2: Taktsynchronisation und Zeitstemlhveto-SlaveKommunikation.

Eine DMMaster-Klassel-Verbindung (DPV1 C1) zwischen zyklischem Master und Slave wird

automatisch aufgebaut, sobald der Zustand "Data Exchange" hergestellt ist. Im Byte 7 des

Parametriertelegramms muss das Bit "DPV1_Enable" gesetzt seitbdd&inaus kann eine

DRMaster-Klasse2-Verbindung (DPV1 C2) mit dem Slave durch einen weiteren

angeschlossenen Master festgelegt werden. Diese Verbindung muss tber den Dienst

"MSAC?2_Initiate" aufgebaut werden.

Der Inverter unterstitzt folgende azyklisch®PV1Dienste:

w MSAC1_Read/Write: elese/Schreibauftrag fur eineBatenblock.

w MSAC2_Initiate/Abort: Aufbalbzw.Abbau einer Verbindung fizyklischen
Datenaustausch zwischen DiRaster Klasse 2 urfslave.

w MSAC2_Read/Write: e2Zse/Schreibauftrag fir eianDatenblock.
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9.6.9 Datenmapping

Mit dem Datenmapping wird festgelegt, welche Prozessdaten zyklisch zwischen Master und
Slave ausgetauscht werden. Das Datenmapping wird im Hardwarekonfigurator festgelegt. Die
Konfiguration der Prozessdaten wird automatiscmzaverter gesendet. Gleiches gilt fur die
Bit-Konfiguration der Datenwdrter NetWordIN1 und NetWordOUTL1.

Details

Fremd-Toolswerden nur ingweit beschrieben, wie es flir dastsprechende
Netzwerk eiforderlich .

w Zunachst importiert der Anwender dieSBDatei in den Hardwarekonfiguratder
Steuerung. Er ist dann in der Lage, die erforderlichen Daten fir die Anwendung zu wéhlen,
wenn er den Knoten zur PROFIBWSzwerkkonfiguratiominzufugt.

w Nach dem Hochlauf teilt der Master dem Inverter (Slave) dber
Konfigurationstelegramm (CHK_CFG) den Aufbau der zykliSetegrammenit.

w Der Inverter kontrolliert die Konfiguration. Wird die Konfiguration akzeptiert, wechselt der
Invertervom Zustand'Wait Configuration'in den Zustand'DataExchange"DerAustusch
von Nutzdaten mit dem Master ist numbglich.

w Das interne Mapping der zyklischen Daten ist in 0x24EQ:xxx (Richtung Msiatearter)
dzy R NEHNO9MYEEE oOowAOdhfedmid LY SBSNISNI M al aid SN
Format: Oxiiiissll (iiii = Index hexadezimal, ss = Subindex hexadezimal, Il = Datenlange
hexadezimal)

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x24E0:000 Generisches RPB®@apping: Hochster Subindex 0 .| Anzahl MappingEintrage fir RPDO.
[2]...16

Ab Versior®2.00
0x24E0:001 Generisches RPB®@apping: Eintrag 1 0x00000000| MappingEintrag 1 fir RPDO.
[0x60400010... OXFFFFFFFF
Ab Versiord2.00

0x24E0:002 Generisches RFO-Mapping: Eintrag 2 0x00000000| MappingEintrag 2 fir RPDO.
[0x60420010... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00

0x24E0:003 Generisches RPD®@apping: Eintrag 3 0x00000000| MappingEintrag 3 fir RPDO.
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00

0x24E0:00 Generisches RPD®@apping: Eintrag 4 0x00000000| MappingEintrag 4 fir RPDO.
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versiord2.00

0x24E0:005 Generisches RPD®@apping: Eintrag 5 0x00000000| MappingEintrag 5 fURPDO.
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00

0x24E0:006 Generisches RPD®@apping: Eintrag 6 0x00000000| MappingEintrag 6 fir RPDO.
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versio92.00

0x24E0:007 Generisches RPD®@apping: Eintrag 7 0x00000000| Mapping-Eintrag 7 fir RPDO.
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versio92.00

0x24E0:008 Generisches RPD®@apping: Eintrag 8 0x00000000| MappingEintrag 8 fir RPDO.
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versio92.00

0x24E0:009 Generisches RPD®@apping: Eintrag 9 0x00000000| MappingEintrag 9 fir RPDO.
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Ver®on02.00

0x24E0:010 Generisches RPB®@apping: Eintrag 10 0x0000000( MappingEintrag 10 fir RPDO.
... [0x0000000)... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00

0x24E0:011 Generisches RPD®@apping: Eintrag 11 0x0000000( MappingEintrag 11 fur RPDO.
... [0x0000000D... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00
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Parameter

Name / Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x24E0:012

Generisches RPB@apping: Eintrag 12 0x0000000
... [0x0000000)... OXFFFFFFFF
Ab Versior®2.00

MappingEintrag 12 fur RPDO.

0x24E0:013

Generisches RPB@apping: Eintrag 13 0x0000000
... [0x0000000)... OXFFFFFFFF
Ab Versior®2.00

MappingEintrag 13 fir RPDO.

0x24E0:014

Generisches RPB@apping: Eintrag 14 0x0000000
... [0x0000000)... OXFFFFFFFF
Ab Versio®2.00

MappingEintrag 14 fur RPDO.

0x24E0:015

Generisches RPB@apping: Eitrag 15 0x00000000
... [0x0000000)... OXFFFFFFFF
Ab Versio®2.00

MappingEintrag 15 fir RPDO.

0x24E0:016

Generisches RPB@apping: Eintrag 16 0x0000000
... [0x0000000)... OXFFFFFFFF
Ab Versio®2.00

MappingEintrag 16 fir RPDO.

0x24E1:000

Generisbes TPD@Mapping: Hochster Subindex O .
[3]...16
Ab Versio®2.00

Anzahl Mappingcintrage fur TPDO.

0x24E1:001

Generisches TPB@apping: Eintrag 1 0x00000000
[0x60410010... OXFFFFFFFF
Ab Versio®2.00

MappingEintrag 1 fir TPDO.

0x24E1:002

Geneisches TPD®™apping: Eintrag 2 0x00000000
[0x60440010 ... OXFFFFFFFF
Ab Versior92.00

MappingEintrag 2 fir TPDO.

0x24E1:003

Generisches TPBRapping: Eintrag 3 0x00000000
[0x603F001D... OXFFFFFFFF
Ab Versior92.00

MappingEintrag 3 fir TPDO.

0x24E1:004

Generisches TPB@apping: Eintrag 4 0x00000000
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versio®2.00

MappingEintrag 4 fir TPDO.

0x24E1:005

Generisches TPDRapping: Eintrag 5 0x00000000
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versior92.00

MappingEintag 5 fur TPDO.

0x24E1:006

Generisches TPDRapping: Eintrag 6 0x00000000
[0x0000000)... OXFFFFFFFF
Ab Versior92.00

MappingEintrag 6 fir TPDO.

0x24E1:007

Generisches TPB@apping: Eintrag 7 0x00000000
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versio®2.00

MappingEintrag 7 fir TPDO.

0x24E1:008

Generisches TPB@apping: Eintrag 8 0x00000000
[0x00000000... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00

MappingEintrag 8 fiir TPDO.

0x24E1:009

Generisches TPB@apping: Eintrag 9 0x00000000
[0x00000000... OXFFFFFF
Ab Versior)2.00

MappingEintrag 9 fir TPDO.

0x24E1:010

Generisches TPB@apping: Eintrag 10 0x0000000
... [bx0000000).... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00

MappingEintrag 10 fur TPDO.

Ox24E1:011

Generisches TPB@apping: Eintrag 11 0x0000000
... [0ox00@000Q ... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00

MappingEintrag 11 fur TPDO.

Ox24E1:012

Generisches TPB@apping: Eintrag 12 0x0000000
... [bx0000000).... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00

MappingEintrag 12 fur TPDO.

0x24E1:013

Generisches TPDRapping: Eintrag 13>x®0000000
... [0x0000000D... OXFFFFFFFF
Ab Versior)2.00

MappingEintrag 13 fiur TPDO.

Ox24E1:014

Generisches TPDRapping: Eintrag 14 0x0000000
... [0x0000000D... OXFFFFFFFF
Ab Versio92.00

MappingEintrag 14 fur TPDO.

Ox24E1:015

Generisches TPDRapping: Eintrag 15 0x0000000
... [0x0000000D... OXFFFFFFFF
Ab Versio92.00

MappingEintrag 15 fiur TPDO.

0x24E1:016

Generisches TPDRapping: Eintrag 16 0x0000000
... [0x0000000D... OXFFFFFFFF
Ab Versio92.00

MappingEintrag 16 fur TPDO.
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9.6.10 Parametadatentransfer

Die Datenkommunikation mit PROFIBUSMDRst gekennzeichnet durch die zyklische
Diagnose und den zyklischen Prozessddtemnsfer. Als optionale Erweiterung wird mit dem
PROFIBUS BPHA-Dienst der azyklische Parameterdat€ransfer erméglich Alle

Standarddienste behalten unter PROFIBUS/DRveiterhin ihre uneingeschrankte Giltigkeit.

Details
w PROFIBUS BR und PROFIBUS-BP kdnnen in einem Netzwegleichzeitigoetrieben
werden. Die Erweiterung oder Umriistung einer Anlage ist dadurchessikamdglich.

w DiedurchPROFIBUSRV1nutzbarenDiensteerstreckensichaufden DRMasterKlassel
(PLC) und den DRaster Klasse 2 (Diagnebéasteretc.).

w DieAufnahmedesazyklischemienstesm festenBuszyklusst abhéngigvonder
entsprechenden Plektierung des DiMaster Klassé:

w Bei vorhandener Projektierung wird ein Zeitfensteserviert.

w Bei fehlender Projektierung wird der azyklische Dienst angehangt, werainmih
DPMaster Klasse 2 azyklisch auf einerMSlave zugegriffemird.

Eigenschéien

w Je 16 Bit fir Adressierung des Paramétetex undSubindex.

w MehrereParameterauftrag&dnnenzueinemAuftragzusammengefassterden
(MultiParameterauftrage).

w Es istimmer nur ein Auftrag in Bearbeitung (Keipelining).

Ein Auftragozw.eine Antwot muss in einen Datenblock passen (max. 240 ByEsgjbt
keineZerlegungler Auftrageoder Antworten tiber mehrereDatenbldcke.

Es werden keine Spontanmeldungérertragen.
Es gibt ausschliel3lich azyklis&teameterauftrage.
Profilspezifische Parametemd in allen Zustanden des Slalesbar.

Grundsatzlich kénnen mit einem BNRaster Klasse 1 immer Parameterauftragen Slave
angefordertwerden,wennsichder Slavam Zustand'DataExchangebefindet.

w ZusatzliclzueinemDPRMasterKlassel kannnochein DRMasterKlasse? die
Kommunikation zu einem Slave aufgebhaben.

€

€ € € ¢
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Ubertragungsrichtungen beim azyklischen Datentransfer
Master DP-V1 Slave

Parameterauftrag Write.req o Parameterauftrag
mit Daten (Parameterauftrag) \

Write.res

A

ohne Daten

Read.req

ohne Daten
Parameter-

Read.res (-) bearbeitung
ohne Daten

A

Read.req

ohne Daten

Parameterantwort Read.res (+) ‘ Parameterantwort /
mit Daten (Parameterantwort)

A

-}

Ablauf:

1. Durcheinen"Write.req" wird der DatensatZDB47alsParameterauftraganden
Slave Ubergeben.

2. Mit "Write.res" wird demMaster der Eingang der Nachridigstatigt.
Der Master fordert mit "Read.req" die Antwort des Slaaes

4. Der Slave antwortet mit einem "Read.rep'(falls die Bearbeitung noch nicht
abgeschlosseist.

5. Bei Abschluss der Parameterbearbeitung wird der Patarauftrag mit Ubergabe
der Parameterantwortdurch"Read.reg+)"andenMasterabgeschlossen.

Telegrammaufbau

‘SD ‘LE ‘LEr ‘SD ‘DA ‘SA ‘FC ‘DSAP ‘SSAP ‘DataUnit(DU) ‘ch ’ED ‘

Die Data Unit (DU) enthélt den BR-Header und den Parameterauftrag oder die
Parameteratwort. Der DPV1-Header besteht aus Funktionskennung, Einschubnummer,
Datensatz und Lange der Nutzdaten. Weitere Informationen zusk' DReader finden Sie in
der entsprechenden PROFIBBezifikation. Parameterauftrag und Parameterantwort
werden in den ftgenden Unterkapiteln ausfiihrlich beschrieben.

Belegung der Nutzdaten in Abhangigkeit des Datentyps

Je nach verwendetem Datentyp werden die Nutzdaten wie folgt belegt:

Datentyp Lange Belegung der Nutzdaten
Byte 1 ‘ Byte 2 ‘ Byte 3 Byte 4 Byte ...
String X Bytes Data(x Bytes)

us 1 Byte Data ‘ 0x00 ‘

ui16 2 Bytes High Byte Low Byte
Data Data

u32 4 Bytes High Word Low Word
High Byte Low Byte High Byte Low Byte

Data Data Data Data
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9.6.11 Parameterdaten lesen

Dieser Abschnitt beschreibt Auftrag uAgitwort fur das azyklische Lesen eines Parameters.

Details

w BeieinemLeseauftragvird keinParameterwerzumSlavegeschrieben.

w Bei der Ubertragung eines Leseauftrags von MultiparametemndenParameterattribut,
Index und Subindexiederholt.

w EinLeseaufag darfdie max.Datenlangeson 240Bytesnicht iberschreiten.

Auftragskopf

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Auftragsreferenz Auftragskennung Achse Anzahl Indizes
Feld Datentyp Werte

Auftragsreferenz us Dieser Wert wird vom Master vorgegeben.
Auftragskemung us 0x01: Parameter zum Lesen anfordern.
Achse us 0x00 oder 0x01

Anzahl Indizes us 0x"n" (n = Anzahl der angeforderten Parameter)
Parameterattribut

Byte 5 Byte 6

Attribut Anzahl Subindizes

Feld Datentyp Werte

Attribut us 0x10: Wert

Anzahl Suindizes us 0x00

Index und Subindex

Byte 7 ‘ Byte 8 Byte 9 ‘ Byte 10
Index Subindex

High Byte ‘ Low Byte High Byte ‘ Low Byte
Feld Datentyp Werte

Index u16 0x0001 ... OXFFFF (1 ... 65535)

Subindex u16 0x0000 ... 0X00FF (O ... 255)
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Antwort nach einem fehérfreien Leseauftrag

In der Antwort auf einen Leseauftrag werden Parameterattribut, Index und Subindex nicht

Ubertragen.
Antwortkopf
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Auftragsreferen{gespiegelt) Antwortkennung Achse (gespiegelt) Anzahl Indizes
Feld Datentyp Werte
Auftragsreferenz us Gespiegelter Wert vom Parameterauftrag.
Antwortkennung us 0x01: Parameter gelesen.
Achse us 0x00 oder 0x01
Anzahl Indizes us 0x"n" (n = Anzahl der angeforderten Parameter)
Parameterformat
Byte 5 Byte 6
Format Anzahl Werte
Feld Datentyp Werte
Format us 0x02: Integer8 (1 Byte mit Vorzeichen)
0x03: Integer16 (2 Byte mit Vorzeichen)
0x04: Integer32 (4 Byte mit Vorzeichen)
0x05: Unsigned8 (1 Byte ohne Vorzeichen)
0x06: Unsigned16 (2 Byte ohne Vorzeichen)
0x07: UnsignesR (4 Byte ohne Vorzeichen)
0x09: Visible String (mit n Zeichen)
0x0A: Octet String (mit n Zeichen) 0x40: Null
0x41: Byte Ox42: Wort
0x43: Doppelwort
Anzahl Werte us 0x01 oder Anzahl der Zeichen (n) bei Stitagametern.
Parameterwert
Byte 7 Byte 8 Byte 9 Byte 10
Wert
(Integer8 / Unsigned8 / Byte)
Wert

(Integer16 / Unsigned16 / Wort)

Wert

(Integer32 / Unsigned32 / Doppelwort)

Byte 7

Byte 8

Byte 9 Byte ...

String

(Visible String / Octet String mit beliebiger Lénge)

Feld Datentyp Werte

Wert u8/u16/U32 Zahlenbereich/Lange abhangig vom Parameterformat (siehe vorige
Tabelle).

String us Visible String / Octet String mit beliebiger Lange (n Zeichen = n Byt
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Antwort nach einem Lesefehler

Bei einem Multiparameterauftrag sind fehlerfreie und moége fehlerhafte Meldungen in
einem Telegramm zusammengefasst. Sie haben folgenden Dateninhalt:

Fehlerfreie Meldung

w Format:DatentypdesangefragtenVertes
Anzahl Werte: Wie obeeschrieben.
w ParameterwertAngefragteiVert

Fehlerhafte Meldung

w Format:0x44

w Anzahl Werte: 0x01 od@&x02
w Fehlercode allein (bei Anzalerte= 0x01) oder Fehlercode nzitisatzinformatior(bei

AnzahWerte = 0x02)

Ein fehlerhafter Zugriff auf einen Parameter "n" wird im Antworttelegramm eines
Multiparamameterauftrags an-ter Stdle gemeldet.

Antwortkopf
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Auftragsreferenfgespiegelt) Antwortkennung Achse (gespiegelt) Anzahl Indizes

Feld Datentyp Werte

Auftragsreferenz us Gespiegelter Wert vom Parameterauftrag.
Antwortkennung us 0x81: Parameter nftt gelesen.

Die Daten in den Bytes 7 + 8 sind als Fehlercode zu interpretieren.

Achse us 0x00 oder 0x01

Anzahl Indizes us 0x"n" (n = Anzahl der angeforderten Parameter)
Parameterformat

Byte 5 Byte 6

Format Anzahl Werte

Feld Datentyp Werte

Format us 0x44: Fehler

Anzahl Werte us 0x01: Fehlercode ohne Zusatzinformation. 0x02: Fehlercode mit

Zusatzinformation.

Fehlercode

Byte 7 ‘ Byte 8 Byte 9 ‘ Byte 10

Fehlercode Zusatzinformation (sofern vorhanden)

High Byte ‘ Low Byte High Byte ‘ Low Byte

Feld Datertyp Werte

Fehlercode ule 0x0000 ... OXFFFF

Zusatzinformation (sofern U16 PROFIBUBehlercodes fur azyklischen Datentrangfers?
vorhanden)
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9.6.12 Parameterdaten schreiben

Dieser Abschnitt bechreibt Auftrag und Antwort fir das azyklische Schreiben eines

Parameters.

Details

w Bei der Ubertragung eines Schreibauftrages von Multiparameterden
Parameterattribut, Index und Subindex und anschlieBend Parameterformat und
Parameterwert mit der Anzdhn" der angesprochenen Parameteiederholt.

w EinSchreibauftraglarf die max.Datenlangeson 240Bytesnicht Giberschreiten.

Auftragskopf
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Auftragsreferenz Auftragskennung Achse Anzahl Indizes
Feld Datentyp Werte
Auftragsreérenz us Dieser Wert wird vom Master vorgegeben.
Auftragskennung us 0x02: Parameter schreiben.
Achse us 0x00 oder 0x01
Anzahl Indizes us 0x"n" (n = Anzahl der angesprochenen Parameter)
Parameterattribut
Byte 5 Byte 6
Attribut Anzahl Subindizes
Fed Datentyp Werte
Attribut us 0x10: Wert
Anzahl Subindizes us 0x00
Index und Subindex
Byte 7 ‘ Byte 8 Byte 9 ‘ Byte 10
Index Subindex
High Byte ‘ Low Byte High Byte ‘ Low Byte
Feld Datentyp Werte
Index u16 0x0001 ... OXFFFF (1 ... 65535)
Subindex u16 0x00@ ... 0XO00FF (O ... 255)
Parameterformat
Byte 11 Byte 12
Format Anzahl Werte
Feld Datentyp Werte
Format us 0x02: Integer8 (1 Byte mit Vorzeichen) 0x03: Integerl6 (2 Byte mit
Vorzeichen) 0x04: Integer32 (4 Byte mit Vorzeichen) 0x05: Unsigne
Byteohne Vorzeichen) 0x06: Unsigned16 (2 Byte ohne Vorzeichen
0x07: Unsigned32 (4 Byte ohne Vorzeichen) 0x09: Visible String (]
Zeichen)
0x0A: Octet String (mit n Zeichen) 0x40: Null
0x41: Byte 0x42: Wort
0x43: Doppelwort
Anzahl Werte us 0x01 oder Anzdtder Zeichen (n) bei StriFigarametern.

Parameterwert
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Byte 13 Byte 14 Byte 15 Byte 16

Wert
(Integer8 / Unsigned8 / Byte)
Wert
(Integer16 / Unsigned16 / Wort)

Wert
(Integer32 / Unsigned32 / Doppelwort)

Byte 13 Byte 14 Byte 15 Byte ...

String
(Visble String / Octet String mit beliebiger Lange)

Feld Datentyp Werte

Wert us/u16/u32 Zahlenbereich/Lange abhéangig vom Parameterformat (siehe vorige
Tabelle).

String us Visible String / Octet String mit beliebiger Lange (n Zeichen = n Byt

Antwort nach einem fehlerfreien Schreibauftrag

Bei einem fehlerfreien Multiparameterauftrag wird nur der Antwortkopf Gbertragen und der
vollstandige Datenbereich weggelassen.

