SIEMENS

MICROMASTER 440

Parameterliste

Ausgabe 08/02

Anwender-Dokumentation
6SE6400-5BB00-0APO




Dokumentation zum MICROMASTER 440

Kurzanleitung

Ist fur die schnelle Inbetriebnahme mit SDP und
BOP.
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Betriebsanleitung

Liefert Informationen Uber Merkmale des MM440, wie
Installation, Inbetriebnahme, Regelungsarten,
Systemparameterstruktur, Stérungsbehebung,
Technischen Daten sowie die verfligbaren Optionen
des MM440.
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Parameterliste

Die Parameterliste enthalt die Beschreibung aller
Parameter in funktionaler Reihenfolge und strukturiert
sowie mit ausfihrlicher Beschreibung. Die
Parameterliste enthalt auch eine Reihe von
Funktionsplanen.
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Kataloge

Im Katalog finden Sie alles, was benétigt wird, um
einen bestimmten Umrichter auszuwahlen, sowie
Filter, Drosseln, Bedienfelder oder
Kommunikationsoptionen.
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Warnung

Bitte lesen Sie alle Definitionen und Warnungen, die in der Bedienungsanleitung
enthalten sind. Die Bedienungsanleitung finden Sie auf der Doku-CD, die

zusammen mit Ihrem Wechselrichter geliefert wird. Wenn Ihnen keine CD zur
Verfligung steht, kbnnen sie diese tber Ihre Siemens-Niederlassung vor Ort unter
der Bestellnummer: 6SE6400-5AD00-1APO0 bestellen.

Weitere Informationen finden Sie im Internet unter:
http://www.siemens.de/micromaster

Geprifte Siemens-Qualitat fur Software und Training nach
DIN ISO 9001, Reg. Nr. 2160-01

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieser Unterlage,
Verwertung und Mitteilung ihres Inhalts ist nicht gestattet,
soweit nicht ausdriicklich zugestanden. Zuwiderhandlungen
verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte vorbehalten,
insbesondere fur den Fall der Patenterteilung oder GM-
Eintragung.

© Siemens AG 2001, 2002. All rights reserved.

MICROMASTER® ist eine eingetragene Marke der
Siemens AG.

Es kdnnen weitere, in dieser Dokumentation nicht
beschriebene Funktionen zur Verfigung stehen. Es besteht
jedoch kein Anspruch auf diese Funktionen bei Neulieferung
bzw. im Servicefall.

Wir haben den Inhalt der Druckschrift auf Ubereinstimmung
mit der beschriebenen Hard- und Software geprift. Dennoch
kénnen Abweichungen nicht ausgeschlossen werden, so
dass wir fiir die vollstandige Ubereinstimmung keine Gewéhr
Ubernehmen. Die Angaben in dieser Druckschrift werden
jedoch regelmaRig tberprift, und notwendige Korrekturen
sind in den nachfolgenden Auflagen enthalten. Fir
Verbesserungsvorschléage sind wir dankbar.

Der Inhalt dieser Dokumentation wurde auf
umweltfreundlichem, chlorfrei gebleichtem Papier gedruckt,
das aus verwalteten, nachgeforsteten Waldbestanden
stammt. Fir den Druck- oder Bindevorgang wurden keine
Lésungsmittel verwendet.

Technische Anderungen vorbehalten.

Siemens-Aktiengesellschaft.
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MICROMASTER 440 Parameter

Diese Parameterliste ist nur in Verbindung mit der Bedienungsanleitung oder dem
Referenzhandbuch des MICROMASTER 440 zu verwenden. Insbesondere sind
alle Warnungen und Sicherheitshinweise in diesen Handblichern zu beachten.
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1 Parameter
1.1 EinfUhrung zu MICROMASTER-Systemparametern
Die Parameterbeschreibung hat folgendes Layout:
1 Par.-Nr. 2 Parametername 9 Min: 12 Ebene:
[Index] 3 CStat: 5 Datentyp 7 Einheit: 10 Def: 2
4 P-Gruppe: 6 aktiv: 8 Schnell-IBN: 11 Max:
13 Beschreibung:

1. Parameternummer
Gibt die jeweilige Parameternummer an. Die verwendeten Zahlen bestehen aus
vier Ziffern im Bereich von 0000 bis 9999. Zahlen mit einem vorangestellten "r”
zeigen an, dass der Parameter "schreibgeschitzt" ist und einen bestimmten
Wert anzeigt, jedoch nicht direkt durch Angabe eines anderen Wertes tber
diese Parameternummer gedndert werden kann (in solchen Fallen werden bei
"Einheit”, "Min”, "Def” und "Max” in der Kopfzeile der Parameterbeschreibung
Gedankenstriche "-" eingegeben).
Alle anderen Parameter beginnen mit einem "P”. Die Werte dieser Parameter
kénnen in dem Bereich, der durch die Einstellungen "Min” und "Max” in der
Kopfzeile angegeben wird, direkt geandert werden.

[Index] gibt an, dass der Parameter indiziert ist, und wieviele Indizes zur
Verfligung stehen.

2. Parametername
Gibt den Namen des jeweiligen Parameters an
Bestimmte Parameternamen enthalten folgende abgekiirzte Préfixe: Bl, BO, ClI
und CO gefolgt von einem Doppelpunkt.

Diese Abkirzungen haben folgende Bedeutungen:
BI = Binektor-Eingang, d.h. der Parameter wéahlt die Quelle
eines binaren Signals

BO = Binektor-Ausgang, d.h. der Parameter verbindet sich als
ein binares Signal

Cl = S_teckereingang, dh der Parameter wahlt die Quelle
eines analogen Signals

CcoO = Steckerausgang, d.h. der Parameter verbindet sich als
ein analoges Signal

CO/BO = Stecker-/Binektor-Ausgang, d.h. der Parameter

verbindet sich als analoges Signal und/oder als ein

binares Signal

Um BiCo verwenden zu kénnen, bendtigen Sie Zugriff auf die gesamte
Parameterliste. Auf dieser Ebene sind viele neue Parametereinstellungen
mdglich, einschlielich der BiCo-Funktionalitat. BiCo-Funktionalitat ist eine
andere, flexiblere Art, Eingangs- und Ausgangsfunktionen einzustellen und zu
kombinieren. Sie kann in den meisten Fallen in Verbindung mit den einfachen
Ebene-2-Einstellungen verwendet werden.

MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0AP0O 7
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9.

Das BiCo-System ermdglicht es, komplexe Funktionen zu programmieren.
Boolesche und mathematische Beziehungen kdnnen zwischen Eingadngen
(digitalen, analogen, seriellen etc.) und Ausgangen (Umrichterstrom, Frequenz,
Analogausgang, Relais, etc.) eingerichtet werden.

. CStat

Inbetriebnahmestatus des Parameters. Drei Zustande sind mdglich:
Inbetriebnahme C

Betrieb U

Betriebsbereit T

Dies gibt an, wann der Parameter geandert werden kann. Ein, zwei oder alle
Zustande kénnen angegeben werden. Wenn alle drei Zustande angegeben
sind, bedeutet dies, dass es mdglich ist, diese Parametereinstellung in allen
drei Umrichterzustédnden zu &ndern

P-Gruppe

Gibt die funktionale Gruppe des jeweiligen Parameters an.

Anmerkung
Parameter PO004 (Parameterfilter) dient beim Zugriff auf Parameter, gemaf der
ausgewabhlten funktionalen Gruppe als Filter.

Datentyp
Die verfligbaren Datentypen sind in der Tabelle unten aufgelistet.

Zeichen Bedeutung

ule 16-Bit ohne Vorzeichen
u32 32-Bit ohne Vorzeichen
116 16-Bit Ganzzahl

132 32-Bit Ganzzahl

Float Gleitkomma

. Aktiv

Gibt an, ob

+ Sofort Anderungen an Parameterwerten unmittelbar nach ihrer
Eingabe wirksam werden, oder

¢ nach Best.  die Schaltflache "P” auf dem Bedienfeld (BOP oder AOP) ge-
drickt werden muss, damit die Anderungen wirksam werden.

Einheit

Gibt die MaReinheit an, die auf die Parameterwerte anzuwenden ist

. Schnell-IBN

Gibt an, ob (Ja oder Nein) ein Parameter nur wahrend einer Schnell-
Inbetriebnahme geéndert werden kann, d.h. wenn P0O010 (Parametergruppen
fur die Inbetriebnahme) auf 1 eingestellt ist (Schnell-Inbetriebnahme).

Min

Gibt den niedrigsten Wert an, auf den der Parameter eingestellt werden kann.

10.Def

Gibt den Vorgabewert an, d.h. den Wert, der glltig ist, wenn der Benutzer
keinen bestimmten Wert fir den Parameter festlegt.

11.Max

Gibt den héchsten Wert an, auf den der Parameter eingestellt werden kann.

12.Ebene

Gibt die Ebene des Benutzerzugriffs an. Es gibt vier Zugangsebenen: Standard,
Extended, Expert und Service. Die Anzahl der Parameter, die in der
funktionalen Gruppe angezeigt werden, hangt von der in PO003 eingestellten
Zugangsebene ab (Benutzer-Zugangsebene).

MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0APO
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13.Beschreibung
Die Parameterbeschreibung besteht aus den unten aufgelisteten Abschnitten
und Inhalten. Einige dieser Abschnitte und Inhalte sind optional und werden,
falls nicht anwendbar, von Fall zu Fall weggelassen.

Beschreibung: Kurze Erklarung der Parameterfunktion.

Diagramm: Wo anwendbar, Diagramm zur Darstellung der Auswirkungen von
Parametern mit Hilfe, z.B. einer Kennlinie

Einstellungen: Liste der anwendbaren Einstellungen. Diese umfassen
Méogliche Einstellungen, Gebrauchlichste Einstellungen, Index und Bitfelder

Beispiel: Optionales Beispiel der Auswirkungen einer bestimmten
Parametereinstellung.

Abhéangigkeit: Alle Bedingungen, die in Verbindung mit diesem Parameter erfillt werden

mussen. Ebenso alle speziellen Auswirkungen, die dieser Parameter auf
andere oder andere Parameter auf diesen haben.

Warnung / Sicherheitshinweise:
Wichtige Informationen, die beachtet werden missen, um Korperverletzung
oder Sachschaden zu verhindern / spezielle Informationen, die beachtet
werden mussen, um Probleme zu vermeiden / Informationen, die fir den
Benutzer hilfreich sein kdnnen

Weitere Einzelheiten:
Alle Quellen mit detaillierten, den jeweiligen Parameter betreffenden
Informationen.

MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0AP0O 9
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1.2

Schnell-Inbetriebnahme (P0010=1)

Die nachfolgenden Parameter werden fir die Schnell-Inbetriebnahme (P0010=1)

bendtigt:

Schnell-Inbetriebnahme (P0010=1)

10

Nr Name Zugangs- Cstat
ebene
P0100 Europa / Nordamerika 1 C
P0205 Wechselrichteranwendung 3 C
P0300 Motortyp wéhlen 2 C
P0304 Motornennspannung 1 C
P0305 Motornennstrom 1 C
P0307 Motornennleistung 1 C
P0308 Nenn-Motorleistungsfaktor 2 C
P0309 Motornennwirkungsgrad 2 C
P0310 Motornennfrequenz 1 C
PO311 Motornenndrehzahl 1 C
P0320 Motormagnetisierungsstrom 3 CT
P0335 Motorkuhlung 2 CT
P0640 Motoriberlastungsfaktor [%] 2 CuT
P0O700 Wahl der Befehlsquelle 1 CT
P1000 Wahl des Frequenzsollwertes 1 CT
P1080 Min. Drehzahl 1 CuT
P1082 Max. Drehzahl 1 CT
P1120 Rampenhochlaufzeit 1 CuUT
P1121 Rampenauslaufzeit 1 CuUT
P1135 OFF3 Rampenauslaufzeit 2 CuUT
P1300 Regelungsart 2 CT
P1500 Anwahl Drehmomentsollwert 2 CT
P1910 Motordaten-ldentifizierung wahlen 2 CT
P1960 Drehzahlregleroptimierung 0 CT
P3900 Ende der Schnell-Inbetriebnahme 1 C

Wenn P0010=1 gewahlt wird, kann PO003 (Benutzer-Zugangssebene) verwendet
werden, um die Parameter auszuwahlen, auf die zugegriffen werden soll. Dieser

Parameter ermdglicht auch die Auswabhl einer benutzerdefinierten Parameterliste
fur die Schnell-Inbetriebnahme.

Am Ende der Schnell-Inbetriebnahme setzen Sie P3900 = 1, um die erforderlichen
Motorberechnungen durchzufiihren, und setzen Sie alle anderen Parameter (nicht
in P0010=1 enthaltene) auf ihre Voreinstellungen zuriick.

Anmerkung

Dies gilt nur fir die Schnell-Inbetriebnahme.

MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0APO
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Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen

Um alle Parameter auf Werksvoreinstellungen zurtickzusetzen, sollten folgende
Parameter wie folgt gesetzt werden:

P0010=30.
P0970=1.

Anmerkung
Das Ricksetzen der Parameter dauert ca. 10 Sekunden. Riicksetzen auf

werksseitige Voreinstellungen.

Sieben-Segment-Anzeige
Diese Sieben-Segment-Anzeige ist folgendermafien strukturiert:

Segment Bit 15 14 13 12 11 10 9 8
SegmentBit 7 6 5 4 3 2 1 0

Die Bedeutung der relevanten Bits in der Anzeige wird in den Status- und
Steuerwortparametern beschrieben.

MICROMASTER 440 Parameterliste

6SE6400-5BB00-0APO 11
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1.3 Ubersicht tiber Motor- und Befehlsdatensatze

Befehlsdatenséatze

P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername

PO700[3] | Auswahl Befehlsquelle P1124[3] | Bl: Auswahl JOG Hochlaufzeiten
P0701[3] | Funktion Digitaleingang 1 P1140[3] | BI: Auswahl HLG Freigabe
P0702[3] | Funktion Digitaleingang 2 P1141[3] | BI: Auswahl HLG Start

P0703[3] | Funktion Digitaleingang 3 P1142[3] | BIl: Auswahl HLG Sollwertfreigabe
P0704[3] | Funktion Digitaleingang 4 P1230[3] | BI: Freigabe DC-Bremse
P0705[3] | Funktion Digitaleingang 5 P1330[3] | Cl: Spannungssollwert

P0706[3] | Funktion Digitaleingang 6 P1477[3] | BI: Integrator Drehz.reg. setzen
P0707[3] | Funktion Digitaleingang 7 P1478[3] | Cl: Integrator Drehz.reg. setzen
PO708[3] | Funktion Digitaleingang 8 P1500[3] | Anwahl Drehmomentsollwert
PO719[3] | Auswahl Befehls-/Sollwertquelle P1501[3] | BI: Drehzahl <-> Momentregelung
P0731[3] | BI: Funktion Digitalausgang 1 P1503[3] | Cl: Drehmomentsollwert
P0732[3] | BI: Funktion Digitalausgang 2 P1511[3] | Cl: Drehmoment-Zusatzsollwert
P0733[3] | BI: Funktion Digitalausgang 3 P1522[3] | Cl: Oberer Drehmoment-Grenzwert
PO0800[3] | Bl: Parametersatz 0 laden P1523[3] | Cl: Unterer Drehmoment-Grenzwert
P0801[3] | Bl: Parametersatz 1 laden P2103[3] | BI: Quelle 1. Fehlerquittung
P0840[3] | BI: EIN/AUS1 P2104[3] | BI: Quelle 2. Fehlerquittung
P0842[3] | BI: EIN/AUS1 mit reversieren P2106[3] | BI: Externer Fehler

P0844([3] | BI: 1. AUS2 P2151[3] | Cl:Drehzahlsollwert fur Meldung
P0845([3] | BI: 2. AUS2 P2152[3] | Cl: Ist-Drehzahl fir Meldung
P0848[3] | BI: 1. AUS3 P2200[3] | BI: Freigabe PID-Regler
P0849[3] | BI: 2. AUS3 P2220[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit0
P0852[3] | BI: Impulsfreigabe P2221[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bitl
P1000[3] | Auswahl Frequenzsollwert P2222[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit2
P1020[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 0 P2223[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit3
P1021[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 1 P2226[3] | Bl: PID-Festsollwert Anwahl Bit4
P1022[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 2 P2228[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit5
P1023[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 3 P2235[3] | Bl: Quelle PID-MOP hoher
P1026[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 4 P2236[3] | Bl: Quelle PID-MOP tiefer
P1028[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 5 P2253[3] | Cl: PID-Sollwert

P1035[3] | BI: Auswahl fur MOP-Erh6hung P2254[3] | Cl: Quelle PID-Zusatzsollwert
P1036[3] | BI: Auswahl fir MOP-Verringerung P2264[3] | Cl: PID-Istwert

P1055[3] | BI: Auswahl JOG rechts

P1056[3] | BIl: Auswahl JOG links

P1070[3] | Cl: Auswahl Hauptsollwert (HSW)

P1071[3] | ClI: Auswahl HSW-Skalierung

P1074[3] | Bl: Zusatzsollwert-Sperre

P1075[3] | Cl: Auswahl Zusatzsollwert

P1076[3] | Cl: Auswahl ZUSW-Skalierung

P1110[3] | Bl: Negative Sollwertsperre

P1113[3] | BI: Auswahl Reversieren

MICROMASTER 440 Parameterliste
12 6SE6400-5BB00-0APO
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Motordatenséatze
P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername
PO005[3] | Wahl der Betriebsanzeige r0374[3] | Lauferwiderstand [%]
r0035[3] | CO: Motortemperatur r0376[3] | Laufernennwiderstand [%0]
P0291[3] | Konfiguration des LT-Schutzes r0377[3] | Gesamt-Streureaktanz [%]
P0300[3] | Auswahl Motortyp r0382[3] | Hauptreaktanz [%]
P0304[3] | Motornennspannung r0384[3] | Lauferzeitkonstante
P0305[3] | Motornennstrom r0386[3] | Gesamtstreuung Zeitkonstante
P0307[3] | Motornennleistung P0400[3] | Auswahl Gebertyp
P0308[3] | Motornennleistungsfaktor P0408[3] | Anzahl Geberimpulse
P0309[3] | Motornennwirkungsgrad P0491[3] | Reaktion Drehzahlsignalverlust
P0310[3] | Motornennfrequenz P0492[3] | Zulassige Drehzahldifferenz
P0311[3] | Motornenndrehzahl P0494[3] | Verzdg Drehzahlverlustreaktion
r0313[3] | Motorpolpaare PO500[3] | Technische Anwendung
P0314[3] | Anzahl Motorpolpaare P0530[3] | Positioniersignaleinheit
P0320[3] | Motormagnetisierungsstrom P0531[3] | Einheitsumrechnung
r0330[3] | Motornennschlupf P0601[3] | Motor-Temperaturfiuhler
r0331[3] | Nennmagnetisierungsstrom P0604[3] | Warnschwelle Motorubertemperatur
r0332[3] | Nennleistungsfaktor P0625[3] | Umgebungstemperatur Motor
r0333[3] | Motornenndrehmoment P0626[3] | Ubertemperatur Standereisen
P0335[3] | Motorkiihlung P0627[3] | Ubertemperatur Standerwicklung
P0340[3] | Berechnung der Motorparameter P0628[3] | Ubertemperatur Lauferwicklung
P0341[3] | Motortragheitsmoment [kg*m”2] r0630[3] | CO: Umgebungstemperatur
P0342[3] | Tragheitsverhaltnis Gesamt/Motor r0631[3] | CO: Standereisen-Temperatur
P0344[3] | Motorgewicht r0632[3] | CO: Standerwicklung-Temperatur
r0345[3] | Motor-Anlaufzeit r0633[3] | CO: Lauferwicklung-Temperatur
P0346[3] | Magnetisierungszeit P0640[3] | Motoruberlastfaktor [%)]
P0347[3] | Entmagnetisierungszeit P1001[3] | Festfrequenz 1
PO0350[3] | Standerwiderstand (Phase-Phase) P1002[3] | Festfrequenz 2
P0352[3] | Kabelwiderstand P1003[3] | Festfrequenz 3
P0354[3] | Lauferwiderstand P1004[3] | Festfrequenz 4
P0356[3] | Standerstreuinduktivitat P1005[3] | Festfrequenz 5
P0358[3] | Lauferstreuinduktivitat P1006[3] | Festfrequenz 6
P0360[3] | Hauptinduktivitat P1007[3] | Festfrequenz 7
P0362[3] | Magnetisierungskennlinie Fluss 1 P1008[3] | Festfrequenz 8
P0363[3] | Magnetisierungskennlinie Fluss 2 P1009[3] | Festfrequenz 9
P0364[3] | Magnetisierungskennlinie Fluss 3 P1010[3] | Festfrequenz 10
P0365[3] | Magnetisierungskennlinie Fluss 4 P1011[3] | Festfrequenz 11
P0366[3] | Magnetisierungskennlinie Strom 1 P1012[3] | Festfrequenz 12
P0367[3] | Magnetisierungskennlinie Strom 2 P1013[3] | Festfrequenz 13
P0368[3] | Magnetisierungskennlinie Strom 3 P1014[3] | Festfrequenz 14
P0369[3] | Magnetisierungskennlinie Strom 4 P1015[3] | Festfrequenz 15
r0370[3] | Sténderwiderstand [%] P1031[3] | MOP-Sollwertspeicher
r0372[3] | Kabelwiderstand [%)] P1040[3] | Motorpotentiometer - Sollwert
r0373[3] | Stédndernennwiderstand [%)] P1058[3] | JOG-Frequenz rechts

MICROMASTER 440
6SE6400-5BB00-0AP0O
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P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername

P1059[3] | JOG Frequenz links P1325[3] | Programmierb. U/f Spg. Koord. 3
P1060[3] | JOG Hochlaufzeit P1333[3] | Anfahrfrequenz fir FCC

P1061[3] | JOG Riucklaufzeit P1335[3] | Schlupfkompensation

P1080[3] | Minimal Frequenz P1336[3] | Schlupfgrenze

P1082[3] | Max. Frequenz P1338[3] | Resonanzdampfung Verstarkung U/f
P1091[3] | Ausblendfrequenz 1 P1340[3] | Imax Regler Prop. Verstarkung
P1092[3] | Ausblendfrequenz 2 P1341[3] | Imax Regler Integrationszeit
P1093[3] | Ausblendfrequenz 3 P1345[3] | Imax Regler Prop. Verstarkung
P1094[3] | Ausblendfrequenz 4 P1346[3] | Imax Regler Integrationszeit
P1101[3] | Bandbreite Ausblendfrequenz P1350[3] | Spannung Sanftanlauf

P1120[3] | Hochlaufzeit P1400[3] | Konfig. Drehzahlregelung

P1121[3] | Rucklaufzeit P1442[3] | Filterzeit fur Ist-Drehzahl

P1130[3] | Anfangsverrundungszeit Hochlauf P1452[3] | Filterz. f. Ist- Drehzahl (SLVC)
P1131[3] | Endverrundungszeit Hochlauf P1460[3] | Verstarkungsfaktor Drehzahlregl.
P1132[3] | Anfangsverrundungszeit Ricklauf P1462[3] | Integrationszeit Drehzahlregler
P1133[3] | Endverrundungszeit Rucklauf P1470[3] | Verstarkung Drehzahlregl. (SLVC)
P1134[3] | Verrundungstyp P1472[3] | Integrationszeit Drehz.r. (SLVC)
P1135[3] | AUS3 Rucklaufzeit P1488[3] | Quelle Statik

P1202[3] | Motorstrom: Fangen P1489[3] | Skalierung Statik

P1203[3] | Suchgeschwindigkeit: Fangen P1492[3] | Freigabe Statik

P1232[3] | Strom DC-Bremse P1496[3] | Skal. Beschleunig. Vorsteuerung
P1233[3] | Dauer der DC-Bremse P1499[3] | Skal. Beschl. Drehmomentregelung
P1234[3] | Startfrequenz der DC-Bremse P1520[3] | CO: Oberer Drehmoment-Grenzwert
P1236[3] | Compound Bremsung P1521[3] | CO: Unterer Drehmoment-Grenzwert
P1240[3] | Konfiguration des Vdc-Reglers P1525[3] | Skal. unt. Drehmoment-Grenzwert
P1243[3] | Dynamik-Faktor Vdc-max Regler P1530[3] | Grenzwert motorische Leistung
P1245[3] | Einschaltpegel kinet. Pufferung P1531[3] | Grenzw. generatorische Leistung
r1246[3] | CO: Kin.Pufferung Einschaltpegel P1570[3] | CO: Festsollwert Motorfluss
P1247[3] | Dynamikfaktor kinet. Pufferung P1574[3] | Dynamische Spannungs-Reserve
P1250[3] | Verstarkungsfaktor Vdc-Regler P1580[3] | Optimierung Wirkungsgrad
P1251[3] | Integrationszeit Vdc-Regler P1582[3] | Glattungszeit Fluss-Sollwert
P1252[3] | Differenzierzeit Vdc-Regler P1596([3] | Integrationsz. Feldschw. Regler
P1253[3] | Vdc-Regler Ausgangsbegrenzung P1610[3] | Konst. Drehmomentanhebung
P1256[3] | Reaktion kinetische Pufferung (SLVC)

P1257[3] | Frequenzschwelle Vdc_min Regler P1611[3] | Drehmomentanheb. b. Beschleunig.
P1300[3] | Regelungsart P1654[3] | Glattungszeit Isq-Sollwert

P1310[3] | Konstante Spannungsanhebung P1715[3] | Verstarkungsfaktor Stromregler
P1311[3] | Spannungsanheb. bei Beschleunig. P1717[3] | Integrationszeit Stromregler
P1312[3] | Spannungsanhebung beim Anlauf P1750[3] | Steuerwort Motormodell

P1316[3] | Endfrequenz Spannungsanhebung P1755[3] | Stopp-Frequenz Motormod. (SLVC)
P1320[3] | Programmierb. U/f Freq. Koord. 1 P1756[3] | Hysterese-Freq. Motormod. (SLVC)
P1321[3] | Programmierb. Uff Spg. Koord. 1 P1758[3] | Wartezeit nach SLVC gesteuert
P1322[3] | Programmierb. U/f Freq. Koord. 2 P1759[3] | T(warten) bis Ende n-Adaption
P1323[3] | Programmierb. U/f Spg. Koord. 2 P1764[3] | Kp n-Adaption (SLVC)

P1324[3] | Programmierb. U/f Freq. Koord. 3 P1767[3] | Tn n-Adaption (SLVC)
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P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername

P1780[3] | Steuerwort Rs/Rr-Adaption P2181[3] | Lastmomentuberwachung
P1781[3] | Tn Rs-Adaption P2182[3] | Lastmomentuberw. Freg.schwelle 1
P1786[3] | Tn Xm-Adaption P2183[3] | Lastmomentuberw. Freg.schwelle 2
P1803[3] | Max. Modulation P2184[3] | Lastmomentuberw. Freg.schwelle 3
P1820[3] | Umgekehrte Ausgangs-Phasenfolge P2185[3] | Oberer Momentschwellwert M_o1
P1909[3] | Steuerwort Motoridentifikation P2186[3] | Unterer Momentschwellwert M_ul
P2000[3] | Bezugsfrequenz P2187[3] | Oberer Momentschwellwert M_o2
P2001[3] | Bezugsspannung P2188[3] | Unterer Momentschwellwert M_u2
P2002[3] | Bezugsstrom P2189[3] | Oberer Momentschwellwert M_o3
P2003[3] | Bezugsdrehmoment P2190[3] | Unterer Momentschwellwert M_u3
r2004[3] | Bezugsleistung P2192[3] | Verzog.zeit Lastdrehmomentiberw.
P2150[3] | Hysterese-Frequenz f_hys P2201[3] | PID-Festsollwert 1

P2153[3] | Zeitkonstante Drehzahlfilter P2202[3] | PID-Festsollwert 2

P2155[3] | Frequenzschwellwert f_1 P2203[3] | PID-Festsollwert 3

P2156[3] | Verzog.zeit Frequenzschwelle f_1 P2204[3] | PID-Festsollwert 4

P2157[3] | Frequenzschwellwert f_2 P2205[3] | PID-Festsollwert 5

P2158[3] | Verzog.zeit Frequenzschwelle f_2 P2206[3] | PID-Festsollwert 6

P2159([3] | Frequenzschwellwert f_3 P2207[3] | PID-Festsollwert 7

P2160[3] | Verzog.zeit Frequenzschwelle f_3 P2208[3] | PID-Festsollwert 8

P2161[3] | Minimaler Frequenzschwellwert P2209[3] | PID-Festsollwert 9

P2162[3] | Hysteresefreq. bei Uberdrehzahl P2210[3] | PID-Festsollwert 10

P2163[3] | Zulassige Frequenzabweichung P2211[3] | PID-Festsollwert 11

P2164[3] | Hysterese Frequenzabweichung P2212[3] | PID-Festsollwert 12

P2165[3] | Verzog.zeit zulassige Abweichung P2213[3] | PID-Festsollwert 13

P2166[3] | Verzog.zeit Hochlauf beendet P2214[3] | PID-Festsollwert 14

P2167[3] | Abschaltfrequenz f_off P2215[3] | PID-Festsollwert 15

P2168[3] | Verzdgerungszeit T_aus P2231[3] | Sollwertspeicher PID-MOP
P2170[3] | Stromschwellwert |_Schwelle P2240[3] | Sollwert PID-MOP

P2171[3] | Verzdgerungszeit Stromschwellw. P2480[3] | Positionierbetrieb

P2172[3] | Zwischenkr.spannungsschwellwert P2481[3] | Ubersetzungsverhéltnis Eingang
P2173[3] | Verzdgerungszeit Vdc P2482[3] | Ubersetzungsverhéltnis Ausgang
P2174[3] | Oberer Drehmoment-Schwellwert 1 P2484[3] | Anz Wellendrehungen =1 Einh
P2176[3] | Verzdg.zeit Drehmom.schwellwert P2487[3] | Korr Positionierungsfehler
P2177[3] | Verzdgerungszeit Motor blockiert P2488[3] | Weg / Anzahl der Umdrehungen
P2178[3] | Verzdgerungszeit Motor gekippt
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1.4 Binector Input-Parameter
P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername
P0731[3] | BI: Funktion Digitalausgang 1 P1501[3] | BI: Drehzahl <-> Momentregelung
P0732[3] | BI: Funktion Digitalausgang 2 P2103[3] | BI: Quelle 1. Fehlerquittung
P0733[3] | BI: Funktion Digitalausgang 3 P2104[3] | BI: Quelle 2. Fehlerquittung
P0800[3] | BI: Parametersatz O laden P2106[3] | BI: Externer Fehler
P0801[3] | Bl: Parametersatz 1 laden P2200[3] | BI: Freigabe PID-Regler
P0810 Bl: CDS BitO (local / remote) P2220[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit0
PO811 Bl: CDS Bitl P2221[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bitl
P0820 Bl: Antriebsdatensatz (DDS) BitO P2222[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit2
P0821 Bl: Antriebsdatensatz (DDS) Bitl P2223[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit3
P0840[3] | BI: EIN/AUS1 P2226[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit4
P0842[3] | BI: EIN/AUS1 mit reversieren P2228[3] | BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit5
P0844[3] | BI: 1. AUS2 P2235[3] | BI: Quelle PID-MOP héher
P0845([3] | BI: 2. AUS2 P2236[3] | Bl: Quelle PID-MOP tiefer
P0848[3] | BI: 1. AUS3 P2810[2] | BI: AND 1
P0849[3] | BI: 2. AUS3 P2812[2] | BI: AND 2
P0852[3] | BI: Impulsfreigabe P2814[2] | BI: AND 3
P1020[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit O P2816[2] |Bl:OR 1
P1021[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 1 P2818[2] | Bl: OR 2
P1022[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 2 P2820[2] | BI: OR 3
P1023[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 3 P2822[2] | Bl: XOR 1
P1026[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 4 P2824[2] | Bl: XOR 2
P1028[3] | BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 5 P2826[2] | Bl: XOR 3
P1035[3] | BI: Auswahl fur MOP-Erh6hung P2828 Bl: NOT 1
P1036[3] | BI: Auswahl fir MOP-Verringerung P2830 Bl: NOT 2
P1055[3] | BI: Auswahl JOG rechts P2832 Bl: NOT 3
P1056[3] | BI: Auswahl JOG links P2834[4] | BI: D-FF 1
P1074[3] | BI: Zusatzsollwert-Sperre P2837[4] | BIl: D-FF 2
P1110[3] | BI: Negative Sollwertsperre P2840[2] | Bl: RS-FF 1
P1113[3] | BI: Auswahl Reversieren P2843[2] | Bl: RS-FF 2
P1124[3] | BI: Auswahl JOG Hochlaufzeiten P2846[2] | Bl: RS-FF 3
P1140[3] | BI: Auswahl HLG Freigabe P2849 Bl: Timer 1
P1141[3] | BI: Auswahl HLG Start P2854 BI: Timer 2
P1142[3] | Bl: Auswahl HLG Sollwertfreigabe P2859 Bl: Timer 3
P1230[3] | BI: Freigabe DC-Bremse P2864 Bl: Timer 4
P1477[3] | BI: Integrator Drehz.reg. setzen
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1.5 Connector Input-Parameter
P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername
P0095[10] | CI: Auswahl PZD-Signale P2051[8] | Cl: PZD an CB
PO771[2] | Cl: DAC P2253[3] | ClI: PID-Sollwert
P1070[3] | Cl: Auswahl Hauptsollwert (HSW) P2254[3] | Cl: Quelle PID-Zusatzsollwert
P1071[3] | Cl: Auswahl HSW-Skalierung P2264[3] | Cl: PID-Istwert
P1075[3] | Cl: Auswahl Zusatzsollwert P2869[2] | Cl: ADD 1
P1076[3] | Cl: Auswahl ZUSW-Skalierung P2871[2] | Cl: ADD 2
P1330[3] | Cl: Spannungssollwert P2873[2] | Cl: SUB 1
P1478[3] | ClI: Integrator Drehz.reg. setzen P2875[2] | Cl: SUB 2
P1503[3] | Cl: Drehmomentsollwert P2877[2] | Cl: MUL 1
P1511[3] | Cl: Drehmoment-Zusatzsollwert P2879[2] | Cl: MUL 2
P1522[3] | Cl: Oberer Drehmoment-Grenzwert P2881[2] |Cl: DIV 1
P1523[3] | Cl: Unterer Drehmoment-Grenzwert P2883[2] | Cl: DIV 2
P2016[8] | Cl: PZD an BOP-Link (USS) P2885[2] | Cl: CMP 1
P2019[8] | Cl: PZD an COM-Link (USS) P2887[2] | Cl: CMP 2
1.6 Binector Output-Parameter
P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername
r0751 BO: ADC-Zustandswort r2836 BO: NOT-Q D-FF 1
r2032 BO: Steuerwortl v. BOP-Link(USS) r2838 BO: Q D-FF 2
r2033 BO: Steuerwort2 v. BOP-Link(USS) r2839 BO: NOT-Q D-FF 2
r2036 BO: Steuerwortl v. COM-Link(USS) r2841 BO: Q RS-FF 1
r2037 BO: Steuerwort2 v. COM-Link(USS) r2842 BO: NOT-Q RS-FF 1
r2090 BO: Steuerwort 1 von CB 12844 BO: Q RS-FF 2
r2091 BO: Steuerwort 2 von CB r2845 BO: NOT-Q RS-FF 2
r2811 BO: AND 1 r2847 BO: Q RS-FF 3
r2813 BO: AND 2 r2848 BO: NOT-Q RS-FF 3
r2815 BO: AND 3 r2852 BO: Timer 1
r2817 BO:OR 1 r2853 BO: NOT-Ausgang Timer 1
r2819 BO: OR 2 r2857 BO: Timer 2
r2821 BO: OR 3 r2858 BO: NOT-Ausgang Timer 2
r2823 BO: XOR 1 r2862 BO: Timer 3
12825 BO: XOR 2 12863 BO: NOT-Ausgang Timer 3
r2827 BO: XOR 3 r2867 BO: Timer 4
12829 BO: NOT 1 12868 BO: NOT-Ausgang Timer 4
r2831 BO: NOT 2 r2886 BO: CMP 1
r2833 BO: NOT 3 r2888 BO: CMP 2
r2835 BO: QD-FF 1
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1.7

18

Connector Output Parameter

P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername

r0020 CO: Sollwert vor Hochlaufgeber r1050 CO: MOP - Ausgangsfrequenz
r0021 CO: Geglattete Ausgangsfrequenz r1078 CO: Anzeige Gesamtsollwert

r0024 CO: Gegl. Umrichter-Ausgangsfreq r1079 CO: Sollwert-Auswahl

r0025 CO: Geglattete Ausgangsspannung ri114 CO: Sollwert nach Reversiereinh.
r0026 CO: Gegl. Zwischenkreisspannung r1119 CO: Sollwert vor Hochlaufgeber
r0027 CO: Geglatteter Ausgangsstrom r1170 CO: Sollwert nach HLG

r0029 CO: Flussbildender Strom (Isd) r1i242 CO: Einschaltpegel Vdc-max Regl.
r0030 CO: Momentbildender Strom Isq r1246[3] | CO: Kin.Pufferung Einschaltpegel
r0031 CO: Geglattetes Drehmoment ri315 CO: Gesamte Spannungsanhebung
r0032 CO: Geglattete Wirkleistung r1337 CO: U/f Schlupffrequenz

r0035[3] | CO: Motortemperatur r1343 CO: Imax Freq.-Regler Ausgang
r0036 CO: Umrichter Auslastung ri344 CO: Imax Spannungsregler Ausgang
r0037[5] | CO: Umrichter Temperatur [°C] r1438 CO: Frequenzsollwert zum Regler
ro038 CO: Wirkleistungsfaktor r1445 CO: Gefilterte Ist-Frequenz

r0039 CO: Energieverbrauchszéhler[kWh] r1482 CO: Integ.anteil Drehz.reg.ausg.
r0050 CO/BO: Aktiver Befehlsdatensatz r1490 CO: Statik Frequenz

r0051[2] | CO: Aktiver Antriebsdatensatz r1508 CO: Drehmomentsollwert

r0061 CO: Lauferdrehzahl ri515 CO: Drehmoment-Zusatzsollwert
r0062 CO: Drehzahlsollwert rl518 CO: Beschleunigngsdrehmoment
r0063 CO: Drehzahl P1520[3] | CO: Oberer Drehmoment-Grenzwert
r0064 CO: Regeldifferenz n-Regler P1521[3] | CO: Unterer Drehmoment-Grenzwert
r0065 CO: Schlupffrequenz r1526 CO: Oberer Drehmoment-Grenzwert
r0066 CO: Umrichter-Ausgangsfrequenz r1527 CO: Unterer Drehmoment-Grenzwert
ro067 CO: Begrenzter Ausgangsstrom r1536 CO: Max. drehmomentbild. Strom
ro068 CO: Ungefilteter Ausgangsstrom r1537 CO: Max. Isq b. generat. Betrieb
r0069[6] | CO: Phasenstrome r1538 CO: Ob. Drehmom.-Grenzwert(ges.)
ro070 CO: Ungefilterte ZWK-Spannung r1539 CO: Unt. Drehmom.Grenzwert (ges)
ro071 CO: Max. Ausgangsspannung P1570[3] | CO: Festsollwert Motorfluss

ro072 CO: Ausgangsspannung r1583 CO: Fluss-Sollwert (geglattet)

ro074 CO: Modulationsgrad r1597 CO: Ausgang Feldschwachung Regl.
r0075 CO: Stromsollwert Isd r1598 CO: Fluss-Sollwert (gesamt)

r0076 CO: Strom Isd rl718 CO: Ausgang Isg-Regler

r0077 CO: Stromsollwert Isq r1719 CO: Integralanteil Isg-Regler

ro078 CO: Strom Isq rl723 CO: Ausgang Isd-Regler

r0079 CO: Drehmomentsollwert (gesamt) rl724 CO: Integralanteil Isd-Regler

r0080 CO: Drehmoment r1725 CO: Max. I-Anteil Isd-Regler

ro084 CO: Luftspaltfluss r1728 CO: Enkopplungsspannung

r0086 CO: Wirkstrom r1770 CO: Prop.-Ausgang n-Adaption
r0090 CO: Lauferwinkel ri771 CO: Int.-Ausgang n-Adaption

r0394 CO: Standerwiderstand IGBT [%)] rl778 CO:Flusswinkeldifferenz

r0395 CO: Standerwiderstand gesamt [%)] r1801 CO: Aktuelle Pulsfrequenz

r0396 CO: Lauferwiderstand r2015[8] | CO: PZD von BOP-Link (USS)
r0630[3] | CO: Umgebungstemperatur r2018[8] | CO: PZD von COM-Link (USS)
r0631[3] | CO: Standereisen-Temperatur r2050[8] | CO: PZD von CB

r0632[3] | CO: Standerwicklung-Temperatur r2169 CO: gefilterte Ist-Frequenz

r0633[3] | CO: Lauferwicklung-Temperatur r2224 CO: Aktueller PID-Festsollwert
r0755[2] | CO: ADC-Wert nach Skal. [4000h] r2250 CO: Aktueller Sollwert PID-MOP
r1024 CO: Ist-Festfrequenz r2260 CO: PID-Sollwert nach PID-HLG
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P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername
r2262 CO: Gefiltet. PID-Sollw nach HLG r2876 CO: SUB 2

r2266 CO: PID-Istwert gefiltert r2878 CO: MUL 1

r2272 CO: Skalierter PID-Istwert r2880 CO: MUL 2

r2273 CO: PID-Reglerabweichung r2882 CO:DIV1

r2294 CO: Aktueller PID-Ausgang r2884 CO: DIV 2

r2870 CO: ADD 1 P2889 CO: Festsollwert 1 in [%]
r2872 CO: ADD 2 P2890 CO: Festsollwert 2 in [%]
r2874 CO: SuB 1

1.8 Connector/Binector Output-Parameter
P-Nr. Parametername P-Nr. Parametername
r0019 CO/BO: BOP Steuerwort ro403 CO/BO: Akt. Geberzustandswort
r0052 CO/BO: Zustandswort 1 r0722 CO/BO: Status Digitaleingange
r0053 CO/BO: Zustandswort 2 r0747 CO/BO: Zustand Digitalausgéange
r0054 CO/BO: Steuerwort 1 r1407 CO/BO: Status 2 Motorregelung
r0055 CO/BO: Zusatz Steuerwort r2197 CO/BO: Meldungen 1
r0056 CO/BO: ZSW - Motorregelung r2198 CO/BO: Meldungen 2

MICROMASTER 440 Parameterliste
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1.9

Parameterbeschreibung

Hinweis:
Level-4-Parameter werden mit BOP oder AOP nicht angezeigt.

r0000

Betriebsanzeige Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 1
P-Gruppe: ALWAYS Max: -

Zeigt den in PO005 eingestellten Parameter im Zustand BETRIEB an.

Hinweis:
Wird die "Fn" Taste mindestens 2 Sekunden betatigt, werden die aktuellen Werte der

Zwischenkreisspannung, des Ausgangsstromes, der Ausgangsfrequenz, der Ausgangsspannung und des in

P0005 eingestellten Parameters angezeigt.

r0002

Antriebszustand Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: COMMANDS Max: -

Zeigt den aktuellen Zustand des Antriebs an.

Mdgliche Einstellungen:

Inbetriebnahmemodus (P0010 != 0)

Betriebsbereit

Fehler aktiv

Zwischenkreis-Vorladung

Betrieb

Rucklauf an der Hochlaufgeberrampe

Abhéngigkeit:
Der Zustand 3 ist nur wahrend der Vorladung des Zwischenkreises sichtbar und wenn eine
Kommunikationsbaugruppe mit externer Stromversorgung eingebaut ist.

arwWNREO

P0003

Zugriffsstufe Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 1
P-Gruppe: ALWAYS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4

Legt die Stufe fur den Parameterzugriff fest. Fur die meisten einfachen Anwendungen ist die Voreinstellung

(Standard) ausreichend.
Mdgliche Einstellungen:
0 Anwenderdefinierte Parameterliste (siehe PO013)
1 Standard: Zugriff auf die am haufigsten verwendeten Parameter
2 Erweitert: Erweiterter Zugriff, z. B. auf Umrichter-E/A-Funktionen.
3 Experte: nur fur den erfahrenen Anwender
4 Service: Nur fur autorisiertes Wartungspersonal - mit Kennwortschutz.

P0004 Parameterfilter Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 1
P-Gruppe: ALWAYS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 22

20

Filtert verfigbare Parameter entsprechend der Funktionalitéat, um eine zielgerichtete Vorgehensweise bei

der Inbetriebnahme zu ermdglichen.
Mdgliche Einstellungen:
Alle Parameter
Umrichter
3 Motor
4 Drehzahlsensor
5 Technische Anwendung / Einheiten
7
8

N O

Befehle, Binar-1/0
ADC und DAC
10  Sollwert Kanal / HLG
12  Antriebseigenschaften
13  Motorregelung
20 Kommunikation
21 Alarme / Warnungen / Uberwachung
22 Technologie-Regler (z. B. PID)
Beispiel:
P0004 = 22 gibt an, dass nur PID-Parameter angezeigt werden.
Abhéangigkeit:
Parameter, deren Kopf die Angaben "Schnell-IBN: Ja" enthalt, kdnnen nur bei P0010 = 1
(Schnellinbetriebnahme) verandert werden.
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PO005[3] Wahl der Betriebsanzeige Min: 2 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 21 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000

Wahlit den Parameter aus der in r0000 angezeigt wird.
Index:

PO005[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P0O005[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P0O005[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Haufigste Einstellungen:

21 Ausgangsfrequenz (r0021)

25 Ausgangsspannung (r0025)

26 Zwischenkreisspannung (r0026)

27 Ausgangsstrom (r0027)

Notiz:
Diese Einstellungen beziehen sich auf Anzeigeparameter ("rxxxx").
Details:
Weitere Informationen finden Sie in der Beschreibung der betreffenden Parameter "rxxxx".
P0O006 Anzeigemodus Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 2 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4

Legt den Anzeigemodus fur r0000 (Betriebsanzeige) fest.
Mdgliche Einstellungen:
0 Betriebsbereit: Zw. Sollwert und Ausgangsfreq. wechseln. Betrieb: Ausgangsfreq. anzeigen.
1 Betriebsbereit: Sollwert anzeigen. Betrieb: Ausgangsfreg. anzeigen.
2 Betriebsbereit: Zw. PO005-Wert und r0020-Wert wechseln. Betrieb: PO005-Wert anzeigen.
3 Betriebsbereit: Zw. r0002-Wert und r0020-Wert wechseln. Betrieb: r0002-Wert anzeigen.
4 In allen Betriebsarten nur PO005 anzeigen
Hinweis:
Wenn der Umrichter nicht in Betrieb ist, werden abwechselnd die Werte fiir "Nicht in Betrieb" und "Betrieb"
angezeigt.

Entsprechend der Voreinstellung werden abwechselnd der Frequenzsollwert (r0020) und die
Ausgangsfrequenz (r0021) angezeigt.

P0O007 Display-Hintergrundbeleuchtung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2000
Legt die Zeit fest, nach der die Display - Hintergrundbeleuchtung ausgeschaltet wird, wenn keine Tasten
gedriickt wurden.
Werte:
P0O007 =0:

Hintergrundbeleuchtung immer ein (Voreinstellung)

P0007 = 1-2000 :
Anzahl Sekunden, nach der die Hintergrundbeleuchtung ausgeschaltet wird.
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P0010 Inbetriebnahmeparameter Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 1
P-Gruppe: ALWAYS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 30

Filtert Parameter, so dass nur die einer bestimmten Funktionsgruppe zugeordneten Parameter ausgewahit
werden.

Mdgliche Einstellungen:

0 Bereit

1 Schnellinbetriebnahme
2 Umrichter

29 Download

30 Werkseinstellung

Abhéngigkeit:

Auf 0 zurlicksetzen, damit Umrichter arbeitet.

P0003 (Zugriffsstufe) legt auch Zugriff auf Parameter fest.

Hinweis:

P0O010=1

Der Umrichter kann sehr schnell und problemlos in Betrieb genommen werden, indem P0010 auf 1 gesetzt
wird. Anschlieend sind nur die wichtigen Parameter (z. B. P0304, P0O305 usw.) sichtbar. Die einzelnen
Parameterwerte miissen nacheinander eingegeben werden. Die Schnellinbetriebnahme wird beendet und
die interne Berechnung gestartet, wenn P3900 auf 1 - 3 gesetzt wird. AnschlieRend wird der Parameter
P0010 automatisch auf Null gesetzt.

P0010=2
Nur zu Servicezwecken.

P0010 =29

Zum Ubertragen einer Parameterdatei mittels PC-Tool (z. B. DriveMonitor, STARTER) wird der Parameter
P0010 durch das PC-Tool auf 29 gesetzt. Sobald die Daten heruntergeladen worden sind, setzt das PC-
Tool den Parameter PO010 auf Null zuriick.

P0010 = 30

Beim Zuriuicksetzen der Parameter des Umrichters muss P0010 auf 30 gesetzt werden. Die Zuriicksetzung
der Parameter wird gestartet, sobald der Parameter P0970 auf 1 gesetzt worden ist. Der Umrichter setzt
alle eigenen Parameter automatisch auf die Standardeinstellung zuriick. Dies kann von Vorteil sein, wenn
sich wahrend der Parameterkonfiguration Probleme ergeben und die Konfiguration erneut durchgefiihrt
werden soll. Zum Zurlcksetzen auf die Werkseinstellungen werden etwa 60 s benétigt.

Wenn P3900 ungleich 0 ist (0 ist die Standardeinstellung), wird dieser Parameter automatisch auf 0
zuriickgesetzt.

P0O011 Parametersperre fiir P0013 Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 65535
Details:
Siehe Parameter P0013 (anwenderdefinierter Parameter).
P0012 Parameterschlissel fur PO013 Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 65535
Details:
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Siehe Parameter P0013 (anwenderdefinierter Parameter).
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P0013[20]

Index:

Anwender-Parameterliste Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 65535

Legt eine Auswahl von Parametern fest, auf die der Endbenutzer Zugriff hat.

Verwendung:

Schritt 1: PO003 = 3 (Experte) setzen.

Schritt 2: Uber die P0013-Indizes 0 bis 16 wird die Anwenderliste festgelegt. D.h., entsprechender Index
anwéhlen.

Schritt 3: Im P0013-Index O bis 16 die Parameternummer eingeben, die in der anwenderdefinierten Liste
angezeigt werden sollen.

Folgende Werte sind voreingestellt und kénnen nicht geédndert werden:

- PO013-Index 19 = 12 (Parameterschlissel fur anwenderdefinierten Parameter)

- P0013-Index 18 = 10 (Filter fur Inbetriebnahmeparameter)

- P0013-Index 17 = 3 (Anwenderzugangsstufe)

Schritt 4: PO003 = 0 setzen, um die anwenderdefinierten Parameter zu aktivieren.

P0013[0] 1. Anwenderparameter
P0013[1] 2. Anwenderparameter
P0013[2] 3. Anwenderparameter
P0013[3] 4. Anwenderparameter
P0013[4] 5. Anwenderparameter
P0013[5] 6. Anwenderparameter
P0013[6] 7. Anwenderparameter
P0013[7] 8. Anwenderparameter
P0013[8] 9. Anwenderparameter

PO013[9] : 10. Anwenderparameter
P0013[10] : 11. Anwenderparameter
P0013[11] : 12. Anwenderparameter
P0O013[12] : 13. Anwenderparameter
P0013[13] : 14. Anwenderparameter
P0013[14] : 15. Anwenderparameter
P0O013[15] : 16. Anwenderparameter
P0013[16] : 17. Anwenderparameter
P0013[17] : 18. Anwenderparameter
P0013[18] : 19. Anwenderparameter
P0013[19] : 20. Anwenderparameter

Abhéangigkeit:

Zunachst P0011 ("Parametersperre") auf einen anderen Wert als P0012 ("Parameterschliissel") setzen, um
Anderungen an dem anwenderdefinierten Parameter zu verhindern. Dann PO003 auf 0 setzen, um die
anwenderdefinierte Liste zu aktivieren.

Wenn die Liste gesperrt und der anwenderdefinierte Parameter aktiviert ist, kann der anwenderdefinierte
Parameter nur beendet - und andere Parameter angezeigt - werden, wenn fur P0012
("Parameterschlussel") der Wert von P0011 ("Parametersperre") eingegeben wird.

Hinweis:

Alternativ dazu kdnnen fiir alle Parameter wieder die werkseitigen Voreinstellungen aktiviert werden; hierfur
P0010 = 30 (Filter fur Inbetriebnahmeparameter = Werkseinstellungen) und P0970 = 1
(Werkseinstellungen) setzen."

Die Voreinstellungen von P0011 ("Parametersperre") und P0012 ("Parameterschlissel") sind identisch."”
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P0014[3] Speicher (RAM/EEPROM) Min: 0 Stufe
AndStat: UT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: - Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1

Legt den Speicherbetrieb fur Parameter fest (“flichtig" (RAM) oder "nichtfliichtig" (EEPROM)).

Mdgliche Einstellungen:

Index:

0 Nicht gesichert (RAM)
1 Gesichert (EEPROM)

P0014[0] : Serielle Schnittstelle COM link
P0014[1] : Serielle Schnittstelle BOP link
P0014[2] : PROFIBUS /CB

Hinweis:

1. Beim BOP wird der Parameter stets im EEPROM gespeichert.

2. P0014 selbst wird immer im EEPROM gespeichert.

3. P0014 wird nicht geandert, wenn eine Zuriicksetzung auf Werkseinstellungen durchgefiihrt wird (P0010 =
30 und P0971 =1).

4. P0014 kann wahrend des HERUNTERLADENS ubertragen werden (P0010 = 29).

5. Bei "Speichern iber USS/CB = flichtig (RAM)" und "P0014[x] = fliichtig (RAM)" kénnen alle Daten tber
P0971 im EEPROM (permanent) gespeichert werden.

6. Wenn "Speichern tiber USS/CB" und P0014[x] widerspruchlich sind, hat die Einstellung "P14[x] =
nichtfliichtig speichern (EEPROM)" stets die héhere Prioritét.

Speicheranforderung Uber USS/CB Wert von P0014[x] Ergebnis
EEPROM RAM EEPROM
EEPROM EEPROM EEPROM
RAM RAM RAM
RAM EEPROM EEPROM
roo18 Firmware-Version Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 1
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die Versionsnummer der installierten Firmware an.
ro019 CO/BO: BOP Steuerwort Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMMANDS Max: -
Zeigt den Status der Befehle des BOP an.
Die nachfolgend beschriebenen Einstellungen werden bei Anschluss an die BICO-Eingangsparameter als
"Quellen" fir die Tastatureingaben verwendet.
Bitfelder:
Bi t 00 EIN / AUS1 0 NO
1 YES
Bit0l  AUS2: Elektr. Halt 0 YES
1 NO
Bi t 08 JOG rechts 0 NO
1 YES
Bit11l Rever si eren 0 NO
1 YES
Bit13 Mot or pot ent i onet er hdher 0 NO
1 YES
Bit1l4 Mot or potenti oneter tiefer 0 NO
1 YES
Hinweis:
Bei Verwendung der BICO-Technik zur Verknipfung von Funktionen mit bestimmten Tasten der Bedientafel
zeigt dieser Parameter den aktuellen Status des betreffenden Befehls an.
Folgende Funktionen kénnen einzelnen Tasten zugewiesen werden:
- EINJAUS1,
- AUS2,
-JOG,
- REVERSIEREN,
- HOHER,
- TIEFER
r0020 CO: Sollwert vor Hochlaufgeber Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
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Zeigt den aktuellen Frequenzsollwert an (Ausgang des Hochlaufgebers).
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roo21 CO: Geglattete Ausgangsfrequenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die aktuelle Umrichter-Ausgangsfrequenz (r0024) ohne Schlupfkompensation, Resonanzdampfung
und Frequenzbegrenzung an.
r0022 Geglattete Lauferdrehzahl Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit 1/min Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die berechnete Lauferdrehzahl entsprechend der Umrichter-Ausgangsfrequenz [Hz] x 120 / Anzahl
Pole an.
Hinweis:
Bei dieser Berechnung wird der lastabhangige Schlupf nicht beriicksichtigt.
ro024 CO: Gegl. Umrichter-Ausgangsfreq Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die aktuelle Umrichter-Ausgangsfrequenz an. Im Gegensatz zu Ausgangsfrequenz (r0021) ist in r0024
die Schlupfkompensation, Resonanzddmpfung und Frequenzbegrenzung enthalten.
ro025 CO: Geglattete Ausgangsspannung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Effektivwert der an den Motor angelegten Spannung an.
r0026 CO: Gegl. Zwischenkreisspannung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 2
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die aktuelle Zwischenkreisspannung an.
ro027 CO: Geglatteter Ausgangsstrom Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Effektivwert des Motorstroms an [A].
r0029 CO: Flussbildender Strom (Isd) Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt den flusserzeugenden Stromanteil an.

Der flussbildende Stromanteil basiert auf dem Nennfluss, der tber die Motorparameter (P0340 -
Berechnung der Motorparameter) berechnet wird.

Abhéngigkeit:

Gilt nur, wenn in P1300 (Regelungsart) die Vektorregelung ausgewahlt ist; andernfalls wird der Wert O (Null)
angezeigt.

Hinweis:

Der flussbildende Stromanteil ist in der Regel bis zur Grunddrehzahl des Motors konstant; oberhalb der
Grunddrehzahl wird dieser Anteil schwacher (Feldschwachung), wodurch sich eine Steigerung der
Motordrehzahl bei reduziertem Drehmoment ergibt.

ro030

CO: Momentbildender Strom Isq Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt den drehmomentbildenden Stromanteil an.

Der drehmomentbildende Stromanteil wird Gber die Drehmomentsollwerte berechnet, die durch den
Drehzahlregler geliefert werden.

Abhéngigkeit:

Gilt nur, wenn in P1300 (Regelungsart) die Vektorregelung ausgewahlt ist; andernfalls wird der Wert O (Null)
angezeigt.

Hinweis:

Bei Asynchronmotoren wird fiir den drehmomentbildenden Stromanteil (in Verbindung mit der maximal
zulassigen Ausgangsspannung (r0071), der Motorverlustleistung und der aktuellen Feldschwéchung
(r0377)) ein Grenzwert berechnet, der das Kippen des Motors verhindert.

roo31

CO: Geglattetes Drehmoment Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt das Motordrehmoment an.
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ro0o32

CO: Geglattete Wirkleistung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt die Motorleistung an.

Abhéngigkeit:
Der Wert wird in [kW] oder [hp] angezeigt; dies ist abhangig von der Einstellung fir P0100 (Betrieb in
Europa / Nordamerika).

r0035[3] CO: Motortemperatur Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit °C Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die gemessene Motortemperatur an.
Index:

r0035[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

r0035[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

r0035[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

r0036 CO: Umrichter Auslastung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die Umrichter-Auslastung an, die mit Hilfe des 12t-Modells berechnet wurde.
Der 12t-Istwert relativ zu dem maximal moglichen 12t-Wert ergibt die Auslastung in [%)].
Wird der Nennstrom des Umrichters nicht Uberschritten, wird eine Auslastung von 0 % angezeigt.
Uberschreitet der Strom den Schwellwert fir P0294 (Warnung bei Umrichter-12t-Uberlast), wird die
Warnung A0504 (Umrichteriibertemperatur) generiert und der Ausgangsstrom des Umrichters tiber P0290
(Umrichterreaktion bei Uberlast) reduziert.
Bei Uberschreitung der Auslastung von 100 % wird der Alarm (Umrichter 12T) ausgelost.
ro037[5] CO: Umrichter Temperatur [°C] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit °C Def: - 3
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die gemessene Kuhlkdrpertemperatur und die berechnete Sperrschichttemperatur von IGBTs auf der
Grundlage des thermischen Modells an.
Index:
r0037[0] : Gemessene Kuhlkdrpertemperatur
r0037[1] : Chip-Temperatur
r0037[2] : Eingangsgleichrichtertemperatur
r0037[3] : Zulufttemperatur
r0037[4] : Baugruppentemperatur
r0038 CO: Wirkleistungsfaktor Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt den Leistungsfaktor an.
Abhéngigkeit:
Gilt nur, wenn in P1300 (Regelungsart) die U/f-Steuerung ausgewahlt ist; andernfalls wird der Wert 0 (Null)

angezeigt.
ro039 CO: Energieverbrauchszahler[kWh] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit kWh Def: - 2
P-Gruppe: INVERTER Max: -

Zeigt die elektrische Energie an, die von dem Umrichter seit dem letzten Zuriicksetzen der Anzeige
verbraucht wurde (siehe P0040 - Energieverbrauchszéahler zuriicksetzen).
Abhéngigkeit:
Der Wert wird zuriickgesetzt, wenn
P0040 = 1 Energieverbrauchszahler zuriicksetzen.

P0040 Energiezahler PO039 riicksetzen Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1
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Setzt den Wert von Parameter r0039 (Energieverbrauchszahler) auf 0 (Null) zurtick.
Mdgliche Einstellungen:

0 Kein Reset

1 r0039: Reset auf 0
Abhéngigkeit:

Zum Zuriicksetzen des Werts "P" driicken.
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r0050 CO/BO: Aktiver Befehlsdatensatz Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: COMMANDS Max: -

Zeigt den aktuell ausgewahlten und aktiven BICO-Datensatz (Binektor und Konnektor) an.
Mdgliche Einstellungen:

0 1. Befehlsdatensatz (CDS)

1 2. Befehlsdatensatz (CDS)

2 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Details:
Siehe Parameter P0810.
r0051[2] CO: Aktiver Antriebsdatensatz Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: COMMANDS Max: -

Zeigt den aktuell ausgewahlten und aktiven Antriebsdatensatz an.
Mdgliche Einstellungen:

0 1. Antriebsdatensatz (DDS)

1 2. Antriebsdatensatz (DDS)

2 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Index:

r0051[0] : Ausgewahlt.Antriebsdatensatz

r0051[1] : Aktiver Antriebsdatensatz
Details:

Siehe Parameter P0820.
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r0052 CO/BO: Zustandswort 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: COMMANDS Max: -
Zeigt das erste aktive Zustandswort (ZSW) des Umrichters (Bitformat) an und kann zur Diagnose des
Umrichterzustands verwendet werden.
Bitfelder:
Bi t 00 Ei nschal tberei t 0 NO
1 YES
Bi t 01 Betriebsbereit 0 NO
1 YES
Bi t 02 Betrieb / Inpul sfreigabe 0 NO
1 YES
Bi t 03 Storung aktiv 0 NO
1 YES
Bit04  AUS2 aktiv 0 YES
1 NO
Bit05  AUS3 aktiv 0 YES
1 NO
Bi t 06 Ei nschal t sperre aktiv 0 NO
1 YES
Bi t 07 War nung aktiv 0 NO
1 YES
Bi t 08 Abwei chung Sol I - / Istwert 0 YES
1 NO
Bi t 09 St euerung von AG (PZD- St euer ung) 0 NO
1 YES
Bit10 Maxi mal f requenz errei cht 0 NO
1 YES
Bitll WAr nung: Mdtorstrom Grenzwert 0 YES
1 NO
Biti12 Mot or Hal t ebremse aktiv 0 NO
1 YES
Bit13 Mtor Uberlast 0 YES
1 NO
Bitl4 Recht sl auf 0 NO
1 YES
Bitl5 Unrichter Upberl ast 0 YES
1 NO
Hinweis:
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r0052 Bit03 "Stdrung aktiv"
Der Ausgang von Bit 3 (Fehler) wird bei digitalem Ausgang umgekehrt (Low-Pegel = Fehler, High-Pegel =
kein Fehler).

r0052 Bit14 "Rechtslauf"

ON/OFF1
r0054 ON

Bit 00

r0054
Bit 11

ist

Betrieb

r0052
Bit 02

Motor lauft y

10052 rechts
BIt 14 jinks

Reversieren T

A

\

\

\

»

\

nicht definiert

\j

letzter Zustand wir ausgegeben

Die 7-Segmentanzeige fiir das Zustandswort ist unter "Einfiihrung zu den MICROMASTER 4xx-
Systemparametern" dargestellt.
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roo53 CO/BO: Zustandswort 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: COMMANDS Max: -

Zeigt das zweite Zustandswort (ZSW) des Umrichters (im Bitformat) an.
Bitfelder:

Bi t 00 DC-Brense aktiv 0 NO
1 YES
Bit0Ol f_act > P2167 (f_off) 0 NO
1 YES
Bi t 02 f_act >= P1080 (f_min) 0 NO
1 YES
Bit 03 i _act r0027 >= P2170 0 NO
1 YES
Bit 04 f_act > P2155 (f_1) 0 NO
1 YES
Bit05 f_act <= P2155 (f_1) 0 NO
1 YES
Bi t 06 f_act >= Sollw. 0 NO
1 YES
Bi t 07 Vdc_act r0026 < P2172 0 NO
1 YES
Bi t 08 Vdc_act r0026 > P2172 0 NO
1 YES
Bi t 09 Hoch-/ Riickl auf beendet 0 NO
1 YES
Bit10 PID-Ausg. r2294 == P2292 (PID_min) 0 NO
1 YES
Bitll Pl D- Ausg. r2294 == P2291 (Pl D_nax) 0 NO
1 YES
Bitl4 Dat ensatz 0 von ACP | aden 0 NO
1 YES
Bitl5 Datensatz 1 von ACP | aden 0 NO
1 YES
Details:
Siehe 7-Segmentanzeige unter "Einfihrung zu den MICROMASTER-Systemparametern”.
roos54 CO/BO: Steuerwort 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMMANDS Max: -
Zeigt das erste Steuerwort (STW) des Umrichters an und kann zur Anzeige der aktiven Befehle verwendet
werden.
Bitfelder:

Bi t 00 EIN / AUS1

Bit01  AUS2: Elektr. Halt

< <
e

Bi t 02 AUS3: Schnel | hal t

i
@

66

Bi t 03 | npul sfrei gabe

o
n

Bit 04 HLG Frei gabe

-<
78

Bi t 05 HLG Start

-<
53

Bi t 06 Sol I wert - Fr ei gabe

-<
78

Bi t 07 Fehl er-Qui ttierung

o
n

Bit 08 JOG rechts

-<
78

Bi t 09 JOG |inks

-<
53

Bit10 St euerung von AG

-<
73

Bitll Reversi eren

5755

Bit13 Mot or pot ent i onet er hdher

<
53

Bitl1l4 Mot or potenti oneter tiefer

r<n
n

Bitl5 CDS Bit 0 (Local/Renote)

POPFRPOFRPROFRPROFRPOPFRPOFRPROFrRPROFRPOPFRPOFRPROFrRPRORPORFROPRrRO

i
@

Details:
Siehe 7-Segmentanzeige unter "Einfihrung zu den MICROMASTER 4xx-Systemparametern".
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r0055 CO/BO: Zusatz Steuerwort Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMMANDS Max: -
Zeigt das Zusatz Steuerwort (Zusatz STW) des Umrichters an und kann zur Anzeige der aktiven Befehle
verwendet werden.
Bitfelder:
Bi t 00 Festfrequenz Bit O 0 NO
1 YES
Bit01l Festfrequenz Bit 1 0 NO
1 YES
Bi t 02 Festfrequenz Bit 2 0 NO
1 YES
Bi t 03 Festfrequenz Bit 3 0 NO
1 YES
Bit 04 Antri ebsdatensatz (DDS) BitO 0 NO
1 YES
Bi t 05 Antriebsdatensatz (DDS) Bitl 0 NO
1 YES
Bi t 08 Pl D- Regl er frei gegeben 0 NO
1 YES
Bi t 09 DC-Brense frei gegeben 0 NO
1 YES
Bitll Statik 0 NO
1 YES
Bitl2 Dr ehnonent r egel ung 0 NO
1 YES
Bit13 Externer Fehler 1 0 YES
1 NO
Bitl5 Bef ehl sdatensatz (CDS) Bitl 0 NO
1 YES
Details:
Siehe 7-Segmentanzeige unter "Einfihrung zu den MICROMASTER 4xx-Systemparametern".
ro056 CO/BO: ZSW - Motorregelung Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt das Zustandswort (ZSW) der Motorregelung an und kann zur Anzeige des Umrichterzustands
verwendet werden.
Bitfelder:
Bi t 00 Initialisierung beendet 0 NO
1 YES
Bit01 Ent magnet i si erung abgeschl . 0 NO
1 YES
Bi t 02 | npul sfrei gabe 0 NO
1 YES
Bi t 03 Sanft anl auf angewahl t 0 NO
1 YES
Bi t 04 Auf magnet i si erung beendet 0 NO
1 YES
Bi t 05 Spannungsanhebung aktiv 0 NO
1 YES
Bit06  Spg.anh. bei Beschl.aktiv 0 NO
1 YES
Bi t 07 Frequenz ist negativ 0 NO
1 YES
Bi t 08 Fel dschwachung aktiv 0 NO
1 YES
Bi t 09 Spannungssol | wert begrenzt 0 NO
1 YES
Bit10  Schl upffrequenz begrenzt 0 NO
1 YES
Bitll F_aus > F_max Freq. begrenzt 0 NO
1 YES
Bitl2 Phasenunkehr angewahl t 0 NO
1 YES
Bit13 | -max Regler aktiv 0 NO
1 YES
Bitl4 Vdc- max Regl er aktiv 0 NO
1 YES
Bit15 Vdc-m n Regler aktiv 0 NO
1 YES
Details:
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Siehe 7-Segmentanzeige unter "Einfihrung zu den MICROMASTER

4xx-Systemparametern”.
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roo61 CO: Lauferdrehzahl Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die aktuelle durch den Geber erfasste Drehzahl an.
r0062 CO: Drehzahlsollwert Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Geschwindigkeitssollwert der Vektorregelung an.
r0063 CO: Drehzahl Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die aktuelle Drehzahl an. Dieser Wert ist im Gegensatz zu r0021 nicht geglattet.
e o e
P0400 T r0021
Beobachter- Y
Model[7] 5] ] [1o063 >
Y ¢ r0063
g
2°
Geber
r0061
roo64 CO: Regeldifferenz n-Regler Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt die aktuelle Regeldifferenz des Drehzahlreglers an.

Dieser Wert wird anhand des Drehzahlsollwerts (r0062) und der Drehzahl (r0063) berechnet.

Abhéngigkeit:

Gilt nur, wenn in P1300 (Regelungsart) die Vektorregelung ausgewahlt ist; andernfalls wird der Wert O (Null)
angezeigt.

roo65

CO: Schlupffrequenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt die Schlupffrequenz des Motors in [%] relativ zur Motornennfrequenz (P0310) an.

Weitere Angaben zur U/f-Steuerung sind unter P1335 (Schlupfkompensation) zu finden.

ro066 CO: Umrichter-Ausgangsfrequenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die aktuelle Ausgangsfrequenz an.
Hinweis:
Die Ausgangsfrequenz ist begrenzt durch die Werte fiir P1080 (Mindestfrequenz) und P1082 (maximale
Frequenz).
roo67 CO: Begrenzter Ausgangsstrom Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt den begrenzten Ausgangsstrom des Umrichters an.