Antwortkopf
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Auftragsreferenfgespiegelt) Antwortkennung Achse(gespiegelt) Anzahl Indizes
Feld Datentyp Werte
Auftragsreferenz us Gespiegelter Wert vom Parameterauftrag.
Antwortkennung us 0x02: Parameter beschrieben.
Achse us 0x00 oder 0x01
Anzahl Indizes us 0x"n" (n = Anzahl der angesprochenen Parameter)

Antwort nach einem Schreibfehler

Bei einem Multiparameterauftrag sind fehlerfreie und mogliche fehlerhafte Meldungen in
einem Telegramm zusammengefasst. Sie haben folgenden Dateninhalt:

Fehlerfreie Meldung
w Format:0x40
w Anzahl WerteOx00
Fehlerhafte Meldung
w Format: 0x44

w Anzahl Werte: 0x01 od@x02

w Fehlercode allein (bei Anzalerte= 0x01) oder Fehlercode mit Zusatzinformatjbai
AnzahMWerte =0x02)

Ein fehlerhafter Zugriff auf einen Parameter "n" wird im Antworttelegramm eines
Multiparamameterauftrags an-ter Stelle gemeldet.
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Antwortkopf

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
Auftragsreferenfgespiegelt) Antwortkennung Achse (gespiegelt) Anzahl Indizes
Feld Datentyp Werte
Auftragsreferenz us Gespiegelter Wert vom Parameterauftrag.
Antwortkennung us 0x82: Paameter nicht beschrieben.
Die Daten in den Bytes 7 + 8 sind als Fehlercode zu interpretieren.
Achse us 0x00 oder 0x01
Anzahl Indizes us 0x"n" (n = Anzahl der angesprochenen Parameter)
Parameterformat
Byte 5 Byte 6
Format Anzahl Werte
Feld Datentyp Werte
Format us 0x44: Fehler
Anzahl Werte us 0x01: Fehlercode ohne Zusatzinformation. 0x02: Fehlercode mit
Zusatzinformation.
Fehlercode
Byte 7 ‘ Byte 8 Byte 9 ‘ Byte 10
Fehlercode Zusatzinformation (sofern vorhanden)
High Byte ‘ Low Byte High Byte ‘ Low Byte
Feld Datentyp Werte
Fehlercode ule 0x0000 ... OXFFFF
Zusatzinformation (sofern Ule PROFIBUBehlercodes fir azyklischen Datentrangfers?
vorhanden)
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9.6.13 Fehlercodes fuParameterdatentransfer

In der folgenden Tabelle sind alle mdgliniteehlercodes flr den azyklischen Datenaustausch

aufgefihrt:

Fehlercode Beschreibung Erklarung Zusatzinfo

0x0000 Parameternummer unzuléssig Zugriff auf nicht vorhandenen Parameter. -

0x0001 Parameterwernicht &nderbar Anderungszugriff auf einen nicht &nderbaren Subindex
Parameterwert.

0x0002 Untere oder obere Wertgrenze tberschritten Anderungszugriff mit Wert auRerhalb der Subindex
Wertgrenzen.

0x0003 Subindex unzulassig Zugriff auf nicht vorhandenen Bimdex. Subindex

0x0004 Kein Array Zugriff mit Subindex auf niclndizierten Parameter.| -

0x0005 Datentyp falsch Anderungszugriff mit Wert, der nicht zum Datentyp -
des Parameters passt.

0x0006 Kein Setzen erlaubt (nur riicksetzbar) Anderungszugriff mivert ungleich 0, wo dies nicht| Subindex
erlaubt ist.

0x0007 Beschreibungselement nicht &nderbar Anderungszugriff auf nicht &nderbares Subindex
Beschreibungselement.

0x0008 Reserviert (PROFIdriv@rofil V2: Im IR gefordertes PR@ite -
nicht vorhanden.)

0x0009 Beschreibungsdaten nicht vorhanden Zugriff auf nicht vorhandene Beschreibung -
(Parameterwert ist vorhanden).

0x000A Reserviert (PROFIdriverofil V2: Accessgroup falsch.) -

0x000B Keine Bedienhoheit Anderungszugriff bei fehlender Bedienhoheit. -

0x000C Reserviert (PROFIdriverofil V2: Passwort falsch.) -

0x000D Reserviert (PROFIdriv@rofil V2: Text im zyklischen Verkehr | -
nicht lesbar.)

0x000E Reserviert (PROFIdriv@rofil V2: Name im zyklischen Verkehr| -
nicht lesbar.)

0x000F Kein Textamy vorhanden Zugriff auf nicht vorhandenes Textarray -
(Parameterwert ist vorhanden).

0x0010 Reserviert (PROFIdriv@rofil V2: PP@Vrite fehlt.) -

0x0011 Auftrag wegen Betriebszustand nicht ausfuhrbar | Zugriff ist aus nicht naher spezifizierten temporare| -
Griunden nicht mdglich.

0x0012 Reserviert (PROFIdriverofil V2: Sonstiger Fehler.) -

0x0013 Reserviert (PROFIdriverofil V2: Datum im zyklischen Verkehi -
nicht lesbar.)

0x0014 Wert unzuléssig Anderungszugriff mit Wert, der zwar innerhalb der| Subindex
Wertgrenzen liegt, aber aus anderen dauerhaften
Grinden unzuléssig ist (Parameter mit definierten
Einzelwerten).

0x0015 Antwort zu lang Die Lange der aktuellen Antwort tiberschreitet die | -
maximal Ubertragbare Lange.

0x0016 Parameteradresse unzulassig Unzulassiger oder nicht unterstitzter Wert fir -
Attribut, Anzahl Subindizes, Parameternummer od
Subindex oder einer Kombination.

0x0017 Format unzulassig Schreibauftrag: Unzulassiges oder nicht unterstiitz -
Format der Parameterdaten.

0x0018 AnzahMWerte nicht konsistent Schreibauftrag: Anzahl Werte der Parameterdaten -
passen nicht mit Anzahl Subindizes in der
Parameteradresse zusammen.

0x0019 Achse unzulassig Zugriff auf nicht vorhandene Achse. Bei Doppelacl -
nur 0x00 oder 0x01 erlaubt.

0x001A Reserviert - -

Ox00FF
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9.6.14 Kommunikation neu starten

Uber den folgenden Parameter lasst sich die Kommunikation neu starten oder stoppen.
Wabhlweise ist auch ein Ricksetzen aller Kommunikationsparameter auf den
Auslieferungszustand mdoglich.

Details
Ein Neustart der Kommunikation ist nach Anderungen an der Schnittstétiafiguration

(z. B. Stationsadresse und Baudrate) erforderlich, damit die geanderten Einstellungen
wirksam werden.

Fur einen Neustart der Kommunikation gibt es folgende zwei Milgiten:
a) Inverter ausund wiedeginschalten.

b) In 0x2340die Auswahl = "Neustart mit aktuellen Werten [&jfistellen.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2340 PROFIBUKommunikation Kommunikation neu starten / stoppen.
Ab Versio®3.00
0 Keine Aktion/kein Fehler Nur Statusriickmeldung
1 Neustart mit aktuellen Werten Kommunikation neu starten mit den aktuellen Werten.
2 Neustart mit Standardwerten Kommunikation neu starten mit den Standardweriger
Kommunikationsparameter.
5 Netzwerkkommunikation stoppen Kommunikation stoppen.
10 In Arbeit Nur Statusriickmeldung
11 Aktion abgebrochen
12 Fehler
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9.6.15 Kurzinbetriebnahme

Nachfolgend sind die erforderlichen Schritte beschrieben, um den Inviébear PROFIBUS zu
steuern.

Erforderliche Parametrierung
1. NetzwerkSteuerung aktivierer@x2631:037 (P400.3%) "TRUIEL]"

22. Netzwerk als Standar8ollwertquelle einstellerx2860:001 (P201.0%) "Netzwerk
[5]"

23. PROFIBUStationsadresseinstellen.

w JederTeilnehmemresNetzwerksmusseineeindeutigeStationsadressbesitzen.
w Details:4 PROFIBUStationsadressg 272

24. Optional: Reaktiomes Inverters bei Unterbrechung der Kommunikation zum
PROFIBUSMast&ndern.

w VoreinstellungBeiUnterbrechungder Kommunikatiorwird ein Fehlerausgelost.
w Details:4 PROFIBUBberwachung 273
25. Parametereinstellungen speicher®x2022:003 (P700.03)"Ein / Starfl]".

26. Inverter ausund wieder einschalten, damit die geéanderten
Kommunikationseinstellungen wirksamerden.

27. Leitsystem (Master) konfigurieren, damitei Kommunikation mit dem Inverter
moglich ist. Siehe Abschnitt &itsystem (MasteRonfigurierer.

28. Inverter Uber RPDO steuern (und aktuellen Status tUber BHRB&erten).
w Belegung des Steuerworts und Sollwertvorgabe sietseiitt"RPDGEMapping'.

w Belegung des Statusworts und Istwertausgabe siehe AbsthRifiGMappind'.

w Beschleunigungx2917 (P220.0@)nd Verzégerun@x2918 (P221.00assen sickiber
denazyklischeParameterdaterlransferinstellen/andern.

Der Digitaleingang DI1 ist in der Voreinstellung mit der Funktion "Starten
belegt. Bei aktivierter NetzwetBteuerung dient diese Funktiofsa
"Startfreigabe" fur StarBefehle Uber Netzwerk. Der Digitaleingang DI1 mi
daher auf HIGHPegel gesetzt werden, damit der Motor sich tUber Netzwer
starten lasst4 Motor starten/stoppen] 507
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Leitsystem (Master) konfigurieren

Damit eine Kommunikation mit dem Inverter méglich ist, muss das Leitsystem (Master) wie
folgt konfiguriert werden.

1 Geratebeschreibungsdatdesinvertersim Mastereinlesen.

Die Geratebeschreibungsdatei fir dewérter finden Sie im Internet:
http://www.emotron.com A Download

29. Nutzdatenléangéestlegen.

w DieNutzdatenléangevird wahrendder InitialisierungsphasdesMastersfestgelegt.

w Derlnverterunterstitztdie Konfiguratiorvon maximall6 Prozessdatenwortern
(maximal 3Bytes).

w DieNutzdatenlangerir Prozesseingangatenund Prozessausgangsdatemdgleich.

30. Datenmapping im Hardwarekonfigurateornehmen.

w Vorkonfiguriertes PD™apping siehe AbschnitteRPDEMappind' und"TPDGViap-
ping'.

w Details:i4 PROFIBUBatenmapping 277
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RPDGMapping

Fur die Prozessdaten vom Master zum Inverter ist in der Geratebeschreibungsdatei folgendes

Datenmapping voreingestellt:

w Datenwort NetWordINDx4008001(P590.01)
w NetzwerkSollfrequenz (0.01)x400B:00%P592.05)
w 16BitselektierbareAusgangsdatergemapptauf KeypadSollwerte:ProzessregleSollwert

0x2601:007P202.02)

Funktionsbelegug des Datenworts NetWordIN1

Bit Voreinstellung Details und Konfiguration siehe
0 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:001 (P505.01)
1 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:002 (P505.02)
2 Schnellhalt aktieren 0x400E:003 (P505.03)
3 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:004 (P505.04)
4 RunVorwéarts (CW) 0x400E:005 (P505.05)
5 Preset aktivieren (Bit 0) 0x400E:006 (P505.06)
6 Preset aktivieren (Bit 1) 0x400E:007 (P505.07)
7 Fehler zuriicksetzen 0x400E:008 (P505.08)
8 Nicht aktiv (Reserve) 0x400ED09 (P505.09)
9 DGBremsung aktivieren 0x400E:010 (P505.10)
10 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:011 (P505.11)
11 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:012 (P505.12)
12 Drehrichtungsumkehr 0x400E:013 (P505.13)
13 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:014 (P505.14)
14 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:015 (P505.15)
15 Nicht aktiv (Reserye 0x400E:016 (P505.16)

Vorgabe des Frequer&ollwertes

w DieVorgabeerfolgt vorzeichenlos (drehrichtungsunabhéngig) als Ganzzahl in der

Auflésung [0.0HZz].

w DieFestlegungler Drehrichtungerfolgtin derVoreinstellungiberdasBit 12des
DatenwortesdNetWordIN1.

w.SAALASEY
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9.6.16 TPDGMapping

Fur die Prozessdaten vom Inverter zum Master ist in der Geratebeschreibungsdatei folgendes

Datenmapping voreingestellt:

w Datenwort NetWordOUT@x400A:001P591.01)
w NetzwerkSollfrequenz (0.01)0x400B:00%5P592.05)

w Motorstrom 0x2D88P104.00)

Statusbelegung des Datenworts NetWordOUT1

Bit Voreinstellung Details und Konfiguration siehe
0 Betriebsbereit 0x2634:010 (P420.10)
1 Nicht verbunden 0x2634:011 (P420.11)
2 Betrieb freigegeben 0x2634:012 (P420.12)
3 Fehler aktiv 0x2634:013 (P420.13)
4 Nicht verbunden 0x2634:014 (P420.14)
5 Schnellhalt aktiv 0x2634:015 (P420.15)
6 In Betrieb 0x2634:016 (P420.16)
7 Geratewarnung aktiv 0x2634:017 (P420.17)
8 Nicht verbunden 0x2634:018 (P420.18)
9 Nicht verbunden 0x2634:019 (P420.19)
10 SoltGeschwindigkeit erreicht 0x2634:020R420.20)
11 Stromgrenze erreicht 0x2634:021 (P420.21)
12 IstGeschwindigkeit = 0 0x2634:022 (P420.22)
13 Drehrichtung umgekehrt 0x2634:023 (P420.23)
14 Haltebremse losen 0x2634:024 (P420.24)
15 Sicher abgeschaltetes Moment (STO) aktiv 0x2634:025 (P420.25)

Ausgabe des Frequetztwertes

w Die Ausgabe erfolgt vorzeichenlos (drehrichtungsunéadgig) als Ganzzahl in der

Auflésung [0.0HZ].

w Eineaktive Drehrichtungsumkehwird angezeigiiberdasBit 13 desDatenwortes

NetWordOUT1.

w.SAALASEY npecn
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9.7 ModbusTCP/IP

ﬁModbus

Modbus ist ein international anerkanntes asynchrones, serielles Komationkprotokoll,
konzipiert fir gewerbliche und industrielle Automatisierungsanwendungen.

w Ausfihrliche Informationen zu Modbus finden Sie auf der Inte®eiteder

internationalen Nutzerorganisation Modbus Organization, USA, welche auch das Modbus

Protokdl weiterentwickelthttp://www.modbus.org

w Informationen zur Auslegung eines ModklNstzwerks enthaltie
Projektierungsunterlage zutnverter.

Voraussetzungen

Control Unit (CU) des Inverters ist mit Modbus TCP atatjet.

9.7.1 Einfihrung

w Bei der Datenlibertragung werden drei verschiedene Betriebsarten unterschieden:

Modbus ASCII, Modbus RTU und ModbG#®ln diesem Kapitel wird die Betriebsart
Modbus TCP beschrieben.

w DasModbusProtokollbasiertaufeinerMaster/SlaveArchitektur. Derlnverterarbeitet
hierbei stets alSlave.

w ImModbusNetzwerkist (zeitgleichnur ein Mastererlaubt,der Befehleund

Anforderungen absetzt. Auch kann nur der Master die Modkammunikation initiieren.

Zwischen den Slaves findet keineettie Kommunikatiostatt.
w Nur ein Mater kann die ModbusKommunikationnitiieren.
w ZAwischen den @les findetkeine drekte Kommunikatiorstatt.

w Die Netzwerkoption unterstiitzt die Baudraten 10 MBit/s (10 BaseT1L06¥Bit/s (100

BaseT). Die Baudrate inetdwerk wird automatischrkannt.
w Der Inverter unterstitzt die ModbuBunktionscodes 3, 6, 16 (0x10) und@8L7).
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9.7.2 Grundeinstellungen
IP-Grundeinstellungen

Die P-Grundeirstellungen sind notvendig, um mit der Engineerin§oftwaredirekt tiber
Bhernet auf die Netzwerkteilnehmer (RC Inverter) zugreifen zu kdnnen.

Der PC mit der Engineering Software muss sich im gleichen Netzwerk wie die zu
konfigurierenden Geréte befinden.

Konfigurieren Sie den PC zunéachst so, dass diese Bedingung erfllllt ist.

Die erfordelichen Schritte sind am Beispiel des Betriebssystems MicfdabftdowS7
beschrieben.

So legen Sie die4{Brundeinstellungen fest:
1. Unter"Systemsteuerungias"NetzundFreigabecenteraufrufen.
2. "Adaptereinstellungefndern"auswahler{Administratorreché beachten!).

3. Das zu konfigurierende Netzwerk auswahlen (doppelklickeB); z.
‘: Local Area Connection
.._5' Unidentified network
W= Intel(R) Ethernet Connection I217...

Die Netzwerkteilnehmer (PLC, Inverter) missdéhdam Netzwerk
verbunden sein.

Das Statudialogfenster des Netzwerks wird gedffnet.

4. Auf "EigenschafterKlicken.

Das EigeschaftenDialogfenster des Netzwerks wird gedffnet.

5. "InternetprotokollVersiord (TCP/IPv4)anwahlenund auf"Eigenschaftenklicken.

Das EigenschafteDialogfenster des "Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4)" wird
gedffnet.

6. Unter "Folgende Adressen weenden" die IPAdresse, die Subnetzmaske uygf.die
GatewayAdressesingegeben.

7. Auf "OK'klicken.

Die IRGrundeinstellungen sind nun abgeschlossen.
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IP-Adresse einstellen

Mit den beiden Drehcodierschaltern auf der Frontseite des Geréates karlR-didresse
hardwaremaRig eingestellt werden.

Einstellung Adressierung
0x00 IP-Adresse Uiber den Parametéx23B1:001 (P510.01)
0x01 ... OXFF Einstellung des 4. Bytes derAldresse uber die Drehcodierschalter. XXX. XXX. XXX |l&mgdte

K1k El

Beispiel:Einstellung fiir den Wert 52 (3 x 16) + (4 x 1) =52

Der Uber die Drehcodierschalter eingestellte Wert wird beim Einschalten oder nach einem
NetzwerkNeustart mitOx23B0 (P508.0&) 1 verwendet. Ein wahnal des Betriebs
geanderter Wert wird erst mit einem NetzweNeustart gltig.

w 0x23B3P509.00¥eigtdie Schaltereinstellungeimletzten Netzeinschaltemn.

w 0x23B2:001 (P511.0%gigt die akive IRAdressan.

TimeTo-Live (TTL)

DerTTL-Wert (8-Bit-Wert) begenzt die Azahl derRouter, die einversencetesPaket auf dem
Wegzu seinem Ziel durchlauft.

w 0x23A1:006 (P510.06)imeto-Live-Wert (TTL)

Nadfolgend sind dieParameter zur NetzwerkKonigurationdes Geétes beschrieben.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x23B1:001 ModbusTCRIP-Eirstellungen: P-Adresse IP-Adresse eistellen.
(P510.01) (MBTCREirst: IRAdresse) DieVoreinstellung 276605120r@spricht der IP-Adresse 192.168.124.1
0 ... R76605120... 4294967295 A 276605120 = 0x107CA8@R0xC0.0xA8.0x7C.0x10 = 192.168.124
A AbVersion 04.00
0x23B1:002 ModbusTCR|P-Eirstellungen: Subetz Subretzmaske eirstellen.
(P510.02) (MBTCR-Eirst: Subretz) DieVoreinstellung 16777215 mspricht der Subetzmase
0..[16777215%... 4294967295 255.255.255.0.
A AbVersion 04.00 A 16777215 = OxFFFFEEOXAROXFROXAEOX00 = 255.255.255.0
0x23B1:003 ModbusTCR|P-Eirstellungen: Gateway Gateway-Adresse eistellen.
(P510.03) (MBTCR-Eirst: Gateway) Beispiel
0...[0] ... 4294967295 Die Eistellung 276344004 rgspricht der Gateway-Adresse
A AbVersion 04.00 196.172.120.16.
A 276344004 = 0x10PEC420xC4.0AC.0x78.0x10 = 196.172.120.1
0x23B1:005 Modbus TCR|P-Eirstellungen: IRKonfiguration IP-Konfiguratioreinstellen.
(P510.05) (MBTCREirst: IP-Konfiguration)
A Ab\Version 04.00
0| Gespeichete IP Die &tuell gespeichete IRKonfiguratiorwird verwendet.
1/BQOTP Die IPKonfiguratiorwird durch den Mater mittelsBOOT Pzugewiesen.
2|DHCP Die IPKonfigurationwird durch den Mater mittelsDHCPugewiesen.
Die Zwveisung einer @eway-Adresse, die niat im selben Subetz wie
die IP-Adresse ligt, wird atgelehnt.
0x23B1:006 ModbusTCRIP-Eirstellungen: Timeto-Live-Wert Eirstellung desITL-Wertes fur die Gultigkeitsdaueon Datenpaketen
(P510.06) (TTL) im Netzwerk.
(MBTCREirst: TTL:-Wert)
1..B2..255
A AbVersion 04.00
0x23B1:011 ModbusTCR| P-Eirstellungen: ZAveiter Port Portnummer flr einereweiten Port einstellen.
(P510.11) (MBTCR-Eirst: Zweiter Port)
0...B02] ... 65535
A Ab\Version 04.00
0x23B4:001 Port-Eirstellungen: Port 1 Baudate fur denPort 1 eirstellen.
(P512.01) (Port-Eirst.: Port 1)

A AbVersion 04.00

0| Auto-Negotiation

1/10 Mips
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

2/100 Mips

5/10 Mbps/Half Dupéx
6/10 Mbps/Full Dupéx
7/100 Mips/Half Dupéx
8| 100 Mips/Full Dupéx

0x23B4:002 Port-Eirstellungen: Port 2 Baudate fur denPort 2 eirstellen.
(P512.02) (Port-Eirst.: Port 2)

A AbVersion 04.00

0| Auto-Negotiation

1/10 Mbps

2/ 100 Mtps

5/10 Mbps/Half Dupéx
6

7

10 Mbps/Full Dupéx
100 Mips/Half Dupéx
8100 Mhps/Full Dupéx

0x23B0 Modbus TCKommunikation Kommunikatiomeu starten / stoppen
(P508.00) (MBTCP-Komm)
A AbVersion 04.00
0| Keine Aktion/kein Fehler Nur Satusriickmeldung.
1/ Neuwstart mit aktuellen Werten Kommunikatiomeu starten, damitgeéndete Eirstellungen der Schnitt
stellenKonfigurationwirksamwerden.
2| Neustart mit Sandadwerten Kommunikatiomeu starten mit den $andadwerten.
5| Netzwerkkommunikatiostoppen Kommunikatiorstoppen.
10(In Arbeit Nur Satusriickmeldung
11| Aktionabgebrochen
12| Fehler
0x23B3 Schalerstellung Anzeige der Dehcodierschater-Eirstellung beimétzten Netzeinschal
(P509.00) (Schaterstellung) ten.
A Nur Areeige

A Ab\Version 04.00

9.7.3 Verhalten beiZeitliberschreitung

Die Reaktion auf das Ausbleiben von Modblechrichten ist Giber die folgenden Parameter
konfigurierbar.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x23B1:010 ModbusTCRIP-Eirstellungen: Bhernet-Timeout Eirstellung der naximalzulédssgen Zeitiiberscireitung derTCP-Kommu-
(P510.10) (MBTCREirst: Bhernet-Timeout) nikation.
0..[0] ... 65535 s Nach Ablauf devorgegebenen Ubewachungzeit erfolgt im Inverter die
A Ab\Version 04.00 in 0x2859:007 (P515.08jngestellte Reaktion.
0x23B6:001 Modbus TCPI P-Timeou-Uberwachung: TimeowZeit | Die Ubewachung st aktiv,wenn das este giiltigeSchreibkommando
(P514.01) (MBTCPT-out-Ubw: T-out-Zeit) beim Modbus Mater eintrifft. Jedeweitere glltigeLese/Schreibnach
0.0...R.0) ... 300.0 s richt setzt denWatchdogTimerzurtick.
A Ab\Version 04.00 Die Ubewachung spriat an,wenn innerhalb der hier egestellten Zeit

keine gultigeNachritit vom Modbus Mater enpfangen wurde.
0x23B6:002 Modbus TR P-Timeou-Uberwachung: Dauerbe Die Ubewachung st aktiv,nachdem estmalig ein giiltigeWert iber

(P514.02) trieb-Timeou-Zeit den Modbus in das Dadeetrieb-Register 0x23B6:005 (P514.05)
(MBTCPT-out-Ubw: Dtet-T-out-Zeit) geschrieben wede.
0.0...R.0 ... 300.0 s Die Dauerbtrieb-Uberwachung sprit an, wennkein Wert (Beeich 1 ...
A AbVersion 04.00 65535) in der hier egestellten Zeit in das Daueritrieb-Register

geschrieben wrde.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x23B6:005 Modbus TCH1P-Timeaut-Uberwachung: Dauerbe Die Timeot:Uberwachung des Dauesdtrieb-Registers i aktiv, nach
(P514.05) trieb-Register dem astmalig einWert in das Dauerktrieb-Register geschrieben
(MBTCPT-out-Ubw: DauerbRegister) wurde.
0..p]... 65535 Um zu verhindern, dass die Timebiberwachung fiir das Daueetrieb-
A AbVersion 04.00 Register anspritit, muss das Daueetrieb-Register wiefolgt beschrie
benwerden:
A Mit einenWertvon 1 ... 6553%ind
A in einem htervall, dass kizer igt als die in0x23B6:002 (P5142)ein-
gestelite Zeit.
0x2859:003 Modbus TCH1P-Uberwachung: Konfigurationsfehler | Auswahl der Reaktioei Enpfang ungiiltigeKonfigurationsdaten.
(P515.03) S:\M'E'It;c\]/lupe'v&cga Konfig-ehler) Zugehoriger Fehlercode:
version 94,59 . A 33414| 0x8286- Netawerk: PDGMappindehler
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x2D45:001 (P310.0%) 227
2/ S06rung
0x2859:004 Modbus TCH1P-Uberwachung: Initialisierungsfehler | Auswahl der Reaktioiei AuftreteneinesFehlerswéahrend der Initialisie
(P515.04) (MBTCR-Uberwach.: Ini-Fehler) rungder Netzwerkkomponente.
écvbyemo; 04'”00.. lickei iehePar Zwehoriger Fehlercode:
eitere Eirstelimoglictkeiten sie ameter A 33170] 0x8192- Netzwerk: Initialisierungsfehler
0x2D45:001 (P310.01) 227
2/S06rung
0x2859:007 ModbusTCPI P-Ubewachung: FehlerreaktioNetz- | Wenn bei einer betehendenTCP-Verbindung die Ubevachung eine
(P515.07) werk-Timeout Zeitiibersctreitung der TCfommunikatiorerkennt, erfolgt die mit die
(MBTCR-Uberwach.:Reakt NetzawT-out) semParameter awswahlbae Fehlerreaktion.
A AbVersion 04.00 Die meximalzulassge Zeitiiberschreitung der TCfRKommunikatiorwird
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter in 0x23B1:010R510.10yorgegeben.
0x2D45:001 (P310.0%) 227 Zwehériger Fehlercode:
1‘Warnung A 33044] 0x8114- Netawerk: KommunikationsTimeoutinsgesant
0x2859:008 Modbus TCPI P-Ubawachung: Fehlerreaktioklaster- | Auswahl der Reaktionyenn innerhalb der ifdx23B6:001 (P514.0&)n-
(P515.08) Timeout gestellten Zeit, keine gultigeNachritit beim Modbus Mater eingetrof-
(MBTCR-Uberwach.:Reakt Mast-T-out) fen it.
écvb¥er5'%n Ot4||00 lichkeit ieheParamet Zwehoriger Fehlercode:
eitere Eirselimoglictkeiten sieherarameter | 4 33046| 0x8116- Modbus TCR-Master Timeout
0x2D45:001 (P310.0%) 227
3‘ Fehler
0x2859:009 Modbus TGP P-Ubawachung: FehlerreaktioDaue- | Auswahl der Reaktionyenn innerhalb der idx23B6:002 (P514.0&-
(P515.09) betrieb-Timeout gestellten Zeit, keine glltigeNachritit in das Dauergtrieb-Register
(MBTCR-Uberwach.:Reakt Dbetr T-out) geschrieben wrde.
écvb}t/ersmér_l 0:1”00 licheit ieheParamet Zwehoriger Fehlercode:
eriere Lirsielimogictkeiten sie ameter A 33047| 0x8117- ModbusTCPKeep Alie Timeout
0x2D45:004P310.01)] 227
3|Fehler
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9.7.4

LEDStatusanzeigen

Hinweise zum CiBtatus erhalten Sie schnell Uber die tA&izeigen "MS" und "NS" auf der
Frontseite des Inverters. Zusatzlich zeigen die LEDs an deBB&M&en den Ethernet
Verbindungsstatus an.

Die Bedeutung der LEDs "MS" und "NS" kondienden folgenden beiden Tabellen

entnehmen.

LED "MS" (griin/rot)

CIRModulstatus

Zustand/Bedeutung

blinkt griin/rot

aus Nonexistent Die Netzwerkoption wird nicht mit Spannung versorgt.

s | Operational Die Netzwerkoption arbeitet einwandfrei.

an (grun)

I B B B Standy Die Netzwerkoption ist noch nicht vollsténdig konfiguriert oder die Konfiguration ist fehlerh
blinkt griin

I B B M Majorrecoverable Die Netzwerkoption weist einen behebbaren Fehler auf.

blinkt rot fault

I | Major unrecoverable | Die Netzwerkoption weistinen nicht behebbaren Fehler auf.

an (rot) fault

I | Device self testing Die Netzwerkoption befindet sich im Selbsttest.

LED "NS" (grun/rot)

CIRNetzwerkstatus

Zustand/Bedeutung

No IP adress

Die Netzwerkoption wird nicht mit Spannung versorgt daar noch keine [fAdresse erhalten.

Connected

Die Netzwerkoption arbeitet einwandfrei und hat eine Verbindung zum Scanner aufgebaut

aus
|
an (grun)

H E BN
blinkt griin

No connections

Die Netzwerkoption

arbeiteteinwandfrei,

hat eine IPAdresse zugewiesdrekommen

wurde noch nicht vom Scanner ins Netzweingebunden.

blinkt grin/rot

I B B M Connectiontimeout |Es liegt eine Zeituberschreitung (Timeout) vor.

blinkt rot

I | Duplicate IP Die Netzwerkoption kann nicht auf das Netzwerk zugreifer@fessenkonflikt).
an (rot)

I | Device self testing Die Netzwerkoption befindet sich im Selbsttest.

Statusanzeigen an den R38achsen

Die LEDs an den R3&chsen zeigen den Etherrgerbindungsstatus an:

LED "Link" (gruin)

Zustand/Bedeutung

aus Keine Ethernewerbindung.
I | Physikalische Etherne¥erbindung ist vorhanden.
an

LED "Activity" (gelb)

Zustand/Bedeutung

an oder flackert

aus Kein EtherneDatentransfer.
[ | Daten werden uiber Ethernet ausgetauscht.
UL LU
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9.7.5 Diagnose

Nachfolgend sind die Parameter zur Diagnose des Netzwbdazhrieben.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x23B2:001
(P511.01)

AktiveModbusTCP-Eirstellungen: AktivelP-Adresse
(Akt. MBTCP-Eirst: Akt. IP-Adresse)

A Nur Areeige

A AbVersion 04.00

Anzeige der aktiverlP-Adresse.

0x23B2:002
(P511.02)

AktiveModbusTCP-Eirstellungen: AktivesSubretz
(Akt. MBTCR-Eirst: Akt. Subretz)

A Nur Areeige

A AbVersion 04.00

Anzeige der aktiverSubretzmasde.

0x23B2:003
(P511.03)

AktiveModbusTCP-Eirstellungen: AktivesGateway
(Akt. MBTCR-Eirst: Akt. Gateway)

A Nur Areeige

A AbVersion 04.00

Anzeige der aktiverGateway-Adresse.

Beispiel

Die Eistellung 276344004 réspricht der Gateway-Adresse
196.172.120.16.

A 276344004 = 0x10P€C420xC4.0RC.0x78.0x10 = 196.172.120.1

0x23B2:005
(P511.05)

AktiveModbusTCP-Eirstellungen: MAGAdresse
(Akt. MBTCP-Eirst: MAGAdresse)

A Nur Arzeige

A Ab\Version 04.00

Anzeige der aktiverMAGAdresse.

0x23B3
(P509.00)

Schalerstellung
(Schéderstellung)
A Nur Areige

A AbVersion 04.00

Anzeige der Dehcodierschater-Eirstellung beimétzten Netzeinschal
ten.

0x23B5:001
(P513.01)

AktivePort-Eirstellungen: Port 1
(Akt. Port-Eirgt.: Port 1)

A Nur Areeige

A Ab\Version 04.00

0| Nicht verbunden

1/ 10 Mhps/Half Dupéx

2|10 Mbps/Full Dupéx

3/ 100 Mips/Half Dupéx

4/100 Mips/Full Dupkx

Anzeige der fur denPort 1 eirgestellten Baudate in Parameter
0x23B4:001 (P512.01)

0x23B5:002
(P513.02)

AktivePort-Eirstellungen: Port 2
(Akt. Port-Eirgt.: Port 2)

A Nur Areeige

A Ab\Version 04.00

0| Nicht verbunden

1/ 10 Mbps/Half Dupkx

2|10 Mbps/Full Dupéx

3/100 Mips/Half Dupéx

4/100 Mips/Full Dupdx

Anzeige der fur denPort 2 eingestellten Baudate in Parameter
0x23B4:002 (P512.02)

0x23B8
(P516.00)

ModbusTCP-Modulstatus
(MBTCP-Modul-Sat)

A Nur Areeige

A AbVersion 04.00

0| Versorgung aus

Initialisierung

Warnung

1
2
3| Fehler
4| Konfiguratiorfehlt

5|In Betrieb

Anzeige desTCP-Modul-Satus.

0x23B9
(P517.00)

ModbusTCP-Netzwerkstatus
(MBTCPNetzw. S at)

A Nur Areeige

A AbVersion 0400

0| Konfiguratiorfehlt

Initialisierung

1
2| VerbindungsTimeout
3

Konfigurationsfehler

CG Drives & Automatiof]1-639502R2
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
4| Keine Verbindung
5/ Verbindung afgebaut
0x23RA:001 Modbus TCHtatistik:Enmpfangene Meldurgen Anzeige der Gesatanzahl enpfangener Nachribten.
(P580.01) (MBT®-Statistik:Rx-Meldungen) A DieserZahlerzihlt giiltigewie auch ungultig&Nachriditen.
A Nur Areeige A Nach Erichen des Mximalvertes begimt der Zahler wieder bei 0.
A AbVersion 04.00
0x23RA:002 Modbus TCHStatistik:Gultigeempf. Meldurgen Anzeige der Arzahl enpfangener gultigeMNachrititen.
(P580.02) (MBTCHFstatistik:GultigeRx-Meld.) A Nach Ereichen des Mximalwertes begimt der Zihler wieder bei 0.
A Nur Areeige
A AbVersion 04.00
0x23RA:003 Modbus TCHtatistik:Meldungen mit Ausnahmen | Anzeige der Arzahl enpfangener Nachribten mit Ausnahmen.
(P580.03) (MBTCHFstatistik:Meld. m. Ausn.) A Nach Ereichen des Mximalwertes begimt der Zihler wieder bei 0.
A Nur Areeige
A AbVersion 04.00
0x23BA:005 Modbus TCHStatistik:Gesenéte Meldurgen Anzeige der Gesatanzahl gesenceter Nachrititen.
(P580.05) (MBTCPFstatistik:Tx-Meldungen) A Nach Ereichen des Mximalwertes begimt der Zihler wieder bei 0.
A Nur Areeige
A AbVersion 04.00
0x23HE:001 Modbus TCH P-Diagnosedtzte Tx/Rx-Daten: Receve | Fir Diagnosavede wird die ktzte enpfangene Nachribt (max. 16
(P585.01) Offset Bytes) inOx23BE:002 (P585.0&hgezeigt. Fir lamere Nachribten last
(MBTCR-DiagTx/Rx: RxOffset) sich hier ein Offseingeben, abwelchemByte der Nachribt die Arzeige
0..0]...240 der 16Bytes beginnen soll.
A AbVersion 04.00
0x23BE:002 Modbus TGP P-Diagnosedtzte Tx/Rx-Daten: letzte | Anzeige der btzten enpfangenen Nachriht.
(P585.02) Rx-Meldung
(MBTCR-DiagTx/Rx: letzte RxMeldung)
A Nur Areige
A Ab\Version 04.00
0x23BE:003 Modbus TCP P-Diagnosedtzte Tx/Rx-Daten: Transmit| Fiir Diagnosavedke wird die btzte gesendtte Nachribit (max. 16Bytes)
(P585.03) Offset in Ox23BE:004 (P585.0dhgezeigt. Fur lamgere Nachribten [ast sich
(MBTCR-DiagTx/Rx: TxOffset) hier ein Offseangeben, abwelchemByte der Nachribt die Areeige der
0..0]... 240 16 Bytes beginnen soll.
A AbVersion 04.00
0x23BE:004 Modbus TGP P-Diagnosedtzte Tx/Rx-Daten: Letzte | Anzeige der ktzten gesendeten Nachribt.
(P585.04) Tx-Meldung
(MBTCR-DiagTx/Rx: letzte TxMeldung)
A Nur Areeige
A AbVersion 04.00
0x23B1:005 ModbusTCRIP-Eirstellungen: IRKonfiguration IP-Konfiguratioreinstellen.
(P510.05) (MBTCR-Eirst: IP-Konfiguration)

A Ab\Version 04.00

0| Gespeichete IP

Die &tuell gespeichete IRKonfiguratiorwird verwendet.

1/BQOTP

Die IPKonfiguratiorwird durch den Mater mittelsBOOT Pzugewiesen.

2|DHCP

Die IPKonfigurationwird durch den Mater mittelsDHCPugewiesen.
Die Zwveisung einer @eway-Adresse, die niat im selben Subetz wie
die P-Adresse ligt, wird albgelehnt.
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9.7.6

Funktionscodes

Die Art undWeise des Zugriffauf Daten (Parameter) des hverters wid Uber Funktionscodes

gesteuert.

Telegrammaufbau

Modbus ApplicationHeader (MBAP) Protocol Data Unit (PDU) arC
Transaktions | Protokollzeichen | Zahl der noch Shve-Adresse | Funktionscode Daten / Fehlercode Prifsumme
nummer (immer 0x0000) | folgendenBytes
2Byte 2 Byte 2 Byte 1Byte 1Byte n Byte 2Byte
Tab. 1:ADU (Applicatiobata Unit)
Die Kommunikatioerfolgt nach dem Mater-Shve-Verfahren. Die Kommunikatiomird
immervom Master durch eine Afrage ('request") begonnen.
Der hverter (Shve) antwortet dann entweder mit einer gultigedntwort ("response”) oér
einemFehlercode (oraugesetzt, die Afrage wurde enpfangen und als gultig&lachritt
augiewertet).
Bei einer gultigedntwort wird der Funktionscodeuriickgegeben. ImFehlerfall wird ein dem
in der Anfrage zugeordneter Funktionscodeuriickgegeben.
Ursachen fuehlerkdnnen ungultigedRGPrifsummen, nibt unterstiitzte Funktionscodes
oder urruldssge Datenzugriffesein.
Elemente der ADU:
w MBAP (7Byte)
w Anzahl der in der Nachrit nochfolgendenBytes.
w Adresse desnverters Grundeirstellungeny 352
w Auf dieweiteren Bytes des Heads wid in dieser Besckibung nitit eingegangen.
w Funktionscode
w Die Funktionscoddseziehen sich ausschlie3lich aufyjspamte "4x-Register”, d.h.
Register ab der Adesse 4000.
w Alle Daten im hverter sind nur Uber dise 4&Register zugénglich, sieh&®atenmapping
1 364
w DieReferenz 4xxxxd implizit, d.h. durch denverwendeten Funktionscodgegeben.
Im Telegamm wid deshalb die fikende 4 bei der Agtssierungveggelassen.
w Emotronuntergtiitzt die Basis JAdressierurg von Modbus, d. h. die Nummerierung der
Register begimt bei 1,wéhrend die Adessierung bei 0 begim. Beispiebweise wid
beim Lesen deBegisters 40001 inllelegamm die Adesse Overwendet.
w Datenbzw. Fehlercode
w Prifsumme
Alle Inhale der ADUverden imBig Endiarrormat (hochstwertigeByte zuerst) dargestellit.
CG Drives & Automatiof1-639502R2 313



Funktionscodes

Funktionscode Funktionscodem Fehlerfall Unterstiitzte Fehlercodes
0x03 0x83 0x01, 0x02, 0x03, 0x04
0x06 0x86 0x01, 0x02, 0x03, 0x04
0x10 0x90 0x01, 0x02, 0x03, 0x04
0x17 0x97 0x01, 0x02, 0x03, 0x04
Funktionscode Funktionsname Info
3 0x03 Read HoldindRegisters Lesen eines emInenRegiters oder einer Gruppeon mehreren zusam
menhéargendenRegistern.
6 0x06 Preset SingleRegister Schreiben eines eirelnenRegisters.
16 0x10 Preset Multiple Registers Scheiben eines eirelnenRegisters oder einer Gruppeon metreren
zusammenhégendenRegistern.
23 0x17 Read/Write 4XRegssters Lesen und Schiben innerhalb einefransaktion:
A Schieiben eines Btenblods in eine Gruppgon melreren zusam
menhéargendenRegistern.
A Lesen aus einem BloztsammenhégenderRegister.
Fehlercodes
Fehlercode Name Ursache(n)
0x01 UngultigerFunktionscode Der Funktionscodwird vom Inverter nicht unterstiitzt oder der hverter
befindetsichin einem Zstand, in dem die Afrage nict zulassigst oder|
abgearbetet werdenkann.
0x02 UnglltigeDatenadesse Die Kombinatiormus $artadresse und Lage derzu tibertragenden
Daten it ungliltig.
Beispiel: Bei einem &k mit 100Regstern het das este Register die
Adresse 0 und dasgtizte Register die Adesse 99. Eolgt nun eine
Anfrage von vierRegistern ab $artadresse 96kann die Afrage erfolg-
reich bearbdiet werden (fiir dieRegister 96, 97, 98 und 99)Verden
jedoch finf Register ab $artadresse 96 abefragt, wird dieserFehler-
codezurlickgeliefert, da der Sive kein Register mit Adesse 100 &.
0x03 UngultigerDatenwert Fehler in der Striktur desRestes einerfkomplexen Anfrage, z. Bweil die
sich implizit egebene &tenlarge nict korrekt ist.
Ursachest jedoch nitt das Scheiben einesRarameter-)Wertes aule-
halb des giiltigeirstellbereiches. Das ModbutBrotokoll hat prinzipiell
keineKenntnis tUber glltigeEirstellbereiche eirzelner Register oder
deren Bedeutung.
0x04 Shve-Geéteausfall Wahrend der Abarbeitung derrfirage im hverter ist ein nictit behebba

rer Fehler adgetreten.

Datentransfer mit Funktionscode3

Request
Funktionscode 0x03
Sartadresse 0x0000 ... OXFFFF

Anzahl Regsster (n)

0x01 ... 0x7D (1 ... 125)

Response

Funktionscode 0x03

Anzahl Bytes 2 x (Arzahl Regsister)

Registerwert Daten in (n)- Registern zu je 2Byte
Fehlermeldung

Funktionscodém Fehlerfall 0x83

Fehlercode 01..04
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Beispielzum Datentransfer mit Funktionscod8
Es sollen die Daten ausrm®egistern 40108 bis 40110 gelesen werden.

Request Info

Funktionscode 0x03 Funktionscod&

Sartadresse (High) 0x00 Sartadresse 107 (Ox006B)
Sartadresse (bw) 0x6B

Anzahl Regsster (High) 0x00 Anzahl Register = 3 (0x0003)

Anzahl Regsster (Low) 0x03

Response Info

Funktionscode 0x03 Funktionscod&

Anzahl|Bytes 0x06 6 Byte werdengelesen.

Wert in Register 40108 (High) 0x02 Daten inRegister 40108: 0x022B (555).
Wert in Register 40108 (bw) 0x2B

Wert in Register 40109 (High) 0x00 Daten inRegister 40109: 0x0000 (0).
Wert in Register 40109 (bw) 0x00

Wert in Register 40110 (High) 0x00 Daten inRegister 40110: 0x0064 (100).
Wert in Register 40110 (bw) 0x64

Datentransfer mit Funktionscodes

Request

Funktionscode 0x06
Registeradresse 0x0000 ... OXFFFF
Registerwert 0x0000 ... OXFFFF
Response

Funktionscode 0x06
Registeradresse 0x0000 ... OxFFFF
Registerwert 0x0000 ... OxFFFF
Fehlermeldung

Funktionscodém Fehlerfall 0x86

Fehlercode 01..04

Beispielzum Datentransfer mit Funkticnscode6
Es soll dewert "3" (0x0003) in daBegister 40002geschriebenwerden.

Request Info

Funktionscode 0x06 Funktionscod&

Registeradresse (High) 0x00 Registeradresse furRegister 40002: 1 (0x0001)
Registeradresse (bw) 0x01

Regssterwert (High) 0x00 Zu scheibenderWert in dasRegister: 3 (0x0003)
Registerwert (Low) 0x03

Response Info

Funktionscode 0x06 Funktionscod®

Regssteradresse (High) 0x00 Registeradresse: 1 (0x0001)

Registeradresse (bw) 0x01

Regssterwert (High) 0x00 Registerwert: 3 (0x0003)

Registerwert (Low) 0x03

Datentransfer mit Funktionscodel6
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Request

Funktionscode

0x10

Sartadresse

0x0000 ... OXFFFF

Anzahl Register (n)

0x0001 ... 0x7D (0d125)

Anzah|Bytes 2 x (Arahl Register)
Registerwerte Daten in (n)- Registern zu je 2Byte
Response

Funktionscode 0x10

Anzahl Bytes 2 x (Arzahl Regsster)
Registerwerte Daten in (n)- Regstern zu je 2Byte
Fehlermeldung

Funktionscodém Fehlerfall 0x90

Fehlercode 01..04

Beispielzum Datentransfer mit Funktionscodel6

In einer Transaktiosoll derWert "10" in dasRegister 40002geschriebenwverden und es soll
derWert "258" in das benachbte Register 40003geschriebenwerden.