Dieser Wert wird beeinflusst von P0640 (max. Ausgangsstrom), den Reduktionsfaktoren und dem
thermischen Motor- und Umrichterschutz.

Abhéngigkeit:

P0610 (Motor 12t Temperaturreaktion) bestimmt die Reaktion bei Erreichen des Grenzwerts.

Hinweis:

Normalerweise gilt: Strombegrenzung = Motornennstrom (P0305) x Motorstrombegrenzung (P0640). Dieser
Wert ist kleiner oder gleich dem maximalen Umrichterausgangsstrom r0209.

Die Strombegrenzung kann reduziert werden, wenn die thermische Modellberechnung fiir den Motor auf
eine mdgliche Uberhitzung hinweist.
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roo68 CO: Ungefilteter Ausgangsstrom Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den ungefilterten Effektivwert des Motorstroms [A] an.
Hinweis:
Wird fur die Prozesssteuerung verwendet (im Gegensatz zu r0027, Ausgangsstrom, der gefiltert ist und zur
Anzeige des Werts auf dem BOP/AOP verwendet wird).
r0069[6] CO: Phasenstrome Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die Phasenstrome an.
Index:
r0069[0] : Phase U
r0069[1] : Phase V
r0069[2] : Phase W
r0069[3] : Offset Phase U
r0069[4] : Offset Phase V
r0069[5] : Offset Phase W
roo7o0 CO: Ungefilterte ZWK-Spannung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 3
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die aktuelle ungefilterte Zwischenkreisspannung an.
Hinweis:
Wird fiir die Prozesssteuerung verwendet (im Gegensatz zu r0026, Zwischenkreisspannung, die gefiltert ist
und zur Anzeige des Werts auf dem BOP/AOP verwendet wird).
roo71 CO: Max. Ausgangsspannung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die maximale Ausgangsspannung an.
VA
roo7t v__ =f(V, ,MOD
max max__ ( dc’ max)
(Umrichter)
P0304 Vou
v, (Umrichter)
(Motor)
~
5 > f
P0310
fn
(Motor)
A
P,y
Leistung
Fluss
1
f
I(
), n > f
i«——Feldschwachung
Abhéngigkeit:
Die aktuelle maximale Ausgangsspannung héngt von der aktuellen Eingangsnetzspannung ab.
roo72 CO: Ausgangsspannung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
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Zeigt die aktuelle Ausgangsspannung an.
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roo74 CO: Modulationsgrad Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt den aktuellen Modulationsgrad an.

Der Modulationsgrad ist definiert als das Verhaltnis zwischen dem Betrag des Grundwelle der Umrichter-

Phasenausgangsspannung und der Halfte der Zwischenkreisspannung.

roo75 CO: Stromsollwert Isd Min:
Datentyp: Float Einheit A Def:
P-Gruppe: CONTROL Max:

Stufe

3

Zeigt den Sollwert des flussbildenden Stromanteils an.
Abhéngigkeit:

Gilt nur, wenn in P1300 (Regelungsart) die Vektorregelung ausgewabhlt ist; andernfalls wird der Wert O (Null)

angezeigt.
roo76 CO: Strom Isd Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt den flusshildenden Stromanteil an.
Abhéngigkeit:

Gilt nur, wenn in P1300 (Regelungsart) die Vektorregelung ausgewahlt ist; andernfalls wird der Wert O (Null)

angezeigt.
roo77 CO: Stromsollwert Isq Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt den Sollwert fir den drehmomentbildenden Stromanteil an.
Abhéngigkeit:

Gilt nur, wenn in P1300 (Regelungsart) die Vektorregelung ausgewahlt ist; andernfalls wird der Wert O (Null)

angezeigt.
roo78 CO: Strom Isq Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den drehmomentbildenden Stromanteil an.
roo79 CO: Drehmomentsollwert (gesamt) Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt den Sollwert fur das Gesamtdrehmoment an.
Abhéngigkeit:

Gilt nur, wenn in P1300 (Regelungsart) die Vektorregelung ausgewahlt ist; andernfalls wird der Wert 0 (Null)

angezeigt.
r0080 CO: Drehmoment Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt das aktuelle Drehmoment an.
roog4 CO: Luftspaltfluss Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den aktuellen Luftspaltfluss in [%] relativ zum Motornennfluss an.
r0086 CO: Wirkstrom Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt den Wirkanteil des Motorstroms an.
Abhéngigkeit:

Gilt nur, wenn in P1300 (Regelungsart) die U/f-Steuerung ausgewahilt ist; andernfalls wird der Wert 0 (Null)

angezeigt.
r0090 CO: Lauferwinkel Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit © Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt die aktuelle, durch den Geber erfasste Position an. Die Funktion ist bei Impulsgebern, die nur eine

Spur besitzen, nicht verfugbar.
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P0O095[10] CI: Auswahl PZD-Signale Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Waéhit die Quellen von PZD-Signalen aus.

Index:
PO095[0] : 1. PZD-Signal
P0095[1] : 2. PZD-Signal
PO095[2] : 3. PZD-Signal
PO095[3] : 4. PZD-Signal
P0095[4] : 5. PZD-Signal
PO095[5] : 6. PZD-Signal
PO095[6] : 7. PZD-Signal
P0095[7] : 8. PZD-Signal
PO095[8] : 9. PZD-Signal
P0095[9] : 10. PZD-Signal

r0096[10] Anzeige PZD-Signale Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3

P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt PZD-Signale in [%] an.

Index:
r0096[0] : 1. PZD-Signal
r0096[1] : 2. PZD-Signal
r0096[2] : 3. PZD-Signal
r0096[3] : 4. PZD-Signal
r0096[4] : 5. PZD-Signal
r0096[5] : 6. PZD-Signal
r0096[6] : 7.PZD-Signal
r0096[7] : 8. PZD-Signal
r0096[8] : 9. PZD-Signal
r0096[9] : 10. PZD-Signal

Hinweis:

100 % = 4000 hex
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P0100 Europa/ Nordamerika Min: 0 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 1
P-Gruppe: QUICK Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 2

Bestimmt, ob die Leistungseinstellungen (z. B. Typenschild-Nennleistung - P0307) in [kW] oder [hp]
ausgedruckt werden.

Die Voreinstellungen fir die Typenschild-Nennfrequenz (P0310) und maximale Motorfrequenz (P1082)

werden ebenfalls an dieser Stelle automatisch eingestellt, zusétzlich zur Bezugsfrequenz (P2000).
Mégliche Einstellungen:

Europa [KW] , Standardfrequenz 50 Hz

1 Nordamerika [hp], Standardfrequenz 60 Hz

2 Nordamerika [kKW], Standardfrequenz 60 Hz
Abhéngigkeit:

Die Stellung des DIP-Schalters 2 unter der E/A-Baugruppe bestimmt den Wert des Parameters P0100

entsprechend dem nachfolgenden Diagramm.

{/0-Board abnehmen

Schnell-
Inbetriebnahm
P0O010=1

Last
zuschalten

nein
?
4
. ja
DIP2 = AUS™_ hein R
?
ja
h 4 h 4 A 4
Leistung in kW Leistung in kW Leistung in hp
Frequenz 50Hz Frequenz 60Hz Frequenz 60Hz
P0100 =0 P0100 =2 P0O100 =1

Vor Anderung dieses Parameters zunéchst den Antrieb anhalten (d. h. Impulse sperren).

Parameter P0100 kann nur mittels PO010 = 1 (Inbetriebnahmemodus) Uber die entsprechende
Parameterschnittstelle (z.B. BOP) geéndert werden.

Bei Anderung von PO100 werden alle Motornennparameter sowie alle anderen Parameter, die von den
Motornennparametern abhéngen, zuriickgesetzt (siehe P0340 - Berechnung der Motorparameter).

Notiz:
Einstellung P0100 = 2 (==> [kW], Standardfrequenz 60 [Hz]) wird nicht durch den DIP-Schalters 2

Uberschrieben (siehe Diagramm oben).
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P0199 Geratenummer Min: 0 Stufe
AndStat: UT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: - Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 255
Geratenummer Dieser Parameter wirkt sich nicht auf den Betrieb aus.
r0200 Ist-Leistungsteil Codenummer Min: - Stufe
Datentyp: U32 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Kennzeichnet das aktuelle Leistungsteil (LT) entsprechend der nachfolgenden Tabelle.
Code- MM440 . CT-Leist. | VT-Leist. | Internal | Bau-
Nr. MLFB Eingangsspannung & -frequenz kw kW Filter | form
41|6SE6440-2UC11-2AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,12 0,12|no A
42|6SE6440-2UC12-5AAXx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,25 0,25|no A
43|6SE6440-2UC13-7AAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,37 0,37|no A
44|16SE6440-2UC15-5AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,55 0,55|no A
45|6SE6440-2UC17-5AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,75 0,75|no A
46 (6SE6440-2AB11-2AAX [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,12 0,12|CI. A A
47(6SE6440-2AB12-5AAX [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,25 0,25|Cl. A A
48|6SE6440-2AB13-7AAXx [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,37 0,37|CI. A A
49(6SE6440-2AB15-5AAxXx [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,55 0,55|Cl. A A
50|6SE6440-2AB17-5AAx [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,75 0,75|Cl. A A
51|6SE6440-2UC21-1BAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 1,1 1,1|no B
52|6SE6440-2UC21-5BAXx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 1,5 1,5|no B
53|6SE6440-2UC22-2BAXx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 2,2 2,2Ino B
54|6SE6440-2AB21-1BAx [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,1 1,1|ClL. A B
55|6SE6440-2AB21-5BAx [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,5 1,5|ClL A B
56|6SE6440-2AB22-2BAx [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 2,2 2,2|CL A B
57|6SE6440-2UC23-0CAXx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 3 3|no C
58|6SE6440-2UC24-0CAx |[3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 5,5|no C
59|6SE6440-2UC25-5CAx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 55 7,5|no C
60|6SE6440-2AB23-0CAx [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 3|ClL A C
61|6SE6440-2AC23-0CAXx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 3|ClL A C
62|6SE6440-2AC24-0CAXx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 55|ClL A C
63|6SE6440-2AC25-5CAx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 55 7,5|ClL A C
64|6SE6440-2UC27-5DAx |[3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|no D
65|6SE6440-2UC31-1DAXx |[3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 11 15|no D
66|6SE6440-2UC31-5DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|no D
67|6SE6440-2AC27-5DAX [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11(ClL A D
68|6SE6440-2AC31-1DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 11 15|Cl. A D
69|6SE6440-2AC31-5DAX [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|Cl. A D
70|6SE6440-2UC31-8EAXx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22no E
71|6SE6440-2UC32-2EAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 22 30|no E
72|6SE6440-2AC31-8EAXx |[3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|CL A E
73|6SE6440-2AC32-2EAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 22 30|Cl. A E
74|6SE6440-2UC33-0FAx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 30 37|no F
75|6SE6440-2UC33-7FAx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 37 45(no F
76|6SE6440-2UC34-5FAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 45 45]1no F
77|6SE6440-2AC33-0FAXx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 30 37|CL A F
78|6SE6440-2AC33-7FAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 37 45|CI. A F
79|6SE6440-2AC34-5FAx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 45 45|CI. A F
80|6SE6440-2UD13-7AAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,37 0,37|no A
81|6SE6440-2UD15-5AAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,55 0,55|no A
82|6SE6440-2UD17-5AAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,75 0,75|no A
83|6SE6440-2UD21-1AAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,1 1,1|no A
84|6SE6440-2UD21-5AAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,5 1,5|no A
85|6SE6440-2UD22-2BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 2,2|no B
86|6SE6440-2UD23-0BAXx |[3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 3|no B
87|6SE6440-2UD24-0BAx |[3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 4|no B
88|6SE6440-2AD22-2BAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 2,2|CL A B
89|6SE6440-2AD23-0BAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 3|CL A B
90|6SE6440-2AD24-0BAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 4|Cl. A B
91|6SE6440-2UD25-5CAx |[3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 5,5 7,5|no C
92|6SE6440-2UD27-5CAx |[3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|no C
93|6SE6440-2UD31-1CAx |[3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 11 15|no C
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Code- MM440 . CT-Leist. | VT-Leist. | Internal | Bau-
Nr. MLFB Eingangsspannung & -frequenz kW kw Filter | form
94|6SE6440-2AD25-5CAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 7,5(Cl. A C
95|6SE6440-2AD27-5CAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 75 11({Cl. A C
96 |6SE6440-2AD31-1CAXx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 11 15(ClL A C
97|6SE6440-2UD31-5DAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|no D
98|6SE6440-2UD31-8DAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|no D
99|6SE6440-2UD32-2DAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 22 30|no D
100|6SE6440-2AD31-5DAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5(Cl. A D
101|6SE6440-2AD31-8DAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|Cl. A D
102|6SE6440-2AD32-2DAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 22 30|Cl. A D
103|6SE6440-2UD33-0EAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 30 37|no E
104|6SE6440-2UD33-7EAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 37 45[no E
105|6SE6440-2AD33-0EAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 30 37|CL. A E
106|6SE6440-2AD33-7EAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 37 45|Cl. A E
107|6SE6440-2UD34-5FAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 45 55|no F
108|6SE6440-2UD35-5FAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 75|no F
109|6SE6440-2UD37-5FAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 75 90(|no F
110|6SE6440-2AD34-5FAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 45 55|Cl. A F
111|6SE6440-2AD35-5FAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 75|Cl. A F
112|6SE6440-2AD37-5FAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 75 90|Cl. A F
113|6SE6440-2UEL7-5CAX [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 0,75 1,5|no C
114|6SE6440-2UE21-5CAx [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 1,5 2,2|no C
115|6SE6440-2UE22-2CAx |3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 2,2 41no C
116|6SE6440-2UE24-0CAX  [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 4 5,5[no C
117|6SE6440-2UE25-5CAX  [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 55 7,5[no C
118|6SE6440-2UE27-5CAX  [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 75 11{no C
119|6SE6440-2UE31-1CAXx [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 11 15{no C
120|6SE6440-2UE31-5DAX  [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5[no D
121|6SE6440-2UE31-8DAX [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|no D
122|6SE6440-2UE32-2DAX  [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 22 30|no D
123|6SE6440-2UE33-0EAX [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 30 37|no E
124|6SE6440-2UE33-7EAX |3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 37 45(no E
125|6SE6440-2UE34-5FAx  |3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 45 55|no F
126|6SE6440-2UE35-5FAX  [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 55 75|no F
127|6SE6440-2UE37-5FAX  [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 75 90|no F
1001|6SE6440-2UD38-8FAx |3AC400-480V +10% -10% 47-63Hz 90 110|no FX
1002 |6SE6440-2UD41-1FAX |3ACA400-480V +10% -10% 47-63Hz 110 132|no FX
1003 |6SE6440-2UD41-3GAx |3AC400-480V +10% -10% 47-63Hz 132 160|no GX
1004 [6SE6440-2UD41-6GAx |3AC400-480V +10% -10% 47-63Hz 160 200|no GX
1005 [6SE6440-2UD42-0GAX |3AC400-480V +10% -10% 47-63Hz 200 250|no GX
Notiz:
Parameter r0200 = 0 zeigt an, dass kein Power-Stack gefunden wurde.

P0201 Soll-Leistungsteil Codenummer Min: 0 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 65535
Bestatigt das gefundene Leistungsteil (LT).

r0203 Umrichtertyp Min: - Stufe

Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt den MICROMASTER - Typ (siehe Tabelle) an.
Mdgliche Einstellungen:
1 MICROMASTER 420
2 MICROMASTER 440
3 MICRO-/ COMBIMASTER 411
4 MICROMASTER 410
5 reserviert
6 MICROMASTER 440 PX
7 MICROMASTER 430
MICROMASTER 440 Parameterliste
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r0204 Leistungsteil - Merkmale Min: - Stufe
Datentyp: U32 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die Hardwareeigenschaften des Leistungsteils (LT) an.
Bitfelder:
Bi t 00 DC/ AC- Unti cht er 0 NO
1 YES
Bit01 Funk Entstorfilter 0 NO
1 YES
Hinweis:
Parameter r0204 = 0 zeigt an, dass kein Leistungsteil gefunden wurde.

P0205 Umrichteranwendung Min: 0 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 1
Wahlt die Umrichteranwendung aus. Die Anforderungen an Motor und Umrichter werden bestimmt durch
den Drehzahlbereich und die Anforderungen an das Drehmoment durch die Last. Das Verhéltnis ziwschen
Drehzahl und Drehmoment fir unterschiedliche Last (Konstantmoment, variables Drehmoment).
Konstantmoment (KM):

KM wird verwendet, wenn fir die Anwendung tber den gesamten Frequenzbereich ein konstantes
Drehmoment erforderlich ist. Fir die meisten Anwednungsfalle darf Konstantmoment vorausgesetzt
werden. Typische Félle sind Forderbénder, Kompressoren und "positive Verdrangungspumpen".
Variables Drehmoment (VM): VM wird verwendet, wenn die Anwendung eine parabelférmige Frequenz-
Drehmoment-Kurve aufweist (z. B. bei zahlreichen Liftern und Pumpen).
Ein variables Drehmoment bietet bei demselben Umrichter folgende Vorteile:
* hoherer Umrichternennstrom r0207
* héhere Umrichternennleistung r0206
* hdherer Schwellwert fir 12t-Absicherung
Wird P0205 bei der Schnellinbetriebnahme geéandert, werden verschiedene Motorparameter unverzuglich
berechnet:
1. PO305 Motornennstrom
2. P0307 Motornennleistung
3. P0640 Motoruberlastfaktor
1 _ 2
Drehmoment M~ 7 M = const. M~ f M~ f
Leistung P = const. p~f3
Charakteristik
I.
/
M /
/
~ < P
- f = > f
Anwendung | Wickler Hebezeuge Kalander mit Pumpen
Plandrehmaschinen |FlieRbandantriebe Gleitreibung Lufter
Rundschalmaschine |Verarbeitungsmasch. | Wirbelstrombremsen| Zzentrifugen
Verformung
Walzwerke
Hobelmaschinen
Kompressoren
Es wird empfohlen, zundchst P0205 zu &ndern. Danach kann der Motorparameter geéndert werden. Der
Motorparameter wird bei Anderung in dieser Reihenfolge iiberschrieben.
- - - - - """ """"""-"""-""""=7"""=""""="""=-""=""”=-\-""="-"=""=""=>"=""=""="== 1
| Anwender |
- """ """ —"—7—7—= ="
| Umrichterparameter | |
' 10204 1, ' '
' 10205 Py, ' '
| 10209 | | max ' |
P0205 1| Motorparameter P0500 Regelungsparameter P1300
P0O305 |y,
P0O307 Py,
P0640 | p max
Technologieparameter
P0500
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Mdgliche Einstellungen:

0 Konst. Drehmoment
1 Variab. Drehmoment
Hinweis:

Notiz:

Der Parameterwert wird durch die Werkseinstellung (siehe P0970) nicht zuriickgesetzt.
P0205 kann nicht fur alle Umrichter auf 1 (Variables Drehmoment) gesetzt werden.
Einstellung 1 (Variables Drehmoment) ist nur fir Anwendungen mit variablem Drehmoment (z. B. Pumpen

und Lufter) zu verwenden. Da in diesem Fall bei Verwendung fir Anwendungen mit konstanter Last die 12t-
Warnung zu spéat ausgegeben wird, kommt es im Motor zu Uberhitzung.

r0206

Umrichternennleistung kW/hp Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: INVERTER Max: -

Zeigt die Nennleistung des Umrichters an.

Abhéngigkeit:

Der Wert wird in [kKW] oder [hp] angezeigt; dies ist abhangig von der Einstellung fir P0100 (Betrieb in
Europa / Nordamerika).

r0207 Umrichternennstrom Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 2
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt den maximalen Dauerausgangsstrom des Umrichters an.
r0208 Umrichternennspannung Min: - Stufe
Datentyp: U32 Einheit V Def: - 2
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die Nenn-Eingangsspannung des Umrichters an.
Werte:
r0208 = 230 : 200 - 240 V +/- 10 %
r0208 = 400 : 380 - 480 V +/- 10 %
r0208 = 575 : 500 - 600 V +/- 10 %
r0209 Maximaler Umrichterstrom Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 2
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt den maximalen Ausgangsstrom des Umrichters an.
P0210 Versorgungsspannung Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit V Def: 230 3
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1000

Optimiert den Vdc-Regler durch Verlangerung der Riicklaufzeit, falls die Energiertickspeisung vom Motor zu
einer Zwischenkreistiberspannung filhren wirde.

Bei einem niedrigen Wert wird die Uberspannungsgefahr durch einen friihen Eingriff des Reglers reduziert.

Abhéngigkeit:

P1254 ("Auto-Erkennung Vdc-Einschaltebenen”) = 0 setzen. Die Eingriffsschwellen des Vdc-Reglers und fur
Compound-Bremsen werden dann direkt iber P0210 (Netzspannung) ermittelt.

Einschaltschwelle Vdc_min =pP1245 IZ{/E P0210
Einschaltschwelle Vdc_max =1.15 [{/E [P0210
Einschaltschwelle Compound-Bremsung =1.13 g]E 0210
Einschaltschwelle Dynamisches Bremsen =1.13 [1\/5 [P0210

Hinweis:

Ist die Netzspannung hoher als der eingegebene Wert, wird der Vdc-Regler unter Umstéanden automatisch
deaktiviert, um eine Beschleunigung des Motors zu verhindern. In diesem Fall wird ein Alarm ausgegeben
(A0910).

r0231[2]

Index:

Max. Kabellange Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit m Def: - 3
P-Gruppe: INVERTER Max: -

Parameter zur Anzeige der maximal zulassigen Kabellange zwischen Umrichter und Motor.

r0231[0] : Max. ungeschirmte Kabellange
r0231[1] : Max. geschirmte Kabelldnge

Notiz:

Die EMV - Vertraglichkeit ist nur gewahrleistet, wenn das geschirmte Kabel bei Verwendung des EMV-
Filters eine maximale Lange von 25 m nicht Gberschreitet.
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P0290

Umrichter Uberlastreaktion Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 2 3
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Wahlt die Reaktion des Umrichters auf eine interne Ubertemperatur aus.
Folgende physikalischen Gréssen beeinflussen die Umrichteriiberlastiberwachung (siehe Diagramm):
- Kiihlkorpertemperatur

- Sperrschichttemperatur der IGBT
- Umrichter 12t

Uberlastreaktion Umrichter

P0290
T I
2t I R A0504
Kuhlkorper- | | max |
temperatur | Regler h A0505

|—>| A0506
Puls- '

- _ | s FO0004
Thermi- | 1280 frequenz- | ~—[_F0004_|
sches P regler .

Umrichter- | -|:0()05
modell | ;

Mdgliche Einstellungen:

0 Ausgangsfrequenz reduzieren

1 Abschalten (FO004)

2 Pulsfrequenz und Ausgangsfrequenz reduzieren

3 Pulsfrequenz reduzieren, dann Abschalten (FO004)

Notiz:
P0290 = 0:
Eine Reduktion der Ausgangsfrequenz ist normalerweise nur dann wirksam, wenn die Last dadurch
reduziert wird. Dies ist z.B. bei variablen Momentenanwendungen gliltig, die eine quadratische
Momentenkennlinie wie Pumpen oder Lufter besitzen.
Letzten Endes erfolgt immer dann eine Abschaltung, wenn die interne Temperatur durch die ergriffene
MaRnahme nicht ausreichend reduziert wird.
Die Pulsfrequenz P1800 wird normalerweise nur reduziert, wenn sie mehr als 2 kHz betragt. In Parmeter
r1801 wird die aktuelle Istpulsfrequenz angezeigt.

P0291[3] Konfiguration des LT-Schutzes Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 4
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 7
Das Steuerbit 0 dient zur Freigabe/Deaktivierung der automatischen Pulsfrequenzverringerung bei
Ausgangsfrequenzen unter 2 Hz.

Das Steuerbit 2 aktiviert bei 3 phasigen Umrichter die Phasenausfallserkennung (Eingangsphasen). Fur die
Voreinstellung gilt:
- Phasenausfallserkennung ist deaktiviert bei den Umrichter FSA - FSC
- Phasenausfallserkennung ist aktiviert bei Umrichter die grof3er oder gleich FSD sind.
Bitfelder:
Bi t 00 Pul sfrequenzreduktion, unter 2Hz 0 NO
1 YES
Bit01 Reservi ert 0 NO
1 YES
Bi t 02 Phasenausf al | erkennung aktiv 0 NO
1 YES
Index:
P0291[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0291[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0291[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P0290 (Umrichterreaktion bei Uberlast)

P0292 LT-Uberlastwarnung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit °C Def: 15 3
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 25

40

Legt die Temperaturdifferenz (in [°C]) zwischen der Umrichter-Ubertemperaturabschaltung und den
Warnschwellen fest.
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P0294

Warnung bei I2t-Uberlast Min:  10.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 95.0 4
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 100.0

Legt den Wert [%)] fest, bei dem die Warnung A0504 (Umrichter-Ubertemperatur) generiert wird.

Die maximal zul&ssige Dauer der Umrichter-Uberlastung wird mit Hilfe der Umrichter-12t-Berechnung
abgeschatzt. Der 12t-Berechnungswert = 100 %, wenn diese maximal zulassige Dauer erreicht ist.

Abhéngigkeit:

Der Motoriiberlastfaktor (P0640) wird an diesem Punkt auf 100 % reduziert.

Hinweis:
100 % = stationére Nennlast
P0295 Verzdgerung Lufterabschaltung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit s Def: 0 3
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3600
Legt die Verzégerungszeit fur die Lifterabschaltung in Sekunden nach dem Ausschalten des Antriebs fest.
Hinweis:
Bei der Einstellung O wird der Lufter bei Stillstand des Antriebs sofort, d. h. ohne Verzégerung,
abgeschaltet.
P0300[3] Auswahl Motortyp Min: 1 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 2

Waéhlit den Motortyp.

Dieser Parameter wird wahrend der Inbetriebnahme zur Auswahl des Motortyps und zur Optimierung des
Umrichter-Betriebsverhaltens benétigt. Die meisten Motoren sind Asynchronmotoren; verwenden Sie im
Zweifelsfall nachstehende Formel.

x =P0310 Eli
PO311
x=1,2,..,n: Synchronmotor
x#1,2,..,n:  Asynchronmotor

Ist das Ergebnis eine ganze Zahl, dann handelt es sich um einen Synchronmotor.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

1 Asynchronmotor
2 Synchronmotor

P0300[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0300[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0300[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Nur &nderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).

Wird der Synchronmotor gewabhlt, stehen folgende Funktionen nicht zur Verfigung:
P0308 Leistungsfaktor

P0309 Motorwirkungsgrad

P0346 Magnetisierungszeit
P0347 Entmagnetisierungszeit
P1335 Schlupfkompensation
P1336 Schlupfgrenze

P0320 Motormagnetisierungsstrom
P0330 Motornennschlupf

P0331 Nennmagnetisierungsstrom
P0332 Nennleistungsfaktor

P0384 Léauferzeitkonstante
P1200, P1202, P1203 Fangen
P1232, P1232, P1233 DC-Bremse
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P0304[3] Motornennspannung Min: 10 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit V Def: 230 1
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 2000

Motornennspannung [V] von Typenschild. Die nachfolgende Abbildung zeigt ein typisches Typenschild mit
der Position der relevanten Motordaten.

P0310 | P0305 || P0304

3~Mot EN 60034
1LA7130-4AA10
No UD 0013509-0090-0031 TICIF 1325 IP 55 IM B3

[on]
o gL

230-400 V

19.7/11.A

60 Hz 460 V

R

6.5kW 10.9A

X
—| Cos¢081| [ 14s5/min | | cosgos2 | | 1755/min |
| AJY 220-240/380-420 \4

| 19.7-20.6/11.4-11.9 A | |11-1-11-3 A| | 45kg

P0308 PO311 P0309

P0304[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0304[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0304[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Nur &nderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).
Vorsicht:
Die Eingabe der Typenschilddaten mufd mit der Verschaltung des Motors (Stern/Dreieck) korrespondieren.
D.h., bei einer Dreieckschaltung des Motors sind die Dreieck-Typenschilddaten einzutragen.

Index:

Dreiphasiger Anschluss fur Motoren

3AC 230/400 V 3AC 400 V

Ul
Ul Ul
Vi V1 Vi
w1 w1 w1
Dreieckschaltung Sternschaltung Dreieckschaltung
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P0305[3]

Index:

Motornennstrom Min:  0.01 Stufe
AndStat: C Datentyp: Float Einheit A Def: 3.25 1
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 10000.00

Motornennstrom [A] von Typenschild - siehe Abbildung in PO304.

PO0305[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0305[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0305[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Nur &nderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).

Auch abhangig von P0320 (Motormagnetisierungsstrom).

Hinweis:

Der max. Wert von Parameter PO305 ist von dem maximalen Umrichterstrom r0209 und vom Motortyp wie
folgt abhangig:

Asynchronmotor : P0305 max, asyn =r0209
Synchronmotor : P0305 max, syn = 2 (10209

Fur den minimal Wert wird empfohlen, dass das Verhaltnis zwischen P0305 (Motornennstrom) und r0207
(Umrichternennstrom) nicht kleiner wird als:

Ufund Fee @ — < PO30
8 r0207
SLVCund VC : 1 < PO305
4 r0207
P0307[3] Motornennleistung Min:  0.01 Stufe
AndStat: C Datentyp: Float Einheit - Def: 0.75 1
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 2000.00
Motornennleistung [kW/hp] von Typenschild.
Index:

P0307[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0307[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0307[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Wenn P0100 = 1, werden die Werte in [hp] - siehe Abbildung P0304 (Typenschild).

Nur énderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).

P0308[3]

Index:

Motornennleistungsfaktor Min:  0.000 Stufe
AndStat: C Datentyp: Float Einheit - Def:  0.000 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 1.000

Motornennleistungsfaktor (cosPhi) von Typenschild - siehe Abbildung P0304.

P0308[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0308[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0308[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Nur &nderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).
Nur sichtbar bei P0100 = 0 oder 2 (Motorleistung eingegeben in [KW]).

Bei Einstellung 0 wird der Wert intern berechnet (siehe r0332).
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P0309[3] Motornennwirkungsgrad Min: 0.0
AndStat: C Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 99.9

Stufe

Motornennwirkungsgrad in [%] von Typenschild.
Index:

P0309[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P0309[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P0309[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:

Nur &nderbar bei P0010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).

Nur sichtbar bei P0100 = 1 (Motorleistung eingegeben in [hp]).

Bei Einstellung 0 wird der Wert intern berechnet (siehe r0332).

Hinweis:
100 % = supraleitend
Details:
Siehe Abbildung in P0304 (Typenschild)

P0310[3] Motornennfrequenz Min:  12.00
AndStat: C Datentyp: Float Einheit Hz Def:  50.00
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 650.00

Stufe

Motornennfrequenz [Hz] von Typenschild.
Index:

P0310[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

PO0310[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P0310[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:

Nur &nderbar bei P0O010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).

Die Anzahl der Polpaare wird bei Anderung des Parameters automatisch neu berechnet.
Details:
Siehe Abbildung in P0304 (Typenschild)

P0311[3] Motornenndrehzahl Min: 0
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit 1/min Def: 0
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 40000

Stufe

Motornenndrehzahl [1/min] von Typenschild.
Index:

P0311[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

PO311[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P0311[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:

Nur &nderbar bei P0O010 = 1 (Schnellinbetriebnahme).

Bei Einstellung 0 wird der Wert intern berechnet.

Erforderlich bei Vektorregelung und U/f-Steuerung mit Drehzahlregler.

Die Funktionsfahigkeit der Schlupfkompensation bei der U/f-Steuerung ist nur bei parametrierter

Motornenndrehzahl gewéhrleistet.

Die Anzahl der Polpaare wird bei Anderung des Parameters automatisch neu berechnet.
Details:
Siehe Abbildung in P0304 (Typenschild)

ro313[3] Motorpolpaare Min: -
Datentyp: U16 Einheit - Def: -
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Stufe

3

Zeigt die Anzahl der Motorpolpaare an, die der Umrichter aktuell fur interne Berechnungen verwendet.

Index:
r0313[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0313[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0313[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Werte:
r0313 = 1 : 2-poliger Motor
r0313 = 2 : 4-poliger Motor
usw.
Abhéngigkeit:

Wird bei Anderung von P0310 (Motornennfrequenz) oder P0311 (Motornenndrehzahl) automatisch neu

berechnet.

MICROMASTER 440 Parameterliste
44 6SE6400-5BB00-0APO




Ausgabe 08/02 Parameter

P0314[3]

Index:

Werte:

Anzahl Motorpolpaare Min: 0 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99

Gibt die Anzahl der Polpaare des Motors an:

P0314[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0314[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0314[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P0314 =1 : 2-poliger Motor
P0314 = 2 : 4-poliger Motor
usw.

Abhéngigkeit:

Wird bei Anderung von P0310 (Motornennfrequenz) oder P0311 (Motornenndrehzahl) automatisch neu
berechnet.

P0320[3]

Index:

Motormagnetisierungsstrom Min: 0.0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Ja Max: 99.0

Legt den Motormagnetisierungsstrom in [%] relativ zu PO305 (Motornennstrom) an.

P0320[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0320[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0320[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

P0320 =0:

Der Motormagnetisierungsstrom wird durch

- P0340 =1 oder durch

- P3900 =1 - 3 (Ende Schnellinbetriebnahme)
berechnet und im Parameter r0331 angezeigt.

r0330[3] Motornennschlupf Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt den Motornennschlupf in [%)] relativ zu P0310 (Motornennfrequenz) und P0311 (Motornenndrehzahl)
an.
P0310 - Pos1l 10313
r0330 [%] = 60 [100 %
P0310
Index:
r0330[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0330[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0330[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
r0331[3] Nennmagnetisierungsstrom Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 3
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt den berechneten Magnetisierungsstrom des Motors in [A] an.
Index:
r0331[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0331[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0331[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
ro332[3] Nennleistungsfaktor Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt den Leistungsfaktor fir den Motor an.
Index:

r0332[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0332[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0332[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Der Wert wird intern berechnet, wenn P0308 (Motornennleistungsaktor) auf O gesetzt ist; andernfalls wird
der in PO308 eingegebene Wert angezeigt.
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r0333[3] Motornenndrehmoment Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 3
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt das Motornennmoment an.
Index:
r0333[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0333[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0333[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Der Wert wird tiber PO307 (Motornennleistung) und P0311 (Motornenndrehzahl) berechnet.
_ P0307 [kw] (1000
0333 [NM] = —552 13 [/min]
— = [Pm
60
P0335[3] Motorkihlung Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 3

Wahlt das verwendete Motorkihlsystem aus.
Mdgliche Einstellungen:
0 Eigenbeliftet: Lufter auf der Motorwelle angebracht
1 Fremdgekuhlt: Lufter wird separat angetrieben
2 Eigenbeliftet und int. Lifter
3 Fremdgekihlt und interner Lifter
Index:
PO0335[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0335[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0335[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Achtung:
Folgende Einstellung sollte nicht kombiniert werden:

P0610 = 1 und P0335 = 0 oder 2

d.h. Warnung und Verringerung des max. Stroms (was zu einer reduzierten Ausgangsfrequenz fiihrt) bei
Erreichen des 12t-Schwellwertes in Verbindung mit der Luftereinstellung "eigenbeluftet" oder "eigenbeluft mit

internem Llfter".

Bei konstantem Lastspiel fuhrt die Missachtung dieser Vorgabe nur zu einer Reduzierung der Frequenz,

wahrend sich der Motor weiter tberhitzt !

Ausnahme:

Bei Anwendungen mit variablem Drehmoment fiihrt die Reduzierung des maximalen Stroms automatisch zu

einer Last- und Stromreduzierung.

Notiz:
Motoren der Serien 1LA1 und 1LA8 sind mit einem eingebautem Lifter ausgestattet. Dieser eingebaute
Lufter darf jedoch nicht mit dem Lufter am Ende der Motorwelle verwechselt werden.
P0340[3] Berechnung der Motorparameter Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4

46

Berechnet verschiedene Motorparameter, inkl.:
P0344 Motorgewicht
P0346 Magnetisierungszeit
P0347 Entmagnetisierungszeit
P0350 Standerwiderstand
P0611 Motor I2t Zeitkonstante
P1253 Vdc-Regler Ausgangsbegrenzung
P1316 Endfrequenz Spannungsanhebung
P2000 Bezugsfrequenz
P2002 Bezugsstrom
Mégliche Einstellungen:
Keine Berechnung
Komplette Parametrierung
Ersatzschaltbilddaten berechnen
U/f und Vektorregelung berechnen
Reglereinstellung berechnen

A WNEO

Index:
P0340[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0340[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0340[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

Dieser Parameter wird bei der Inbetriebnahme fiir die Optimierung des Umrichter-Betriebsverhaltens

bendtigt.
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P0341[3] Motortragheitsmoment [kg*m”2] Min:  0.00010 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  0.00180 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1000.00000
Gibt das Massentragheitsmoment des Motors an.

Dieser Wert ergibt zusammen mit P0342 (Trégheitsverhaltnis gesamt/Motor) und P1496 (Skalierungsfaktor
Beschleunigung) das Beschleunigungsdrehmoment (r1517), das zu jedem beliebigen, Uber eine BICO-
Quelle (P1511) produzierten Drehmoment hinzugefiigt und in die Drehmomentregelungsfunktion integriert
werden kann.

Index:
P0341[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0341[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0341[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:
Das Ergebnis von: (P0341 * P0342 (Tragheitsverhaltnis Gesamt/Motor) = Motortragheit gesamt) wird in der
Drehzahlreglerberechnung beriicksichtigt.
P1496 (Skalierungsfaktor Beschleunigung) = 100 % aktiviert die Beschleunigungsvorsteuerung fur den
Drehzahlregler und berechnet das Drehmoment auf der Basis von P0341 (Motortragheit) und P0342
(Trégheitsverhaltnis gesamt/Motor).

P0342[3] Tragheitsverhaltnis Gesamt/Motor Min:  1.000 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  1.000 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 400.000
Gibt das Verhéltnis zwischen der Gesamttragheit (Last + Motor) und der Motortragheit alleine an.

Index:
P0342[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0342[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0342[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P0344[3] Motorgewicht Min: 1.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit kg Def: 9.4 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 6500.0
Gibt das Motorgewicht [kg] an.

Index:
P0344[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0344[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0344[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Dieser Wert wird im thermischen Motormodell verwendet.
Der Wert wird normalerweise tUber P0340 (Motorparameter) automatisch berechnet, er kann jedoch auch
manuell eingegeben werden.
r0345[3] Motor-Anlaufzeit Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit s Def: - 3
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt die Motor-Anlaufzeit an. Diese Zeit entspricht dem standardisierten Motor-Massentragheitsmoment.
Die Anfahrzeit ist die Zeit bis zum Erreichen der Motornenndrehzahl aus dem Stillstand bei einer
Beschleunigung mit dem Motornennmoment (r0333).
Index:
r0345[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0345[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0345[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P0346[3] Magnetisierungszeit Min:  0.000 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  1.000 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 20.000
Legt die Magnetisierungszeit [s] fest, d. h. die Wartezeit zwischen der Impulsfreigabe und dem Start des
Hochlaufs. Wahrend dieser Zeit wird die Motormagnetisierung aufgebaut.

Die Magnetisierungszeit wird normalerweise uber die Motordaten automatisch berechnet und entspricht der
Lauferzeitkonstanten (r0384).
Index:
P0346[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0346[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0346[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Bei Verstarkungseinstellungen tiber 100 % kann die Magnetisierung reduziert werden.
Notiz:

Eine zu starke Verkirzung dieser Zeit kann jedoch zu einer unzureichenden Motormagnetisierung fuhren.
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P0347[3] Entmagnetisierungszeit Min:  0.000 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  1.000 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 20.000
Andert die Wartezeit nach AUS2 / bzw. Umrichterfehler bis zur erneuten Impulsfreigabe.
Index:
P0347[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0347[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0347[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Die Entmagnetisierungszeit betrégt etwa das 2,5-Fache der Lauferzeitkonstanten (r0384) in Sekunden.
Notiz:
Nicht aktiv nach einem normal abgeschlossenen Rucklauf, d. h. nach AUS1, AUS3 oder JOG.
Bei zu starker Verkiirzung dieser Zeit kommt es zu Uberstromabschaltungen.
P0O350[3] Standerwiderstand (Phase-Phase) Min:  0.00001 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Ohm Def:  4.00000 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max:  2000.00000
Standerwiderstandswert in [Ohm] bei angeschlossenem Motor (von Phase-zu-Phase). Der Parameterwert
enthalt auch den Kabelwiderstand.
Zur Bestimmung des Werts dieses Parameters stehen drei Mdglichkeiten zur Verflgung:
1. Berechnung mit P0340 = 1 (Dateneingabe von Typenschild) oder P3900 = 1,2 oder 3 (Ende
Schnellinbetriebnahme).
2. Messung mit P1910 = 1 (Motordatenbestimmung - Wert fur Standerwiderstand wird Uberschrieben).
3. Manuelle Messung mit Ohmmeter.
Index:
P0350[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO350[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0350[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Da die Messung von Phase zu Phase erfolgt, erscheint dieser Wert unter Umstanden hoher als erwartet
(bis zu doppelt so hoch).
Der in P0350 (Standerwiderstand) eingegebene Wert ist der Wert, der mit der zuletzt verwendeten Methode
ermittelt wurde.
P0352[3] Kabelwiderstand Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Ohm Def: 0.0 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 120.0
Gibt den Kabelwiderstand zwischen dem Umrichter und dem Motor fur eine Phase an.
Der Wert entspricht dem Widerstand des Kabels zwischen dem Umrichter und dem Motor relativ zur
Nennimpedanz.
Index:
P0352[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0352[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0352[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P0354[3] Lauferwiderstand Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Ohm Def:  10.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 300.0
Legt den Lauferwiderstand des Motorersatzschaltbildes fest (Strangwert).
Index:

P0354[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0354[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0354[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet oder iiber P1910 (Motoridentifikation) bestimmt.

P0356[3]

Index:

Standerstreuinduktivitat Min:  0.00001 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: ~ 10.00000 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1000.00000

Legt die Standerstreuinduktivitét des Motorersatzschaltbildes in [mH] fest (Strangwert).

P0356[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0356[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0356[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:
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Wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet oder tiber P1910 (Motoridentifikation) bestimmt.
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P0358[3] Lauferstreuinduktivitat Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  10.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1000.0
Legt die Lauferstreuinduktivitat des Motorersatzschaltbildes in [mH] fest (Strangwert).
Index:

P0358[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0358[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0358[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:
Wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet oder iiber P1910 (Motoridentifikation) bestimmt.

P0360[3] Hauptinduktivitat Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  10.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 3000.0
Legt die Hauptinduktivitdt des Motorersatzschaltbildes in [mH] fest (Strangwert). Siehe folgendes
Diagramm.

Umrichter | Kabel ! Motor
| | Stator leak.induct Rotor resistance
: : 0.00001 ... 1000.00000 0.0 ...300.0 [Ohm]
On-state voltage Gating dead time | ! P0356.D (10.00000) PO354.D (10.0)
0.0...20.0 [V] 0.00...3.50 [us] | Cable resistance | Stator res. (L2L) Rotor leak.induct.
P1825 (1.4) P1828(0.50) , 0.0..120.0 [Ohm] ,0.00001 ... 2000.00000 [Ohm] 0.0 ... 1000.0
T T I P0352.D (0.0) | P0350.D (4 00000) P0358.D (10.0)
I I
} FaY
— ? * i
i Reabie i P0350= 2 R R R
I | Main inductance
—| N = . 0.0 ... 3000.0 Ly
I | Ccavle I P0360.D (10.0)
I I
5 d
N4 v
I I
I I
I I
I I
I I
| cable res. [%)] [%] | Stator res. [%)] [¥gt.leak.react.[%)] [%] Rotor res. [%)] [%]
i r0372.D I r0370.D r0377.D r0374.D
DA SO GRS S aal
hd LT
l RCa\ble ! RS Lc RR
I I
| . Main reactance [%] [6]
—I 7N I | HM 10382.D
| Cable |
I I
0 Q
I I
100% = UN _ 1304
J3On 43305
Index:
P0360[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0360[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0360[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Wird automatisch mit Hilfe des Motormodells berechnet oder iiber P1910 (Motoridentifikation) bestimmt.

Vorsicht:

Die Ersatzschaltbilddaten beziehen sich immer auf das Stern-Ersatzschaltbild. Liegen Daten fir das
Dreieck-Ersatzschaltbild vor, so sind diese vor der Eingabe in das Stern-Ersatzschaltbild umzurechnen.
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P0362[3]

Index:

Min: Stufe
Def:
Max:

0.0
60.0
300.0

Magnetisierungskennlinie Fluss 1
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Gibt den ersten Flusswert der Séattigungskurve in [%] relativ zur Motornennspannung (P0304) an.

Die Parametereinstellungen (P0362 - P0365 bzw. P0366 - P0369) fiir die Magnetisierungskennlinie sind in
der nachfolgenden Abbildung dargestelit.

W [9%]
A

P0365
P0364

100 %
P0363

P0362

P0366 P0367 100 % P0368 P0369 i“ [%]

in[A]
r0331

in[%] =

P0362[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0362[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0362[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

Notiz:

P0362 = 100 % entspricht Motornennfluss
Nennfluss = Nenn-EMK

Dieser Wert bildet mit Magnetisierungskennlinie Strom 1 (P0366) ein Wertepaar. P0362 muss kleiner oder
gleich dem Magnetisierungskennlinie Fluss 2 (P0363) sein.

Wenn die Bedingungen (siehe unten) fiir die Magnetisierungswerte (P0362 - P0365 bzw. P0366 - P0369)
nicht erfillt sind, wird intern eine lineare Kennlinie angewandt.

P0365 > P0364 = P0363 = P0362
P0369 > P0368 = P0367 > P0366

P0363[3]

Index:

Min: Stufe
Def:
Max:

0.0
85.0
300.0

Magnetisierungskennlinie Fluss 2
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Gibt den zweiten Flusswert der Sattigungskurve in [%] relativ zur Motornennspannung (P0304) an.

P0363[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0363[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0363[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

Notiz:

P0363 = 100 % entspricht Motornennfluss
Nennfluss = Nenn-EMK
Dieser Wert bildet mit Magnetisierungskennlinie Strom 2 (P0367)ein Wertepaar. P0363 muss kleiner oder

gleich dem Magnetisierungskennlinie Fluss 3 (P0364) und grof3er oder gleich dem
Magnetisierungskennlinie Fluss 1 (P0362) sein.

Details:
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Siehe P0362 (Magnetisierungskennlinie Fluss 1).
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P0364[3] Magnetisierungskennlinie Fluss 3 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 115.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 300.0

Gibt den dritten Flusswert der Séattigungskurve in [%] relativ zur Motornennspannung (P0304) an.
Index:

P0364[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P0364[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P0364[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:
P0364 = 100 % entspricht Motornennfluss

Nennfluss = Nenn-EMK

Notiz:
Dieser Wert bildet mit Magnetisierungskennlinie Strom 3 (P0368) ein Wertepaar. P0364 muss kleiner oder
gleich dem Magnetisierungskennlinie Fluss 4 (P0365) und grof3er oder gleich dem
Magnetisierungskennlinie Fluss 2 (P0363) sein.

Details:
Siehe P0362 (Magnetisierungskennlinie Fluss 1).

P0365[3] Magnetisierungskennlinie Fluss 4 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 125.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 300.0

Gibt den vierten Flusswert der Sattigungskurve in [%] relativ zur Motornennspannung (P0304) an.
Index:

P0365[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

PO0365[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P0365[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:
P0365 = 100 % entspricht Motornennfluss

Nennfluss = Nenn-EMK
Notiz:
Dieser Wert bildet mit Magnetisierungskennlinie Strom 4 (P0369) ein Wertepaar. P0365 muss groRer oder
gleich dem Magnetisierungskennlinie Fluss 3 (P0364) sein.
Details:
Siehe P0362 (Magnetisierungskennlinie Fluss 1).

P0366[3] Magnetisierungskennlinie Strom 1 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  50.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 500.0

Gibt den ersten Magnetisierungsstromwert der Sattigungskurve in [%)] relativ zu dem
Nennmagnetisierungsstrom (P0331) an.
Index:
P0366[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0366[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0366[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Beeinflusst P0320 (Motormagnetisierungsstrom).

Notiz:
Der Wert gehort zu dem ersten Flusswert und muss kleiner oder gleich dem Magnetisierungskennlinie
Strom 2 (P0367) sein.

Details:
Siehe P0362 (Magnetisierungskennlinie Fluss 1).

P0367[3] Magnetisierungskennlinie Strom 2 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  75.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 500.0

Gibt den zweiten Magnetisierungsstromwert der Sattigungskurve in [%] relativ zu dem
Nennmagnetisierungsstrom (P0331) an.
Index:
P0367[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0367[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0367[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Beeinflusst P0320 (Motormagnetisierungsstrom).

Notiz:
Der Wert gehort zu dem zweiten Flusswert und muss kleiner oder gleich dem Magnetisierungskennlinie
Strom 3 (P0368) und gréRer oder gleich dem Magnetisierungskennlinie Strom 1 (P0366) sein.

Details:
Siehe P0362 (Magnetisierungskennlinie Fluss 1).
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P0368[3] Magnetisierungskennlinie Strom 3 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 135.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 500.0

Gibt den dritten Magnetisierungsstromwert der Sattigungskurve in [%)] relativ zu dem
Nennmagnetisierungsstrom (P0331) an.
Index:
P0368[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0368[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0368[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Beeinflusst P0320 (Motormagnetisierungsstrom).
Notiz:
Der Wert gehort zu dem dritten Flusswert und muss kleiner oder gleich dem Magnetisierungskennlinie
Strom 4 (P0369) und gréRer oder gleich dem Magnetisierungskennlinie Strom 2 (P0367) sein.

Details:
Siehe P0362 (Magnetisierungskennlinie Fluss 1).
P0369[3] Magnetisierungskennlinie Strom 4 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 170.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 500.0

Gibt den vierten Magnetisierungsstromwert der Sattigungskurve in [%] relativ zu dem
Nennmagnetisierungsstrom (P0331) an.
Index:
P0369[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0369[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0369[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Beeinflusst P0320 (Motormagnetisierungsstrom).

Notiz:
Der Wert gehort zu dem dritten Flusswert und muss kleiner oder gleich dem Magnetisierungskennlinie
Strom 3 (P0368) sein.
Details:
Siehe P0362 (Magnetisierungskennlinie Fluss 1).
r0370[3] Standerwiderstand [%] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt den normierten Standerwiderstand des Motorersatzschaltbildes (Strangwert) in [%] an.
Index:
r0370[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0370[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0370[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
. 0304
100 % bedeutet : Z.o1aqmot 50305
r0372[3] Kabelwiderstand [%] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt den normierten Kabelwiderstand des Motorersatzschaltbildes (Strangwert) in [%)] an. Dieser betragt
schéatzungsweise 20 % des Standerwiderstands.
Index:
r0372[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0372[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0372[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
. 0304
100 % bedeutet : Z. o1 qmot 50305
ro373[3] Standernennwiderstand [%] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt den Standernennwiderstand des Motorersatzschaltbildes (Strangwert) in [%)] an.
Index:
r0373[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0373[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0373[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:

0304

100 % bedeutet : Zatedmot 50305
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ro374[3] Lauferwiderstand [%] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt den normierten Lauferwiderstand des Motorersatzschaltbildes (Strangwert) in [%] an.
Index:

r0374[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

r0374[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

r0374[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:
0304
100 % bedeutet : Z
ratedmot “pn305
ro376[3] Laufernennwiderstand [%] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt den Laufernennwiderstand des Motorersatzschaltbildes (Strangwert) in [%] an.
Index:

r0376[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

r0376[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

r0376[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:
. 0304
100 % bedeutet : Z. o1 qmot 50305
ro377[3] Gesamt-Streureaktanz [%] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt die normierte Gesamtstreureaktanz des Motorersatzschaltbildes (Strangwert) in [%)] an.
Index:
r0377[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0377[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0377[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
0304
100 % bedeutet : Z
0 ratedmot “5o305
r0382[3] Hauptreaktanz [%)] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt die normierte Hauptreaktanz des Motorersatzschaltbildes (Strangwert) in [%] an.
Index:
r0382[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0382[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0382[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
0304
100 % bedeutet : Z
° ratedmot “pg305
r0384[3] Lauferzeitkonstante Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit ms Def: - 3
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt die berechnete Lauferzeitkonstante [ms] an.
Index:
r0384[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0384[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0384[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
r0386[3] Gesamtstreuung Zeitkonstante Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit ms Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt die Gesamtstreuzeitkonstante des Motors an.
Index:

r0386[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r0386[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r0386[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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ro394 CO: Standerwiderstand IGBT [%] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt den Standerwiderstand bezogen auf den Bahnwiderstand R des IGBT in [%] an.

Hinweis:

0304

100 % bedeutet : Zatedmot 50305

ro395 CO: Standerwiderstand gesamt [%)] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt den Standerwiderstand des Motors in [%] des kombinierten Stander-/Kabelwiderstands an.
Hinweis:
0304
100 % bedeutet : Z
0 ratedmot “55305
r0396 CO: Lauferwiderstand Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt den (adaptierten) Lauferwiderstand des Motorersatzschaltbildes (Strangwert) in [%] an.
Hinweis:
0304
100 % bedeutet : Z
° ratedmot “pg305
Notiz:
Werte Uber 25 % koénnen zu einem sehr hohen Motorschlupf fiihren. Wert der Motornenndrehzahl [1/min]
prufen (P0311).
P0400[3] Auswahl Gebertyp Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: ENCODER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2

Wahlt den Gebertyp aus.

Parameter | Klemme Spur Impulsgebertyp

P0400 =1 A | | | | Einspureingang

A | | | | Zweispureingang
AN | | | |

P0400 = 2 A LI L  |Einspureingang
B

A —I_I_I_I_ Zweispureingang
AN | | | |

v | _ 1L

Mdgliche Einstellungen:
0 Gesperrt
1 Einspuriger Impulsgeber
2 Zweispuriger Impulsgeber

Index:
P0400[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0400[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0400[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Vorsicht:
Der Richtungssinn von Encoder und Motor mul3 bei der Verwendung der Vektorregelung mit Geber
Ubereinstimmen. Wird diese Vorschrift nicht beachtet, so ist eine funktionstiichtige Vektorregelung mit
Geber nicht gewabhrleistet (Mitkopplung statt Gegenkopplung). Aus diesem Grund ist eine hohe Sorgfalt
hinsichtlich des AnschluR des Motors an den Umrichter bzw. Verdrahtung des Gebers an das
Geberoptionsmodul aufzubringen (Motorleitungen bzw. Gebersignalleitungen dirfen nicht verdreht werden
N.

Hinweis:
Impulsgeber mit einem Nullimpuls kdnnen ebenfalls angeschlossen werden. Der Nullimpuls wird dabei vom
Umrichter nicht ausgewertet.
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r0403 CO/BO: Akt. Geberzustandswort Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: COMMANDS Max: -
Zeigt das Zustandswort des Gebers (im Bitformat) an.
Bitfelder:
Bit00  Cebernodul aktiv 0 NO
1 YES
Bit01 Geber f ehl er 0 NO
1 YES
Bi t 02 Si gnal o.k. 0 NO
1 YES
Bi t 03 Ver |l ust des Cebersignals 0 NO
1 YES
Bi t 04 HWtimer aktiv 0 NO
1 YES
Details:
Siehe Beschreibung der Siebensegmentanzeige unter "Einfiihrung zu den MICROMASTER-
Systemparametern" dieses Handbuchs.

P0408[3] Anzahl Geberimpulse Min: 2 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1024 2
P-Gruppe: ENCODER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 20000
Gibt die Anzahl der Geberimpulse pro Umdrehung an.

Index:
P0408[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0408[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0408[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Die Anzahl der Geberimpulse pro Umdrehung P0408 wird durch die max. Pulsfrequenz des
Impulsgebermoduls (f_max = 300 kHz) begrenzt.
Die folgende Gleichung stellt den Zusammenhang zwischen der Drehzahl (U/min), Anzahl der
Geberimpulse pro Umdrehung und der daraus folgenden Impulsgeberfrequenz dar. Die
Impulsgeberfrequenz muR3 dabei kleiner als die max. Pulsfrequenz des Impulsgebermoduls sein:
_ P0408 x U/min
fmax >f= 60

P0491[3] Reaktion Drehzahlsignalverlust Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: ENCODER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1
Legt die Berechnungsmethode fest.

Mdgliche Einstellungen:
0 Kein Ubergang
1 Ubergang in SLVC

Index:
P0491[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0491[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0491[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P0492[3] Zulassige Drehzahldifferenz Min:  0.00 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  10.00 2
P-Gruppe: ENCODER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 100.00

Wahlt die zulassige Differenz berechneter Drehzahlsignale zwischen Abtastungen aus, bevor in Betracht

gezogen wird, dass die Drehzahlsignalrickfihrung verloren gegangen ist.

Abhéngigkeit:
Dieser Parameter wird aktualisiert, nachdem die Motoranlaufzeit P0345 geandert oder die
Drehzahloptimierung (P1960 = 1) ausgefuhrt wird.

Im Umrichter ist eine feste Verzégerungszeit von 40 ms hinterlegt. Erst nach Ablauf dieser

Verzdgerungszeit wird bei Verlust des Gebersignals bei hoher Drehzahl der Fehler FO090 aktiviert.

Vorsicht:

Mit P0492 = 0 wird sowohl der Verlust des Gebersignals bei hoher Drehzahl als auch bei kleiner Drehzahl

deaktiviert. Folglich wird kein Verlust des Gebersignals tberwacht.

Falls der Verlust des Gebersignals deaktiviert wird und der Fehler eintritt, so kann die Motorregelung instabil

werden.
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P0494[3] Verztg Drehzahlverlustreaktion Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 2
P-Gruppe: ENCODER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 65000
Wahlt die Verzégerungszeit nach Erkennen des Drehzahlsignalverlusts bis zum Einleiten der
entsprechenden Reaktion aus.
Ist die Lauferdrehzahl kleiner als der Wert in Parameter P0492, so wird Verlust des Gebersignals mittels
eines Algorithmus festgestellt.
Index:

P0494[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0494[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0494[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Dieser Parameter wird aktualisiert, nachdem die Motoranlaufzeit P0345 geandert oder die
Drehzahloptimierung (P1960 = 1) ausgefiihrt wird.

Vorsicht:

Mit P0492 = 0 wird der Verlust des Gebersignals bei niederiger Drehzahl deaktiviert. Folglich wird kein
Verlust des Gebersignals bei kleiner Drehzahl tGiberwacht (Verlust des Gebersignals bei hoher Drehzahl
bleibt aktiv, sofern Parameter P0492 > 0).

Falls der Verlust des Gebersignals deaktiviert wird und der Fehler eintritt, so kann die Motorregelung instabil
werden.

P0500[3] Technische Anwendung Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH_APL Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 3
Wahlt die technische Anwendung aus. Legt die Regelungsart fest (P1300).
Mdgliche Einstellungen:
0 Konst. Drehmoment
1 Pumpen und Lifter
3 Positionierende Rucklauframpe
Index:
P0500[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0500[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
PO0500[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Siehe Parameter P0205
P0601[3] Motor-Temperaturfihler Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2

Waéhlt den Motor-Temperaturfuhler aus.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

0 Kein Sensor
1 Kaltleiter (PTC)
2 KTY84

P0601[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0601[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0601[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

56

Bei Auswahl von "kein Sensor" erfolgt die Uberwachung der Motortemperatur auf der Grundlage des
Schéatzwerts des thermischen Motormodells.

Ist ein Sensor angeschlossen, so wird die Motortemperatur zuséatzlich Giber das thermische Motormodell
berechnet (siehe Bild). Wird z.B. bei einem KTY-Sensor ein Drahtbruch erkannt (A0512), so erfolgt
automatisch eine Umschaltung auf das thermische Motormodell. Die MotortemperaturUberwachung wird
anschliessend mittels des Schéatzwerts durchgefiihrt. Ist hingegen ein PTC-Sensor angeschlossen, so wird
die Motortemperatur zusétzlich durch das thermische Motormodell Giberwacht. In diesem Fall ist eine
Redundanz der Motortemperaturiiberwachung gegeben.
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Warnung
A0512 _
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PTC-Sensor:

Ein PTC-Temperaturfuhler (Positive-Temperature-Characteristic) ist ein Widerstand mit positiver
Temperaturkennlinie, der bei normalen Temperaturen einen niedrigen Widerstandswert ( 50-100 Ohm) hat.
Im Normalfall sind im Motor drei PTC-Temperaturfuhler in Serie geschaltet (Abhéngig vom Motorhersteller)
und somit ergibt sich ein "kalter Widerstandswert" von 150 bis 300 Ohm. Der PTC-Temperaturfuhler wird
oftmals auch als Kaltleiter bezeichnet.

Bei einer bestimmten Schwellentemperatur steigt der Widerstand jedoch rasch an. Die
Schwellentemperatur wird vom Motorhersteller so gewéhlt, dass Sie dem Temperaturnennwert der
Motorisolierung entspricht. Damit kann die Anderung des Widerstandswertes zum Schutz des Motors
eingesetzt werden, da die PTC’s in die Motorwicklungen eingebettet sind. Fir die Temperaturmessung sind
PTC-Temperaturfihler nicht geeignet.

Wenn der PTC an den Steuerklemmen 14 und 15 des MM4 angeschlossen ist. Die Auswahl Motor
Temperaturfuhler durch Einstellung PO601 = 1 (PTC Sensor) aktiviert wurde, dann schiitzt der PTC-
Temperaturfihler mittels dem Auslésegerat im MM4 den Motor.

Wird der Widerstandswert von 2000 Ohm uberschritten, zeigt der Umrichter den Fehler FO001
(Motorubertemperatur) an.

Ist der Widerstandswert unter 100 Ohm so wird der Fehler FO015 (Kein Motor-Temperatursignal)
ausgegeben.

Somit wird der Motor gegen Ubertemperatur und auch gegen Drahtbruch des Sensors geschiitzt.

Es wird zuséatzlich der Motor durch das thermische Motormodell im Umrichter Gberwacht und somit ist eine
Redundanz der Motoriiberwachung gegeben.

KTY84 Sensor:

Der KTY84 Sensor ist im Grunde ein Halbleiter-Thermosensor (Diode), dessen Widerstandswert von etwa
500 Ohm bei 0°C bis 2600 Ohm bei 300°C variiert. Er besitzt einen positiven Temperaturkoeffizienten und
weil3t im Gegensatz zu den PTC’s eine annahernd lineare Temperaturcharakteristik auf. Das
Widerstandsverhalten ist vergleichbar dem eines Messwiderstandes mit sehr grof3em
Temperaturkoeffizienten.

Zu beachten ist beim AnschlieRen die Polaritat. Der Sensor ist so anzuschliel3en, dass die Diode in
Durchlassrichtung gepolt ist. Das bedeutet, die Anode ist an Klemme 14 = PTC A (+) und die Kathode an
Klemme 15 = PTC B (-) anzuschlieRBen.

Ist die Temperaturiiberwachungsfunktion mit Einstellung PO601 = 2 aktiviert, wird die Temperatur des
Sensors (also die der Motorwicklungen) auf Parameter r0035 geschrieben.

Die Warnschwelle Motortibertemperatur ist mit Parameter PO604 zu parametrieren (Werkseinstellung ist
130°C). Diese Warnschwelle ist abhéngig von der Isolierstoffklasse des Motors (siehe Tabelle).

Isolationsklasse Maximale Temperatur
A 100 °C
E 115°C
B 120 °C
F 140 °C
H 165 °C
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Die Storschwelle Motorubertemperatur wird um 10% hoéher als die eingegebene Temperatur im Parameter
P0604 vom Umrichter selbsttatig gesetzt.
Ist der KTY84 Sensor aktiviert, so wird zusatzlich die Motortemperatur Uber das thermische Motormodell
berechnet. Wird bei dem KTY84 Sensor ein Drahtbruch erkannt so wird ein Alarm A5012 (Verlust des
Motortemperatursignals) generiert und automatisch auf das thermische Motormodell umgeschaltet.
Kurzschluf3 oder Unterbruch:
Ist der Stromkreis zumPTC oder KTY84 Sensor offen oder kommt es zu einem Kurzschluss, so wird der
Fehler FO015 (Kein Motortemperatursignal), angezeigt.

P0604[3] Warnschwelle Motoriibertemperatur Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit °C Def:  130.0 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.0
Legt die Warnschwelle fur den Motoriibertemperaturschutz fest. Die Schwelle, bei der entweder eine
Abschaltung oder Imax-Reduktion ausgeldst wird (siehe P0610), liegt immer um 10 % uber der
Warnschwelle.

Index:

P0604[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0604[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0604[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Die Warnschwelle sollte mindestens 40°C gréRer als die Umgebungstemperatur P0625.

P0604 = P0625 + 40 °C

Hinweis:

P0610[3]

58

Standardwert hangt von P0300 (Auswahl Motortyp) ab.

Reaktion bei Motoriibertemp. 12t Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 2 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2

Legt die Reaktion bei Erreichen der Warnschwelle fur die Motortemperatur fest.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

0 Keine Reaktion, nur Warnung
1 Warnung und Reduktion von Imax (fiihrt zu einer verringerten Ausgangsfrequenz)
2 Warnung and Storung (FO011)

P0610[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0610[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0610[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Abschaltschwelle = P0604 (Motortemperatur-Warnschwelle) * 105 %

Hinweis:

Die I2t-Uberwachung des Motors dient dazu, die Motortemperatur zu berechnen oder zu messen und den
Umrichter zu schiitzen, wenn eine Uberhitzung des Motors zu befurchten ist.

Die Motortemperatur hangt von zahlreichen Faktoren ab, darunter die Grél3e des Motors, die
Umgebungstemperatur, die vorausgehende Motorlast und natirlich der Laststrom. (Das Quadrat der
Stromstarke bestimmt die Erwérmung des Motors und die Temperatur steigt im Laufe der Zeit an, daher 2t).

Da die meisten Motoren von Liftern, die bei Motorgeschwindigkeit laufen, gekihlt werden, spielt auch die
Motordrehzahl eine wichtige Rolle. Nattrlich wird sich ein Motor, der mit hoher Stromstérke (evtl. verstérkt)
und niedriger Drehzahl lauft, schneller erwarmen als ein Motor, der bei 50 oder 60 Hz und Volllast lauft. Bei
MM4 finden diese Faktoren Bericksichtigung.

Die Umrichter schlieRen auch Umrichter-12t-Schutz ein (d.h. Uberhitzungsschutz, siehe P0290), um die
Geréate selbst zu schitzen. Diese Funktion ist unabhéngig vom I2t des Motors und wird hier nicht
beschrieben.

12t Wirkungsweise:

Die gemessene Motorstromstérke wird in r0027 angezeigt. Die Motortemperatur wird aber weiterhin in
r0035 in °C angezeigt. Diese Temperatur wird entweder von einem im Motor installierten Temperatursensor
KTY84 erfasst oder es wird ein berechneter Wert verwendet. Der Wert vom KTY84 wird nur verwendet,
wenn P0601 = 2; in allen anderen Fallen (einschlief3lich Signalverlust vom KTY84) wird der berechnete
Wert angezeigt. Der MM440/MM430 nutzt ein wesentlich ausgereifteres Modell zur Berechnung der
Motortemperatur als der MM410/MM411/MM420. Aus diesem Grund werden zahlreiche weitere Parameter
hinzugezogen, zum Beispiel auch P0625, die Umgebungstemperatur. Parameter P0604 kann hier auf die
Einstellung der Schwellentemperatur im Vergleich zu r0035 verandert werden.

P0610 andert die Reaktion wie oben beschrieben.
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P0625[3] Umgebungstemperatur Motor Min:  -40.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit °C Def:  20.0 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 80.0

Umgebungstemperatur des Motor zum Zeitpunkt der Motordatenbestimmung.

P0626 P0627 P0628

P0304 PO0305 P0307 P0308 P0310 PO0311

3y 1

N S R N

r0630 |
Thermisches r0631 >
P0625|—> Motormodell Ersatzschaltung
r0632
r0633

il

P1910

Parameter P0625 darf nur dann geéndert werden, wenn die Motortempertur gleich der

Umgebungstemperatur entspricht (Motortemperatur = Umgebungstemperatur). Eine

Motordatenidentifikation muR nach der Anderung von P0625 durchgefiihrt werden.
Index:

P0625[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P0625[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P0625[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P0626[3] Ubertemperatur Standereisen Min:
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit °C Def:
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max:

20.0
50.0
200.0

Stufe

Ubertemperatur am Sténdereisen.
Index:

P0626[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P0626[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P0626[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

Beim Temperaturanstieg des Sténders ist sowohl der Temperaturanstieg hervorgerufen durch den Betrieb
mit sinusférmiger Spannung (Netzbetrieb), als auch die zusétzlichen, durch Umrichterbetrieb verursachten

Verluste (Modulationsverlust, Ausgangsfilter) beriicksichtigt.

P0627[3] Ubertemperatur Standerwicklung Min:
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit °C Def:
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max:

20.0
80.0
200.0

Stufe

4

Ubertemperatur an der Standerwicklung.
Index:

P0627[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P0627[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P0627[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

Die Ubertemperaturen der Stander- / Lauferwicklung sind nur fiir den Sinusbetrieb (Grundwelle) giiltig.

Ein Temperaturanstieg der Stander- / Lauferwicklung wird hervorgerufen durch den Betrieb mit

sinusférmigen Spannungen als auch durch Verluste (Modulationsverluste, Oberwellenverluste), die durch

den Umrichterbetrieb entstehen.

P0628[3] Ubertemperatur Lauferwicklung Min:  20.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit °C Def:  100.0 4
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.0
Ubertemperatur an der Lauferwicklung.
Index:
P0628[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0628[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0628[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Siehe Parameter P0627.
MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0AP0 59




Parameter Ausgabe 08/02

ro630[3] CO: Umgebungstemperatur Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit °C Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die Umgebungstemperatur des Motormassenmodells an.
Index:

r0630[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

r0630[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

r0630[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

ro631[3] CO: Standereisen-Temperatur Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit °C Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die Eisentemperatur des Motormassenmodells an.
Index:

r0631[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

r0631[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

r0631[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

ro632[3] CO: Standerwicklung-Temperatur Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit °C Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die Standerwicklungstemperatur des Motormassenmodells an.
Index:

r0632[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

r0632[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

r0632[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

ro633[3] CO: Lauferwicklung-Temperatur Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit °C Def: - 4
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die Lauferwicklungstemperatur des Motormassenmodells an.
Index:

r0633[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

r0633[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

r0633[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P0640[3] Motoriberlastfaktor [%] Min:  10.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  150.0 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: Sofort QC. Ja Max: 400.0

Bestimmt den Motoruberlastfaktor in [%] relativ zu PO305 (Motornennstrom).
Index:
P0640[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P0640[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P0640[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Begrenzt auf den maximalen Umrichterstrom oder auf 400 % des Motornennstroms (P0305), wobei der
niedrigere Wert angewandt wird.

min (r0209, 4 (P0305)
P0305

P0640max = 100

Details:
Siehe Funktionsplan fir Strombegrenzung.
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P0O700[3] Auswahl Befehlsquelle Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 2 1
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 6

Index:

Wahlt die digitale Befehlsquelle aus.
Mdgliche Einstellungen:
0 Werksseitige Voreinstellung

[ & BN\

BOP (Tastatur)
Klemmenleiste
USS an BOP-Link
USS an COM-Link
CB an COM-Link

P0700[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
PO700[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0700[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Beispiel:

Bei Anderung von 1 auf 2 werden alle Digitaleingdnge auf die Standardeinstellungen gesetzt.