Request Info

Funktionscode 0x10 Funktionscodd.6

Sartadresse (High) 0x00 Sartadresse st dasRegister 40002: 1 (0x0001)

Sartadresse (bw) 0x01

Anzahl Regsster (High) 0x00 Anzahl Register: 2 (0x0002)

Anzahl Register (Low) 0x02

Anzahl Bytes 0x04 Es sollen 8yte (0x0004geschrieberwerden.

Registerwert (High) 0x00 Es wid derWert "10" (Ox000A) in daBegister mit der $artadresse 1 (=
Registerwert (Low) OxOA Register 40002)geschrieben.

Registerwert (High) 0x01 Es wid derWert "258" (0x0102) in dafelgende Register (=Register
Registerwert (Low) 0x02 40003)geschrieben.

Respmse Info

Funktionscode 0x10 Funktionscodd.6

Sartadresse (High) 0x00 Sartadresse: 1 (0x0001)

Sartadresse (bw) 0x01

Anzahl Regsster (High) 0x00 Anzahl Register: 2 (0x0002)

Anzahl Register (Low) 0x02
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Datentransfer mit Funktionscod@3

Request

Funktionscode

0x17

Sartadressezum Lesen (High)

0x0000 ... OXFFFF

Sartadressezum Lesen (@w)

0x0000 ... OXFFFF

Anzahl Regsster zum Lesen (High)

0x00 ... OXFF

Anzahl Register zum Lesen (@w)

0x00 ... OXFF

Sartadressezum Scheiben (High)

0x0000 .. OXFFFF

Sartadressezum Scheiben (low)

0x0000 ... OXFFFF

Anzahl Register zum Scineiben 0x00 ... OXFF
(High)
Anzahl Register zum Scheiben 0x00 ... OxFF

(Low)

Anzahl Byteszum Sclneiben

2 x (Arzahl Regsster)

GeschriebeneWert 1 (High) 0x00 ... OxFF
Geschriebenewert 1 (low) 0x00 ... OxFF
GeschriebenewWert n (High) 0x00 ... OxFF
Geschriebenewert n (Low) 0x00 ... OxFF
Response

Funktionscode 0x17

Anzahl Byteszum Lesen 2 x (Arzahl Regsster)
Geleseneknert 1 (High) 0x00 ... OxFF
Gelesenenert 1 (low) 0x00 ... OxFF
GelesenelVert x (High) 0x00 ... OxFF
Gelesenellert x (low) 0x00 ... OxFF
Fehlermeldung

Funktionscodém Fehlerfall 0x97
Fehlercode 02..04
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Beispielzum Datentransfer mit Funktionscode?3
Es sollen rh einer Transaktiomolgende Adgaben duchgefiihrt werden:

w DieWerte aus sechausammenhagendenRegistern, beginnend miRegister 40005,
sollengelesenwerden.

w DerWert "255" soll in jedeson drei zusammenhagendenRegistern, beginnend mit
Register 40086, geschriebenwerden.

Request Info

Funktionscode 0x17 Funktionscod@3

Sartadressezum Lesen (High) 0x00 Sartadressezum Lesend Register 40005: 4 (0x0004)
Sartadressezum Lesen (@w) 0x04

Anzahl Register zum Lesen (High) |0x00 Anzahl Register zum Lesen: 6 (0x0006))

Anzahl Register zum Lesen (@w) 0x06

Sartadressezum Sclneiben (High) | 0x00 Sartadressezum Schheiben Bt Register 40016: 15 (OxO00F)
Sartadressezum Scineiben (low) |OxOF

Anzahl Register zum Scineiben 0x00 Anzahl Register zum Scheiben: 3 (0x0003)
(High)

Anzahl Register zum Scheiben 0x03

(Low)

Anzahl Byteszum Sclneiben 0x06 Es missen Byte (0x06) in Registern zur Verfligunggestellt werden.
Geschriebenewert 1 (High) 0x00 Daten: 255 (Ox00FF)

Geschriebenewert 1 (low) OxFF

Geschriebenewert 2 (High) 0x00 Daten: 255 (Ox00FF)

Geschriebenewert 2 (low) OxFF

GeschriebenewWert 3 (High) 0x00 Daten: 255 (Ox00FF)

Geschriebenewert 3 (low) OxFF

Response Info

Funktionscode 0x17 Funktionscod@3

AnzahlByteszum Lesen 0x0C Eswerden 12Byte (0x0C) aus Registern gelesen.
GelesenelVert 1 (High) 0x00 1. geleseneWert

GelesenelVert 1 (low) OxFE Daten: 254 (Ox00FE)

GelesenelVert 2 (High) O0x0A 2. gelesenenert

GelesenelVert 2 (low) 0xCD Daten: 2765 (0x8CD)

GelesenelVert 3 (High) 0x00 3. gelesenenert

GelesenelVert 3 (low) 0x01 Daten: 1 (0x0001)

GelesenelVert 4 (High) 0x00 4. gelesenenVert

GelesenelVert 4 (low) 0x03 Daten: 3 (0x0003)

GelesenelVert 5 (High) 0x00 5. gelesenenVert

Gelesenelert 5 (low) 0x0D Daten: 13 (0x00D)

GelesenelVert 6 (High) 0x00 6. gelesenenVert

Gelesenek\ert 6 (low) OxFF Deten: 255 (0x00FF)
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9.7.7 Datenmapping

Mit dem Datenmapping wird festgelegt, welche ModHrsgister welche Parameter des

Inverters lesen bzw. besadiben.

Ubersicht

Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht tiber die ModRagister mit variabler und mit
fester Zuweisung:

Register Register-Adresse | Info

40103 0102 Variables Mapping

20104 0103 Uber0x23BB:001 ... 0x23BB:024 (P530.01 ..la&$en sich diese Register aufParameter des hverters
mappen.

40149 0148

42001 2000 Fegt definierte Modbus Satusregister

Details siehdolgenden AbschnittFest definierte Modbus Satusregister".

42021 2020

42101 2100 Fest definierte ModbusSeueregister

Details siehdolgenden AbschnittFest definierte ModbusSeueregister”.

42121 2120

Details

w Fir gebrauchliche Steuerund Statusworter existieren fest definierte MotRaggster.
Diese liegen in zusammenhé&ngenden Bldocken, unkKdimmunikation mit ORServern
und anderenModbusMasternzuvereinfachenUmaufalle relevantenDatendesInvetters
zuzugreifenist nur ein Minimum an Befehlenerforderlich.

w Zusatzlickstehen24 Registerfur ein variablesMapping,d. h. einefreie Zuordrungzu
Paametern des Inverters z¥erfligung.

Fest definierte ModbusSteuerregister

w Auf diese Register ist Schreibund Lesezugifjlich.

w Der Querverweis in Spalte 2 fuhrt zur detaillierBarameterbeschreibung.

Modbus-Register Fest zugeordneter Paranter
Adresse Name
42101 0x400B:001 (P592.01) AGDrive-Steuerwort
42102 0x400B:005 (P592.05) NetzwerkSollfrequenz (0.01)
42103 0x4008:002 (P590.02) NetWordN2
42104 0x4008:003 (P590.03) NetWordIN3
42105 0x400B:007 (P592.07) PIBSollwert
42106 0x6071 Target torque
42107 0x4008:001(P590.01) NetWordIN1
42108 0x4008:004 (P590.04) NetWordIN4
42109 ... 42121 - reserviert
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Fest definierte ModbusStatusregister

w Auf diese Register ist nur Lesezugniffglich.
w Der Querverweis in Spalte 2 fuihrt zur détaitenParameterbeschreibung.

Modbus-Register Fest zugeordneter Parameter
Adresse Name
42001 0x400C:001 (P593.01) AGDrive-Statuswort
42002 0x400C:006 (P593.06) Frequenz (0.01)
42003 0x603F (P150.00) Error code
42004 0x400C:005 (P593.05) Antriebszustand
42005 0x2D89 (P106.00) Motorspannung
42006 0x2D88 (P104.00) Motorstrom
42007 0x6078 (P103.00) Current actual value
42008 0x2DA2:002 (P108.02) Scheinleistung
42009 (42008 = High Word, 42009 = Low Word)
42010 0x2D84:01 (P117.01) Kuhlkdrpertemperatur
42011 0x2D87 (P105.00) DGZwischenkreisspannung
42012 0x60FD (P118.00) Digital inputs (nur Bit 16 ... Bit 31)
42013 0x6077 (R07.00) Torque actual value
42014 ... 42021 - reserviert

Variables Mapping

w Uber0x23BB:001 (P530.01)0x23BB:024 (P530.2kissen sich 24 Register variahef
Parameter des Invertersappen.

Format:

Oxiiiiss00 (iiii = Index, ss = Subindex)

w Die Anzeige der internen Modbi#egisternummern i9x23BC:001 (P531.01)0x23BC:
024 (P531.24wird automatischgeneriert.Da32-Bit-ParameterzweiRegistetbendtigen,
gibt es keind.:1-Zuordnung.

w Fur die mappbaren Register wird ein CRC (Cyclic Redundancy Check) durchgefiihrt. Die
ermittelte Checksumme wird iix23BD (P5200)angezeigt. Der Anwender kann diesen
"Validierungscodelesenund fir einenVergleichim ModbusMasterverwenden Aufdiese
Weise lasst sich Uberprifen, ob der aktuell abgefragte Inverter fir die jeweilige
Anwendung korrekt konfigurierst.

(P530.01 ... 24)

(MBTCP-Param.mapp:Parameter 1 ...Parameter 24)
0x00000000 ...Jx0000000D... OXFFFFFFFF

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x23BB:001 ... |ModbusTCR|P-Parametermapping:Parameter 1 ... | MappingEntrége fir ModbusRegister 40103 ... 40149.
0x23BB:024 Parameter 24 A Format: OxiiiissOO (jiii = Inek, ss = Subire)

0x23BC:001 ... |RegsterbelegungRegster 1 ...Register 24 Anzeige derinternen ModbusRegsternummern, ab der die iGx23BB:
0x23BC:024 (RegsterbelegungRegister 1 ...Regster 24) 001 ... 0x23BB:024 (P530.01 ... geappten Parameter atgelegt sind.
(P531.01 ... 24) | A Nur Areeige A Beim esten gemagptem Parameter immer 2500.

A Ab demaweiten gemagpten Parameter 2500 + OffseDer Offset
ergibt sich aus dematentypen dervorhergehendgemapten Para-
meter.

0x23BD Prifcode
(P532.00) (Prifcode)
A Nur Areeige

A Ab\ersion 04.00
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9.7.8 Kurznbetriebnahme

Nachfolgend sind die erforderlichen Schritte beschrieben, um den Inverter iber Modbus zu
steuern.

Erforderiche Parametrierung
1. NetzwerkSteuerung aktivieren: 0x2631:037 (P400.37) = "TRUE [1]"

8. Netzwerk als Standar8ollwertquelle einstellen: 0x2860:001 (P201.01) = "Netzwerk
[5]"

9. IP-Adresse des Inverters (Slave) einstellen, siehe Abschnitt Datenmap364.
10. Paametereinstellungen speichern: 0x2022:003 (P700.03) = "Ein / Start [1]".

11. Damit die geanderten Kommunikationseinstellungen wirksam werden, bedieh
Moglichkeit

w den hverter aus und wieder eimuschaten oder
w einen Newtart der Kommunikatiowlurchzufiihren, siehe0x23B0 (P508.00)

Der Digitaleingang DI1 ist in der Voreinstellung mit der Funktion "Starten
belegt. Bei aktivierter Netzwer&teuerung dient diese Funktion als
"Startfreigabe" fur StarBefehle Uber Netzwerk. Der Digitaleingang DI1 mi
daher aif HIGHPegel gesetzt werden, damit der Motor sich Uber Netzwer
starten lasst4 Motor starten/stoppen] 507

Antrieb Uber Modbus starten/stoppen

Fir das Starten/Stoppen des Antriebs kamas dModbusRegister 42101 verwendet werden.

w Das ModbusRegister 42101 ist fest dem Alive-SteuerwortOx400B:001 (P592.01)
zugeordnet.

w ImTelegramnwird die fihrende 4 bei der Adressierung weggelassen. Die Nummerierung
der Register beginnt bei 1, die Adressierung jedoch bei 0. Daher wird beim Schreiben des
Registers 42101 imhelegramndie Adresse 2100 (0x083¢/rwendet.

Gesetzte Bits im ADrive-Steuerwort:

w Bit0 w\ayvarts(CW)

w. Al p -StbubrintaidiBexeh

w. Al c -Sdiiviriaktigisad]

w Funktionscode 6, d. h. Schreiben in ein einzeRegister.
Beispiel fur Inverter mit Knotenadreste

Anfrage Telegramm vom Master

SlaveAdresse | Funktionscode RegisterAdresse AC Drive Steuerwort Daten: Prifsumme (CRC)
nomMmMnnnnm
0x01 0x06 0x08 ‘ 0x34 0x00 0x61 0x0B 0x8C

Ist der Digitaleingang DI1 ("Startfreigabe") auf Hdel gesetzt, sollte der Antrieb starten
und der Inverter als Bestatigung mieih gleichen Telegramm antworten:

Antwort-Telegramm vom Inverter

SlaveAdresse | Funktionscode RegisterAdresse AC Drive Steuerwort Daten: Priufsumme (CRC)
nomMmMAannnam
0x01 0x06 0x08 0x34 0x00 0x61 0x0B 0x8C
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Die Geshwindigkeit des Atriebs Uber Malbus scheiben

Die Gesbwindigkeit des Atriebskann Uber das ModbuBegister 42102verandertwerden,

sieheDatenmapping

Beispiel firrverter mit derknotenadesse 1:

Anfrage-Telegammvom Master

Shve-Adresse | Funktionscode Daten Prifsumme (®&C)
Register-Adresse Netzwerk-Sollfequenz (0.01)
0x01 0x06 0x08 0x35 0x04 0xD2 0x19 0x39
Antwort-Teleggammvom Inverter
Shve-Adresse | Funktionscode Daten Prifsumme (®&C)
Register-Adresse Netzwerk-Sollfequenz (0.01)
0x01 0x06 0x08 0x35 0x04 0xD2 0x19 0x39

Der Atrieb dreht jetzt mit einer Fequenzvon 12.34 Hz.

Die Geshwindigkeit des Antriebs tiber Modbus lesen

Die Gesbwindigkeit des Atriebskann Uber das ModbuBegister 42002 augelesenwerden,
sieheDatenmapping Zum Lesen eines e&inen Registers oder melrerer zusammenhagen-
der Registerbldde wird der Funktionscod® verwendet, sieheFunktionscods.

Beispiel fiurmverter mit derknotenadesse 1:

Anfrage-Telegammvom Master

Shve-Adresse | Funktionscode Daten Prifsumme (&C)

Register-Adresse

Anzahl Worte

0x01 0x03 0x07 0xD1

0x00 0x01 0xD5 0x47

Antwort-Teleggamm vom Inverter

Shve-Adresse | Funktionscode Daten Prifsumme (&C)

GeleseneBytes

Frequenz (0.01)

0x01 0x03 0x02

0x04 0xD1 Ox7A 0xD8

Der Antrieb dreht mit einer Fequenzvon 12.33Hz.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x2631:037 FunktionslisteNetawerk-Seuerung aktivieren

(P400.37) (FunktionslisteNetzw.-Seuerung)

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x2631:001 (P400.01) 542

0| Nicht verbunden

Zuadnung einedlriggers zur Funktion'Netzawerk-Seuerung aktivieren”,
Trigger = TRUE: étizwerk-Seuerung aktivieren.
Trigger =FALSEKeine Aktior/ Netzwerk-Seuerung wieder deaktivierer|

114| Netzwerk-Seuerung aktiv (abVersion 02.00)

TRUEwenn Uber das Bit 5 de&G-Drive-Seuerworts 0x400B:001
(P592.01fie Netzwerk-Seuerung agefordert wird. Sorst FALSE.

Anmekungen:

A Sellen Sie diese Awahl ein,wenn die Aktivierungler Netzwerk-
Seuerung Uber das Bit 5 dé&-Drive-Seuerwortes efolgen soll.

A DasAGDrive-Seuerwort kann mit jedem belielgen Kommunikati
onsprotokollverwendet werden.

4  AGDriveProfil] 251
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9.7.9

Kommunikationneu starten

Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x23B0
(P508.00)

Modbus TCEKommunikation
(MBTCR-Komm)
A AbVersion 04.00

Kommunikatiomeu starten / stoppen

0| Keine Aktion/keinFehler

Nur Satusriickmeldung.

1| Neuwstart mit aktuellen Werten

Kommunikatiomeu starten, damitgeéndete Eirstellungen der Schnitt
stellenKonfigurationwirksamwerden.

N

Neustart mit Sandadwerten

Kommunikatiomeu starten mit den S&andadwerten.

a1

Netzwerkkommuikationstoppen

Kommunikatiorstoppen.

10| In Arbeit

11| Aktionabgebrochen

12| Fehler

Nur Satusriickmeldung

9.7.10

Baudate einstellen

Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x23B4:001
(P512.01)

Port-Eirstellungen: Port 1
(Port-Eirst.: Port 1)
A AbVersion 04.00

0| Auto-Negotiation

10 Mbps

100 Mips

10 Mbps/Full Dupéx

1
2
5|10 Mbps/Half Dupéx
6
7

100 Mips/Half Dupéx

8100 Mtps/Full Dupéx

Baudate firr denPort 1 eirstellen.

0x23B4:002
(P512.02)

Port-Eirstellungen: Port 2
(Port-Eirst.: Port 2)
A Ab Version 04.00

Auto-Negotiation

10 Mbps

10 Mbps/Half Dupéx

10 Mbps/Full Dupéx

0
1
2/100 Mips
5
6
7

100 Mips/Half Dupéx

8/ 100 Mips/Full Dupéx

Baudate fur denPort 2 eirstellen.

0x23B5:001
(P513.01)

AktivePort-Eirstellungen: Port 1
(Akt. Port-Eirsgt.: Port 1)

A Nur Areeige

A Ab\Version 04.00

0| Nicht verbunden

1/ 10 Mhps/Half Dupéx

2|10 Mbps/Full Dupéx

3| 100 Mips/Half Dupéx

4100 Mips/Full Dupéx

Anzeige der fur denPort 1 eirgestellten Baudate in Parameter
0x23B4:001 (P512.01)

0x23B5:002
(P513.02)

AktivePort-Eirstellungen: Port 2
(Akt. Port-Eirgt.: Port 2)

A Nur Areeige

A Ab\Version 04.00

o

Nicht verbunden

10 Mbps/Half Dupéx

10 Mbps/Full Dupéx

1
2
3| 100 Mips/Half Dupéx
4100 Mips/Full Dupéx

Anzeige der fur derPort 2 eirgestelliten Baudate in Parameter
0x23B4:002 (P512.02)
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9.8 PROFINET

PROFINET® (Process Field Network) ist ein echtzeitfahiges, auf Ethernet basierendes

Feldbussystem.

w AusfihrlichdnformationenzuPROFINHiInden Sieaufder Internet-Seiteder
Nutzerorganisation PROFIBUS & PROFINET Internatiortatglyvww.profibus.com

w InformationenzurAuslegunginesPROFINENetzwerksenthalt die

Projektierungsuaterlage zuninverter.

w PROFINET& eineeingetrageneMarke und patentierte Technologidizenziertdurchdie
Nutzerorganisation PROFIBUS & PROFINET InterngRtnal

Voraussetzungen

w ControlUnit (CU)desInvertersist mit PROFINEAusgestattet.

w Die eforderliche GSDMGeaatebescheibungsateien fiir FROFINETSi im Engineering
Tool zur Konfiguratiordes Netzwerkes irstalliert. Download GSDMDateien

9.8.1 Einfiihrung

Der Inveter wird als IGDevice in ein PROFINE@&tzwerk eingebunden. PROFINET ubertragt
zwischen den Idevices und dem KQontroller (im Folgenden wird dieser Begriff anstatt
"SPS" oder "Leitsystem" verwendet) Parameterdaten, Konfigurationsdaten, Diagnosedaten,

Alarmmeldungen und Prozessdaten.

Die Daten werden in Abhangigkeit ihres zeitkritischen Verhaltens Uber entsprechende

Kommunikationskanéle Gbertragen.

Unterstitzte Dienste

Ausstattung

Inverter

Conformance

Class CCB

Option nach Conformance Class

Media Redadancy Protocol

Geréateklasse 10-Device
Nach PN.Spezifikation V2.2
SicherheitsChannel Support

Shared Device

Device Access TCI, I&MO ... 4
Device Profile Support

LeiterZugang OK

Der zweite Inverter Ja

Fast Startup

No. (typische Anlaufzeitega. 11 Sekunden)

TopologieUnterstlitzung

LLDP MIB, Station Alias

PN Blinkfunktion OK

Alarmtyp Benutzer
Azyklische Dienste OK
Zusatzlicher Etherndfanal TCP/IFKanal
GCiUnterstutzung OK
ESDGCRInterstitzung OK

Power over Ethernet PoE

Externe 2¥%/-Stromversorgung X3 24E/ GND

Optical FibetUnterstutzung
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9.8.2 Grundeinstellung
Fur die Kommunikation mit dem Inverter muss der@éntroller konfiguriert werden.
Die Konfiguration des KQontrollers umfasst

w dasLadender Geratebeschreibungsdati& denlO-Controller,

w dieVergabeeines Stationsnamens fur den Inverterd

w dieVergabeeiner IRAdresse fir dernverter.

Der Stationsname und die-ldresse werden durch den4Controller zugewiesen. Die

Zuweisung kann auch durch dasotron Easy Starterfolgen.

Voraussetzungen

w DiegesamteVerdrahtungdesinverterswurde bereitsaufVollstandigkeitKurzschlusand
Erdschluséiberpruft.

w Die GSDMGeratebeschreibungsdatei fir PROFINET muss aus
http://www.emotron.com/downloadheruntergeladen worden sein. Beachten Sie dazu die
erforderlichen Systemvoraussetzungen und die Hinweise Inverter.

Geratebeschreibungsdatei

In dem zur Projektierung des Netzwerkes verwendeten Engineering Tool wird die aktuelle
Geratebeschrd&iungsdatei installiert. Damit wird dem Inverter ein eindeutiger Stationsname
zugewiesen, der es dem-Qontroller ermoéglicht, das Gerat im Netzwerk zu identifizieren und
den Datenaustausch mit den anderen Netzwerkteilnehmern zu verwalten.

Die Bezeichnungatt Geratebeschreibungsdatei lautet:
"GSDMLEV<x>.<z-CGDANNN>PN<Versioryyyy><mm><dd>.xml".

Die Angaben in den Platzhaltern (spitze Klammern) sind nachfolgend erklért:

Platzhalter Info

X Hauptversion des verwendeten GSDBthemas

z Nebenversion des verendeten GSDMBchemas

NNN Angabe der Inverterbezeichnung, z. BS¥CU>

Version Erste Version der Software, die mit dieser GSDML verwendet werden kann. Diese Angabe darf nicht geandert
yyyy Jahr der Veroffentlichung

mm Monat der Verdffentlicng

dd Tag der Veroffentlichung

Tab. 1: Erklarung der Platzhalter in der Bezeichnung der Geratebeschreibungsdatei

Stationsname

Der Stationsname wird zur eindeutigen Adressierung des Inverters durch deoni@ller
bendtigt.

Der Stationsname des Invereemuss gemal der PROFINEpEzifikation in den Parameter
0x2381:004 (P510.040it zulassigen Zeichen eingetragen werden. Die bei der
Namensvergabe zulassigen Zeichen sind in der Spezifikation benannt.

Das Auslesen des Staisnamens erfolgt midx2382:004 (P511.04)
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IP-Adresse

Die IPAdresse ermdglicht die Erreichbarkeit des Inverters im gesamten Netzwerk.

Zur Konfiguration der HRdresse gehért auch die Zuweisung der Subnetzmaske und der

Gaeway-Adresse:
w 0x2381:001 (P510.01pP-Adresse

w 0x2381:002 (P510.023ubnetzmaske
w 0x2381:003 (P510.03patewayAdresse

Das Auslesen aller drei Einstellungefolgt mit den Parameterix2382:001 (P511.01)

0x2382:003 (P511.03)

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2380 PROFINERommunikation Kommunikatiomeu starten / stoppen
(P508.00) (PROFINE-Komm.) A Nach efolgreicher Awfilhrung wird derWert 0 argezeigt.
A Ab Version 02.00
0| Keine Aktion/kein Fehler Nur Satusrickmeldung
1| Newstart mit aktuellen Werten Kommunikatiomeu starten mit den &tuellen Werten.
2| Neustart mit Sandadwerten Kommunikatiomeu starten mit den Sandadwerten der FROFINE-
Parameter (0x2381:001 .0x2381:009).
5| Netzwerkkommunikatiostoppen Kommunikatiorstoppen
10|In Arbeit Nur Satusriickmeldung
11| Aktionabgebrochen
12| Fehler
0x2381:001 PROFINE-Eirstellungen: P-Adresse IP-Adresse eistellen
(P510.01) (PROFINEEEIrgt.: IP-Adresse) A Die Anderung dieseRarameters wird erst nach einem Nestart wirk-
0...0] ... 4294967295 sam.
A Ab\Version 02.00
0x2381:002 PROFINH-Eirstellungen: Subetz Subretzmasdke eirstellen
(P510.02) (PROFINE-Eirgt.: Subretz) A Die Anderung dieseRarameters wird erst nach einem Nestart wirk-
0...0] ... 4294967295 sam.
A Ab\Version 02.00
0x2381:003 PROFINE-Eirstellungen: Gateway Gateway-Adresse eistellen
(P510.03) (PROFINE-Eirgt.: Gateway) A Die Giteway-Adresse & gilltig,wenn die Ntzawerk-Adresse derR-
0...[] ... 4294967295 Adresse identiscimit der Gateway-Adresse d&. In diesemFRall wird
A AbVersion 02.00 keine GatewayFunktionditét verwendet.
A DHCP wi nicht unterstiitzt.
A Die Anderung dieseRarameters wird erst nach einem Nestart wirk-
sam.
0x2381:004 PROFINE-Eirstellungen: Stationsname Stationsnameinstellen
(P510.04) (PROFINEEEIrst.: Stationsname) A Die Anderung dieseRarameters wird erst nach einem Nestart wirk-
A AbVersion 02.00 sam.
0x2381:005 PROFINE-Eirstellungen: I&M1 Anlgenkennzeichen | Ein/Augabe der 1&M1Anlagenkennzeichnung
A Ab\Version 02.00 A DieVoreinstellung & ein leger String.
0x2381:06 PROFINE-Eirstellungen: I&M1 Ort&ennzeichen Ein/Augabe des 1&M10rtskennzeichens
A Ab\Version 02.00 A DieVoreinstellung & ein leger String.
0x2381:007 PROFINE-Eirstellungen: I&M2 Einbaugtum Ein/Augabe des I&MIEinbaudtums
A Ab\Version 02.00 A DieVoreinstellung & ein leger String.
0x2381:008 PROFINE-Eirstellungen: I&M3 Zusatzinformation | Ein/Augabe der 1&M1Zusatzinformation
A Ab\Version 02.00 A DieVoreinstellung & ein leger String.
0x2381:009 PROFINE-Eirstellungen: 1&M4 Sigatur Ein/Augiabe der 1&M1Sigratur
A Ab\Version 02.00 A DieVoreinstellung & ein leaer String.
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9.8.3 LEDStatusanzeigen

Hinweise zum Netzwes&tatus erhalten Sie schnell Gber die L&izeigen "BUS RDY" und
"BUS ERR" auf der Frontseite des Invertéusatzlich zeigen die LEDs an den Bidhsen
den PROFINEMerbindungsstatus an.

Die Bedeutung der LEDs "BUS RDY" und "BUS ERR" kénnen Sie den folgenden beiden Tabellen

entnehmen.

LED "BUS RDY" (grui

Zustand/Bedeutung

aus Keine Verbindung zum Master

I B B M |PLCInSTOP

blinkt

I | PLC in RUN (DATA_EXCHANGE)
an

LED "BUS ERR" (rot)

Zustand/Bedeutung

aus

Kein Fehler

Iiinnnnn Die PROFINERUNktion "Teilnehmer Blinktest" wird vom-@ontroller ausgeldst. Durch die flackernde LED kdnnen
flackert erreichbare I@Deviceddentifiziert (lokalisiert) werden.

I B B B | Unzulassige Einstellungen: Stack, Stationsname oeeal&#meter ungiiltig.

blinkt

I | Kommunikationsfehler (z. B. EtherrAiéabel abgezogen)

an (rot)

Statusanzeigen an den R38achsen

Die LEDs an den RJB6&chsen zgien den PROFINEErbindungsstatus an:

LED "Link" (gruin)

Zustand/Bedeutung

aus

Keine PROFIN&/Erbindung.

|
an

Physikalische PROFINESrbindung ist vorhanden.

LED "Activity" (gelb)

Zustand/Bedeutung

an oder flacker

aus Kein PROFINEatentransfer.
[ | Daten werden Uber PROFINET ausgetauscht.
TR
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9.8.4

Diagnose

Nachfolgend sind die Parameter zur Diagnose des Netzwerkes beschrieben.

Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x2382:001
(P511.01)

Aktive PROFINE-Eirstellungen: P-Adresse
(PROFINEEDiagn.: P-Adresse)

A Nur Areeige

A AbVersion 02.00

Anzeige der aktiverlP-Adresse.

0x2382:002
(P511.02)

Aktive PROFINHE-Eirstellungen: Subetz
(PROFINEEDiagn.: Subetz)

A Nur Areeige

A AbVersion 02.00

Anzeige der aktiverSubretzmasde.

0x2382:003
(P511.03)

Aktive PROFINE-Eirstellungen: Gateway
(PROFINEEDiagn.: @Gteway)

A Nur Areeige

A AbVersion 02.00

Anzeige der Giteway-Adresse.

0x2382:004
(P511.04)

Aktive PROFINE-Eirstellungen: Stationsname
(PROFINEEDiagn.: Stationsname)

A Nur Areeige

A AbVersion 02.00

Anzeige des aktiverstationsnamens.

0x2382:005
(P511.05)

Aktive PROFINE-Eirstellungen: MAGAdresse
(PROFINEEDiagn.: MMG-Adresse)

A Nur Areeige

A AbVersion 02.00

Anzeige der aktiverMAGAdresse.

0x2388
(P516.00)

PROFINE-Satus
(PROANE-Satus)
A Nur Areeige

A AbVersion 02.00

Bit-codierte Areeige des &tuellen Bustatus.

Bit O Initialisiert

Die Netzawerkkomponente wartet nach der Initialisierunguf einenkom-
munikationspartneund denSystemhochlad.

Bit 1| Online

Bit 2| Verbunden

Bit 3| IP-Adressfehler

Die P-Adresse & unguiltig.GultigelP-Adressen sind nachAR 333fest-
gelegt.

Bit 4| Hardwarefehler

Bit 6/ Watchdog algelaufen

Die PROFINERommunikationist im Zwstand "Data_Excharge" daue-

haft unterbrochen, z. Bdurch Kabelbruch oder Asfall des IGCatrol-

lers.

A DiePROFINERommunikationwechselt in den Zstand
"No_Data_Excharge".

Nach Ablauf devom IGCantroller vorgegebenenWatchdogUberwa-

chungszeit erfolgt im Inverter die in0x2859:001 (P515.0&ingestellte

Reaktion.

Bit 7| Protokollfehler

Bit 8| PROFINE-Sack ok

Bit 9| PROFINE-Sack nidit konfiguriert

Bit 10| Bhernet-Cantroller-Fehler

Bit 11 UDP-Sadk-Fehler

0x2389:001
(P517.01)

328

PROFINE-Fehler: Fehler 1
(PROFINE:Fehler: Fehler 1)
A Nur Arzeige

A AbVersion 02.00

DerParameter beinhatet den &tuell auf dem Mtzwerk ekannten Feh-

ler.

A DieFehlerwerte konnenkombiniert mit denFehlerwerten ausPara-
meter 0x2389:002 (P517.02uftreten.

0| Kein Fehler

Reseviert

Unit-ID unbekannt

Max. Arzahl Units Uberschritten

Unit-Typ unbekannt

RuntimePlugFehler

1
2
3
4| UngliltigeGréRenargabe
5
6
7

UngliltigesArgument
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8| Sevice beeits aktiv
9| Sack nidit bereit
10| Kommando unb&annt
11| AdressDescrptor ungultig
0x2389:002 PROFINE-Fehler: Fehler 2 DerParameter beinhatet den &tuell auf dem Ntzwerk ekannten Feh-
(P517.02) (PROFINEEFehler: Fehler 2) ler.
A Nur Arzeige A DieFehlerwerte kdnnenkombiniert mit denFehlerwerten ausPara-
A Ab\Version 02.00 meter 0x2389:001 (P517.0&uftreten.
Bit 7| IP-Adressfehler Die P-Adresse & unguiltig.GultigelP-Adressen sind nachAR 333est-
gelegt.
Bit 8| StationsnameProblem Der Stationsnamenuss @tsprechend der PROFIN{Spezifikatiorverge-
benwerden.
Bit 9 | DataBxch verlassen
Bit 10| Sack Bodt-Fehler
Bit 11| Sack OnlineFehler
Bit 12| Sack $ate-Fehler
Bit 13| SackRevisionFehler
Bit 14| Initialisierungsproblem
Bit 15| Sack Ini-Fehler Der $ackkann mit den Awendervorgaben nitit initialisiertwerden.
Ursachekann z. B. ein Stationsnarsein, der nibt der FROFINE-Spezi
fikation entspricht.
9.8.5 Uberwachung

Nachfolgend sind die Parameter zur Einstellung von Netziedewachungsfunktionen

beschrieben.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2859:001 PROFINE-UbewachungWatchdog algelauen Auswahl der Reaktiomuf dauerhaftenterbrechung derkommunka-
(P515.01) (PROFINEEUberw.: WD algelaufen) tion zum IGCatroller.
écvbYersmEn_ 02'”00.. lichei iehePar Zuehoriger Fehlercode:
eitere Eirstelimoglictkeiten sieheParameter | z 331 5g| 0x3190- Netzwerk: Watchdog Timeout
0x2D45:001 (P310.0%) 227
2| S06rung
0x2859:002 PROFINE-Ubewachung: Btenawstauschverlassen
(P515.02) (PROFINE=Uberw.: Datenatst. verl.)
A Weitere Eirstellmodichkeiten sieheParameter
0x2D45:001 (P310.0%) 227
0‘ Keine Reaktion
0x2859:003 PROFINE-Ubewachung: Ungiiltig&onfiguration Auswahl der Reaktiobei Enpfang ungiltigeiKonfigurationsdaten.
(P515.03) '(&PF\;\)bIUNEE_-Ubg;N.(;OUnguIt. Konfig) Zugehoriger Fehlercode:
version9e b A 33414 0x8286- Netawerk: PDGMappingehler
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x2D45:001 (P310.0%) 227
2‘ S6rung
0x2859:004 PROFINE-Ubewachung: Initialisierungsfehler Auswahl der Reaktiobei AuftreteneinesFehlerswahrend der Initialisie
(P515.04) (PROFINE-Uberw.: Initfehler) rungder Netzwerkkomponente.
ﬁ CVbYers'cér_' OtZ"OO licheit ieheParamet Zwehdoriger Fehlercode:
eiiere Lirsietimoglctieiten sie ameter A 33170] 0x8192- Netzwerk: Initialisierungsfehler
0x2D45:001 (P310.0%) 227
2/ S0rung
0x2859:005 PROFINE-Ubeawachung: Ungiiltigrozessditen Auswahl der Reaktiobei Enpfang unglltigeProzessdten.
(P515.05) (PROFINEEUberw.: Ungiilt. FPoz.dat) Eswerden als ungultigekennzeichrete Rozessaten (IGPS st "BAD")
A AbVersion 02.00 vom IGCantroller empfangen. Typischeweise bei
A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter A einer sich im Zstand STOPbefindlichenSPS,
0x2D45:001 (P310.01) 227 A Alarmen,
2 S6rung A azyklischen Beddsdaten.
Zuwehdriger Fehlercode:
A 33171] 0x8193- Netawerk: Ungiiltigezyklische Pozessditen
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9.8.6 Daenmapping
Mit den Prozessdaten wird der Inverter gesteuert.

Die Prozessdaten werden zyklisch zwischen def@datroller und den am PROFINET
teilnehmenden IGDevices Ubertragen:

w Mit den zur Verfigung stehenden 27 Netzwerkregistern ("Slots") kdnnen makénal
ProzessdatenwortefDatentypen8-Bit oder 16-Bit) bzw.8 Prozessdatendoppelwdrter
(Datentyp 32Bit) je Richtung ausgetauschérden.

w Ausgangsdatenrichtung/omIO-Controller zumO-Device.

w Eingangsdatenrichtuny/omiO-DevicezumIO-Controller.

Mit dem Datenmapping wird festgelegt, welche Prozessdaten zyklisch zwiscHeoni@ller
und IGDevice ausgetauscht werden.

Details

w Wennder InverteralsKnotenim PROFINENetzwerkbekanntist und der IO-Controller
sich mit dem I@evice erstmalig verbindet, waen die MappingObjekteautomatisch
zum IQDevice, d. h. zurimverter,ibertragen.

w Dasinterne Mappingder Prozessausgangsdatéestin 0x24E0:001.. 0x24E0:016
eingestellt.

w Dasinterne Mapping der Prozesseingangsdatést in 0x24E1:001.. 0x24E1:016
eingestellt.

Alle nachtraglichen Anderungen in den Objekten 0x24E1 und 0x24E1 k¢
PROFINEAlarme entsprechend der Abweichungrnvden automatisch
eingestellten Konfigurationemervorrufen.
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RPDGMapping

Das Belegen verschiedener Bits mit gleicher Funktion ist nicht zulassig.

Fur die Prozessdaten vom Master zum Inverter ist in der Geratebeschreibungsdatei folgendes

Datenmapjing voreingestellt:
1. Datenwort NetWordINDx4008:001P590.01)

12. NetzwerkSollfrequenz (0.010x400B:00%P592.05)

13. 16BitselektierbareAusgangsdatergemapptauf KeypadSollwerte:Prozessregler

Sollwert0x2601:003P202.02)
Funktionsbelegung des Datenworts NetWordIN1

Bit Voreinstellung Details und Konfiguration siehe
0 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:001 (P505.01)
1 Nicht aktiv (Resee) 0x400E:002 (P505.02)
2 Schnellhalt aktivieren 0x400E:003 (P505.03)
3 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:004 (P505.04)
4 RunVorwérts (CW) 0x400E:005 (P505.05)
5 Preset aktivieren (Bit 0) 0x400E:006 (P505.06)
6 Preset aktivieren (Bit 1) 0x400E:007 (P505.07)
7 Fehler zuriicksetzen 0x400ED08 (P505.08)
8 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:009 (P505.09)
9 DCGBremsung aktivieren 0x400E:010 (P505.10)
10 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:011 (P505.11)
11 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:012 (P505.12)
12 Drehrichtungsumkehr 0x400E:013 (P505.13)
13 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:014 (P505.14)
14 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:015 (P505.15)
15 Nicht aktiv (Reserve) 0x400E:016 (P505.16)

Vorgabe des Frequerollwertes

w DieVorgabeerfolgt vorzeichenlos (drehrichtungsunabhangig) als Ganzzahl in der

Auflésung0.01Hz].

w DieFestlegungler Drehrichtungerfolgtin der VoreinstellungiberdasBit 12 des

DatenwortedNetWordIN1.
wASAALASEY npcn npocn

CG Drives & Automatiof]1-639502R2




TPDGMapping

Das Belegen verschiedener Bits mit gleicher Eanlist nicht zulassig.

Fur die Prozessdaterom Inverter zum Master ist in der Geratebeschreibungsdatei folgendes
Datenmapping voreingestellt:

1. Datenwort NetWordOUT@x400A:001 (P591.01)
14. Frequenz (0.01)x400C:006 (P593.06)
15. Motorstrom 0x2D88 (P104.00)
Statusbelegung des Datenworts NetWordOUT1

Bit Voreinstellung Details und Konfiguration siehe
0 Betriebsbereit 0x2634:010 (P420.10)
1 Nicht verbunden 0x2634:011 (P420.11)
2 Betrieb freigegeben 0x2634:012 (P420.12)
3 Fehler aktiv 0x2634:013 (P420.13)
4 Nicht verbunden 0x2634:014 (P420.14)
5 Schrellhalt aktiv 0x2634:015 (P420.15)
6 In Betrieb 0x2634:016 (P420.16)
7 Geratewarnung aktiv 0x2634:017 (P420.17)
8 Nicht verbunden 0x2634:018 (P420.18)
9 Nicht verbunden 0x2634:019 (P420.19)
10 SoltGeschwindigkeit erreicht 0x2634:020 (P420.20)
11 Stromgrenze erreicht 0x2634:@1 (P420.21)
12 IstGeschwindigkeit = 0 0x2634:022 (P420.22)
13 Drehrichtung umgekehrt 0x2634:023 (P420.23)
14 Haltebremse lésen 0x2634:024 (P420.24)
15 Sicher abgeschaltetes Moment (STO) aktiv 0x2634:025 (P420.25)

Ausgabe des Frequeihgtwertes

w Die Ausgabe erfolgt vorzeichenlos (drehrichtungsunabhangig) als Ganzzahl in der

Auflésung [0.0HZz].

w Eineaktive Drehrichtungsmkehrwird angezeigiiberdasBit 13 desDatenwortes

NetWordOUT1.
w Beispiel: 4560 np dcn |1
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Beispiel zur Anderung eines vorbelegten Mappings

Die Belegung des dritten Ausgangswortes soll gedndert werden. Durch die
Geratebeschreibungsdatei ist dieses Ausgangswort (Bezeichnung "16 Bit selektierbare OUT
Daten_1") bereits mit dem Keypaalbvert vorbelegt.

Der Keypadsollwerk2601:002 (P202.0R3oll durch die Hochlauframp8x2917 (P220.0))
ersetzt werden.

Vorgehensweise

1. Inder "Gerétesicht" das 3. Ausgangswusrkieren.
16. In "Eigenschaften" den Dialog "Baugruppenparametéitilen.
a) Anzeige in "Index": 9729 (dezimale Schreibweise des hx#601)
b) Anzeige in "Subindex2;

17. Keypadsollwerdx2601:002 (P202.0&8lurch Hochlauframp@x2917 (P220.00)
ersetzen

a) Mit der ParameterAttributliste prifen, ob fir den aktuell zu mappenden Parameter
dasMappingerlaubtistundderDatentypeingehalterwird.] 628

b) Eintrag in "Index": 10519 (dezimale Schreibweise des IoxX17)
¢) Eintrag in "SubindexQ

Die Beschleunigungszeit muss spéater z. B. am FB LCB_ActuatorSpeed,
Eingang wFreeCtrl, mit dem Faktor 10 (10smnn o @2 NHS3I S«
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9.8.7 PROFINEDatentransferazyklisch

Die Datenkommunikation mit PROFINET ist gekennzeichnet durch den gleichzeitigen Betrieb
von zyklischen und azyklischen Diensten im Netzwerk. Zu den azyklischen Diensten gehort der
ParameterdaterATransfer als optionale Erweiterung.

Details

w Es istimmer nur ein Parameterauftrag in Bearbeitung (Rgelining).
w Es werden keine Spontanmeldungéyertragen.

w Es gibt ausschliel3lich azyklisérerameterauftrage.

w Profilspezifische Parameter sind in allémstidnden des KDevicdesbar.

Grundsatzlich kénnen mit einem4Controller immer Parameterauftrage vom-@evice
angefordert werden, wenn sich das-[&vice im Zustand DATA EXCHANGE befindet.

Ubertragungsrichtungen beim azyklischen Datentransfer

10-Controller 10-Device

Parameterauftrag Write.req Parameterauftrag
mit Daten (Parameterauftrag) \

Write.res

ohne Daten

Read.req

ohne Daten
Parameter-

Read.res (-) bearbeitung

[ |

ohne Daten

Read.req

ohne Daten

Parameterantwort Read.res (+) " Parameterantwort /

mit Daten (Parameterantwort)

91 Durd einen "Write.req" wird der Datensatz (DB47) als Parameterauftrag a®das
Device Ubergeben.

1 Mit "Write.res" wird dem IGController der Eingang der Nachribleistatigt.
91 Der IOQController fordert mit "Read.req" die Antwort des-[@evicean.

91 Der IOGDeviceantwortet mit einem "Read.res)’, falls die Bearbeitung noch nicht
abgeschlosseist.

f Nachder Parameterbearbeitungird der Parameterauftragnit Ubergabeder
Parameterantwort durch "Read.res (+)" an derG@ntrollerabgeschlossen.