BOP

Klemmen

USS
BOP link

[pmp—— ]

P0700 = 2

\ 4

USS
COM link

CB
COM link

Ablaufsteuerung

A

A 4

A

A 4

Sollwert-
kanal

Motor-
regelung

Vorsicht:
Soll der Umrichter tiber das AOP gesteuert werden, so ist als Befehlsquelle USS mit der entsprechenden
Schnittstelle auszuwahlen. Ist das AOP an der BOP-Link-Schnittstelle angeschlossen, so muf} in den

Parameter PO700 der Wert 4 (PO700 = 4) eingetragen werden.
Hinweis:
Wird Parameter PO700 geéndert, so werden die in der folgende Tabelle aufgelisteten BiCo-Parameter wie
folgt modifiziert.

P0O700=0 | PO700=1 | PO700=2 | PO700=4 | PO700=5 | P0O700 =6
P0840 722.0 19.0 722.0 2032.0 2036.0 2090.0
P0844 1.0 19.1 1.0 2032.1 2036.1 2090.1
P0845 19.1 19.1 19.1 19.1 19.1 19.1
P0848 1.0 1.0 1.0 2032.2 2036.2 2090.2
P0852 1.0 1.0 1.0 2032.3 2036.3 2090.3
P1035 19.13 19.13 19.13 2032.13 2036.13 2090.13
P1036 19.14 19.14 19.14 2032.14 2036.14 2090.14
P1055 0.0 19.8 0.0 2032.8 2036.8 2090.8
P1056 0.0 0.0 0.0 2032.9 2036.9 2090.9
P1113 722.1 19.11 722.1 2032.11 2036.11 2090.11
P1140 1.0 1.0 1.0 2032.4 2036.4 2090.4
P1141 1.0 1.0 1.0 2032.5 2036.5 2090.5
P1142 1.0 1.0 1.0 2032.6 2036.6 2090.6
P2103 722.2 722.2 722.2 722.2 722.2 722.2
P2104 0.0 0.0 0.0 2032.7 2036.7 2090.7
P2235 19.13 19.13 19.13 2032.13 2036.13 2090.13
P2236 19.14 19.14 19.14 2032.14 2036.14 2090.14
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P0701[3]

Funktion Digitaleingang 1 Min: 0
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99

Stufe

Wahlt die Funktion des Digitaleingangs 1 aus.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

0 Digitaleingang gesperrt

1 EIN / AUS1

2 EIN+Reversieren / AUS1

3 AUS?2 - Austrudeln bis zum Stillstand

4 AUSS3 - schneller Rucklauf

9 Fehler-Quittierung

10 JOG rechts

11  JOG links

12  Reversieren

13  Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. groRer)
14  Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
15 Festsollwert (Direktauswahl)

16  Festsollwert (Direktausw. + EIN)

17  Festsollwert (BCD-kodiert + EIN)

25  Freigabe DC-Bremse

29  Externer Fehler

33  Zusatz-Frequenzsollwert sperren

99  BICO Parametrierung freigeben

P0701[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0701[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0701[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Abhéngigkeit:

Einstellung 99 (Freigabe BICO-Parametrierung) kann nur zuriickgesetzt werden, wenn
- P0700 (Befehlsquelle) oder

- P0010 =1, P3900 =1 - 3 Schnellinbetriebnahme oder

- P0010 = 30, P0970 = 1 Werkseinstellung.

Notiz:

Die Einstellung 99 (BICO) sollte nur von erfahrenen Anwendern verwendet werden.

P0702[3]
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Funktion Digitaleingang 2 Min: 0
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 12
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99

Stufe

Wahlt die Funktion des Digitaleingangs 2 aus.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

Details:

0 Digitaleingang gesperrt

1 EIN/AUS1

2 EIN+Reversieren / AUS1

3 AUS?2 - Austrudeln bis zum Stillstand

4 AUS3 - schneller Riicklauf

9 Fehler-Quittierung

10 JOG rechts

11 JOG links

12  Reversieren

13  Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. groRer)
14  Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
15 Festsollwert (Direktauswahl)

16  Festsollwert (Direktausw. + EIN)

17  Festsollwert (BCD-kodiert + EIN)

25  Freigabe DC-Bremse

29  Externer Fehler

33  Zusatz-Frequenzsollwert sperren

99  BICO Parametrierung freigeben

P0702[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0702[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0702[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Siehe P0701 (Funktion von Digitaleingang 1).
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P0O703[3] Funktion Digitaleingang 3 Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 9 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99
Wahlt die Funktion des Digitaleingangs 3 aus.
Mdgliche Einstellungen:
0 Digitaleingang gesperrt
1 EIN/ AUS1
2 EIN+Reversieren / AUS1
3 AUS?2 - Austrudeln bis zum Stillstand
4 AUSS3 - schneller Rucklauf
9 Fehler-Quittierung
10 JOG rechts
11  JOG links
12 Reversieren
13  Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. groRer)
14  Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
15 Festsollwert (Direktauswahl)
16  Festsollwert (Direktausw. + EIN)
17  Festsollwert (BCD-kodiert + EIN)
25  Freigabe DC-Bremse
29  Externer Fehler
33  Zusatz-Frequenzsollwert sperren
99  BICO Parametrierung freigeben
Index:
P0703[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0703[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0703[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Details:
Siehe P0701 (Funktion von Digitaleingang 1).
P0704[3] Funktion Digitaleingang 4 Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 15 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99

Wahlt die Funktion des Digitaleingangs 4 aus.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

Details:

0 Digitaleingang gesperrt

1 EIN/ AUS1

2 EIN+Reversieren / AUS1

3 AUS?2 - Austrudeln bis zum Stillstand

4 AUSS3 - schneller Rucklauf

9 Fehler-Quittierung

10 JOG rechts

11  JOG links

12 Reversieren

13  Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. groRer)
14  Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
15 Festsollwert (Direktauswahl)

16  Festsollwert (Direktausw. + EIN)

17  Festsollwert (BCD-kodiert + EIN)

25  Freigabe DC-Bremse

29  Externer Fehler

33  Zusatz-Frequenzsollwert sperren

99  BICO Parametrierung freigeben

P0704[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
PO704[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0704[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Siehe P0O701 (Funktion von Digitaleingang 1).
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PO705[3] Funktion Digitaleingang 5 Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 15 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99
Wahlt die Funktion des Digitaleingangs 5 aus.

Mdgliche Einstellungen:
0 Digitaleingang gesperrt
1 EIN/ AUS1
2 EIN+Reversieren / AUS1
3 AUS?2 - Austrudeln bis zum Stillstand
4 AUSS3 - schneller Rucklauf
9 Fehler-Quittierung
10 JOG rechts
11  JOG links
12 Reversieren
13  Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. groRer)
14  Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
15 Festsollwert (Direktauswahl)
16  Festsollwert (Direktausw. + EIN)
17  Festsollwert (BCD-kodiert + EIN)
25  Freigabe DC-Bremse
29  Externer Fehler
33  Zusatz-Frequenzsollwert sperren
99  BICO Parametrierung freigeben
Index:
P0705[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0705[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
PO705[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Details:
Siehe P0701 (Funktion von Digitaleingang 1).

P0O706[3] Funktion Digitaleingang 6 Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 15 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99

64

Wahlt die Funktion des Digitaleingangs 6 aus.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

Details:

0 Digitaleingang gesperrt

1 EIN/ AUS1

2 EIN+Reversieren / AUS1

3 AUS?2 - Austrudeln bis zum Stillstand

4 AUSS3 - schneller Rucklauf

9 Fehler-Quittierung

10 JOG rechts

11  JOG links

12 Reversieren

13  Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. groRer)
14  Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
15 Festsollwert (Direktauswahl)

16  Festsollwert (Direktausw. + EIN)

17  Festsollwert (BCD-kodiert + EIN)

25  Freigabe DC-Bremse

29  Externer Fehler

33  Zusatz-Frequenzsollwert sperren

99  BICO Parametrierung freigeben

P0706[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
PO706[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0706[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Siehe P0O701 (Funktion von Digitaleingang 1).

MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0AP0O




Ausgabe 08/02 Parameter

P0O707[3] Funktion Digitaleingang 7 Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99
Wahlt die Funktion des Digitaleingangs 7 (Uber Analogeingang) aus.

Mdgliche Einstellungen:
0 Digitaleingang gesperrt
1 EIN/ AUS1
2 EIN+Reversieren / AUS1
3 AUS?2 - Austrudeln bis zum Stillstand
4 AUSS3 - schneller Rucklauf
9 Fehler-Quittierung
10 JOG rechts
11  JOG links
12 Reversieren
13  Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. groRer)
14  Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
25 Freigabe DC-Bremse
29  Externer Fehler
33  Zus. Frequenzsollwert sperren
99  BICO Parametrierung freigeben
Index:
P0707[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
PO707[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0707[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Hinweis:
Signale Uber 4 V sind aktiv, Signale unter 1,6 V sind inaktiv.
Details:
Siehe P0701 (Funktion von Digitaleingang 1).

P0708[3] Funktion Digitaleingang 8 Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99
Wahlt die Funktion des Digitaleingangs 8 (Uber Analogeingang) aus.

Mdgliche Einstellungen:
0 Digitaleingang gesperrt
1 EIN/ AUS1
2 EIN+Reversieren / AUS1
3 AUS?2 - Austrudeln bis zum Stillstand
4 AUS3 - schneller Riicklauf
9 Fehler-Quittierung
10 JOG rechts
11 JOG links
12  Reversieren
13  Motorpotentiometer (MOP) héher (Freq. groRer)
14  Motorpotentiometer (MOP) tiefer (Freq. kleiner)
25  Freigabe DC-Bremse
29  Externer Fehler
33  Zus. Frequenzsollwert sperren
99  BICO Parametrierung freigeben
Index:
P0708[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0708[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0708[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Hinweis:
Signale uber 4 V sind aktiv, Signale unter 1,6 V sind inaktiv.
Details:
Siehe P0701 (Funktion von Digitaleingang 1).
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P0719[3]

Auswahl Befehls-/Sollwertquelle Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 66

Zentraler Schalter zur Auswahl der Steuerbefehlsquelle fiir den Umrichter.

Zum Umschalten der Befehls- und Sollwertquelle zwischen frei programmierbaren BICO-Parametern und

festen Befehls-/Sollwertprofilen. Die Befehls- und die Sollwertquelle kdnnen unabhéngig voneinander

ausgewahlt werden.

Mit der Zehnerstelle wird die Befehlsquelle ausgewahlt, mit der Einheitenstelle die Sollwertquelle.

Mdgliche Einstellungen:

Cmd=BICO Parameter
Cmd=BICO Parameter
2 Cmd=BICO Parameter
3 Cmd=BICO Parameter
4 Cmd=BICO Parameter
5
6

= O

Cmd=BICO Parameter
Cmd=BICO Parameter

10 Cmd=BOP

11 Cmd=BOP

12 Cmd=BOP

13 Cmd=BOP

15 Cmd=BOP

16 Cmd=BOP

40 Cmd=USS BOP-Link
41  Cmd=USS BOP-Link
42  Cmd=USS BOP-Link
43  Cmd=USS BOP-Link
44  Cmd=USS BOP-Link
45  Cmd=USS BOP-Link
46  Cmd=USS BOP-Link
50 Cmd=USS COM-Link
51 Cmd=USS COM-Link
52 Cmd=USS COM-Link
53 Cmd=USS COM-Link
54  Cmd=USS COM-Link
55 Cmd=USS COM-Link
60 Cmd=CB COM-Link
61 Cmd=CB COM-Link
62 Cmd=CB COM-Link
63 Cmd=CB COM-Link
64 Cmd=CB COM-Link
66 Cmd=CB COM-Link

Index:

Sollwert = BICO Parameter
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfrequenz
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link
Sollwert = CB COM-Link
Sollwert = BICO Param
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfrequenz
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link
Sollwert = BICO Parameter
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfreq.
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link
Sollwert = CB COM-Link
Sollwert = BICO Par.
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfrequenz
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link
Sollwert = BICO Parameter
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfrequenz
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link

P0719[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0719[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0719[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Hinweis:

Bei Festlegung eines anderen Werts als 0 (d. h. der BICO-Parameter wird nicht als Sollwertquelle
verwendet) sind P0844 / P0848 (erste Quelle von AUS2 / AUS3) nicht aktiv; stattdessen sind P0845 /
P0849 (zweite Quelle von AUS2 / AUS3) aktiv, und die AUS-Befehle werden Uber die festgelegte Quelle
bereitgestellt.

Zuvor eingerichtete BICO-Verdrahtungen bleiben unverandert.

ro720

66

Anzahl Digitaleingange Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMMANDS Max: -

Zeigt die Anzahl der Digitaleingange an.
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ro722 CO/BO: Status Digitaleingange Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: COMMANDS Max: -
Zeigt den Status der Digitaleingédnge an.
Bitfelder:
Bi t 00 Di gital eingang 1 0 OFF
1 ON
Bit01 Di gi tal ei ngang 2 0 OFF
1 ON
Bi t 02 Di gital ei ngang 3 0 OFF
1 ON
Bi t 03 Di gi tal ei ngang 4 0 OFF
1 ON
Bit 04 Di gital ei ngang 5 0 OFF
1 ON
Bi t 05 Di gi tal ei ngang 6 0 OFF
1 ON
Bi t 06 Di gi tal ei ngang 7 (lber ADC1) 0 OFF
1 ON
Bi t 07 Di gi tal ei ngang 8 (uUber ADC2) 0 OFF
1 ON
Hinweis:
Bei aktivem Signal leuchtet das Segment.
P0724 Entprellzeit fir Digitaleingange Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 3 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 3
Legt die Entprellzeit (Filterzeit) fur Digitaleingange fest.
Mdgliche Einstellungen:
0 Entprellung ausgeschaltet
1 2,5 ms Entprellzeit
2 8,2 ms Entprellzeit
3 12,3 ms Entprellzeit
P0725 PNP / NPN Digitaleingange Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1

Schaltet zwischen high aktiv (PNP) und low aktiv (NPN) um. Gilt fiir alle Digitaleingange gleichzeitig.

Folgende Aussagen gelten bei Verwendung der internen Versorgung:
Mdgliche Einstellungen:
0 NPN Betriebsart ==> low aktiv
1 PNP Betriebsart ==> high aktiv

Werte:

NPN: Die Klemmen 5/6/7/8/16/17 miissen Uber Klemme 28 (0 V) verbunden sein. PNP: Die Klemmen
5/6/7/8/16/17 missen Uber Klemme 9 (24 V) verbunden sein.

r0730 Anzahl Digitalausgéange Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMMANDS Max: -
Zeigt die Anzahl der Digitalausgange (Relais) an.
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P0O731[3] BI: Funktion Digitalausgang 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 52:3 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Legt die Quelle fur Digitalausgang 1 fest.
Index:
P0731[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0731[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0731[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
52.0 Einschaltbereit 0 Geschlossen
52.1 Betriebsbereit 0 Geschlossen
52.2 Antrieb 1auft 0 Geschlossen
52.3 Storung aktiv 0 Geschlossen
52.4 AUS2 aktiv 1 Geschlossen
52.5 AUS3 aktiv 1 Geschlossen
52.6 Einschaltsperre aktiv 0 Geschlossen
52.7 Warnung aktiv 0 Geschlossen
52.8 Abweichung Soll- / Istwert 1 Geschlossen
52.9 Steuerung von AG (PZD-Steuerung) 0 Geschlossen
52.A Maximalfrequenz erreicht 0 Geschlossen
52.B Warnung: Motorstrombegrenzung 1 Geschlossen
52.C Motorhaltebremse (MHB) aktiv 0 Geschlossen
52.D Motoriberlast 1 Geschlossen
52.E Motorlaufrichtung rechts 0 Geschlossen
52.F Umrichtertberlast 1 Geschlossen
53.0 DC-Bremse aktiv 0 Geschlossen
53.1 Ist-Frequenz f_act > P2167 (f_off) 0 Geschlossen
53.2 Ist-Frequenz f_act >= P1080 (f_min) 0 Geschlossen
53.3 Ist-Strom r0027 >= P2170 0 Geschlossen
53.4 Ist-Frequenz f_act > P2155 (f_1) 0 Geschlossen
53.5 Ist-Frequenz f_act <= P2155 (f_1) 0 Geschlossen
53.6 Ist-Frequenz f_act >= Sollwert 0 Geschlossen
53.7 Ist-Zwischenkreisspannung r0026 < P2172 0 Geschlossen
53.8 Ist-Zwischenkreisspannung r0026 > P2172 0 Geschlossen
53.A PID-Ausgang r2294 == P2292 (PID_min) 0 Geschlossen
53.B PID-Ausgang r2294 == P2291 (PID_max) 0 Geschlossen
P0732[3] BI: Funktion Digitalausgang 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 527 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Legt die Quelle fir Digitalausgang 2 fest.
Index:
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P0732[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P0732[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P0732[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

52.0
52.1
52.2
52.3
52.4
52.5
52.6
52.7
52.8
52.9
52.A
52.B
52.C
52.D
52.E
52.F
53.0
53.1
53.2
53.3
53.4
53.5
53.6
53.7
53.8
53.A
53.B

Einschaltbereit

Betriebsbereit

Antrieb lauft

Storung aktiv

AUS2 aktiv

AUS3 aktiv

Einschaltsperre aktiv

Warnung aktiv

Abweichung Soll- / Istwert

Steuerung von AG (PZD-Steuerung)
Maximalfrequenz erreicht

Warnung: Motorstrombegrenzung
Motorhaltebremse (MHB) aktiv
Motoruberlast

Motorlaufrichtung rechts

Umrichterliberlast

DC-Bremse aktiv

Ist-Frequenz f_act > P2167 (f_off)
Ist-Frequenz f_act >= P1080 (f_min)
Ist-Strom r0027 >= P2170

Ist-Frequenz f_act > P2155 (f_1)
Ist-Frequenz f_act <= P2155 (f_1)
Ist-Frequenz f_act >= Sollwert
Ist-Zwischenkreisspannung r0026 < P2172
Ist-Zwischenkreisspannung r0026 > P2172
PID-Ausgang r2294 == P2292 (PID_min)
PID-Ausgang r2294 == P2291 (PID_max)

OCO0OO0OO0O0O0O0O0O0OO0OO0OFrRPOFRPROFRPROOFrRPROORPFLROOOO

Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen

Hinweis:

Andere Einstellungen sind in der Betriebsart "Experte" mdglich (siehe PO003 - Anwenderzugriffsstufe).
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P0O733[3] BI: Funktion Digitalausgang 3 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Legt die Quelle fur Digitalausgang 2 fest.
Index:

P0733[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P0733[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P0733[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

52.0 Einschaltbereit

52.1 Betriebsbereit

52.2 Antrieb 1auft

52.3 Storung aktiv

52.4 AUS2 aktiv

52.5 AUS3 aktiv

52.6 Einschaltsperre aktiv

52.7 Warnung aktiv

52.8 Abweichung Soll- / Istwert

52.9 Steuerung von AG (PZD-Steuerung)

52.A Maximalfrequenz erreicht

52.B Warnung: Motorstrombegrenzung

52.C Motorhaltebremse (MHB) aktiv

52.D Motoriberlast

52.E Motorlaufrichtung rechts

52.F Umrichtertberlast

53.0 DC-Bremse aktiv

53.1 Ist-Frequenz f_act > P2167 (f_off)

53.2 Ist-Frequenz f_act >= P1080 (f_min)

53.3 Ist-Strom r0027 >= P2170

53.4 Ist-Frequenz f_act > P2155 (f_1)

53.5 Ist-Frequenz f_act <= P2155 (f_1)

53.6 Ist-Frequenz f_act >= Sollwert

53.7 Ist-Zwischenkreisspannung r0026 < P2172
53.8 Ist-Zwischenkreisspannung r0026 > P2172

53.A PID-Ausgang r2294 == P2292 (PID_min)
53.B PID-Ausgang r2294 == P2291 (PID_max)

OO0 O0OO0O0OO0OO0OO0OO0OO0ORFrRROFRPROFRPROOFRPROORFLPROOOO

Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen
Geschlossen

Hinweis:

Andere Einstellungen sind in der Betriebsart "Experte" mdglich (siehe PO003 - Anwenderzugriffsstufe).

ro747 CO/BO: Zustand Digitalausgange Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMMANDS Max: -
Zeigt den Status der Digitalausgénge an (inklusive Umkehrung von Digitalausgangen uber P0748).
Bitfelder:
Bi t 00 Di gi tal ausgang 1 aktiv 0 NO
1 YES
Bit01 Di gital ausgang 2 aktiv 0 NO
1 YES
Bi t 02 Di gi tal ausgang 3 aktiv 0 NO
1 YES
Abhéngigkeit:
Bit0= 0:
Relais stromlos / Kontakte gedtffnet
Bit0= 1:
Relais eingeschaltet / Kontakte geschlossen
P0748 Digitalausgange invertieren Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 7
Ermdglicht eine Invertierung der auszugebenden Signale.
Bitfelder:
Bi t 00 Di gi tal ausgang 1 invertieren 0 NO
1 YES
Bit01 Di gi tal ausgang 2 invertieren 0 NO
1 YES
Bi t 02 Di gi tal ausgang 3 invertieren 0 NO
1 YES
r0750 ADC-Anzahl Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TERMINAL Max: -
Zeigt die Anzahl der verfligbaren Analogeingange an.
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ro751 BO: ADC-Zustandswort Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 4
P-Gruppe: TERMINAL Max: -
Zeigt den Status eines Analogeingangs an.
Bitfelder:
Bit00  Drahtbruch ADC 1 0 NO
1 YES
Bit01 Dr aht bruch ADC 2 0 NO
1 YES
ro752[2] ADC-Eingangswert [V] oder [mA] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: TERMINAL Max: -
Zeigt den gegléatteten Analogeingangswert in Volt vor dem Skalierungsblock an.
Index:
r0752[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
r0752[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)
P0753[2] ADC-Glattungszeit Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 3 3
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 10000
Legt die Filterzeit (PT1-Filter) in [ms] fir den Analogeingang fest.
Index:
P0O753[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
P0753[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)
Hinweis:
Eine Erhéhung dieser Zeit (glattet) reduziert die Welligkeit, verlangsamt jedoch auch die Reaktion des
Analogeinganges.
P0753 = 0 : kein Filter
r0754[2] ADC-Wert nach Skalierung [%)] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 2
P-Gruppe: TERMINAL Max: -
Zeigt den gegléatteten Wert des Analogeingangs in [%)] nach dem Skalierungsblock an.
Index:

r0754[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
r0754[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)

Abhéngigkeit:
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P0757 bis PO760 legen den Bereich fest (ADC-Skalierung).
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r0755[2]

Index:

CO: ADC-Wert nach Skal. [4000h] Min: -
Datentyp: 116 Einheit - Def: -
P-Gruppe: TERMINAL Max: -

Stufe

Zeigt den Analogeingang an, der mit Hilfe von P0757 - PO760 skaliert wurde.

Der Analogsollwert (ASP) des Analogskalierungsblocks kann zwischen dem minimalen Analogsollwert

(ASPmin) bis zu dem maximalen Analogsollwert (ASPmax) variieren.

Der gréRte Betrag (Wert ohne Vorzeichen) von ASPmin und ASPmax legt die Skalierung von 16384 fest.

Wird der Parameter r0755 mit einer internen Grof3e (z.B. Frequenzsollwert) verschaltet, so erfolgt innerhalb

von MM4 eine Skalierung. Der Frequenzwert ergibt sich dabei aus folgender Gleichung:

ADC

|
m

[

o

<
\4
<

r0755 [Hex] r0755 [Hz]

0755 [Hex] 1,000 oM (|ASPmax|,|ASPmin|)

r0755[Hz] =
4000 [Hex] 100%

r0755[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
r0755[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)

Beispiel:

Fall a:
ASPmin = 300 %, ASPmax = 100 %, dann entspricht 16384 300 %.
Dieser Parameter variiert von 5461 bis 16384

Fall b:
ASPmin = -200 %, ASPmax = 100 %, dann entspricht 16384 200 %.
Dieser Parameter variiert von -16384 bis +8192.

4000 h = max(|ASPmax|, |ASPmin|)

% %
4000 h = 16384 dez
ASP,_ 300 %

300 % @
ASP

ASPmin max
100 % 100 %
0 >V 0

10V mA

20 mA ®

-200 % ASP
-200% 7FFF h 2 -16383 dez

10V mA
20 mA

Hinweis:

Dieser Wert wird als Eingang fiir Analog-BICO-Konnektoren verwendet.
ASPmax stellt den hochsten Analogsollwert dar (kann bei 10 V liegen).

ASPmin stellt den niedrigsten Analogsollwert dar (kann bei 0 V liegen).

Details:

Siehe Parameter P0757 bis PO760 (ADC-Skalierung)
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P0756(2]

ADC-Typ Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4

Legt den Typ des Analogeingangs fest und aktiviert die Analogeingangsiberwachung.

Zum Umschalten von einem Spannungs- zu einem Stromanalogeingang ist die Anderung des Parameters
P0756 nicht ausreichend. Vielmehr missen auch die DIP-Schalter auf der Klemmenplatte in die richtige
Stellung gebracht werden. Dabei gelten folgende DIP-Einstellungen:

- AUS = Spannungseingang (10 V)

- EIN = Stromeingang (20 mA)

Zuordnung der DIP-Schalter zu den Analogeingangen:
- Linker DIP (DIP 1) = Analogeingang 1
- Rechter DIP (DIP 2) = Analogeingang 2

RL1 RL1 RL1 RL2 RL2 RL3 RL3 RL3
NC NO COM NO COM NC NO COM |,

AIN1
OFF=[V],0-10V
ON =[A], 0-20 mA

AIN2
OFF=[V],0-10V
ON =[A],0-20mA

N

Ol
]
-
1

|

A A BIC PTC DIN DIN
oU{loUTGN . %
R

sscotad ol o
A ouT2 0UT2 o P+
e

1ov OV AIN1 AINT DIN DIN DIN DIN Iso AIN2 AIN2

— ——
= &

Mdgliche Einstellungen:

Index:

Unipolarer Spannungseingang ( 0 bis +10 V)

Unipolarer Spannungseingang mit Uberwachung (0 bis 10V )
Unipolarer Stromeingang (0 bis 20 mA)

Unipolarer Stromeingang mit Uberwachung (0 bis 20 mA)
Bipolarer Spannungseingang (-10 bis +10 V)

A WNEFLO

P0756[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
PO756[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)

Abhéngigkeit:

Diese Funktion ist deaktiviert, wenn der Analogskalierungsblock auf negative Ausgangssollwerte
programmiert ist (siehe PO757 bis P0760).

Notiz:

Details:

72

Ist die Uberwachung aktiviert und eine Totzone festgelegt (P0761), dann wird ein Fehlerzustand generiert
(FO080), wenn die analoge Eingangsspannung unter 50 % der Totzonenspannung absinkt.

Aufgrund von Hardwarebeschrankungen kann die bipolare Spannung (siehe Enum-Deklarierung) fiir den
Analogeingang 2 (P0756([1] = 4) nicht ausgewahlt werden.

Siehe Parameter P0757 bis PO760 (ADC-Skalierung)
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P0O757[2] x1-Wert ADC-Skalierung [V / mA] Min:  -20 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 20

Uber die Parameter P0757 - P0760 wird die Eingangsskalierung wie in der Abbildung konfiguriert:
P0O756=0...3
P0761 =0

%
A
100 % 1

ASPmax 4000 h

PO760 I|="

PO757
\Y

»
»

10V Xioom
P0759 20 mA

PO758 |ﬁ>

ASPmMin

Dabei gilt folgendes:

Analogsollwerte stellen einen Prozentanteil [%] der normierten Frequenz in P2000 dar.
Analogsollwerte kénnen gréRer sein als 100 %.

ASPmax stellt den hochsten Analogsollwert dar (kann bei 10 V oder 20 mA liegen).
ASPmin stellt den niedrigsten Analogsollwert dar (kann bei 0 V oder 20 mA liegen).

Voreinstellungswerte ergeben eine Skalierung von 0 V oder 0 mA = 0 %, und 10 V oder 20 mA = 100 %.

PO756 = 4
PO761 =0 %
100 %1
ASPImaX 4000 h
P0O760
PO757
10V
>V
/ 10V Xiom
P0759
P0758
ASPmin

Index:
P0757[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
P0O757[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)
Hinweis:
Die ADC-Kennlinie wird durch 4 Koordinaten mittels der 2 Punktgleichung beschrieben:
y -P0758 _ P0760 —P0758

x-P0757 ~ P0759 - P0757

Fur die Berechnung von Werten ist die Geradengleichung bestehend aus Steigung und Offset vorteilhafter:
y=mlX+yo
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Die Transformation zwischen diesen beiden Formen ist durch folgende Gleichungen gegeben:

_ P0760 -P0758 0= P0758 P0759 —P0757 PO760
P0O759 - P0757 y P0O759 -P0757

Die Eckpunkte der Kennlinie y_max und x_min kdnnen mit folgenden Gleichungen bestimmt werden:

y
N — ‘
o = P0760 [PO757 — P0758 (P0759 P076y0 |
min —
P0760 - P0758 2
PO758 |- ‘
Y1 ! |
. _P0760 - P0758 !
Ymax = (Xmax— Xmin) Yq }
P0759 - P0757 }
m |

! » X
Xmnin L ixmax

PO757 PQ759

Xl XZ
Notiz:
Der x2-Wert der ADC-Skalierung P0759 muf gréRer sein als der x1-Wert der ADC-Skalierung PO757.
P0O758[2] yl-Wert ADC-Skalierung Min:  -99999.9 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99999.9
Setzt den Y1-Wert in [%)] wie in PO757 beschrieben (ADC-Skalierung).
Index:

P0758[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
P0758[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)

Abhéngigkeit:

Beeinflusst P2000 bis P2003 (Bezugsfrequenz, -spannung, -strom oder -drehmoment) entsprechend des zu
generierenden Sollwerts.

P0O759[2] x2-Wert ADC-Skalierung [V / mA] Min:  -20 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 10 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 20
Setzt den X2-Wert wie in P0757 beschrieben (ADC-Skalierung).
Index:
P0O759[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
P0759[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)
Notiz:
Der x2-Wert der ADC-Skalierung P0759 muf gréRer sein als der x1-Wert der ADC-Skalierung P0757.
P0O760[2] y2-Wert ADC-Skalierung Min:  -99999.9 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  100.0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99999.9
Setzt den Y2-Wert in [%] wie in PO757 beschrieben (ADC-Skalierung).
Index:

P0760[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
P0O760[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)

Abhéngigkeit:

74

Beeinflusst P2000 bis P2003 (Bezugsfrequenz, -spannung, -strom oder -drehmoment) entsprechend des zu
generierenden Sollwerts.
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P0O761[2] Breite der ADC-Totzone [V / mA] Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 20

Bestimmt die Breite der Totzone am Analogeingang. Dies wird durch die nachfolgenden Abbildungen néher
erlautert.

Index:
P0761[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
P0O761[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)
Beispiel:

ADC-Wert 2-10 V (0 bis 50 Hz):

Das folgende Beispiel ergibt einen 2 bis 10 V Analogeingang (0 bis 50 Hz)
P2000 = 50 Hz

PO759=8V P0760=75%
PO757=2V P0758 = 0%
PO761 =2V

P0756 = 0 oder 1
P0O761 >0

0 < P0758 < P0760 || 0> P0758 > P0760
%

A
100 % :
l//
ASPmax 4000 h
PO760 |—»
-
l’l \\‘ V
P0758 |—» / ‘ >
e ¢ | 10V Xioom mA
_T_ PO757  /PO759 20 mA
PO761%
" p0757 = PO761
ASPmin+ P0757 < PO761

ADC-Wert 0-10 V (-50 bis +50 Hz):

Das folgende Beispiel ergibt einen 0 bis 10 V Analogeingang (-50 to +50 Hz) mit Mittelnullpunkt und einem
0,2 V breiten "Haltepunkt".

P2000 =50 Hz

P0759=8V P0760 = 75%

P0O757 =2V P0O758 =-75%

P0761=0.1V

P0756 = 0 oder 1
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P0O761 >0
P0758 < 0 < P0O760
%

A
100 %

ASPmAX 4000 h
PO760 |—»
-

PO757
Y
L—»‘ 10V X%
P0759 20 MA
PO761

PO758 |—»
-
ASPmin

ADC-Wert -10 bis +10 V (-50 to +50 Hz): Das folgende Beispiel ergibt einen -10 to +10 V Analogeingang (-
50 bis +50 Hz) mit Mittelnullpunkt und einem 0,2 V breiten "Haltepunkt" (je 0,1 rechts und links vom

Haltepunkt).
P0756 = 4
P0761 >0 %
P0758 < 0 < P0760 100 %“
ASPmax 4000 h
P0760

P0O757
-10V

- >V
J/'/’L—J 10V Xloo%
L P0759

P0O761

P0758

ASPmin

Hinweis:
P0761[x] = 0 : keine Totzone aktiv.

Notiz:
Die Totzone verlauft von 0 V bis zum Wert von P0761, wenn die Werte von P0758 und P0760 (y-
Koordinaten der ADC-Skalierung) das gleiche Vorzeichen aufweisen. Die Totzone ist in beiden Richtungen
ab dem Schnittpunkt (x-Achse mit ADC-Skalierungskurve) aktiv, wenn P0758 und P0760 unterschiedliche
Vorzeichen aufweisen.

Bei Verwendung der Konfiguration mit Nullpunkt in der Mitte sollte die min. Frequenz P1080 = 0 sein. Am
Ende der Totzone tritt keine Hysterese auf.
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P0O762[2] Verzbégerung ADC-Signalverlust Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 3
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000

Bestimmt die Verzdégerungszeit zwischen dem Verlust des Analogsollwerts und der Anzeige der
Fehlermeldung FO080.
Index:
P0762[0] : Analogeingang 1 (ADC 1)
P0762[1] : Analogeingang 2 (ADC 2)

Hinweis:

Erfahrene Anwender kénnen die gewiinschte Reaktion auf FO080 wahlen (die Standardeinstellung ist
AUS2).

ro770 DAC-Anzahl Min: - Stufe

Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3

P-Gruppe: TERMINAL Max: -
Zeigt die Anzahl der verfiigbaren Analogausgénge an.

P0O771[2] CI: DAC Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 21.0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Legt die Funktion des 0 - 20 mA-Analogausgangs fest.
Index:

PO771[0] : Analogausgang 1 (DAC 1)

P0O771[1] : Analogausgang 2 (DAC 2)
Haufigste Einstellungen:

21 CO: Ausgangsfrequenz (skaliert nach P2000)

24 CO: Umrichter-Ausgangsfrequenz (skaliert nach P2000)

25 CO: Ausgangsspannung (skaliert nach P2001)

26 CO: Zwischenkreisspannung (skaliert nach P2001)

27 CO: Ausgangsstrom (skaliert nach P2002)

P0773[2] DAC-Glattungszeit Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 2 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1000

Bestimmt die Glattungszeit [ms] fir Analogausgangssignale. Dieser Parameter gibt die Glattung fir den
DAC mit einem PT1-Filter frei.
Index:
PO773[0] : Analogausgang 1 (DAC 1)
P0O773[1] : Analogausgang 2 (DAC 2)
Abhéngigkeit:
P0773 = 0: Filter deaktiviert.

ro774[2]  DAC-Wert [mA] Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: TERMINAL Max: -

Zeigt den Wert des Analogausgangs in [mA] nach dem Filter- und Skaliervorgang an.
Index:

r0774[0] : Analogausgang 1 (DAC 1)

r0774[1] : Analogausgang 2 (DAC 2)

PO776[2] DAC-Typ Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1

Bestimmt den Typ des Analogausgangs.
Mdgliche Einstellungen:
0 Stromausgang
1 Spannungsausgang
Index:
P0776[0] : Analogausgang 1 (DAC 1)
P0776[1] : Analogausgang 2 (DAC 2)
Hinweis:
Der Analogausgang ist als Stromausgang von 0 bis 20 mA ausgelegt.

Bei einem Spannungsausgang mit einem Bereich von 0...10 V muss ein externer Widerstand von 500 Ohm
an die Klemmen (12/13 oder 26/27) angeschlossen werden.
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PO777[2] x1-Wert DAC-Skalierung Min:  -99999.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99999.0

Bestimmt den Ausgangskennwert x1 in [%]. Der Skalierungsblock ist verantwortlich fur die Anpassung des
in PO771 (DAC-Konnektoreingang) definierten Ausgangswerts.

Die Parameter des DAC-Skalierungsblocks (P0777 ... PO781) werden wie folgt eingesetzt:

Ausgangssignal (mA)

20
PO780
Y2
PO778
Y1

>

%

PO777 PO779 100 %
X X

1 2

Dabei gilt folgendes:
Die Punkte P1 (x1, y1) und P2 (x2, y2) sind frei wahlbar.
Index:
PO777[0] : Analogausgang 1 (DAC 1)
P0O777[1] : Analogausgang 2 (DAC 2)
Beispiel:
Die Standardwerte des Skalierungsblocks fiihren zu einer Skalierung von
P1: 0,0% = 0mA
P2:100,0 % = 20 mA
Abhéngigkeit:
Beeinflusst P2000 bis P2003 (Bezugsfrequenz, -spannung, -strom oder -drehmoment) entsprechend des zu
generierenden Sollwerts.
Hinweis:
Die DAC-Kennlinie wird durch 4 Koordinaten mittels der 2 Punktgleichung beschrieben:

y-P0778 _ P0780 -P0778
x-P0777 PO779 -PO777

Fur die Berechnung von Werten ist die Geradengleichung bestehend aus Steigung und Offset vorteilhafter:

y=mlX+yo

Die Transformation zwischen diesen beiden Formen ist durch folgende Gleichungen gegeben:

_ P0780 -P0778 yo= PO778 PO779 —PO777 P0O780
PO779 -PO777 PO779 -PQ777

Die Eckpunkte der Kennlinie y_max und x_min kénnen mit folgenden Gleichungen bestimmt werden:

y
A
ymax
_ P0780 (P0777 - P0778 (PO779 PO780 |—
Xmin = yz
P0780 —P0778
PO778 |
Y1
1 P0780 -PO778
ymax = (Xmax— Xmin) Y
P0779 —P0777
m
! ‘ > X
Xmin JLxmax

PO777 PO779

Xy X,
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PO778[2] yl-Wert DAC-Skalierung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 20

Bestimmt y1 der Ausgangskennlinie.
Index:

PO778[0] : Analogausgang 1 (DAC 1)

P0778[1] : Analogausgang 2 (DAC 2)

PO779[2] x2-Wert DAC-Skalierung Min:  -99999.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  100.0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99999.0

Bestimmt x2 der Ausgangskennlinie in [%].
Index:
PO779[0] : Analogausgang 1 (DAC 1)
PO779[1] : Analogausgang 2 (DAC 2)
Abhéngigkeit:
Beeinflusst P2000 bis P2003 (Bezugsfrequenz, -spannung, -strom oder -drehmoment) entsprechend des zu
generierenden Sollwerts.

P0780[2] y2-Wert DAC-Skalierung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 20 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 20

Bestimmt y2 der Ausgangskennlinie.
Index:

P0780[0] : Analogausgang 1 (DAC 1)

P0780[1] : Analogausgang 2 (DAC 2)

P0O781[2] Breite der DAC-Totzone Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: TERMINAL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 20

Stellt die Breite einer Totzone fir den Analogausgang in [mA] ein.

20
P0780
2
P0781
PO778
Y1
>
PO777 PO779 100 % %
Xl X2
Index:
P0781[0] : Analogausgang 1 (DAC 1)
P0781[1] : Analogausgang 2 (DAC 2)
P0800[3] BI: Parametersatz 0 laden Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Bestimmt die Befehlsquelle fur den Beginn des Ladevorgangs des Parametersatzes 0 von dem
angeschlossenen AOP. Die ersten drei Stellen stellen die Parameternummer der Befehlsquelle dar, die
letzte Stelle bezieht sich auf die Biteinstellung fur den Parameter.

Index:
P0800[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
PO0800[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0800[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
Hinweis:

Signal des Digitaleingangs:
0 = Nicht laden.
1 = Laden des Parametersatzes 0 von AOP starten.
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P0801[3] BI: Parametersatz 1 laden Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die Befehlsquelle fur den Beginn des Ladevorgangs des Parametersatzes 0 von dem
angeschlossenen AOP. Die ersten drei Stellen stellen die Parameternummer der Befehlsquelle dar, die
letzte Stelle bezieht sich auf die Biteinstellung fur den Parameter.
Index:

P0801[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0801[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0801[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
Hinweis:

Signal des Digitaleingangs:
0 = Nicht laden.
1 = Laden des Parametersatzes 1 von AOP starten.

P0809[3] Befehlsdatensatz kopieren Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2
Ruft die Funktion "Befehlsdatensatz (CDS) kopieren" auf.

Die Liste aller Befehlsdatenparameter (CDS) kann aus der Einleitung der Parameterliste entnommen
werden.
Index:
P0809[0] : Von CDS kopieren
PO0809[1] : In CDS kopieren
P0809[2] : Kopieren starten
Beispiel:
Kopieren aller 1. CDS-Werte nach 3. CDS kann wie folgt vorgenommen werden:
P0819[0] = 01.CDS /\
P0819[1] = 23. CDS
. [ (1] (2
P0819[2] =1
[2] = 1 Kopieren starten 50700
P0701
P0702
P0703
P0704
P2253
P2254
P2264
1.CDS 2.CDS 3.CDS
Hinweis:
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Der Startwert in Index 2 wird nach Ausfiihrung der Funktion automatisch auf 0 zuriickgesetzt.
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P0810 Bl: CDS BitO (local / remote) Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4095:0
Wahit die Befehlsquelle aus, in der Bit O fur die Auswahl eines Befehlsdatensatz (CDS) ausgelesen werden
soll.

Auswahl CDS
BI: CDS bit 1 3l ____ CO/BO: Act Ctriwd2
5
Bl: CDS b0 loc/rem CO/BO: Act Ctrlwd1
P80 | 1+—ms——oonr
0 -t
Umschaltzeit
aktiver CDS A ™ *—ca. 4ms
ro050 N
2 [
1 ________________________
0 -t

Der aktuelle aktive Befehlsdatensatz (CDS) wird Giber den Parameter r0O050 angezeigt:

CDS aktiver
wahlen CDS
r0055 | r0054 | r0050
Bitl5 | Bitl5
1. CDS 0 0 0
2.CDS 0 1 1
3.CDS 1 0 2
3.CDS 1 1 2

Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
Beispiel:

Prinzipielle Vorgehensweise der CDS-Umschaltung an Hand des folgenden Beispiels:
- CDS1: Befehlsquelle uber Klemmen und Sollwertquelle tiber Analogeingang (ADC)
- CDS2: Befehlsquelle iber BOP und Sollwertquelle tber MOP

- CDS-Umschaltung erfolgt Giber Digitaleingang 4 (DIN 4)

Schritte:

1. IBN auf CDS1 durchfuhren (P0700[0] = 2 und P1000[0] = 2)

2. P0810 (P0811 wenn erforderlich) mit CDS-Umschaltquelle verdrahten (P0704[0] = 99, P0810 = 722.3)
3. Kopieren von CDS1 nach CDS2 (P0809[0] = 0, PO809[1] = 1, PO809[2] = 2)

4. CDS2-Parameter anpassen (P0700[1] = 1 und P1000[1] = 1)

P0810 = 722.3
DIN4 D) B
P0O700[0] = 2
Klemmen =2, 0oy
R No » Ablaufsteuerung
T
BoP PO700[1] = 1 " "
P1000[0] = 2[5 Y Y
ADC N Sollwert- Motor-
o 7l kanal > regelung
7L
VOP P1000[1] = 1

Hinweis:
P0811 ist fiir die Auswahl des Befehlsdatensatz (CDS) ebenfalls relevant.
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P0O811 Bl: CDS Bitl Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4095:0

Wahit die Befehlsquelle aus, in der Bit 1 fur die Auswahl eines Befehlsdatensatz (CDS) ausgelesen werden
soll (siehe Parameter P0810).

Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
Hinweis:

P0810 ist fur die Auswahl des Befehlsdatensatz (CDS) ebenfalls relevant.

P0819[3] Antriebsdatensatz kopieren Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2

82

Ruft die Funktion "Antriebssdatensatz (DDS) kopieren" auf.

Die Liste aller Antriebsdatenparameter (DDS) kann aus der Einleitung der Parameterliste entnommen
werden.
Index:
P0819[0] : Von DDS kopieren
P0819[1] : In DDS kopieren
P0819[2] : Kopieren starten
Beispiel:
Kopieren aller 1. DDS-Werte nach 3. DDS kann wie folgt vorgenommen werden:

P0819[0] = 01. DDS /\
P0819[1] = 23. DDS

P0819[2] = 1 Kopieren starten [l 1] (2
P0005
P0291
P0300
P0304
P0305

P2484
P2487
P2488

1.DDS 2.DDS 3.DDS

Hinweis:
Der Startwert in Index 2 wird nach Ausfiihrung der Funktion automatisch auf O zuriickgesetzt.
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P0820 Bl: Antriebsdatensatz (DDS) Bit0 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4095:0
Wahit die Befehlsquelle aus, in der Bit O fur die Auswahl eines Antriebsdatensatzes ausgelesen werden soll.

A
12751 e e
Betriebsbereit  ——— — — ——— L
-t
Auswahl DDS
BI: DDS bit 1 CO/BO: Act Ctrlwd2
P0821 rT———"F~FF"F"F«~ " "~~"~"~"~"~""™"™"™"/"~>"/"™>"/"~"7/"7/"7/7/777" r0055 .05
(0:0) r0055.05
2
BI: DDS bit 0 CO/BO: Act Ctrlwd2
A o
0 - -t
Umschaltzeit
aktiver DDS A — ca. 50 ms —»
r0o51 [1] o _____.
7 _
1 ________________
0 -t

Der aktuell aktive Antriebsdatensatz (DDS) wird Uber die Parameter rO051[1] angezeigt:

DDS aktiver
wahlen DDS

r0055 | r0054 |r0051 [0] | r0051 [1]

BitO5 | Bit04

1. DDS 0 0 0 0
2. DDS 0 1 1 1
3. DDS 1 0 2 2
3. DDS 1 1 2 2

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
Beispiel:

a) IBN-Schritte mit einem Motor:

1. IBN auf DDS1 durchfiihren

2. P0820 (P0821 wenn erforderlich) mit DDS-Umschaltquelle verdrahten (z.B. tber DIN 4: P0704[0] = 99,
P0820 = 722.3)

3. Kopieren von DDS1 nach DDS2 (P0819[0] = 0, P0819[1] = 1, P0819[2] = 2)

4. DDS2-Parameter anpassen (z.B. Hoch- / Rucklaufzeiten P1120[1] und P1121[1])
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DIN > Ablaufsteuerung >
A A A A %
&2
=0
v v v v @
SUM Motor- n
ADC M ooiwert *1 AFM > HLG > regelung [
A
P0820 = 722.3
DINA ) e
of \&!
P1120 [ [ |
P1121 [ [ |
o [ [
DDS1 DDS2 DDS3
b) IBN-Schritte mit 2 Motore (Motor 1, Motor 2):
1. IBN mit Motor 1 durchfiihren; die uberige DDS1-Parameter anpassen
2. P0820 (P0821 wenn erforderlich) mit DDS-Umschaltquelle verdrahten (z.B. tiber DIN 4: P0O704[0] = 99,
P0820 = 722.3)
3. Umschalten auf DDS2 (Uberpriifung mittels r0051)
4. IBN mit Motor 2 durchfiihren; die Uberige DDS2-Parameter anpassen
MM4
Hinweis:
P0821 ist fiir die Auswahl des Antriebsdatensatz (DDS) ebenfalls relevant.
P0821 Bl: Antriebsdatensatz (DDS) Bitl Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4095:0

Wabhlt die Befehlsquelle aus, in der Bit 1 fir die Auswahl eines Antriebsdatensatzes ausgelesen werden soll

(siehe Parameter P0820).
Haufigste Einstellungen:
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722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (iiber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
Hinweis:

P0820 ist fiir die Auswahl des Antriebsdatensatz (DDS) ebenfalls relevant.
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P0840[3] Bl: EIN/AUS1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  722:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Ermdglicht die Auswahl, der EIN/AUS-Quelle Uiber BICO. Die ersten drei Stellen stellen die
Parameternummer der Befehlsquelle dar, die letzte Stelle bezieht sich auf die Biteinstellung fiir den

Parameter.
Index:
P0840[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0840[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0840[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
19.0 = EIN/AUSL1 lber BOP

Abhéngigkeit:

Nur aktiv wenn P0719 = 0 (ferne Auswahl der Befehls-/Sollwertquelle).

Bei BICO muss P0700 auf 2 gesetzt sein (BICO freigeben).

Die Standardeinstellung (EIN rechts) lautet Digitaleingang 1 (722.0). Eine andere Quelle ist nur mdglich,
wenn die Funktion von Digitaleingang 1 geandert wird (Uber P0701), bevor der Wert von P0840 geéndert

wird.

P0842[3] BI: EINJAUS1 mit reversieren Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Ermdglicht die Auswahl der EIN/AUS1-Befehlsquelle mit reversieren tber BICO. Dabei wird i.a. bei einem
positiven Frequenzsollwert dieser entgegen dem Uhrzeigersinn (negative Frequenz) angefahren. Die ersten
drei Stellen stellen die Parameternummer der Befehlsquelle dar, die letzte Stelle bezieht sich auf die
Biteinstellung fiur den Parameter.

Index:
P0842[0]
P0842[1]
P0842[2]

. 1. Befehlsdatensatz (CDS)
: 2. Befehlsdatensatz (CDS)
: 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0
722.1
722.2
722.3
722.4
722.5
722.6
722.7

19.0
Abhéngigkeit:

Digitaleingang 1 (P0O701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, PO707 muss auf 99 gesetzt sein)
Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)

EIN/AUS1 tber BOP

Nur aktiv wenn P0719 = 0 (ferne Auswahl der Befehls-/Sollwertquelle).
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P0844[3] BI: 1. AUS2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 1.0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die erste Quelle von AUS2 bei P0719 = 0 (BICO). Die ersten drei Stellen stellen die
Parameternummer der Befehlsquelle dar, die letzte Stelle bezieht sich auf die Biteinstellung fiir den
Parameter.
Index:

P0844[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0844[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0844[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
19.0 = EIN/AUSL1 lber BOP

19.1 = AUS2: elektrischer Stopp Uber BOP

Abhéngigkeit:

Nur aktiv wenn P0719 = 0 (ferne Auswahl der Befehls-/Sollwertquelle).

Bei Auswabhl eines der Digitaleingéange fir AUS2 kann der Umrichter nur betrieben werden, wenn der

Digitaleingang aktiv ist.

Hinweis:

AUS?2 bedeutet sofortige Impulssperre; der Motor trudelt aus.

AUS?2 ist niedrig-aktiv, d. h. :
0 = Impulssperre.
1 = Betriebsbereitschaft.

P0845[3] BI: 2. AUS2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 19:1 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die zweite Quelle von AUS2. Die ersten drei Stellen stellen die Parameternummer der
Befehlsquelle dar, die letzte Stelle bezieht sich auf die Biteinstellung fir den Parameter.
Index:

P0845[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0845[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0845[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
19.0 = EIN/AUSL1 lber BOP

Abhéangigkeit:
Im Gegensatz zu P0844 (erste Quelle von AUS2) ist dieser Parameter unabhéngig von P0719 (Auswahl

von Befehls- und Frequenzsollwert) immer aktiv.

Bei Auswahl eines der Digitaleingénge fur AUS2 kann der Umrichter nur betrieben werden, wenn der

Digitaleingang aktiv ist.

Hinweis:
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AUS?2 bedeutet sofortige Impulssperre; der Motor trudelt aus.

AUS?2 ist niedrig-aktiv, d. h. :
0 = Impulssperre.
1 = Betriebsbereitschaft.
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P0848[3] BI: 1. AUS3 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 1.0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die erste Quelle von AUS3 bei P0719 = 0 (BICO). Die ersten drei Stellen stellen die
Parameternummer der Befehlsquelle dar, die letzte Stelle bezieht sich auf die Biteinstellung fiir den
Parameter.
Index:

P0848[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0848[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0848[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
19.0 = EIN/AUSL1 lber BOP

Abhéngigkeit:

Nur aktiv wenn P0719 = 0 (ferne Auswahl der Befehls-/Sollwertquelle).

Bei Auswabhl eines der Digitaleingéange fir AUS3 kann der Umrichter nur betrieben werden, wenn der

Digitaleingang aktiv ist.

Hinweis:

AUS3 bedeutet schneller Riicklauf bis 0.

AUS3 ist niedrig-aktiv, d. h. :
0 = Rampenstopp bei U/f bzw. Bremsen an der Stromgrenze bei FOC.
1 = Betriebsbereitschaft.

P0849[3]

Index:

Bl: 2. AUS3 Min:  0:0
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 1.0
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Stufe

Bestimmt die zweite Quelle von AUS3. Die ersten drei Stellen stellen die Parameternummer der
Befehlsquelle dar, die letzte Stelle bezieht sich auf die Biteinstellung fir den Parameter.

P0849[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0849[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0849[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
19.0 = EIN/AUSL1 uber BOP

Abhéngigkeit:
Im Gegensatz zu P0848 (erste Quelle von AUS3) ist dieser Parameter unabhéangig von P0719 (Auswahl

von Befehls- und Frequenzsollwert) immer aktiv.

Bei Auswabhl eines der Digitaleingénge fir AUS3 kann der Umrichter nur betrieben werden, wenn der

Digitaleingang aktiv ist.

Hinweis:

AUS3 bedeutet schneller Riicklauf bis 0.

AUSS ist niedrig-aktiv, d. h. :
0 = Rampenstopp bei U/f bzw. Bremsen an der Stromgrenze bei FOC.
1 = Betriebsbereitschaft.
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P0852[3] BI: Impulsfreigabe Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 1.0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die Quelle des Impulsfreigabe-/Impulssperresignals.
Index:
P0852[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P0852[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P0852[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (iber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
Abhéngigkeit:
Nur aktiv wenn P0719 = 0 (ferne Auswahl der Befehls-/Sollwertquelle).
P0918 CB-Adresse Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 3 2
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 65535
Bestimmt die Adresse der Kommunikationsbaugruppe (CB) oder anderen Optionsmodule.
Fur die Festlegung der Busadresse stehen zwei Moglichkeiten zur Auswabhl:
1 Uber DIP-Schalter an dem PROFIBUS-Modul
2 Uber einen vom Anwender eingegebenen Wert
Hinweis:
Mogliche PROFIBUS-Einstellungen:
1..125
0, 126, 127 sind unzulassig.
Bei Verwendung eines PROFIBUS-Moduls gilt folgendes:
DIP-Schalter =0 DieinP0918 (CB-Adresse) definierte Adresse ist glltig
DIP-Schalter nicht = 0 DIP-Schaltereinstellung hat Vorrang; DIP-Schalterstellung wird durch P0918
angezeigt.
P0927 Parameter anderbar Gber Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 15 2
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 15

88

Gibt die Schnittstelle zum Andern von Parametern an.
Bitfelder:

Bi t 00 PROFIBUS / CB 0 NO
1 YES
Bi t 01 BOP 0 NO
1 YES
Bi t 02 USS an BOP-Link 0 NO
1 YES
Bi t 03 USS an COM Li nk 0 NO
1 YES

Beispiel:

b--nn(Bits 0, 1, 2 und 3 gesetzt) auf Standardeinstellung bedeutet, dass Parameter uber eine beliebige

Schnittstelle geandert werden kénnen.

"b - -rn" (Bits 0, 1 und 3 gesetzt) bedeutet, dass Parameter iiber PROFIBUS/CB, BOP und USS an COM-
Link (RS485 USS), aber nicht tiber USS an BOP-Link (RS232) geandert werden kdnnen.

Details:

Die Beschreibung des bindren Anzeigeformates wird unter "Einfuhrung zu den MICROMASTER-

Systemparametern” erlautert.
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r0947[8] Letzte Fehlermeldung Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: ALARMS Max: -

Zeigt die Fehlerhistorie entsprechend des nachfolgenden Abbildung an.

Dabei gilt folgendes:

"F1" ist der erste aktive Fehler (noch nicht quittiert).

"F2" ist der zweite aktive Fehler (noch nicht quittiert).

"Fle" ist die Durchfiihrung der Fehlerquittierungen fir F1 & F2.

Die Indizes 0 & 1 enthalten die aktiven Fehler. Wird ein Fehler quittiert, so werden die beiden Wert in das
néchste Indexpaar verschoben und dort gespeichert. Mit der Quittierung der Fehler werden die Indizes 0 &
1 auf O zurlickgesetzt.

r0947[0] @—p Aktive
r0947[1} / «—(F2) Fehler
Fley iF1e
r09472] > Letrte St6 L
10947[3] / 5\ etzte Stérung -
Fle iF1e
r0947[4] » L st 5
0947[5] / 5\ etzte Stérung -
Fle\ |
r0947[6] » e P .
r0947[7] & etzte orung -

Index:
r0947[0] : Letzter Fehler --, Fehlerl
r0947[1] : Letzter Fehler --, Fehler2
r0947[2] : Letzter Fehler -1, Fehler3
r0947[3] : Letzter Fehler -1, Fehler4
r0947[4] : Letzter Fehler -2, Fehler5
r0947[5] : Letzter Fehler -2, Fehler6
r0947[6] : Letzter Fehler -3, Fehler7
r0947[7] : Letzter Fehler -3, Fehler8
Beispiel:
Wenn der Umrichter wegen Unterspannung abschaltet und danach einen externen Ausschaltbefehl erhalt,
bevor die Unterspannung quittiert wird, ergibt sich folgende Situation:
r0947[0] =3 Unterspannung (FO003)
r0947[1] =85 Externe Fehler (FO085)

Sobald ein Fehler in Index 0 quittiert wird (F1e), verschiebt sich die Fehlerhistorie wie in der obigen
Abbildung dargestellt.

Abhéngigkeit:
Index 1 wird nur verwendet, wenn der zweite Fehler vor der Quittierung des ersten Fehlers eintritt.

Details:
Siehe "Fehler und Alarme".
r0948[12] Fehlerzeit Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: ALARMS Max: -

Zeitstempel, der den Zeitpunkt des Auftretens eines Fehlers anzeigt. Die méglichen Quellen des
Zeitstempels sind P2114 (Laufzeitzahler) und P2115 (Echtzeituhr).
Index:
r0948[0] : Letzte Fehlerabschaltung --, Fehlerzeit Sekunden+Minuten
r0948[1] : Letzte Fehlerabschaltung --, Fehlerzeit Stunden+Tage
r0948[2] : Letzte Fehlerabschaltung --, Fehlerzeit Monat+Jahr
r0948[3] : Letzte Fehlerabschaltung -1, Fehlerzeit Sekunden+Minuten
r0948[4] : Letzte Fehlerabschaltung -1, Fehlerzeit Stunden+Tage
r0948[5] : Letzte Fehlerabschaltung -1, Fehlerzeit Monat+Jahr
r0948[6] : Letzte Fehlerabschaltung -2, Fehlerzeit Sekunden+Minuten
r0948[7] : Letzte Fehlerabschaltung -2, Fehlerzeit Stunden+Tage
r0948[8] : Letzte Fehlerabschaltung -2, Fehlerzeit Monat+Jahr
r0948[9] : Letzte Fehlerabschaltung -3, Fehlerzeit Sekunden+Minuten
r0948[10] : Letzte Fehlerabschaltung -3, Fehlerzeit Stunden+Tage
r0948[11] : Letzte Fehlerabschaltung -3, Fehlerzeit Monat+Jahr
Beispiel:
P2115 wird als Quelle verwendet, wenn dieser Parameter Gber Echtzeit aktualisiert wurde. Andernfalls wird
P2114 verwendet.
Hinweis:
P2115 kann uber AOP, den Startvorgang, die Antriebsiiberwachung, usw. aktualisiert werden.

MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0APO 89




Parameter

Ausgabe 08/02

r0949[8] Fehlerwert

P-Gruppe:

Datentyp: U16

ALARMS

Einheit -

Min: - Stufe
Def: -
Max: - 3

Zeigt fur Servicezwecke den Fehlerwert des entsprechenden Fehlers an. Besitzt der Fehler kein Fehlerwert
so wird P0949 = 0 gesetzt. Die Werte sind nicht dokumentiert, sie sind im Fehlerreport selbst aufgelistet.

Index:

r0949[0] : Letzter Fehler --, Fehlerwert 1

r0949[1] : Letzter Fehler --, Fehlerwert 2

r0949[2] : Letzter Fehler -1, Fehlerwert 3

r0949[3] : Letzter Fehler -1, Fehlerwert 4

r0949[4] : Letzter Fehler -2, Fehlerwert 5

r0949[5] : Letzter Fehler -2, Fehlerwert 6

r0949[6] : Letzter Fehler -3, Fehlerwert 7

r0949[7] : Letzter Fehler -3, Fehlerwert 8

P0952 Summe der gespeicherten Fehler Min: 0 Stufe

AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 8

Zeigt die Anzahl der in P0947 (letzter Fehlercode) gespeicherten Fehler an.

Abhéngigkeit:

Bei Einstellung 0 wird die Fehlerhistorie zuriickgesetzt (bei Anderung auf 0 wird auch der Parameter P0948,
Fehlerzeit, zurickgesetzt).

r0964[5] Firmware Versionsdaten

P-Gruppe:

Datentyp: U16

COMM

Einheit -

Min: - Stufe

Def: - 3

Max: -

Firmware Versionsdaten

Index:
r0964[0] :
r0964[1]
r0964[2] :
r0964(3] :
r0964[4] :
Beispiel:

Firma (Siemens = 42)

. Produkttyp

Firmware-Version
Firmware-Datum (Jahr)
Firmware-Datum (Tag/Monat)

Nr.

Wert | Bedeutung

r0964[0]

42 | SIEMENS

r0964[1]

1001 | MICROMASTER 420

1002 | MICROMASTER 440

1003 | MICRO-/ COMBIMASTER 411

1004 | MICROMASTER 410

1005 [ reserviert

1006 | MICROMASTER 440 PX

1007 | MICROMASTER 430

r0964[2]

105 | Firmware V1.05

r09643]

2001

r0964[4]

27.10.2001
2710

ro965 PROFIBUS-Profil

P-Gruppe:

Datentyp: U16

COMM

Einheit -

Min: - Stufe

Def: - 3

Max: -

Kennzeichnung der Profilnummer/-version fir PROFIDrive.

90
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r0967 Steuerwort 1 Min: Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: 3
P-Gruppe: COMM Max:
Zeigt das Steuerwort 1 an.
Bitfelder:
Bito0O EIN/ AUSl 0 NO
1 YES
Bit01 AUS2: Elektr. Halt 0 YES
1 NO
Bit02  AUS3: Schnellhalt 0 YES
1 NO
Bi t 03 I npul sfrei gabe 0 NO
1 YES
Bit 04 HLG Frei gabe 0 NO
1 YES
Bi t 05 HLG Start 0 NO
1 YES
Bi t 06 Sol I wert - Frei gabe 0 NO
1 YES
Bi t 07 Fehl er-Quittierung 0 NO
1 YES
Bit08 JOG rechts 0 NO
1 YES
Bit09 JOG |inks 0 NO
1 YES
Bit10 St euerung von AG 0 NO
1 YES
Bit11l Reversi eren 0 NO
1 YES
Bit13 Mot or pot ent i onet er hdher 0 NO
1 YES
Bitl4 Mot or potenti ometer tiefer 0 NO
1 YES
Bit15 CDS Bit 0 (Local/Renote) 0 NO
1 YES
r0968 Zustandswort 1 Min: Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: 3
P-Gruppe: COMM Max:

Zeigt das aktive Zustandswort des Umrichters (im Binarformat) an und kann zur Anzeige der aktiven
Befehle verwendet werden.

Bitfelder:
Bi t 00

Bit01

Bi t 02

Bi t 03

Bi t 04

Bi t 05

Bi t 06

Bi t 07

Bi t 08

Bi t 09

Bit10

Bitll

Bitl2

Bit13

Bit1l4

Bit15

Ei nschal t berei t
Betriebsbereit

Betrieb / Inpul sfreigabe
Storung aktiv

AUS2 aktiv

AUS3 aktiv

Ei nschal t sperre aktiv

War nung aktiv

Abwei chung Sol I - / Istwert

St euerung von AG (PZD- St euer ung)
Maxi mal f requenz errei cht

WAr nung: Mdtorstrom Grenzwert
Mot or Hal t ebrense aktiv

Mot or Uber | ast

Recht sl auf

Unrichter Uberl ast
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P0970 Rucksetzen auf Werkseinstellung Min: 0 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 1
P-Gruppe: PAR_RESET Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1

Bei P0970 = 1 werden alle Parameter auf ihre Standardwerte zuriickgesetzt.
Mdgliche Einstellungen:

0 Gesperrt

1 Parameter auf Defaultwerte zuriicksetzen
Abhéngigkeit:

Zunachst P0010 = 30 (Werkseinstellung) setzen.

Die Parameter kdnnen nur auf ihre Standardwerte zuriickgesetzt werden, wenn zuvor der Antrieb
angehalten wurde, d. h. alle Impulse gesperrt wurden.

Hinweis:
Folgende Parameter behalten ihre Werte bei einer Zurticksetzung auf die Werkseinstellungen bei:

P0014 Speicher (RAM/EEPROM)

r0039 CO: Energieverbrauchszahler[kwWh]
P0100 Europa / N-Amerika

P0918 CB-Adresse

P2010 USS-Baudrate

P2011 USS-Adresse

P0971 Werte vom RAM ins EEPROM laden Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1

Ubertragt bei Einstellung P0971 = 1 Werte aus dem RAM in den EEPROM.
Mdgliche Einstellungen:

0 Gesperrt

1 Start RAM->EEPROM
Hinweis:

Alle Werte im RAM werden in den EEPROM (Ubertragen.

Nach erfolgreicher Ubertragung wird der Parameter automatisch auf 0 (Standardeinstellung) zuriickgesetzt.
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P1000[3] Auswahl Frequenzsollwertquelle Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 2 1
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 77

Wahit die Quelle des Sollwerts (Frequenzsollwert) aus. In der nachfolgenden Tabelle der mégliche

Einstellungen werden der Hauptsollwert iiber die niederwertigste Ziffer (d.h. 0 bis 7) und alle
Zusatzsollwerte Uber die hochstwertige Ziffer (d. h. x0 bis x7) ausgewabhlt.

Mdgliche Einstellungen:

— O

Index:

Kein Hauptsollwert

Motorpotentiometersollwert

Analogsollwert
Festfrequenz

USS an BOP-Link
USS an COM-Link
CB an COM-Link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollwert
MOP-Sollwert
Analogsollwert
Festfrequenz

USS an BOP-Link
USS an COM-Link
CB an COM-Link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollwert
MOP-Sollwert
Analogsollwert
Festfrequenz

USS an BOP-Link
USS an COM-Link
CB an COM-Link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollwert
MOP-Sollwert
Analogsollwert
Festfrequenz

USS an BOP-Link
USS an COM-Link
CB an COM-Link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollwert
MOP-Sollwert
Analogsollwert
Festfrequenz

USS an BOP-Link
USS an COM-Link
CB an COM-Link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollwert
MOP-Sollwert
Analogsollwert
Festfrequenz

USS an BOP-Link
USS an COM-Link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollwert
MOP-Sollwert
Analogsollwert
Festfrequenz

USS an BOP-Link
CB an COM-Link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollwert
MOP-Sollwert
Analogsollwert
Festfrequenz

USS an BOP-Link
USS an COM-Link
CB an COM-Link
Analogsollwert 2

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ MOP-Sollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ Festfrequenz

+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an BOP-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ USS an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ CB an COM-Link
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2

P1000[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1000[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1000[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Beispiel:

Bei Einstellung 12 werden der Hauptsollwert (2) durch Analogeingang ("Analogsoliwert") und der

Zusatzsollwert (1) durch das Motorpotentiometer ("MOP-Sollwert") bestimmt.
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Beispiel P1000 = 12 :
P1070 CI: Auswahl Hauptsollwert
P1000 =12 P1070 = 755
r0755 CO: ADC-Wert nach Skal. [4000h]
P1075 CI: Auswahl Zusatzsollwert
P1000 =12 P1075 = 1050
rl050 CO: MOP-Ausgangsfrequenz
MOP
Ablaufsteuerung
ADC F==n A 7'y
1
i v v
FE | P1000=12 | zusatz- .
! "l Sollwert
uss i Sollwert- .| _Motor-
BOP link i Kanal > Regelung
Uss {____P1000=12 | Haupt- R
COM link Sollwert i
CB
COM link
ADC2
Hinweis:

94

Einzelne Ziffern stehen fir Hauptsollwerte ohne Zusatzsollwerte.
Wird Parameter P1000 geandert, so werden die in der folgende Tabelle aufgelisteten BiCo-Parameter wie

folgt modifiziert.

P1000 = xy

y=0 | y=1 ] y=2 | y=3 | y=4 | y=5 | y=6 | y=7
0.0 1050.0 1024.0 I 2015.1| 2018.1| 2050.1 755.1 _PlO?O
o0 10| 10l 10l 1ol 10| 10| _10|Pi071
______ 00| 00| 00| 00| 00| 00| 00| 00]Pi075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
______ 00[ 10500[ 7550 1024.0] 20151] 20181 2050.1] 755.1[ P1070.
o1l 0] 10| 1ol 10l 10| 10| 10| _10|Pi071
| 1050.0] 10500 | 10500 1050.0] 1050.0| 1050.0| 1050.0] 10500 P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
______ 00[ 10500[ 7550 1024.0] 20151] 20181 2050.1] 755.1[ P1070
N Lol 10] 10| 10| 10| 10| 10| _ 10]Pi071
| 7550] 7550 7560 755.0| 7550| 7550 7550| 7550 P1075
1.0 1.0 . 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
______ 00[ 1050.0[ 75501 ] 1024.0] 20151] 20181 2050.1] 755.1[ P1070
oal ol 10| 1ol 10l 10| 10| 10| _10|Pi071
2 © 7| 10240] 10240 1024.0| 1024.0] 1024.0| 1024.0| 1024.0| 10240 P1075
g 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
g | 00[ 10500] 7550] 1024.0] 20151 2018.1] 2050.1] 7551 P1070.
& _alxof 1ol 1ol 1ol 10[ 10| 10| _ 10[Pi071
| 20151] 20151 | 20151 2015.1] 20151 20151 2015.1] 20151 P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
______ 00[ 10500[ 7550 10240 20151] 20181] | 755.1[P1070
wosl 0] 10| 1ol 1ol 10| 10| | 1o0|pior1
[ 20181] 20181 | 20181 2018.1] 20181] 20181 | 2018.1| P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 P1076
______ 00| 10500[ 7550 10240 20151 | 20501) 755.1|P1070
weeltol 1ol 10l 1o 10| | 10| _ 10[Pi071
| 2050.1] 20501 | 20501 2050.1[ 20501] | : 2050.1] 20501 | P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 P1076
______ 00| 1050.0[ 7550 1024.0| 2015.1] 20181 20501 756.1| P1070
we7ltol 10| 10l 10 1ol 10| 10| _10|Pio71
| 755 7551| 7551 755.] 7551| 761) 785.1] 7551 P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 P1076

Beispiel:

P1000=21 -

P1070 = 1050.0
P1071=1.0
P1075 = 755.0
P1076 =1.0
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P1001[3] Festfrequenz 1 Min:  -650.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  0.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 1 (FF1).