Telegrammaufbau

Dest ScrAddr | VLAN | Type RPC NDR Read/Write Block| Data FCS
0x0800
6 Bytes 6 Bytes | 4 Bytes| 4 Bytes| 80 Bytes 64 Bytes 64 Bytes 0 .... 240 Bytes 4 Bytes

Im FeldRead / Write Bloclspezifiziert der Initiator den Zugriff auf den Datensatz "DB47". Die
Daten, die atidiesen Index geschrieben oder von diesem gelesen werden, enthalten einen
Header und den Parameterauftrag oder die Parameterantwort. Die gelesenen oder zu
schreibenden Daten sind im Fdldtaenthalten.
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Belegung der Nutzdaten in Abh&ngigkeit des Datemsy

Je nach verwendetem Datentyp werden die Nutzdaten wie folgt belegt:

Datentyp Lange Belegung der Nutzdaten
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte ...
String X Bytes Data(x Bytes)
us 1 Byte Data 0x00 ’
u16 2 Bytes High Byte Low Byte
Data Data
u32 4 Bytes High Word Low Word
High Byte Low Byte High Byte Low Byte
Data Data Data Data
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9.8.8 Kurzinbetriebnahme

Nachfolgend sind die erforderlichen Schritte beschrieben, um den Inverter iber PROFINET zu
steuern.

Erforderliche Parametrierung

AlleInbetriebnahmeschritte werden auf der Steuerungsseite mit dem
Engineering Tool eines Fremdhersteller durchgefiihrt (z. B. »Siemens Tl
Portal«). Bitte beachten Sie, dass in der Standardeinstellung des
verwendeten Engineering Tools mdglicherweise Anderungen
Netzwerkparametern tiberschrieben werden, die mit einem Engineering
(z. B. £Emotron EASY Startgrvorgenommen wurden.

1. InderGeratekonfiguratiordie "Netzansicht'6ffnen und denInverterausdemKatalogn
die Netzansicht des PROFINEERhen.

Voraussetzung: Die Geratebeschreibungsdatei wurde zuvor installiert, Bied-INET
Konfiguration

2. Den Inverter dem zugehdrigen4Qontrollerzuordnen.
3. Den Inverter markieren und in die "Géee&icht"wechseln.

4. Inden"Eigenschaftentie IP-Adressaind den Stationsnamen
("PROFINEGeratename") einstellen.
Einstellung der HAdresse und des Stationsnamens, siehe
PROFINERKonfiguration

Damit der Inverter beilageschaltetem 1&8Controller tber Ethernet
identifiziert werdenkann,ist eserforderlich,dassliberdie separateEingabe
mit dem»Emotron EASY Startedie IP-Adressenetzausfallsicheim Inverter
gespeicherwird.

Beachten Sie dazu die Hinweise im Abdthtarametereinstellungen im
Spechermodul speichermind verwenden Sie zum Speichern der
Einstellungen den Parametéx2022:003 (P700.03)

5. NetzwerkSteuerung atvieren: 0x2631:037 (P400.33)"TRUE
(1]

6. Netzwerk als Standar8ollwertquelle einstellerdx2860:001
(P201.01F "Netzwerk5]"

7. Inder Geratesicht wird unterhalb der Baugruppenbezeichnung
und der Bezeichnung der Geratebeschreibungsdiitei
Vorbelegungronje drei Ausgangsund
Eingangsprozessdatenobjekten (TPDO / RieB@gstellt:

Baugruppe

¥ LEMZE-550-DRIVE
b IOFWSTARKK
L-5teuerwort Oxd008:01_1
Metzwfreq.0.01Hz Ox400B:05_1
16Bit selektierbare OUT-Daten_1
L-5tatuswort 0x4004:01_1
Ist-Freq. 0.01Hz Ot 00C:06_1
Ist-Motorstrom 0x2D88:00_1

w InderGeratesichkdnnenweitere Prozessdatenworteninzugefigtverdenbzw.
vorbelegte PDOs gedndert werdddarauf achten, dass alle Adressen der
Einund Ausgangsdatenworter liickenlos aufeinarfiolgen.

w BeachterSiedie BeschreibungumDatenmappingsiehePROFINET
Datenmappinaund das anschlieBende "Beispiel zur Anderung eimeselegten
Mappings".
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8. Konfiguration im Engineerinfpolspeichern.

9. Projekt in den I&ontrollerladen.

10. 10-Controllerin "RUN"bringen,z.B.durchSetzerdesBit 4 im
SteuerwortNetWordIN10x400E:00%P505.05)

w Durch das Afstarten wird die aktuelle Konfiguration im Invertdyernommen.
w Ggf.das Mapping und alle anderen Parameter netzausfallsicher im Inverter

Kommunikation nei starten oder stoppen

speichern, sieh®arametereinstellungen im Speichermodpeichern

Uber den folgenden Parameter l4sst sich die Kommunikation neu starten oder stoppen.
Wabhlweise ist auch ein Ricksetzen aller Kommunikationsparameter auf den
Auslieferungszustand maoglich.

Ein Neustart der Kommunikation ist nach Andegan an der SchnittstelleKonfiguration(z.
B. Stationsadresse und Baudrate) erforderlich, damit die ge&nderten Einstellungen wirksam

werden.

Fir einen Neustart der Kommunikation gibt es folgende zwei Mdglichkeiten:

Inverter ausund wiedeginschalten.

In 0x2380 (P508.0aie Auswahl = "Neustart mit aktuellen Werten [&ifistellen.

Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2022:003 Geaétebefehle: Awende-Daten speichern 1 = Atuelle Parametereinstellungen retzausfallsicher im Awender-
(P700.03) (Geéatebefehle: Aw.Daten spich) Speicher des Speichermoduls speichern.
A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter A Die Aufilhrungkann einge Séunden dauern. Nach &slgreicher Ais-
0x2022:001 (P700.01) 423 fihrung wrd derWert 0 argezeigt.
0| Aus / Fertig A Wahrend des Speichreorgangs nibt die Versargungsspannung aus
schaten und nitit das Speichermodwom Inverter abziehen!

A Beim Einschegn des hverters werden alleParameter automatisch
aus dem Awende-Speiter des Speichermoduls in den R/ASyei
cher desriverters geladen.

0x2381:004 PROFINE-Eirstellungen: Stationsname Stationsnameinstellen
(P510.04) (PROFINEEEIrgt.: Stationsname) A Die Anderung dieseRarameters wird erst nach einem Nestart wirk-
A AbVersion 02.00 sam.
0x2382:001 AktivePROFINE-Eirstellungen: P-Adresse Anzeige der aktiverlP-Adresse.
(P511.01) (PROFINEEDiagn.: P-Adresse)
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x2382:004 Aktive PROFINE-Eirstellungen: Sationshame Anzeige des aktiverStationsnamens.
(P511.04) (PROFINEEDiagn.: Stationsname)
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x2388 PROFINE-Satus Bit-codierte Areeige des &tuellen Bustatus.
(P516.00) (PROFINE-Status)
A Nur Areeige

A AbVersion 02.00

Bit 0| Initialisiert

Die Netzawerkkomponente wartet nach der Initialisierunguf einenkom-
munikationspartneund denSystemhochlad.

Bit 1| Online

Bit 2| Verbunden

Bit 3| IP-Adressfehler

Die P-Adresse $t ungultig.GultigelP-Adressen sind nachFR 333(fest-
gelegt.

Bit 4| Hardwarefehler
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Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

Bit 6| Watchdog algelaufen

Die PROFINERommunikationist im Ziwstand "Data_Bccharge" daue-

haft unterbrochen, z. B. deh Kabelbruch oder Asfall des IGCatrol-

lers.

A DiePROFINERommunikationwechselt in den Zstand
"No_Data_Bxcharge".

Nach Ablauf devom IGCantroller vorgegebenenWatchdogUberwa-

chungszeit erfolgt im Inverter die in0x2859:001 (P515.0&ingestelite

Reaktion.

Bit 7| Protokollfehler

Bit 8| PROFINE-Stack ok

Bit 9| PROFINE-Sack nitit konfiguriert

Bit 10| BEhernet-Cantroller-Fehler

Bit 11| UDP-Sadk-Fehler

0x2631:002
(P400.02)

FunktionslisteSarten

(FunktionslisteSarten)

A Eirstellung nur &nderbawenn hverter gesperrt.

A Weitere Eirstellmdglictkeiten sieheParameter
0x2631:001(P400.01)] 542

11| Digitaleingang 1

Zuadnung einedriggers zur Funktion'Starten".

Funktion1: Motor starten/stoppen {oreinstellung)

Funktionl ist aktiv,wennkeineweiteren Sart-Befehle ($art-Vorwarts/
Sart-Rickvarts) mitTriggern verbunden wuden, keine KeypadSeue-
rung aktivund keine Netzwerk-Seuerung aktiv.

Trigger = TRUE: Mor vorwérts (CW) tehen lassen.

Trigger =FALSE: Mir stoppen.

Anmeikungen zu Funktionl.:

A 1t "Inverter-Freigabe" 0x2631:001 (P400.0%) "Konstant TRUE [1]"
eingestellt, ist alsTrigger fur diese Funktionur ein Digialeingang
zulassg, damit der Maor jederzeit wiedergestoppt werdenkann.
Ausnahme: Beaiorhandener Sicherheitsfunktidisicher ageschate-
tes Momaent (STO)" kdnnen beide Funktionetinverter-Freigabe" und
"Sarten" au "Konstant TRUE [1]" eigestellt werden. Der thverter
wird dann Uber daSTO-Signabesteuert, sdern keineweiteren Sart-
Befehle ($art-Vorwarts/Sart-Rickvarts) mitTriggern verbunden wu-
den.

A Die Soppmethode &t auswahlbar in0x2838:003 (P203.03

A Mit der Funktionlasst sich auch ein automatisch&art nach Ein
schatenrealisigen. 4 Sartverhaken] 154

Funktion2: Startfreigabe/Motorstoppen

Funktion2 igt aktiv,wennweitere Sart-Befehle mitTriggern verbunden
wurden, Keypad-Seuerung aktivoder Netzwerk-Seuerung aktiv.
Trigger = TRUE t&t-Befehle der aktiver&euerquelle sindreigeben.
Trigger =FALSE: Mir stoppen.

Anmekungen zu Funktior?:

A st fur die Anwendungkeine sepaate Startfreigaberforderlich, &
der Trigger "Konstant TRUE [1]" eirustellen.

A Die Soppmethode &t auswéhlbar in0x2838:003 (P203.03)

0x2631:037
(P400.37)

FunktionslisteNetawerk-Seuerung aktivieren

(FunktionslisteNetzw.-Seuerung)

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x2631:001 (P400.01) 542

0| Nicht verbunden

Zuadnung einedlriggers zur Funktion'Netzawerk-Seuerung aktivieren”,
Trigger = TRUE: étizwerk-Seuerung aktivieren.
Trigger =FALSEKeine Aktior/ Netzwerk-Seuerung wieder deaktivierer|

114| Netzwerk-Seuerung aktiv (abVersion 02.00)

TRUEwenn Uber das Bit 5 de&G-Drive-Seuerworts 0x400B:001
(P592.01gie Netzwerk-Seuerung agefordert wird. Sorst FALSE.

Anmekungen:

A Sellen Sie diese Awahl ein,wenn die Aktivierungler Netzwerk-
Seuerung Uber das Bit 5 dé&-Drive-Seuerwortes efolgen soll.

A DasAGDrive-Seuerwort kann mit jedem belielgen Kommunikati
onsprotokollverwendet werden.

4  AGDriveProfil] 251

0x2859:001
(P515.01)

PROFINE-UbewachungWatchdog algelauen

(PROFINE-Uberw.: WD algelaifen)

A AbVersion 02.00

A Weitere Eirstellmoglictkeiten sieheParameter
0x2D45:001 (P310.0%) 227

2/ S0rung

Auswahl der Reaktiomuf dauerhaftenterbrechung deKommunka-
tion zum IGCatroller.

Zwehoriger Fehlercode:
A 33168| 0x8190- Netzwerk: WatchdogTimeout
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2860:001 Frequenzegelung: $andad-Solivertquelle Auswahl der $andad-Sdlwertquelle fir EBtriebsart "MS:Velocity
(P201.01) (Sandadsolwert: FSoliv.quelle) mode".

A Die augewahite Sandad-Solivertquelle & immer dann in der
Betriebsart 0x6060 (P301.0G3 "MS:Velocity mode {2]" aktiv,wenn
keine Solvertumschaltung auf eine ande Solvertquelle tber at-
sprechende Trigger/Funktioneaktivist.

4 Sollvertumschaltung 557

Keypad

Der Sollert wird lokal vom Keypadvorgegeben.
A Voreinstellung:0x2601:001 (P202.01)

A Mit den Navigationstasten und  lasst sich derkeypadSolivert
verandern (auch im lafenden Etrieb).

Analogeingang 1

Der Sollvert wird als analges Signal Giber den Anagjeingang 1vorgege-
ben.
4 Analgeingang 1~ 609

Analayeingang 2

Der Sollvert wird als analges Signal Giber den Anagjeingang 2vorgege-
ben.
4 Analgeingang 2] 613

»

HTLENgang (abVersion 04.00)

Die Didiialeingénge DI3 und DI4dnnen als HTEirgangkonfiguriert
werden, um einen HFErcoder als Solvertgeberzu verwenden oder
den Sollvert in Form einerReferenzfrequenz (“"Puls@rain®) vorzugeben.
4 Sollvertquelle HTiEirgang] 576

5| Netzwerk Der Sollvert wird als Pozessatenobjekt Uber Netzwerk vorgegeben.
4 Netawerk konfigurierery 230
11|FequenzPreset 1 Fir dieVorgabe des Saltertes lassen sich auchgemamte "Pesets"

12

FrequenzPreset 2

13

FrequenzPreset 3

14

FrequenzPreset 4

15

FrequenzPreset 5

16

FrequenzPreset 6

17

FrequenzPreset 7

18

FrequenzPreset 8

19

FrequenzPreset 9

20

FrequenzPreset 10

21

FrequenzPreset 11

22

FrequenzPreset 12

23

FrequenzPreset 13

24

FrequenzPreset 14

25

FrequenzPreset 15

parametrieren und aswahlen.
A4 SollvertquelleSolivert-Presets] 565

31

Segmet-Preset 1

(abVersion 03.00)

32

Segmet-Preset 2

(abVersion 03.00)

Fir dieVorgabe des Saltertes lassen sich auch die fiir dienktion
"Sequener" paametrierten Segmat-Presets awswahlen.
4 Sequemer] 512

33| Segmet-Preset 3 (abVersion 03.00)

34| Segmet-Preset 4 (abVersion 03.00)

35|Segmet-Preset 5 (abVersion 03.00)

36| Segmet-Preset 6 (abVersion 03.00)

37|Segmet-Preset 7 (abVersion 03.00)

38| Segmet-Preset 8 (abVersion 03.00)

50| Motorpotentiometer Der Sollert wird von der FunktioriMotorpotentiometer" generiert.
Diese Funktiokann als alternativ&olivertsteuerungverwendet wer-
den, die Uberwei digtale Signa gesteuert wird: "MOP-Solivert hoch"
und "MOP-Sollvert runter"”.
4 Sollvertquelle MotorpotentiometefMOP)] 570

201| InternerWert (abVersion 05.00) InterneWerte des Hestellers.

202/ InternerWert (abVersion 05.00)

203/ InternerWert (abVersion 05.00)

204/ InternerWert (abVersion 05.00)
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info

205/ InternerWert (abVersion 05.00)

206/ InternerWert (abVersion 05.00)

0x2D88 Motorstrom Anzeige des &tuellen StromEffektivwertes.
(P104.00) (Motorstrom)
A Nur Areeige: x.x A
0x4008:001 Prozesseigangsworter: NetWordIN1 Mappbaes Datenwort fur flexibleSeuerung desriverters tber Ntz-
(P590.01) (NetWordINx: NetWordIN1) werk.
0x0000 ...(0x000Q ... OXFFFF
Bit 0| MappingBit 0 Zuadnung der FunktiorOx400E:001 (P505.01)
Bit 1| MappingBit 1 Zuadnung der FunktiorOx400E:002 (P505.02)
Bit 2| MappingBit 2 Zuadnung der FunktiorOx400E:003 (P505.03)
Bit 3| MappingBit 3 Zuadnung der FunktiorOx400E:004 (P505.04)
Bit 4| MappingBit 4 Zuadnung der FunktiorOx400E:005 (P505.05)
Bit 5| MappingBit 5 Zuadnung der FunktiorOx400E:006 (P505.06)
Bit 6| MappingBit 6 Zuadnung der FunktiorOx400E:007 (P505.07)
Bit 7| MappingBit 7 Zuadnung der FunktiorOx400E:008 (P505.08)
Bit 8 MappingBit 8 Zuadnung der FunktiorOx400E:009 (P505.09)
Bit 9| MappingBit 9 Zuadnung der FunktiorOx400E:010 (R%.10)
Bit 10| MappingBit 10 Zuadnung der FunktiorOx400E:011 (P505.11)
Bit 11| MappingBit 11 Zuadnung der FunktiorOx400E:012 (P505.12)
Bit 12| MappingBit 12 Zuadnung der FunktiorOx400E:013 (P505.13)
Alternativkann dieses Mappinit zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Zuadnung der digalen Augange:

A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [30]

A Digtalaugiang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [30]

A Digtalaugiang 2:0x2634:003 (P420.08)Auswahl [30]

Hinweis!

Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Auggangzuordnen. Eine Doppelbelegukgnnzu einem unvorhersehba
ren Verhaken des Atriebs fiitren!

Bit 13| MappingBit 13 Zuadnung der FunktiorOx400E:014 (P505.14)
Alternativkanndieses MappingBit zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Zuadnung der digalen Augange:

A Relais:0x2634:001 (P420.01LAuswahl [31]

A Digtalaugiang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [31]

A Digtalaugang 2:0x2634:003 (P4203)/ Auswahl [31]

Hinweis!

Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Auggangzuordnen. Eine Doppelbelegukgnnzu einem unvorhersehba
ren Verhaken des Atriebs fiilren!

Bit 14| MappingBit 14 Zuadnung der FunktiorOx400E:0% (P505.15)

Alternativkann dieses Mappinit zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.

Zuadnung der digalen Augange:

A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [32]

A Digtalaugiang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [32]

A Digtalawsgang 2:0x2634:003 (P420.03)Auswahl [32]

Hinweis!

Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Augyangzuordnen. Eine Doppelbelegukg@nnzu einem unvorhersehba
renVerhaten des Atriebs fihren!
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
Bit 15| MappingBit 15 Zuadnung der Funktiondx400E:016 (P505.16)
Alternativkann dieses Mappinit zur Arsteuerung der digalen Aus
gange verwendet werden.
Zuadnung der digalen Augénge:
A Relais:0x2634:001 (P420.01)Auswahl [33]
A Digtalaugang 1:0x2634:002 (P420.02)Auswahl [33]
A Digtalaugiang 2:0x2634:003 (P420.08)Auswahl [33]
Hinweis!
Das MappingBit nict gleichzeitigeiner Funktiorund einem digalen
Auggangzuordnen. Eine Doppelbelegukgnnzu einem unvorhersehba
renVerhaken des Atriebs fiitren!
0x400A:001 Prozessaugangsworter: NetWordOUT1 Mappbaes Datenwort zur Augiabevon Satusmeldurgen des thverters
(P591.01) (NetWordOUTx: NetWordOUT1) Uber Netzwerk.
A Nur Areeige
Bit 0| MappingBit 0 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:010 (P420.10)
Bit 1| MappingBit 1 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:011 (P420.11)
Bit 2| MappingBit 2 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:012 (P420.12)
Bit 3| MappingBit 3 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:013 (P420.13)
Bit 4| MappingBit 4 Zuadnung der Satusmeldung: 0x2634:014 (P420.14)
Bit 5| MappingBit 5 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:015 (P420.15)
Bit 6| MappingBit 6 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:016 (P420.16)
Bit 7| MappingBit 7 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:017 (P420.17)
Bit 8 MappingBit 8 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:018 (P420.18)
Bit 9| MappingBit 9 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:019 (P420.19)
Bit 10| MappingBit 10 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:020 (P420.20)
Bit 11| MappingBit 11 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:021 (P420.21)
Bit 12| MappingBit 12 Zuadnung der S&atusmeldung:0x2634:022 (P420.22)
Bit 13| MappingBit 13 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:023 (P420.23)
Bit 14| MappingBit 14 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:024 (P420.24)
Bit 15| Mapping-Bit 15 Zuadnung der Satusmeldung:0x2634:025 (P420.25)
0x400B:005 Prozesseimangsditen: Netzwerk-Sollfequenz (0.01) | Mappbaer Parameter zur Vorgabe des FequenzSolivertes in[0.01 Hz]
(P592.05) (Prozess.[ata IN: Nt.Freq. 0.01) Uber Netzwerk.
0.00 ... p.0Q ... 599.00 Hz A DieVorgabe efolgt vorzeichenlos (dehrichtungsunabhangig).
A DieFestlegung der Dehrichtung effolgt iiber das &uerwort.
A.SAaLAStY npec nopc |1
0x400C:006 Prozessaugangsaten: Fequenz (0.01) Mappbaer Parameter zur Auglabe des Fequenzistwertes in [0.01 Hz]
(P593.06) (Prozess.ata OUL: Frequenz 0.01) Uber Netzwerk.
A Nur Areeige: x.xx Hz A Die Augabe efolgt vorzeichenlos (dehrichtungsunabhangig).
A Die Amjabe der Dehrichtung erfolgt iber das &tuswort.
A.SAaLASEY npec nopc |1
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9.9 EtherCAT

EtherCAT.

EtherCAT® (Ethernet for Controller and Automation Technology) ist ein Etfiesietendes
Feldbussystem, welches das Amdengsprofil fir industrielle Echtzeitsysteme erflillt.

w EtherCAT®teineeingetrageneéMarke und patentierte Technologielizenziertdurchdie

Beckhoff Automation GmbHDeutschland.

w Ausflhrliche Informationen zbtherCATinden Sie auf der Internebeite atr EtherCAT

TechnologyGroup(ETG)http://www.ethercat.org

w Informationen zur Auslegung ein&sherCAINetzwerksenthalt die

Projektierungsunterlage zutnverter.

Voraussetzungen

w Die Control Unit (CU) des Invertéss mit EtherCARusgestattet (ab Firmwaf2.00).
w Fir die Inbetriebnahme sind der »PLC Designer« und ak@etbtebeschreibungsdateien

fur EtherCAVerfugbar:
w Download»PLMesigner«

w Download XML/ESDateien zEEmotronGeraten

Eigenschaften und unterstiitzte Dienste

Eigenschaften / Unterstutzte Dienste

CoE (CANopen over EtherCAT) \%
FSoE (Fail Safety over EtherCAT) -
Betriebsmodi Freerun
Config
Run
Zugriff Logical writgW)
Logical read/writdRW)
Maximale Prozessdatenlénge je Richtung (Rx/Tx) 32 Bytes
FMMU (Fieldbus Memory Management Units) 3*
SM (SyndManagers) 4
DGSynchonisation -
TopologieAdressierung \%
Zweite Slave Adresse Nur via EEPROM
Explicit Device Identification Mode \%

Wird unterstitzt.
Wird nicht untersttzt.
* Verfugbar fur DatefMapping.

Restart der NetzwerkKommunikation

Die NetzwerkKommunikation wirdmit 0x2360 (P508.0@ 1 neu gestartet.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x2360 EtherCATKommunikation Kommunikation neu starten.

(P508.00) (EtherCAIKomm.) NacherfolgreicherAusfuhruingwird der Wert 0 angezeigt.
Ab Versio®2.00
0 Keine Aktion/kein Fehler Nur Statusriickmeldung
1 Neustart mit aktuellen Werten Kommunikation neu starten mit den aktuellen Werten.
10 In Arbeit Nur Statusriickmeldung
11 Aktion abgebrochen
12 Fehler
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http://www.ethercat.org/
http://www.lenze.com/application-knowledge-base/artikel/201105919/0/
http://www.lenze.com/application-knowledge-base/artikel/200800381/0/

9.9.1 Geréateldentifikation

Nachfolgend sind die EtherG®bjekte zur Identifikation des Gerates beschrieben. Auf die
Objekte kann nur Uber das EtherCN&tzwerk zugegriffen werden.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info

0x1000 Device type CANoperGerateprofil gemalR CANop&pezifikation CiA 301/CiA 402

NurAnzeige
Ab Ver$on02.00

0x1008 Manufacturer device name Anzeige des Herstell&eratenamens.
NurAnzeige
Ab Versio®2.00

0x1009 Manufacturer hardware version Anzeige der HstellerHardwareVersion.
NurAnzeige
Ab Versior®2.00

0x100A Manufacturer software version Anzeige der HerstelleéBoftwareVersion.
NurAnzeige
Ab Versio®2.00

0x1018:001 Identity object: Vendor ID Anzeige der Herstellddentifikationsnummer.
NurAnzeige
Ab Versior®2.00

0x1018002 Identity object: Product code Anzeige des Produktcodes des Inverters.
NurAnzeige
Ab Versio®2.00

0x1018:003 Identity object: Revision number Anzeige des Hauptund Unterstandes der Firmware.
NurAnzeige
Ab Versior®2.00

0x1018:004 Identity object: ®rial number Anzeige der Seriennummer des Inverters.
NurAnzeige
Ab Versior92.00

9.9.2 Konfiguration
Adressierung der EtherCATeilnehmer

Die Adressierung der EtherGA&ilnehmer erfolgt normalerweise Uber eine feste vom Master
vorgegebene 1Bit-Adresse. Ban Start wird diese Adresse jedem Teilnehmer, je nach
physikalischer Reihenfolge im Netzwerk, automatisch durch den Master zugewiesen. Die
Adresse wird nicht gespeichert und geht beim Ausschalten des Gerates verloren.

"Explicit Device Identification" per Behcodierschalter oder Parameter

Die "Explicit Device Identification" ist notwendig, wenn das Gerét Teil einer "Hot
Connect"Gruppe ist oder das Geréat innerhalb einer modularen Maschinenanwendung von
Emotronbetrieben wird. Dabei erhélt jeder Slave einenNietzwerkeindeutigenldentifier

zur ldentifizierung durch den Master.

e

K1k Kl

Einstellung Vergabe des Identifier
0x00 Identifier Gber den Parameteix2361:004 (P510.04)
0x01 ... OXFF Identifier Gber die DrehcodierschalteBeispel: Einstellung fur den Wert 52 (3 x 16) + (4 x 1) =52

Der uiber die Drehcodierschalter eingestellte Wert wird einmal beim Einschalten oder nach
einem NetzwerkNeustart mitOx2360 (P508.03) 1 verwendet. Ein geéndertévert wahrend
des Betriebs wird erst mit einem NetzweKeustart guiltig.

Alternativ kann ein Master auch konfigurierte und im Netzweirideutige
StationsaliasAdressen der Slaves verwenden. Eine Statior&dliasse muss dazu, durch
Einstellung des entspchenden Registers, im EEPROM des Gerates gespeichert werden.
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Nachfolgend sind die Parameter zur Addressierung des Gerates beschrieben.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2361:004 EtherCAIEinstellungen: Geréateidentifizieng Einstellung des im Netzwedindeutigenidentifier (Explicit Device Ider
(P510.04) (EtherCATEinst.: Gerateident.) tification).
0..D0]... 65535 Diese Einstellung ist nur bei Drehcodierschal@rstellung 0 (0x00) gii
Ab Versio®2.00 tig.
0x2363 EtherCATSchalterstellung Anzeige der aktuellen Drehcodierschalf&instellungen.
(P509.00 (EtherG-Schalter)
NurAnzeige
Ab Versior®2.00
9.9.3 LEDStatusanzeigen

Hinweise zum Netzwes&tatus erhalten Sie schnell Gber die L&izeigen "BUS RDY" und
"BUS ERR" auf dErontseite des Inverters. Zusatzlich zeigen die LEDs an deB&J&en

den EtherCA-WVerbindungsstatus an.

Die Bedeutung der LEDs "BUS RDY" und "BUS ERR" kénnen Sie den folgenden beiden Tabellen

entnehmen.

LED "BUS RDY" (gru

EtherCATStatus

Zustand/Beckutung

aus

Aus / Init

Die Netzwerkoption ist am Netzwerk nicht aktiv oder befindet sich im Zustand "Init".

I B B B |PreOperational Zugriff auf Parameter und Objekte mdglich. Kein Prozessdatenaustausch.
blinkt
I SafeOperational Die Daten sind im Grundgerébch nicht aktiv.
I | Operational Die Netzwerkoption arbeitet einwandfrei.
an
( FRRRRRE Bootstrap FirmwareUpdate der Netzwerkoption aktiv.
flackert

LED "BUS ERR" (rot)

Zustand/Bedeutung

aus

Kein Fehler

EREERNNEN
flackert

Lokaler Fehler. Die Netzwerkoption getutomatisch in den Zustand "Sa@perational”.

an (rot)

Ein "Sync Manager Watchdog Timeout" ist aufgetreten.

blinkt

Die Konfiguration ist ungultig/fehlerhaft.

Statusanzeige an den RJBaichsen

Die LED "L/A" an den RJB&chsen zeigt den E¢rCATVerbindungsstatus an:

LED "L/A" (griin)

Zustand/Bedeutung

aus

Keine EtherCAVerbindung.

(I RRRRNR Daten werden Uber EtherCAT ausgetauscht.
flackert

s | Physikalische EtherCA/Erbindung ist vorhanden.
an
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9.94

Diagnose

Nachfolgend sind die Parameter zuafmnose des Netzwerkes beschrieben.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2362:004 Aktive EtherCAEinstellungen: Gerateidentifizierun( Anzeige der eindeutigen Geratdr@sse im Netzwerk, die per Drehco
(P511.04) (EtherCAIDiagn.: Gerateident.) dierschalter oder Objekix2361:004 (P510.04prgegeben wird.
NurAnzeige
Ab Versio®2.00
0x2362:006 Aktive EtherCAEinstellungen: Stationsadresse Anzeige der aktiven Stationsadresse.
(P511.06) (EtherCAIDiagn.: Stationsadresse)
NurAnzeige
Ab Versin02.00
0x2362:007 Aktive EtherCAEinstellungen: Tkange Anzeige der Lange der gesendeten zyklischen Daten in Bytes.
(P511.07) (EtherCAIDiagn.: T>Lange)
NurAnzeige
Ab Versior®2.00
0x2362:008 Aktive EherCATEIinstellungen: Rkénge Anzeige der Lange der empfangenen zyklischen Daten in Bytes.
(P511.08) (EtherCAIDiagn.: Rskange)
NurAnzeige
Ab Versior)2.00
0x2368 EtherCATStatus (EtherCAStatus) Anzeige des aktuellen Neterk-Zustandes.
(P516.00) NurAnzeige
Ab Versior®2.00
1 Initialisation Netzwerklnitialisierung aktiv.
KeinePDO/SD@Jbertragung.
GerateerkennungurchNetzwerkScamdglich.
2 Pre-Operational Das Netzwerk ist aktiv.
SDGUbertragung (CoEommunikation per Mailbox) istdglich.
KeinePDQUbertragung.
3 Bootstrap FirmwareUpdate aktiv.
FurdasFirmwareUpdatewird dasFoEProtokollverwendet.
KeinePDGUbertragung.
4 SafeOperational SDGUbertragung (CoEommunikation per Mailbox) ist méglich. PDC
Ubertragung:
Die Eingangsdaten im Prozabbild werderaktualisiert.
DieAusgangsdateausdemProzessabbilderdennicht iibertragen.
8 Operational Normaler Betrieb
PDO/SDdJbertragung istndglich.
NetzwerkSynchronisation ist erfolgreich (wemarwendet).
0x2369 EtherCATFehler (EterCATFehler) Bit-codierte Anzeige von EtherC&€hlern.
(P517.00) NurAnzeige
Ab Versior)2.00

CG Drives & Automatiof]1-639502R2

345



9.9.5

Uberwachung

Nachfolgend sind die Parameter zur Einstellung von Netzedewachungsfunktionen

beschrieben.

Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2859:001 EtherCATUberwachung: Watchdog abgelaufen Auswahlder Reaktion auf dauerhafte Unterbrechung der Kommunik
(P515.01) (EtherCATberw.: WD abgelaufen) tion zum EtherCAMaster, z. B. durch Kabelbruch oder Ausfall des
Ab Versio®2.00 Ether
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter CATMasters.
0x2D45:001P310.01); 199 Zugehdriger Fehlercode:
33168| 0x8190Netzwerk WatchdogTimeout
2 Stoérung 4 Fehlertypen 114
0x2859:003 EtherCATUberwachung: Ungiiltige Konfiguration | Auswahl der Reaktion bei Empfang ungiiltiger Konfigurationsdaten.
(P515.03) (EtherCATUberw.: Ungiilt. Konfig) Zugehoriger Fehlercode:
Ab Versio®2.00 33414| 0x8286NetzwerkPDGMappingfehler
WeitereEinstellmdglickeitensieheParameter
0x2D45:001P310.01); 199
2 Storung 4 Fehlertypen 114
0x2859:004 EtherCATUberwachung: Initialisierungsfehler Auswahl der Reaktion bei Auftreten eines Fehlers wahrend der
(P515.04) (EtherCATberw.: Init.fehler) Initialisie
Ab Versio®2.00 rung der Netzwerkkomponente.
WeitereEinstellmdglichkeitesieheParameter Zugehdriger Fehlercode:
0x2D45:001F310.01)] 199 33170| 0x8192Netzwerkinitialisierungsfehler
2 Storung 4 Fehlertypen 114
0x2859:005 EtherCATUberwachung: Ungiiltige Prozessdaten | Auswahl der Reaktion bei Empfang ungiiltiger Prozessdaten.
(P515.05) (EtherCATUberw.: Ungiilt. Proz.dat) Zugehdriger Fehlercode:

Ab Versio®2.00
WeitereEinstellmoglichkeitesieheParameter
0x2D45001 (P310.01) 199

33171| 0x8193Netzwerk: Ungiiltige zykliscReozessd@n

2 Storung

4 Fehlertypen 114
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9.9.6 Objekte
Nachfolgend sind die Parameter zu den implementierten Ethei@QBjgkten beschrieben.
Parameter Name / Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x2360 EtherCATKommunikation([EtherCAIKamm.) Kommunikation neu starten.
(P508.00) Ab Versio®2.00 NacherfolgreicherAusfiihrungwird der Wert 0 angezeigt.
0 Keine Aktion/kein Fehler Nur Statusriickmeldung
1 Neustart mit aktuellen Werten Kommunikation neu starten mit den aktuellen Werten.
10 In Arbet Nur Statusriickmeldung
11 Aktion abgebrochen
12 Fehler
0x2361:004 EtherCAIEinstellungen: Gerateidentifizierung Einstellung des im Netzweedindeutigenldentifier (Expkit Device
(P510.04) (EtherCATEinst.: Gerateident.) Identification).
0..D0]... 65535 Diese Einstellung ist nur bei Drehcodierschalerstellung 0 (0x00)
Ab Versio®2.00 gultig.
0x2362:004 Aktive EtherCAEinstellungen: Gerateidentifizierun{ Anzeige der eideutigen Gerateadresse im Netzwerk, die per
(P511.04) (EtherCAIDiagn.: Gerateident.) Drehcodierschalter oder ObjeRx2361:004 (P510.04prgegeben wird
NurAnzeige
Ab Versior)2.00
0x2362:006 Aktive EtherCAEinstellungen: Stationsadresse Anzeige der aktiven Stationsadresse.
(P511.06) (EtherCAIDiagn.: Stationsadresse)
NurAnzeige
Ab Versior®2.00
0x2362:007 Aktive EtherCAEinstellungen: Fkange (EtherCAT | Anzeige der Lange der gesendeten zyklischen Daten in Bytes.
(P511.07) Diagn.: TsLénge)
NurAnzeige
Ab Versior®2.00
0x2362:008 Aktive EtherCAEinstellungen: Rkénge (EtherCAT | Anzeige der Lange der empfangenen zyklischen Daten in Bytes.
(P51.08) Diagn.: Ritange)
NurAnzeige
Ab Versior®2.00
0x2363 EtherCATSchalterstellung (EtherGchalter) Anzeige der aktuellen Drehcodierschailtinstellungen.
(P509.00) NurAnzeige
Ab Versior)2.00
0x2368 EtherCA7TStatus (EtherCAStatus) Anzeige des aktuellen Netzwerkistandes.
(P516.00) NurAnzeige
Ab Versiord2.00
1 Initialisation Netzwerklnitialisierung aktiv.
KeinePDO/SD@Jbertragung.
GerateerkennungurchNetzwerkScamdglich.
2 Pre-Operational Das Netzwerk ist aktiv.
SDGUbertragung (CoEommunikation per Mailbox) istdglich.
KeinePDQUbertragung.
3 Bootstrap FirmwareUpdate aktiv.
FurdasFirmwareUpdatewird dasFoEProtokol verwendet.
KeinePDGUbertragung.
4 SafeOperational SDGUbertragung (CoEommunikation per Mailbox) ist méglich. PDC
Ubertragung:
Die Eingangsdaten im Prozessabbild wealeunalisiert.
DieAusgangsdateausdemProzessabbilderdennicht iibertragen.
8 Operational Normaler Betrieb
PDO/SDdJbertragung istndglich.
NetzwerkSynchronisation ist erfolgreich (wemnerwendet).
0x2369 EtherCATFehler (EtherCARehler) Bit-codierte Anzeige von EtherC&€hlern.
(P517.00) NurAnzeige
Ab Versior)2.00
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9.9.7 Prozessatentransfer

w Prozessdaten werden zyklisch zwischen dgherCAIMasterund den Slavédibertragen
(stéandiger Austausch aktueller EingangsdAusgangsdaten).

w Die Ubertragung von Prozessdatereisitkritisch.

Mit den Prozessdaten werden digherCATavegesteuert.

w Aufdie Prozessdatekannder Masterdirekt zugreifen ZumBeispiewerdendie Datenin
der SPS direkt im I/Bereichabgelegt.

w Dielnhalteder Prozessdatemerdenmittels I/O-Datenmappinglefiniert (Festlegungler
EtherCATObjekte,die zklisch Ubertragen werdenollen).

w Prozessdaten werden nicht im Gegéspeichert.
w Prozessdaten sind z. B. Sollwerte, Istwerte, SteueBtatmisworter.

€

Konfiguration

w Das Mapping der verfigbaren Objekte ist in der CiAB@Riebsart "CiA: Velocityode"
(0x6060 (P301.0( 2) und als dynamische (freie) Konfiguration méglich. Der Inhalt kann
aus allen mappbaren Objekten ausgewédtrden.

w MappingObjekte fur die CiA 40Betriebsart "CiA: Velocity modelx1603:00ind
0x1603:004RPDOs)x1A03:001.. 0x1A03:003TPDOs)

w MappingObijekte fiir eine dynamische (freie) Zuordnufigi605:001..0x1605:016
(RPDOs)x1A05:001.. 0x1A05:01TPDOSs)

w Die frei konfigurierbaren Mappin@bjekte enthalten einen 8 Bit Dumniintrag
(0x00050008). So wird sichergestellt, dass jedes Objekt mit 16 Bits zykkstiagen
wird.

w Das Mapping wird in der Mastdétonfiguration durchgefiihrt und automatisch an d&lave
Ubertragen.

w Das Datenformat ist OXAAAABBCC (AAAA = Index, BB = Subireleingxg].
StandardMapping der RPDOs in der CiA 4B2triebsart "CiA: Velocity mode"

Master A Slave

0x1603:00IRPD@MappingEintrag 1 (CiA: Velocity mode)

CiA: Controlword(x604Q

0x1603:002RPD@MappingEintrag 2 (CiA: Velocity mode)

CiA 402 Paraeter "Target velocity"qx6042 (P781.0))

0x1605:00IRPD@MappingEintrag 1 (frei konfigurierbar)

Nicht belegt.

StandardMapping der TPDOs in der CiA 4B2triebsart "CiA: Velocity mode"

SlaveA Master

0x1A03:00ITPDGEMappingEintrag 1 (CiA: Velocity mode)

CiA: Statusworddk6041 (P780.0D)

0x1A03:00ZrPDGMappingEintrag 2 (CiA: Velocity mode)

CiA 402 Parameter "Velocity actual value%§044 (P783.0D)

0x1A03:003rPDGMappingEintrag 3 (CiA: Velocity mode) Error code @x603F (P150.0D)

0x1A05:00ITPD@MappingEintrag 1 (frei konfigurierbar) Digitale Eingange

ExpertenEinstellungen
w Die SynéManager sind fir den zyklischen Datentransfer undvth@boxKommunikation
konfiguriert (Anzeige i9x1C00:001..0x1C00:00%

w Fur die Kommunikation muss das @&atenmapping Ubedx1C12:000.. 0x1C12:00Ffur
RPDOs) un@ix1C13:000.. 0x1C13:00Zfur TPDOS) eingerichteterden.

w Die Grundeinstellungen fur die Syhtanager erfolgen Ube®x1C32:001..0x1C32:005
und 0x1C33:001.. 0x1C33:005

Nachfolgend sind die EtherG®bjekte beschrieben (MappirQbjektindex), denen
Prozessdaten zugewiesen werden kdénnen.
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Auf die Objekte kann nur tUber das EthereMeiizwerk zugegriffen werden.

Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x1603:001

RPDO4 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 1

Fest vorgegebener Mappingentragvon CiA: Catrolword (0x6040Q fiir
die CiA 40ZBetriebsart "CiAMelocity mode" (0x60400010).

0x1603:002

RPDO4 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 2

Fest vorgegebener MappingEntragvon "CiA:Target velocity" fir den
"Velocity Mode" (0x60420010).

0x1605:001

RPDO6 mappg paameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 1

0x1605:002

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 2

0x1605:003

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 3

0x1605:004

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 4

0x1605:005

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 5

0x1605:006

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 6

0x1605:007

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 7

0x1605:008

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Arzeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 8

0x1605:009

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 9

0x1605:010

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 10

0x1605:011

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Appliationobject 11

0x1605:012

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 12

0x1605:013

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 13

0x1605:014

RADO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 14

0x1605:015

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 15

0x1605:016

RPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 16

MappingEntrag fur die Aswahl eineszu enpfangenden Objéts.

0x1A03:001

TPDO4 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 1

Fest vorgegebener Mappingentragvon CiA: &tusword (0x6041
(P780.00) fur die CiA 40:Betriebsart "CiAMelocity mode"
(0x60410010).

0x1A03:002

TPDO4 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 2

Fest vorgegebener Mappingentragvon "CiA:Velocity actualalue” fur
den "Velocity Mode" (0x60440010).

0x1A03:003

TPDO4 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 3

Fest vorgegebener MappingEntragvon "CiA: Bor code” fir den “elo-
city Mode" (0x603F0010).

0x1A05:001

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 1

MappingEntrag fir die Aawahl eineszu serdenden Objéts.
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Parameter

Name /Wertebereich / [Voreinstellung]

Info

0x1A05:002

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 2

0x1A05:003

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A Ab\Version 02.00

Applicatiorobject 3

0x1A05:004

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 4

0x1A05:005

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 5

0x1A05:006

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 6

0x1A05:007

TPDO6 mappingarameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 7

0x1A05:008

TPDOG6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 8

0x1A05:009

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Arzeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 9

0x1A05:010

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 10

0x1A05:011

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 11

0x1A05:012

TPDO6 mapping pameter:

A NurAnzeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 12

0x1A05:013

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 13

0x1A05:014

TPDO6 mapping pameter:

A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 14

0x1A05:015

TPDO6 mapping pameter
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

: Applicationobject 15

0x1A05:016

TPDO6 mapping pameter
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Applicatiorobject 16

0x1C00:001

Sync Manger communicatiortype: SMlcommunica-

tion type
A Nur Areeige
A AbVersion 02.@

0| Reseviert

1/ Mailbox enpfangen

2| Mailbox senden

3| Prozessditen senden

4| Prozessditen enpfangen

Der KommunikationstyBM1 wid fur den Maillox-Eirgang (MoxIn)ver-
wendet.

0x1C00:002

Sync Manger communicatiortype: SM2communica-

tion type
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Der KommunikationstyBM2 wid fir den Maillmx-Auggang (MoxOut)
verwendet.

0x1C00:003

Sync Manger communicatiortype: SM3communica-

tion type
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Der KommunikationstyBM3 wid fir die Eirgangspozessditen (RPDOs
verwendet.