Es gibt drei Arten von Festfrequenzen.
1. Direktauswahl

2. Direktauswahl + EIN-Befehl

3. Binéarcodierte Auswahl + EIN-Befehl

1. Direktauswahl (P0701 - PO706 = 15):

In dieser Betriebsart wéahlt ein Digitaleingang eine Festfrequenz.

Sind mehrere Eingange gleichzeitig aktiv, dann werden die gewahlten Frequenzen addiert.
Z.B..FF1 + FF2 + FF3 + FF4 + FF5 + FF6.

2. Direktauswahl + EIN-Befehl (P0701 - PO706 = 16):

Bei dieser Festfrequenzwahl werden die Festfrequenzen mit einem EIN-Befehl kombiniert.
In dieser Betriebsart wahlt ein Digitaleingang eine Festfrequenz.

Sind mehrere Eingénge gleichzeitig aktiv, dann werden die gewéhlten Frequenzen addiert.
Z.B.. FF1 + FF2 + FF3 + FF4 + FF5 + FF6.

3. Binéarcodierte Auswahl + EIN-Befehl (P0701 - PO706 = 17):

Mit Hilfe dieses Verfahrens kdnnen bis zu 16 Festfrequenzen gewahlt werden.

Die Festfrequenzen werden entsprechend nachstehender Tabelle gewéhlt:
Index:

P1001[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1001[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1001[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Beispiel:

DIN4 DIN3 DIN2 DIN1
OFF | Inaktiv Inaktiv | Inaktiv Inaktiv
P1001 FF1 Inaktiv Inaktiv Inaktiv Aktiv
P1002 FF2 Inaktiv Inaktiv Aktiv Inaktiv
P1003 FF3 Inaktiv Inaktiv Aktiv Aktiv
P1004 FF4 Inaktiv Aktiv Inaktiv Inaktiv
P1005 FF5 Inaktiv Aktiv Inaktiv Aktiv
P1006 FF6 Inaktiv Aktiv Aktiv Inaktiv
P1007 FF7 Inaktiv Aktiv Aktiv Aktiv
P1008 FF8 Aktiv Inaktiv Inaktiv Inaktiv
P1009 FF9 Aktiv Inaktiv Inaktiv Aktiv
P1022 | FF10 Aktiv Inaktiv Aktiv Inaktiv
P1011 | FF11 Aktiv Inaktiv Aktiv Aktiv
P1012 | FF12 Aktiv Aktiv Inaktiv Inaktiv
P1013 | FF13 Aktiv Aktiv Inaktiv Aktiv
P1014 | FF14 Aktiv Aktiv Aktiv Inaktiv
P1015 | FF15 Aktiv Aktiv Aktiv Aktiv

Direktauswahl von FF P1001 tber DIN 1:

P0701 =15
oder
P0701 =99, P1020 = 722.0, P1016 =1

P1020 .
(o oz 3 2

I
.

O

Abhéngigkeit:
Waéhlt den Festfrequenzbetrieb (mit Hilfe von P1000) aus.

Bei Direktauswahl ist ein EIN-Befehl erforderlich, um den Umrichter zu starten (P0701 - PO706 = 15).
Hinweis:
Festfrequenzen kdnnen mit Hilfe der Digitaleingdnge gewéhlt und mit einem EIN-Befehl kombiniert werden.
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P1002[3]

Festfrequenz 2
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort

Einheit Hz
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
5.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 2 (FF2).
P1002[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1002[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1002[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1003[3]

Festfrequenz 3
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort

Einheit Hz
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
10.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 3 (FF3).
P1003[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1003[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1003[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1004[3]

Festfrequenz 4
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort

Einheit Hz
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
15.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fiir die Festfrequenz 4 (FF4).
P1004[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1004[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1004[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1005[3]

Festfrequenz 5
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort

Einheit Hz
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
20.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fiir die Festfrequenz 5 (FF5).
P1005[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1005[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1005[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1006[3]

Festfrequenz 6
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort

Einheit Hz
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
25.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 6 (FF6).
P1006[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1006[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1006[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1007[3]

96

Festfrequenz 7
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort

Einheit Hz
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
30.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 7 (FF7).
P1007[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1007[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1007[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).
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P1008[3]

Festfrequenz 8
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
35.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 8 (FF8).
P1008[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1008[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1008[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1009]3]

Festfrequenz 9
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
40.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 9 (FF9).
P1009[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1009[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1009[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1010[3]

Festfrequenz 10
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
45.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fur die Festfrequenz 10 (FF10).
P1010[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1010[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1010[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1011[3]

Festfrequenz 11
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
50.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fur die Festfrequenz 11 (FF11).
P1011[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1011[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1011[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1012[3]

Festfrequenz 12
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
55.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 12 (FF12).
P1012[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1012[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1012[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).

P1013[3]

Festfrequenz 13
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-650.00
60.00
650.00

Stufe

Index:

Details:

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 13 (FF13).
P1013[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1013[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1013[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).
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P1014[3] Festfrequenz 14 Min:  -650.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  65.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00

Bestimmt den Sollwert fir die Festfrequenz 14 (FF14).
Index:

P1014[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1014[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1014[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Details:
Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).
P1015[3] Festfrequenz 15 Min:  -650.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  65.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00

Bestimmt den Sollwert fur die Festfrequenz 15 (FF15).
Index:

P1015[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1015[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1015[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Details:
Siehe Parameter P1001 (Festfrequenz 1).
P1016 Festfrequenz-Modus - Bit 0 Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Festfrequenzen kdnnen Uber drei verschiedene Methoden ausgewahlt werden. Parameter P1016 bestimmt
die Auswahlmethode, Bit 0.
Mdgliche Einstellungen:
1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binarkodiert + EIN-Befehl
3 Festfrequenz BCD-kodiert + EIN-Befehl

Details:
In der Tabelle in P1001 (Festfrequenz 1) wird die Verwendung von Festfrequenzen beschrieben.
P1017 Festfrequenz-Modus - Bit 1 Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Festfrequenzen kdnnen Uber drei verschiedene Methoden ausgewahlt werden. Parameter P1017 bestimmt
die Auswahlimethode, Bit 1.
Mdgliche Einstellungen:
1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binarkodiert + EIN-Befehl
3 Festfrequenz BCD-kodiert + EIN-Befehl

Details:
In der Tabelle in P1001 (Festfrequenz 1) wird die Verwendung von Festfrequenzen beschrieben.
P1018 Festfrequenz-Modus - Bit 2 Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Festfrequenzen kdnnen Uber drei verschiedene Methoden ausgewahlt werden. Parameter P1018 bestimmt
die Auswahlmethode, Bit 2.
Mdgliche Einstellungen:
1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binarkodiert + EIN-Befehl
3 Festfrequenz BCD-kodiert + EIN-Befehl

Details:
In der Tabelle in P1001 (Festfrequenz 1) wird die Verwendung von Festfrequenzen beschrieben.
P1019 Festfrequenz-Modus - Bit 3 Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Festfrequenzen kénnen Uber drei verschiedene Methoden ausgewahlt werden. Parameter P1019 bestimmt
die Auswahlimethode, Bit 3.
Mdgliche Einstellungen:
1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binérkodiert + EIN-Befehl
3 Festfrequenz BCD-kodiert + EIN-Befehl
Details:
In der Tabelle in P1001 (Festfrequenz 1) wird die Verwendung von Festfrequenzen beschrieben.
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P1020[3] BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 0 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die Quelle mit der die Festfrequenzauswahl erfolgt.
Index:
P1020[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1020[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1020[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
P1020 = 722.0 ==> Digitaleingang 1
P1021 = 722.1 ==> Digitaleingang 2
P1022 = 722.2 ==> Digitaleingang 3
P1023 = 722.3 ==> Digitaleingang 4
P1026 = 722.4 ==> Digitaleingang 5
P1028 = 722.5 ==> Digitaleingang 6
Abhéngigkeit:
Zugriff nur méglich bei P0701 - PO706 = 99 (Funktion der Digitaleingdnge = BICO).
P1021[3] BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die Quelle mit der die Festfrequenzauswahl erfolgt.
Index:
P1021[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1021[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1021[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Abhéngigkeit:
Zugriff nur méglich bei P0701 - PO706 = 99 (Funktion der Digitaleingdnge = BICO).
Details:
Die am haufigsten gewdhlten Einstellungen sind in P1020 (Festfrequenzauswahl Bit 0) zu finden.
P1022[3] BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die Quelle mit der die Festfrequenzauswahl erfolgt.
Index:
P1022[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1022[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1022[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Abhéangigkeit:
Zugriff nur moglich bei P0701 - PO706 = 99 (Funktion der Digitaleingédnge = BICO).
Details:
Die am haufigsten gewahliten Einstellungen sind in P1020 (Festfrequenzauswabhl Bit 0) zu finden.
P1023[3] BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 3 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  722:3 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die Quelle mit der die Festfrequenzauswahl erfolgt.
Index:
P1023[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1023[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1023[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Abhéngigkeit:
Zugriff nur méglich bei P0701 - PO706 = 99 (Funktion der Digitaleingdnge = BICO).
Details:
Die am haufigsten gewdhlten Einstellungen sind in P1020 (Festfrequenzauswahl Bit 0) zu finden.
r1024 CO: Ist-Festfrequenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: SETPOINT Max: -
Zeigt die Summe der ausgewahlten Festfregenzen an.
P1025 Festfrequenz-Modus - Bit 4 Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2

Direktauswahl oder Direktauswahl + EIN fir Bit 4

Mdgliche Einstellungen:

Details:

1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binar + EIN-Befehl

Unter Parameter P1001 wird die Verwendung von Festfrequenzen beschrieben.
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P1026[3] BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 4 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 7224 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Bestimmt die Quelle mit der die Festfrequenzauswahl erfolgt.
Index:
P1026[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1026[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1026[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Abhéngigkeit:
Zugriff nur méglich bei P0701 - PO706 = 99 (Funktion der Digitaleingdnge = BICO).

Details:
Die am haufigsten gewdhlten Einstellungen sind in P1020 (Festfrequenzauswahl Bit 0) zu finden.
P1027 Festfrequenz-Modus - Bit 5 Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2

Direktauswahl oder Direktauswahl + EIN fir Bit 5
Mdgliche Einstellungen:

1 Festfrequenz binarkodiert

2 Festfrequenz binar + EIN-Befehl

Details:
Unter Parameter P1001 wird die Verwendung von Festfrequenzen beschrieben.
P1028[3] BI: Festfrequenz-Auswahl Bit 5 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 7225 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Bestimmt die Quelle mit der die Festfrequenzauswahl erfolgt.
Index:
P1028[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1028[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1028[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Abhéngigkeit:
Zugriff nur méglich bei P0701 - PO706 = 99 (Funktion der Digitaleingdnge = BICO).

Details:
Die am haufigsten gewdhlten Einstellungen sind in P1020 (Festfrequenzauswahl Bit 0) zu finden.
P1031[3] MOP-Sollwertspeicher Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1

Speichert den letzten Motorpotentiometersollwert, der vor dem AUS-Befehl oder dem Ausschalten aktiv
war.
Mdgliche Einstellungen:
0 MOP-Sollwert wird nicht gespeichert
1 MOP-Sollwert wird gespeichert in P1040
Index:
P1031[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1031[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1031[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Bei dem nachsten EIN-Befehl ist der Motorpotentiometersollwert der in Parameter P1040 (MOP-Sollwert)
gespeicherte Wert.

P1032 MOP-Reversierfunktion sperren Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1

Sperrt die Reversierfunktion des MOP.
Mdgliche Einstellungen:
0 Reversieren zulassig
1 Reversieren gesperrt
Abhéngigkeit:
Das Motorpotentiometer (P1040) muss als Hauptsollwert oder als Zusatzsollwert (mit Hilfe von P1000)
ausgewahlt werden.
Hinweis:
Die Motordrehzahl kann iber den Motorpotentiometersollwert geédndert werden (Erh6hung / Verringerung
der Frequenz Uber Digitaleingédnge oder tiber Hoher- / Tiefer-Taste auf BOP-Tastatur).

MICROMASTER 440 Parameterliste
100 6SE6400-5BB00-0APO



Ausgabe 08/02 Parameter
P1035[3] BI: Auswahl fir MOP-Erhéhung Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  19:13 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die Quelle fiir die Erh6hung des Motorpotentiometersollwerts.
Index:
P1035[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1035[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1035[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (iber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
19.D0 = MOP auf iber BOP
P1036[3] BI: Auswahl fiir MOP-Verringerung Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 19:14 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die Quelle fur die Verringerung des Motorpotentiometersollwerts.
Index:
P1036[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1036[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1036[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
19.E = MOP ab uber BOP
P1040[3] Motorpotentiometer - Sollwert Min:  -650.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  5.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00

Bestimmt den Sollwert fir das Motorpotentiometer (P1000 = 1).
Index:

P1040[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1040[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1040[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

Bei Auswahl des Motorpotentiometer als Haupt- oder als Zusatzsollwert wird die Umkehrrichtung

standardmaRig durch P1032 (Umkehrrichtung des MOP sperren) gespertt.

Zur erneuten Freigabe der Umkehrrichtung P1032 = 0 setzen.
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r1050 CO: MOP - Ausgangsfrequenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: SETPOINT Max: -

Zeigt die aktuelle Ausgangsfrequenz des Motorpotentiometersollwerts ([Hz]) an.
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P1055[3] BI: Auswahl JOG rechts Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Bestimmt die Quelle von JOG rechts (Tippen rechts) bei P0719 = 0 (ferne Auswahl der Befehls-
/Sollwertquelle).
Index:
P1055[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1055[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1055[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
19.8 = JOG rechts uber BOP
P1056[3] BI: Auswahl JOG links Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Bestimmt die Quelle von JOG links (Tippen links) bei P0719 = 0 (ferne Auswahl der Befehls-
/Sollwertquelle).
Index:
P1056[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1056[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1056[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)

19.9 = JOG links Giber BOP
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P1058[3] JOG-Frequenzrechts Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  5.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Im Tippbetrieb (JOG-Betrieb) wird der Motor mit der hier definierten Frequenz gespeist. Das Tippen (JOG)
ist pegel getriggert, das ein inkrementelles Verfahren des Motors erlaubt. Die Ansteuerung erfolgt iber das
BOP oder Uber eine externe Einheit, die Uber Digitaleingange, USS, etc. mit dem Umrichter verbunden ist.
Ist JOG rechts (Tippen rechts) gewahlt, dann bestimmt dieser Parameter die Frequenz, mit der der Motor
angesteuert wird.

A0923 A0923
npe
DIN Tippen rechts t
0" >
0
BOP
np
USS . .
BOP link Tippen links ¢
P1056 " >
Uss ©
COM link
CB fA
COM link P1058
t
P1059
o i o —
O <] (o] ©
o o o o
- — - -
[N o o [N
Index:
P1058[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1058[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1058[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
P1060 und P1061 erhéhen bzw. verringern die Rampenzeiten fir den Tippbetrieb.

P1059[3] JOG Frequenz links Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  5.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Im Tippbetrieb (JOG-Betrieb) wird der Motor mit der hier definierten Frequenz gespeist. Das Tippen (JOG)
ist pegel getriggert, das ein inkrementelles Verfahren des Motors erlaubt. Die Ansteuerung erfolgt Uber das
BOP oder Uber eine externe Einheit, die Uber Digitaleingénge, USS, etc. mit dem Umrichter verbunden ist.
Ist JOG links (Tippen links) gewahlt, dann bestimmt dieser Parameter die Frequenz, mit der der Motor
angesteuert wird.

Index:

P1059[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1059[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1059[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

P1060 und P1061 erhdhen bzw. verringern die Rampenzeiten fir den Tippbetrieb.
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P1060[3]

Index:

JOG Hochlaufzeit Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  10.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 650.00

Stellt die Hochlaufzeit ein. Diese Zeit wird im Tippbetrieb oder bei aktivem P1124 (JOG-Rampenzeiten
freigeben) verwendet.

f(H2) A

f max
(P1082)

>
O€«—— P10 —> te)

P1060[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1060[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1060[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Notiz:

Rampenzeiten wie folgt:

P1060 / P1061 : Tippbetrieb (JOG-Betrieb) aktiv
P1120/P1121 : Normalbetrieb (EIN/AUS) ist aktiv

P1060 / P1061 : Normalbetrieb (EIN/AUS) und P1124 sind aktiv

P1061[3]

104

Index:

JOG Rucklaufzeit Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  10.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 650.00

Stellt Ricklaufzeit ein. Diese Zeit wird im Tippbetrieb oder bei aktivem P1124 (JOG-Rampenzeiten
freigeben) verwendet.

f (Hz) A

f max
(P1082)

>
0 <+— P61 —p 1O
P1061[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1061[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1061[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Notiz:

Rampenzeiten wie folgt:

P1060/ P1061 : Tippbetrieb (JOG-Betrieb) aktiv
P1120/P1121 : Normalbetrieb (EIN/AUS) ist aktiv

P1060/ P1061 : Normalbetrieb (EIN/AUS) und P1124 sind aktiv
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P1070[3] CI: Auswahl Hauptsollwert (HSW)
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit -
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein

Min:
Def:

Max:

0:0
755:0
4000:0

Stufe

Bestimmt die Quelle des Hauptsollwerts (HSW).
Index:

P1070[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P1070[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P1070[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

755 = Analogeingangssollwert

1024 Festfrequenzsollwert

1050 Motorpotentiometersollwert (MOP-Sollwert)

P1071[3] CI: Auswahl HSW-Skalierung
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit -
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein

Min:
Def:
Max:

0:0

4000:0

Stufe

Bestimmt die Quelle der Hauptsollwertskalierung (HSW-Skalierung).
Index:

P1071[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P1071[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P1071[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

755 Analogeingangssollwert

1024 Festfrequenzsollwert

1050 Motorpotentiometersollwert (MOP-Sollwert)

P1074[3] BI: Zusatzsollwert-Sperre
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit -
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein

Min:
Def:
Max:

0:0
0:0
4000:0

Stufe

Deaktiviert den Zusatzsollwert (ZUSW).

Index:
P1074[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1074[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1074[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6
722.7

Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, PO707 muss auf 99 gesetzt sein)
Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)

P1075[3] CI: Auswahl Zusatzsollwert
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit -
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein

Min:
Def:
Max:

0:0
0:0
4000:0

Stufe

3

Bestimmt die Quelle des Zusatzsollwerts (ZUSW), der zuséatzlich zum Hauptsollwert (HSW, siehe P1070)

verwendet werden soll.
Index:
P1075[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1075[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1075[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
755 = Analogeingangssollwert

1024 = Festfrequenzsollwert

1050 = Motorpotentiometersollwert (MOP-Sollwert)
P1076[3] CI: Auswahl ZUSW-Skalierung

AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit -

P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein

Min:
Def:
Max:

0:0
1.0
4000:0

Stufe

3

Bestimmt die Quelle der Skalierung des Zusatzsollwerts (ZUSW), der zusétzlich zum Hauptsollwert (HSW,

siehe P1070) verwendet werden soll.
Index:

P1076[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P1076[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P1076[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

1 = Skalierung mit 1,0 (100%)
755 = Analogeingangssollwert
1024 = Festfrequenzsollwert
1050 = MOP-Sollwert
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r1078 CO: Anzeige Gesamtsollwert Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: SETPOINT Max: -
Zeigt die Summe des Haupt- und des Zusatzsollwerts in [Hz] an.
r1079 CO: Sollwert-Auswahl Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: SETPOINT Max: -

Zeigt den ausgewahlten Frequenzsollwert an.

Folgende Frequenzsollwerte werden angezeigt:
rl078 Gesamtsollwert (HSW + ZUSW)
P1058 JOG-Frequenz rechts
P1059 JOG-Frequenz links
Abhéngigkeit:
P1055 (BI: Freigabe JOG rechts) oder P1056 (BI: Freigabe JOG links) bestimmt die Befehlsquelle von JOG
rechts bzw. JOG links.

Hinweis:
P1055 = 0 und P1056 = 0 ==> Gesamtfrequenzsollwert wird ausgewahlt.
P1080[3] Minimal Frequenz Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  0.00 1
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC.Ja Max: 650.00

Stellt die minimal Motorfrequenz [Hz] ein, mit der der Motor unabhéngig vom Frequenzsollwert arbeitet.
Unterschreitet der Sollwert den Wert von P1080, so wird mit Berilicksichtigung des Vorzeichen die
Ausgangsfrequenz auf P1080 gesetzt.

Die minimal Fregeunz P1080 stellt fur alle Frequenzsollwertquellen (z.B. ADC, MOP, FF, USS) abgesehen
von der JOG-Sollwertquelle eine Ausblendfrequenz um 0 Hz dar (analog P1091). D.h. das Frequenzband
+/- P1080 wird zeitoptimal mittels der Hoch-/ Riicklauframpen durchfahren. Ein Verweilen innerhalb des
Frequenzbandes ist nicht mdglich (siehe Beipiel).

Desweiteren wird Uber folgende Meldefunktion das Unterschreiten der Istfrequenz f_act unter min.
Frequenz P1080 ausgegeben.
i <= i Min. frequency
[T ist] f_min 0.00 ... 650.00 [Hz]
P1080.D (0.00)

T
f ist 1 | fist| <=f _min
_
Eol R
= r2197 Bit0O
t r0053 Bit02
Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] 0.00 ... 10.00 [Hz]
P2153.D (5) P2150.D (3.00)

Index:
P1080[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1080[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1080[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Beispiel:

ON/OFF

1
0

A\ 4

ADC-Eingang
10755 A N~

P1080
(f_min)

A\ 4

-P1080

f_ist
A
P1080
(f_min) \ >t
»

-P1080

Hinweis:
Der hier eingestellte Wert gilt fur beide Drehrichtungen.
Unter bestimmten Umstanden (z. B. Hoch-/Riicklauf, Strombegrenzung) kann der Motor unter der
Mindestfrequenz arbeiten.
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P1082[3] Max. Frequenz Min:  0.00 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  50.00 1
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 650.00

Stellt die maximal Motorfrequenz [Hz] ein, mit der Motor unabhangig vom Frequenzsollwert arbeitet. D.h. es

findet eine Begrenzung der Ausgangsfrequenz statt, sofern der Sollwert den Wert P1082 uberschritten wrid.
Index:

P1082[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1082[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1082[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéangigkeit:

Die max. Motorfrequenz ist durch die Pulsfrequenz P1800 durch folgende Derating-Kennlinie begrenzt:

P1300 < 20:
Wird P1300 < 20 (Regelungsart = UF- oder FCC-Mode) gewahlt, so ist die max. Ausgangsfrequenz auf den
Minimalwert (650 Hz, P1800/15) begrenzt.

Maximalfrequenz
P1082
_ fpulse _ P1800
fo [Hz]‘ fmax =P1082 5—15 T
650.0
Zuléssiger
Bereich
133.3 s
'k \ p Pulsfrequenz
2 10 16 fouise [KHZ P1800
P1300 >= 20:

Intern auf 200 Hz oder 5 * Nennmotorfrequenz (P0305) begrenzt, wenn P1300 >= 20 (Regelungsmodus =
Vektorregelung).

Maximalfrequenz
P1082
f .. [HzZ]A
¢ f, = min(200 Hz, 5 (P0310)
X
Zulassiger
Bereich
133.3 e
N \ > Pulsfrequenz
2 10 16 f . [kHZ] P1800

Der Wert wird in r1084 (max. Frequenzsollwert) angezeigt.

Hinweis:
Der hier eingestellte Wert gilt fur beide Drehrichtungen.

Die maximale Ausgangsfrequenz des Umrichters kann Uberschritten werden, wenn Folgendes aktiv ist:

P1335 # 0 (Schlupfkompensation aktiv)

fmax(P1335) = fmax + fslip,max = P1082 +% G% [ro310

P1200 # 0 (Fangen aktiv)
fmax(P1200) = fmax + 2 [fslip,nom =P1082 + 2 G% [P0O310

Notiz:
Die maximale Motordrehzahl hangt von mechanischen Begrenzungen ab.
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r1084 Resultierende max. Frequenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die resultierende maximale Frequenz an.
P1300 < 20:
Die resultierende maximale Frequenz r1084 fur U/f ergibt sich aus:
r1084 =min (P1082, P118500 ,650.00)
P1300 >= 20:
Die resultierende maximale Frequenz fur Vektorregelung ergibt sich aus:
r1084 =min (P1082, 5 [P0310, 200.00)

P1091[3] Ausblendfrequenz 1 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  0.00 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Vermeidet mechanische Resonanzeffekte und unterdriickt Frequenzen im Bereich von +/- P1101
(Ausblendbandbreite).

fout g
] 4 ~ A
/7
//
/ A
/7
Ve
yal
Pl
y / I
Y .
/ I
R I > e
| |
i ! P1101
>| Bandbreite
~ I Ausblendfrequenz
I
) i >
P1091 fin

108

Ausblendfrequenz

Index:
P1091[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1091[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1091[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Notiz:
Stationérer Betrieb ist im unterdriickten Frequenzbereich nicht méglich; der Bereich wird einfach
durchlaufen (auf der Rampe).

Wenn beispielsweise P1091 = 10 Hz und P1101 = 2 Hz, ist ein ununterbrochener Betrieb zwischen 10 Hz
+/- 2 Hz (d.h. zwischen 8 und 12 Hz) nicht mdglich.
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P1092[3] Ausblendfrequenz 2 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  0.00 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Vermeidet mechanische Resonanzeffekte und unterdriickt Frequenzen im Bereich von +/- P1101
(Ausblendbandbreite).
Index:
P1092[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1092[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1092[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P1091 (Ausblendfrequenz 1).
P1093[3] Ausblendfrequenz 3 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  0.00 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Vermeidet mechanische Resonanzeffekte und unterdriickt Frequenzen im Bereich von +/- P1101
(Ausblendbandbreite).
Index:
P1093[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1093[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1093[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P1091 (Ausblendfrequenz 1).
P1094[3] Ausblendfrequenz 4 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  0.00 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Vermeidet mechanische Resonanzeffekte und unterdriickt Frequenzen im Bereich von +/- P1101
(Ausblendbandbreite).
Index:
P1094[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1094[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1094[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P1091 (Ausblendfrequenz 1).
P1101[3] Bandbreite Ausblendfrequenz Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  2.00 3
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10.00
Liefert Frequenzbandbreite, die auf Ausblendfrequenzen (P1091 - P1094) angewandt werden (in [Hz]).
Index:
P1101[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1101[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1101[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P1091 (Ausblendfrequenz 1).
P1110[3] BI: Negative Sollwertsperre Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Unterdriickt Richtungswechsel und verhindert somit, dass der Motor bei einem negativen Sollwert in
umgekehrter Richtung lauft. Statt dessen lauft er bei minimaler Frequenz (P1080) in normaler Richtung.
Index:
P1110[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1110[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1110[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
0 = Deaktiviert
1 = Aktiviert
Hinweis:
Es ist mdglich, alle Ricklaufbefehle zu deaktivieren (d.h. der Befehl wird ignoriert). Um dies zu tun, setzen
Sie P0719 = 0 (Remote-Auswahl des Befehls/der Sollwertquelle) und definieren die Befehlsquellen (P1113)
einzeln.

Notiz:
Durch diese Funktion wird die "Umkehrbefehlsfunktion" nicht deaktiviert; stattdessen bewirkt ein
Umkehrbefehl, dass der Motor in normaler Richtung lauft, wie oben beschrieben.
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P1113[3] BI: Auswahl Reversieren Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 722:1 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Quelle des Reversierbefehls, der verwendet wird, wenn P0719 = 0 (Remote-Auswahl des
Befehls /der Sollwertquelle).
Index:
P1113[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1113[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1113[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

19.B = Reversieren durch BOP

ri114 CO: Sollwert nach Reversiereinh. Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: SETPOINT Max: -
Zeigt die Sollfrequenz nach dem Funktionsblock zur Drehrichtungsumkehr.
ri119 CO: Sollwert vor Hochlaufgeber Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: SETPOINT Max: -

Zeigt den Sollwert vor dem Hochlaufgeber (HLG) nach Modifizierung durch andere Funktionen an, z.B.
* P1110 BI: Verhindere negativen Frequenzsollwert

* P1091 - P1094 Ausblendfrequenzen,

* P1080 Min. Frequenz,

* P1082 Max. Frequenz,

* Begrenzungen,

* etc.
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P1120[3] Hochlaufzeit Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  10.00 1
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 650.00
Die Zeit, die der Motor zur Beschleunigung aus dem Stillstand bis zur hchsten Motorfrequenz (P1082)
bendtigt, wenn keine Verrundung verwendet wird.

f (Hz)
fmx —|-———————————
(P1082) I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
: >
0 t(s)
<4“—— P1120 —»
Das Einstellen einer zu kurzen Rampenhochlaufzeit kann zum Abschalten des Umrichters fiihren
(Uberstrom).
Index:
P1120[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1120[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1120[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Bei Verwendung eines externen Frequenzsollwertes, bei dem bereits Rampenzeiten eingestellt sind (z. B.
von einer PLC), wird ein optimales Antriebsverhalten erzielt, wenn die Rampenzeiten in P1120 und P1121
etwas kirzer eingestellt werden, als die der PLC.
Notiz:

Rampenzeiten wie folgt:

P1060/ P1061 : Tippbetrieb (JOG-Betrieb) aktiv
P1120/P1121 : Normalbetrieb (EIN/AUS) ist aktiv
P1060/P1061 : Normalbetrieb (EIN/AUS) und P1124 sind aktiv
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P1121[3] Rucklaufzeit Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  10.00 1
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 650.00
Die Zeit, die der Motor fur die Verzdgerung der maximalen Motorfrequenz (P1082) bis zum Stillstand
bendtigt, wenn keine Verrundung verwendet wird.

f (Hz)
A
| |
f max l I
(P1082) I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I |
0 T — (s)>
la— P1121 —pd
Index:
P1121[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1121[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1121[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Notiz:
Das Einstellen einer zu kurzen Rampenriicklaufzeit kann zum Abschalten des Umrichters fihren
(Uberstrom (FO001) / Uberspannung (F0002)).
Rampenzeiten wie folgt:
P1060/P1061 : Tippbetrieb (JOG-Betrieb) aktiv
P1120/P1121 : Normalbetrieb (EIN/AUS) ist aktiv
P1060 / P1061 : Normalbetrieb (EIN/AUS) und P1124 sind aktiv

P1124[3] BI: Auswahl JOG Hochlaufzeiten Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert Quelle fir Umschaltung zwischen jog Rampeneziten (P1060, P1061) und normalen Rampenzeiten
(P1120, P1121). Dieser Parameter ist nur gultig fir Normalbetrieb EIN/AUS.

Index:

P1124[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1124[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1124[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

Notiz:

112

P1124 hat keinen Einfluss, wenn Jog aktiv ist. In diesem Fall gelten imner die JOG-Rampenzeiten (P1060,
P1061).

Rampenzeiten wie folgt:

P1060 / P1061 : JOG aktiv

P1120/P1121 : Normalbetrieb (EIN/AUS) ist aktiv
P1060/ P1061 : Normalbetrieb (EIN/AUS) und P1124 aktiv
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P1130[3] Anfangsverrundungszeit Hochlauf Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  0.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 40.00
Bestimmt die Anfangsrundungszeit in Sekunden, wie im nachstehenden Diagramm gezeigt.

Af
(C
/ 2 \
P1130 P1131 P1132 'P1133 !
Dabei gilt folgendes:
1 1
Tipoa = EP1130 +X[P1120 +EP1131
Toowntoa = %P1130 +X [IP1121+%P1133
X ist definiert als: X = Af/fmax
d.h. X ist das Verhaltnis zwischen den Frequnzschritten und fmax

Index:

P1130[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1130[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1130[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:

Rundungszeiten werden empfohlen, da sie eine abrupte Reaktion vermeiden und somit schadliche

Auswirkungen auf die Mechanik verhindern.
Notiz:

Wird der Umrichter in einem Regelkreis eingebunden, so kénnte die Rampenglattung ein Uberschwingen

der Ausgangsfrequenz bewirken und sollte abgeschaltet werden.

P1131[3] Endverrundungszeit Hochlauf Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  0.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 40.00
Definiert Rundungszeit am Ende des in P1130 gezeigten Rampenhochlaufs.

Index:
P1131[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1131[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1131[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Rundungszeiten werden empfohlen, da sie eine abrupte Reaktion vermeiden und somit schadliche
Auswirkungen auf die Mechanik verhindern.
Notiz:
Wird der Umrichter in einem Regelkreis eingebunden, so kénnte die Rampenglattung ein Uberschwingen
der Ausgangsfrequenz bewirken und sollte abgeschaltet werden.

P1132[3] Anfangsverrundungszeit Rucklauf Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  0.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 40.00
Definiert Rundungszeit am Anfang des in P1130 gezeigten Rampenrucklaufs.

Index:
P1132[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1132[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1132[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Rundungszeiten werden empfohlen, da sie eine abrupte Reaktion vermeiden und somit schadliche
Auswirkungen auf die Mechanik verhindern.
Notiz:

Wird der Umrichter in einem Regelkreis eingebunden, so kénnte die Rampenglattung ein Uberschwingen
der Ausgangsfrequenz bewirken und sollte abgeschaltet werden.
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P1133[3] Endverrundungszeit Rucklauf Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  0.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 40.00
Definiert Rundungszeit am Ende des in P1130 gezeigten Rampenricklaufs.
Index:
P1133[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1133[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1133[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Rundungszeiten werden empfohlen, da sie eine abrupte Reaktion vermeiden und somit schadliche
Auswirkungen auf die Mechanik verhindern.
Notiz:
Wird der Umrichter in einem Regelkreis eingebunden, so kénnte die Rampenglattung ein Uberschwingen
der Ausgangsfrequenz bewirken und sollte abgeschaltet werden.
P1134[3] Verrundungstyp Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1

Definiert Verrundung nach einem AUS1-Befehl bzw. einer Sollwertreduktion.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

0 Stetige Verrundung (ruckfrei)
1 Unstetige Verrundung

P1134[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1134[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1134[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Keine Auswirkung, bis Gesamtrundungszeit (P1130) >0s.

Notiz:

Wird der Umrichter in einem Regelkreis eingebunden, so kénnte die Rampenglattung ein Uberschwingen
der Ausgangsfrequenz bewirken und sollte abgeschaltet werden.

P1135[3] AUSS3 Ricklaufzeit Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  5.00 2
P-Gruppe: SETPOINT Aktiv: nach Best. QC. Ja Max: 650.00
Definiert Rampenrucklaufzeit von der Maximalfrequenz bis zum Stillstand fur den AUS3-Befehl.
Index:
P1135[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1135[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1135[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Diese Zeit kann Uberschritten werden, wenn die max. Zwischenkreisspannung erreicht wird.
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P1140[3] BI: Auswahl HLG Freigabe Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 1.0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert Befehlsquelle des HLG-Aktivierungsbefehls (HLG: Hochlaufgeber). Ist der Binéereingang = 0, wird
der HLG-Ausgang sofort auf O gesetzt.
Index:
P1140[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1140[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1140[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
P1141[3] BI: Auswahl HLG Start Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 1.0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert Befehlsquelle des HLG-Startbefehls (HLG: Hochlaufgeber). Ist der Bindereingang = 0, behéalt der
HLG-Ausgang seinen aktuellen Wert.
Index:
P1141[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1141[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1141[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
P1142[3] BI: Auswahl HLG Sollwertfreigabe Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 1.0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert Befehlsquelle des HLG-Sollwertbefehls (HLG: Hochlaufgeber). Ist der Bindereingang = 0, wird der
HLG-Eingang auf 0 gesetzt und der HLG-Ausgang fahrt auf 0.
Index:
P1142[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1142[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1142[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
r1170 CO: Sollwert nach HLG Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: SETPOINT Max: -

Zeigt den Gesamtfrequenzsollwert nach Hochlaufgeber (HLG) an.
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P1200 Anwahl Fangen Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 6

Das Fangen erlaubt das Einschalten des Umrichters auf einen laufenden Motor. Dabei wird die
Ausgangsfrequenz des Umrichters solange veréandert, bis die aktuelle Motorfrequenz gefunden ist. Danach
lauft der Motor mit normaler Rampenzeit bis zum Sollwert hoch.

(e * ZE"” rom) "Hochlauf zum Sollwert
mit normaler Hochlaufzeit"
|
I
fout ; P t
i
P1202 I

| out

I dc : ] >
R |
/ ' nach U/f-
vn s l Kennlinie
| |
| i
|
V out ' ' >

Motordrehzahl gefunden

Mdgliche Einstellungen:

0 Fangen gesperrt
Fangen immer aktiv, Start in Richtung des Sollwerts
Fangen ist aktiv, bei Netz-Ein, Fehler, Start in Richtung des Sollwerts
Fangen ist aktiv, bei Fehler, AUS2, Start in Richtung des Sollwerts
Fangen immer aktiv, nur in Richtung des Sollwerts
Fangen ist aktiv, bei Netz-Ein, Fehler, AUS2, nur in Richtung des Sollwerts
Fangen ist aktiv, bei Fehler, AUS2, nur in Richtung des Sollwerts

O WNE

Hinweis:
ZweckmaRig bei Motoren, deren Last ein hohes Tragheitsmoment aufweist.

Bei den Einstellungen 1 bis 3 erfolgt die Suche in beiden Richtungen.
Einstellungen 4 bis 6 suchen nur in der Richtung des Sollwertes.

Notiz:
Die Funktion Fangen muss in Fallen verwendet werden, in denen der Motor mdglicherweise noch lauft (z.B.
nach einer kurzen Netzunterbrechung) oder durch die Last angetrieben wird. Andernfalls kommt es zu
Abschaltungen wegen Uberstrom.
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P1202[3] Motorstrom: Fangen Min: 10 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit % Def: 100 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 200

Definiert den Suchstrom, der wéhrend des Fangens verwendet wird.

Wert ist in [%)] bezogen auf den Motornennstrom (P0305).
Index:

P1202[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1202[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1202[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:
Eine Verringerung des Suchstromes kann das Verhalten des Fangens verbessern, wenn die Systemtragheit
nicht sehr hoch ist.

P1203[3] Suchgeschwindigkeit: Fangen Min: 10 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit % Def: 100 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 200

Stellt den Faktor ein, mit dem sich die Ausgangsfrequenz wéahrend des Fangens andert, um sich auf den
laufenden Motor zu synchronisieren. Dieser Wert wird in [%)] eingegeben und definiert den Kehrwert der
Anfangssteigung der Suchkurve (siehe Diagramm). Der Parameter P1203 beeinflusst somit die Zeit, die fur
die Suche der Motorfrequenz bendtigt wird.

A

fmax + 2 fslip,nom =P1082 + 2 ?.3(’)20 P0310

meiOf

: >
\ t
P1203 [%] = At[ms] fsiip.nom [Hz] %] A= 2[%] 10330

=<0 [(P0310
Af[Hz] ~ 1[ms] P1203[%] 100

Die Suchzeit ist die fur das Durchsuchen aller Frequenzen zwischen max. Frequenz P1082 + 2 x f_slip bis 0
Hz verwendete Zeit.

P1203 = 100 % ergibt eine Anderung der Frequenz von 2 % des Nennschlupfes / [ms].
P1203 = 200 % ergibt eine Anderung der Frequenz von 1 % des Nennschlupfes / [ms].
Index:
P1203[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1203[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1203[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Beispiel:
Fir einen Motor mit 50 Hz, 1350 rpm, wiirden 100 % eine maximale Suchzeit von 600 ms ergeben. Wenn
der Motor lauft, wird die Motorfrequenz in einer kirzeren Zeit gefunden.

Hinweis:
Ein héherer Wert der Suchgeschwindigkeit fiihrt zu einer flacheren Suchkurve und damit zu einer langeren
Suchzeit. Ein niedigerer Wert hat den gegenteiligen Effekt.
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r1204 Zustandswort: Fangen Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 4
P-Gruppe: FUNC Max: -
Bit-Parameter zur Uberpriifung und Uberwachung von Zusténden wahrend des Fangens.
Bitfelder:
Bi t 00 Stronei npragung K 0 NO
1 YES
Bit01 St ronei npragung ni cht OK 0 NO
1 YES
Bit02  Spannung reduziert 0 NO
1 YES
Bi t 03 Steigungsfilter gestartet 0 NO
1 YES
Bit04 Stromunter Ansprechschwelle 0 NO
1 YES
Bi t 05 Strom M ni num 0 NO
1 YES
Bi t 07 Dr ehzahl nicht gefunden 0 NO
1 YES
r1205 Status Fangen Beobachter Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: FUNC Max: -
Bit-Parameter zur Uberpriifung des Status des Fangens, der mit n-Anpassung des Beobachters
durchgefuhrt wird.
Bitfelder:
Bit00O Transformation activ 0 NO
1 YES
Bit01 Initialisierung n-Adaption 0 NO
1 YES
Bi t 02 Stronei npragung aktiv 0 NO
1 YES
Bi t 03 n- Regl er geschl ossen 0 NO
1 YES
Bit 04 | sd- Regl er geschl ossen 0 NO
1 YES
Bi t 05 HLG angehal t en 0 NO
1 YES
Bi t 06 n- Adaption auf 0 setzen 0 NO
1 YES
Bi t 07 Reserviert 0 NO
1 YES
Bi t 08 Reservi ert 0 NO
1 YES
Bi t 09 Reserviert 0 NO
1 YES
Bit10 Ri chtung positiv 0 NO
1 YES
Bitll Suche ist gestartet 0 NO
1 YES
Bit12 St ronei npragung aktiv 0 NO
1 YES
Bitl3 Suche abgebrochen 0 NO
1 YES
Bit1l4 Abwei chung ist 0O 0 NO
1 YES
Bitl5 n- Regl er aktiv 0 NO
1
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P1210

Automatischer Wiederanlauf Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 6

Konfiguriert die Wiedereinschaltautomatik

Mdgliche Einstellungen:

0 Gesperrt

1 Fehlerquittierung nach EIN, P1211 gesperrt

2 Wiederanlauf nach Neztausfall, P1211 gesperrt

3 Wiederanlauf nach Netzunterspannung oder Fehler, P1211 freigegeben

4 Wiederanlauf nach Netzunterspannung, P1211 freigegeben

5 Wiederanlauf nach Netzausfall und Fehler, P1211 gesperrt

6 Wiederanlauf nach Netzunterspannung/ -ausfall oder Fehler, P1211 gesperrt

Abhéngigkeit:

Bei der Wiedereinschaltautomatik muss ein EIN-Befehl kontinuierlich tiber eine digitale Eingangsleitung zur
Verfligung stehen.

Vorsicht:

Notiz:

Sofern P1210 > 2 gesetzt ist, kann ein Wiederanlauf des Motors automatisch durchgefiihrt werden, ohne
dass der EIN-Befehl umgeschaltet wird!

Als "Netzunterspannung" wird eine Situation bezeichnet, in der die Stromversorgung unterbrochen und
sofort wieder anliegt, bevor sich die (gegebenenfalls installierte) Anzeige am BOP verdunkelt hat (eine sehr
kurze Netzunterbrechung, bei der der Zwischenkreis nicht vollstdéndig zusammengebrochen ist).

Als "Netzausfall" wird eine Situation bezeichnet, in der sich die Anzeige verdunkelt hat (eine langere
Netzunterbrechung, bei der der Zwischenkreis vollstdndig zusammengebrochen ist), bevor die
Stromversorgung wieder anliegt.

P1210=0:
Die Wiedereinschaltautomatik ist deaktiviert.

P1210=1:

Der Umrichter quittiert Fehler (setzt sie zurtick), d. h. ein Fehler wird vom Umrichter zuriickgesetzt, sobald
die Netzspannung wieder anliegt. Dies bedeutet, dass der Umrichter vollstandig heruntergefahren worden
sein muss. Eine Netzunterspannung reicht nicht aus. Der Umrichter arbeitet erst wieder, nachdem der EIN-
Befehl geschaltet worden ist.

P1210 = 2:
Der Umrichter quittiert den Fehler FO003 beim Einschalten nach einem Netzausfall und fuhrt einen
Wiederanlauf des Antriebs durch. Der EIN-Befehl muss lber einen Digitaleingang (DIN) geschaltet sein.

P1210=3:

Bei dieser Einstellung ist es wichtig, dass ein Wiederanlauf des Antriebs nur dann durchgefuhrt wird, wenn
dieser sich zuvor im Zustand BETRIEB befand, als der Fehler (FO003) auftrat. Der Umrichter quittiert den
Fehler und fuhrt einen Wiederanlauf des Antriebs nach einem Netzausfall oder einer Netzunterspannung
aus. Der EIN-Befehl muss uber einen Digitaleingang (DIN) geschaltet sein.

P1210 = 4:

Bei dieser Einstellung ist es wichtig, dass ein Wiederanlauf des Antriebs nur dann durchgefuhrt wird, wenn
sich dieser zuvor im Zustand BETRIEB befand, als die Fehler (FO003 usw.) auftraten. Der Umrichter
quittiert den Fehler und fiihrt einen Wiederanlauf des Antriebs nach einem Netzausfall oder einer
Netzunterspannung aus. Der EIN-Befehl muss uber einen Digitaleingang (DIN) geschaltet sein.

P1210=5:
Der Umrichter quittiert die Fehler FOO03 usw. beim Anlaufen nach einem Netzausfall und fihrt einen
Wiederanlauf des Antriebs durch. Der EIN-Befehl muss uber einen Digitaleingang (DIN) geschaltet sein.

P1210 =6:

Der Umrichter quittiert die Fehler FOO03 usw. beim Anlaufen nach einem Netzausfall oder einer
Netzunterspannung und fuhrt einen Wiederanlauf des Antriebs durch. Der EIN-Befehl muss uber einen
Digitaleingang (DIN) geschaltet sein. Wenn der Wert 6 gesetzt ist, wird sofort ein Wiederanlauf des Motors
durchgefunhrt.

In der folgenden Tabelle finden Sie eine Ubersicht tiber den Parameter P1210 und die zugehdorigen
Funktionen.
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P1210| Netzsausfall Spannungsabfall Alle anderen Alle anderen EIN-Befehl
F0003 F0003 Fehler ohne Fehler mit Last | im Aus-Zustand
Last zuschalten zuschalten gegeben
O —_ - p— —_ —_

Fehler Quittieren

Fehler Quittieren

Fehler Quittieren
+

Fehler Quittieren
+

Wiederanlauf

Fehler Quittieren
+

Wiederanlauf

Fehler Quittieren
+

Wiederanlauf

Fehler Quittieren
+

Wiederanlauf

Fehler Quittieren
+

Wiederanlauf

2 -
Wiederanlauf
Fehler Q+uittieren Fehler Quittieren
3 +
Wiederanlauf Wiederanlauf
4 Fehler (g_uittieren Fehler Quittieren
+
Wiederanlauf Wiederanlauf
Fehler Quittieren
5 + -
Wiederanlauf
Fehler Quittieren | Fehler Quittieren
6 + +

Wiederanlauf

Wiederanlauf

Fehler Quittieren
+

Wiederanlauf

Fehler Quittieren
+

Wiederanlauf

Fehler Quittieren
+

Wiederanlauf

Die Funktion Fangen muss in Féllen verwendet werden, in denen der Motor noch lauft (z. B. nach einer
kurzen Netzunterbrechung) oder durch die Last angetrieben wird (P1200).

P1211 Anzahl der Wiederanlaufversuche Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 3 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 10
Legt fest, wie oft der Umrichter versucht, neu zu starten, wenn automatischer Wiederanlauf P1210 aktiviert
ist.
MICROMASTER 440 Parameterliste
120

6SE6400-5BB00-0APO




Ausgabe 08/02

Parameter

P1215 Freigabe Motorhaltebremse Min: 0 Stufe
AndStat: T Datentyp: U16 Def: 0 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. Max: 1

Aktiviert/deaktiviert die Motorhaltebremse (MHB). Es ist auch mdglich, an den Punkten 1 und 2 ein Relais

schalten zu lassen, um eine Bremse zu steuern (wenn in P0O731 = 52.C programmiert ist).

ON / OFF1/OFF3:
ON T
OFF1/OFF3 ot
A Y
fmin
(P1080)
Pt
— >
P1216 P1217
'0052% T Younkt 1 Punkt 2
0 ot
ON / OFF2:
OFF2
InaktivT
Aktiv Pt
ON T
OFF1/OFF3 ot
fAY
fmin
(P1080)
-t
-l —-
P1216
r0052.C
1T
0 -t
Mdgliche Einstellungen:
0 Motor Haltebremse gesperrt
1 Motor Haltebremse freigegeben

Hinweis:

Das Ausgangsrelais 6ffnet am Punkt 1, wenn es mit PO731 aktiviert wird (Funktion des Digitalausgangs),

und schlie3t am Punkt 2.
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P1216 Freigabeverzégerung Haltebremse Min: 0.0 Stufe
AndStat: T Datentyp: Float Einheit s Def: 1.0 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 20.0
Definiert die Zeitspanne, wahrend der der Umrichter mit der min. Frequenz P1080 lauft, bevor er bei Punkt
1 hochlauft (wie in P1215 gezeigt - Haltebremse aktivieren). Der Umrichter lauft bei diesem Profil mit der
min. Frequenz P1080 an, d. h. ohne Rampe.
Hinweis:
Ein typischer Wert der min. Frequenz P1080 fur Anwendungen dieser Art ist die Schlupffrequenz des
Motors.
Die Nenn-Schlupffrequenz kann nach folgender Formel berechnet werden:
fsip[Hz] = 0320 pogyg = M¥N T
100 Nsyn
Notiz:
Wenn sie verwendet wird, um den Motor gegen die mechanische Bremse auf einer bestimmten Frequenz
zu halten, (d.h. Sie verwenden ein Relais, um die mechanische Bremse zu steuern), ist es wichtig, dass die
min. Frequenz P1080 < 5 Hz ist; andernfalls kann die aufgenommene Stromstérke zu hoch sein, dass der
Umrichter mit Uberstrom abschaltet.
P1217 Rucklaufhaltezeit Haltebremse Min: 0.0 Stufe
AndStat: T Datentyp: Float Einheit s Def: 1.0 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 20.0
Definiert die Zeit, wahrend der der Umrichter mit Minimalfrequenz (P1080) lauft, nachdem bei Punkt 2 ein
Rampenricklauf erfolgt.
Details:
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Siehe Diagramm P1215 (Haltebremse aktivieren)
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P1230[3] BI: Freigabe DC-Bremse Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Ermdglicht Gleichstrombremsung uber ein Signal, das von einer externen Quelle verwendet wurde.
Funktion bleibt aktiv, solange das externe Eingangssignal aktiv ist.
Die Gleichstrombremsung bewirkt ein schnelles Stoppen des Motors durch Einspeisen eines Gleichstromes
(Der eingespeiste Strom bewirkt auch ein stationdres Bremsmoment).
Wird das Gleichstrombremssignal aktiv, dann werden die Ausgangsimpulse des Umrichters gesperrt, und
der Gleichstrom wird erst angelegt, nachdem der Motor ausreichend entmagnetisiert ist.
ON/OFF1
>
A t
1
0 >
t
win)y \ Y
f* ——
Gleichstrombremse
' ~
f_ist
>
</ > t
iA P0347
LA W AT .
il WAVATRNAGUUL
Index:

P1230[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1230[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1230[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
Achtung:
Haufiger Einsatz langer Gleichstrom-Bremszeiten kann zur Uberhitzung des Motors fiithren.
Notiz:
Diese Verzdgerungszeit wird in P0347 eingestellt (Entmagnetisierungszeit). Eine zu kurze Verzégerung
kann zu Abschaltungen wegen Uberstrom fiihren.
P1232[3] Strom DC-Bremse Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit % Def: 100 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 250
Definiert Hohe des Gleichstroms in [%)] relativ zum Motornennstrom (P0305).
Index:
P1232[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1232[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1232[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
MICROMASTER 440 Parameterliste
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P1233[3] Dauer der DC-Bremse Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit s Def: 0 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 250

124

Definiert die Dauer der DC-Bremse in Sekunden nach einem AUS1- oder AUS3-Befehl. Wenn der
Umrichter einen AUS1- oder AUS3-Befehl erhalt, wird die Ausgangsfrequenz auf O Hz herunter gefahren.
Erreicht die Ausgangsfrequenz den in P1234 gesetzten Wert, erfolgt eine DC-Bremsung mit dem in P1232
eingebenen Strom flr die in P1233 vorgebebenen Zeit.

OFF1/OFF3 | Pt
P0347
L el
OFF2
-t
oA Y AY Y
P1234 OFF2
Gleichstrombremse
-t
GIeichstrombrgmse
ON ===
OFF ! -t
«— P1233 —»
@ A
ON
OFF1/OFF3 Pt
P0347
Ll el
OFF2
-t
ook Y A
Rucklauframp
P1234 OFF2

NGleichstrombremse

\<FF2
>t
A

Gleichstrombrgmse
ON

OFF -t
P1233

Der Gleichstrom, der wahrend der Zeit P1233 eingepragt wird, ist durch den Parameter P1232 gegeben.
Index:

P1233[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1233[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1233[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Werte:

P1233=0:

Nicht aktiv, auf AUS1 folgend.

P1233=1-250:
Aktiv fur die angegebene Dauer.

Achtung:
Haufiger Einsatz langer Gleichstrom-Bremszeiten kann zur Uberhitzung des Motors fiihren.

Notiz:
Die DC-Bremsfunktion bewirkt ein schnelles Stoppen des Motors durch Einspeisen eines Gleichstromes
(Der eingespeiste Strom bewirkt auch ein stationéres Bremsmoment). Wenn das Gleichstrombremssignal
aktiv wird, werden die Umrichterausgangsimpulse gesperrt und der Gleichstrom bleibt solange gesperrt, bis
der Motor hinreichend entmagnetisiert wurde. Die Entmagnetisierungszeit wird automatisch anhand der
Motordaten berechnet.
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P1234[3] Startfrequenz der DC-Bremse
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:
Max:

0.00

650.00
650.00

Stufe

Stellt Startfrequenz fur Gleichstrombremsung ein.

Wenn der Umrichter mit einem AUS1 oder AUS3 abgebremst wird, so wird durch den Hochlaufgeber die
Ausgangsfrequenz auf 0 Hz abgesenkt. Unterschreitet die Ausgangsfrequenz den Schwellwert P1234, so

wird wahrend der Zeit P1233 der Gleichstrom P1232 eingepréagt.
Index:

P1234[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1234[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1234[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Details:
Siehe P1230 (Gleichstrombremsung aktivieren) und P1233 (Dauer der Gleichstrombremsung).
P1236[3] Compound Bremsung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit % Def: 0 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 250
Parameter P1236 definiert des Gleichstroms, der nach AUS1/AUS3 dem Motorstrom Uberlagert wird. Der
Wert wird in [%] relativ zum Motornennstrom (P0305) eingegeben.
Wenn P1254 =0 :
Einschaltschwelle Compound-Bremsung =1.13 [{/5 Vmains =1.13 [{/5 [P0210
sonst:
Einschaltschwelle Compound-Bremsung =0.98 11242
Index:
P1236[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1236[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1236[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Werte:

P1236=0:
Compound-Bremsung deaktiviert.

P1236 =1-250:

Hohe des Gleichstroms in [%] des Motornennstroms (P0305), der bei der Compound-Bremsung eingepréagt

wird.
Abhéngigkeit:

Die Compound-Bremsung hangt nur von der Zwischenkreisspannung ab (siehe obigen Schwellwert). Sie

erfolgt bei AUS, AUS3 und allen Ruickkopplungsbedingungen.

Sie ist in den folgenden Fallen deaktiviert:

- Die Gleichstrombremsung ist aktiv.

- Die Funktion Fangen ist aktiv.

- Der Vektorbetrieb (SLVC, VC) ist aktiviert.

Notiz:

Die Erh6hung des Wertes verbessert im Allgemeinen die Bremswirkung; wird der Wert jedoch zu hoch
eingestellt, dann kann eine Abschaltung wegen Uberstrom erfolgen. Ist sowohl die Widerstandsbremsung
als auch die Compoundbremse aktiviert, so hat die Compoundbremde die héhere Prioritat. Die Wirkung der
Compoundbremse wird vermindert, wenn zeitgleich der Zwischenkreisspannungsregler (Vdc max Regler)

aktiv ist.

Die Compoundbremse ist deaktiviert, wenn bei Auswahl der Vektorregelung.
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P1237 Widerstandsbremsung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 5

Beim dynamischen Bremsen wird die Bremsenergie im Widerstand des Bremschoppers in Warme
umgewandelt. Dieser Parameter definiert die Nenneinschaltdauer des Bremswiderstands (Chopper-
Widerstand).

Einschaltschwelle dynamisches Bremsen
Wenn P1254 =0 :
Ve, Chopper = 1.13 [3/2 OVmains =1.13 (3/2 [P0210

sonst:
Vbc,Chopper = 0.98 (11242

Bremswiderstand

Chopper-

7 T Steuerung

CfCA

Vock /V DC, ist

tChopper, ON

DC, Chopper
—| |_| >
1

t
t > L
Chopper o / i _1 = -
aktiv -| m-l |-| |-| |- PP f chopper 2000 HZ

V,

A _l —
f

—

P1237 [%] [T
115
V bciist 100 %- o o1 X
— g X
— 4 t Chopper ON — m Dchopper
VDC, Chopper

Thermisches [ — I:
Modell [
Chopper 0
Mdgliche Einstellungen:
Gesperrt
5 % Lastspiel
10 % Lastspiel
20 % Lastspiel
50 % Lastspiel
100 % Lastspiel
Abhéngigkeit:
Diese Funktion ist nicht bei MICROMASTER 440, 90 - 200 kW (FSFX and FSGX) verfligbar.

ar~rwWNEFLO

Wird die DC-Bremse oder die Compound-Bremse aktiviert, so besitzen diese eine héhere Prioritat als die
Widerstandsbremse.
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Dyna-
misches
Bremsen

Compound-
Bremse
P1236 >0
?

DC-Bremse
P1233>0
?

Ja
DC-Bremse Compound-Bremse Dynamisches Bremsen esperrt
freigegeben freigegeben freigegeben gesp
Notiz:
Anfangs arbeitet die Bremse in Abhangigkeit von der Zwischenkreisspannung mit einer hohen
Einschaltdauer, bis die thermische Hochstlast annéhernd erreicht wird. Danach wird die durch diesen
Parameter angegebene Einschaltdauer erzwungen. Der Widerstand sollte mit dieser Belastung beliebig
lange ohne Uberhitzung arbeiten kénnen.
Die Warnschwelle fir A0535 entspricht einem Betrieb von 10 s mit 95 % Lastspiel. Das Lastspiel wird nach
12 s mit 95 % Lastspiel begrenzt.
P1240[3] Konfiguration des Vdc-Reglers Min: 0 Stufe

AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 3

Aktiviert / deaktiviert Spannungszwischenkreis-Regler (Vdc-Regler).

Der Vdc-Regler steuert die Zwischenkreisspannung, um bei Systemen mit hoher Tragheit Abschaltungen
wegen Uberspannungen zu vermeiden.
Mdgliche Einstellungen:
0 Vdc-Regler gesperrt
1 Vdc-max Regler freigegeben
2 Vdc-min Regler (kinetische Pufferung) freigegeben
3 Vdc-max und Vdc-min Regler freigegeben
Index:
P1240[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1240[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1240[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Vdc max Regler erhoht die Ricklaufzeiten automatisch, um die Zwischenkreisspannung (r0026) in Grenzen
(P2172) zu halten.

Vdc-min wird aktiviert, wenn die Zwischenkreisspannung unter den Einschaltpegel fallt (P1245). Die
kinetische Energie des Motors wird verwendet, um die Zwischenkreisspannung zu puffern, so dass der
Antrieb verzdgert wird. Wenn der Antrieb FO003 sofort ausldst, sollte zuerst versucht werden, den
Dynamikfaktor zu erhéhen (P1247). Wird FOO03 immer noch ausgeldst, sollte versucht werden, den
Einschaltpegel (P1245) zu erhéhen.

Warnung: Wenn P1245 zu stark erhht wird, wirkt sich dies moglicherweise auf den Normalbetrieb des
Antriebs aus.

r1242 CO: Einschaltpegel Vdc-max Regl. Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 3
P-Gruppe: FUNC Max: -

Zeigt die Einschaltstufe des Vdc-Max-Reglers an.

Folgende Gleichung ist dabei nur dann giiltig, wenn die automatische Erfassung der Einschaltschwelle des
Vdc-Regler deaktiviert ist (P1254 = 0).

Die folgende Gleichung gilt nur, wenn P1254 = 0O:
r1242 = 1.15 (3/2 DVmains =1.15 (3/2 (P0210

P1243[3] Dynamik-Faktor Vdc-max Regler Min: 10 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit % Def: 100 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200

Definiert den Dynamikfaktor fir den Zwischenkreisspannungs-Reglers (Vdc-Regler) in [%].
Index:
P1243[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1243[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1243[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
P1243 = 100 % bedeutet, dass die Parameter P1250, P1251 und P1252 gemaf Einstellung verwendet
werden. Andernfalls werden sie mit P1243 (Dynamikfaktor von Vdc-max) multipliziert.
Hinweis:
Vdc-Regleranpassung wird automatisch anhand der Motor- und Umrichterdaten berechnet.
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P1245[3] Einschaltpegel kinet. Pufferung Min: 65 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit % Def: 76 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 115
Gibt Einschaltstufe fur kinetische Pufferung in [%] relativ zur Netzspannung (P0210) an.
P1245[V] = P1245 [%]BEIIIPOZlO
Index:
P1245[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1245[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1245[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Warnung:
Wird der Wert zu gro3 gewahlt, so wird durch die KIB-Funktionalitat der normalen Umrichterbetrieb
beeinflusst !
Hinweis:
Parameter P1254 hat keinen EinfluB fur die KIB-Einschaltschwelle.
r1246[3] CO: Kin.Pufferung Einschaltpegel Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 3
P-Gruppe: FUNC Max: -
Zeigt den Einschaltpegel des VVdc-min-Reglers (kinetische Pufferung, KIB) an.
Je nach ausgewahlter Einstellung wird der in P1245 definierte Frequenzgrenzwert verwendet, um entweder
die Drehzahl zu halten oder die Pulse zu deaktivieren. Ohne ausreichende Ruckspeisung kann der Antrieb
durch Unterspannung abgeschaltet werden.
P1247[3] Dynamikfaktor kinet. Pufferung Min: 10 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit % Def: 100 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200
Legt den Dynamikfaktor fiir die kinetische Pufferung (KIB) fest (Vdc-min-Regler).
P1247 = 100 %
bedeutet, dass die Parameter P1250, P1251 und P1252 (Verstarkung, Nachstellzeit und Differentialzeit) mit
ihren Einstellungen verwendet werden. Anderenfalls werden sie mit P1247 (Vdc-min-Dynamikfaktor)
multipliziert.
Index:
P1247[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1247[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1247[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Die Anpassung des Vdc-Reglers wird automatisch Uiber die Motor- und Umrichterdaten berechnet.
P1250[3] Verstarkungsfaktor Vdc-Regler Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  1.00 4
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10.00
Verstarkung des Zwischenkreisspannung-Reglers (Vdc-Regler) ein.
Index:
P1250[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1250[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1250[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1251[3] Integrationszeit Vdc-Regler Min: 0.1 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit ms Def:  40.0 4
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1000.0
Integrationszeitkonstante des Vdc-Reglers (Zwischenkreisspannung-Regler) ein.
Index:
P1251[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1251[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1251[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1252[3] Differenzierzeit Vdc-Regler Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit ms Def: 1.0 4
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1000.0
Differenzierzeitkonstante des Vdc-Reglers (Zwischenkreisspannung-Regler) ein.
Index:
P1252[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1252[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1252[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
MICROMASTER 440 Parameterliste
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P1253[3] Vdc-Regler Ausgangsbegrenzung Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  10.00 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 600.00
Begrenzt den Ausgang des Vdc-max-Reglers.
Index:
P1253[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1253[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1253[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1254 Autom. Erf. Vdc-Regler Ein-pegel Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1
Aktiviert/deaktiviert die automatische Erkennung der Einschaltstufen fur den Vdc-max-Regler.
Mdgliche Einstellungen:
0 Gesperrt
1 Freigegeben
P1256[3] Reaktion kinetische Pufferung Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: FUNC Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2

Legt die Reaktion fur den Regler der kinetischen Pufferung (KIB) fest (Vdc-min-Regler).

Je nach ausgewahlter Einstellung wird der in P1257 definierte Frequenzgrenzwert verwendet, um entweder
die Drehzahl zu halten oder die Pulse zu deaktivieren. Ohne ausreichende Ruckspeisung kann der Antrieb
durch Unterspannung abgeschaltet werden.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

0 Stltzung der Zwischenkreisspannung bis zum Fehlerfall
1 Stltzung der Zwischenkreisspannung bis zum Fehlerfall /Antriebstop
2 Rampenricklauf

P1256[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1256[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1256[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

P1256 = 0:
Stitzen der Zwischenkreisspannung bis die Netzspannung wieder anliegt oder der Antrieb durch
Unterspannung abgeschaltet wird. Die Frequenz wird oberhalb der Frequenzgrenze aus P1257 gehalten.

VDC A

P1245
\%

DC_min

A

1§

v

/

Impuls- t
freigabe 1 A

0

P1257

v

»

v

P1256 = 1:
Stitzen der Zwischenkreisspannung bis die Netzspannung wieder anliegt, der Antrieb durch Unterspannung
abgeschaltet oder angehalten wurde.
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VDC A
P1245
VDC_mln
ﬁ »
Tt
\4 \4
fA
P1257
»
Ll
t
Impuls—ll\
freigabe
gabeq >
t
P1256 = 2:

Bei dieser Option wird der Motor bis zum Stillstand abgebremst auch wenn die Netzspannung
zwischenzeitlich zuriickkehrt. Kehrt die Netzspannung zuriick, so wird AUS1 aktiviert (Motor wird Uber der
Rucklauframpe abgebremst) und bei Erreichen von P1257 die Impulse geldscoht. Falls die Netzspannung
nicht zuriickkehrt, so wird der Motor unter der Kontrolle des Vdc_min-Regler bis zu der Grenzfrequenz
P1257 abgebremst. Anschlie3end werden die Impulse geléscht, sofern keine Unterspannung gemeldet

wird.

DC A
P1245

DC_min
A

v

P1257

OFF1

OFF2

Impuls-
freigabe q

v

0

»
»

t

P1257[3]

Index:

130

Frequenzschwelle Vdc_min Regler

AndStat: CUT
P-Gruppe: SETPOINT

Datentyp: Float
Aktiv: nach Best.

0.00 Stufe
2.50
Max: 600.00 3

Frequenzschwelle, an der der Vdc_min-Regler (kinetische Pufferung) entweder die Frequenz oder die
Impulse I6scht in Abhangigkeit von P1256.

P1257[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1257[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1257[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P1300[3]

Regelungsart Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 23

Mit diesem Parameter wird die Regelungsart ausgewahlt. Bei der Regelungsart "U/f-Kennlinie" wird das
Verhéltnis zwischen der Umrichterausgangsspannung und der Umrichterausgangsfrequenz festgelegt
(siehe Diagramm unten).

\%
A
Vn
o
o
f
0 fn >
Mdgliche Einstellungen:
0 U/f mit linearer Kennlinie

Index:

U/f mit FCC
2 U/f mit quadratischer Kennlinie
3 U/f mit programmierbarer Kennlinie
4 Reserviert
5 U/f fur Textilanwendungen
6 U/f mit FCC fur Textilanwendungen
19  U/f-Steuerung mit unabhéngigem Spannungssollwert
20 Vektorregelung ohne Sensor
21  Vektorregelung mit Sensor
22 Vektor-Drehmomentregelung ohne Sensor
23  Vektor-Drehmomentregelung mit Sensor

P1300[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1300[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1300[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Intern auf 200 Hz oder 5 * Nennmotorfrequenz (P0305) begrenzt, wenn P1300 >= 20 (Regelungsmodus =
Vektorregelung). Der Wert wird in r1084 (max. Frequenz) angezeigt.

Siehe Parameter P0205, PO500

Hinweis:

U/f-Modes (P1300 < 20):

P1300 =1 : U/f mit FCC

* Halt Motorfluss fur verbesserte Effizienz aufrecht.

*Wenn FCC gewahlt wird, ist lineare U/f bei niedrigen Frequenzen aktiv.

P1300 = 2 : U/f mit einer quadratischen Kennlinie
* Passend fur Ventilatoren und Pumpen

P1300 = 3 : U/f mit programmierbarer Kennlinie
* Anwenderdefinierte Kennlinie (siehe P1320)
* Fur Synchronmotor (z.B. SIEMOSYN Motor)

P1300 = 5,6 : U/f fir Textilanwendungen

* Schlupfkompensation gesperrt.

* Imax-Regler &ndert nur die Ausgangsspannung.

* Imax-Regler hat keinen EinfluR auf die Ausgangsfrequenz.

P1300 = 19 : U/f-Steuerung mit unabh&ngigem Spannungssollwert

Folgende Tabelle gibt eine Uberblick auf die U/f-Regelungsparameter und deren Abhangigkeit zu
Parameter P1300:
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ParNo.

Parametername

Level

c
=

| SLVC | VC

P1300 =
6 |19]20]22)21| 23

P1300[3]

Regelungsart

P1310[3]

Konstante Spannungsanhebung

P1311[3]

Spannungsanheb. bei Beschleunig.

P1312[3]

Spannungsanhebung beim Anlauf

P1316[3]

Endfrequenz Spannungsanhebung

X|X|X|X]|X] O

X X|X|X]|X]PF

XXX X[ XEDN

X X|X|X]| X0
X X| X x| X
X X| X x| X

|

|

|

|

P1320[3]

Programmierb.

U/f Freq. Koord. 1

P1321[3]

Programmierb.

U/f Spg. Koord. 1

P1322[3]

Programmierb.

U/f Freq. Koord. 2

P1323[3]

Programmierb.

U/f Spg. Koord. 2

P1324[3]

Programmierb.

U/f Freq. Koord. 3

P1325[3]

Programmierb.