0x1C00:004

Sync Manger communicatiortype: SM4communica-

tion type
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00

Der KommunikationstyBM4 wid fir die Augangspozessaten
(TPDOsYerwendet.
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Parameter Name /Wertebereich / [Voreinstellung] Info
0x1C12:000 Number of assigneBDOs Anzahl der augewahten RPDOs.
A Nur Areeige DieseWerte werdenvom Master geschrieben, etsprechend der
A AbVersion 02.00 gewahten Eirstellungen im Master.
0x1C12:001 PDO mapping object irsl of 1. assigned RPDO Angabe des 1. Mappin@®bjekt-Index.
A Nur Areeige
A AbVersion 0200
0x1C12:002 PDO mapping object ired of 2. assigned RPDO Angabe des 2. Mappin@®bjekt-Index.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x1C13:000 Number of assighed PDOs Anzahl der augewahlten TPDOs.
A Nur Areeige DieseWerte werdenvom Master geschrieben, etsprechend der
A AbVersion 02.00 gewahten Eirstellungen im Master.
0x1C13:001 PDO mapping object ied of 1. assigned TPDO Anzeige des 1. Mappingbjekt-Index.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x1C13:002 PDO maping object inéx of 2. assigned TPDO Anzeige des 2. Mappingbjekt-Index.
A Nur Areeige
A AbVersion 02.00
0x1C32:001 Sync Mangger 2: Synchronizatiotype Eirstellung derSynchronisationsmethodgir die Mailtbx--Kommunka-
A Ab\Version 02.00 tion.
O| Free run Die Shve-Geéat-Anwendung laufunabhangigion derBherCAT-Zyklus
zeit.
0x1C32:002 Sync Manger 2: Gcle time Anzeige derZykluszeit fir die MailboxKommunikation.
A Nur Areeige: x ns
A AbVersion 02.00
0x1C32:003 Sync Manager 2: Shiftime Anzeige derZeitverschiebung fur die MailbeKommunikation.
A Nur Areeige: x ns
A AbVersion 02.00
0x1C32:004 Sync Mangger 2: Synchronizatiotypes suppoted Anzeige derverfugbaen Synchronisationsmethodgir die Maibox-
A Nur Arzeige Kommunikation.
A AbVersion 02.00 A Bit 0 (Fee run)
0x1C32:005 Sync Manger 2: Minimum gcle time Anzeige der minimalergykluszeit fur die Mailboxkommunikation.
A Nur Areeige: x ns
A AbVersion 02.00
0x1C33:001 Sync Manger 3: Synchronizatiotype Eirstellung derSynchronisationsmethodgir die Eimangspozessaten
0..0].. 6535 (RPDO).
A Ab\Version 02.00
0x1C33:002 Sync Manger 3: Gcle time Anzeige derZykluszeit fir die Eigangspozessditen (RPDO).
A Nur Areeige: x ns
A AbVersion 02.00
0x1C33:003 Sync Manaer 3: Shiftime Anzeige derZeitverschiebung fur die Egangspozessaten (RPDO).
A Nur Areeige: x ns
A AbVersion 02.00
0x1C33:004 Sync Manaer 3: Synchronizatiotypes suppatred Anzeige derverfliigbaen Synchonisationsmethoddiir die Eigangspo-
A Nur Areeige zessaaten (RPDO).
A AbVersion 02.00 A Bit 0 (Fee run)
0x1C33:005 Sync Manger 3: Minimum gcle time Anzeige der minimalergykluszeit fiir die Eigangspozessaten (RPDO).

A Nur Areeige: x ns
A AbVersion 02.00

CG Drives & Automatiof]1-639502R2

351




9.9.8 Parameterddentransfer

w Zur Konfiguration und Diagnose detherCATTeilnehmemwird mit Hilfe vonazyklischer
Kommunikation auf Parameteugegriffen.

w ParameterdaterwerdenalssogenannteSDOgServicdDataObjects)ibertragen.

w Die SD@ienste ermoglichen den schreibendend lesenden Zugriff altarameter,
EtherCATObjekteund CiAd02-Objekte.

w Objekte] 392
w GerateprofilCiA 403 477

w DieUbertragungvon Parameterdaterist in der Regehicht zeitkritisch.
w Parameterdatersindz.B.BetriebsparameternMotordaten, Diagnosenformationen.

SDQORiickgabewerte
Wird eine SD@\nforderung negativ bewertet, so wird ein entsprechender Fehlercode
ausgegeben:
Index Beschreibung
0x00000000 Kein Fehler.
0x05030000 Der Zustand des Togghit hat sich nicht geéndert.
0x05040000 SDGProtokollZeitiberschreitung.
0x05040001 Ungltiges oder unbekanntes Spezifikationssymbol fiir den Client/SBefehl.
0x05040005 Der Platz im Hauptspeicher reicht nicht aus.
0x06010000 Nicht unterstutzter Zugriff auf ein Objekt.
0x06010001 Lesezugriff auf eilVrite-Only-Objekt.
0x06010002 Schreibzugriff auf ein Red@nly-Objekt.
0x06020000 Ein Objekt ist nicht im Objektverzeichnis vorhanden.
0x06040041 Ein Objekt kann nicht ins PDO gemappt werden.
0x06040042 Die Anzahl und/oder Lange der gemappten Objekiiede die PD@.ange Uberschreiten.
0x06040043 Allgemeine Parameteinkompatibilitét.
0x06040047 Allgemeine interne Inkompatibilitat im Gerat.
0x06060000 Der Zugriff ist wegen Fehler in der Hardware fehlgeschlagen.
0x06070010 Der Datentyp oder die Paragterlange stimmen nicht Gberein.
0x06070012 Falscher Datentyp: Die Parameterlange ist zu grof3.
0x06070013 Falscher Datentyp: Die Parameterlange ist zu klein.
0x06090011 Ein Subindex ist nicht vorhanden.
0x06090030 Der Wertebereich fiir Parameter ist guol3 (nur bei Schreibzugriff).
0x06090031 Der Parameterwert ist zu hoch.
0x06090032 Der Parameterwert ist zu niedrig.
0x06090036 Der Maximalwert ist kleiner als der Minimalwert.
0x08000000 Allgemeiner Fehler.
0x08000020 Daten kénnen nicht in die Anwdang ubertragen oder in der Anwendung gespeichert werden.
0x08000021 Daten kénnen wegen lokaler Steuerung nicht in die Anwendung Ubertragen oder in der Anwendung gespeic
0x08000022 \g:[:r?rllldnnen wegen des aktuellen Geratezustands nicht iAmlieendung Ubertragen oder in der Anwendung
gespeichert werden.
0x08000023 Die dynamische Objektverzeichnisgenerierung ist fehlgeschlagen oder es ist kein Objektverzeichnis verfligh
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9.9.9 Kurzinbetriebnahme

Wahrend der Inbetriebnahme fungiert der EtherC¥aster als Gateway, um vom
Engineering PC auf die Slaves zugreifen zu kénnen.

Nachfolgend sind die erforderlichen Schritte beschrieben, um das Gerat als EtHala@ATZu

steuern.

Voraussetzungen

w

w

w

Das Gerdét ist alStherCATSIlavemit einemEtherCAIMasterund ggf.weiteren
EtherCATeilnehmerrvernetzt.

Ein Engineering PC mit installiertem »PLC Designer« ab V3.12 ist mit dem Master
verbunden.

w Download »PLODesigner«

Ein »PLOesigner«Projekt mit aktuellen GeratebeschreibungsdateienEiinerCATst
vorhanden.

w Download XML/ESDateien ziEmotronGeraten

w Dielnstallationder Dateienerfolgt Giber dasGerateRepositorydes»PLDesigner«
(Menubefehl"Tools A GerateRepository").

Alle EtherCATTeilnehmemerden mit Spannung versorgt und sigidgeschaltet.

Kurzinbetriebnahme

w

w

Mit dem »PLC Designer« ab V3.12 ist die CiABHdebsart "CiA: Velocity mode"
automatischaktiviert.

In der Betriebsart "CiA: Velogimode" wird die Uber den Paramet&Fargetvelocity”
0x6042 (P781.00)orgegebene Selbeschwindigkeiterwendet.

Eine Umschaltung auf eine alternative Sollwertquelle Gber CiA: Control@es04Q ist
nicht moglich.

Uber CiA: Controlword§604( starten/stoppen Sie detherCATTeilnehmer.
StandardKonfiguration der PDOs in der CiA /&riebsart "CiA: Velocity model:Ether
CATDatentransferyklischh 353

CiAd02-Objekted GerateprofilCiA402] 431

So konfigurieren Sie das Netzwerk:

1. NetzwerkSteuerung im Inverteaktivieren

1. NetzwerkSteuerung aktivierer0x2631:037 (P400.3%) "TRUIEL]"

Netzwerk als Standar8ollwertquelle einsteller0x2860:001 (P201.0E) "Netzwerk5]"
Die NetzwerkSteuerung ist nugaktiviert.

Weitere Informationen dazud Allgemeine Netzwerkeinstellunggn 302

Parametereinstellungen speicher®x2022:003 (P700.03)"Ein / Starf1]"
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2. Den Master fiir die Gatewayrunktionkonfigurieren
1. Den »PLC Designestarten.
Ein »PLC DesigneRtojekt 6ffnen oder nearstellen.
DieRegisterkart¢ KommunikationseinstellungerdesMastersdffnen.
Die Schaltflache "Gateway hinzufiigéetatigen.
Im erscheinendeDialogfenster:
a) Die IPAdresse des Masteesngeben.
b) Die Eigabe mit "OKbestatigen.
Die Schaltflache "Netzwerk durchsuchéetatigen.
DenentsprechendeMasterzurzuvoreingegebenerP-Adresseauswahlen.
Die Schaltflache "Aktiven Pfad setzeetatigen.

Mit demMentubefehl'OnlineA Einloggenbdermit <Alt>+<F8mdenMaster
einloggen.

Jetzt kdnnen Sie vom Engineering PC aus, Uber den EthBt&Adr als Gateway, auf
die Slaves zugreifen.

3. NetzwerkScardurchfihren
1. ImKontextmenidesMastersdenBefehl"Geratesuchen"ausfihren.

Im erscheinenden Dialogfenster werden alle verfiigbaren Etheff@fiehmer
entsprechend der physikalischen Reihenfolge im Netzwerk aufgelistet.

DieSchaltflachéAlle Gerateins Projektkopieren"betatigen.

Der Physikalische Netzwerkaufbau wird im »PL§igDer«Projekt nachgebildet.

Fir einen ordnungsgemalen Betrieb ist es notwendig, dass die im Proje
erzeugte Netzwerld opologie mit der physikalischen Reihenfolge der
EtherCATeilnehmer im Netzwerk ibereinstimmt. Ansonsten zeigt eine
Fehlermeldung anyelcher Slave (Produktcode) an welcher Stelle erwarte
wird.
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4. Optional: EtherCATTeilnehmeran die Anwendunganpassen

2. Unterden Registerkarten "Einstellungen” und "Parameterliste" Parameterwerte
anpassen.

Unter der Registerkarte "Prozessdaten” das PDépping einstellen.

Unter der Registerkarte "EtherCAT E/A Abbild", durch einen Doppelklick auf die
Variablenfelder, Variablennamen vergeben.

PLGProgrammerstellen.
5. Die NetzwerkKonfiguration in den Mastetaden

3. AusloggenMenubefehl'OnlineA Ausloggendder<Ctri>+<F8>.
Ubersetzen: Meniibefehl "Erstellely Ubersetzen" oder<F11>.

EinloggenMenibefehl'OnlineA Einloggenbder<Alt>+<F8>.

Die Konfiguration, die Parametereinstellungen und dasPoGramm werden in den Master

geladen. Danach evden alle EtherCASlaves initialisiert.

Diese Schritte miissen nach jeder Anderung innerhalb des »PLC Design
Projektes ausgefiihrt werden. Eine bereits vorhandene Konfiguration unc
vorhandenes PLBrogramm im Master werden dabei Uberschrieben.
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10 Prozessregler konfigurieren

Mit dem Prozessregler lasst sich eine Prozessvariable regulieren, beispielsweise der Druck
einer Pumpe. Der Prozessregler wird auch als-Fdgler" bezeichnet (PiRegler =
Proportionat, Integrat und DifferentiaiRegler).

DerProzessregler ist Bestandteil eines geschlossenen Regelkreises. Die zu beeinflussende
Grol3e (Regelgrofie) wird kontinuierlich mit einem Sensor gemessen und dem Inverter als
analoges Signal zugefuhrt (Istwert). Im Inverter erfolgt dann ein Vergleich mit der
FuhrungsgroRRe (Sollwert). Die daraus resultierende Regelabweichung wird dem Prozessregler
zugeflhrt, der daraus entsprechend der gewiinschten Dynamik des Regelkreises die Drehzahl
des Motors verzégert oder beschleunigt, damit beispielsweise eine Pumpedsat

gewulnschten Druck erzeugt.

Anschlussplan (Beispiel)

Der folgende Anschlussplan zeigt beispielhaft die Regelung einer PurrpieRickfihrung
der RegelgroRéhier: Druck)erfolgt Giber einenam Analogeingand angeschlossenen
Druckwandler .

Inverter

X105
X109

—— 24E

- 24E

@1 — GND

9

Die Digtaleingange kénnen verwendet werden, um Funktionen des Prozessreglers zu
aktivieren. Die konkrete Belegung der Digitaleingange und Ausfiihrung der Kontakte (Schalter
oder Taster, Offner oder SchlieRer) ist abhéngig von der Anwendung.

Generelle Hinweise zuUEinstellung

w DieGrundeinstellunglesProzessregleristim folgendenUnterkapitelbeschrieben.
4 PrazessregleiGrundeinstellungern 361

w Optionallasstsichder Motor in einenenergiesparendefRuhezustandersetzenwenn
keine Leistung bendtigt wirdl ProzessregleRuhezustand 367

w Die zusétzlich aktivierbare Spulfunktion beschleunigt den Motor im Ruhezustand
regelmaRigerAbstanderaufeinedefinierte DrehzahlTypischeAnwendungsfalist das
Spulendes Rohrsystemsit einer Pumpe bei langerer Inaktivité. Prozessregler
Spulfunktion] 368

356 01-639502R2, CG Drives & Automation



10.1  ProzessregleGrundeinstellungen
Die Einstellung des Prozessreglers erfolgt in zwei Schritten:
1. Grundlegendé&instellungen

11. Feinabstimmung des PiReglers flir ein optimales
Regelverhalten

Grundlegende Einstellungen
Basierend auf der Voreinstellung empfiehlt sich folgende Vorgehensweise:

1. PIBDRegelung aktivieren: 1x4020:001 (P600.0den gewlinschten Betriebsmodus
(Normaloder Umkehrbetrielginstellen.

Wenndie Rickfuhrungler RegelgroReanstatt iber Analogeingangd tber Analogeingang
2 erfolgen soll0x4020:002 (P600.02)"Analogeingang 2 [2¢instellen.

Verwendeten Analogeingamkgnfigurieren:

w Eingangsbereickonfigurieren.
w Stellbereich fur die PHRegelundkonfigurieren.
w Filterzeit anpassen, um Auswirkungen von Rauschen auf die Regelgrafbénzieren.
w Uberwachungsreaktion auf "Keine Reaktion [iistellen.
4 Konfiguration analoge Eingge] 578

WennibereinenDigitaleingangine (zeitweilige)umschaltungufdrehzahlgefiihrten
Betrieb moglich seisoll:

w In0x2631:045 (P400.46er Steuerfunktion "PIRegelung deaktivieréreinenfreien
Digitaleingang zuordnen. Solange der Digitaleingang ein-BRjd&l liefert, wird die
PIBDRegelung ignoriert und der Motor drehzahlgefubetrieben.

w Beschleunigungszeitx4021:001 (P606.01und Verzogerunggit 0x4021:002P606.02)
fur drehzahlgefiuihrte Antriebssteueruegstellen.

In 0x2860:002 (P201.0@)je StandareSollwertquelle fur die Fuhrungsgro8eswahlen.
w Es kdnnen auch die Funktionear Sollwertumschaltung verwendet werden Solt
wertumschaltung 523
w Der KeypaeSollwert kann irdx2601:002 (P202.0&preingestelltverden.

w BeiVerwendungler ProzessreglePresetssinddiesein 0x4022:004P451.01)..
0x4022:008 (P451.0@)nzustellen.

w BeiVerwendunglesAnalogeingangalsSollwertquellest dieserentsprechendzu
konfigurieren4 KorfigurationanalogeEingéangg 578

w Bei Verwendung des Motorpotentiometers als Sollwertquelle ist diese Funktion
entsprechend zu konfiguriered. Sollwertquelle Motorpotentiometer (MOR) 537

In 0x4020:003 (P600.08Een zu regeinden Drehzahlbereieinstellen.

Wennder AusgangswerntlesProzessreglersegrenztwerdensoll,folgendeParameter
anpassen:

w 0x4020:005 (P600.03Ylin-Geschwindigkeitsgrenze
w 0x4020:006 (P600.08lax-Geschwindigkeitsgrenze
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FolgendeParameterzunachsmit der Voreinstellungausprobiererund nur bei Bedarf
anpassen:

w 0x404B (P604.00%0llwertrampe

w 0x404C:001 (P607.01Beschleunigungszeit fiir Einblenden BegzessregleEinfluss
w 0x404C:002 (P607.02erzdgerungszeit fiir Ausblenden @eezessrgler-Einfluss
Diagnose: Aktuelle Fiihrungsgréf3e und Ruckfihrung der RegelifséRetfen:

w Die aktuelle Fihrungsgrof3e (Sollwert) wirdi01F:001 (P121.0dahgezeigt.
w Die aktuelle Regelgréf3e (Istwert) wirddrd01F:002P121.02angezeigt.

Nachdendie grundlegendeEinstellunglesProzessreglersrfolgtist, mussfur ein optimales
Regelverhaltemocheine Feinabstimning desPIDReglerslurchgefihrtwerden(siehe
folgendenAbschnitt).

Feinabsimmung des PIEReglers

Die Dynamik des PIReglers wird anhand der Verstarkung de&riReils0x4048 (P601.00)
der Nachstellzeit fur derAnteil 0x4049 (P602.0@nd der Verstarkung des-Bnteils 0x404A
(P603.00parametriert. In der Voreinstellung arbeitet der Prozessregler alReler, der
DAnteil ist deaktiviert.

Grundlagen

w Wird nur der P-Anteil verwendetund dasSystemarbeitet in einemstationarenZustand
(Fuhrungsgrole ist konstant und ProzeRRvariable auf einen festen Wert geregelt), bleibt
immer eine bestimmte Regelabweichung bestehen. Diese bleibende Regelabweichung
wird auch als "Stationarabweichunigg&zeichnet.

w Der FAnteil verhindert ein kontinuierlicheStwanken um den Salert. Hierbeibestimmt
die Naclstellzeit 0x4049 (P602.00Wwie stark diezeitliche Dauer deRegelabweichung in
die Regelung eirgeht. Eine gol3e Nachtellzeit bedeuet einengeringen Einflusslesl-
Anteils und ungekehrt.

w Der DAnteil reagiert nicht auf die Héhe der Regelabweichung, sonderaufaleren
Anderungsgeschwindigkeit. DerAnteil wirkt quasi als "Dampfer" fidberschwinger.
Uberschwinger kénnen auftreten, wenn die Regelung versuchnell auf Anderungen
der Regelabweichung oder der Flhrungsgréf3e zu reagieren.-Batdl reduziersomit
dasRisikovon Instabilitatenaufgrundvon Uberschwingern.

Fir die meisten Anwendungen reicht als Feinabstimmung die Einstellung
Verstarkung ds RPAnteils und der Nachstellzeit fir des\hteil aus. Die
Einstellung der Verstarkung desAbteils kann zur weiteren Stabilisierung
des Systems erforderlich sein, insbesondere wenn eine schnelle Reaktic
Regelabweichungen erfolgen soll.

Feinabstmmung durchfihren:

2. In0x4049 (P602.0@ie Nachstellzeit fir denAnteil auf 6000 ms einstellen, um den
IAnteil zudeaktivieren.

w Mit dieserEinstellungund der Voreinstellungzon 0x404A(P6(B.00)arbeitet der
Prozessregler alRRegler.

Verstarkungles PAnteils in0x4048 (P601.0Gchrittweise erhdhen, bis das System
unstabilwird.

Verstarkungvieder soweit verringern, bis das System wieder siabil

Verstirkungum weitere 15 %verringern.
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Nachstellzeit fur denAnteil in0x4049 (P602.0@jnstellen.

w Beider Einstellungst zubeachten dasseine zukleineNachstellzeizu Uberschwingern
fuhren kann, insbesondere bei graR&priingen deRegelabweichung.

OptionalVerstarkungles DAnteils in0x404A (P603.0@jinstellen.

w Bei der Einstellung ist zu beachten, dass démiteil sehr empfindlich awdlektrische

Stérungen auf der Rickfuhrung sovidaitalisierungsfehlerea

10.1.1 Interner Signalfluss

giert.

Die folgende Abbildung zeigt den internen Signalfluss des Prozessreglers (ohne die

Zusatzfunktionen "Ruhezustand” und "Spulfunktion™):

Verstarkung P-Anteil 0x4048

Verstarkung D-Anteil 0x404A

Aktuelle FihrungsgréRe

Status

Nachstellzeit I-Anteil 0x4049 — 0x401F:003

Geregelter

Drehzahlbereich

1

1

; 0x401F:001 |

PID-Regelung: Standard-Sollwertquelle 0x404E:001 E
1

=t o |
1

i: 0x4020:003 0x4020:001

0,1,2

1
Quelle PID-RegelgroRe O0x404E:002  0x404B [N X, 3.

1
- o & 1
Analogeingang 1 [1] 0x4020:002 [ Aktuelle Regelgoke

PID-Regelung deaktivieren 0x401F:002 !

Nicht verbunden [0] :
1

PID-Ausgang auf 0 setzen |

Nicht verbunden [0] H
1

PID-I-Anteil sperren i

Nicht verbunden [0] 0x2631:047 !

PID-Einflussrampe aktivieren

PID-Istwert
0x401F:006

0x4020:006

S——

A
Y

L

e
-

3,4

Beide Drehrichtungen

Einflussrampe

0x404C:001

100%—>|QY

Konstant TRUE [1] 0x2631:048

Drehzahl-Vorsteuerquelle O0x2917

0x404C:002

Additive Liniengeschwindigkeit

Ohne Drehzahk Vorsteuerung [0] ) 0x4020:004 2| ANy

0x2918 Hysterese 1%

0x404D:001

0x404D:002

Steuerfunktionen

Vergleichsfenster 2 %

Statussignale

PID-MAX-Alarm aktiv [76]

PID-MIN-MAX-Alarm aktiv [77]

Uber die flexible 1/@Konfiguration lassen siaferschiedene Steuerfunktionen fiir den

Prozessregler konfigurieren:

w 0x2631:045 (P400.45P1DRegelungleaktivieren

w 0x2631:046 (P400.46PIDAusgang auf Betzen

w 0x2631:047 (P400.47RIDI-Anteilsperren

w 0x2631:048 (P400.48PIDEinflussrampe aktivieren
Details siehe KapiteProzessregleFunktionsauswahl] 565
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0x4020:005

*—>
_[D_ PID-Riickfiihrung = Sollwert [73]
— PID-MIN-Alarm aktiv [75]
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