U/f Spg. Koord. 3

XX XXX X|X|X]|X[|X]|X}jw

P1330[3]

Cl: V(Sollwert)

|
|
|
x
|
1
|
1

P1333[3]

Anfahrfrequenz fur FCC

1
|
x
|
|
|
|
|

P1335[3]

Schlupfgrenze

P1336[3]

CO: VIf Schlupffrequenz

P1338[3]

Resonanzdampfung Verstéarkung U/f

P1340[3]

Imax Freq.-Regler Kp

P1341[3]

Imax Regler Integrationszeit

P1345[3]

Imax Regler Prop. Verstéarkung

P1346[3]

Imax Spannungsregler Ti

P1350[3]

Spannung Sanftanlauf

Wl W W W WIWINN]WWWlWw]w]wWw]w]lw|w]NININEDN

XXX XX X]|X]|Xx

XXX XX X]|X]|X]|X

XX XXX X]|X]|X

XX XXX X]|X]| X
X X|X]| x| X%
XX X]|X]| X
XX X]| x| X

I

I

|

|

Geberlose Vektorregelung (SLVC, P1300 = 20,22) und Vektorregelung mit Geber (VC, P1300 = 21,23):
Die Vektorregelung (SLVC / VC) kann fir folgende Anwendungsarten eine bessere Performance bieten:
- Anwendungen, bei denen eine hohe Drehmomentenausnutzung erforderlich ist

- Anwendungen, bei denen eine schnelle Reaktion auf StoRbelastung erforderlich ist

- Anwendungen, bei denen das Drehmoment beim Durchgang durch 0 Hz geregelt werden muss

- Anwendungen, bei denen die Drehzahl sehr genau eingehalten werden muss

- Anwendungen, bei denen ein Kippschutz des Motors erforderlich ist

Einschrankungen:

Die Vektorregelung (SLVC / VC) hangt von der Genauigkeit des verwendeten Motormodells und der vom
Umrichter durchgefiihrten Messungen ab. Aus diesem Grund bestehen bestimmte Einschrankungen fir die
Verwendung der Vektorregelung (SLVC / VC):

o f . = Min(200 Hz, 5 -P0310) (Maximalfrequenz)
.2 s POs%s < r0209 Verhéltnis von Motor-Nennstrom zu Umrichter-Nennstrom
4 r0207  r0207

e kein Synchronmotor

Inbetriebnahmeempfehlung:

Zum ordnungsgemafien Betrieb bei Vektorregelung missen die Typenschilddaten des Motors (P0304 -
P0310) unbedingt richtig eingegeben und die Motordaten (P1910) an einem kalten Motor erfasst werden.
Dariiber hinaus muss die Umgebungstemperatur des Motors ebenfalls richtig in den Parameter P0625
eingegeben werden, sofern diese Umgebungstemperatur deutlich vom Standardwert 20 °C abweicht. Dies
muss nach Abschluss der Schnellinbetriebnahme (P3900), aber vor den Messungen zur
Motordatenerfassung durchgefiihrt werden.

Optimierung:

Die folgenden Parameter kdnnen vom Benutzer zur Leistungssteigerung angepasst werden.
- P0003 =3

- P0342: Tragheitsverhéltnis Gesamtsystem/Motor

Sensorlose Vektorregelung (SLVC):

- P1470: P-Verstarkung (SLVC)

- P1472: I-Anteil (SLVC)

- P1610: Konstante Drehmomentanhebung (SLVC)
- P1750: Steuerwort Motormodell

Vektorregelung (VC):
- P1460: P-Verstarkung (VC)
- P1462: I-Anteil (VC)
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Folgende Tabelle gibt eine Uberblick auf die Uektorregelungsparameter (SLVC, VC) und deren
Abhéangigkeit zu Parameter P1300:

ParNo.

Parametername

Level

Uff

| SLVC | VC

P1300 =

5

6

19

20

22

21

23

P1400[3]

Konfig. Drehzahlregelung

P1442[3]

Filterzeit fur Ist-Drehzahl

P1452[3]

Filterz. f. Ist- Drehzahl (SLVC)

x

P1460[3]

Verstarkungsfaktor Drehzahlregl.

P1462[3]

Integrationszeit Drehzahlregler

P1470[3]

Verstéarkung Drehzahlregl. (SLVC)

P1472[3]

Integrationszeit Drehz.r. (SLVC)

P1477[3]

Bl: Integrator Drehz.reg. setzen

P1478[3]

ClI: Integrator Drehz.reg. setzen

P1488[3]

Skalierung Statik

P1489[3]

CO: Statik Frequenz

P1492[3]

Freigabe Statik

P1496[3]

Skal. Beschleunig. Vorsteuerung

XIX|X|X[X]|X]|X]|X

XIX|X|X]|X]|X

P1499[3]

Skal. Beschl. Drehmomentregelung

P1500[3]

Anwahl Drehmomentsollwert

x

x

P1501[3]

Bl: Drehzahl <-> Momentregelung

x

x

P1503[3]

Cl: Drehmomentsollwert

P1511[3]

Cl: Drehmoment-Zusatzsollwert

P1520[3]

CO: Oberer Drehmoment-Grenzwert

P1521[3]

CO: Unterer Drehmoment-Grenzwert|

P1522[3]

Cl: Oberer Drehmoment-Grenzwert

P1523[3]

Cl: Unterer Drehmoment-Grenzwert

P1525[3]

Skal. unt. Drehmoment-Grenzwert

P1530[3]

Grenzwert motorische Leistung

P1531[3]

Grenzw. generatorische Leistung

P1570[3]

CO: Festsollwert Motorfluss

P1574[3]

Dynamische Spannungs-Reserve

P1580[3]

Optimierung Wirkungsgrad

P1582[3]

Glattungszeit Fluss-Sollwert

P1596[3]

Integrationsz. Feldschw. Regler

XIX|IX|IX|X|X|X|X]|X|X|X|X]X

XIX|IX|IX|IX|X|X|X|X[|[X|X|X|X]|X]|X]|X

P1610[3]

Konst. Drehmomentanhebung (SLV(

~

P1611[3]

Drehmomentanheb. b. Beschleunig.

P1740

Verstarkung Schwingungsdampfung

P1750[3]

Statuswort Motormodell

P1755[3]

Stopp-Frequenz Motormod. (SLVC)

P1756[3]

Hysterese-Freq. Motormod. (SLVC)

P1758[3]

Wartezeit Ubergang in I-Modell

P1759[3]

T(warten) bis Ende n-Adaption

P1764[3]

Kp n-Adaption (SLVC)

P1780[3]

Ausgang der Rs-Adaption

XIXIX|IX|IXIX]IX]IX[X]|X]|X]|X]|X]|X]|X|X|X|X|X|X|X|X]|X

XIX]IX|IX|IXIX]IX|IX|X|[X|X]|X]|X]|X]|X|X|X]|X]|X]|X|X|X|X]|X]X]|X

P0400[3]

Auswahl Gebertyp

P0408[3]

Anzahl Geberimpulse

P0491[3]

Reaktion Drehzahlsignalverlust

P0492[3]

Zulassige Drehzahldifferenz

P0494[3]

Verzdg Drehzahlverlustreaktion

NN NN WWWWIWWWIW[ININ]WIWIN]WINININ]WW[WwINDNDWlwlwN W WW[WW[WIWIN[NININ|WlWw|w

X X| XXX

X X| XXX

1) If the speed control (main setpoint) is selected a torque setpoint is available via the additional setpoint channel.
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P1310[3] Konstante Spannungsanhebung Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  50.0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 250.0
Bei kleinen Ausgangsfrequenzen ist nur eine kleine Ausgangsspannung zur Aufrechterhaltung des
Motorflusses vorhanden. Sie kann jedoch zu klein sein, fir
- die Magnetisierung des Asynchronmotors
- um die Last zu halten
- um Verluste im System auszugleichen.
Der Ausgangsspannung kann daher mit dem Parameter P1310 angehoben werden.
Parameter P1310 definiert die Spannungsanhebung in [%] relativ zu PO305 (Motornennstrom), der gemaf
der untenstehenden Diagramme sowohl auf die lineare als auch quadratische U/f-Kennlinie beeinfluf3t:
VA U/f linear
Vmax
/
4
7
vn S
(P0304) Qr&‘
S
e
= _ N
V IStBOOSt
VComBoost,lOO T 60,&@
(\0 Q//
\5{\,;50
Q
VContBoosl.SO
: > f
0 fBoost,end fn f max
(P1316) (P0310)  (P1082)
vV A U/f quadratisch
Vmax 7
/
/
Vn /
P0304
( ) 3
&
N
>
[ %rgQ
&
N
)
. W >
V IStBo St §®
Vconsoost100 O D
S u
&
>
AN
FR
(o
VontBoost 500
0 fBoost,end fn fmax o f
(P1316) (P0310)  (P1082)
Die Spannung V_Boost,100 ist wie folgt definiert:
V_Boost,100 = Motornennstrom (P0305) * Standerwiderstand (P0350) * Konstante Spannungsanhebung
(P1310).
V_ConBoost,50 =V_ConBoost,100 /2
Index:

P1310[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1310[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1310[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

134

Einstellung in P0640 (Motoriberlastfaktor [%)]) begrenzt die Anhebung.

Die kontinuierliche Anhebung (P1310) hat wahrend der Vektorregelung keine Auswirkung, weil der
Umrichter die optimalen Betriebsbedingungen berechnet.
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Hinweis:
Die Anhebungswerte werden miteinander kombiniert, wenn konstante Spannungsanhebung (P1310) in
Verbindung mit anderen Anhebungsparameter verwendet wird (Beschleunigungsanhebung P1311 und
Startanhebung P1312).

Diesen Parametern werden allerdings Prioritdten zugewiesen, wie folgt:
P1310 > P1311> P1312

Notiz:
Die Spannungsanhebungen erh6hen die Motorerwarmung (insbesondere im Stillstand).
Boosts < 300 Rs Imot
P1311[3] Spannungsanheb. bei Beschleunig. Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 250.0

P1311 bewirkt nur eine Spannungsanhebung im Hoch-/Rucklauf und erzeugt zuséatzliches Moment zum
Beschleunigen/Abbremsen.

Dieser Parameter stellt die Spannungsanhebung bei Beschleunigungen ein (in [%] relativ zu PO305
(Motornennstrom)). Sie wird auf eine Sollwertdénderung aktiviert und bei Erreichen des Sollwertes wieder

abgebaut.
\Y U/f linear
A
Vmax \\w’v
Vn
(P0O304) 0(&»
&
~ Q,DQQ
. Vist, \\6&‘\ g
A >
AccBoost, 100 0\((\/ )
W~
D ,&0
\4
VAccBoosl,SO T
; pf
0 fBoosl,endl fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)

V_AccBoost,100 = Motornennstrom (P0305) * Statorwiderstand (P0350) * Spannungsanhebung bei
Beschleunigung (P1311)
V_AccBoost,50 =V_AccBoost, 100/ 2

V_AccBoost,100 = Motornennstrom (P0305) * Standerwiderstand (P0350) * Spannungsanhebung bei
Beschleunig (P1311)
V_AccBoost,50 =V_AccBoost,100/ 2
Index:
P1311[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1311[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1311[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Einstellung in P0640 (MotorlUberlastfaktor [%]) begrenzt die Anhebung.

Die Beschleunigungsanhebung (P1311) hat wahrend der Vektorregelung keine Auswirkung, weil der
Umrichter die optimalen Betriebsbedingungen berechnet.

Hinweis:
Die Spannungsanhebung bei Beschleunigung kann zur Verbesserung der Reaktion auf kleine positive
Sollwertanderungen beitragen.

Boosts < 300 Rs dmot

Notiz:
Die Spannungsanhebungen erhdhen die Motorerwarmung.
Details:
Siehe Anmerkung in P1310 zur Priorisierung der Spannungsanhebungen.
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P1312[3] Spannungsanhebung beim Anlauf Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 250.0
Versieht die eingestellte U/f-Kennlinie (linear oder quadratisch) nach einem EIN-Befehl mit einem
konstanten linearen Offset (in [%] relativ zu PO305 (Motornennstrom)) und bleibt aktiv, bis
1) der Sollwert erstmalig erreicht wird bzw.

2) der Sollwert reduziert wird auf einen Wert, der kleiner ist als der augenblickliche Hochlaufgeberausgang.
ZweckmaRig fur das Starten von Lasten.
Das Einstellen einer zu hohen Startanhebung (P1312) bewirkt, dass der Umrichter die Stromstarke
begrenzt, wodurch wiederum die Ausgangsfrequenz auf einen Wert unterhalb der Sollfrequenz begrenzt
wird.

\%

A U/f linear

Vmax \\w\y
Vn
P0304
(P0304) S
&
~= N
V ist rzﬁ&'
Boost Oeq \
V startBoost, 100 N 0‘((\'? S
S
\Q'\'
VStartBoosl,SO T
! p f
0 fBoosl,endl fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)
V_StartBoost,100 = Motornennstrom (P0305) * Statorwiderstand (P0350) * Spannungsanhebung beim
Anlauf (P1312)
V_StartBoost,50 =V_StartBoost,100 / 2
Index:
P1312[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1312[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1312[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Beispiel:

Umrichter wird Uber den Hochlaufgeber auf den Sollwert = 50 Hz mit der Anlauf-Spannungsanhebung
(P1312) beschleunigt. Wéhrend des Beschleunigungsvorgangs wird der Sollwert auf 20 Hz reduziert. Ist der
Hochlaufgeberausgang grofRer als der neue Sollwert, so wird die Spannungsanhebung beim Anlauf
deaktiviert.

Abhéngigkeit:

Einstellung in P0640 (Motoriberlastfaktor [%)]) begrenzt die Anhebung.

Die Spannungsanhebung beim Anlauf (P1312) hat wéhrend der Vektorregelung keine Auswirkung, weil der
Umrichter die optimalen Betriebsbedingungen berechnet.

Notiz:

Die Spannungsanhebungen erhéhen die Motorerwarmung.
Boosts < 300 Rs Imot

Details:

Siehe Anmerkung in P1310 zur Priorisierung der Spannungsanhebungen.
ri315 CO: Gesamte Spannungsanhebung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 4

P-Gruppe: CONTROL Max: -

136

Zeigt den Gesamtwert der Spannungsanhebung (in Volt) an.
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P1316[3]

Endfrequenz Spannungsanhebung Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  20.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 100.0

Index:

Gibt die Frequenz an, bei der die programmierte Anhebung 50 % ihres parametrierten Spannungswertes
betragt.

Dieser Wert wird in [%] relativ zu P0310 (Motornennfrequenz) angegeben.

Diese Frequenz wird folgendermaf3en definiert:

153

4/Pmotor

P1316[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1316[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1316[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

fBoost min = 2 [{

+3)

Hinweis:

Details:

Erfahrene Anwender kdnnen diesen Wert andern, um die Form der Kurve zu verandern, z.B. um das
Drehmoment bei einer bestimmten Frequenz zu erhéhen.

Siehe Diagramm in P1310 (stetige Anhebung)

P1320[3]

Programmierb. U/f Freq. Koord. 1 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  0.00 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00

Index:

Beispie

Stellt U/f-Koordinaten (P1320/1321 bis P1324/1325) ein, um die U/f-Kennlinie zu definieren.

vV ,
V=V
Vo max = 1(

roo71

de? Mmax) /

P0304

P1325

P1323

P1321 formmeemoeos
P1310

fo f1 f2 f3 fn fmax f
0 Hz P1320  P1322 P1324 P0310 P1082

P1310[%] {0395[%]

P30V == Gome]  100[%]

P0304[V]

P1320[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1320[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1320[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

I:

Mit Hilfe dieses Parameters kann die U/f-Kennlinie frei definiert werden. Ein Anwendungsfall ist der Betrieb
von Synchronmotoren.

Abhéngigkeit:

Um diesen Parameter zu setzen, wéhlen Sie P1300 = 3 (U/f mit programmierbaren Eigenschaften).

Hinweis:

Zwischen den Punkten von P1320/1321 bis P1324/1325 wird linear interpoliert.

Mehrpunkt U/f-Kennlinie (P1300 = 3) besitzt 3 programmierbare Punkte. Die zwei nichtprogrammierbaren
Punkte sind:

- Konstante Spannungsanhebung P1310 bei 0 Hz

- Nennspannung bei Nennfrequenz

Die Spannungsanhebung beim Beschleunigen und beim Anlauf, definiert in P1311 und P1312, werden auch
auf die Mehrpunkt U/f-Kennlinie angewendet.
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P1321[3] Programmierb. U/f Spg. Koord. 1 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit V Def: 0.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 3000.0
Siehe P1320 (programmierbare U/f-Frequenz- Koord. 1).
Index:
P1321[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1321[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1321[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1322[3] Programmierb. U/f Freq. Koord. 2 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  0.00 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Siehe P1320 (programmierbare U/f-Frequenz- Koord. 1).
Index:
P1322[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1322[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1322[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1323[3] Programmierb. U/f Spg. Koord. 2 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit V Def: 0.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 3000.0
Siehe P1320 (programmierbare U/f-Frequenz- Koord. 1).
Index:
P1323[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1323[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1323[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1324[3] Programmierb. U/f Freq. Koord. 3 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  0.00 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Siehe P1320 (programmierbare U/f-Frequenz- Koord. 1).
Index:
P1324[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1324[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1324[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1325[3] Programmierb. U/f Spg. Koord. 3 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit V Def: 0.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 3000.0
Siehe P1320 (programmierbare U/f-Frequenz- Koord. 1).
Index:
P1325[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1325[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1325[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1330[3] CI: Spannungssollwert Min:  0:0 Stufe
AndStat: T Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
BICO-Parameter zum Auswahlen der Quelle des Spannungssollwertes fir freie U/f-Steuerung.
Index:
P1330[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1330[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1330[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
P1333[3] Anfahrfrequenz fir FCC Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  10.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 100.0
Definiert die Startfrequenz in Prozent der Motornennfrequenz (P0310) der die FCC (Flux-Current-Control)
aktiviert wird.
Index:
P1333[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1333[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1333[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Notiz:
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Ein zu niedriger Wert kann zu Instabilitaten fiihren.

MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0AP0O




Ausgabe 08/02 Parameter

P1335[3] Schlupfkompensation Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 600.0

Passt die Ausgangsfrequenz des Umrichters dynamisch so an, dass die Motordrehzahl unabhangig von der

Motorbelastung konstant gehalten wird.

Wird die Last von M1 auf M2 erhoht, so sinkt die Motordrehzahl wegen des Schlupfes von f1 auf f2. Der
Umrichter kann dies kompensieren, indem der die Ausgangsfrequenz leicht bei steigender Last erhéht. Der
Umrichter misst dazu den Strom und erhéht die Ausgangsfrequenz um den erwarteten Schlupf zu

kompensieren.

MA

v

Af

Index:
P1335[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1335[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1335[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Werte:
P1335= 0%:
Schlupfkompensation deaktiviert.

P1335=509% - 70 % :
Vollstandig Schlupfkompensation bei kaltem Motor (Teillast).

P1335 =100 % :
Vollstandig Schlupfkompensation bei warmen Motor (Vollast).

Hinweis:

Mit Hilfe der Drehzahlreglerverstarkung kann die tatsachliche Motordrehzahl justiert werden (siehe P1460 -

Drehzahlreglerverstéarkung).

100% = Standardeinstellung fur betriebswarmen Motor.

P1336[3] Schlupfgrenze Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit % Def: 250 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 600
Grenzwert der Schlupfkompensation in [%] relativ zum r0330 (Motornennschlupf).
Index:
P1336[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1336[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1336[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Schlupfkompensation (P1335) aktiv.
ri337 CO: U/f Schlupffrequenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt tatséchlich kompensierten Motorschlupf als [%]
Abhéngigkeit:
Schlupfkompensation (P1335) aktiv.
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P1338[3] Resonanzdampfung Verstarkung U/f Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  0.00 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10.00
Definiert die Verstarkung des Reglers zur Resonanzdampfung bei Betrieb mit U/f-Kennlinie.

P1338
iwirk N P1338 fRes.dampfung
_ T
Index:
P1338[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1338[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1338[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Der Resonanzdampfungsregler dampft Schwingungen des Wirkstroms, welche sich haufig im Leerlaufs
auftreten.
In den U/f-Betriebsarten (Siehe P1300) ist der Resonanzdampfungsregler in einem Bereich von anndherend
5 % bis 70 % der Motornennfrequenz (P0310) aktiv.

P1340[3] Imax Freq.-Regler Kp Min:  0.000 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  0.000 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 0.499
Proportionalverstarkung des Imax-Reglers
Der Imax-Regler senkt den Umrichterstrom, wenn der Ausgangsstrom den maximalen Motorstrom
Uberschreitet (r0067).

Bei der linearen U/f-Steuerung, der parabolischen U/f-Steuerung, der Flussstromregelung und der
programmierbaren U/f-Steuerung verwendet der |_max-Regler sowohl einen Frequenzregler (siehe
Parameter P1340 und P1341) als auch einen Spannungsregler (siehe Parameter P1345 und P1346). Der
Frequenzregler verringert den Strom, indem er die Umrichterausgangsfrequenz (auf ein Minimum der
zweifachen Nennschlupffrequenz) begrenzt. Wenn die Uberstrombedingung durch diese MaRnahme nicht
erfolgreich beseitigt werden kann, wird die Umrichterausgangsspannung mithilfe des I_max-
Spannungsreglers verringert. Wenn die Uberstrombedingung erfolgreich beseitigt werden konnte, wird die
Frequenzbegrenzung mithilfe der in P1120 festgelegten Rampenhochlaufzeit beseitigt.
Bei der linearen U/f-Steuerung fur Textilien, der Flussstromregelung fur Textilien oder externen U/f-
Steuerung wird nur der I_max-Spannungsregler verwendet, um den Strom zu verringern (siehe Parameter
P1345 und P1346).

Index:
P1340[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1340[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1340[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

140

Der I_max-Regler kann deaktiviert werden, indem die Integrationszeit des Frequenzreglers (P1341) auf Null
gesetzt wird. Hierdurch werden sowohl der Frequenz- als auch der Spannungsregler deaktiviert. Wenn der
I_max-Regler deaktiviert ist, beachten Sie, dass dieser Regler den Strom nicht verringert, aber dass
dennoch Uberstromwarnungen generiert werden. Der Antrieb wird unter iiberméaRigen Uberstrom- oder
Uberlastbedingungen abgeschaltet.
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P1341[3] Imax Freq.-Regler Ti Min:
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max:

0.000
0.300
50.000

Stufe

Integrationszeitkonstante des |_max-Reglers.

P1341=0:
Frequenz- und Spannungs-Regler deaktiviert

P1340 =0und P1341>0:
Frequenz-Regelung verbessertes Integral

P1340 > 0und P1341>0:
Frequenz-Regelung normale Pl-regelung

Siehe Parameter P1340 fiir weitere Information.
Index:

P1341[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1341[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1341[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

r1343 CO: Imax Freq.-Regler Ausgang Min:
Datentyp: Float Einheit Hz Def:
P-Gruppe: CONTROL Max:

Stufe

Zeigt effektive Frequenzbegrenzung an.
Abhéngigkeit:

Wenn der |_max-Regler nicht in Betrieb ist, zeigt der Parameter normalerweise max. Frequenz P1082.

ri344 CO: Imax Spannungsregler Ausgang Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Betrag, um den der I_max-Regler die Umrichterausgangsspannung reduziert.
P1345[3] Imax Spannungsregler Kp Min:  0.000 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  0.250 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 5.499

Wenn der Ausgangsstrom (r0068) den Maximalstrom (r0067) Uberschreitet, wird der Umrichter durch

Reduzieren der Ausgangsspannung dynamisch gesteuert. Dieser Parameter stellt die

Proportionalverstarkung dieses Reglers ein.
Index:

P1345[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1345[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1345[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P1346[3] Imax Spannungsregler Ti Min:
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max:

0.000
0.300
50.000

Stufe

Integrationszeitkonstante des I_max-Spannungsreglers.

P1341=0:
Frequenz- und Spannungs-Regler deaktiviert

P1345=0und P1346 >0
Spannungs-Regler und verbessertes Integral

P1345 >0 und P1346 >0 :
Spannungs-Regler und normale PI-Regelung

Siehe Parameter P1340 fiir weitere Information.
Index:

P1346[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1346[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1346[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P1350[3]

Spannung Sanftanlauf Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1

Legt fest, ob die Spannung wéhrend der Magnetisierungszeit stetig aufgebaut wird (EIN) oder ob sie direkt
auf die Anhebespannung springt, (AUS).

P1350 P0346

d 1

v 2
,if rf!tv

P0346
nach U/f-Kennlinie Sanftanlauf
f » f
Mdgliche Einstellungen:
0 AUS
1 EIN

Index:

P1350[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1350[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1350[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

Die Einstellungen fiir diesen Parameter besitzen Vor- und Nachteile:

P1350 = 0: AUS (direkt auf Spannungsanhebung springen)
Vorteil: Fluss wird schnell aufgebaut
Nachteil: Motor kann sich bewegen

P1350 = 1: EIN (stetiger Spannungsaufbau)
Vorteil: Bewegung des Motors weniger wahrscheinlich
Nachteil: Aufbau des Flusses dauert langer

P1400[3] Konfig. Drehzahlregelung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 3
Konfiguration der Drehzahlregelung.

Bitfelder:
Bit00 Autonmatische Kp-Adaption 0 NO
1 YES
Bit01 I nt egrat or anhal tenen (SLVQC) 0 NO
1 YES
Index:
P1400[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1400[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1400[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
P1400 Bit 00 = 1:
Die Adaption der Drehzahlreglerverstérkung P1460 bzw. P1470 ist aktiviert. Dabei wird die
Drehzahlreglerverstéarkung kp im Feldschwéachbereich in Abh&ngigkeit des Flusses reduziert (siehe
Diagramm).
Kp
A
f(W)
fy g
P1400 Bit01 =1:
Der Integrator des Drehzahlreglers wird beim Ubergang von geregelt nach gesteuert angehalten /
eingefroren, wenn die sensorlose Vektorregelung (SLVC) angewahlt ist.
Vorteil:
Schlupf wird im gesteuerten Zustand weiterhin eingepragt.
Dies ist insbesonderevon Vorteil bei belasteten Motoren.
MICROMASTER 440 Parameterliste
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r1407 CO/BO: Status 2 Motorregelung Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Status der Motorregelung an, der zur Diagnose des Antriebs verwenden kann.
Bitfelder:
Bi t 00 U F- St euerung frei geben 0 NO
1 YES
Bit01 Frei gabe SLVC 0 NO
1 YES
Bi t 02 Dr ehnonent r egel ung frei geben 0 NO
1 YES
Bi t 05 | -Ant. Drehzahlreg. 0 NO
1 YES
Bi t 06 | -Ant. Drehzahlreg. 0 NO
1 YES
Bi t 08 Gbere Drehnoment grenze aktiv 0 NO
1 YES
Bi t 09 Unt. Drehnonentgrenze aktiv 0 NO
1 YES
Bit10 Frei gabe Statik 0 NO
1 YES
Bi t 15 DDS- Wechsel aktiv 0 NO
1 YES
Details:
Siehe P052 (CO/BO: Statuswort 1)
r1438 CO: Frequenzsollwert zum Regler Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt Sollwert des Drehzahlreglers an.
P1442[3] Filterzeit fur Ist-Drehzahl Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 4 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 32000

Stellt Zeitkonstante des PT1-Filters ein, um die Regelabweichung des Drehzahlreglers zu glétten.

Index:

P1442[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1442[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1442[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

r1445 CO: Gefilterte Ist-Frequenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 4

P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die tatsachliche gefilterte Drehzahl am Drehzahlreglereingang an.

P1452[3] Filterz. f. Ist- Drehzahl (SLVC) Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 4 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 32000
Stellt die Zeitkonstante des PT1-Filters ein, um die Regelungsabweichung der Drehzahlreglers im
Betriebsmodus SLVC (sensorlose Vektorregelung) zu filtern.

Index:

P1452[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1452[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1452[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P1460[3] Verstarkungsfaktor Drehzahlregl. Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 3.0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2000.0

Gibt die Verstarkung des Drehzahlreglers ein.

P1492 P1489 P1488

Iy

Statik-
P1496 P0341 P0342 Aufschaltung (e

3l

Vorsteuerung

P1460 P1462

3 1

Kp Tn

-

LJ\_/
T\ —~

Frequenz-Sollwert ~ >
I Drehzahl-
Sollwert
P1442
I
Istfrequenz N :
vom Impulsgebér i’
Index:
P1460[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1460[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1460[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1462[3] Integrationszeit Drehzahlregler Min: 25 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 400 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 32001

Gibt die Integrationszeitkonstante des Drehzahlreglers ein.
Index:

P1462[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1462[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1462[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P1470[3] Verstarkung Drehzahlregl. (SLVC) Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 3.0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2000.0
Gibt die Verstarkung des Drehzahlreglers fur sensorlose Vektorregelung (SLVC) ein.

P1492 P1489 P1488
Statik-
P1496 P0341 P0342 Aufschaltung e
Vorsteuerung
P1470 P1472
Kp Tn |
Frequenz-Sollwert IC ~—~ {5 ~—~ >
f > " 77> Drehzahl-
Sollwert
p1452
I
Istfrequenz | :
vom Impulsgeber' i’
Index:
P1470[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1470[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1470[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P1472[3] Integrationszeit Drehz.r. (SLVC) Min: 25 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 400 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 32001
Gibt die Integrationszeitkonstante des Drehzahlreglers fir sensorlose Vektorregelung (SLVC) ein.

Index:
P1472[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1472[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1472[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P1477[3] BI: Integrator Drehz.reg. setzen Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Wahlt Quelle aus, um den Befehl zur Aktivierung des Drehzahlreglers auszulesen.

Index:
P1477[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1477[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1477[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

P1478[3] CI: Integrator Drehz.reg. setzen Min:  0:0 Stufe
AndStat: UT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Wahlt Quelle fur Integralanteil des Drehzahlreglers aus.

Index:

P1478[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1478[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1478[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Abhéngigkeit:

Im Falle einer sensorlosen Vektorregelung muss der Integrator des Drehzahlreglers im Bereich des
gesteuerten Betriebs angehalten werden (P1400=1), um den Inhalt des Integrators zu speichern.

Hinweis:

Notiz:

Wenn der Einstellungsbefehl nicht verbunden ist (P1477=0), wird ein noch anstehender Wert nach
Impulsfreigabe am Ende der Auferregungszeit (P0346) eingelesen, und der Integralanteil des
Drehzahlreglers wird einmal eingestellt. Wenn P1482 (Integralanteil des Drehzahlreglers) bei
Impulsfreigabe verbunden wird, wird der Integralanteil des Reglers auf den letzten Wert vor der
Impulssperre gesetzt.

Keine der Funktionen ist nach dem Fangen verfligbar.
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r1482

CO: Integ.anteil Drehz.reg.ausg. Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt integralen Teil des Drehzahlreglerausgangs an.

P1488[3]

Quelle Statik Min: Stufe

AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def:
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max:

woo
w

Wahlt Quelle des Statik Eingangssignals.

Mégliche Einstellungen:

Index:

0 Statik gesperrt

1 Quelle Statik:Drehmomentsollwert
2 Quelle Statik:Drehzahlreglerausg
3 Quelle Statik:I-Ant. d. n-Regler

P1488[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1488[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1488[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéangigkeit:

Statik Skalierung (P1489) muss fiir Statik > 0 sein, damit sie wirksam ist.

P1489[3]

Index:

Skalierung Statik Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  0.05 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 0.50

Definiert Grad der Statik pro Einheit bei voller Belastung in [%)].

P1489[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1489[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1489[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

Wenn 0 als Wert eingegeben wird, wird keine Statik verwendet.

r1490

CO: Statik Frequenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -

Zeigt Ausgangssignal der Statik Funktion.

Dieses Ergebnis der Statik Berechnung wird vom Drehzahlreglersollwert subtrahiert.

P1492[3]

Freigabe Statik Min: Stufe

AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def:
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max:

roo
w

Aktiviert Statik.

Mégliche Einstellungen:

Index:

0 Gesperrt
1 Freigegeben

P1492[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1492[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1492[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéangigkeit:

Nur wirksam bei Statik-Skalierung (P1489) > 0.

P1496[3]

Index:

Skal. Beschleunig. Vorsteuerung Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 400.0

Gibt Skalierung der Beschleunigung in [%].

P1496[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1496[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1496[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:

100 % = Standardeinstellung

P1499]3]

146

Index:

Skal. Beschl. Drehmomentregelung Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  100.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 400.0

Gibt Skalierung der Beschleunigung in [%] fur sensorlose Drehmomentregelung (SLVC) bei niedrigen
Frequenzen ein.

P1499[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1499[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1499[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P1500[3] Anwahl Drehmomentsollwertquelle Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 77

Wahit die Quelle des Drehmomentsollwerts aus. In der nachfolgenden Tabelle der méglichen Einstellungen

wird der Hauptsollwert von der niederwertigen Dezimalstelle ("Einerstelle" : X0 bis x7) und der
Zusatzsollwert von der héherwertigen Dezimalstelle ("Zehnerstelle" : 0x bis 7x) ausgewabhlt.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

Kein Hauptsollwert
Analogsollwert
USS an BOP link
USS an COM link
CB an COM link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollw.
Analogsollwert
USS an BOP link
USS an COM link
CB an COM link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollw.
Analogsollwert
USS an BOP link
USS an COM link
CB an COM link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollw.
Analogsollwert
USS an BOP link
USS an COM link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollw.
Analogsollwert
USS an BOP link
CB an COM link
Analogsollwert 2
Kein Hauptsollw.
Analogsollwert
USS an BOP link
USS an COM link
CB an COM link
Analogsollwert 2

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ Analogsollwert

+ USS an BOP link
+ USS an BOP link
+ USS an BOP link
+ USS an BOP link
+ USS an BOP link
+ USS an BOP link
+ USS an COM link
+ USS an COM link
+ USS an COM link
+ USS an COM link
+ USS an COM link
+ CB an COM link
+ CB an COM link
+ CB an COM link
+ CB an COM link
+ CB an COM link
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2
+ Analogsollwert 2

P1500[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1500[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1500[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Beispiel:

Einstellung 12 wahlt den Hauptsollwert (2) (-> Analogeingang) mit den Zusatzsollwert (1) (-> MOP des

Bedienfeldes). Einstellige Zahlen stellen nur Hauptsollwerte ohne Zusatzsollwert dar.

Beispiel P1500 = 24 :

P1503 CI: Drehmomentsollwert
P1500 = 24 P1503 = 755.0
r0755 CO: ADC-Wert nach Skal. [4000h]
P1511 CI: Drehmoment-Zusatzsollwert
P1500 = 24 P1511 =r2015.1 -
r2015 CO: PZD von BOP-Link (USS)
ADC Ablauf-
steuerung
USss l__ A
BOP link K
H v
USsSs ' P1000 = 24
COM link ! » Drehmoment- >
1
CB H Drehmoment{
COM link i regelung
! P1000 =24 | Drehmoment- .
ADC2 i sollwert d

Hinweis:

Wird Parameter P1500 geéndert, so werden die in der folgende Tabelle aufgelisteten BiCo-Parameter wie
folgt modifiziert.
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P1500 = xy
y=0 y=2 y=4 y=5 y==6 y=7
0 0.0 755.0( 2015.1| 2018.1| 2050.1 755.1 | P1503
X=0fF——"f"""=-f-- T m s m o
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 | P1511
) 0.0 755.0 2015.1| 2018.1| 2050.1 755.1 | P1503
X=2F " T T T T s s s s s s s s s s o p s s mm i
755.0 755.0 755.0 755.0 755.0 755.0 | P1511
- 4 0.0 755.0( 2015.1| 2018.1| 2050.1 755.1 | P1503
X X=4F----"---f-mm-m-—f oo s s s oo o e -
Il 2015.1| 2015.1| 2015.1| 2015.1| 2015.1| 2015.1| P1511
o
§ 5 0.0 755.0 [ 2015.1| 2018.1 755.1 | P1503
D =+ ittt el Nttt Ittt ni il Mttt el
o 2018.1| 2018.1| 2018.1 | 2018.1 2018.1| P1511
5 0.0 755.0 | 2015.1 2050.1 755.1 | P1503
x=0o}p-----—--p-------1---""""-4" - -
2050.1| 2050.1| 2050.1 2050.1 | 2050.1| P1511
0.0 755.0 2015.1| 2018.1| 2050.1 755.1 | P1503
D A R e e e it Bl
755.1 755.1 755.1 755.1 755.1 755.1 | P1511
Beispiel:
P1500 =24 - P1503 =2015.1
P1511 = 755.0
P1501[3] BI: Drehzahl <-> Momentregelung Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
- u32 0:0 0:0 4000:0</TAB>Wahlt Befehlsquelle aus, von der es moglich ist,
zwischen Master (Drehzahlregelung) und Slave (Drehmomentregelung) umzuschalten.
"Statik-
Aufschaltung”
Vor-
steuerung °\\c
0—f—o
- PI
~ Filter Dreh- r1538 r1538
Freq.-sollwert _ | zahlregler ol i i
i Y o > 'y Dreh- )
Fil © moment-
»| Filter Sollwert
Istrequenz r1539 r1539 =ollwer
Cl: Torque setp.
P1503.C
0:0
Bl:-> torque ctrl.
P1501.C
0:0
Cl: Add. trq. setp
P1511.C
0:0
Index:
P1501[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1501[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1501[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Details:
Drehzahlregler mit Geberruckfuhrung siehe P1460
Drehzahlregler ohne Geberriickfiihrung siehe P1470
P1503[3] ClI: Drehmomentsollwert Min:  0:0 Stufe
AndStat: T Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Wahlt Quelle des Drehmomentsollwertes flir Drehmomentregelung.
Index:

P1503[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P1503[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P1503[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
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r1508 CO: Drehmomentsollwert Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Drehmomentsollwert vor der Begrenzung an.
P1511[3] CI: Drehmoment-Zusatzsollwert Min:  0:0 Stufe
AndStat: T Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Wabhlt Quelle des Drehmoment-Zusatzsollwertes.
Index:
P1511[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1511[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1511[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
ri515 CO: Drehmoment-Zusatzsollwert Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt Drehmoment-Zusatzsollwert an.
ri518 CO: Beschleunigngsdrehmoment Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt Beschleunigungsdrehmoment an.
P1520[3] CO: Oberer Drehmoment-Grenzwert Min:  -99999.00 | Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Nm Def: 5.13 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 99999.00
Gibt obere Drehmomentbegrenzung an.
P1520, . = + 400333
Index:
P1520[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1520[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1520[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1521[3] CO: Unterer Drehmoment-Grenzwert Min:  -99999.00 | Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Nm Def: -5.13 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 99999.00
Gibt untere Drehmomentbegrenzung an.
P1521 = +4[10333
Index:
P1521[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1521[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1521[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1522[3] CI: Oberer Drehmoment-Grenzwert Min:  0:0 Stufe
AndStat: T Datentyp: U32 Einheit - Def:  1520:0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Wahlit Quelle der oberen Drehmomentbegrenzung.
Index:
P1522[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1522[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1522[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
P1523[3] CI: Unterer Drehmoment-Grenzwert Min:  0:0 Stufe
AndStat: T Datentyp: U32 Einheit - Def:  1521:0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Wahlt Quelle der unteren Drehmomentbegrenzung.
Index:
P1523[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P1523[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P1523[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
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P1525[3] Skal. unt. Drehmoment-Grenzwert Min:  -400.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  100.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 400.0
Gibt Skalierung der unteren Drehmomentbegrenzung in [%] ein.
Index:
P1525[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1525[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1525[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
100 % = Standardeinstellung
r1526 CO: Oberer Drehmoment-Grenzwert Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt tatséchliche obere Drehmomentbegrenzung an.
ri527 CO: Unterer Drehmoment-Grenzwert Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt tatséchliche untere Drehmomentbegrenzung an.
P1530[3] Grenzwert motorische Leistung Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  0.75 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 8000.0
Gibt maximale Leistung bei motorischem Betrieb an.
P1530max =3 PO307
Index:
P1530[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1530[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1530[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1531[3] Grenzw. generatorische Leistung Min:  -8000.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: -0.75 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 0.0
Gibt maximale Leistung bei generatorischem Betrieb an.
P1531max =-3[P0307
Index:
P1531[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1531[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1531[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
r1536 CO: Max. drehmomentbild. Strom Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die maximale drehmomentbildende Stromkomponente an.
r1537 CO: Max. Isq b. generat. Betrieb Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit A Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die maximale drehmomentbildende Stromkomponente bei generatorischem Betrieb an.
r1538 CO: Ob. Drehmom.-Grenzwert(ges.) Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die gesamte obere Drehmomentbegrenzung an.
r1539 CO: Unt. Drehmom.Grenzwert (ges) Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Nm Def: - 2
P-Gruppe: CONTROL Max: -
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Zeigt die gesamte untere Drehmomentbegrenzung an.
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P1570[3] CO: Festsollwert Motorfluss Min:  50.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  100.0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.0
Zeigt den Fluss-Sollwertes in [%] relativ zum Motornennfluss an.
Index:
P1570[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1570[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1570[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Wenn P1570 > 100%, steigt der Fluss-Sollwert gemaR der Last von 100 % auf den Wert von P1570
zwischen Leerlauf und normaler Belastung an.
P1574[3] Dynamische Spannungs-Reserve Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit V Def: 10 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 150
Stellt dynamische Spannungsubersteuerungsreserve fiir Vektorregelung ein.
Index:
P1574[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1574[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1574[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1580[3] Optimierung Wirkungsgrad Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit % Def: 0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 100
Gibt Grad der Effizienzoptimierung in [%] an.
Index:
P1580[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1580[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1580[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Ist P1580 > 0, wird die Dynamik der Drehzahlregelung (P1470, P1472) beschrankt, um Schwingungen zu
vermeiden. Bei Leerlauf stellt ein Wert von 100 % volle Fluss-Reduzierung her (d.h. 50 % der
Motornennfluss). Bei Verwendung der Optimierung ist es notwendig, die Glattungszeit des Fluss-Sollwertes
(P1582) zu erhohen.
P1582[3] Glattungszeit Fluss-Sollwert Min: 4 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 15 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 500
Stellt die Zeitkonstante des PT1-Filters ein, um den Fluss-Sollwert zu glatten.
Index:
P1582[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1582[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1582[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
r1583 CO: Fluss-Sollwert (geglattet) Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt geglatteten Wert des Fluss-Sollwertes in [%] relativ zur Motornennfluss an.
P1596[3] Integrationsz. Feldschw. Regler Min: 20 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 50 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 32001
Stellt Integrationszeitkonstante fir Feldschwéchregler ein.
Index:
P1596[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1596[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1596[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
r1597 CO: Ausgang Feldschwéachung Regl. Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt Ausgangssignal des Feldschwéchreglers in [%)] relativ zur Motornennfluss an.
r1598 CO: Fluss-Sollwert (gesamt) Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt Gesamtwert des Fluss-Sollwertes in [%] relativ zum Motornennfluss an.
MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0AP0 151




Parameter Ausgabe 08/02
P1610[3] Konst. Drehmomentanhebung (SLVC) Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  50.0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.0
Stellt konstante Drehmomentanhebung im unteren Drehzahlbereich der SLVC (sensorlose Vektorregelung)
ein.
Wert wird in [%] relativ zum Motornenndrehmoment r0333 eingegeben.
isd Af
f(t)
P1755
i.,(P1610, P1611 i
igq( ) )
7'y P1610=P1611=0
r0331 /
v | >t
e P0346
Index:
P1610[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1610[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1610[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
P1610 = 100 % entspricht dem Motornenndrehmoment.
P1611[3] Drehmomentanheb. b. Beschleunig. Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 0.0 2
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.0
Stellt Drehmomentanhebung bei Beschleunigung im unteren Drehzahlbereich der SLVC (sensorlosen
Vektorregelung) ein.
Wert wird in [%] relativ zum Motornenndrehmoment r0333 eingegeben.
Index:
P1611[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1611[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1611[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
P1611 = 100 % entspricht dem Motornenndrehmoment.
P1654[3] Glattungszeit Isg-Sollwert Min: 2.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit ms Def: 6.0 4
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 20.0
Stellt die Zeitkonstante des PT1-Filters zur Glattung der drehmomentbildenden Stromkomponente im
Feldschwéchbereich ein.
Index:
P1654[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1654[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1654[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1715[3] Verstarkungsfaktor Stromregler Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 0.25 4
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 5.00
Gibt die Verstarkung des Stromreglers ein.
Index:
P1715[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1715[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1715[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1717[3] Integrationszeit Stromregler Min: 1.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit ms Def: 4.1 4
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 50.0
Gibt die Integrationszeitkonstante des Stromreglers ein.
Index:
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P1717[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1717[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1717[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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ri718 CO: Ausgang Isqg-Regler Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt aktuellen Ausgang des Isg-Stromes(drehmomentbildender Strom)-Reglers (PI-Regler) an. Enthélt den
proportionalen und integralen Teil des Pl-Reglers.
ri719 CO: Integralanteil Isq-Regler Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt Integralanteil des Isg-Stromes (drehmomentbildender Strom)-Reglers (PI-Regler) an.
ri723 CO: Ausgang Isd-Regler Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den aktuellen Ausgang des Isd-Stromstarke (flussbildender Strom)-Reglers (Pl-Regler) an. Enthalt
den proportionalen und integralen Teil des Pl-Reglers.
ri724 CO: Integralanteil Isd-Regler Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Integralanteil des Isd-Stromes (flussbildender Strom)-Reglers (Pl-Regler) an.
ri725 CO: Max. I-Anteil Isd-Regler Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Grenzwert des Integralanteils des Isd-Stromreglers an.
ri728 CO: Enkopplungsspannung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den aktuellen Ausgang der Querkanalentkopplung an.
P1740 Verstarkung Schwingungsdampfung Min:  0.000 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  0.000 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10.000

Stellt Verstérkung des Reglers zur Dampfung von Schwingungen in der geberlosen Vektorregelung bei

niedrigen Frequenzen ein.
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P1750[3] Steuerwort Motormodell

AndStat: CUT
P-Gruppe: CONTROL

Datentyp: U16

Aktiv: nach Best.

Einheit -
QC. Nein

Min: O Stufe
Def: 1
Max: 3 3

Steuerwort (STW) des Motormodells. Mit diesem Parameter wird das Verhalten der sensorlosen

Vektorregelung (SLVC) bei 0 Hz festgelegt.
- Einschalten (EIN-Kommando) bzw.

- Durchquerung von 0 Hz

fA Start
~  geschl.
Regelkreis
P1755
offener
Regelkreis
>t

Nulldurchgang

~  geschl.
Regelkreis
P1755
offener
Regelkreis
-t
--------------- T P1755

F‘T

SLVC gesteuert bedeutet, dal? der Observer kein Riickfuhrsignal fir den Drehzahlregler liefert (siehe

folgende Skizze).

Vor- Drehmoment-
steuerung begrenzung
O Drehzahl- B
Frequenz- r @l regler -
sollwert Istwert
offen/geschl. Strom- AusgangssEg.
Regelkreis regler
Fluss-Sollwert
geschl. Regel 4 .
—o ISd
o >
P161 oA
™ Fluss-Sollwert T T «
P161]] offener Regel Strom- .iv
messung i
A
Istwert Winkel
A
+ Istwert
(V\ Ist-Frequenz —~ Ausgangsfrequenz
f
Schlupf
Beobachtermodell »—o
geschl. Regelkreis 0_>_°//°_—‘

Bitfelder:

Bi t 00 Start SLVC gesteuert

Bit01 Nul | dur chgang SLVC gest euert

Index:

P1750[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1750[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1750[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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ri751 Statuswort Motormodell Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt Status des Uberganges zwischen dem gesteuerten und dem geregelten Betrieb der
Beobachterregelung an.
Bitfelder:
Bi t 00 Wechsel zu SLVC gesteuert 0 NO
1 YES
Bit01 n- Adapti on frei gegeben 0 NO
1 YES
Bi t 02 Wechsel zu SLVC geregelt 0 NO
1 YES
Bi t 03 n- Regl er frei gegeben 0 NO
1 YES
Bit 04 St romei npr dgung 0 NO
1 YES
Bi t 05 Begi nn Fl ussreduktion 0 NO
1 YES
Bitl4 Rs adaptiert 0 NO
1 YES
Bitl5 Xh adapted 0 NO
1 YES
P1755[3] Stopp-Frequenz Motormod. (SLVC) Min: 0.1 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def: 5.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 250.0
Gibt die Frequenz an, ab der die sensorlose Vektorregelung (SLVC) aktiv wird.
f_actUA \
P1755 /r/
P1756 [Hz]
>t
A
SLVC offener Reg.
SLVC geschl. Reg. »t
[ P1758 —>|
0,
P1756 [Hz] =P1755 [Hz] 1756 [%]
100 [%]
Index:
P1755[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1755[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1755[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1756[3] Hysterese-Freq. Motormod. (SLVC) Min:  10.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  50.0 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 100.0

Index:

Gibt Hysterese der Umschaltfrequenz an (in Prozent der Stoppfrequenz P1755), um von der gesteuerten in

die geregelte sensorlose Vektorregelung (SLVC) umzuschalten.

Wert wird in einem Bereich von 0 % bis 50 % relativ zu P1755 (SLVC-Stoppfrequenz) eingegeben.

P1756[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1756[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1756[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P1758[3] Wartezeit nach SLVC gesteuert Min: 100 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 1500 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2000
Stellt Wartezeit fir Wechsel vom geregelten zum gesteuerten SLVC-Betrieb (sensorlose Vektorregelung)
dar.
Index:
P1758[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1758[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1758[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1759[3] T(warten) bis Ende n-Adaption Min: 50 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 100 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2000
Stellt Wartezeit ein, wahrend der sich der Beobachter auf die Drehzahl einstellen kann.
Index:
P1759[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1759[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1759[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1764[3] Kp n-Adaption (SLVC) Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def: 0.2 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2.5
Gibt die Verstarkung des Drehzahl-Anpassungsreglers fiir die sensorlose Vektorregelung ein.
Index:
P1764[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1764[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1764[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P1767[3] Tn n-Adaption (SLVC) Min: 1.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit ms Def: 4.0 4
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.0
Gibt die Integrationszeitkonstante des Drehzahlanpassungsreglers ein.
Index:
P1767[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1767[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1767[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
ri770 CO: Prop.-Ausgang n-Adaption Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt P-Anteil des Drehzahlanpassungsreglers an.
ri771 CO: Int.-Ausgang n-Adaption Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt I-Anteil des Drehzahlanpassungsreglers an.
ri778 CO:Flusswinkeldifferenz Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit ° Def: - 4
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt Flusswinkeldifferenz zwischen Motormodell und Stromtransformation an, bevor das Motormodell aktiv
ist.
P1780[3] Steuerwort Rs/Rr-Adaption Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 3 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3
Das Steuerwort (STW) aktiviert Anpassung von Stander- und Rotorwiderstand aufgrund von
Temperaturerhdhungen, um Drehmomentfehler in der Drehzahl-/Drehmomentregelung mit Drehzahlsensor
oder Drehzahlfehler in der Drehzahl-/Drehmomentregelung ohne Drehzahlsensor zu reduzieren.
Bitfelder:
Bit00  Therm sche Rs/Rr-Adaption 0 NO
1 YES
Bit01 Beobacht er Rs/ Xm Adapti on 0 NO
1 YES
Index:
P1780[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1780[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1780[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Fir Sychronmotoren wird nur der Standerwiderstand angepasst.
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P1781[3] Tn Rs-Adaption Min: 10 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 100 4
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2000
Gibt die Integrationszeitkonstante des Anpassungsreglers fur den Standerwiderstand ein.
Index:
P1781[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1781[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1781[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
r1782 Ausgang der Rs-Adaption Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Ausgang des Reglers zur Anpassung des Standerwiderstands in [%] relativ zum
Motornennwiderstand an.
Hinweis:
Der Motornennwiderstand ergibt sich aus der Formel:
Motor-Nennwiderstand = P0304 D/E P0305
P1786[3] Tn Xm-Adaption Min: 10 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 100 4
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2000
Gibt die Integrationszeitkonstante des Xm-Anpassungsreglers ein.
Index:
P1786[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1786[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1786[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
r1787 Ausgabe Xm-Adaption Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt den Ausgang des Reglers zur Anpassung der Hauptreaktanz in [%] relativ zur Nennimpedanz an.
Hinweis:
Der Motornennwiderstand ergibt sich aus der Formel:
Motor-Nennwiderstand = P0304 D/E P0305
P1800 Pulsfrequenz Min: 2 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit kHz Def: 4 2
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 16

Stellt die Pulsfrequenz des Umrichters ein. Die Pulsfrequenz kann in Stufen von 2 kHz verandert werden.

Abhéngigkeit:

Die minimale Pulsfrequenz héngt von P1082 (Maximalfrequenz) und P0310 (Motornennfrequenz) ab.

Die max. Frequenz P1082 ist durch die Pulsfrequenz P1800 begrenzt (siehe Derating-Kennlinie in P1082).

Hinweis:

Bei Erhdhung der Pulsfrequenz P1800 ist es mdglich, dal? der max. Umrichterausgangsstrom r0209
reduziert wird (Derating). Das Derating hangt dabei von dem Umrichtertyp als auch von der
Umrichterleistung ab (siehe Bedienungsanleitung).

Ist ein gerauscharmer Betrieb nicht unbedingt erforderlich, dann kénnen die Umrichterverluste und die
hochfrequente Stéraussendung des Umrichters durch die Wabhl niedrigerer Pulsfrequenzen verringert
werden.

Unter bestimmten Umsténden kann der Umrichter die Pulsfrequenz verringern, um sich selbsttatig vor
Uberhitzung zu schiitzen (siehe P0290).

ri801

CO: Aktuelle Pulsfrequenz Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit kHz Def: - 3
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die tatséchliche Pulsfrequenz des Umrichters an.
Notiz:

Unter bestimmten Bedingungen (Schutz vor Umrichtertiberhitzung, siehe P0290), kann sich diese von den
in P1800 (Pulsfrequenz) ausgewahlten Werten unterscheiden.
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P1802

Betriebsart Modulator Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2

Wahit Betriebsart des Modulators aus.
Mdgliche Einstellungen:
0 SVM/ASVM automatische Auswahl
1 Asymmetrische Rauzeigermodulation (ASVM)
2 Raumzeigermodulation (SVM)

Notiz:

ASVM-Modulation (asymmetrische Raumzeigermodulation) erzeugt geringere Umschaltverluste als SVM
(space vector modulation), kann jedoch bei sehr niedrigen Drehzahlen die Qualitat des Rundlaufs
beeintrachtigen.
SVM mit Ubermodulation kann bei hohen Ausgangsspannungen zu Verzerrung der Kurvenform des Stroms
fuhren.
SVM ohne Ubermodulation reduziert die fiir den Motor verfiighare maximale Ausgangsspannung.

P1803[3] Max. Modulation Min:  20.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  106.0 4
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 150.0

Stellt maximalen Modulationsgrad ein.
Index:

P1803[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P1803[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P1803[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis: )
100 % = Grenze fur Ubersteuerung.

P1820[3] Umgekehrte Ausgangs-Phasenfolge Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1

Andert die Motordrehrichtung ohne den Sollwerts zu invertieren.
Mdgliche Einstellungen:
0 AUS
1 EIN
Index:
P1820[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1820[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1820[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Wenn positive und negative Drehrichtung freigegeben sind, wird der Frequenzsollwert direkt verwendet.
Wenn sowohl positive als auch negative Drehrichtung gesperrt sind, wird der Sollwert auf Null gesetzt.
Details:
Siehe P1000 (Frequenzsollwert auswéhlen)

P1825 Durchlassspannung IGBT Min: 0.0 Stufe
Andstat: CUT Datentyp: Float Einheit V Def: 1.4 4
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 20.0
Korrigiert Spannungsfehler hervorgerufen durch die Durchlassspannung der IGBTs.

P1828 Totzeit der IGBT-Anteuerung Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit us Def:  0.50 4
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3.50
Stellt Kompensationszeit zur Korrektur der Totzeiten der IGBT-Treiber ein.

P1909[3] Steuerwort Motoridentifikation Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 4
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1
Steuerwort (STW) fir die Identifikation der Motordaten.

Bitfelder:
Bi t 00 Xs Besti nmung 0 NO
1 YES
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Index:
P1909[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P1909[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P1909[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P1910 Anwahl Motordaten-ldentifikation Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 20

Fuhrt eine Motordatenidentifikation durch.

Mdgliche Einstellungen:

0 Gesperrt

Identifizierung aller Parameter mit Parameteranderung
Identifizierung aller Parameter ohne Parameteranderung
Identifizierung der Sattigungskurve mit Parameteranderung
Identifizierung der Sattigungskurve ohne Parameteranderung
Identifizierung von XsigDyn (r1920) ohne Parameteranderung
Identifizierung von T_totz. (r1926) ohne Parameteranderung
Identifizierung von Rs (r1912) ohne Parameterénderung
Identifizierung von Xs (r1915) ohne Parameteranderung
Identifizierung von Tr (r1913) ohne Parameteranderung

10 lIdentifizierung von Xsigma (r1914) ohne Parameteranderung
20  Spannungsvektor einstellen

O©CoOo~NoOUDWNE

Haufigste Einstellungen:

P1910 = 1: Alle Motordaten

* P0350 Standerwiderstand,

* P0350 Rotorwiderstand,

* P0356 Stander-Streureaktanz,

* P0356 Rotor-Streureaktanz,

* P0360 Hauptreaktanz

werden identifiziert und Parameter werden geéndert.

P1910 = 3: Sattigungskurve

* P0362 ... P0365 Magnetisierungskennlinie Fluss 1 .. 4
* P0366 ... P0369 Magnetisierungskennlinie Strom 1 .. 4
werden identifiziert und Parameter werden geéndert.

Vorsicht:
Die Motordatenidentifikation sollte nur im "kalten" Zustand durchgefihrt werden. D.h., die Motortemperatur
sollte die Umgebungstemperatur P0625 im Bereich von +5°C uber- bzw. -5°C unterschreiten. Wird diese
Bedingung nicht eingehalten, so ist eine korrekte Identifikation der Motordaten nicht gewahrleistet. Dies

kann dann wiederum zu Instabiltéten in der Vektorregelung (VC bzw. SLVC) fuhren.

Fur eine korrekte Bestimmung der Ersatzschaltbilddaten muf3 die Eingabe der Typenschilddaten mit der
Verschaltung des Motors (Dreieck- oder Sternschaltung) ibereinstimmen. Die Motoridentifikation ermittelt
die Daten einer Phase eines equivalenten Stern-Ersatzschaltbildes P0O350 - PO360, unabhaengig davon wie

der Motor geschaltet ist (Stern oder Dreieck). Dies ist ebenfalls zu beriicksichtigen, falls die

Ersatzschaltbilddaten direkt eingegeben werden.

Hinweis:
Wenn eingeschaltet (1910 = 1), generiert AO541 eine Warnung, dass beim nachsten Befehl EIN der

Messvorgang der Motorparameter eingeleitet wird.

Notiz:
Bei der Auswahl der Einstellung fur den Messvorgang, beobachten Sie Folgendes:
1. "mit Parameteranderung"
bedeutet, dass die Werte als Pxxxx-Parametereinstellungen (siehe allgemeine Einstellungen oben)
angenommen und auch auf den Regler angewandt wurden, wie bei den schreibgeschitzten Parametern
unten gezeigt.
2. "ohne Parameteranderung"”
bedeutet, dass die Werte nur angezeigt, d.h. zum Uberpriifen in den schreibgeschiitzten Parametern r1912
(identifizierter Standerwiderstand), r1913 (identifizierte Rotorzeitkonstante), r1914 (identifizierte
Gesamtstreureaktanz), r1915/r1916/r1917/r1918/r1919 (identifizierte Nennstéanderreaktanz/identifizierte
Standerreaktanz 1 bis 4) und r1926 (identifizierte Totzeit-Gate-Einheit) gezeigt werden. Diese Werte werden
nicht auf den Regler angewandt.

P1911 Anzahl Motorphasen (Motorident.) Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 3 2
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 3
Wahlt die Anzahl der bei der Motoridentifikation zu betrachtenden Phasen aus.

r1912[3] Identifizierter Standerwiderst. Min: - Stufe

Datentyp: Float Einheit Ohm Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt den gemessenen Standerwiderstandswert (verketteter Wert) in [Ohm] an
Index:
r1912[0] : Phase U
r1912[1] : Phase V
r1912[2] : Phase W
Hinweis:

Dieser Wert wird unter Verwendung von P1910 = 1 oder 2 gemessen, d. h. Erkennung aller Parameter

mit/ohne Anderung.
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r1913[3] Identifizierte Lauferzeitkonst. Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit ms Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die identifizierte Lauferzeitkonstante an.
Index:

r1913[0] : Phase U

r1913[1] : Phase V

r1913[2] : Phase W

r1914[3] Ident. Gesamt-Streuinduktivitat Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die identifizierte Gesamtstreuinduktivitat in [mH] an.
Index:

r1914[0] : Phase U

r1914[1] : Phase V

r1914[2] : Phase W

r1915[3] Ident. Standernenninduktivitat Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die identifizierte Standerinduktivitat in [mH] an.
Index:

r1915[0] : Phase U

r1915[1] : Phase V

r1915[2] : Phase W

Notiz:
Wenn der identifizierte Wert (Ls = Standerinduktivitat) nicht innerhalb des Bereichs 50 % < Xs [p. u.] < 500
% liegt, wird die Stormeldung FO041 (Fehler Motordatenidentifikation) abgesetzt.
P0949 bietet weitere Informationen (Stérwert = 4 in diesem Fall).
r1916[3] Ident. Standerinduktivitat 1 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die identifizierte Standerinduktivitat in [mH] an.
Index:

r1916[0] : Phase U

r1916[1] : Phase V

r1916[2] : Phase W

Details:
Siehe P1915 (identifizierte nominale Standerinduktivitat).
r1917[3] Ident. Standerinduktivitat 2 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die identifizierte Standerinduktivitat in [mH] an.
Index:

r1917[0] : Phase U

r1917[1] : Phase V

r1917[2] : Phase W

Details:
Siehe P1915 (identifizierte nominale Standerinduktivitat).
r1918[3] Ident. Standerinduktivitat 3 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -

Zeigt die identifizierte Standerinduktivitat in [mH] an.
Index:

r1918[0] : Phase U

r1918[1] : Phase V

r1918[2] : Phase W
Details:

Siehe P1915 (identifizierte nominale Stéanderinduktivitat).
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r1919[3] Ident. Standerinduktivitat 4 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt die identifizierte Standerinduktivitat in [mH] an.
Index:
r1919[0] : Phase U
r1919[1] : Phase V
r1919[2] : Phase W
Details:
Siehe P1915 (identifizierte nominale Standerinduktivitat).
r1920[3] Ident. dyn. Streuinduktivitat Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: MOTOR Max: -
Zeigt die identifizierte dynamische Streuinduktivitéat in [mH] an.
Index:
r1920[0] : Phase U
r1920[1] : Phase V
r1920[2] : Phase W
r1925 Identifizierte Durchlassspannung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit V Def: - 2
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die identifizierte Durchlass-Spannung der IGBTs an.
r1926 Ident. Totzeit IGBT-Ansteuerung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit us Def: - 2
P-Gruppe: INVERTER Max: -
Zeigt die identifizierte Totzeit der IGBT-Ansteuerung an.
P1930 Spannungssollw. fur Kalibrierung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit V Def: 0 4
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1000
Gibt den Sollwert eines Priifspannungsvektors (z. B. fur Kalibrierung der Shunts verwendet) an.
P1931 Phase Min: 1 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 4
P-Gruppe: INVERTER Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 6
Definiert die Phase in der die Prifspannung erzeugt wird.
P1960 Drehzahlregleroptimierung Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: MOTOR Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 1

Um die Drehzahlregleroptimierung durchzufiihren muf3 die Vektorregelung (P1300 = 20 oder 21) aktiviert
werden. Nach der Anwahl der Optimierung (P1960 = 1) wird die Warnung A0542 angezeigt.

Mit dem néchsten EIN-Kommando wird die Optimierung durchgefiihrt. Der Umrichter beschleunigt dabei
den Motor mit der Hochlaufzeit P1120 auf 20 % der Motornennfrequenz P0310. Nach Erreichen dieser
Frequenz wird von Drehzahlregelung in die Momentenregelung umgeschalten und der Motor auf 50 % der
Motornennfrequenz beschleunigt. AnschlieBend wird der Regelungsmode wieder zuriickgesetzt und der
Motor auf 20 % der Motornennfrequenz abgebremst. Dieser Vorgang wird mehrmals wiederholt. Von den
MeRwerten kann anschliefend das Lasttragheitsmoment geschatzt werden. Ausgehend von diesem Wert
werden das Tragheitsverhaltnis Gesamt/Motor P0342 und die Drehzahlrelgerverstarkung der Vektorreglung
(VC) P1360 bzw. sensorlosen Vektorreglung P1370 bestimmt.

Mdgliche Einstellungen:

0 Gesperrt
1 Freigegeben
Hinweis:

Notiz:

Wenn die Optimierungprozedur abgeschlossen ist, wird der Parameter P1960 auf 0 zurlickgesetzt.

Falls eine Instabilitat auftritt, kann der Fehler FO042 auftreten. Eine Verlangerung der Hochlaufzeit kann
evtl. beseitigen.

Wahrend der Optimierungsvorgangs sollte der Zwischenkreisregler eingeschaltet sein, um eine
Zwischenkreitberspannung zu vermeiden. Die generatorische Energie hangt dabei von Rucklauframpe und
Systemtragheitsmoment ab.

Die Drehzahlregleroptimierung ist fir Applikationen nicht geeingnet, die z.B. das Beschleuning von 20 % auf
50 % der Motornennfrequenz unter Momentenregelung nicht erlauben.
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P2000[3] Bezugsfrequenz Min:  1.00 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  50.00 2
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 650.00
Die Bezugsfrequenz entspricht einem Sollwert von 100% in der Normierung 4000H, wie sie z.B. bei den
seriellen Schnittstellen, den analogen E/A und dem PID-Regler verwendet wird.

Index:
P2000[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2000[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2000[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Beispiel:
Wird eine Verbindung zwischen 2 BiCo-Parametern oder Uber PO719 bzw. P1000 geschlossen, die eine
unterschiedliche Darstellung besitzen (normierter (Hex) bzw. physikalischer Wert (d.h. Hz)), so wird implizit
im MICROMASTER eine entsprechende Normierung auf den Zielwert vorgenommen.
P2016
r0021 0
USS r0021[Hz]
. 1 . . Hex] = ————— [4000[Hex
— D> L opiink | V1M paooojpg 000
i ﬁ |
X[Hz] y[Hex]
r2015
[0] > P1070 r2015[1]
uss -
. —p F—— y[Hz] =————=[P2000
BOP-Link i E} 2 2 ! 4000
i @ |
x[Hex] y[HZ]
Notiz:
BezugsgroRen sind dafiir gedacht, Soll- und Istsignale in einheitlicher Weise darstellbar zu machen. Dies
gilt ebenso fir fest einstellbare Parameter, die in der Einheit % vorgegeben werden. Eine Wert von 100 %
bei USS bzw. CB entspricht auRerdem einem ProzeRRdatenwert von 4000H bzw 4000 0000H bei
Doppelworten.
Alle prozentuale Soll- / Istsignale beziehen sich auf die physikalisch zugehdrige BezugsgroRe. Daflr stehen
folgende Parameter zu Verfligung:
P2000 | Bezugsfrequenz Hz
P2001 | Bezugsspannung \
P2002 | Bezugsstrom A
P2003 | Bezugsdrehmoment Nm
P2004 | Bezugsleistung Iﬂg’ +— f(P0100)

P2001[3] Bezugsspannung Min: 10 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit V Def: 1000 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2000
Die Bezugsspannung (Ausgangsspannung) entspricht einem Wert von 100% in der Normierung 4000H, wie
sie z.B. bei den seriellen Schnittstellen verwendet wird.

Index:
P2001[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2001[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2001[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Beispiel:
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P0201 = 230 gibt an, dass 4000H, uber USS empfangen, 230 V bedeutet.

Wird eine Verbindung zwischen 2 BiCo-Parametern geschlossen, die eine unterschiedliche Darstellung
besitzen (normierter (Hex) bzw. physikalischer Wert (d.h. V)), so wird implizit im MICROMASTER eine
entsprechende Normierung auf den Zielwert vorgenommen.

r0026 PO771 10026[V]
> Hex] =———-— [#000[Hex
—e—] > > F——{ DAC y[Hex] P2001[V] [Hex]

y[Hlex]

X
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P2002[3] Bezugsstrom Min:  0.10 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit A Def: 0.10 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 10000.00

Der Bezugsstrom (Ausgangsstrom) entspricht einem Wert von 100% in der Normierung 4000H, wie sie z.B.
bei den seriellen Schnittstellen verwendet wird.

Index:
P2002[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2002[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2002[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Beispiel:
Wird eine Verbindung zwischen 2 BiCo-Parametern geschlossen, die eine unterschiedliche Darstellung
besitzen (normierter (Hex) bzw. physikalischer Wert (d.h. A)), so wird implizit im MICROMASTER eine
entsprechende Normierung auf den Zielwert vorgenommen.

P2016
r0027 ; [0]
USS r0027[A]
—0—|| - [1] ¢ . Hex] = ———— [4000[Hex
| ) 2 2] | BOP-Link ylHex] P2002[A] [Hex]
| % B
X[A] y[Hex]
P2003[3] Bezugsdrehmoment Min:  0.10 Stufe
AndStat: CT Datentyp: Float Einheit Nm Def: 0.75 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 99999.00

Das Bezugsdrehmoment entspricht einem Wert von 100% in der Normierung 4000H, wie sie z.B. bei den
seriellen Schnittstellen verwendet wird.

Index:
P2003[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2003[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2003[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Beispiel:
Wird eine Verbindung zwischen 2 BiCo-Parametern oder Uber P1500 geschlossen, die eine
unterschiedliche Darstellung besitzen (normierter (Hex) bzw. physikalischer Wert (d.h. Nm)), so wird implizit
im MICROMASTER eine entsprechende Normierung auf den Zielwert vorgenommen.

P2051
r0080 [0]
, [ cB Hexj = TOOBOINMI o
—t e E ™ comuink | T pa00zmy A0
| B
X[Nm] y[Hex]
r20043] Bezugsleistung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -

Die Bezugsleistung entspricht einem Wert von 100% in der Normierung 4000H, wie sie z.B. bei den
seriellen Schnittstellen verwendet wird.

Index:
r2004[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
r2004[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
r2004[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Beispiel:
Wird eine Verbindung zwischen 2 BiCo-Parametern geschlossen, die eine unterschiedliche Darstellung
besitzen (normierter (Hex) bzw. physikalischer Wert (d.h. KW oder hp)), so wird implizitim MICROMASTER
eine entsprechende Normierung auf den Zielwert vorgenommen.

P2019
r0032 [0] Uss 10032

—°—| P D E COMLink YiHex] === [4000[Hex]
i ﬁ i
X[kw] y[Hex]
oder
X[hp]

abhanig von P0100
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P2009[2] USS Normierung

AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit -
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein

Min:
Def:
Max:

Stufe

Wahlt die spezielle Normierung fur USS an.
Mdgliche Einstellungen:
0 Gesperrt
1 Freigegeben
Index:
P2009[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link
P2009[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link

Hinweis:

Wenn freigegeben, wird der Hauptsollwert (Wort 2 in PZD) nicht als 100 % = 4000H, sondern statt dessen
als Absolutwert (z. B. 4000H = 16384 bedeutet 163,84 Hz) interpretiert.

P2010[2] USS Baudrate

AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit -
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein

Min:
Def:
Max:

4 Stufe

6 2

12

Stellt die Baudrate fiur die USS-Datenubertragung ein.
Mdgliche Einstellungen:

4 2400 Baud

5 4800 Baud

6 9600 Baud

7 19200 Baud

8 38400 Baud

9 57600 Baud

10 76800 Baud

11 93750 Baud

12 115200 Baud
Index:

P2010[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link

P2010[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link

P2011[2] USS Adresse

164

AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit -
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein

Min:
Def:
Max:

0 Stufe

31

Stellt die eindeutige Adresse des Umrichters ein.
Index:

P2011[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link

P2011[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link

Hinweis:

Es ist mdglich, Uber die serielle Leitung bis zu 30 weitere Umrichter (d. h. insgesamt 31 Umrichter)
anzuschlieRen und sie mit dem USS-Protokoll fir den seriellen Bus zu steuern.
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P2012[2] USS PzZD-Lange Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 2 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 8
Definiert die Anzahl der 16-Bit-Worter im PZD-Teil des USS-Telegramms.
Index:
P2012[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link
P2012[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link
Notiz:

Das USS-Protokoll besteht aus den Bestandteilen PZD und PKW, die vom Anwender Uber die Parameter

P2012 bzw. P2013 angepal3t werden kdnnen.

- USS-Telegramm >
Parameter Prozessdaten
STX || LGE || ADR PKW P7D BCC
PKE IND PWE PZD1 PzD2 PzZD3 PZD4
STX Start Text PKE Parameterkennung
LGE Léange IND Subindex
ADR  Adresse PWE Parameterwert

PKW  Parameterkennung Wert
PZD Prozessdaten
BCC Kontrollblock

Mit dem PZD-Teil werden die Steuerworte und Sollwerte oder Statusworte und Istwerte Ubertragen. Die
Anzahl von PZD-Worten wird Uber den Paramter P2012 festgelegt, wobei die ersten beiden Worte (P2012

>= 2) entweder
a) Steuerwort und Hauptsollwert oder
b) Statuswort und Hauptistwert

sind. Mit P2012 >= 4, wird das Zusatzsteuerwort im 4. PZD-Wort Ubertragen (Voreinstellung).

STW HSW
ZSW HIW STW2

PzD1 PzD2 PzZD3 PzD4
———— P2012 ———

STW  Steuerwort HSW  Hauptsollwert
ZSW  Zustandswort HIW Hauptistwert
PzD Prozessdaten
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P2013[2] USS PKW-Lange Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 127 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 127

166

Definiert die Anzahl der 16-Bit-Worter im PKW-Teil des USS-Telegramms. Der PKW-Teil besteht aus den
Anteilen PKE (1. Wort), IND (2. Word) bzw. PWE (3. - n.tes Wort). Mit P2013 kann die PWE-Lange
geandert werden im Gegensatz zu PKE und IND, die fest vorgegeben sind. Abhangig von der Anwendung
kann die PKW-Lange von 3, 4 bzw. variable gewahlt werden. Der PKW-Teil des USS-Telegramms wird zum
Lesen und Schreiben einzelner Parameterwerte verwendet.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

0 kein PKW

3 3 Worte
4 4 Worte
127 Variable

P2013[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link
P2013[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link

Beispiel:
Datentyp
U16 (16 Bit) U32 (32 Bit) Float (32 Bit)
P2013=3 v Parametrierfehler Parametrierfehler
P2013 =4 v v v
P2013 =127 v v v
Notiz:

Das USS-Protokoll besteht aus den Bestandteilen PZD (siehe P2012) und PKW. Die Lange kann dabei vom
Anwender individuell angepal3t werden. Der Parameter P2013 bestimmt die Anzahl der PKW-Worte im
USS-Telegramm.

Die PKW-Lange kann auf eine feste Wortlange (P2013 = 3,4) als auch auf eine variable Wortlange (P2013
=127) eingestellt werden.

P2013=3 —— P2013 ———»
PKE IND PWE
h 1 Wort -
a 16 Bit

P2013 =4 «—— P2013 ———»

PKE IND PWE
|

PKE Parameterkennung
IND Subindex
PWE Parameterwert

Wurde eine feste Wortlange gewahlt, so kann nur ein Wert libertragen werden. Dies ist auch bei indizierten
Parametern zu berlicksichtigen, im Gegensatz zu der variablen PKW-L&nge wo auch der gesamte indizierte
Parameter mit einem Auftrag Ubertragen werden kann. Bei der festen PKW-Lange muf3 die PKW-L&ange so
gewahlt werden, da der Wert auch im Telegramm aufgenommen werden kann.

P2013 = 3 (feste PKW-Wort-Lange) erlaubt nicht den Zugriff auf alle Parameterwerte. Ein Parametrierfehler
(fehlerhafter Wert wird nicht tbernommen, Umrichter wird nicht beeinflut) wird generiert, wenn der Wert
nicht in die PKW-Antwort aufgenommen werden kann. Parameter P2013 = 3 ist dann sinnvoll, wenn die
Parameter nicht geéndert werden sollen und MM3 ebenfalls in der Anlage genutzt werden. Der
Boadcastmode ist nicht méglich mit dieser Einstellung.

P2013 = 4 (feste PKW-Wort-Lange) erlaubt den Zugriff auf alle Parameter. Im USS-Telegramm ist jedoch
die Wortreihenfolge bei 16 Bit Werten unterschiedlich zu P2013 = 3 oder 127 (siehe Beispiel).

P2013 = 127 (variable PKW-Wort-Lange) stellt die Standardeinstellung dar. Die PKW-L&nge der
Ruckantwort wird dabei auf den Wert angepasst. Mit dieser Einstellung kdnnen desweitern alle Werte eines
indizierten Parameters mit einem Auftrag Ubertragen werden (z.B. Fehlerparameter P0947).

Beispiel:
Parameter PO700 der Wert 5 zugewiesen werden (0700 = 2BC (hex))

P2013 =3 P2013 =4 P2013 = 127
Master -~ MM4 | 22BC 0000 0005 22BC 0000 0000 0005 | 22BC 0000 0005 0000
MM4 - Master | 12BC 0000 0005 12BC 0000 0000 0005 | 12BC 0000 0005
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P2014[2] USS Telegramm Ausfallzeit Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 0 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 65535
Definiert eine Zeit, nach deren Ablauf ein Fehler ausgeldst wird (FO070), wenn kein Telegramm uber die
USS-Kanéle empfangen wird.
Index:
P2014[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link
P2014[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link
Notiz:
In der Standardeinstellung (Zeit auf 0 gesetzt) wird kein Fehler ausgelost (d. h. Uberwachung
ausgeschaltet).
r2015[8]  CO: PZD von BOP-Link (USS) Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -
Zeigt Prozel3daten an, die Uber USS auf der BOP-Schnittstelle (RS232 USS) empfangen wurden.
[[2015 ]
- 0] > e r2032
------------------------------------- L 1] >
. 2] >
. 3 >
|
I .
PzD4 | PzD3 | PzD2 | PZzD1 i : R r2033
STW2 HSwW STW1 , (1 i
- P2012 —————p 1
______ |
_______________ i STX Start Text
______________ i LGE Léange
_______________ i ADR Adresse
P7D PKW i PKW Parameterkennung Wert
BCC || Prozessdaten | Parameter ||ADR|[LGE|[STX| i PZD Prozessdaten
i BCC Kontrollblock
| STW Steuerwort
- USS-Telegramm > | HSW Hauptsollwert
!
USS an BOP-Link =:< PZD auf Parameter r2015 abbilden
Index:
r2015[0] : Empfangenes Wort O
r2015[1] : Empfangenes Wort 1
r2015[2] : Empfangenes Wort 2
r2015[3] : Empfangenes Wort 3
r2015[4] : Empfangenes Wort 4
r2015[5] : Empfangenes Wort 5
r2015[6] : Empfangenes Wort 6
r2015[7] : Empfangenes Wort 7
Hinweis:

Die Steuerwdrter werden zusatzlich als Bit-Parameter in r2032 und r2033 angezeigt werden.
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P2016[8] Cl: PZD an BOP-Link (USS) Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  52:0 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 4000:0

Wahlt Signale aus, die tUber die USS auf der BOP-Schnittstelle Ubertragen werden sollen.

10052 > [P2016 ]
10052 S AY )

1
!
10021 D---eereeeeeeeed » 1 :
o [2 ‘
| -
10053  Drreeereeeeeee » e S S ——— .
r0053 : ! 4 4 4 4
. PzZD4 PzZD3 PzD2 PzD1
zsw2 o Lzt
'« P2012—
STX Start Text

|

|

|

|

|

I -
LGE Lange e T
ADR Adresse L e
PKW Parameterkennung Wert e
PzD Prozessdaten |
BCC Kontrollblock |
ZSW Steuerwort !
HIW  Hauptsollwert :

|

PzD PKW
BCC || Prozessdaten | Parameter [[ADR|]LGE || STX

-t USS-Telegramm

\i

PZD-Abbildung von P2016 —»'4————— USS an BOP-Link
|

Index:
P2016[0] : Ubertragenes Wort 0
P2016[1] : Ubertragenes Wort 1
P2016[2] : Ubertragenes Wort 2
P2016[3] : Ubertragenes Wort 3
P2016[4] : Ubertragenes Wort 4
P2016[5] : Ubertragenes Wort 5
P2016[6] : Ubertragenes Wort 6
P2016[7] : Ubertragenes Wort 7
Beispiel:
P2016[0] =52.0 (Standard). In diesem Fall wird der Wert von r0052[0] (CO/BO: Statuswort) als 1. PZD an
die BOP-Schnittstelle uibertragen.

Hinweis:
Wenn r0052 nicht indiziert ist, zeigt die Anzeige keinen Index (*.0").
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r2018[8]  CO: PZD von COM-Link (USS) Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -
Zeigt Prozel3daten an, die Uber USS auf der COM-Schnittstelle empfangen wurden.
[r20187]
13 0] > e r2036
------------------------------------- ] >
e FIDY
S EED
|
| .
PZD4 PZD3 PZD2 PZD1 i . e r2037
STW2 HSW STW1 i (7 |
-« P2012— 1
______ |
_______________ i STX Start Text
-------------- i LGE Lange
_______________ i ADR Adresse
PZD PKW i PKW Parametderkennung Wert
BCC || Prozessdaten | Parameter ||ADR|[LGE|[sTx| | PZD Prozessdaten
i BCC Kontrollblock
i STW Steuerwort
-t USS-Telegramm » | HSW Hauptsollwert
!
USS an COM-Link =:< PZD auf Parameter r2018 abbilden
Index:
r2018[0] : Empfangenes Wort O
r2018[1] : Empfangenes Wort 1
r2018[2] : Empfangenes Wort 2
r2018[3] : Empfangenes Wort 3
r2018[4] : Empfangenes Wort 4
r2018[5] : Empfangenes Wort 5
r2018[6] : Empfangenes Wort 6
r2018[7] : Empfangenes Wort 7
Hinweis:

Die Steuerwdrter kdnnen als Bit-Parameter r2036 und r2037 angezeigt werden.
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P2019[8] Cl: PZD an COM-Link (USS) Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  52:0 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 4000:0

P2019 zeigt die ProzeRdaten (PZD) an, die Uiber die COM-Schnittstelle empfangen werden.

r0052 2 [P2019]
r0052 [ > 0 |
10021 D---eereeeeeeeed » 1 :
[ .
| -
D » T L §
10053 : [ 4 4 DY Py
. PzZD4 PzD3 PZD2 PZD1
ZSw2 e v
'« P2012—
STX Start Text

|

|

|

|

|

I -
LGE Lange e
ADR Adresse L
PKW Parameterkennung Wert e
PzZD Prozessdaten !
BCC Kontrollblock !
ZSW Steuerwort !
HIW  Hauptsollwert :

|

PZD PKW
BCC || Prozessdaten Parameter ||ADR||LGE || STX

-< USS-Telegramm

\/

PZD-Abbildung von P2019 —>:<— USS an COM-Link

Index:
P2019[0] : Ubertragenes Wort 0
P2019[1] : Ubertragenes Wort 1
P2019[2] : Ubertragenes Wort 2
P2019[3] : Ubertragenes Wort 3
P2019[4] : Ubertragenes Wort 4
P2019[5] : Ubertragenes Wort 5
P2019[6] : Ubertragenes Wort 6
P2019[7] : Ubertragenes Wort 7

Details:
Siehe P2016 (PZD-zu-BOP-Schnittstelle)
r2024[2] USS fehlerfreie Telegramme Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -

Zeigt die Anzahl der fehlerfrei empfangenen USS-Telegramme an.
Index:

r2024[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link

r2024[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link

r2025[2] USS abgelehnte Telegramme Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -

Zeigt die Anzahl der verworfenen USS-Telegramme an.
Index:

r2025[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link

r2025[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link

r2026[2] USS Framefehler Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -

Zeigt die Anzahl der USS-Framefehler an.
Index:

r2026[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link

r2026[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link

r2027[2] USS Overrun-Fehler Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -

Zeigt die Anzahl der USS-Telegramme mit Overrun-Fehler an.
Index:

r2027[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link

r2027[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link
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r2028[2] USS Paritatsfehler Min: Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: 3
P-Gruppe: COMM Max:
Zeigt die Anzahl der USS-Telegramme mit Paritatsfehler an.
Index:
r2028[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link
r2028[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link
r2029[2] USS Telegr. Start nicht erkannt Min: Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: 3
P-Gruppe: COMM Max:
Zeigt die Anzahl der USS-Telegramme mit nicht erkanntem Anfang an.
Index:
r2029[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link
r2029[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link
r2030[2] BCC-Fehler Min: Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: 3
P-Gruppe: COMM Max:
Zeigt die Anzahl der USS-Telegramme mit BCC-Fehler an.
Index:
r2030[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link
r2030[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link
r2031[2] USS Langenfehler Min: Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: 3
P-Gruppe: COMM Max:
Zeigt die Anzahl der USS-Telegramme mit falscher Lange an.
Index:
r2031[0] : Serielle Schnittstelle COM-Link
r2031[1] : Serielle Schnittstelle BOP-Link
r2032 BO: Steuerwortl v. BOP-Link(USS) Min: Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: 3
P-Gruppe: COMM Max:
Zeigt Steuerwort 1 von der BOP-Schnittstelle (Wort 1 innerhalb von USS) an.
Bitfelder:
Bito0O EIN/ AUSl 0 NO
1 YES
Bit01 AUS2: Elektr. Halt 0 YES
1 NO
Bit02  AUS3: Schnellhalt 0 YES
1 NO
Bi t 03 I npul sfrei gabe 0 NO
1 YES
Bit 04 HLG Frei gabe 0 NO
1 YES
Bit05 HLG Start 0 NO
1 YES
Bi t 06 Sol I wert - Fr ei gabe 0 NO
1 YES
Bi t 07 Fehl er-Quittierung 0 NO
1 YES
Bi t 08 JOG rechts 0 NO
1 YES
Bit09 JOG links 0 NO
1 YES
Bit10 St euerung von AG 0 NO
1 YES
Bit11l Rever si eren 0 NO
1 YES
Bit13 Mot or pot ent i onet er hdher 0 NO
1 YES
Bitl4 Mot or potenti ometer tiefer 0 NO
1 YES
Bit15 CDS Bit 0 (Local/Renote) 0 NO
1 YES
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r2033 BO: Steuerwort2 v. BOP-Link(USS) Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -
Zeigt Steuerwort 2 von der BOP-Schnittstelle (Wort 4 innerhalb von USS) an.
Bitfelder:
Bi t 00 Festfrequenz Bit 0O 0 NO
1 YES
Bit01 Festfrequenz Bit 1 0 NO
1 YES
Bi t 02 Festfrequenz Bit 2 0 NO
1 YES
Bi t 03 Festfrequenz Bit 3 0 NO
1 YES
Bit 04 Antriebsdatensatz (DDS) BitO 0 NO
1 YES
Bi t 05 Antriebsdatensatz (DDS) Bitl 0 NO
1 YES
Bi t 08 Pl D- Regl er frei gegeben 0 NO
1 YES
Bi t 09 DC- Bremse frei gegeben 0 NO
1 YES
Bitll Statik 0 NO
1 YES
Bitl2 Dr ehnonent r egel ung 0 NO
1 YES
Bit13 Externer Fehler 1 0 YES
1 NO
Bitl5 Bef ehl sdatensatz (CDS) Bitl 0 NO
1 YES
Abhéngigkeit:
P0700 = 4 (USS an BOP-Schnittstelle) und P0719 = 0 (Befehl / Sollwert = BICO-Parameter).
r2036 BO: Steuerwortl v. COM-Link(USS) Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -
Zeigt Steuerwort 1 von der COM-Schnittstelle (Wort 1 innerhalb von USS) an.
Bitfelder:
Bito0O EIN/ AUSl 0 NO
1 YES
Bit01  AUS2: Elektr. Halt 0 YES
1 NO
Bit02  AUS3: Schnellhalt 0 YES
1 NO
Bi t 03 I npul sfrei gabe 0 NO
1 YES
Bit 04 HLG Frei gabe 0 NO
1 YES
Bit05 HLG Start 0 NO
1 YES
Bi t 06 Sol I wert - Frei gabe 0 NO
1 YES
Bi t 07 Fehl er-Quittierung 0 NO
1 YES
Bi t 08 JOG rechts 0 NO
1 YES
Bit09 JOG |inks 0 NO
1 YES
Bit10 St euerung von AG 0 NO
1 YES
Bit11l Rever si eren 0 NO
1 YES
Bit13 Mot or pot ent i onet er hdher 0 NO
1 YES
Bitl4 Mot or potenti ometer tiefer 0 NO
1 YES
Bit15 CDS Bit 0 (Local/Renote) 0 NO
1 YES
Details:
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Siehe r2033 (Steuerwort 2 von der BOP-Schnittstelle)
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r2037 BO: Steuerwort2 v. COM-Link(USS) Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -
Zeigt Steuerwort 2 von der COM-Schnittstelle (Wort 4 innerhalb von USS) an.
Bitfelder:
Bi t 00 Festfrequenz Bit 0O 0 NO
1 YES
Bit01 Festfrequenz Bit 1 0 NO
1 YES
Bi t 02 Festfrequenz Bit 2 0 NO
1 YES
Bi t 03 Festfrequenz Bit 3 0 NO
1 YES
Bit 04 Antriebsdatensatz (DDS) BitO 0 NO
1 YES
Bi t 05 Antriebsdatensatz (DDS) Bitl 0 NO
1 YES
Bi t 08 Pl D- Regl er frei gegeben 0 NO
1 YES
Bi t 09 DC- Bremse frei gegeben 0 NO
1 YES
Bitll Statik 0 NO
1 YES
Bitl2 Dr ehnonent r egel ung 0 NO
1 YES
Bit13 Externer Fehler 1 0 YES
1 NO
Bitl5 Bef ehl sdatensatz (CDS) Bitl 0 NO
1 YES
Details:
Siehe r2033 (Steuerwort 2 von der BOP-Schnittstelle).
P2040 Telegramm Ausfallzeit CB Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 20 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 65535

Definiert die Zeit, nach deren Ablauf ein Fehler ausgeldst wird (FO070), wenn kein Telegramm von der

Kommunikationsbaugruppe empfangen wird.

Abhéngigkeit:

Einstellung 0 = Uberwachung ausgeschaltet.

P2041[5]

CB Parameter Min:
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def:
P-Gruppe: COMM Aktiv: nach Best. QC. Nein Max:

0
0
65535

Stufe

Index:

Details:

Konfiguriert eine Kommunikationsbaugruppe (CB).

P2041[0] : CB-Parameter O
P2041[1] : CB-Parameter 1
P2041[2] : CB-Parameter 2
P2041[3] : CB-Parameter 3
P2041[4] : CB-Parameter 4

Informationen zur Protokolldefinition und den erforderlichen Einstellungen bietet das Handbuch zur

Kommunikationsbaugruppe.
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r2050[8] CO: PZD von CB

Datentyp: U16

P-Gruppe: COMM

Einheit -

Min: - Stufe
Def: -
Max: - 3

Zeigt die von der Kommunikationsbaugruppe (CB) empfangenen Prozel3daten (PZD) an.

ARLA

[r2050 ]
SR
1
275
3

: . r2091
7 5

PzD4 | PzD3 | PzD2 PZD1
! HSW pzp1
\\\\ —————————————————————
PZD —
CB-Frame || Prozessdaten | Parameter |CB-Frame

A

Index:

r2050[0] :
r2050[1] :
r2050[2] :
r2050[3] :
r2050[4] :
r2050([5] :
r2050[6] :
r2050[7] :

CB an COM-Link

Empfangenes Wort 0
Empfangenes Wort 1
Empfangenes Wort 2
Empfangenes Wort 3
Empfangenes Wort 4
Empfangenes Wort 5
Empfangenes Wort 6
Empfangenes Wort 7

«——— P2041[0] —»

CB-Telegramm

Y

PKW Parameterkennung Wert
PZD Prozessdaten

STW Steuerwort

HSW Hauptsollwert

[
L |

PZD auf Parameter r2050 abbilden

Hinweis:

Die Steuerwdrter kdnnen als Bit-Parameter r2090 und r2091 angezeigt werden.
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Ausgabe 08/02 Parameter
P2051[8] Cl: PZD an CB Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  52:0 3
P-Gruppe: COMM Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 4000:0
Verbindet PZD mit CB.
Dieser Parameter erlaubt dem Anwender, die Quelle der Statusworter und die Istwerte fiir die Antwort-PZD
zu definieren.
r0052 > [P2051] !
r0052 S » o -ooo
[TV S » 1 :
> 2 : . Y .
| . -, .
10053 poeereeeee » ] S .,
r0053 . : . G - 4 4
: i | Pzp4 | PzD3 | PzD2 PZD1
i L ozsw2 ! HIW zswi
i i
i N~
N
i _______
PKW  Parameterkennung Wert | PZD PKW
PZD  Prozessdaten i | CB-Frame |[ Prozessdaten | Parameter || CB-Frame
ZSW  Steuerwort [ L |
HIW  Hauptsollwert I —— P2041[0] —
: - USS-Telegramm ————————»
i
PZD-Abbildung von P2051 ->'<—i CB an COM-Link
Index:
P2051[0] : Ubertragenes Wort 0
P2051[1] : Ubertragenes Wort 1
P2051[2] : Ubertragenes Wort 2
P2051[3] : Ubertragenes Wort 3
P2051[4] : Ubertragenes Wort 4
P2051[5] : Ubertragenes Wort 5
P2051[6] : Ubertragenes Wort 6
P2051[7] : Ubertragenes Wort 7

Haufigste Einstellungen:
Statuswort 1 = 52 CO/BO: Ist-Statuswort 1 (siehe r0052)
Istwert 1 = 21 Umrichterausgangsfrequenz (siehe r0021)

Andere BICO-Einstellungen sind méglich

r2053[5] CB Identifikation
Datentyp: U16

P-Gruppe: COMM

Einheit -

Min: - Stufe
Def: -
Max: - 3

Zeigt Identifikationsdaten der Kommunikationsbaugruppe (CB) an. Die verschiedenen CB-Typen (r2053[0])

werden in der Enum-Deklarierung angegeben.
Mdgliche Einstellungen:

0 Baugruppe ohne CB-Option
1 PROFIBUS DP
2 DeviceNet
256 nicht definiert

Index:
r2053[0] : CB-Typ (PROFIBUS = 1)
r2053[1] : Firmware-Version
r2053[2] : Firmware-Version Datum
r2053[3] : Firmware-Datum (Jahr)
r2053[4] : Firmware-Datum (Tag/Monat)
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r2054[7] CB Diagnose Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -
Zeigt Diagnoseinformationen zur Kommunikationsbaugruppe (CB) an.
Index:
r2054[0] : CB-Diagnose 0
r2054[1] : CB-Diagnose 1
r2054[2] : CB-Diagnose 2
r2054[3] : CB-Diagnose 3
r2054[4] : CB-Diagnose 4
r2054[5] : CB-Diagnose 5
r2054[6] : CB-Diagnose 6
Details:
Siehe dazu das Handbuch zur entsprechenden Kommunikationsbaugruppe.
r2090 BO: Steuerwort 1 von CB Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -
Zeigt Steuerwort 1 an, das von der Kommunikationsbaugruppe (CB) empfangen wurde.
Bitfelder:
Bito0O EIN/ AUSl 0 NO
1 YES
Bit01  AUS2: Elektr. Halt 0 YES
1 NO
Bit02  AUS3: Schnellhalt 0 YES
1 NO
Bi t 03 I npul sfrei gabe 0 NO
1 YES
Bi t 04 HLG Frei gabe 0 NO
1 YES
Bit05 HLG Start 0 NO
1 YES
Bi t 06 Sol I wert - Fr ei gabe 0 NO
1 YES
Bi t 07 Fehl er-Qui ttierung 0 NO
1 YES
Bi t 08 JOG rechts 0 NO
1 YES
Bit09 JOG links 0 NO
1 YES
Bit10 St euerung von AG 0 NO
1 YES
Bit11l Rever si eren 0 NO
1 YES
Bit13 Mot or pot ent i onet er hdher 0 NO
1 YES
Bitl4 Mot or potenti ometer tiefer 0 NO
1 YES
Bit15 CDS Bit 0 (Local/Renote) 0 NO
1 YES
Details:
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Informationen zur Protokolldefinition und den erforderlichen Einstellungen bietet das Handbuch zur

Kommunikationsbaugruppe.
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r2091 BO: Steuerwort 2 von CB Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: COMM Max: -
Zeigt Steuerwort 2 an, das von der Kommunikationsbaugruppe (CB) empfangen wurde.
Bitfelder:
Bi t 00 Festfrequenz Bit 0O 0 NO
1 YES
Bit01 Festfrequenz Bit 1 0 NO
1 YES
Bi t 02 Festfrequenz Bit 2 0 NO
1 YES
Bi t 03 Festfrequenz Bit 3 0 NO
1 YES
Bit 04 Antriebsdatensatz (DDS) BitO 0 NO
1 YES
Bi t 05 Antriebsdatensatz (DDS) Bitl 0 NO
1 YES
Bi t 08 Pl D- Regl er frei gegeben 0 NO
1 YES
Bi t 09 DC- Bremse frei gegeben 0 NO
1 YES
Bitll Statik 0 NO
1 YES
Bitl2 Dr ehnonent r egel ung 0 NO
1 YES
Bit13 Externer Fehler 1 0 YES
1 NO
Bitl5 Bef ehl sdatensatz (CDS) Bitl 0 NO
1 YES
Details:
Informationen zur Protokolldefinition und den erforderlichen Einstellungen bietet das Handbuch zur
Kommunikationsbaugruppe.

P2100[3] Auswahl Alarmnummer Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 65535
Wahlt bis zu 3 Fehler oder Warnungen flr nicht-standardmafige Reaktionen aus.

Index:
P2100[0] : Fehler Nummer 1
P2100[1] : Fehler Nummer 2
P2100[2] : Fehler Nummer 3
Beispiel:
Wenn von FO005 ein AUS3 statt eines AUS2 durchgefiihrt werden soll, P2100[0] = 5 einstellen, dann die
gewunschte Reaktion in P2101[0] auswahlen (in diesem Fall P2101[0] = 3 einstellen).
Hinweis:
Alle Stérungen weisen als Standardreaktion AUS2 auf. Fir manche Stérungen, die durch Hardwareausfalle
(z. B. Uberstrom) verursacht werden, kénnen die Standardreaktionen nicht geandert werden.

P2101[3] Stop Reaktionswert Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4

Stellt die Antriebsstoppreaktionswerte fur den durch P2100 ausgewahlten Fehler ein (Alarmnummer
Stoppreaktion).

Dieser indizierte Parameter gibt die Reaktion auf Fehler/Warnungen an, die in den P2100-Indizes 0 bis 2
definiert sind.

Mdgliche Einstellungen:

Index:

Keine Reaktion, keine Anzeige
AUS1 Stopp-Reaktion

AUS2 Stopp-Reaktion

AUS3 Stopp-Reaktion

Keine Reaktion, nur Warnung

A WNEO

P2101[0] : Stop Reaktion 1
P2101[1] : Stop Reaktion 2
P2101[2] : Stop Reaktion 3

Hinweis:

Die Einstellungen O - 3 sind nur fur Stérungen verfligbar.
Die Einstellungen 0 und 4 sind nur fiir Warnungen verfligbar.

Index 0 (P2101) bezieht sich auf Fehler/Warnung in Index 0 (P2100).

MICROMASTER 440 Parameterliste

6SE6400-5BB00-0APO

177




Parameter

Ausgabe 08/02

P2103[3]

Index:

Bl: Quelle 1. Fehlerquittung Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  722:2 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die 1. Quelle der Stérungsquittierung, z. B. Tastenblock/DIN etc. (abh&ngig von der Einstellung).

P2103[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P2103[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P2103[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (iber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)

P2104[3] BI: Quelle 2. Fehlerquittung Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Wahlt die zweite Quelle der Stérungsquittierung aus.

Index:

P2104[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P2104[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P2104[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)

P2106[3] BI: Externer Fehler Min: 0.0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 1:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Wahlt die Quelle externer Stérungen aus.

Index:

P2106[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P2106[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P2106[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)

Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
r2110[4] Warnnummer Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2

P-Gruppe: ALARMS Max: -
Zeigt Warnungsinformationen an.
Maximal 2 aktive Warnungen (Indizes 0 und 1) und 2 Warnungen der Vergangenheit (Indizes 2 und 3)
kénnen angezeigt werden.

Index:
r2110[0] : Letzte Warnungen --, Warnung 1
r2110[1] : Letzte Warnungen --, Warnung 2
r2110[2] : Letzte Warnungen -1, Warnung 3
r2110[3] : Letzte Warnungen -1, Warnung 4

Hinweis:
Die Bedienfeldanzeige blinkt, wenn eine Warnung aktiv ist. In diesem Fall geben die LED-Anzeigen den
Warnungsstatus an.
Wenn ein AOP verwendet wird, zeigt das Display Nummer und Text der aktiven Warnung.

Notiz:
Die Indizes 0 und 1 werden nicht gespeichert.
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P2111 Gesamtzahl Warnungen Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4
Zeigt die Nummer der Warnung (bis zu 4) seit dem letzten Riicksetzen an. Auf O setzen, um das
Warnungsprotokoll zu I6schen.

r2114[2] Laufzeit-Zahler Min: - Stufe

Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: ALARMS Max: -
Zeigt den Laufzeitzahler an. Hierbei handelt es sich um die Gesamtzeit, tber die der Antrieb eingeschaltet
ist. Beim Abschalten wird der Wert gespeichert. Beim erneuten Anlaufen wird er wieder abgerufen, und der
Zahler setzt die Zahlung fort.
Beim Laufzeitzéhler r2114 wird die folgende Rechnung durchgefiihrt:
Wert aus r2114[0] mit 65536 multiplizieren und anschlieend zum Wert r2114[1] addieren. Die Einheit der
resultierenden Antwort sind Sekunden. Dies bedeutet, dass r2114[0] nicht Tagen entspricht.
Wenn das AOP nicht angeschlossen ist, wird der Zeitwert dieses Parameters von r0948 verwendet, um den
Zeitpunkt anzuzeigen, an dem ein Fehler aufgetreten ist.
Index:
r2114[0] : Systemzeit, Sekunden, oberes Wort
r2114[1] : Systemzeit, Sekunden, unteres Wort
Beispiel:
Wenn r2114[0] = 1 und r2114[1] = 20864 ist,
erhalt man 1 * 65536 + 20864 = 86400 Sekunden. Diese Anzahl entspricht 1 Tag.
Details:
Siehe r0948 (Fehlerzeit)

P2115[3] AOP Echtzeituhr Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 65535
Zeigt AOP-Echtzeit an.

Index:
P2115[0] : Echtzeit, Sekunden + Minuten
P2115[1] : Echtzeit, Stunden + Tage
P2115[2] : Echtzeit, Monat + Jahr
Details:
Siehe P0948 (Storzeit)

P2120 Anzeige-Zahler Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 4
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 65535
Gibt die Gesamtzahl der Warnungen. Dieser Parameter wird inkrementiert, wenn eine Warnung auftritt.

P2150[3] Hysterese-Frequenz f_hys Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  3.00 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10.00
Definiert die Hysterese, die angewendet wird, um Frequenz und Drehzahl mit dem Schwellwert zu
vergleichen (siehe dazu die folgenden Diagramme).

0
f act>0 Y
f_act 1 fact>0
- k13 =
00— r2197 Bit03
r0052 Bit14
L 0
Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [Hz] y
P2150.D (3.00)
f set ;fv\ - 1 | f act|>=|f_set|
»\_/ > X 4 4':)
- 0—— r2197 Bit04
r0053 Bit06
i— 1 I
>
_(! 1 Hyst. freq. f_hys
| f actl >= | f set | 0.00 ... 10.00 [Hz]
- - P2150.D (3.00)
Index:

P2150[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2150[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2150[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P2153[3] Zeitkonstante Drehzahlfilter Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 5 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1000
Gibt die Zeitkonstante der des PT1-Gliedes and, mit dem der Ist-Wert der Drehzahl gegléattet wird. Die
gefilterte Drehzahl wird dann mit den Schwellwerten verglichen.

Index:
P2153[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2153[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2153[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe Diagramm in P2155, P2157 und PP2159

P2155[3] Frequenzschwellwert f_1 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  30.00 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Stellt einen Schwellwert f_1 fur den Vergleich mit der Ist-Drehzahl (oder -Frequenz) ein. Dieser Schwellwert
steuert die Status-Bits 4 und 5 in Statuswort 2 (r0053).

= Threshold freq f_1 .
| f_aCt | < f_l 0.00 ... 650.00 [Hz] Delay time of f_1
|f_act]|>f_1 P2155.D (30.00) 0...10000 [ms]
- - P2156.D (10)
+
f act 1 T 0 |fact|<=f1
=~ —>@ > DB_O — —)
Threshold freq f_1 T r2197 Bit01
0.00 ... 650.00 [HZ] i 10053 Bit05
) P2155.D (30.00)
Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] v 0.00 ... 10.00 [HZ]
P2153.D (5) P2150.D (3.00) |fact]|>f1
1 T O — _
[iz® o
r2197 Bit02
J— Delay time of f_1 r0053 Bit04
Hyst. freq. f_hys 0 ... 10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [Hz] P2156.D (10)
P2150.D (3.00)
Index:
P2155[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2155[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2155[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P2156[3] Verzog.zeit Frequenzschwelle f_1 Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000
Stellt die Verzégerungszeit vor dem Vergleich mit dem Frequenzschwellwert f_1 (P2155) ein.

Index:
P2156[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2156[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2156[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe das Diagramm in P2155 (Frequenzschwellwert f_1).
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P2157[3] Frequenzschwellwertf 2 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  30.00 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Frequenzschwellwert f_2 fir den Vergleich von Drehzahl oder Frequenz (siehe dazu das folgende
Diagramm).

= Threshold freq f_2 .
| f_aCt | < f_2 0.00 ... 650.00 [Hz] Delay time of f_2
|f_act|>f_2 P2157.D (30.00) 0...10000 [ms]
- - P2158.D (10)
[ +
f act 1 T 0 |f act|<=f2
L U L B
Threshold freq f_2 e r2198 Bit00
0.00 ... 650.00 [HZ]
) P2157.D (30.00) 4
Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] ¥ 0.00 ... 10.00 [HZ]
P2153.D (5) . A P2150.D (3.00) — |f act|>f2
1= 12198 Bit01
4
J— Delay time of f_2
Hyst. freq. f_hys 0 ... 10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [Hz] P2158.D (10)

P2150.D (3.00)

Index:
P2157[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2157[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2157[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P2158[3] Verzog.zeit Frequenzschwelle f_2 Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000

Stellt die Verzdgerungszeit vor dem Vergleich mit dem Frequenzschwellwert f_2 (P2157) ein.
Index:

P2158[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P2158[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P2158[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Details:
Siehe das Diagramm in P2157 (Frequenzschwellwert f_2).

P2159[3] Frequenzschwellwert f_3 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  30.00 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Frequenzschwellwert f_3 fur den Vergleich von Drehzahl oder Frequenz (siehe dazu das folgende
Diagramm).

= hreshold freq f
|f_act|<=1_3 oT.ocr)e.S.. 650.00 [ﬁi] Delay time of f 3
|f_act|>f_3 P2159.D (30.00) 0...10000 [ms]
- - P2160.D (10)
l |fact|<=f3

A 4

] i

I Threshold freq f_3 T r2198 Bit02

0.00 ... 650.00 [Hz] )

P2159.D (30.00)

Ik

Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys

0...1000 [ms] ; 0.00 ... 10.00 [HZ]
P2153.D (5) 1 P2150.D (3.00) 5 |f_act|>f_3
" Lﬁ 0 5 2198 Bit03
r i
J— Delay time of f_3
Hyst. freq. f_hys 0 ... 10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [Hz] P2160.D (10)

P2150.D (3.00)

Index:
P2159[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2159[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2159[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P2160[3] Verzog.zeit Frequenzschwelle f 3 Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000

Stellt die Verzdgerungszeit vor dem Vergleich mit dem Frequenzschwellwert f_3 (P2159) ein.
Index:

P2160[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P2160[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P2160[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Details:
Siehe das Diagramm in P2159 (Frequenzschwellwert f_3)
P2161[3] Minimaler Frequenzschwellwert Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  3.00 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10.00

Kleinster Schwellwert fuir den Vergleich mit Drehzahl- oder Frequenzsoliwert.

| f_set | <=P2161 Setp.min.threshold
- 0.00 ... 10.00 [Hz]
P2161.D (3.00)

y

f_set 1 | f_set | <= P2161
- VT [Y
— 0 r2198 Bit04
I 1
Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [Hz]
1 P2150.D (3.00) f set>0
> 14 —
0— r2198 Bit05
f set>0 Hyst. freq. f_hys

0.00 ... 10.00 [Hz]
P2150.D (3.00)

Index:
P2161[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2161[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2161[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P2162[3] Hysteresefreq. bei Uberdrehzahl Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  20.00 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00

Hysteresedrehzahl (oder Frequenz) der Uberdrehzahlerkennung (siehe dazu das folgende Diagramm).

f act >f max Max. frequency
- - 0.00 ... 650.00 [Hz]

P1082.D (50.00)

f act 1 f_act =f_max
\/ Y4 ————T
= 0 r2197 Bit06

kil

Overspd. hyst.freq
0.00 ... 650.00 [HZ]
P2162.D (20.00)
Index:
P2162[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2162[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2162[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P2163[3] Zuladssige Frequenzabweichung Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  3.00 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 20.00
Schwellwert fuir die Erkennung einer Drehlzahlabweichung vom Sollwert (siehe dazu das P2164-
Diagramm).
Index:
P2163[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2163[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2163[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P2164[3] Hysterese Frequenzabweichung Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  3.00 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10.00
Hysterese der Erkennung der zulassigen Abweichung (voll Sollwert) oder Frequenz oder Drehzahl. Diese
Frequenz steuert Bit 8 in Statuswort 1 (r0052) und Bit 6 in Statuswort 2 (r0053).
f act==f set Entry freq. deviat
- - 0.00 ... 20.00 [Hz]
P2163.D (3.00) Delay_T perm. dev.
0...10000 [ms]
Y P2165.D (10)
1 5 I - f_act ==1f_set
AY > — L >
o ° r2197 Bit07
: r0052 Bit02
I r0053 Bit06
Hyster freq deviat
0.00 ... 10.00 [HZ]
P2164.D (3.00)
Index:
P2164[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2164[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2164[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
P2165[3] Verzog.zeit zulassige Abweichung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000
Verzdgerungszeit zur Erkennung der zulassigen Abweichung von Drehzahl oder Frequenz vom Sollwert.
Index:

P2165[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P2165[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P2165[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:

Siehe Diagramm zu P2164.

P2166[3] Verzotg.zeit Hochlauf beendet Min:
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def:
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max:

0
10
10000

Stufe

Verzdgerungszeit des Signals, das das Ende des Hochlaufen angibt.
Index:

P2166[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P2166[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P2166[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:

Siehe Diagramm zu P2174
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P2167[3] Abschaltfrequenz f_off Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  1.00 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10.00

Stellt die Frequenzschwelle ein, bei deren Unterschreitung der Umrichter ausgeschaltet wird.

Wenn die Frequenz diese Schwelle unterschreitet, wird Bit 1 in Statuswort 2 (r0053) gesetzt.

| f_act | <=f_off Delay time T_off

0...10000 [ms]
Bremse aktiv P2168.D (10)
(beim Herunterfahren) T
f act 1! —> Yo |f_act] <=f off
,, - S ==
o & > 12197 Bit05
r0053 Bit01
keine Bremsart
| ausgewahlt
SwoOff freq. f_off
0.00 ... 10.00 [HZ]
P2167.D (1.00)
Index:
P2167[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2167[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2167[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Wird nur ausgeschaltet, wenn AUS1 oder AUS3 aktiv ist.
P2168[3] Verzdgerungszeit T_aus Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000

Definiert, wie lange der Umrichter unterhalb der Abschaltfrequenz (P2167) betrieben werden kann, bevor
die Abschaltung erfolgt.
Index:
P2168[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2168[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2168[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Abhéngigkeit:
Aktiv, wenn Haltebremse (P1215) nicht parametriert ist.

Details:

Siehe das Diagramm in P2167 (Abschaltfrequenz).

r2169 CO: gefilterte Ist-Frequenz Min: - Stufe

Datentyp: Float Einheit Hz Def: - 2

P-Gruppe: ALARMS Max: -
Gefilterte Drehzahl (oder Frequenz) fur Meldung.

P2170[3] Stromschwellwert |_Schwelle Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  100.0 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 400.0

Definiert den Stromschwellwert in [%], relativ zu PO305 (Motornennstrom), der beim Vergleich von I_act und
I_Thresh verwendet wird (siehe dazu das folgende Diagramm).

|I_act| > I_thresh

1 | I_act | > I_thresh
|_act A 0 T - —
= ¥ ] [>o C

0 I r0053 Bit03

A 4

1
Temp. pour courant

0...10000 [ms]
Cour.seuil 1,seuil P2171.D (10)
0.0 ... 400.0 [%]
P2170.D (100.0)
Index:
P2170[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2170[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2170[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Dieser Schwellwert steuert Bit 3 in Statuswort 3 (r0053).
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P2171[3] Verzbgerungszeit Stromschwellw. Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000
Definiert die Verzdgerungszeit vor der Aktivierung des Stromvergleichs.
Index:
P2171[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2171[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2171[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe Diagramm zu P2170 (Stromschwellwert |_Schwell).
P2172[3] Zwischenkr.spannungsschwellwert Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit V Def: 800 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 2000
Definiert den Zwischenkreisspannungsschwellwert, der mit der Istspannung verglichen wird (siehe dazu das
folgende Diagramm).
Vdc A
pP2172
»
V,, .o < P2172
- A
roos3 1
Bit 7
0 — >t
Vo oo > P2172 p2lr3
roos3 1
Bit 8
0 >t
P2173
Index:

P2172[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2172[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2172[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:
Diese Spannung steuert die Bits 7 und 8 in Statuswort 3 (r0053).
P2173[3] Verzbgerungszeit Vdc Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000

Definiert die Verzdgerungszeit vor der Aktivierung des Schwellwertvergleichs.
Index:

P2173[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P2173[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P2173[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:

Siehe Diagramm zu P2172 (Zwischenkreisspannungsschwellwert).
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P2174[3] Oberer Drehmoment-Schwellwert 1 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Nm Def: 5.13 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 99999.00
Oberer Drehmomentschwellwert 1 fiir den Vergleich mit dem Istdrehmoment.

M_act | > M_thresh
IM_ | — Delay time torque | M_act | > M_thresh
| M_actNoAcc | > M_thresh 0.... 10000 [ms] —
P2176.D (10) r2198 Bit10
M_ist NZ A [T o -~ | M_actNoAcc |
o Y > M_thresh
— &
r2198 Bit09
[ Delay_T rampUpCmpl
Torque threshold 0 ... 10000 [ms]
0.00 ... 99999.00 [Nm] P2166.D (10)
P2174.D (5.13) Hochlauf
i beendet
Sy I e |
P2163.D (3.00) Q1 Q
A
HLG aktiv_y,| RESET__
1 Q=0) Q
AY Prioritét
0 1 RESET
—~ 2 SET
3
Hyster freq deviat
0.00 ... 10.00 [HZ]
P2164.D (3.00)
Index:
P2174[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2174[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2174[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P2176[3] Verz6g.zeit Drehmom.schwellwert Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000
Verzdgerungszeit fir den Vergleich des Istdrehmoments mit dem Schwellwert.

Index:
P2176[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2176[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2176[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P2177[3] Verzoégerungszeit Motor blockiert Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000
Verzodgerungszeit fur die Erkennung, dass der Motor blockiert ist.

Index:
P2177[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2177[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2177[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P2178[3] Verzbdgerungszeit Motor gekippt Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 10 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000
Verzdgerungszeit fir die Erkennung, dass der Motor gekippt ist.

Index:

186

P2178[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2178[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2178[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P2179 Stromschwelle Leerlauferkennung Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def: 3.0 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10.0
Stromschwellwert fur A0922 (fehlende Last) in [%], relativ zu PO305 (Motornennstrom), wie im folgenden
Diagramm dargestellt.
Keine Last
| I_act | | JB 1
»
Cur.lim:no-load ID >
0.0...10.0 [%] Keine Last
Impulsfreigabe P2179 (3.0) T 0
> & » —
I r2197 Bit1l
.
Load missing delay
0...10000 [ms]
P2180 (2000)
[ V_ist | - J[l
"o
0
Hinweis:
Mdoglicherweise ist der Motor nicht angeschlossen (fehlende Last), oder es fehlt eine Phase.
Notiz:
Wenn kein Motorsollwert eingegeben werden kann und die aktuelle Grenze (P2179) nicht Uberschritten ist,
wird Alarm A0922 (keine Last angewendet) abgesetzt, nachdem die Verzégerungszeit (P2180) verstrichen
ist.
P2180 Verzdg.zeit Leerlauferkennung Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit ms Def: 2000 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 10000

Verzdgerungszeit der Erkennung, dass der Strom Kleiner als die in P2179 definierte Schwelle ist.

Hinweis:
Mdoglicherweise ist der Motor nicht angeschlossen (fehlende Last), oder es fehlt eine Phase.
Notiz:
Wenn kein Motorsollwert eingegeben werden kann und die aktuelle Grenze (P2179) nicht Uberschritten ist,
wird Alarm A0922 (keine Last angewendet) abgesetzt, wenn die Verzdgerungszeit (P2180) verstrichen ist.
Details:
Siehe das Diagramm in P2179 (aktuelle Grenze fiir Leerlauf-ldentifikation)

P2181[3] Lastmomentiberwachung Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 6

Legt die Lastmomentiberwachung fest. Mit dieser Funktion kann ein mechanischer Ausfall des Triebstrangs
erkannt werden, z. B. ein defekter Antriebsriemen. Es konnen auch Bedingungen erkannt werden, aus
denen eine Uberlastung entsteht, z. B. eine Blockierung.

Bei diesem Verfahren wird die Istfrequenz-/-drehmomentkurve mit einer programmierten Hullkurve
verglichen (siehe P2182 - P2190). Wenn die Kurve auf3erhalb der Hdllkurve liegt, wird eine Warnung
generiert oder eine Abschaltung durchgefihrt.

Mdgliche Einstellungen:
0 Ausfalliberwachung deaktiviert

Warnung:Drehmoment/Drehzahl tief

Warnung:Drehmoment/Drehzahl hoch

Warnung:Drehmoment/Drehzahl auRerhalb der Toleranz

Fehler: Drehmoment/Drehzahl tief

Fehler: Drehmoment/Drehzahl hoch

Fehler: Drehmoment/Drehzahl auRerhalb der Toleranz

oOUhhWNE

Index:
P2181[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P2181[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P2181[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
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P2182[3] Lastmomentiberw. Freq.schwelle 1 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  5.00 3
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Legt einen Frequenzschwellwert 1 zum Vergleichen des Istdrehmoments mit dem Drehmoment der
Hullkurve fest. Uber diesen Vergleich kann ein Riemenausfall erkannt werden.

Die Frequenz-/Drehmomenthiillkurve wird durch 9 Parameter definiert: Diese umfassen 3
Frequenzparameter (P2182 - P2184). Mit den weiteren 6 Parametern werden der untere und obere
Drehmomentgrenzwert (P2185 - P2190) fur jede Frequenz definiert (siehe nachstehendes Diagramm).
P1082
DrehmoAment (Nm] Maximal Frequenz
P2189 |
Oberer Drehmoment-Schwellwert 3 N - - - T4 l’
P2190 '
Unterer Drehmoment-Schwellwert 3 T Y +
I
I
[
pP2187 l
Oberer Drehmoment-Schwellwert 2 N T T T T T |
P2188 I |
Unterer Drehmoment-Schwellwert 2 | I
P2185 I i
Oberer Drehmoment-Schwellwert 1 — ‘|‘ I ]
P2186 | - !
Unterer Drehmoment-Schwellwert 1 [ " | [
i ! |
: | ] >
Frequenz
P2183 [HZ]
pP2182 Frequenzschwelle 2 P2184
Frequenzschwelle 1 Frequenzschwelle 3
Der zulassige Betriebsbereich ist durch die schattierte Flache gekennzeichnet. Wenn das Lastdrehmoment
sich ausserhalb dieses Bereiches befindet, wird die in P2181 definierte Reaktion (Warnung oder Stérung)
ausgeldst.
Index:
P2182[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2182[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2182[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Hinweis:
Unterhalb der in P2182 definierten Frequenz und oberhalb der in P2184 definierten Frequenz ist die
Funktion zur Lastdrehmomentiiberwachung nicht aktiv. Dort gelten die fiir den normalen Betrieb mit den
Parametern P1521 und P1520 festgelegten Drehmomentgrenzwerte.

P2183[3] Lastmomentiberw. Freq.schwelle 2 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  30.00 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Gibt die Frequenz f_2 an, bei der das aktuelle Lastdrehmoment mit dem oberen Drehmomentschwellwert
M_o02 und dem untereren Drehmomentschwellwert M_u2 verglichen wird.

Index:
P2183[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2183[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2183[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe auch P2182 (Lastmomentiiberwachung).
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P2184[3] Lastmomentiberw. Freq.schwelle 3 Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Hz Def:  50.00 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00
Gibt die Frequenz f_3 an, bei der das aktuelle Lastdrehmoment mit dem oberen Drehmomentschwellwert
M_03 und dem untereren Drehmomentschwellwert M_u3 verglichen wird.

Index:
P2184[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2184[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2184[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe auch P2182 (Lastmomentiiberwachung).

P2185[3] Oberer Lastmomentschwelle M_o1 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Nm Def:  99999.0 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 99999.0
Gibt den Drehmomentschwellwert M_o1 an, der bei der Frequenz f_1 mit dem Lastdrehmoment verglichen
wird.

Index:
P2185[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2185[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2185[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe auch P2182 (Lastmomentiiberwachung).

P2186[3] Unterer Lastmomentschwelle M_u1l Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Nm Def: 0.0 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 99999.0
Gibt den Drehmomentschwellwert M_ul an, der bei der Frequenz f_1 mit dem Lastdrehmoment verglichen
wird.

Index:
P2186[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2186[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2186[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe auch P2182 (Lastmomentiiberwachung).

P2187[3] Oberer Lastmomentschwelle M_o02 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Nm Def:  99999.0 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 99999.0
Gibt den Drehmomentschwellwert M_o2 an, der bei der Frequenz f_2 mit dem Lastdrehmoment verglichen
wird.

Index:
P2187[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2187[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2187[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe auch P2182 (Lastmomentiiberwachung).

P2188[3] Unterer Lastmomentschwelle M_u?2 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Nm Def: 0.0 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 99999.0
Gibt den Drehmomentschwellwert M_u2 an, der bei der Frequenz f_2 mit dem Lastdrehmoment verglichen
wird.

Index:
P2188[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2188[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2188[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe auch P2182 (Lastmomentiiberwachung).

P2189[3] Oberer Lastmomentschwelle M_03 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Nm Def:  99999.0 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 99999.0
Gibt den Drehmomentschwellwert M_o3 an, der bei der Frequenz f_3 mit dem Lastdrehmoment verglichen
wird.

Index:
P2189[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2189[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2189[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:

Siehe auch P2182 (Lastmomentiberwachung).
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P2190[3] Unterer Lastmomentschwelle M_u3 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit Nm Def: 0.0 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 99999.0
Gibt den Drehmomentschwellwert M_u3 an, der bei der Frequenz f_3 mit dem Lastdrehmoment verglichen
wird.
Index:

P2190[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P2190[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P2190[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:

Siehe auch P2182 (Lastmomentiiberwachung).

P2192[3] Verzog.zeit Lastmomentiberw. Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit s Def: 10 2
P-Gruppe: ALARMS Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 65
Mit P2192 wird eine Verzdgerung definiert, die verstreichen muss, bevor die Warnung generiert bzw. die
Abschaltung durchgefihrt wird. Die Verzégerung wird verwendet, um Ereignisse herauszufiltern, die durch
nichtstationare Zusténde verursacht werden. Sie wird fur beide Fehlererkennungsverfahren eingesetzt.

Index:
P2192[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2192[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2192[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
r2197 CO/BO: Meldungen 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: ALARMS Max: -
Das Uberwachungswort 1 gibt den Zustand der Uberwachungsfunktionen an. Jedes Bit stellt eine
Uberwachungsfunktion dar.
Bitfelder:
Bit0O0O f_act >= P1080 (f_nin) 0 NO
1 YES
Bit0l f_act <= P2155 (f_1) 0 NO
1 YES
Bit02 f_act > P2155 (f_1) 0 NO
1 YES
Bito3 f_act > Null 0 NO
1 YES
Bit 04 f_act >= Sollw (f_set) 0 NO
1 YES
Bit05 f_act <= P2167 (f_off) 0 NO
1 YES
Bi t 06 f_act > P1082 (f_max) 0 NO
1 YES
Bi t 07 f_act == Sollw (f_set) 0 NO
1 YES
Bi t 08 i _act r0068 >= P2170 0 NO
1 YES
Bi t 09 Ungef. Vdc_act < Pp2172 0 NO
1 YES
Bit10 Ungef . Vdc_act > p2172 0 NO
1 YES
Bit11l Leer| auf 0 NO
1 YES
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r2198 CO/BO: Meldungen 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 2
P-Gruppe: ALARMS Max: -

Das Uberwachungswort 2 gibt den Zustand der Uberwachungsfunktionen an. Jedes Bit stellt eine

Uberwachungsfunktion dar.
Bitfelder:

Bi t 00 | f _act| <= P2157 (f_2) 0 NO
1 YES
Bi t 01 | f _act| > P2157 (f_2) 0 NO
1 YES
Bi t 02 | f _act| <= P2159 (f_3) 0 NO
1 YES
Bi t 03 | f _act| > P2159 (f_3) 0 NO
1 YES
Bit 04 | f_set| < P2161 (f_min_set) 0 NO
1 YES
Bi t 05 f_set >0 0 NO
1 YES
Bi t 06 Mot or bl ocki ert 0 NO
1 YES
Bi t 07 Mot or geki ppt 0 NO
1 YES
Bi t 08 |i_act r0068 | < P2170 0 NO
1 YES
Bi t 09 | mact|>P2174 & Sollw. err. 0 NO
1 YES
Bi t 10 | mact | >P2174 0 NO
1 YES
Bitll Last nonent Uberw. : \War nung 0 NO
1 YES
Biti12 Last nonent uberw. : Fehl er 0 NO
1 YES
P2200[3] BI: Freigabe PID-Regler Min:
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max:

0:0
0:0
4000:0

Stufe

2

PID-Modus Ermdglicht dem Anwender das Freigeben/Sperren des PID-Reglers. Mit der Einstellung 1 wird

der PID-Regler freigegeben.
Index:
P2200[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P2200[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P2200[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Abhéngigkeit:

Mit der Einstellung 1 werden automatisch die normalen Rampenzeiten, die in P1120 und P1121 eingestellt

sind, und die normalen Frequenzsollwerte ausgeschaltet.

Nach einem Befehl AUS1 oder AUS3 wird jedoch die Umrichterfrequenz unter Verwendung der in P1121

eingestellten Rampenzeit (bei AUS3: P1135) auf Null heruntergefahren.

Hinweis:

Die PID-Sollwertquelle wird mittels P2253 ausgewahlt. Der PID-Sollwert und das PID-Ruckfiihrungssignal
werden als Prozentwerte (nicht [Hz]) interpretiert. Die Ausgabe des PID-Reglers wird als Prozentwert

angezeigt und anschlieRend durch P2000 in Hz normiert, wenn PID freigegeben ist.

In Level 3 kann die Quellenfreigabe flr den PID-Regler auch von den Digitaleingdngen in den Einstellungen

722.0 bis 722.5 fur DIN1 bis DIN6 oder von einer sonstigen BICO-Quelle kommen.
Notiz:

Die tiefste und die hdchste Motorfrequenz (P1080 und P1082) sowie die ausblendbaren Frequenzen
(P1091 bis P1094) sind an dem Umrichterausgang nach wie vor aktiv. Das Aktivieren von ausblendbaren

Frequenzen bei PID-Regelung kann allerdings zu Instabilitaten fuhren.
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P2201[3] PID-Festsollwert 1 Min:  -200.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  0.00 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.00
Definiert den PID-Festsollwert 1
Zusatzlich kann jeder der Digitaleingangsparameter auf einen PID-Festsollwert tber die Digitaleingange
eingestellt werden (P0701 - PO706).

Fir die Wahl des festen PID-Sollwerts gibt es drei Moglichkeiten:
1 Direkte Wahl (P0701 = 15 oder P0702 = 15 etc.):
In dieser Betriebsart wahlt 1 Digitaleingang einen PID-Festsollwert.
2 Direkte Wahl mit Befehl EIN (P0701 = 16 oder P0702 = 16 etc.):
Beschreibung wie bei 1), jedoch wird bei dieser Art von Wahl gleichzeitig mit der Wahl eines Sollwertes ein
EIN-Befehl ausgegeben.
3 BCD-Wahl (P0701 - PO706 = 17):
Die Verwendung dieser Methode zur Wahl des PID-Festsollwertes ermdglicht es, bis zu 16 verschiedene
PID-Sollwerte zu wahlen.
Die Sollwerte werden entsprechend nachstehender Tabelle ausgewahit:
Index:
P2201[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2201[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2201[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Beispiel:

192

DIN4 DIN3 DIN2 DIN1
OFF Inaktiv | Inaktiv Inaktiv Inaktiv
P2201 PID-FF1 Inaktiv Inaktiv Inaktiv Aktiv
P2202 PID-FF2 Inaktiv | Inaktiv Aktiv Inaktiv
P2203 PID-FF3 Inaktiv | Inaktiv Aktiv Aktiv
P2204 PID-FF4 Inaktiv Aktiv Inaktiv Inaktiv
P2205 PID-FF5 Inaktiv Aktiv Inaktiv Aktiv
P2206 PID-FF6 Inaktiv Aktiv Aktiv Inaktiv
P2207 PID-FF7 Inaktiv Aktiv Aktiv Aktiv
P2208 PID-FF8 Aktiv Inaktiv Inaktiv Inaktiv
P2209 PID-FF9 Aktiv Inaktiv Inaktiv Aktiv
P2210 PID-FF10 Aktiv Inaktiv Aktiv Inaktiv
P2211 PID-FF11 Aktiv Inaktiv Aktiv Aktiv
p2212 | PID-FF12 Aktiv Aktiv Inaktiv Inaktiv
pP2213 | PID-EF13 Aktiv Aktiv Inaktiv Aktiv
pP2214 | PID-FF14 Aktiv Aktiv Aktiv Inaktiv
pP2215 | PID-FF15 Aktiv Aktiv Aktiv Aktiv

Direktauswahl von PID-FF1 P2201 ber DIN 1:

P0701 =15
oder
P0701 =99, P1020 = 722.0, P1016 =1

r0722.0 ) )PlOZO 1i

y
0 —TN
o

O

P2200 = 1 erforderlich in Anwenderzugriffsstufe 2 zur Freigabe der Sollwertquelle.

Abhéngigkeit:

Hinweis:

Es kdénnen verschiedene Arten von Frequenzen ausgewahlt werden; sie werden bei gleichzeitiger Anwahl
addiert.

P2201 = 100 % entspricht 4000 Hex.
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P2202[3] PID-Festsollwert 2
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit %
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
10.00
200.00

Stufe

Definiert den PID-Festsollwert 2
Index:
P2202[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2202[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2202[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2203[3] PID-Festsollwert 3
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit %
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
20.00
200.00

Stufe

Definiert den PID-Festsollwert 3
Index:
P2203[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2203[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2203[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2204[3] PID-Festsollwert 4
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit %
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
30.00
200.00

Stufe

Definiert den PID-Festsollwert 4
Index:
P2204[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2204[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2204[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2205[3] PID-Festsollwert 5
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit %
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
40.00
200.00

Stufe

Definiert den PID-Festsollwert 5
Index:
P2205[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2205[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2205[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2206[3] PID-Festsollwert 6
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit %
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
50.00
200.00

Stufe

Definiert den PID-Festsollwert 6
Index:
P2206[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2206[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2206[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2207[3] PID-Festsollwert 7
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit %
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
60.00
200.00

Stufe

Definiert den PID-Festsollwert 7
Index:
P2207[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2207[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2207[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
Details:
Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).
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P2208[3]

PID-Festsollwert 8
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
70.00
200.00

Stufe

Index:

Details:

Definiert den PID-Festsollwert 8

P2208[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2208[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2208[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2209]3]

PID-Festsollwert 9
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
80.00
200.00

Stufe

Index:

Details:

Definiert den PID-Festsollwert 9

P2209[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2209[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2209[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2210[3]

PID-Festsollwert 10
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
90.00
200.00

Stufe

Index:

Details:

Definiert den PID-Festsollwert 10

P2210[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2210[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2210[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2211[3]

PID-Festsollwert 11
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
100.00
200.00

Stufe

Index:

Details:

Definiert den PID-Festsollwert 11

P2211[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2211[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2211[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2212[3]

PID-Festsollwert 12
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
110.00
200.00

Stufe

Index:

Details:

Definiert den PID-Festsollwert 12

P2212[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2212[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2212[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2213[3]
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PID-Festsollwert 13
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Min:
Def:

Max:

-200.00
120.00
200.00

Stufe

Index:

Details:

Definiert den PID-Festsollwert 13

P2213[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2213[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2213[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).
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P2214

(3]

PID-Festsollwert 14
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Min:
Def:
Max:

-200.00
130.00
200.00

Stufe

Index:

Details:

Definiert den PID-Festsollwert 14

P2214[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2214[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2214[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2215

(3]

PID-Festsollwert 15
AndStat: CUT Datentyp: Float
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort

Einheit %
QC. Nein

Min:
Def:
Max:

-200.00
130.00
200.00

Stufe

Index:

Details:

Definiert den PID-Festsollwert 15

P2215[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2215[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2215[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Siehe P2201 (PID-Festsollwert 1).

P2216

PID-Festsollwert-Modus - Bit 0
AndStat: CT Datentyp: U16
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best.

Einheit -
QC. Nein

Min:
Def:
Max:

1
1
3

Stufe

PID-Festsollwerte kdnnen auf drei Arten ausgewahlt werden. Parameter P2216 bestimmt die

Auswahlmethode, Bit 0.

Mdgliche Einstellungen:

1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binarkodiert + EIN-Befehl
3 Festfrequenz BCD-kodiert + EIN-Befehl

pP2217

PID-Festsollwert-Modus - Bit 1
AndStat: CT Datentyp: U16
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best.

Einheit -
QC. Nein

Min:
Def:
Max:

Stufe

BCD oder Direktwahl-Bit 1 fir PID-Festsollwert.

Mdgliche Einstellungen:

1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binarkodiert + EIN-Befehl
3 Festfrequenz BCD-kodiert + EIN-Befehl

P2218

PID-Festsollwert-Modus - Bit 2
AndStat: CT Datentyp: U16
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best.

Einheit -
QC. Nein

Min:
Def:
Max:

Stufe

BCD oder Direktwahl-Bit 2 fir PID-Festsollwert.

Mdgliche Einstellungen:

1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binarkodiert + EIN-Befehl
3 Festfrequenz BCD-kodiert + EIN-Befehl

P2219

PID-Festsollwert-Modus - Bit 3
AndStat: CT Datentyp: U16
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best.

Einheit -
QC. Nein

Min:
Def:
Max:

Stufe

BCD oder Direktwahl-Bit 3 fir PID-Festsollwert.

Mdgliche Einstellungen:

1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binarkodiert + EIN-Befehl
3 Festfrequenz BCD-kodiert + EIN-Befehl
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P2220[3] BI: PID-Festsollwert Anwahl BitO Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Befehlsquelle des Wahl-Bits 0 fiir den PID-Festsollwert
Index:

P2220[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P2220[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P2220[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (iber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)
P2221[3] BI: PID-Festsollwert Anwahl Bitl Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Befehlsquelle des Wahl-Bits 1 fiir den PID-Festsollwert
Index:

P2221[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P2221[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P2221[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

P2222[3] BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit2 Min:  0:0 Stufe

AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Befehlsquelle des Wahl-Bits 2 fiir den PID-Festsollwert
Index:

P2222[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P2222[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P2222[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

P2223[3] BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit3 Min:  0:0 Stufe

AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  722:3 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Befehlsquelle des Wahl-Bits 3 fiir den PID-Festsollwert
Index:

P2223[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P2223[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P2223[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
r2224 CO: Aktueller PID-Festsollwert Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 2
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt die Summe der angewahlten PID-Festsollwerte an.

Hinweis:
100 % = 4000 Hex
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P2225 PID-Festsollwert-Modus - Bit 4 Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2
Direktwahl oder Direktwahl + EIN-Bit 4 fiir PID-Festsollwert.
Mdgliche Einstellungen:
1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz bindr + EIN-Befehl
P2226[3] BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit4 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 7224 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert die Befehlsquelle des Wahl-Bits 4 fiir den PID-Festsollwert.
Index:
P2226[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P2226[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P2226[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
p2227 PID-Festsollwert-Modus - Bit 5 Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 2
Direktwahl oder Direktwahl + EIN-Bit 5 fiir PID-Festsollwert.
Mdgliche Einstellungen:
1 Festfrequenz binarkodiert
2 Festfrequenz binér + EIN-Befehl
P2228[3] BI: PID-Festsollwert Anwahl Bit5 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 7225 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert die Befehlsquelle des Wahl-Bits 5 fiir den PID-Festsollwert
Index:
P2228[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P2228[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P2228[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
P2231[3] Sollwertspeicher PID-MOP Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1

Sollwert-Speicher
Mdgliche Einstellungen:
0 PID-MOP-Sollwert wird nicht gespeichert
1 PID-MOP-Sollwert wird gespeichert in P2240

Index:

P2231[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2231[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2231[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Abhéngigkeit:

Bei Wahl von 0 kehrt der Sollwert nach einem AUS-Befehl zu dem in P2240 (Sollwert von PID-MOP)
eingestellten Wert zuriick.

Bei Wahl von 1 wird der aktive Sollwert in P2240 gespeichert und entsprechend dem Momentanwert
aktualisiert.

Details:

Siehe P2240 (Sollwert von PID-MOP).
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pP2232 Reversieren PID-MOP sperren Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1

Sperrt das Reversieren, wenn das Motorpotentiometer entweder als Hauptsollwert oder als Zusatzsollwert
gewahlt wurde.
Mdgliche Einstellungen:
0 Reversieren zulassig
1 Reversieren gesperrt

Hinweis:
Bei der Einstellung 0 ist eine Anderung der Motordrehrichtung mit Hilfe des Motorpotentiometersollwertes
zulassig (Erhéhen/Verringern der Frequenz entweder Uber die Digitaleingdnge oder den Auf/Ab-Tasten des

Motorpotentiometers).

P2235[3] BI: Quelle PID-MOP hdher Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def:  19:13 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Quelle des Befehls "Motorpotentiometer héher".
Index:

P2235[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P2235[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P2235[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)

19.D0 = Hoher-Taste
Abhéngigkeit:
Sollwert &ndern:
1. Hoher- / Tiefer-Taste auf BOP verwenden oder
2. P0702/P0703 = 13/14 (Funktion der Digitaleingdnge 2 und 3) setzen

P2236[3] BI: Quelle PID-MOP tiefer Min:  0:0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U32 Einheit - Def: 19:14 3
P-Gruppe: COMMANDS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Quelle des Befehls "Motorpotentiometer tiefer".
Index:

P2236[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P2236[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P2236[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

722.0 = Digitaleingang 1 (P0701 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.1 = Digitaleingang 2 (P0702 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.2 = Digitaleingang 3 (P0703 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.3 = Digitaleingang 4 (P0704 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.4 = Digitaleingang 5 (P0705 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.5 = Digitaleingang 6 (P0706 muss auf 99 gesetzt sein, BICO)
722.6 = Digitaleingang 7 (Uber Analogeingang 1, P0707 muss auf 99 gesetzt sein)
722.7 = Digitaleingang 8 (Uber Analogeingang 2, P0708 muss auf 99 gesetzt sein)

19.E = Tiefer-Taste
Abhéngigkeit:
Sollwert andern:
1. Hoher- / Tiefer-Taste auf BOP verwenden oder
2. P0702/P0703 = 13/14 (Funktion der Digitaleingdnge 2 und 3) setzen

P2240[3] Sollwert PID-MOP Min:  -200.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  10.00 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.00

Sollwert des Motorpotentiometers.

Ermdglicht einem Anwender, einen PID-Sollwert als Prozentwert festzulegen.
Index:

P2240[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)

P2240[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)

P2240[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Hinweis:
100 % = 4000 Hex
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r2250 CO: Aktueller Sollwert PID-MOP Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 2
P-Gruppe: TECH Max: -
Zeigt den aktuellen Sollwert des Motorpotentiometers als Prozentwert.
Hinweis:
100 % = 4000 Hex
P2251 PID-Modus Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1
Konfiguriert den PID-Regler entweder als Hauptsollwert oder als Zusatzsollwert.
Mégliche Einstellungen:
0 PID als Hauptsollwert
1 PID als Zusatzsollwert
Abhéngigkeit:
Aktiv, wenn der PID-Regler freigegeben ist (siehe P2200).
SUM PID-Regler HLG PID-HLG
1 P2200=0:02 Hauntsollwert _ ON: aktiv ON: -
P2251 = 0 auptsofiwer OFF1/3: aktiv OFF1/3: -
2 P2200=1:02 — Hauptsollwert ON: - ON: aktiv
P2251=0 P OFF1/3: aktiv OFF1/3: -
3 P2200=0:0 Haubtsollwert _ ON: aktiv ON: -
P2251 = 1 auptsofiwer OFF1/3: aktiv OFF1/3: -
4 P2200=1:.0Y Jusatzsoliwert ON: aktiv ON: aktiv
P2251 =1 Hauptsollwert usalzsolwert | orF1/3: aktiv OFFL/3: aktiv
1) Anderung wéhrend Betrieb
2) Anderung nur bei Stopp
Applikation Regelungsstruktur
Motor-
AFM [ HLG ™ regelung
2 % PID PID PID
P2"| Sollwert HLG PID PGrend
- LET T PID 4 -
Q, D P2 |Ruckfiihr.
2
SUM Motor-
* -
V1" | sollwert AFMPHHLG regelung
Yo, Vi, PID PID PID
X, *
4 ! 2 | soliwert ["|HLG PID [ end
, _
X PID
2 |Ruckfdhr.
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P2253[3] CI: PID-Sollwert Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Quelle fir die PID-Sollwerteingabe.

Dieser Parameter ermdglicht dem Anwender die Wahl der PID-Sollwertquelle. Im Allgemeinen wird ein
digitaler Sollwert entweder mit Hilfe eines festen PID-Sollwerts oder eines aktiven Sollwerts gewahlt.

PID
MOP
ADC
P2254 o
i PID| [PID],[PID [ “Yofp{ Motor
FF ~ regelun
; ':’2253:|—>su1\/|'> HLG[PT1 PID M——71z° geing
USS - B
BOP-Link A|:>|D PIDAusgan
PD| ~—_[PID
uss > P2264 I-' PTL[ —~"|SCL &
COM-Link A
E PZZOOH
CB P2251
COM-Link
ADC2
Index:
P2253[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P2253[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P2253[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
755 = Analogeingabe 1
2224 = Fester PI-Sollwert (siehe P2201 bis P2207)
2250 = Aktiver PI-Sollwert (siehe P2240)

P2254[3] CI: Quelle PID-Zusatzsollwert Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Wahit die Quelle fur den PID-Zusatzsollwert (Abgleichsignal). Dieses Signal wird mit der Verstarkung fur
den Zusatzsollwert multipliziert und zum PID-Sollwert addiert.

Index:
P2254[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)
P2254[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)
P2254[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:
755 = Analogeingabe 1
2224 = Fester PID-Sollwert (siehe P2201 bis P2207)
2250 = Aktiver PID-Sollwert (siehe P2240)

P2255 PID Sollwert Verstarkung Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  100.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 100.00
Verstarkungsfaktor fur PID-Sollwert. Der PID-Sollwert wird mit diesem Verstarkungsfaktor multipliziert, um
ein geeignetes Verhaltnis zwischen Haupt- und Zusatz-Sollwert zu erhalten.

P2256 PID Zus.sollwert Verstarkung Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  100.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 100.00

200

Verstarkungsfaktor fiir den PID-Zusatzsollwert. Dieser Verstarkungsfaktor skaliert den Zusatzsollwert, das

zum PID-Hauptsollwert addiert wird.
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pP2257 Hochlaufzeit fur PID-Sollwert Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  1.00 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00

Stellt die Hochlaufzeit fir den PID-Sollwert ein.

PI Sollwert (%)

A

100 %

P t(S)

Abhéngigkeit:
P2200 = 1 (PID-Regler ist freigegeben) wéahlt die normale Hochlaufzeit aus (P1120).

PID-Hochlaufzeit nur aktiv fur PID-Sollwert und nur aktiv, wenn PID-Sollwert gedndert oder ein EIN-Befehl
gegeben wird (wenn PID-Sollwert diese Rampe verwendet, um den zugehdrigen Wert von 0% aus zu

erreichen).
Notiz:
Das Einstellen einer zu kurzen Hochlaufzeit kann zum Abschalten des Umrichters fuhren, z. B. wegen
Uberstrom.
pP2258 Ricklaufzeit fur PID-Sollwert Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  1.00 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 650.00

Stellt die Ricklaufzeit fur den PID-Sollwert ein.

Sollwert (%)
A |

100 %

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
: > t(s)

|
l— p2osg  —p»

Abhéngigkeit:
P2200 = 1 (PID-Regler ist freigegeben) wahlt die normale Hochlaufzeit aus (P1120).

PID-Sollwertrampe nur aktiv bei PID-Sollwertanderungen.

P1121 (Rucklaufzeit) und P1135 (AUS3 Ricklaufzeit) definieren die Rampenzeiten, die nach AUS1 bzw.
AUS3 verwendet werden.

Notiz:
Das Einstellen einer zu kurzen Riicklaufzeit kann wegen Uberspannung (FO002) / Uberstrom (FO001) zum
Abschalten des Umrichters fiihren.
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r2260 CO: PID-Sollwert nach PID-HLG Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 2
P-Gruppe: TECH Max: -
Displays total active PID setpoint after PID-RFG in [%].
Hinweis:
100 % = 4000 Hex
P2261 Zeitkonstante PID Sollwertfilter Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  0.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 60.00
Stellt eine Zeitkonstante zur Glattung des PID-Sollwerts ein.
Hinweis:
0 = keine Glattung
r2262 CO: Gefiltet. PID-Sollw nach HLG Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den gefilterten PID-Sollwert nach dem PID-Hochlaufgeber (PID_HLG) als Prozentwert. Parameter
r2262 ergibt sich dabei aus dem gefilterten Parameter r2260, der Uber das PT1-Filter mit der Zeitkonstante
P2261 gefiltert wird.

Hinweis:
100 % = 4000 Hex
P2263 PID-Reglertyp Min: 0 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1
Stellt den PID-Reglertyp ein.
Mdgliche Einstellungen:
0 D-Anteil des Ist-Wertes
1 D-Anteil der Regelabweichung
P2264[3]  ClI: PID-Istwert Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Wahlt die Quelle des PID-Istwertsignals aus.
Index:

P2264[0] : 1. Befehlsdatensatz (CDS)

P2264[1] : 2. Befehlsdatensatz (CDS)

P2264[2] : 3. Befehlsdatensatz (CDS)
Haufigste Einstellungen:

755 = Analogeingangssollwert

2224 = Fester PID-Sollwert
2250 = Ausgabesollwert von PID-MOP
Hinweis:

Wenn die Analogeingabe ausgewahit wird, kénnen Offset und Verstarkung mit den Parametern P0O756 bis
P0760 (ADC-Skalierung) eingestellt werden.

P2265 PID Istwert-Filterzeitkonstante Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  0.00 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 60.00
Bestimmt die Zeitkonstante des PID-Istwertfilters.

r2266 CO: PID-Istwert gefiltert Min: - Stufe

Datentyp: Float Einheit % Def: - 2
P-Gruppe: TECH Max: -
Zeigt das gefilterte PID-Istwertsignal als Prozentwert an.
Hinweis:

100 % = 4000 Hex

P2267 Maximaler PID-Istwert Min:  -200.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  100.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.00

Stellt die Obergrenze fiir den Wert des PID-Istwertignals (in %) ein.
Hinweis:
100 % = 4000 Hex

Notiz:
Wenn das PID aktiviert ist (P2200 = 1) und das Signal diesen Wert Ubersteigt, schaltet der Umrichter mit
F0222 aus.
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P2268 Min. PID-Istwert Min:  -200.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  0.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.00
Stellt die Untergrenze fir den Wert des PID-Istwertsignals (in %) ein.
Hinweis:
100 % = 4000 Hex
Notiz:
Wenn das PID aktiviert ist (P2200 = 1) und das Signal diesen Wert unterschreitet, schaltet der Umrichter mit
F0221 aus.
P2269 Verstarkung PID-Istwert Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  100.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 500.00
Ermdglicht dem Anwender, den PID-Istwert als Prozentwert zu skalieren.
Eine Verstéarkung von 100,0 % bedeutet, dass das Istwertsignal nicht verandert wird.
P2270 PID-Istwert Funktionswahl Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 3

Wendet arithmetische Funktionen auf das PID-Istwertsignal an, was die Multiplikation des Ergebnisses mit
P2269 (auf PID-Istwert angewendete Verstarkung) erméglicht.

Mdgliche Einstellungen:

0 Gesperrt
1 Quadratwurzel (Wurzel(x))
2 Quadrat  (x*x)

3 Dritte Potenz (xX*x*x)

pP2271 PID-Gebertyp Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 1

Ermdglicht es dem Benutzer, den Gebertyp fur das PID-Ruckfiihrungssignal auszuwahlen.

Mdgliche Einstellungen:

0 Gesperrt
1 Invertierung des PID-Ist-Wertes
Notiz:
Es ist wichtig, den korrekten Gebertyp zu wéahlen.
Bei Unsicherheit beziiglich der Eingabe von 0 oder 1 kann der korrekte Typ wie folgt festgestellt werden:
1. Die Funktion PID sperren (P2200 = 0).
2. Die Motorfrequenz erhéhen und dabei das Istwertsignal messen.
3. Steigt das Istwertsignal bei zunehmender Motorfrequenz, dann muss der PID-Gebertyp 0 sein.
4. Nimmt das Istwertsignal bei zunehmender Motorfrequenz ab, dann muss der PID-Gebertyp 1 sein.
r2272 CO: Skalierter PID-Istwert Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 2
P-Gruppe: TECH Max: -
Zeigt das skalierte PID-Istwertsignal als Prozentwert an.
Hinweis:
100 % = 4000 Hex
r2273 CO: PID-Reglerabweichung Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 2
P-Gruppe: TECH Max: -
Zeigt die PID-Reglerabweichung zwischen Sollwert- und Istwertsignal in % an.
Hinweis:
100 % = 4000 Hex
p2274 PID Differenzierzeitkonstante Min:  0.000 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  0.000 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 60.000

Stellt die PID-Differenzierzeitkonstante ein.

P2274 = 0:
Die Regelabweichung wird 1 zu 1 durch das PID-Differenzierglied durchgefuhrt ( ==> Proportionalglied mit
Faktor 1).
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P2280 PID Proportionalverstarkung Min:  0.000 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  3.000 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 65.000

Ermdglicht dem Anwender, die Proportionalverstarkung fur den PID-Regler einzustellen.

Der PID-Regler ist unter Verwendung des Standardmodells ausgefihrt.

P2263
PID /0 |
Sollwert ' ot y » Motor-
L g regelung
12262
PID- r2294

Ruckfuhrung
12272

Zur Erzielung der bestmdglichen Ergebnisse sind sowohl der P- als auch der I-Anteil zu aktivieren.
Abhéngigkeit:

P2280 = 0 (PID-Proportionalverstéarkung = 0):

Wird der P-Anteil auf 0 eingestellt, dann wird dem I-Anteil des PID-Reglers das Quadrat der

Regelabweichung zugefihrt.

P2285 = 0 (PID-Integrationszeit = 0):
PID controller acts as a P or PD controller respectively.
Hinweis:
Treten im System plétzliche, sprungférmige Anderungen des Istwertsignals auf, dann muss der P-Anteil
gewohnlich auf einen kleinen Wert eingestellt werden (0,5) und gleichzeitig der I-Anteil verkleinert werden.

Notiz:
Der D-Anteil (P2274) multipliziert die Differenz zwischen dem aktuellen und dem vorherigen Istwertsignal
und beschleunigt dadurch die Reaktion des Reglers auf eine plétzliche Reglerabweichung.
Der D-Anteil sollte vorsichtig eingestellt werden, da er zu Schwankungen der Reglerausgabe fuhren kann.
Jede Anderung des Istwertsignals wird durch die Differenzierung verstarkt.
P2285 PID Integral-Zeit Min:  0.000 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  0.000 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 60.000
Stellt die Integrationszeitkonstante fiir den PID-Regler ein.
Details:
Siehe P2280 (PID-Proportionalverstéarkung).
P2291 Maximalwert PID-Ausgang Min:  -200.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  100.00 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.00

Stellt die Obergrenze fur die PID-Reglerausgang ein (in %).

Abhéngigkeit:
Wenn Fmax (P1082) gréRer ist als P2000 (Bezugsfrequenz), dann muss entweder P2000 oder P2291
(Obergrenze fur PID-Ausgang) gedndert werden, um Fmax zu erreichen.

Hinweis:
100 % = 4000 Hex (wie durch P2000 (Bezugsfrequenz) definiert).
pP2292 Minimalwert PID-Ausgang Min:  -200.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  0.00 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 200.00

Stellt die Untergrenze fir die PID-Reglerausgang ein (in %).
Abhéngigkeit:

Ein negativer Wert ermdglicht die bipolare Arbeitsweise des PID-Reglers.
Hinweis:

100 % = 4000 Hex
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P2293 Hoch-/Ricklaufz. des PID-Grenzw. Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def:  1.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 100.00
Stellt die maximale Hoch- bzw. Ricklaufzeit des PID-Ausgangs ein.
Wenn der PID-Regler aktiviert ist, laufen die Ausgangsbegrenzungen in der durch P2293 definierten Zeit
von 0 auf die in P2291 (Obergrenze fur PID-Ausgang) und P2292 (Untergrenze fir PID-Ausgang)
eingestellten Grenzen hoch. Diese Begrenzungen verhindern grof3e Spriinge des PID-Reglerausgangs,
wenn der Umrichter gestartet wird. Sobald die Grenzen erreicht sind, ist die Dynamik des PID-Reglers nicht
mehr durch diese Hoch-/Rucklaufzeit (P2293) begrenzt.
Diese Rampenzeiten werden mit dem EIN-Befehl aktiv.
Hinweis:
Wenn ein AUS1 oder AUS3 abgesetzt wird, 1auft die Umrichterausgabefrequenz zuriick, wie in P1121
(Ricklaufzeit) oder P1135 (AUS3-Riicklaufzeit) eingestellt.
r2294 CO: Aktueller PID-Ausgang Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 2
P-Gruppe: TECH Max: -
Zeigt den PID-Ausgang als Prozentwert an
Hinweis:
100 % = 4000 Hex
P2295 Skalierung des PID-Ausgang Min:  -100.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  100.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 100.00
Ermdglicht dem Anwender, den PID-Ausgang als Prozentwert zu skalieren.
Eine Verstarkung von 100,0 % bedeutet, dass das Ausgangssignal unverandert bleibt.
P2350 Freigabe PID Autotuning Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 2
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 4

Aktiviert die Funktion zur automatischen Abstimmung des PID-Reglers.
Mdgliche Einstellungen:

0 PID-Autotuning deaktiviert

1 PID-Autotuning mit ZN-Verfahren
2 Wie 1 + kl. Uberschwingen

3 Wie 2 + kl. o. keine Uberschw.

4 PID-Autotuning, nur PI

Abhéngigkeit:

Aktiv, wenn der PID-Regler freigegeben ist (siehe P2200).

Hinweis:

P2350=1
Dies ist die Ziegler-Nichols-Standardabstimmung (ZN-Abstimmung). Hierbei sollte es sich um eine um eine
Reaktion auf einen Schritt handeln.

P2350=2
Bei dieser Abstimmung ergibt sich ein geringes Uberschwingen (O/S). Sie sollte jedoch schneller als Option
1 sein.

P2350 =3
Bei dieser Abstimmung ergibt sich ein geringes oder kein Uberschwingen. Sie ist jedoch nicht so schnell wie
Option 2.

P2350 =4
Bei dieser Abstimmung werden nur die Werte P und | geéndert, und es sollte sich um eine um eine
gedampfte Reaktion handeln.

Es héngt von der Anwendung ab, welche Option ausgewéhlt werden sollte. Allgemein gesagt, weist Option
1 eine gute Reaktion auf. Wenn jedoch eine schnellere Reaktion erforderlich ist, sollte Option 2 ausgewahlt
werden.

Wenn kein Uberschwingen gewiinscht wird, sollte Option 3 der Vorzug gegeben werden.

In Fallen, in denen kein D-Anteil gewiinscht wird, sollte Option 4 ausgewahlt werden.

Das Abstimmverfahren ist fur alle Optionen identisch.

Lediglich die P-,I- und D-Werte werden anders berechnet.

Nach Abschlul? der automatischen Abstimmung wird dieser Parameter auf Null gesetzt.

P2354 PID Autotuning Uberwachungszeit Min: 60 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit s Def: 240 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 65000

Mit diesem Parameter wird die Uberwachungszeit eingestellt, nach der die automatische Abstimmung

abgebrochen wird, wenn keine Anregung des Regelkreises erfolgt ist.
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P2355 PID Autotuning Offset Min:  0.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  5.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: Sofort QC. Nein Max: 20.00

Mit diesem Parameter wird die verwendete Anregung des PID-Regelkreises eingestellt.

Hinweis:
Die Anregung kann stark variieren, z.B. bei Anlagenkonfigurationen mit sehr langen Systemzeitkonstanten

werden grol3e Werte bendtigt.

P2480[3] Positionierbetrieb Min: 1 Stufe
AndStat: CT Datentyp: U16 Einheit - Def: 1 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1
Legt den Positionierbetrieb fest.

Mégliche Einstellungen:
1 Gesteuert

Index:
P2480[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2480[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2480[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P2481[3] Ubersetzungsverhéltnis Eingang Min:  0.01 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  1.00 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 9999.99
Definiert die Getriebelibersetzng, die sich aus dem Verhaltnis von Umdrehungsanzahl an der Motorwelle
(Antrieb) P2481 zu Umdrehungsanzahl der Getriebewelle (Abtrieb) P2482 ergibt.

Getriebe Last
Impulsgeb — .
mpulsgeber 1] I 0
nMotor n Last
0= Motorumdrehungen _ P2481
~ Lastumdrehungen ~ p2482
Index:
P2481[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2481[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2481[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P2482[3] Ubersetzungsverhaltnis Ausgang Min:  0.01 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  1.00 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 9999.99
Definiert die Getriebelibersetzng, die sich aus dem Verhaltnis von Umdrehungsanzahl an der Motorwelle
(Antrieb) P2481 zu Umdrehungsanzahl der Getriebewelle (Abtrieb) P2482 ergibt.

Index:
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P2482[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2482[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2482[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P2484[3] Anz. Wellendrehungen =1 Einheit Min:  0.01 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  1.00 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 9999.99
Legt die Anzahl der Umdrehungen fest, die erforderlich sind, um eine benutzerdefinierte Einheit
darzustellen.

Riemenscheibenradius r Abi@ S
) Last
U
N
_ U _ Anzahl Umdrehungen
N 2484 =—= 1 [Einheit]
Die folgende Gleichung bestimmt die Anzahl der Umdrehungen um den Motor abzubremsen:
2481
Umdrehungen =P2488 (P2484
9€Mvotor P2482
Index:
P2484[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2484[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2484[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

P2487[3] Korr Positionierungsfehler Min:  -200.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  0.00 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 200.00
Korrektur von Offset-Fehlern aufgrund mechanischer Fehler. Es wird ein negativer Wert eingegeben, wenn
sich die Endposition vor dem erforderlichen Endpunkt befindet. Es wird ein positiver Wert eingegeben, wenn
sich die Endposition hinter dem erforderlichen Endpunkt befindet.

Index:

P2487[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2487[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2487[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)
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P2488[3] Weg / Anzahl der Umdrehungen Min:  0.01 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit - Def:  1.00 3
P-Gruppe: CONTROL Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 9999.99

Bestimmt den Weg bzw. die Umdrehungsanzahl (siehe P2484).

Getriebe [—

S=P2488=%[f t

OFF1 " ' p24ss

-t
‘ toouss ’

P2488[0] : 1. Antriebsdatensatz (DDS)
P2488[1] : 2. Antriebsdatensatz (DDS)
P2488[2] : 3. Antriebsdatensatz (DDS)

Index:

r2489 Istanzahl Wellenumdrehungen Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: CONTROL Max: -
Zeigt die Istanzahl der Wellenumdrehungen seit Aktivieren der Positionierungsfunktion an.
P2800 Freigabe FFB Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 1

Freie Funktionsbausteine (FFB) werden in zwei Schritten freigegeben.
1. Mit dem Parameter P2800 werden alle freien Funktionsbausteine freigegeben (im Allgemeinen wird
P2800 auf 1 gesetzt).
2. Mit dem Parameter P2801 bzw. P2802 wird jeder freie Funktionsbaustein einzeln freigegeben (P2801[x]
> 0 bzw. P2802[x] > 0).
Mdgliche Einstellungen:
0 Gesperrt
1 Enable
Abhéngigkeit:
Alle aktiven Funktionsbausteine werden alle 132 ms berechnet.
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P2801[17]

Aktivierung FFB Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Freie Funktionsbausteine (FFB) werden in zwei Schritten freigegeben.

1. Mit dem Parameter P2800 werden alle freien Funktionsbausteine freigegeben (im Allgemeinen
wird P2800 auf 1 gesetzt).

2 Mit dem Parameter P2801 bzw. P2802 wird jeder freie Funktionsbaustein einzeln freigegeben

(P2801[x] > 0 bzw. P2802[x] > 0).

Daruber hinaus wird mit Parameter P2801 und P2802 die chronologische Reihenfolge aller
Funktionsbausteine festgelegt. Die folgende Tabelle zeigt, dass die Prioritat von links nach rechts und von
unten nach oben zunimmt.

Level 3

Level 2

Level 1

Nicht aktiv O

™M N

N HNHNHNHS?ﬁtLLLLLLNHMNHMNH ™[N |
ala |V alalnlmlaln@88|0 L |k |Liw |l |- |- |- x| N < alala
SIS 21Z221222/al0|E|EIEEln|n|n/kElol0|0|000|x|x|x|Z|Z|Z
Ol0nQ|IZ|IZn|n|<|<|F|IF|IFFEE|x|ala|Z|Z|Z|X|X|X|0|0|0|<|<|<
O NS | | | | | | | | | | | © | 10| | 0| | | ©| | | | | | | | | | 1
Q00 0N A O, A A A A A A A O 00 I O SO O
ANNN NN NNNNNNANNN A A | A A | A o o A o o o
O0I0I0I0CI000O|0|0C|0CI0I0O0O|0O0|I0|I0C|I0O0/00|0|0|OC|0O0|0|O|O0|O
00 |00 |00 |00 |00 (00 (00 (00 |00 |00 |00 |00 |00 |00 |00 |00 |00 |00 |00 (00|00 (00|(00|00|00 |00 (00|00 (00|00 |0
ANNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNN
P o Y Y Y W W W W W W W M M W ' W e M e M

Mdgliche Einstellungen:

0 Inaktiv
1 Levell
2 Level 2
3 Level3
Index:
P2801[0] : AND 1 aktivieren
P2801[1] : AND 2 aktivieren
P2801[2] : AND 3 aktivieren
P2801[3] : OR 1 aktivieren
P2801[4] : OR 2 aktivieren
P2801[5] : OR 3 aktivieren
P2801[6] : XOR 1 aktivieren
P2801[7] : XOR 2 aktivieren
P2801[8] : XOR 3 aktivieren
P2801[9] : NOT 1 aktivieren
P2801[10] : NOT 2 aktivieren
P2801[11] : NOT 3 aktivieren
P2801[12] : D-FF 1 aktivieren
P2801[13] : D-FF 2 aktivieren
P2801[14] : RS-FF 1 aktivieren
P2801[15] : RS-FF 2 aktivieren
P2801[16] : RS-FF 3 aktivieren
Beispiel:

P2801[3] = 2, P2801[4] = 2, P2802[3] = 3, P2802[4] = 2
Die FFB werden in der folgenden Reihenfolge berechnet:
P2802[3], P2801[3] , P2801[4], P2802[4]

Abhéangigkeit:

P2800 muss auf 1 gesetzt werden, um Funktionsbausteine zu aktivieren.

Alle aktiven Funktionsbausteine werden alle 132 ms berechnet.
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P2802[14] Aktivierung FFB Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3
Freie Funktionsbausteine (FFB) werden in zwei Schritten freigegeben.
1. Mit dem Parameter P2800 werden alle freien Funktionsbausteine freigegeben (im Allgemeinen
wird P2800 auf 1 gesetzt).
2 Mit dem Parameter P2801 bzw. P2802 wird jeder freie Funktionsbaustein einzeln freigegeben

(P2801[x] > 0 bzw. P2802[x] > 0).

Daruber hinaus wird mit Parameter P2801 und P2802 die chronologische Reihenfolge aller
Funktionsbausteine festgelegt. Die folgende Tabelle zeigt, dass die Prioritat von links nach rechts und von
unten nach oben zunimmt.

Level 3
Level 2
Level 1
Nicht aktiv O
N NHNHNHS?fiESENHMNHMNH ™|
ala N2 alalmlmlalnl@8]8|8 |0 k| |w |- |- |~ ele|e|® N < alala
== 22121222/ |0|E|EIE|E|ln|n|vn|%|+|0|0|000|0|x|x|x|Z(Z|Z
oo QA |IZZn|n|<|<|F|FIFlF|EX|X|ajla|Z|Z2|Z|X|X|X|0|0|0|<|<|<
O N S| | | | | | | | | | | © | 1| | 0| | D | | | | | | | e | =
g 2R 90 /0N A Q) A AL A A A A H 9, 0, O )0 S N H O
NN NNNNNNNNNNNNA] A A A A A A A A [ ([ [ A
OI00I00I00|I0|I0I000|0O0|I00I00|I00O0000|I0|00|0|0|0|O
00 |00 |00 |00 |00 (00 |00 |00 |00 |00 |00 (00 |00 |00 |00 (00 |00 00|00 |00 |00 |00 (00|00 |00 |00 (00|00 (00|00 |00
NN N N/NNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNNN NN
W W W W W W W Y N W W W W W o M W W o W o W Y R e W T
Mdgliche Einstellungen:
0 Inaktiv
1 Levell
2 Level 2
3 Level3
Index:
P2802[0] : Timer 1 aktivieren
P2802[1] : Timer 2 aktivieren
P2802[2] : Timer 3 aktivieren
P2802[3] : Timer 4 aktivieren
P2802[4] : ADD 1 aktivieren
P2802[5] : ADD 2 aktivieren
P2802[6] : SUB 1 aktivieren
P2802[7] : SUB 2 aktivieren
P2802[8] : MUL 1 aktivieren
P2802[9] : MUL 2 aktivieren
P2802[10] : DIV 1 aktivieren
P2802[11] : DIV 2 aktivieren
P2802[12] : CMP 1 aktivieren
P2802[13] : CMP 2 aktivieren
Beispiel:
P2801[3] = 2, P2801[4] = 2, P2802[3] = 3, P2802[4] = 2
Die FFB werden in der folgenden Reihenfolge berechnet:
P2802[3], P2801[3] , P2801[4], P2802[4]
Abhéangigkeit:
P2800 muss auf 1 gesetzt werden, um Funktionsbausteine zu aktivieren.
Alle aktiven Funktionsbausteine werden alle 132 ms berechnet.

P2810[2] BI: AND1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Mit P2810[0] und P2810[1] werden die Eingange des AND 1-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2811.

P2800 P2801[0]
A B C
A 0 0 0
e o] & (HLED [
Index1 1 0 0
1 1 1
Index:

P2810[0] : Binector-Eingang 0 (Bl 0)
P2810[1] : Binector-Eingang 1 (Bl 1)

Abhéngigkeit:
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P2801[0] enthalt den aktiven Wert des AND-Elements.
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r2811

BO: AND 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des AND 1-Elements. Zeigt die AND-Logik der in P2810[0], P2810[1] definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[0] enthalt den aktiven Wert des AND-Elements.

P2812[2] BIl: AND 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2812[0] und P2812[1] werden die Eingadnge des AND 2-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2813.
Index:

P2812[0] : Binector-Eingang 0 (Bl 0)

P2812[1] : Binector-Eingang 1 (Bl 1)
Abhéngigkeit:

P2801[1] enthalt den aktiven Wert des AND-Elements.

r2813

BO: AND 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des AND 2-Elements. Zeigt die AND-Logik der in P2812[0], P2812[1] definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[1] enthalt den aktiven Wert des AND-Elements.

P2814[2] BI: AND 3 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2814[0] und P2814[1] werden die Eingadnge des AND 3-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2815.
Index:

P2814[0] : Binector-Eingang 0 (Bl 0)

P2814[1] : Binector-Eingang 1 (Bl 1)
Abhéngigkeit:

P2801[2] enthalt den aktiven Wert des AND-Elements.

r2815

BO: AND 3 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des AND 3-Elements. Zeigt die AND-Logik der in P2814[0], P2814[1] definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[2] enthalt den aktiven Wert des AND-Elements.

P2816[2] BI:OR1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2816[0] und P2816[1] werden die Eingadnge des OR 1-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2817.

P2800 P2801[3]

A B c
A 0 0 0
et e >] T o1
Index1 1 0 1
1 1 1
Index:
P2816[0] : Binector-Eingang 0 (Bl 0)
P2816[1] : Binector-Eingang 1 (Bl 1)
Abhéngigkeit:
P2801[3] enthalt den aktiven Wert des OR-Elements.
r2817 BO: OR 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des OR 1-Elements. Zeigt die OR-Logik der in P2816[0], P2816[1] definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[3] enthalt den aktiven Wert des OR-Elements.
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P2818[2] BI: OR2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2818[0] und P2818[1] werden die Eingadnge des OR 2-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2819.
Index:

P2818[0] : Binector-Eingang O (Bl 0)

P2818[1] : Binector-Eingang 1 (Bl 1)
Abhéngigkeit:

P2801[4] enthalt den aktiven Wert des OR-Elements.

r2819 BO: OR 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des OR 2-Elements. Zeigt die OR-Logik der in P2818[0], P2818[1] definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[4] enthdlt den aktiven Wert des OR-Elements.

P2820[2] BI:OR3 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2820[0] und P2820[1] werden die Eingadnge des OR 3-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2821.
Index:

P2820[0] : Binector-Eingang O (Bl 0)

P2820[1] : Binector-Eingang 1 (Bl 1)
Abhéngigkeit:

P2801[5] enthalt den aktiven Wert des OR-Elements.

r2821 BO: OR 3 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des OR 3-Elements. Zeigt die OR-Logik der in P2820[0], P2820[1] definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[5] enthalt den aktiven Wert des OR-Elements.

P2822[2] BIl: XOR 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2822[0] und P2822[1] werden die Eingadnge des XOR 1-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2823.

P2800 P2801[6]

=1 |

Index1

==l
==l
ok, ol0

Index:
P2822[0] : Binector-Eingang 0 (Bl 0)
P2822[1] : Binector-Eingang 1 (Bl 1)
Abhéngigkeit:
P2801[6] enthalt den aktiven Wert des XOR-Elements.

r2823 BO: XOR 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des Elements XOR 1. Zeigt die XOR-Logik der in P2822[0], P2822[1] definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[6] enthalt den aktiven Wert des XOR-Elements.

P2824[2] BIl: XOR 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2824[0] und P2824[1] werden die Eingange des XOR 2-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2825.
Index:

P2824[0] : Binector-Eingang 0 (Bl 0)

P2824[1] : Binector-Eingang 1 (Bl 1)
Abhéngigkeit:

P2801[7] enthalt den aktiven Wert des XOR-Elements.

MICROMASTER 440 Parameterliste
212 6SE6400-5BB00-0APO




Ausga

r2825

be 08/02 Parameter
BO: XOR 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des XOR 2-Elements. Zeigt die XOR-Logik der in P2824[0], P2824[1] definierten Bits an.

Abhéngigkeit:

P2801[7] enthalt den aktiven Wert des XOR-Elements.

P2826

[2] Bl XOR3 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2826[0] und P2826[1] werden die Eingange des XOR 3-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2827.
Index:

P2826[0] : Binector-Eingang 0 (Bl 0)

P2826[1] : Binector-Eingang 1 (Bl 1)
Abhéngigkeit:

P2801[8] enthalt den aktiven Wert des XOR-Elements.

r2827

BO: XOR 3 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des XOR 3-Elements. Zeigt die XOR-Logik der in P2826[0], P2826[1] definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[8] enthalt den aktiven Wert des XOR-Elements.

P2828

Bl: NOT 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2828 wird der Eingang des NOT 1-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2829.

P2800 P2801[9]

P2828
A C

0 1
1 0
Abhéngigkeit:
P2801[9] enthalt den aktiven Wert des NOT-Elements.
r2829 BO: NOT 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des NOT 1-Elements. Zeigt die NOT-Logik des in P2828 definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[9] enthalt den aktiven Wert des NOT-Elements.

P2830

Bl: NOT 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2830 wird der Eingang des NOT 2-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2831.
Abhéngigkeit:
P2801[10] enthélt den aktiven Wert des NOT-Elements.

r2831

BO: NOT 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des NOT 2-Elements. Zeigt die NOT-Logik des in P2830 definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[10] enthélt den aktiven Wert des NOT-Elements.

P2832

Bl: NOT 3 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2832 wird der Eingang des NOT 3-Elements definiert. Den Ausgang bildet P2833.
Abhéngigkeit:
P2801[11] enthélt den aktiven Wert des NOT-Elements.

r2833

BO: NOT 3 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ausgang des NOT 3-Elements. Zeigt die NOT-Logik des in P2832 definierten Bits an.
Abhéngigkeit:
P2801[11] enthélt den aktiven Wert des NOT-Elements.

MICROMASTER 440 Parameterliste

6SE640

0-5BB00-0APO 213



Parameter Ausgabe 08/02
P2834[4] BI: D-FF 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Mit P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3] werden die Eingénge des D-Speichergliedes 1 definiert. Die
Ausgange bilden P2835, P2836.
P2800 P2801[12]
SET (Q=1)
Index0
Index2
Index3 M :
‘ STORE
3
RESET (Q=0)
SET |[RESET| D |[STORE Q Q
1 0 X X 1 0
| 0 1 X X 0 1
>1 1 | 1 | x | x | Qu|Qu
POWER ON —— | 0 0 1 T 1 0
0 0 0 4
POWER-ON
Index:
P2834[0] : Binector-Eingang: Set
P2834[1] : Binector-Eingang: D input
P2834[2] : Binector-Eingang: Store pulse
P2834[3] : Binector-Eingang: Reset
Abhéngigkeit:
P2801[12] enthélt den aktiven Wert des D-Speichergliedes.
r2835 BO: QD-FF1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den Ausgang des D-Speichergliedes 1 an. Die Eingange werden mit P2834[0], P2834[1], P2834][2],

P2834[3] definiert.

Abhéngigkeit:

P2801[12] enthélt den aktiven Wert des D-Speichergliedes.

r2836 BO: NOT-Q D-FF 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -
Zeigt den NOT-Ausgang des D-Speichergliedes 1 an. Die Eingdnge werden mit P2834[0], P2834[1],
P2834[2], P2834[3] definiert.
Abhéngigkeit:
P2801[12] enthélt den aktiven Wert des D-Speichergliedes.
P2837[4] BI: D-FF 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Mit P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3] werden die Eingénge des D-Speichergliedes 2 definiert. Die
Ausgange bilden P2838, P2839.
Index:
P2837[0] : Binector-Eingang: Set
P2837[1] : Binector-Eingang: D input
P2837[2] : Binector-Eingang: Store pulse
P2837[3] : Binector-Eingang: Reset

Abhéngigkeit:

P2801[13] enthélt den aktiven Wert des D-Speichergliedes.
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r2838 BO: Q D-FF 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den Ausgang des D-Speichergliedes 2 an. Die Eingange werden mit P2837[0], P2837[1], P2837[2],
P2837[3] definiert.

Abhéngigkeit:
P2801[13] enthélt den aktiven Wert des D-Speichergliedes.

r2839 BO: NOT-Q D-FF 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den NOT-Ausgang des D-Speichergliedes 2 an. Die Eingange werden mit P2837[0], P2837[1],
P2837[2], P2837[3] definiert.

Abhéngigkeit:
P2801[13] enthélt den aktiven Wert des D-Speichergliedes.

P2840[2] BI: RS-FF 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2840[0], P2840[1] werden die Eingange des RS-Speichergliedes 1 definiert. Die Ausgéange bilden
P2841, P2842.

P2800 P2801[14]

SET |RESET| Q o)
SET O 0 Qn—l Qn—l

P Q=) QP rs4a ) 0 1 0 1
Index1 —| 1 0 1 0
RESET

POWER ON Lzl i Q=) Q —>| 2842 ) 1 1 Qni | Qn1

Index0

POWER-ON 0 1

Index:
P2840[0] : Binector-Eingang: Set
P2840[1] : Binector-Eingang: Reset

Abhéngigkeit:
P2801[14] enthélt den aktiven Wert des RS-Speichergliedes.

r2841 BO: QRS-FF1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3

P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den Ausgang des RS-Speichergliedes 1 an. Die Eingadnge werden mit P2840[0], P2840[1] definiert.
Abhéngigkeit:

P2801[14] enthélt den aktiven Wert des RS-Speichergliedes.

r2842 BO: NOT-Q RS-FF 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den NOT-Ausgang des RS-Speichergliedes 1 an. Die Eingange werden mit P2840[0], P2840[1]
definiert.

Abhéngigkeit:
P2801[14] enthélt den aktiven Wert des RS-Speichergliedes.

P2843[2] BIl: RS-FF2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2843[0], P2843[1] werden die Eingange des RS-Speichergliedes 2 definiert. Die Ausgéange bilden
P2844, P2845.
Index:
P2843[0] : Binector-Eingang: Set
P2843[1] : Binector-Eingang: Reset
Abhéngigkeit:
P2801[15] enthélt den aktiven Wert des RS-Speichergliedes.

r2844 BO: Q RS-FF 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den Ausgang des RS-Speichergliedes 2 an. Die Eingadnge werden mit P2843[0], P2843[1] definiert.
Abhéngigkeit:

P2801[15] enthélt den aktiven Wert des RS-Speichergliedes.

MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0APO 215




Parameter Ausgabe 08/02

r2845 BO: NOT-Q RS-FF 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den NOT-Ausgang des RS-Speichergliedes 2 an. Die Eingange werden mit P2843[0], P2843[1]
definiert.

Abhéngigkeit:
P2801[15] enthélt den aktiven Wert des RS-Speichergliedes.

P2846[2] Bl: RS-FF 3 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Mit P2846[0], P2846[1] werden die Eingange des RS-Speichergliedes 3 definiert. Die Ausgange bilden
P2847, P2848.
Index:
P2846[0] : Binector-Eingang: Set
P2846[1] : Binector-Eingang: Reset
Abhéngigkeit:
P2801[16] enthéalt den aktiven Wert des RS-Speichergliedes.

r2847 BO: Q RS-FF 3 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den Ausgang des RS-Speichergliedes 3 an. Die Eingadnge werden mit P2846[0], P2846[1] definiert.
Abhéngigkeit:
P2801[16] enthélt den aktiven Wert des RS-Speichergliedes.

r2848 BO: NOT-Q RS-FF 3 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den NOT-Ausgang des RS-Speichergliedes 3 an. Die Eingange werden mit P2846[0], P2846[1]
definiert.

Abhéngigkeit:
P2801[16] enthélt den aktiven Wert des RS-Speichergliedes.
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P2849 Bl: Timer 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert das Eingangssignal des Timers 1. P2849, P2850, P2851 sind die Eingange des Timers. Die
Ausgange bilden P2852, P2853.

P2850 (0.000) P2851(0)
P2800 P2802.0/erzdgerungszeit Modus

N B

Einschaltverzug

Abschaltverzug

1
P2849 I ©
) Out
Index0 -—e E|n-/AusschaItverzug2 © r2852

r2853

=1
o
:|:—|

L.

Pulsgernerator

4 7 o
4L
In
Ly
Out
P2851 = 0 (Einschaltverzug
Uy
P2850
P2851 =1 (Abschaltverzug)
Ly
_ P2850
P2851 = 2 (Ein-/Ausschaltverzuqg)
Uy
P2850 _ P2850
P2851 = 3 (Pulsgenerator)
A
In
7 N ty
Out
Ly
_ P2850
In
[ o
Out
Ly
P2850
-
Abhéngigkeit:
P2802[0] enthalt den aktiven Wert des Timers.
P2850 Verzdgerung des Timers 1 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def: 0.0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 6000.0

Definiert die Verzogerung des Timers 1. P2849, P2850, P2851 sind die Eingange des Timers. Die
Ausgange bilden P2852, P2853.

Abhéngigkeit:
P2802[0] enthalt den aktiven Wert des Timers.
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pP2851 Mode des Timers 1 Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Waéhlt den Mode des Timers 1 aus. P2849, P2850, P2851 sind die Eingénge des Timers. Die Ausgange

bilden P2852, P2853.
Mdgliche Einstellungen:
0 Einschaltverzégerung
1 Ausschaltverzdégerung
2 Ein-/Ausschaltverzégerung
3 Pulsgenerator
Abhéngigkeit:
P2802[0] enthalt den aktiven Wert des Timers.

r2852 BO: Timer 1
Datentyp: U16

P-Gruppe: TECH

Min: - Stufe
Einheit - Def: - 3
Max: -

Zeigt den Ausgang des Timers 1 an. P2849, P2850, P2851 sind die Eingange des Timers. Die Ausgange

bilden P2852, P2853.
Abhéngigkeit:
P2802[0] enthalt den aktiven Wert des Timers.

r2853 BO: NOT-Ausgang Timer 1
Datentyp: U16

P-Gruppe: TECH

Min: - Stufe
Einheit - Def: - 3
Max: -

Zeigt den NOT-Ausgang des Timers 1 an. P2849, P2850, P2851 sind die Eingénge des Timers. Die

Ausgange bilden P2852, P2853.
Abhéngigkeit:
P2802[0] enthalt den aktiven Wert des Timers.

P2854

Bl: Timer 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert das Eingangssignal des Timers 2. P2854, P2855, P2856 sind die Eingange des Timers. Die

Ausgange bilden P2857, P2858.
Abhéngigkeit:
P2802[1] enthalt den aktiven Wert des Timers.

P2855

Verzdgerung des Timers 2 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def: 0.0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 6000.0

Definiert die Verzogerung des Timers 2. P2854, P2855, P2856 sind die Eingange des Timers. Die

Ausgénge bilden P2857, P2858.
Abhéngigkeit:
P2802[1] enthalt den aktiven Wert des Timers.

P2856

Mode des Timers 2 Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Wahlt den Mode des Timers 2 aus. P2854, P2855, P2856 sind die Eingange des Timers. Die Ausgange

bilden P2857, P2858.
Mdgliche Einstellungen:
0 Einschaltverzdgerung
1 Ausschaltverzégerung
2 Ein-/Ausschaltverzégerung
3 Pulsgenerator
Abhéngigkeit:
P2802[1] enthalt den aktiven Wert des Timers.

r2857 BO: Timer 2
Datentyp: U16

P-Gruppe: TECH

Min: - Stufe
Einheit - Def: - 3
Max: -

Zeigt den Ausgang des Timers 2 an. P2854, P2855, P2856 sind die Eingénge des Timers. Die Ausgange

bilden P2857, P2858.
Abhéngigkeit:
P2802[1] enthalt den aktiven Wert des Timers.

r2858 BO: NOT-Ausgang Timer 2
Datentyp: U16

P-Gruppe: TECH

Min: - Stufe
Einheit - Def: - 3
Max: -

Zeigt den NOT-Ausgang des Timers 2 an. P2854, P2855, P2856 sind die Eingange des Timers. Die

Ausgange bilden P2857, P2858.
Abhéngigkeit:
P2802[1] enthalt den aktiven Wert des Timers.
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P2859 Bl: Timer 3 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def: 0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert das Eingangssignal des Timers 3. P2859, P2860, P2861 sind die Eingange des Timers. Die
Ausgange bilden P2862, P2863.

Abhéngigkeit:
P2802[2] enthalt den aktiven Wert des Timers.

P2860 Verzdgerung des Timers 3 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def: 0.0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 6000.0

Definiert die Verzdgerung des Timers 3. P2859, P2860, P2861 sind die Eingénge des Timers. Die
Ausgénge bilden P2862, P2863.

Abhéngigkeit:
P2802[2] enthalt den aktiven Wert des Timers.

P2861 Mode des Timers 3 Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Wahlt den Mode des Timers 3 aus. P2859, P2860, P2861 sind die Eingange des Timers. Die Ausgange
bilden P2862, P2863.
Mdgliche Einstellungen:
0 Einschaltverzégerung
1 Ausschaltverzégerung
2 Ein-/Ausschaltverzégerung
3 Pulsgenerator
Abhéngigkeit:
P2802[2] enthalt den aktiven Wert des Timers.

r2862 BO: Timer 3 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den Ausgang des Timers 3 an. P2859, P2860, P2861 sind die Eingénge des Timers. Die Ausgange
bilden P2862, P2863.

Abhéngigkeit:
P2802[2] enthalt den aktiven Wert des Timers.

r2863 BO: NOT-Ausgang Timer 3 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Zeigt den NOT-Ausgang des Timers 3 an. P2859, P2860, P2861 sind die Eingange des Timers. Die
Ausgénge bilden P2862, P2863.

Abhéngigkeit:
P2802[2] enthalt den aktiven Wert des Timers.

P2864 Bl: Timer 4 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  0:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert das Eingangssignal des Timers 4. P2864, P2865, P2866 sind die Eingange des Timers. Die
Ausgénge bilden P2867, P2868.

Abhéngigkeit:
P2802[3] enthalt den aktiven Wert des Timers.

P2865 Verzdgerung des Timers 4 Min: 0.0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit s Def: 0.0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 6000.0

Definiert die Verzdgerung des Timers 4. P2864, P2865, P2866 sind die Eingénge des Timers. Die
Ausgange bilden P2867, P2868.

Abhéngigkeit:
P2802[3] enthalt den aktiven Wert des Timers.

P2866 Mode des Timers 4 Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 3

Wahlt den Mode des Timers 4 aus. P2864, P2865, P2866 sind die Eingéange des Timers. Die Ausgange
bilden P2867, P2868.
Mdgliche Einstellungen:
0 Einschaltverzégerung
1 Ausschaltverzdégerung
2 Ein-/Ausschaltverzégerung
3 Pulsgenerator
Abhéngigkeit:
P2802[3] enthalt den aktiven Wert des Timers.
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r2867

BO: Timer 4
Datentyp: U16 Einheit -

P-Gruppe: TECH

Min: - Stufe
Def: -
Max: - 3

Zeigt den Ausgang des Timers 4 an. P2864, P2865, P2866 sind die Eingénge des Timers. Die Ausgange

bilden P2867, P2868.
Abhéngigkeit:
P2802[3] enthalt den aktiven Wert des Timers.

r2868

BO: NOT-Ausgang Timer 4
Datentyp: U16 Einheit -

P-Gruppe: TECH

Min: - Stufe
Def: -
Max: - 3

Zeigt den NOT-Ausgang des Timers 4 an. P2864, P2865, P2866 sind die Eingénge des Timers. Die

Ausgange bilden P2867, P2868.
Abhéngigkeit:
P2802[3] enthalt den aktiven Wert des Timers.

P2869[2] CI: ADD 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert die Eingange des Addierers 1. P2870 enthalt das Ergebnis.
P2800 P2802[4]

Indexo Xy, | 200% ) —

Indexl o + uErgebms- Ergebnis = x1 + x2

ndex > 7-200%" Wenn: x1 +x2 > 200% - Ergebnis = 200%

X1+ x2 x1 +x2 < -200% — Ergebnis = -200%
Index:

P2869[0] : Connector-Eingang 0 (CI 0)

P2869[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:

P2802[4] enthalt den aktiven Wert des Addierers.

r2870 CO: ADD 1 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -
Ergebnis des Addierers 1.
Abhéngigkeit:
P2802[4] enthalt den aktiven Wert des Addierers.
pP2871[2] CI: ADD 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert die Eingange des Addierers 2. P2872 enthélt das Ergebnis.
Index:
P2871[0] : Connector-Eingang 0 (CI 0)
P2871[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:
P2802[5] enthalt den aktiven Wert des Addierers.
r2872 CO: ADD 2 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -
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Ergebnis des Addierers 2.
Abhéngigkeit:
P2802[5] enthalt den aktiven Wert des Addierers.
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pP2873[2] Cl:SUB1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert die Eingange des Subtrahierers 1. P2874 enthélt das Ergebnis.
P2800 P2802[6]
25 - \zoﬂn/Ergebnis Ergebnis = x1 - x2
il 7-200%" Wenn: x1 -x2 > 200% - Ergebnis = 200%
x1-x2 x1-x2 < -200% - Ergebnis = -200%
Index:
P2873[0] : Connector-Eingang 0 (Cl 0)
P2873[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:
P2802[6] enthalt den aktiven Wert des Subtrahierers.
r2874 CO:SuUB 1 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -
Ergebnis des Subtrahierers 1.
Abhéngigkeit:
P2802[6] enthalt den aktiven Wert des Subtrahierers.
pP2875[2] CI: SUB 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert die Eingange des Subtrahierers 2. P2876 enthélt das Ergebnis.
Index:
P2875[0] : Connector-Eingang 0 (CI 0)
P2875[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:
P2802[7] enthalt den aktiven Wert des Subtrahierers.
r2876 CO: SUB 2 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -
Ergebnis des Subtrahierers 2.
Abhéngigkeit:
P2802[7] enthalt den aktiven Wert des Subtrahierers.
P2877[2] CI: MUL 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Eingange des Multiplizierers 1. P2878 enthalt das Ergebnis.

P2800 P2802[8]

Eraebnis = x10x2
i oo rgebnis =500
ndex >< N\——"Ergebnis| x10x2 .
%-,—\ -'2878 Wenn; ——— >200% — Ergebnis = 200%
-200% 100% ’ 9 ’
10x2
= XIX2 _ 500% — Ergebnis = -200%
100% 100%

Index:

P2877[0] : Connector-Eingang 0 (CI 0)

P2877[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:

P2802[8] enthalt den aktiven Wert des Multiplizierers.

r2878 CO: MUL 1

Abhéngigkeit:
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Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -
Ergebnis des Multiplizierers 1.
P2802[8] enthalt den aktiven Wert des Multiplizierers.
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P2879[2] CI: MUL 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Eingange des Multiplizierers 2. P2880 enthélt das Ergebnis.
Index:

P2879[0] : Connector-Eingang 0 (CI 0)

P2879[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:

P2802[9] enthalt den aktiven Wert des Multiplizierers.

r2880 CO: MUL 2 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ergebnis des Multiplizierers 2.
Abhéngigkeit:
P2802[9] enthalt den aktiven Wert des Multiplizierers.

P2881[2] CI: DIV 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Eingéange des Dividierers 1. P2882 enthalt das Ergebnis.

P2800 P2802[10] 10100%
X ()

Ergebnis =
e R R IS “
L Ergebnis x1[1100% o —
ey Wenn; —> 200% - Ergebnis = 200%
10100% 0 .
oo &SM <-200% - Ergebnis = -200%
X

Index:
P2881[0] : Connector-Eingang 0 (CI 0)
P2881[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:
P2802[10] ist der aktive Wert des Dividierers.

r2882 CO: DIV1 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ergebnis des Dividierers 1.
Abhéngigkeit:
P2802[10] ist der aktive Wert des Dividierers.

P2883[2] CIL: DIV2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0

Definiert die Eingéange des Dividierers 2. P2884 enthalt das Ergebnis.
Index:

P2883[0] : Connector-Eingang 0 (Cl 0)

P2883[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:

P2802[11] ist der aktive Wert des Dividierers.

r2884 CO: DIV 2 Min: - Stufe
Datentyp: Float Einheit % Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -

Ergebnis des Dividierers 2.
Abhéngigkeit:
P2802[11] ist der aktive Wert des Dividierers.
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p2885[2] CI:CMP 1 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert die Eingange des Komparators 1 (CMP 1). Den Ausgang bildet P2886.
P2800 P2802[12]
Index0 XLy, out x1=>x2 - Out=1
2886 =
Index1 x2y,| CMP x1<x2 - Out=0
Out =x12x2
Index:
P2885[0] : Connector-Eingang 0 (Cl 0)
P2885[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:
P2802[12] enthélt den aktiven Wert des Komparators.
r2886 BO: CMP 1 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -
Zeigt das Ergebnisbit des Komparators 1 (CMP 1) an.
Abhéngigkeit:
P2802[12] enthélt den aktiven Wert des Komparators.
pP2887[2] CIl. CMP 2 Min:  0:0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U32 Einheit - Def:  755:0 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 4000:0
Definiert die Eingange des Komparators 2. Den Ausgang bildet P2888.
Index:
P2887[0] : Connector-Eingang 0 (Cl 0)
P2887[1] : Connector-Eingang 1 (Cl 1)
Abhéngigkeit:
P2802[13] enthélt den aktiven Wert des Komparators.
r2888 BO: CMP 2 Min: - Stufe
Datentyp: U16 Einheit - Def: - 3
P-Gruppe: TECH Max: -
Zeigt das Ergebnisbit des Komparators 2 an.
Abhéngigkeit:
P2802[13] enthélt den aktiven Wert des Komparators.
P2889 CO: Festsollwert 1 in [%] Min:  -200.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  0.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 200.00
Feste Prozenteinstellung 1.
Konnektor-Einstellung in %
Bereich: -200 % .... 200 %
P2890 CO: Festsollwert 2 in [%] Min:  -200.00 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: Float Einheit % Def:  0.00 3
P-Gruppe: TECH Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 200.00

Feste Prozenteinstellung 2.

MICROMASTER 440 Parameterliste
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P3900 Ende Schnellinbetriebnahme Min: 0 Stufe
AndStat: C Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 1
P-Gruppe: QUICK Aktiv: nach Best. QC.Ja Max: 3

Fuhrt Berechnungen durch, die fur einen optimierten Motorbetrieb erforderlich sind.

Nach Abschluss der Berechnung werden P3900 und P0010 (Parametergruppen fir die Inbetriebnahme)
automatisch auf den urspriinglichen Wert 0 zuriickgesetzt.

Mdgliche Einstellungen:

0 Keine Schnell-IBN

1 Schnell-IBN mit Riicksetzen auf Werkseinstellungen
2 Schnell-IBN beenden

3 Schnell-IBN nur fir Motordaten beenden

Abhéngigkeit:

Eine Anderung ist nur méglich, wenn P0010 auf 1 gesetzt ist (Schnellinbetriebnahme).

Hinweis:

P3900 = 1:

Wenn Einstellung 1 ausgewahlt wird, werden nur die Parametereinstellungen beibehalten, die Uber das
Meni "Schnellinbetriebnahme" durchgefiihrt wurden. Alle anderen Parameteranderungen einschlie3lich der
E/A-Einstellungen gehen verloren. Motorberechnungen werden ebenfalls durchgefuhrt.

P3900 = 2:

Wenn Einstellung 2 ausgewahlt wird, werden nur die Parameter berechnet, die von den Parametern im
Menu "Schnellinbetriebnahme" abhangen (P0010 = 1). Die E/A-Einstellungen werden auch auf den
Standardwert zurtickgesetzt, und die Motorberechnungen werden durchgefihrt.

P3900=3:

Wenn Einstellung 3 ausgewahlt wird, werden nur die Motor- und Reglerberechnungen durchgefiihrt. Wenn
die Schnellinbetriebnahme mit dieser Einstellung beendet wird, kann Zeit gespart werden (beispielsweise
dann, wenn nur Motortypenschilddaten geéndert wurden).

Berechnet eine Vielzahl von Motorparametern. Hierbei werden &ltere Werte Uiberschrieben. Hierzu gehéren
P0344 (Motorgewicht), P0350 (Entmagnetisierungszeit), P2000 (Bezugsfrequenz) und P2002
(Bezugsstrom).

P3950 Serviceparameter Min: 0 Stufe
AndStat: CUT Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 4
P-Gruppe: ALWAYS Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 255
Greift auf spezielle Entwicklungs- und Betriebsfunktionalitét zu.

r3954[13] CM Version und GUI ID Min: - Stufe

Datentyp: U16 Einheit - Def: - 4
P-Gruppe: - Max: -
Dienst zur Einordnung der Firmware (nur fir SIEMENS-interne Zwecke).
Index:

224

r3954[0] : CM-Version (Hauptversion)
r3954[1] : CM-Version (Unterversion)
r3954[2] : CM-Version (Baselevel/Patch)
r3954[3] : GUI-ID

r3954[4] : GUI-ID

r3954[5] : GUI-ID

r3954[6] : GUI-ID

r3954[7] : GUI-ID

r3954[8] : GUI-ID

r3954[9] : GUI-ID

r3954[10] : GUI-ID

r3954[11] : GUI-ID Hauptversion
r3954[12] : GUI-ID Unterversion

MICROMASTER 440 Parameterliste
6SE6400-5BB00-0AP0O




Ausgabe 08/02 Parameter

P3980 IBN-Befehl Anwahl Min: 0 Stufe
AndStat: T Datentyp: U16 Einheit - Def: 0 4
P-Gruppe: - Aktiv: nach Best. QC. Nein Max: 66

Schaltet Befehls- und Sollwertquellen zwischen frei programmierbaren BICO-Parametern und festen
Befehls-/Sollwertprofilen fur die Inbetriebnahme um.

Die Befehls- und Sollwertquellen kénnen separat gedndert werden. Die Zehnerziffer wahlt die

Befehlsquelle, die Einserziffer die Sollwertquelle.

Mdgliche Einstellungen:

Cmd=BICO Parameter
Cmd=BICO Parameter
2 Cmd=BICO Parameter
3 Cmd=BICO Parameter
4 Cmd=BICO Parameter
5
6

— O

Cmd=BICO Parameter
Cmd=BICO Parameter

10 Cmd=BOP

11 Cmd=BOP

12 Cmd=BOP

13 Cmd=BOP

15 Cmd=BOP

16 Cmd=BOP

40 Cmd=USS BOP-Link
41 Cmd=USS BOP-Link
42  Cmd=USS BOP-Link
43  Cmd=USS BOP-Link
44  Cmd=USS BOP-Link
45  Cmd=USS BOP-Link
46  Cmd=USS BOP-Link
50 Cmd=USS COM-Link
51 Cmd=USS COM-Link
52 Cmd=USS COM-Link
53 Cmd=USS COM-Link
54 Cmd=USS COM-Link
55 Cmd=USS COM-Link
60 Cmd=CB COM-Link
61 Cmd=CB COM-Link
62 Cmd=CB COM-Link
63 Cmd=CB COM-Link
64 Cmd=CB COM-Link
66 Cmd=CB COM-Link

Sollwert = BICO Parameter
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfrequenz
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link
Sollwert = CB COM-Link
Sollwert = BICO Param
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfrequenz
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link
Sollwert = BICO Parameter
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfreq.
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link
Sollwert = CB COM-Link
Sollwert = BICO Par.
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfrequenz
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link
Sollwert = BICO Parameter
Sollwert = MOP Sollwert
Sollwert = Analog
Sollwert = Festfrequenz
Sollwert = USS BOP-Link
Sollwert = USS COM-Link

P3981 Reset aktiver Fehler
AndStat: CT

P-Gruppe: ALARMS

Min:
Einheit - Def:
QC. Nein Max:

Datentyp: U16
Aktiv: nach Best.

= O O

Stufe

Setzt aktive Fehler zuriick, wenn der Wert von 0 in 1 gedndert wird.

Mdgliche Einstellungen:
0 Fehler Reset
1 kein Fehler Reset

Hinweis:

Automatisch auf 0 zurlickgesetzt.

Details:
Siehe P0947 (letzter Stoércode)

r3986[2] Anzahl Parameter

P-Gruppe: -

Min: -
Einheit - Def: -
Max: -

Datentyp: U16

Stufe

Anzahl der Parameter beim Antrieb

Index:
r3986[0] : Nur Lesen
r3986[1] : Lesen & Schreiben

MICROMASTER 440 Parameterliste
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Externe Interne Technologie- Sollwertkanal Motorregelung Steuersatz
Schnittstellen Sollwertquelle funtktionen
2000 4100 - 4110
DIN JOG Uberwachung
5000) 5200 5300 6100
»
DOUT 3100 Bremsung g U/f-Steuerun
MOP d g <
2200 Automatische
ADC 200 o 7800 7900
FF Wiederaniauf Fluss-Sollwert [
55 5000 O = 75007700 | ss;‘:r?]'g
| ) u
DAC Fangen SUM-Soliwert SS— 2 Q | parehzanl/ «— §
5} z < & regelung =
4600
BOP 2400 Zwischenkreis- 5100 4 $+7900
regelung PID-Regler
Motormodell
4600
LZJSSOg 2510 Vdc_min
BOP-Link Regelung (KIB)
3300 Motoridentifikation
2600 - 2610 Fester Positionierende
Uss PID-Sollwert Rucklauframpe
COM-Link
PID 3400 2800 - 4830
2700 - 2710 Freie Funk- Motor- und Umrichterschutz, Anpassung der Motorparameter
CB MOP tionsbausteine P 9 P
COM-Link
Impulsgeber Ablaufsteuerung
Parametrierung
1 2 3 4 5 6 7 | 8
Ubersicht 1100_Overview.vsd | Funktionsplan 1100
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CO/BO: Status DIN BI: JOG ->
P1055.C
oIN 10722 —
10722
BI: JOG <-
BI: Fct. of DOUT 1 e
DOUT (F;(;?:)l'c ©:0) Cl: ZSW ¢ vy
: - P1075.C JOG-Freq.-> BI: EIN/AUS1
BI:MOP hoh. (0:0) 0.00 ... 650.00 [Hz] F0840C
P1058.D (5.00 '
CO:ADC-Skal[4000n] ~ [D1O35-C_ , CI:ZSW-Skal (5.00) (722:0)
ADC 07T _(19.13) CO: MOP-Ausg.freq. P1076.C JOG Freq.<- Br: EIN/AUSL rev
BI:MOP tief MOP 11050 ) 0.00 ... 650.00 [Hz] i :
P1059.D (5.00) P0842.C
Cl: DAC P1035-<i9 = Bl: ZUSW-Sperre > (0:0)
P0771 2] (19:14) P1074.C Sum Sum/ BI: 1. AUS2
DAC (21.0) Bl FE-SELO (0:0) Aj(s)vs;hl [Pos44C |
CO/BO: BOP STW e ©0:0) S:;SlmgSkal [°O: Az Sollw ges. [Hz] -~
: L BI: 2. AUS2
- 11078 ‘2.
BOP 10019 Bl: FE-SEL1 1:0) 1 AFM P0845.C
roo19 P1021.C Cl: Hauptsollwert RFG (19:1)
0
CO:PZD<-COM ©:0) CO: Ist-Festfreq. [P1070.C N F‘gfc Ablaut
—{r2018 78 > Bl: FF-SEL2 FF 1024 (7550) » o v Imax Reg. BI: 1. AUS3 steuerung
BO: STW1 <- COM P1022.C L 'y P0848.C
12036 ©:0) BNGUSW.S [(E0)
(coul\ﬁnk) BO: STW 2 <- COM BI: FF-SEL3 FO:AKLPID-Ausgang [% Pillegc =P BI: 2. AUS3
RS485 r2037 P1023.C r2294 ) P0849.C
CI:PZD->BOP (7223) Cl: PID-Sollwert ‘ (L.0)
i F5953.C Bl: Ausw. Revers.
P2016 [8 . . i
5 [ BI: FSWRItO %) P1113.C BI: Impulsfreigabe
' P2220.C PID-Reg| ) (722:1) [Po852.C ]
CO: PZD<-CB : Cl: PID-Zus.sollw. egler - 10
) BI:HLGFreig
{12050 (8] > P1140.C
. ’
BO: STW 1 von CB Bl: FSWBIt1 @)
'
r2090 b2221.C o) O PID-Fostaly, SPIDIsWert :
cB BO: STW 2 von CB — FE - PID-Festsolw. - r767c CO/BO: ZSW 1
(COM-link) 2091 BI: FSWBIt2 PID 12224 055
“PZD- P2222.C
Cl: PzD->CB 0 BI:BI:FreigPID 10052
P2051 [3] : CO/BO: ZSW 2
(52:0) BI: FSWBIt3 P2200.C 0055 >
CO:PZD<BOP ' ©0 i
‘PZD< P2223.C 10053
—{[r2015 8] > (722:3) CO/BO STW 1
BO: STW1 <-BOP-USS
BI:PIDMOP h 10054
12032 70054
uss BO:ST2<-BOP P2235.C CO/BO: Zusatz STW
(BOP-link) i (1913) CO: Aktuel. MOP SW cusat
RS232 r2033 p— PID 550 10055
CI:PZD->BOP : t MOP 70055
53016 6] P2236.C X
520) (19:14)
1 | 2 | 3 | 4 5 6 7 | 8
Ubersicht 1200_BICO_Overv.vsd| Funktionsplan 1200
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ADC-Typ x1-Wert ADC-Skal. x2-Wert ADC-Skal.  Breite ADC-Totzone
0..4 -20...20 -20...20 0..20
P0756 [2] (0) P0757 [2] (0) P0759 [2] (10) P0761 [2] (0)

1 1 1 1

%

A
100 % -
///.'
4000 h e
- - ASP, -
ADC-T -99y9299W ; " g%ggikg I'[%] i 4.| ADC-Wert Skal. [%] [%]
0 - 4yp ADC-Gléattungszeit P0760 [2] (100.0) ¥s E 10754 [2]
PO756 [2] (0) 0...10000 [ms] S
P0753 [2] (3) y1-Wert ADC-Skal. 5
. -99999.9 ... 99999.9 [% Yo >
Analogeingang I PoTS 21 (0.0 [%] : 3
A Umschalten ' - | >V CO:ADC-Skal[4000h]
: bipolar —> X X X v Xigos ™A 10755 [2]
? d ! ASP . 17 20 mA
?1 D unipolar min

Stelle
> p| ADC-Wert [V /mA]
Spannung r0752 [2]
oder mA
Azc-'ayp Verz ADC-Signverl.

0...10000 [ms]
PO762 [2] (10)

T I
i T Warnmeldung verloren
—o\c N > ||

(F0080)

P0756 [2] (0) 50 % von P0761

A,

13

CO/BO: Status DIN

! w0722 >
10722 6
’ 10722 7

1739 V

A 4

1 | 2 3 4 5 6 7 8
Externe Schnittstellen 2200_ADC.vsd Funktionsplan 2200
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TeC

DAC-Typ

1

PO776 [2] (0)

x1-Wert DAC-Skal.
-99999.0 ... 99999.0 [%)]
P0777 [2] (0.0)

o

x2-Wert DAC-Skal.

-99999.0 ... 99999.0 [%]

PO779 [2] (100.0)

o

Breite DAC-Totzone

0..20
P0781 [2] (0)

mA
A
leO% . d
20 mA 4000 h = 20 mA -
y2-Wert DAC-Skal.
0..20 l—' Ya DAC-Wert [mA]
DAC-Gléttungszeit P0780 [2] (20) 10774 [2]
0...1000 [ms] y1-Wert DAC-Skal.
PO773 2] (2) 0. 20 l_. v,
T PO778 [2] (0)
Cl: DAC P - gnalogausgan
x(0) - 1
C > > % > —o
Xy X, X50mA 100 % 1
A e
1
1 | 2 3 4 5 6 7 8
Externe Schnittstellen 2300_DAC.vsd Funktionsplan 2300
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Sieben-Segment-

Basic Operator Panel BOP

CRORSN®

Bedienfeldanzeige (r0000) Hinweis:
angewahlt und Betrieb = 1 der

Ablaufsteuerung j

L
(FL s

Die Hoher- und Tiefer-Tasten sind nur wirksam, wenn das Bedienfeld (r0000) angewahlt
ist, ein Wechsel zur Wert-Anzeige tber die Toggle-Taste stattgefunden hat und der
Umrichter sich im Zustand "Betrieb” befindet ~/55. gop sTW

r0019.D > Wert Motorpotenziometer

r0019.0 ) vom BOP erhohen

CO/BO: BOP STW

r0019.E > Wert Motorpotenziometer

r0019 .E ) vom BOP verringern

Funktionstaste, Fehler
quittieren fur Stuerwort 1

A\ 4

Funktionstaste, Fehler
quittieren fur Stuerwort 1

A\ 4

aktivieren der Sieben-
Segment-Anzeige

__ Anzeige I_, CO/BO: BOP STW
Hoher-Taste >
e & > 1 | »iSET r0019.B > Positive Drehrichtung
Funktions-Taste = ©=1) Fe) 5019 B BOP
Drehrichtung-Taste —> |r—) vom
Ein-Taste POWER ON
o>V U—
@ i ;l_ & N RESETO | | Prioritét
7|(Q=0) 1 RESET
|—> 2 SET
Aus-Taste
Jog-Taste
Parameter-Taste
Tiefer-Taste
) CO/BO: BOP STW
@ Befehiseingabe > 1 SET ON/OFF1, OFF2, OFF3
@ "t o ) von BOP
5v TL q RESET Prioritt
@ ReseT— > o0 © 1 RESET
—> 2 SET
POWER ON
1 | 2 3 4 | 6 7 8
Externe Schnittstellen 2400_BOP.vsd Funktionsplan 2400
Basic Operator Panel (BOP) 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440

aug|dsuomun4

20/80 agebsny



0dVY0-00995-0093S9

alsiislsweled Oy 431LSVINOHDIN

€ec¢

(" BitO0 ON/OFF1
Bit01 OFF2: Impulswegnahme
Bit02 OFF3: Schnellhalt
Bit03 Impuslfreigabe
RxD Empfangstelegramm Empfang Bit04 RFG-Freigabe
PKW Bit05 RFG-Start
PZD . Bit06 Sollwert-Freigabe
BCC PKW ADR || LGE [f STX BO: STW1 <BOP-USS Bit07 Fehler quittieren
{2032 ) Bit08 JOG rechts
[ po Bit09 JOG links
0 Bit10 Regelung tber PLC
— Bit1l Drehrichtungsumkehr (Sollwertinvertierung)
i Bitl3 Motor-Potentiometer MOP hoher
2 Bit14 Motor-Potentiometer MOP niedriger
3] \_Bitl5 CDS Bit 0 (Local/Remote)
4
5] e Bit00 Festfrequenz Bit 0
— Bit01 Festfrequenz Bit 1
i Bit02 Festfrequenz Bit 2
7 BO:ST2<-BOP Bit03 Festfrequenz Bit 3
- Bit04 Antriebsdatensatz (DDS) Bit O
»{12033
Bit2 =1 Par. andern tiber :) < Bit05 Antriebsdatensatz (DDS) Bit 1
Bit08 PID-Freigabe
P0927 (15 Bit09 DC Bremse freigegeb
Bitll Droop
4 USS Baudrate Bit12 Drehmomentregelung
l—b Bitl3 Externer Fehler 1
P2010 [2] (6) \_Bit15 Befehlddatensatz (CDS) Bit 1
Hinweis:
USS Adresse Im ersten PZD-Wort des iber USS empfangenen
0..31 Telegramms muf3 Bit 10 gesetzt sein, damit der
P2011[2] (0) USS- Umrichter die ProzeRdaten als gliltig
Konfiguration akzeptiert. Deshalb muf im ersten PZD-Wort
uss PZD Lange das Steuerwort 1 zum Umrichter Ubertragen
Alle Parameter:< I_. werden
Index = 1 '
=> BOP link P2012 [2] @
uss PKW Lange
. 127 l—b
P2013 [2] (127)
USS AusfZei
0...65535 [ms] l—»
L P2014 [2] (0)
1 2 3 4 5 6 7 8
Externe Schnittstellen 2500_USSonBOP.vsd | Funktionsplan 2500

USS an BOP-Link, empfangen

05.08.2002 V2.0

MICROMASTER 440

20/80 agebsny

aug|dsuoimjun



vee

0dVv0-00995-00793S9

alsiisleweled Oy 431SVINOHDIN

BitO0O Bereit

Bit01 Betriebsbereit
Bit02 Betrieb

Bit03 Fehler aktiv
Bit04 OFF2 aktiv
Bit05 OFF3 aktiv

Bit06 ON Sperre aktiv Ubertragen Sendetelegramm TxD_
. »
Bit07 Warnung aktiv CO/BO: ZSW 1 PZD
Bit08 Sollwert-Abweichung / Istwert > r0052 BCC PKW ADR || LcE || sTXx
Bit09 PZD-Regler r0052 pZD
Bitl0 Maximalfrequenz erreicht
Bitll Warnung: Motor-Stromgrenze CO: Gegl.Ausgfreq. [Hz] »| 0|
Bit12 Motorhaltebremse aktiv »1
Bit13 Motor-Uberlast NIy
Bitl4 Motor-Rechtslauf : =l
Bitl5 Umrichter-Uberlast J >3]
>
4
Bit00 DC-Bremse aktiv N | =
Bit01 Ist-Freq. r0021 > P2167 (f_off) g |
Bit02 Ist-Freq. r0021 > P1080 »{[ 6 |
Bit03 Iststrom r0027 >= P2170 CO/BO: ZSW 2 »| 7
Bit04 Ist-Freq. r0021 >=P2155 (f_1) _)053 —
Bit05 Ist-Freq. r0021 < P2155 (f_1) > 10053
Bit06 Ist-Freq. r0021 >= setpoint . -
Bit07 Act. Vdc r0026 < P2172 Hinweis: Bit2 = 1 Par. andem tber
Bit08 Act. Vdc 10026 > P2172 P2016[0] =
Bit09 Hochlauf beendet P2016[1] = P0927 (15)
Bitl0 PID-Ausgang r2294 == P2292 (PID_min) P2016[3] = 5
Bitll PID-Ausgang r2294 == P2291 sind Werkseinstellungen e uss Baud,ate
BADA neyvnload-Daten vom AOP auf 0 gesetzt >
Bitl5 Download-Daten vom AOP auf 1 gesetzt J P2010 [2] (6)
USS Adresse
P2011 [2] 0) USS-
Konfiguration
Alle Parameter: uss PZD Lange
Index = 1
=> BOP link P2012 [2] @
uss PKW Lange
. 127 l—b
P2013 [2] (127)
USS AusfZei
0 ... 65535 [ms] l—»
L P2014 [2] (0)
1 2 3 5 6 7 | 8
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(" BitOD ON/OFF1
Bit01 OFF2: Impulswegnahme
Bit02 OFF3: Schnellhalt
Bit03 Impuslfreigabe
RxD Empfangstelegramm Empfang Bit04 RFG-Freigabe
PKW Bit05 RFG-Start
PZD i Bit06 Sollwert-Freigabe
BCC PKW ADR LGE STX BO: STW 1 <- COM Bit07 Fehler quittieren
P~ 12036 ) < Bit08 JOG rechts
[ p Bit09 JOG links
0 Bitl0 Regelung uber PLC
— Bitl1l Drehrichtungsumkehr (Sollwertinvertierung)
i Bit1l3 Motor-Potentiometer MOP héher
2 Bitl4 Motor-Potentiometer MOP niedriger
3] \_Bitl5 CDS Bit 0 (Local/Remote)
4
51 4 Bit00 Festfrequenz Bit O
— Bit01 Festfrequenz Bit 1
i Bit02 Festfrequenz Bit 2
7 BO: STW 2 <- COM Bit03 Festfrequenz Bit 3
. Bit04 Antriebsdatensatz (DDS) Bit 0
»{12037
Bit3 =1 Par. andem {iber :> < Bit05 Antriebsdatensatz (DDS) Bit 1
Bit08 PID-Freigabe
P0927 (15) Bit09 DC Bremse freigegeb
Bitl1 Droop
4 USS Baudrate Bitl2 Drehmomentregelung
l—b Bit13 Externer Fehler 1
P2010 [2] (6) \_Bit15 Befehlddatensatz (CDS) Bit 1
Hinweis:
USS Adresse Im ersten PZD-Wort des {iber USS empfangenen
Telegramms muf3 Bit 10 gesetzt sein, damit der
P2011 [2] (©) USS- Umrichter die ProzeRdaten als gliltig
Konfiguration akzeptiert. Deshalb muf3 im ersten PZD-
. uss PZD Lange Wort das Steuerwort 1 zum Umrichter
i’-:]l:jee:zirgmeter.< l—b ibertragen werden.
=> COM link P2012 [2] @
uss PKW Lange
.127 I—b
P2013 [2] (127)
USS AusfZei
0...65535 [ms] l—»
\ P2014 [2] (0)
1 2 3 4 5 6 7 8
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BitOO Bereit N
BitO1 Betriebsbereit
Bit02 Betrieb
Bit03 Fehler aktiv
Bit04 OFF2 aktiv
g:tgg 8EIF53pil:lrI;/aktiv Ubertragen Sendetelegramm TxD_
Bit07 Warnung aktiv CO/BO: ZSW 1 PZD
Bit08 Sollwert-Abweichung / Istwert > r0052 BCC PKW ADR || LGE || STX
Bit09 PZD-Regler _r0052
PZD
Bitl0 Maximalfrequenz erreicht P2019
Bitl1 Warnung: Motor-Stromgrenze CO: Gegl.Ausgfreq. [Hz] [0] > (0|
Bit12 Motorh_e_iltebremse aktiv 10021 > [1 » |1
Bitl3 Motor-Uberlast NIy
Bitl4 Motor-Rechtslauf : |
Bit15 Umrichter-Uberlast J >3
»
» (4
Bit00 DC-Bremse aktiv N o[
Bit01 Ist-Freq.r0021 > P2167 (f_off) |
Bit02 Ist-Freq.r0021 > P1080 > | 6|
Bit03 Iststrom r0027 >= P2170 CO/BO: ZSW 2 »| 7
Bit04 Ist-Freq. r0021 >= P2155 (f_1) [0058 > —
Bit05 Ist-Freq. r0021 < P2155 (f_1) > 10053
Bit06 Ist-Freq. r0021 >= setpoint
Bit07 Act. Vdc r0026 < P2172 - Bit3 = 1 Par. a”dem Uber
Bit08 Act. Vdc r0026 > P2172 Hinweis:
Bit09 Hochlauf beendet P2019[0]: P0927 (15
Bitl0 PID-Ausgang r2294 == P2292 (PID_min) P20191] =
Bitll PID-Ausgang r2294 == P2291 (PID_max) P2019[3] = 5 e uss Baudra‘e
Bitl4 Download-Daten vom AOP auf 0 gesetzt sind Werkseinstellungen l_.
Bitl5 Download-Daten vom AOP auf 1 gesetzt -/ p201o [2] )
USS Adresse
0..31 ’—b
P2011 [2] (0) Uss-
Konfiguration
Alle Parameter:< uUss PZD Lange
Index =0
=> COM link P2012 [2] @
uss PKW Lange
. 127 '—D
P2013 [2] (127)
USS AusfZei
0... 65535 [ms] l—»
N P2014 [2] (0)
1 2 3 4 5 6 7 | 8
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RxD

Empfangstelegramm

Empfang

CB-
Rahmen

PZD

PKW

CB-
Rahmen

BO: STW 1 von CB

| 2090 )

Bit0=1

Par. andern tiber
0..15 I—b
P0927 (15)

CB Tel. Ausf.zeit
0...65535 [ms]
P2040 (20)

CB Parameter
0... 65535 I—b
P2041 [5] (0)

CB-
Konfiguration

[[e]o]2[e[s]-]o

BO: STW 2 von CB

Hinweis:

Im ersten PZD-Wort des liber USS empfangenen
Telegramms muB Bit 10 gesetzt sein, damit der
Umrichter die ProzeRdaten als gliltig

akzeptiert. Deshalb muf3 im ersten PZD-

Wort das Steuerwort 1 zum Umrichter
Ubertragen werden.

P 12091 )

(" Bit00
BitOL
Bit02
Bit03
Bit04
Bit0S
Bit06
Bit07
BitO8
Bit09
Bit10
Bit11
Bit13
Bit14
\_Biti5

Bit0O
BitO1
Bit02
Bit03
< Biod
Bit05
Bit08
Bit09
Bit11
Bit12
Bit13
\_Bit15

ON/OFF1

OFF2: Impulswegnahme
OFF3: Schnellhalt
Impuslfreigabe
RFG-Freigabe
RFG-Start
Sollwert-Freigabe
Fehler quittieren
JOG rechts

JOG links

Regelung Giber PLC

Drehrichtungsumkehr (Sollwertinvertierung)

Motor-Potentiometer MOP héher

Motor-Potentiometer MOP niedriger

CDS Bit 0 (Local/Remote)

Festfrequenz Bit 0
Festfrequenz Bit 1
Festfrequenz Bit 2
Festfrequenz Bit 3
Antriebsdatensatz (DDS) Bit 0
Antriebsdatensatz (DDS) Bit 1
PID-Freigabe

DC Bremse freigegeb

Droop

Drehmomentregelung
Externer Fehler 1
Befehlddatensatz (CDS) Bit 1

1

6

7

Externe Schnittstellen

2700_CBonCOM.vsd
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Bit0O0O Bereit N
BitO1 Betriebsbereit

Bit02 Betrieb

Bit03 Fehler aktiv

Bit04 OFF2 aktiv

Bit05 OFF3 aktiv

Bit06 ON Sperre aktiv .
Bit07 Warnung aktiv CO/BO: ZSW 1 B PZD B
Bit08 Sollwert-Abweichung / Istwert [ro052 > - PKW -
Bit09 PZD-Regler > 70052 57D Rahmen ||[7] 6] 5[4[3]2[1] 0] Rahmen
Bitl0 Maximalfrequenz erreicht [ P2051

Bitl1 Warnung: Motor-Stromgrenze CO: Gegl.Ausgfreq. [Hz] [0]
Bit12 Motorhaltebremse aktiv _ m
Bit13 Motor-Uberlast 2
Bitl4 Motor-Rechtslauf

Bitl5 Umrichter-Uberlast

Ubertragen Sendetelegramm TxD

v

Bit00 DC-Bremse aktiv N
Bit01 Ist-Freq. r0021 > P2167 (f_off)
Bit02 Ist-Freq. r0021 > P1080

Bit03 Iststrom r0027 >= P2170 CO/BO: ZSW 2
Bit04 Ist-Freq. r0021 >=P2155 (f_1) >

Bit05 Ist-Freq. r0021 < P2155 (f_1)
Bit06 Ist-Freq. r0021 >= setpoint 10053

Bit07 Act. Vdc r0026 < P2172 Hinweis:
Bit08 Act. Vdc r0026 > P2172 P2051[0] = 52
Bit09 Hochlauf beendet P2051[1] = 21
Bitl0 PID-Ausgang r2294 == P2292 (PID_min) P2051[3] = 53
Bitll PID-Ausgang r2294 == P2291

BADA ngyvnload-Daten vom AOP auf 0 gesetzt
Bitl5 Download-Daten vom AOP auf 1 gesetzt

YVYVYVYVYYY
EEEEENEE

sind Werkseinstellungen

S Par. andern tber
Bito=1 P l_,
P0927 (15)

CB Tel. Ausf.zeit
0...65535 [ms]
P2040 (20)

CB Parameter
0... 65535 l—b
P2041 [5] (0)

CB-
Konfiguration

1 2 3 4 5 6 7 8
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BI: EINJAUS1
(722:0)
MOP-Sollwert MOP-Sollw.speicher
-650.00 ... 650.00 [Hz] 0..1
BI:MOP héh. P1040.D (5.00) P1031.D (0)
(19:13)
Start Uberwachung MOP-
BI:MOP tief Ausgang
MOP-Revers sperren
(19:14) 1 0..1
P1032 (1)
A A
p{o 00
4
0(l)\gax.els:srgq(;gen[lz_1 , | 01 CO: MOP-Ausg.freq.
.00 ... A ¥4 P o
P1082.D (50.00) | | | MOP . {1050 >
i i RFG =
po 11
T
c
S
=
=
1 | 2 4 5 6 7 8 S
- )
Interne Sollwertquelle 3100_MOP.vsd Funktionsplan 3100 g=1
I - - Q:
Motor-Potentiometer (MOP) 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440 2
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FF-Modus - Bit 0

1..3 FF-Modus - Bit 0
Bl: FF-Ausw. Bit 0 P1016 (1) PllOiHGP’(l)
Y
! SN
0|—>
d 0 |—>T° FF-Modus - Bit 1
FF-Modus - Bit 1 1..3
1..3 P1017 (1)
Bl Fr-Ausw. Bit1 ~ F1017 (1) T ?
FF-Modus-Bitz_ | | o
%6 1o 0 e
0|_>_3° P1018 (1)
FF-Modus - Bit 2 »Zal
P 0 |—P—°'\ FF-Modus - Bit 3
Bl FF-Ausw. Bit2 " 1018 (D) = s
— P1019 (1) L »
-«\‘E N >
0 pZ >
gty FF-Modus - Bit4 |_>_<> > Zl ON/OFF1
FF-Modus - Bit 3 1..2 T >
1 3 il P1025 (1)
Bl FR-Ausw. Bits 1019 (1) Festfrequenz 1 0 g°‘\_ Y
- -650.00 ... 650.00 [HZ] o TN
4\:6 P100L.D (0.00) ! o e FF-Modus - Bit 5
> 1..2
0
0 Ei Festfrequenz 2 0 |"—°\_ P1027 (1)
FE-Modus - Bit 4 -650.00 ... 650.00 [HZ] |—>To '
1.2 P1002.D (5.00) iy
) P1025 (1) T RS
BI: FF-Ausw. Bit 4 Festfrequenz 3 0 |—>—o\_ N mgind
2;. 4650.00 ... 650.00 [H2] |—>To
-1\-6 P1003.D (10.00)
N
0|—> 0
£ Festfrequenz 4 | 0 |_’_°\_
FE-Modus - Bit 5 -650.00 ... 650.00 [Hz] i
1.2 P1004.D (15.00) |
_ ) P1027 (1)
Bl: FF-Ausw. Bit 5 Festfrequenz 5 |
>t -650.00 ... 650.00 [Hz]
J‘\'E P1005.D (20.00)
Ol—b? CO: Ist-Festfreq.
Festfrequenz 6
650,00 ... 650.00 [H7] | [0z >
P1006.D (25.00)
1 | 2 | 3 | 4 | 5 6 7 | 8
Interne Sollwertquelle 3200_FF.vsd Funktionsplan 3200
Festfrequenzen (FF) Bit-Codiert (P1016 - P1019, P1025, P1027 =1 or 2) 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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Bl: FF-Ausw. Bit 0

o
=
o
]
o
(¢

(0:0

Bl: FF-Ausw. Bit 1

o
=
<]
N
g
(¢}

(00

FF-Modus - Bit 0
1..3
P1016 (1)

R

R

12

;

FF-Modus - Bit 1
1.3
P1017 (1)

3 i

ol

;

12

FF-Modus - Bit 2

1: Wenn alle Parameter fiir die FF-Auswahl = 3 ge-

1.3
. P1018 (1) setzt sind (P1016=P1017=P1018=P1019 = 3)
Bl: FF-Ausw. Bit 2 0: Fir alle anderen Félle
P1022.C ;
0:0) -30\6
Y
0 P2 i N oy
> So|——p
FF-Modus - Bit 3 |2 1 0 |"6° ON/OFF1
1..3 v
BI: FF-Ausw. Bit 3 P1019 (1) VY >
P1023.C ; 6 0000 .
(722:3) ERY o
Lo Festfrequenz 1
0 1.2 -650.00 ... 650.00 [Hz] —o 0001
P1001.D (0.00)
Festfrequenz 4 :
-650.00 ... 650.00 [Hz] lo 0100
P1004.D (15.00)
Festfrequenz 5
-650.00 ... 650.00 [Hz] lo 0101
P1005.D (20.00) CO: Ist-Festfreq.
Festfrequenz 6 11024 >
-650.00 ... 650.00 [Hz] o 0110
P1006.D (25.00)
Festfreq.15
-650.00 ... 650.00 [Hz] —fo 1111
P1015.D (65.00)
1 [ 2 3 | 4 6 7 | 8
Interne Sollwertquelle 3210_FF.vsd Funktionsplan
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PID-Festsollw.Bit0

PID-Festsollw.Bit0

1..3
) ) P2216 (1) 1..3
Bl: FSWBIt0 P2216 (1)
P2220.C '
1.2
©0) q 7
Ef L

%

0|—>To

PID-Festsollw.Bit1

PID-Festsoliw.Bitl 1..3
1..3 P2217 (1)
BI: FSWBIt1 p2217 (1) . y
- e
o0 PID-Festsollw.Bit2 o
4\'6 1..3 °
0|_>? P2218 (1)
z
PID-Festsollw.Bit2 TNEV
i 0 |_’_°-\ PID-Festsollw.Bit3
BI: FSWBIt2 P2218 (1) 1 A
T 2; P2219 (1) L »,
-d\:E ~ >
0 »Z >
3 PID-FSWModus Bit4 -~ > 21 ON/OFFL
—o
PID-Festsollw.Bit3 1..2 1 i
1.3 1 P2225 (1)
BI: FSWABIt3 P2219 (1) poFsw1 O PP N ;.
- -200.00 ... 200.00 [%] o i
-c\’E P2201.D (0.00) il 0 |—>T° PID-Festsollw.Bit5
> 1.2
0
0 Ei PID-FSW 2 0 |"—°\_ P2227 (1)
PID-FSWModus Bitd -200.00 ... 200.00 [%] o s
1.2 P2202.D (10.00) . =2"':\’_
P2225 (1]
BI: FSWBIt4 M PID-FSW 3 0 |—>9°~ 0 |—>T°
12;. -200.00 ... 200.00 [%] I—yTo
-d\IE P2203.D (20.00)
0|—>
s PID-FSW 4 |
PID-Festsollw.Bit5 -200.00 ... 200.00 [%]
1.2 P2204.D (30.00)
P2227 (1)
BI:FSWBIt5 -+ PID-FSW 5
St -200.00 ... 200.00 [%] |
: P2205.D (40.00)
0 l—b? CO: PID-Festsollw.
PID-FSW 6
-200.00 ... 200.00 [%] | (2224 >
P2206.D (50.00)
1 | | 3 | 6 7 | 8
Interne Sollwertquelle 3300_FPID.vsd Funktionsplan 3300
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PID-Festsollw.Bit0

1..3
Bl: FSWBIt0 p2216 (1)
P2220.C - ;
(0:0) -o\IE
Ol_"f,z
PID-Festsollw.Bitl
1..8
BI: FSWBIt1 p2217 (1)
P2221.C ;
0:0) -30\'6
O|_"1‘32
PID-Felstso:;Iw. B 1: Wenn alle Festfrequenzen = 3 gesetzt sind
P2218 (1 (P2216=P2217=P2218=P2219=3)
Bl: FSWBIt2 @ 0: Fir alle anderen Félle
P2222.C ;
0:0) -30\6
A
0 P2 v o
' »> So1+——p
PID-Festsollw.Bit3 |2 1 0 |"6° ON/OFF1
1..8 v
BI: FSWBIt3 P2219 (1) VY >
P2223.C . v L 0000 -
- H >
(722:3) ! oFFL
Lo PID-FSW 1
0 i) -200.00 ... 200.00 [%] |—o 0001
P2201.D (0.00)
PID-FSW 4 :
-200.00 ... 200.00 [%] lo 0100
P2204.D (30.00)
PID-FSW 5
-200.00 ... 200.00 [%] lo 0101
P2205.D (40.00) CO: PID-Festsollw.
PID-FSW 6 12224 >
-200.00 ... 200.00 [%] o 0110
P2206.D (50.00)
PID-FSW 15
-200.00 ... 200.00 [%] o 1111
P2215.D (130.00)
1 [ 2 3 | 4 6 7 | 8
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SW PID-MOP PID-MOP Sp.
-200.00 ... 200.00 [%] 0.1
BI:PIDMOP h P2240.D (10.00) P2231.D (0)
P2235.C
(19:13)
Start Regelung PID-MOP-
BI:PIDMOP t Ausgangswerte
P2236.C Deakt. PID-MOP-REV
(19:14) 4 0..1
Motornennfrequenz p2232 (1)
12.00 ... 650.00 [Hz] . A A
P0310.D (50.00) 100 % plo 00
A4
O(;\zl)ax:srgqouoen[a : doos { o CO: Aktuel. MOP SW
. . Z P o
P1082.D (50.00) PID-MOP g/é' {250 >
v RFG d 0
»o 10
»o 11
1 | 2 | 3 5 6 7 8
Interne Sollwertquelle 3400_PIDMOP.vsd | Funktionsplan 3400
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|f_act| >= P2167 (f_off)

|f_act| > P1080 (f_min)

|I_act| >= P2170
(I_schwell)

|I_act| < P2170

Abschaltfreq f_off

0.00 ... 10.00 [Hz]
P2167.D (1.00)

Bremse angezogen

f act .

A 4

3 .

(beim Herunterfahren)
—P>

T_aus
0...10000 [ms]
P2168.D (10)

o

CO/BO: ZSW 2

r0053 >

21 VIT OI

f_act

Keine Bremse angewahlt

Min. Frequenz
0.00 ... 650.00 [Hz]
P1080.D (0.00)

|_act

‘

r0053.1 )

CO/BO: Meldungen 1

CO/BO: ZSW 2

r0053 >

L.
0

1

T1 n-Filt.

0...1000 [ms]
P2153.D (5)

Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [HZ]
P2150.D (3.00)

[>T

r0053.2 )

CO/BO: Meldungen 1

CO/BO: ZSW 2

r0053 >

I-Schwellw
0.0 ... 400.0 [%)]
P2170.D (100.0)

A 4

B
T

I-Schwellw
0.0 ... 400.0 [%]
P2170.D (100.0)

0l

il

Tverz Strom
0...10000 [ms]
P2171.D (10)

r0053.3 )

CO/BO: Meldungen 1
I

CO/BO: Meldungen 2

2198 >

1
I_act L
0

A

Tverz Strom

0..10000 [ms]

P2171.D (10)

r2198.8 )

1

5 6

7

Technologiefunktionen

4100_SW21.vsd
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ist| >
|f_ist| > P2155 (f_1)  f act

-

Schw. f_1
0.00 ... 650.00 [HZ]
P2155.D (30.00)

Y

—Y]

1

T1 n-Filt.
0...1000 [ms]
P2153.D (5)

If_ist| <= P2155 (f_1)

fist>=f set Lad,

f_set

A 4
P

-
T

Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [Hz]
P2150.D (3.00)

A 4

Tverzf_ 1
0...10000 [ms]
P2156.D (10)

Schw. f_1
0.00 ... 650.00 [HZ]
P2155.D (30.00)

T 1T
Tverzf_ 1

0...10000 [ms]
Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [Hz] P2156.D (10)
P2150.D (3.00)

217>

CO/BO: ZSW 2

Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [Hz]
P2150.D (3.00)

r0053 >
[0053.6

r0053.6
CO/BO: Meldungen 1
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4

-

il

Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [Hz]
P2150.D (3.00)

Tverz Vdc
0...10000 [ms]
P2173.D (10)

T

[

1
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0

1

Vdc Schwell
0...2000 [V]

|Vdc_ist| > P2172 P2172.D (800)

Tverz Vdc
0...10000 [ms]
P2173.D (10)

T

[

A 4

[r0053 >
[r0083.7 )

CO/BO: Meldungen 1
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CO/BO: ZSW 2
r0053
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o

i

r0053.8

CO/BO: Meldungen 1
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1 2

6

7

Technologiefunktionen

4110_SW22.vsd

Funktionsplan

Beobachten

05.05.2002 V2.0

MICROMASTER 440

- 4110 -
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VAL

Vdc-Regler
0..3
P1240.D (1)
Int.zeit Vdc-Regl.
. g 0.1...1000.0 [ms]
CO: Ungef. ZWK-Spg [V] oY P1251.D (40.0) R CO/BO:ZSW Regelung
0 ™ “\3 Verstark. Vdc-Regl Diff.zeit Vdc-Regl Vdc-RegBegr > [r0056 >
- 0—io® 0.00 ... 10.00 0.0 ... 1000.0 [ms] 0.00 ... 600.00 [HZ] | r0056.14
P1250.D (1.00) P1252.D (1.0) Regelungsart P1253.D (10.00)
T T 0..23
CO:Vdc-max EIN-Peg [V] P1300.D (0) \I/ f(Vpo)
>
P FP 6100
; |/ Q}CQD
v %30
Vdc-Regler .
0..3 isq(Vpe)
P1240.D (1) I FP 7900
CO: Ungef. ZWK-Spg [V] ~ O _ =3 II Vdc-max Dyn.faktor CO/BO:ZSW Regelung
PN 10 ... 200 [%] 1 [os6 >
P1243.D (100) »
_ 0—{o 10056.14 )
CO: KIP EIN [V]
11246 [3]
1 | 2 3 4 5 6 7 8
4600.vsd Funktionsplan

Technologiefunktionen

Vdc-Regelung (max, min)

05.08.2002 V2.0

MICROMASTER 440
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3 AND-Elemente mit 2 Eingangen

P2800 P2801[0]

Index0

Index1

& D

P2800 P2801[1]

Index0

Index1

& HED

P2800 P2801[2]

Index0

&

Index1

3 OR-Elemente mit 2 Eingangen
P2800 P2801[3]

Index0 Z l 2817

P2800 P2801[4]

Index0 > 1 12819

P2800 P2801[5]

Index0 Z 1 12821

Index1

3 XOR-Elemente mit 2 Eingangen

P2800 P2801[6]

[ P2822

=1

Index0
Index1

P2800 P2801[7]

Index0

=1

Index1

P2800 P2801[8]

Index0

Index1

=1 =D

3 NOT-Elemente mit 1 Eingang

P2800 P2801[9)]

P2828
Index0 1 12829

P2800 P2801[10]

P2830 A c
Index0 1 12831

P2800 P2801[11]

P2832
Index0 1 12833

1 | 2

6 7

Freie Blocke

4800_FreeBlocks1.vsd| Funktionsplan

AND-, OR-, XOR- und NOT- Elemente

05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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6v¢

Index2
Index3

POWER

oN T

Index0
Index1

Index2
Index3

POWER

ON

JL

2 D FlipFlops

P2800 P2801[12]

T
SET (Q=1)

o o LE®

_FSTORE
5 12836

RESET (Q=0)

2]

P2800 P2801[13]

SET (Q=1)

o oE®

>
_ETORE
Q

RESET (Q=0)

2]

3 RS FlipFlops

Index0

P2800 P2801[14]

SET
@ @

\4

Index1

L

1V
=

POWER ON

Index0

RESET _
5 g

P2800 P2801[15]

Index1

L

1V
=

POWER ON

Index0

Y

SET

& o rED
RESET _

&5 apeEe

P2800 P2801[16]

Index1

JL

IV
=

POWER ON

\

SET
(Q=1) Q 2847
RESET _

(Q=0) Q 12848

1 2 3 6 7 | 8
Freie Blocke 4810_FreeBlocks2.vsd| Funktionsplan 4810
FlipFlop 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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4 Zeitglieder O ... 6000.0 s

P2850 (0.000) P2851(0) P2860 (0.000) P2861(0)
P2800 P2802[0] 0.000...6000.0s  Mode P2800 P2802[2] 0.000...6000.0 s  Mode
ON Delay ON Delay
0 0
OFF Delay OFF Delay

L

L.

2862

o T ! 1
P2849 9 0 P2859 < o
Index0 - ON/OFF Delay o 12852 Index0 - ON/OFF Delay °

2
) ° ) F U °
r2863

2853
Pulse Gernerator Pulse Gernerator
j 1T L j 1Ty 3

]
=

P2855 (0.000)  P2856(0) P2865 (0.000) P2866(0)
P2800 P2802[1] 0.000..6000.0s  Mode P2800 P2802[3] 0.000...6000.0s  Mode
ON Delay ON Delay
0 0
OFF Delay OFF Delay
o T L 0 T 1
P2854 9 — ° P2864 9 — °
Index0 » ONioFFTDe'aY ) 0 Index0 - ON/TOFFTDe'ay 2 ©
4 o 4 o
12858 12868
Pulse Gernerator - Pulse Gernerator -
j 1T L j 1Ty L 3
J L I L
1 2 3 4 5 6 7 8
Freie Blocke 4820_FreeBlocks3.vsd| Funktionsplan 4820
Timer 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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2 Addierer mit 2 Eingéngen (1 Wort)

Index1

Index0

P2800 P2802[4]

_|_

X1+ x2

[
200 %,

-200 %

P2800 P2802[5]

+

X1+ x2

[
200 %,

TN
-200 %

r2870

r2872

2 Subtrahierer mit 2 Eingéngen (1 Wort)

Index0

P2800 P2802[6]

Index0

x1-x2

9
200 %,

2874

-200 %

P2800 P2802[7]

x1-x2

9
200 %,

r2876

N
-200 %

2 Multiplizierer (1 Wort)

P2800 P2802[8]

| P2877
> Index0 xL o \ZOL%/
> Index1 X2 g, >< / N 12878
= -200 %
x1-x2
100%
P2800 P2802[9]
| P2879 I
> Index0 XLy, \2OL%/ -
> Index1 X2 g, >< 7/ N 2880
= -200 %
x1-x2
100%

Index1

2 Dividierer (1 Wort)

P2800 P2802[10]

P2800 P2802[11]

L
. 200 %,
. r2882
-200 %
x1-100%
X2

Wortvergleich

P2800 P2802[12]

Index1

CMP

2886

Out =x12x2

P2800 P2802[13]

Konnektor-Einstellung in %

P2889
P2890

[ndexd Xl= CMP 2888

. 200 %, Index1 X2 g,
ndex0 [ N—

. Out = x1 >x2

-200 %
x1-:100%

X2

1 2 | | 4 | 5 6 7 | 8
Freie Blocke 4830_FreeBlocks4.vsd| Funktionsplan

- 4830 -

Addierer, Subtrahierer, Multiplizierer, Dividierer, Vergleicher, Einstellungen in %

05.08.2002

V2.0

MICROMASTER 440
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BI: JOG ->

P1055.C

(0:0)

BI: JOG <-

P1056.C

(0:0)

Cl: Hauptsollwert

CO: Anz Sollw ges. [Hz]

r1078
Y_X »
JOG-Freq.-> U/f-Steuerung P d
0.00 ... 650.00 [Hz] 001 <
P1058.D (5.00) Regelungsart
JOG Freq.<- 0..23
0.00 ... 650.00 [Hz] 010 P1300.D (0) Fluss. 7890 7900
P1059.D (5.00) Eluss. >
Bl: ZUSW-Sperre »100 SUM/ _O/ng_o 7500 - 7700 Strom-
P1074.C 0 <L1 N »( JOG- | AFM RFG —>O—> Drehzahl-/ | regelung > A
©:0) L 1 Auswahl y ' 950l Drehmome g < o)
Cl-ZSW-Skal 4 nt-regelung =
& 7900
'y 0o 00 Motormodell
Cl: PID-Zus.sollw. Pl%'MOfUS
P2254.C P22l5li (0) Motoridentifikation
(0:0) o
CI: PID-Sollwert »| PID-Regler > X
P2253.C
(0:0) 12294
. Skal. PID-Ausgang
_ o
CI: PID-Istwert CO:AKLPID-Ausgang [%] ~100.00 ... 100.00
P2295 (100.00)
BI:BI:FreigPID
P2200.C
(0:0) »
PID-Modus &_
0..1 l—’
P2251 (0)
1 | 3 | 4 5 6 7 | 8
Ubersicht 5000_Overview.vsd | Funktionsplan 5000

Sollwertkanal und Motorregelung

05.08.2002 V2.0
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Cl: PID-Zus.sollw.

PID Zus.sw. Verst.
0.00 ... 100.00

P2256 (100.00) PID-Sw. Hochl.zeit

0.00 ... 650.00 [s]
P2257 (1.00)

Zeitk.PID-Sw.filt. PID-Reglertyp
0.00 ... 60.00 [s] 0..1
P2261 (0.00) P2263 (0)

PID-Prop.verstark.
0.000 ... 65.000
P2280 (3.000)
PID Integral-Zeit
0.000 ... 60.000 [s]
P2285 (0.000)

1 1 |

o

Kp

A 4

»
»

A 4

- [ f%——:O* i

CO:PID-SW nach HLG

CO:PID-gefil.Sollw

PID-Sollw. Verst.
0.00 ... 100.00

P2255 (100.00) PID-Sw. Riickl.zeit
0.00 ... 650.00 [s]

P2258 (1.00)

Max. PID-Istwert
Istwert Filt.zeitk -200.00 ... 200.00 [%]

0.00 ... 60.00 [s]
P2265 (0.00)

Cl: PID-Istwert

P2267 (100.00)

Verst. PID-Istwert PID-Istw.Fkt.wahl
0.00 ... 500.00 0..3

P2264.C
(755:0)

1 L |/_

P2269 (100.00)

P2270 (0)

-

CO:PID-Istw.gefilt [%]

CO:skal

PID-Gebertyp

Min. PID-Istwert
-200.00 ... 200.00 [%)]
P2268 (0.00)

0.1
P2271 (0)

PID-Differenz.zeit
0.000 ... 60.000 [s]

P2274 (0.000
( ) CO: PID-Reglerabw.

. PID-Istw. [%]

Max. PID-Ausgang
-200.00 ... 200.00 [%]
P2291 (100.00)

Min. PID-Ausgang
-200.00 ... 200.00 [%]

P2200 = BI: Freigabe PID-Regler

P2251 = PID Modus (0 = PID als Sollwert, 1 = PID als Zusatzsollwert)

P2350 = Freigabe PID Autotuning
P2354 = PID Autotuning Uberwachungszeit
P2355 = PID Autotuning Offset

HLG-Zeit PID-Grenz
0.00 ... 100.00 [s] |—><

P2293 (1.00)

P2292 (0.00)

CO:Akt.PID-Ausgand

=
ead

1 | 2 3 4 5 7 | 8
Sollwertkanal 5100_PID.vsd Funktionsplan 5100
PID-Regler 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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Ausbl.fre.2

Ausbl.fre.4

0.00 ... 650.00 [Hz] ~ 0.00 ... 650.00 [Hz]

P1092.D (0.00)

P1094.D (0.00)

Ausbl.fre.1 Ausbl.fre.3

0.00 ... 650.00 [Hz] | 0.00 ... 650.00 [Hz]

Max. Frequenz

BI:NegSW-Sp P1091.D (o 00) P1093.D (0 00) 0.00 ... 650.00 [H2]
P1110.C P1082.D (50.00)
(0:0) T
JOG OUT Result. max. Freq. [Hz]
Bl: Ausw. Revers. 1 r1084
P1113.C I
(722:1) y
A § 1 Lo A -/— b
00 M ° _t jp— > RFG —>
SUM oder SUM/JOG- N N g N T T _; _____ . v
PID-Regler Auswahl i 7o 0 i 4 _/-
i« Bandbreite > - R
Keine Auswertung bei PID !
Ausblendfrequenz 1119
CO: Sollwert-Ausw. CO: Sollw. vor HLG
le
1114 Min. Frequenz
CO: Soliw n Revers Bandbr.Ausbl.freq. 0.(;’01688%).%00?2]
0.00 ... 10.00 [Hz] D (0.00)
P1101.D (2.00)
1 | 2 3 4 5 6 7 | 8
Sollwertkanal 5200_AFM.vsd Funktionsplan 5200

Zusatzliche Frequenzanderungen

05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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vom AFM

0.00 ... 40.00 [s]
P1130.D (0.00)

Endverr.HL
0.00 ... 40.00 [s]
P1131.D (0.00)

1 1

Anf.verr.HL

Endverr. RL
0.00 ... 40.00 [s] 0.00 ... 40.00 [s]
P1132.D (0.00) P1133.D (0.00)

1 1

Anf.verr.RL

Verrund.typ
0..1 |—D
P1134.D (0)

i

Bl:HLGStart

pP1141.C ) (y-Wert einfrieren)
- RFG anhalten

BI:SW Freig

P1142.C

(1:0)

CO: Sollw. vor HLG [Hz]

° No— Xy

Af

(C

D))

o) —

CO: Sollw nach HLG [Hz]

»
L

P1130 P1131

P1132 P1133

»
t

RFG zum Stillstand bringen

BI:HLGFreig

P1140.C

1

Hochlaufzeit
0.00 ... 650.00 [s]
P1120.D (10.00)

1= RFG-Freigabe e

(1:0)

PID-Zusatzsollwert

0= RFG auf 0 setzen "\A

Einschalten

1

Riicklaufzeit
0.00 ... 650.00 [s]
P1121.D (10.00)

4
Yl T ~
y

1

5 6

7

Sollwertkanal

5300_RFG.vsd

Funktionsplan

- 5300 -

Rampengenerator

05.08.2002 V2.0
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P1200 P1240 P1335 P1338
Schlupf- Resonanz-
Fangen Vdmax-Regler . -
kompensation dampfung
3 CO: Gegl. Ausgfreq
A A >
% % 2 10024
vom AFM ~ ~ + .
RFG . > >
+ I 3 + Frequenzausgang
zum Modulator
11119 D 10063 __ > n/f(max) +
CO: Sollw. vor HLG CO: Sollw nach HLG ~ CO: Drehzahl Regelungsreserve
PID-Zusatzsollwert
Motor-Temperatur A A
Umrichter-Temperatur Imax- CO: f_aus-ImaxReg.
2t Umrichter Frequenzregelung 11343
) oS 13 >
Mot.uberl.fakt.[%)] Sollwert Imax-Regler
10.0...400.0 [%] X T Em T -ﬁ%ﬁ(l_ i CO: U_aus-ImaxReg
P0640.D (150.0) 0067 + Spannungsregelung ) ”344 '
CO:Beg. Ausg.strom [A] P1345
Motornennstrom P1346
0.01 ... 10000.00 [A] Stromriickmeldung
P0305.D (3.25)
Cl: Spg.-SW
P1330.C 5 CO: Ausgangsstrom [A] Regoemﬂz%wrt 51350
:0) Spannung-
P1300.D (0) Sanftanlauf CO: Gegl. Ausgspg.
r0025
P1300 19, |
Ulf + FCC i >
> + 0/0— Spannungsausgang
Spannungsanhebung zum Modulator
P1310 ... P1312
1 | 2 3 4 5 6 7 8
U/f-Steuerung 6100_V_f.vsd Funktionsplan 6100

Ubersicht U/f-Steuerung

05.08.2002 V2.0
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Drehzahlregler

Drehmoment-/Stromgrenze

Stromregler,

Steuersatz

Flusssollwert Beobachtermodell
Blatt 7500 Blatt 7700 Blatt 7900
Pmax mot.
0.0...8000.0
CO:0b.M-Gr. P1530.D (0.75) Pmax gen.
-8000.0 ... 0.0

-99999.00 ... 99999.00 [Nm]
P1520.D (5.13)
> Cl:Ob.M-Gr.

P1522.C

» (15200

CO:Unt.M-Gr
+99999.00 ... 99999.00 [Nm
P1521.D (-5.13)

Cl:Unt.M-Gr

P1531.D (-0.75)

T

20/80 agebsny

> Dreh- I-Zeit Strom.regl. *)
moment- 1.0...50.0 [ms]
Begrenzung P1717.D (4.1) CO: Ungef. ZWK-Spg [V]
Kp n-Regler (SLVC) Tn n-Regler SLVC Mot.iiberl.fakt.[%] erst. Stromreglef) r0070
oy piino s i e s ®
082082630(23 0[(')")Z] o S} b HLG ] @0 D (400) P0640.D (150.0) D (025 CO: Ausgangsspg O: Ausgangsstrom [A|
. . : Sollw nac Z
r0072 r0068
T Al I 006>
vom N »| X —
Sollwertkanal /I\ '<“>_> | Ty ’
— A
A
Max. Frequenz 70030
0.00 ... 650.00 [Hz] Blatt 7800 CO:FlussFSW Ly Span-
P1082.D (50.00) 50.0...200.0 [%]  CO: Max. Ausg.spg. [ CO: Strom Isq [A] nung > [7
P1570.D (100.0) 0071 ™ _I a!
= - >
» —
0 nlsé'lé]dOSOL\[/r(;S] Skal.Vorst. Opt. Wirkungsgrad I
P1452. (4 0.0 ... 400.0 [%)] 0...100 [%] l—» . v
D@ P1496.D (0.0) P1580.D (0) ,O_’ || Pulsfrequenz
Tréagheitsverhélt. M-Anh.SLVC a 2 ...16 [kHz]
Hinweis 1.000 ... 400.000 0.0... ZOOtO [OA))] P1800 (4)
P0342.D (1.000 P1610.D (50.0
Die Stromeinpréagung von - o ( ) M-BeschSLVC - r0029
P1610 wird nur berechnet, Motortragheitsmom. 0.0... 200.0 [%] ms CO: Strom Isd [A]
wenn das Beobachtermodell v -00010 ... 1000.00000 P1611.D (0.0)
ausgeschaltet ist. N P0341.D (0.00180) ) » D @
. N > + > _0056
r0050 = akt. BiCo-Datensatz (CDS): & + CO: Ausgangsfreq. [Hz]
r0051.1 = akt. Antriebsdatensatz 10063 CO: Drehzahl [Hz] Strom- Eeok;t
achter-
(DDS) modell r0065 Modell P
e CO: Schlupffreq. [%]
) Kp n-Adapt. (SLVC) Tn n-Adapt. (SLVC)*)
*) nur in Stufe 4 0.0..25 1.0...2000 [ms] Tn
**) setzbar Uber P1000 P1764.D(0.2) P1767.D (4.0) g
oy
=
1 | 2 | 3 4 | 5 6 7 | 8 S
" [72)
Vektorregelung 7000.vsd Funktionsplan 7000 g=1
- - o
Drehzahlregelung ohne Impulsgeber (SLVC): P1300 =20 und P1501 =0 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440 3
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Drehmoment-/Stromgrenze Stromregler,
Drehzahlregler Steuersatz
Flusssollwert Beobachtermodell
Blatt 7500 Blatt 7700 Blatt 7900
Pmax mot.
0.0 ... 8000.0
CO:0b.M-Gr. P1530.D (0.75) Pmax gen.
-99999.00 ... 99999.00 [Nm] -8000.0 ... 0.0
P1520.D (5.13) P1531.D (-0.75)
> Cl:Ob.M-Gr.
CO:Unt.M-Gr P1522.C
-99999.00 ... 99999.00 [Nm' ) (1520:0
P1521.D (-5.13) CI-UNtM-Gr
DS Dreh- I-Zeit Strom.regl. *)
moment- 1.0...50.0 [ms]
Begrenzung P1717.D (4.1) CO: Ungef. ZWK-Spg [V]
n-Regler KP Tn Drehzahlregler Mot.iiberl.fakt.[%] erst. Stromreglef) r0070
oy sty ety Pirsd o5 O,
0'82662630(28 O[S)Z] 0 Sollwnach HLG [Hz] a- o PO540.0 (150.0) D 0290 ausgangsspal VICO: Ausgangsstrom (A
. . : Sollw nac Z
r0072 r0068
T S )
vom : X :
> > »| X —
Sollwertkanal /I\ '<“>_> Ty C
— A |
Max. Frequenz 70030
0.00 ... 650.00 [HZ] Blatt 7800 > Span-
P1082.D (50.00) CO: Strom Isq [A] nung > '
CO:FlussFSW ™ _I a!
50.0 ... 200.0 [%] CO: Max. Ausg.spg. [ Kp Tn >
—
Ist-Drehz. Filt.z. Skal.Vorst. P1570D (100.0) roo71 I I
0..32000 [ms] | 0. 400.0 [%] 5 N
P1442.D (4) P1496.D (0.0) Opt. Wirkungsgrad i’ O—> — Pulsfrequenz
Tragheitsverhalt. 0...100 [%] l—b _ 7 2 ...16 [kHz]
1.000 ... 400.000 P1580.D (0) P1800 (4)
: P0342.D (1.000)
Vom Geber o | |
d Motortragheitsmom. ro029
Hinweis .00010 ... 1000.00000 CO: Strom Isd [A]
Die Stromeinpragung von P1610 P0341.D (0.00180)
wird nur berechnet, wenn das =/_\+ > r0066
Beobachtermodell ausgeschaltet + CO: Ausgangsfreq. [Hz]
ist, r0063 CO: Drehzahl [Hz] Strom- E:gk;ter- )
r0050 = akt. BiCo-Datensatz modell r0065 modell
(CDS) CO: Schlupffreq. [%]
r0051.1 = akt. i
Antriebsdatensatz (DDS) Kp n-Adapt. (SLVC)* Tn n-Adapt. (SLVC)*)
% nur in Stufe 4 0.0..25 1.0 ... 200.0 [ms]
N P1764.D (0.2) P1767.D (4.0)
**) setzbar uber P1000
1 | 2 | 3 4 5 6 7 | 8
Vektorregelung 7010.vsd Funktionsplan

- 7010 -

Ubersicht Drehzahlregelung mit Impulsgeber

P1300 = 21 und P1501 = 0
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Drehmoment-/Stromgrenze Beobachtermodell Steuersatz
Blatt 7700 Blatt 7900
CO:Unt.M-Gr CO:0b.M-Gr. Pmax mot. Pmax gen.
-99999.00 ... 99999.00 [Nm$9999.00 ... 99999.00 [Nm] 0.0 ... 80000 .8000.0 ... 0.0
P1521.D (-5.13) P1520.D (5.13) P1530.0 (0.75)  P1531.D (:0.75)
Cl:0b.M-Gr.
P1522.C I I
(1520:0)
Cl:Unt.M-Gr Drehmoment- L-
Begrenzun
9 9 | CO:Unt. M.gr.(ges) [Nm]
P»  (1521.0)

cl:M-zsw %)

> (0:0) 11515 >

Mot.uberl.fakt.[%)]
P1511.C CO:Drehmoment ZUSW [Nn@¢0: Drehmom.soliw. [Nm] 10.0..
P0640.D (150.0)

. 400.0 [%]

CO:Beg. Ausg.strom [A]

— >

CO:Ob. Dr.gr.(ges) [Nm]

CO: Mom.sollw. ges [Nm]

r0079 >

Cl: M-Sollw %)

I-Zeit Strom.regl. *)
1.0...50.0 [ms]
P1717.D (4.1)

erst. Stromreﬁ*)
0.00 ... 5.00
P1715.D (0.25)

Q

(CO: Ausgangsspg

Tragheitsverhalt. Motortragheitsmom.
1.000 ... 400.00®.00010 ... 1000.00000
P0342.D (1.000) P0341.D (0.00180)
Max. Frequenz
I 0.00 ... 650.00 [HZ]
P1082.D (50.00)

~ 1
=

Max. Frequenz

0.00 ... 650.00 [Hz]
P1082.D (50.00)

CO: Drehzahl [Hz]

1

b

h 4
P <Ix
I

Ay >
l:_

D: Ungef. ZWK-Spg [V]
r0070

O: Ausgangsstrom [A|

20/80 agebsny

©
®

u

Blatt 7800 CO:FlussFSW
50.0 ... 200.0 [%]
P1570.D (100.0)

»

0...100

Opt. Wirkungsgrad
[%] l—’ B
(0)

P1580.D

M-Anh.SLVC
0.0...200.0 [%]

P1610.D
M-Besch

0.0...200.0 [%]

L

CO: Max. Ausg.spg. [

(50.0)
SLVC

o
S
=
(7

P1611.D (0.0)

r0030
CO: Strom Isq [A]

Kp Tn

RS

A
"Span-
i 'K ‘D
P e

ooy ialy

CO: Strom Isd [A]

Pulsfrequenz
.16 [kHz]
P1800 (4)

2.

1

r O+ > )

Skal. M-Reg ;/-\
0.0... 400.0 [%] * + CO: Ausgangsfreq. [Hz]
P1499.D (100.0) Beo-
Strom- bachter- E
modell modell [
*) setzbar iber P1500 CO: Schlupffreq. [%] l
**) Der Drehzahlintegrator arbeitet nicht Kp n-Adapt. (SLVC)" Tn n-Adapt. (SLVC)*)
im Bereich des Beobachtermodells 0.0..25 1.0 ... 200.0 [ms] EI
P1764.D (0.2) P1767.D (4.0) S
<y
1 | 2 | 3 | 4 | 5 6 7 | 8 S
" [72)
Vektorregelung 7200.vsd Funktionsplan 7200 g=1
Ubersicht Drehmomentregelung ohne Impulsgeber P1300 = 22 oder P1300 = 20 und P1501 = 1| 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440 %’
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Drehmoment-/Stromgrenze

Beobachtermodell

Steuersatz

Blatt 7700
CO:Unt.M-Gr

-99999.00 ... 99999.00 [Nm$9999.00 ...

P1521.D (-5.13)

CO:0b.M-Gr.

99999.00 [Nm]

P1520.D (5.13)

Cl:0b.M-Gr.

P1522.C

Pmax mot.
0.0 ... 8000.0 -8000.0 ... 0.0
P1530.D (0.75) P1531.D (-0.75)

4 1

Pmax gen.

(1520:0)
Cl:Unt.M-Gr

P1523.C

cl:M-zsw %)

(1521.0)

Drehmoment-
Begrenzung

P1511.C CO:Drehmoment ZUSW [Nn@¢0: Drehmom.soliw. [Nm]
> (0:0) 11515 > 11508

Cl: M-Sollw %)

r0067 :Ob. Dr.gr.
CO:Beg. Ausg.strom [A] | 1538

Mot.uberl.fakt.[%)]
10.0 ... 400.0 [%]
P0640.D (150.0)

CO:Unt. M.gr.(ges) [Nm]

CO:Ob. Dr.gr.(ges) [Nm]

CO: Mom.sollw. ges [Nm]

Vom Geber

CO: Drehzahl [Hz]

~y_ -
RS
y
A
Blatt 7800
CO:FlussFSW
50.0 ... 200.0 [%] CO: Max. Ausg.spg. [

0

P1570.D (100.0)

-

Opt. Wirkungsgrad
... 100 [%] l—»——
P1580.D (0)

»
L

Blatt 7900

I-Zeit Strom.regl. *)
1.0...50.0 [ms]
P1717.D (4.1)

erst. Stromregle‘*)
0.00 ... 5.00
P1715.D (0.25)

ey

(CO: Ausgangsspg

I yrmn >

)

D: Ungef. ZWK-Spg [V]

Q

O: Ausgangsstrom [A

r0030

Ly
CO: Strom Isq [A] Span-

| nung

Kp Tn

RS

oL mls

r0029

CO: Strom Isd [A]

» ) »
Ll + Ll
L@ Strom Beo-
- bachter- |
modell r0065 mi)cdeﬁr
. CO: Schlupffreq. [%]
*) setzbar ber P1500 i

**) Der Drehzahlintegrator arbeitet nicht
im Bereich des Beobachtermodells

Kp n-Adapt. (SLVC)*

P1764.D (0.2)

Tn n-Adapt. (SLVC)*)
0.0.. 1.0...200.0 [ms]
P1767.D (4.0)

_I

Pulsfrequenz
2...16 [kHz]
P1800 (4)

s> (3)

+ CO: Ausgangsfreq. [Hz]

1 | 2 | 3 | 4 | 6 7 | 8
Vektorregelung 7210.vsd Funktionsplan 7210
Ubersicht Drehmomentregelung mit Impulsgeber P1300 = 23 oder P1300 = 21 und P1501 =1 | 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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FP7700
von Drehmomentbegrenzung@

r1508 FP7700
von Drehmomentbegrenzung@

r0079

Freigabe Statik |

CO: Statik Freq. [Hz]

Quelle Statik
0..3
Skal.Statik P1488.D (0)
0.00 ... 0.50

P1489.D (0.05)

T

T

: <
150 ms

A

A

A

o
W
A

Drehrichtung vorwarts

Motortragheitsmom. Tragheitsverhalt.
0.00010 ... 1000.000001.000 ... 400.000
P0341.D (0.00180) P0342.D (1.000)

i

CO: Beschl.drehm. [Nm]

zum Beobachtermodell
FP7900

Drehzahlregelung

A 4

Skal.Vorst.

0.0 ...400.0 [%]
P1496.D (0.0)

y
[N vy

0..1
P1492D (0) | Y
ole

o

gl

0

vom Hochlaufgeber ‘f‘ Y - N
-~ A ~

_| Result. max. Freg. [Hz]

r1084

CO: Drehzahlsollw. [Hz]

- w
kil

CO: Freg.sollw.Reg [Hz] 0.0 ... 2000.0

Kp n-Regler (SLVC)**) Tn n-Regler SLVC **)
25...32001 [ms]
P1472.D (400)

P1470.D (3.0)

r0064 Kp Tn

Drehmomentbegrenzung'
FP7700

CO:l-Ant n-Reg.aus [Nm]

CO: Regeldifferenz [Hzl I 11538 4 11482

r1539

Drehzahlreglerausgang

Bl:Int.setz

il

>
Drehmomentbegrenzung
FP7700

nistT1 SLVC
0... 32000 [ms] Konf. n-Reg
P1452.D (4) 0..3
CO: Drehzahl [Hz] CO: Gef. Ist-Freq [Hz] *) P1400.D (1)
1
Drehzahl vom Uberwachungsmodell N :
*) nur in Stufe 4
**) &nderbar im Betrieb tiber DDS
1 | 2 | 3 | 4 | 6 7 | 8
Vektorregelung 7500_SLVC.vsd | Funktionsplan 7500
Drehzahlregelung ohne Impulsgeber (SLVC) P1300 = 20 und P1501 =0 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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FP7710

von Drehmomentbegrenzung

r1508 FP7710

von Drehmomentbegrenzung

r0079

Freigabe Statik |
0..1
P1492.D (0) A

CO: Statik Freq. [Hz]

Quelle Statik
0..3
Skal.Statik P1488.D (0)
0.00 ... 0.50

P1489.D (0.05)

0

T

A

/

£ i
A

Motortragheitsmom. Tragheitsverhalt.
0.00010 ... 1000.000001.000 ... 400.000
P0341.D (0.00180) P0342.D (1.000)

i

A

A

A

CO: Beschl.drehm. [Nm]

Drehzahlregelung

A 4

Skal.Vorst.

0.0 ...400.0 [%]
P1496.D (0.0)

n-Regler KP **) Tn Drehzahlreglé®)

CO: Freg.sollw.Reg [Hz] ~ 0.0 ... 2000.0
VT P1460.D (3.0)

CO: Regeldifferenz [Hz] I

25 ...32001 [ms]
P1462.D (400)

r0064 Kp

y
.QK

A 4

>

vom Hochlaufgeber ‘fv\ \_l_/
N4 /—T—\

_| Result. max. Freq. [Hz] r0062

r1084 CO: Drehzahlsollw. [Hz]

Ist-Drehz. Filt.z.

- w
il

I r1538
Tn

Drehmomentbegrenzung'
FP7710

CO:l-Ant n-Reg.aus [Nm]

— >

r1539

Drehzahlreglerausgang‘

Bl:Int.setz

1

Drehmomentbegrenzung’
FP7710

0...32000 [ms] Konf. n-Reg
P1442.D (4) 0.3
CO: Lauferdrehzahl [Hz] CO: Drehzahl [Hz] CO: Gef. Ist-Freq [Hz] *) P1400.D (1)
T
Von Drehzahl- N
messung © ” d 0
Drehrichtung vorwarts
zum Beobachtermodell
*) nur in Stufe 4 FP7900
**) anderbar im Betrieb Giber DDS
1 | 2 | 3 | 4 5 6 7 | 8
Vektorregelung 7510_VC.vsd Funktionsplan 7510
Drehzahlregelung mit Impulsgeber (VC) P1300 = 21 und P1501 =0 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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CEM-ZSW  *)

P1511.C

(0:0)

CO:Drehmoment ZUSW

Drehzahlregelung [0

FP7500 d

0|—>T°

Bl:n<>M-Reg

CO: Beschl.drehm.

P1501.C

(0:0)

Freigabe

Skal. M-Reg
0.0...400.0 [%] Result. max. Freq. [Hz]
P1499.D (100.0) r1084

~~—Y __~Drehrichung rechts

Cl: M-Sollw =~ *¥)

P1503.C

(0:0)

CO/BO:Stat2 Regl.

»
L

Ausgang Drehzahlregler

I—P

FP7500

Motornennstrom

0.01 ... 10000.00

P0305.D (3.25)

Mot.uberl.fakt.[%]

Y r1e3s 11407 FP7500 —— =
11407.8 Motortragheitsmom. Tragheitsverhalt.
° o .00010 ... 1000.000001.000 ... 400.000
A > P0341.D (0.00180) P0342.D (1.000)
r1407 CO/BO:Stat2 Regl.
r1407.9 r1508 11407
r1539 CO: Dreh I
CO/BO:Stat2 Regl. - Drehmom.sofiw. 11407.8 )
(Al Umrichter-TemperatuffO:Beg. Ausg.strom FP7900
i2t Umrichter r0067 ~Y - ur Stromregelung
>
Imax WS

Motor-Temperatur

O——O—

10.0 ... 400.0 [%] X

Motorblockier-

1 1

R Y Beobachtermodell

FP7900

P0640.D (150.0) - N schutz ]
vom Fluss-Sollwert _Id
CO:0Ob.M-Gr. »
-99999.00 ... 99999.00 [Nm] CO:Ob.Drehm.grenz.
P1520.D (5.13) Cl:0b.M-Gr. r-r;|_525
E P1522.C
(1520:0) >
P Y Pmax gen. | » MIN |
-8000.0 ... 0.0 | » +
P1531.D (-0.75) Leistungsbegrenzung d
Drehzahl-
Pmax mot. begrenzer
0.0 ... 8000.0 nur fur
Skal. M-Gr. P1530.D (0.75) Dre(hmomem-
CO:Unt.M-Gr -4000..4000 [%] | | L] - =" regelung)
-99999.00 ... 99999.00 [Nm] P1525.D (100.0) o o
P1521.D (-5.13) Cl:Unt.M-Gr Istfrequenz > |
P1523.C \ 4 MAX —}674_1539
—L (1521.0)

CO: Mom.sollw. ges [Nm|

and FP7500 @

CO/BO:Stat2 Regl.

CO:Unt.Drehm.grenz

r1538 >

CO:Ob. Dr.gr.(ges)

CO:Unt. M.gr.(ges)

CO: Max. Isq ¥

'
=
YyvyYy A\ A 4

*) nur in Stufe 4 CO:Max. Isq (gen.) *)
**) setzen mit P1500
1 | 2 3 | 4 5 6 7 | 8
Vektorregelung 7700_TC.vsd Funktionsplan 7700
Drehmomentregelung und Drehzahlbegrenzung (SLVC) 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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CEM-ZSW  *)

P1511.C

(0:0)

CO:Drehmoment ZUSW

Drehzahlregelung

CO: Beschl.drehm.

FP7510

Bl:n<>M-Reg

P1501.C

A 4

0|"T°

(0:0)

Cl: M-Sollw ~ *¥)

P1503.C

(0:0)

Ausgang Drehzahlregler

5
c>\\c

CO/BO:Stat2 Regl.

CO/BO:Stat2 Regl.

FP7900
zur Stromregelung
»

s

1839

>
FP7510

>

4

and FP7510 @

FP7510 .
Motornennstrom Motor-Temperatur CO/BO:Stat2 Regl. CO: Drehmom.sollw. 10079
0.01 ... 10000.00 [A] Umrichter-Temperatur CO:Beg. Ausg.strom CO: Mom.sollw. ges [Nm|
P0305.D (3.25) 2t Umrichter (0067 > [r1407__ >
Mot.uberl.fakt.[%] Imax r1407.9
10.0 ... 400.0 [%] X > er- CO/BO:Stat2 Regl.
P0640.D (150.0) - MOtzrct::Etczk'er | 9
vom Fluss-Sollwert _Id
CO:0Ob.M-Gr. »
-99999.00 ... 99999.00 [Nm] CO:0b.Drehm.grenz
P1520.D (5.13 . — . :
(5:13) CI:0b.M-Gr. 1536
E P1522.C
(1520:0) »
<~ AN Pmax gen. | »  MIN] r1538
-8000.0 ... 0.0 | | + CO:0b. Dr.gr.(ges)
P1531.D (-0.75) Leistungsbegrenzu d
Drehzahl-
Pmax mot. begrenzer
0.0 ... 8000.0 (nur far
Skal. M-Gr. P1530.D (0.75) Drehmoment-
CO:Unt.M-Gr -4000..4000 [%] | | L] - =" regelung)
-99999.00 ... 99999.00 [Nm] P1525.D (100.0) gelung
P1521.D (-5.13) Cl:Unt.M-Gr Istfrequenz - | IEI—»
P1523.C y > MAX 1535
P EEEc q > O——— [mm >
/T\ CO:Unt. M.gr.(ges)
r1527
CO:Unt.Drehm.grenz N CO: Max. Isq )
v MIN r1536
> MAX r1537
*) nur in Stufe 4 CO:Max. Isq (gen.) *)
**) setzen mit P1500
1 | 2 | 3 | 4 5 6 7 | 8
Vektorregelung 7710_TC.vsd Funktionsplan 7710
Drehmomentregler und Drehmomentbegrenzer (VC) 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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Max. Modulation *)
20.0 ... 150.0 [%]
P1803.D (106.0)

Dyn. U-Res.
0..150 [V]
P1574.D (10)

CO: Max. Ausg.spg. [V]

CO: Gegl. ZWK-Spg. [V]
—]r0026
von Zwischenkreismessung
Vsetp.
von Stromregelung

CO:FlussFSW

CO/BO:ZSW Regelung

50.0 ... 200.0 [%]
P1570.D (100.0) rgggg >
P o

Magnetisier.zeit
0.000 ... 20.000 [s]
P0346.D (1.000)

1/ 1\

Istfrequenz

Tn Feldschwach.Reg
20 ... 32001 [ms]
P1596.D (50)

CO/BO:ZSW Regelung

r0056 >

Q

— o

r0056 )

Feldschwache-Regler

P T CO/BO:ZSW Regelung

r0056 >

Feldschwachechara b
kteristik

r0056 )

Status Motormodell
r1751

[r1597 >

Y
.

CO:Feldschw. Regl. [%]*)

CO:FlussSollw.(ges [%)]

20/80 agebsny

L [0
Opt. Wirkungsgrad MIN I‘ > L g :\\)_ > Id
0...100 [%] '—» > C » o
P1580.D (0) I Stromregelung
1 L und
Fluss-SW T1 Blockierschutz
4...500 [ms] CO:FlussSollw gegl [%] *) — —
Wirkungsgrad- P.1.582 D (15) Sattigungscharakteristik
Optimierung : P0362 ... PO369 *)
_| Lauferzeitkonst. [ms]
M-Anh.SLVC i 10384.D
0.0 ... 200.0 [%]
P1610.D (50.0)
M-BeschSLVC
0.0 ... 200.0 [%] =
P1611.D (0.0) N N || SF'I'lJSS' ||
CO: Drehmom.sollw. [Nm] < | 30 ms ergenvgegn
von Drehzahlregelung
_| Nennmagnet.-strom [A]
10331.D T
c
*) nur in Stufe 4 %
=
1 | 2 | 3 4 5 6 7 | 8 §
Vektorregelung 7800_VC.vsd Funktionsplan 7800 g=1
- - I
Flusssollwert (SLVC und VC) 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440 3
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_| Ges. Streureakt. % [%])

r0377.D
CO:Stand.wid. ges. [%]

Rotor-Fluss

»
Lg

A 4

> Vorsteuerung

CO: Entkopp.spg.

V%)

11725 %)

CO: Stromsollw.Isd [A]

r0075 Kp
vom Flusssollwert Id N\

Tn

CO:l-Ant. Isd-Reg

. > »
> >
A
CO: Stromsollw.lIsq [A] CO: Strom Isd [A]
r0077 10076
id-Regler

0.00 ... 5.00

Isg-Sollw. Glatt.  *)
2.0...20.0 [ms]
P1654.D (6.0)

CO: Strom Isq [A]

Verst. Stromregler |-Zeit Strom.regl.

P1715.D (0.25)

1.0...50.0 [ms]
P1717.D (4.1)

von Drehzahlregelun

\H

Rotor-Fluss

Kp Tn

- Vb

CO: Ausg. Isd-Reg. [VF)

Zur Feldschwach-
Regelung

CO:Modulationsgrad [%)
*
)

N

O

D: Ungef. ZWK-Spd

CO: Akt. Pulsfreq. [kHz]
r1801
CO/BO:ZSW Regelung

JO/BO:ZSW Regelung

isq(Vpe) iq-Regler

>

CO:l-Ant.Isg-Regl. [V}) | CO: Ausg. Isg-Reg. [V1)
1719 1718 Y
l L

/ i

P1755 *
P75 |

P1756 *
P17567)
P1757 *
P1757%) |

P1758 *
P75,

Modell-

Modulator

regelung

r0395

r0396

P bestimmun

Y

Schlupf-

P1750
=

FP 4600

CO: Phasenstrome [A]*)

A\ 4
<&
<

Ir

CO: Phasenstrome [A]*) Transfor-

70069 [6] mation

Von Strommessung

|

S

Drehrichung rechts

Von Drehzahl- oder Drehmomentregelung

CO: Ausgangsstrom [A]

P1780
—
P1781*
P1781%) |
P1786 *
P1786%) |

r1782

Beobachter- | r1787
Modell
10084 *)

YV VY
r1751

CO:l-Ant. n-Adapt. [Hz]

Kp Tn

[CO:P-Ant. n-Adapt. [Hz]

r 1

Kp n-Adapt. (SLVC)*) Tn n-Adapt. (SLVC)*)
1.0...200.0 [ms]

0.0..25

P1764.D (0.2)

P1767.D (4.0)

CO: Schlupffreq. [%] [CO: Ausgangsfreq. [Hz]

Osszilation
s-dampfung

Schw.dampf. Verst.
0.000 ... 10.000
P1740 (0.000)

) nurin Stufe 4 Drehzahl an Drekrl\‘zlghlsr:\gllgr >
1 | 2 | 3 4 5 6 7 | 8
Vektorregelungﬂ 7900_MM.vsd Funktionsplan - 7900 -
Stromregler & Uberwachungsmodell(SLVC und VC) 05.08.2002 V2.0 | MICROMASTER 440
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AnzeigegrofRen Analogausgénge |
Blatt 2300
CO: Sollw. vor HLG [Hz] .
@ AOUT1 Charakteristik **)
x1-Wert DAC-Skal. y2-Wert DAC-Skal.
@ CO: Sollw. vor HLG [Hz] -99999.0 ... 99999.0 [%)] 0..20
von Blatt 1o > PO777[2](0.0) . . . PO780[2](20)
160 ms Gegl. Léufrecrgézhz. [1/min] Cl: DAC T T
CO: Gegl.Ausgfreq. [Hz] IW‘ X y Db
> /_ froo21 > > (10— y = f(x) > — 02 AQUT1
L Al 0..20mA 13
@ CO: Drehzahl [Hz] _EO
@ AOUT?2 Charakteristik **)
vonBlatt 160 ms x1-Wert DAC-Skal. y2-Wert DAC-Skal.
CO: Gegl. Ausgfreq [Hz] -99999.0 ... 99999.0 [%)] 0..20
> /_ [r002d > PO777 [2] (0.0) . . P0780 [2] (20)
@ E— co A ¢ H7] Cl: DAC
: Ausgangsfreq. [Hz
PO771 [2 D
von Bla 160 ms : > ; AOUT2
CO: Gegl. Ausgspg. [V] A[0..20mA EO‘ 27
> /_ 10025 > |
@ CO: Ausgangsspg. [V]
vonBlat {0072 > Anzeigeparameter in PZD-Normierung
CO: Wirkleistung Bezu
gsparameter
—p r0032 P2000 ... P2004
von Blatt /_ foosz__> CI: Ausw. PZD-Sig.
— v
0:0)|-20
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3.1

Fehler- und Alarmmeldungen

Fehlermeldungen

Bei Auftreten eines Fehlers schaltet der Umrichter ab, und auf der Anzeige erscheint
ein Fehlerschlissel.

HINWEIS
Fehlermedlungen kdnnen wie folgt quittiert werden:

Méglichkeit 1:  Umrichter vom Netz trennen und wieder zuschalten

Mdoglichkeit 2: E-Button auf AOP oder BOP driicken
Maoglichkeit 3: Uber Digital-Eingang 3

Fehlermeldungen werden im Parameter r0947 unter ihrer Codenummer (z. B. FO003 =
3) gespeichert. Der zugehorige Fehlerwert ist in Parameter r0949 zu finden. Besitzt
ein Fehler keinen Fehlerwert, so wird der Wert O eingetragen. Weiterhin kdnnen der
Zeitpunkt des Auftretens eines Fehlers (r0948) und die Anzahl der in Parameter r0947
gespeicherten Fehlermeldungen (P0952) ausgelesen werden.

FO001 Uberstrom AUS?2

Ursache

» Motorleistung (P0307) entspricht nicht Umrichterleistung (P0206)
» Motorkabel sind zu lang

» Kurzschluss in Motorleitung

» Erdschluss

Diagnose & Beseitigung

Bitte Uberpriifen Sie:

Entspricht die Motorleistung (P0307) der Leistung des Umrichters (P0206)?

Sind die Grenzwerte flr die Kabellangen eingehalten?

Liegt ein Kurz- bzw. Erdschluss bei Motorkabel oder Motor vor?

Entsprechen die Motorparameter denen des eingesetzten Motors?
Standerwiderstandswert (P0350) korrekt?

Ist der Motor Uberlastet oder die Rotation behindert?

Hochlaufzeit erhdhen

Verstarkung reduzieren (U/f-Steuerung: P1311 & P1312, Vektorregelung: P1610 & P1611)

[
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F0002 Uberspannung AUS2

Ursache

» Gleichstrom-Zwischenkreisuberwachung gesperrt (P1240 = 0)

» Zwischenkreisspannung (r0026) hoher als Ausldsewert (P2172)

> Uberspannung kann entweder durch zu hohe Netzspannung hervorgerufen werden oder dadurch, dass
sich der Motor im Generatorbetrieb befindet. Generatorbetrieb kann durch schnelles Herunterfahren
hervorgerufen werden oder dadurch, dass der Motor durch eine aktive Last angetrieben wird

Diagnose & Beseitigung

Bitte Uberprifen Sie:

1. Liegt die Netzspannung (P0210) im zulassigen Bereich?

2. lIst die Gleichstrom-Zwischenkreisiiberwachung freigeschaltet (P1240) und korrekt parametriert?
3. Entspricht die Rucklaufzeit (P1121) dem Lastmoment?

4. Liegt die erforderliche Bremsleistung innerhalb der zulassigen Grenzen?

HINWEIS
Eine hohere Tragheit erfordert langere Ricklaufzeiten; gegebenenfalls Bremswiderstand anwenden.
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FO003

FO004

FO005

FOO11

FO0012

FO015

270

Unterspannung AUS2

Ursache
» Netzversorgung ausgefallen
» Schockbeanspruchung auRerhalb der zuléssigen Grenzen

Diagnose & Beseitigung

Bitte Uberpriifen Sie:

1. Liegt die Netzspannung (P0210) im zulassigen Bereich?

2. Ist die Netzspannung stabil gegen zwischenzeitliche Ausfélle bzw. Spannungsabfélle?
» Kinetische Pufferung freigeben (P1240 = 2)

Umrichter-Ubertemperatur AUS2

Ursache
» Unzureichende Beliiftung
» Umgebungstemperatur ist zu hoch
Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberpriifen Sie:
1. Liegtdie Last und das Lastspiel innerhalb der zulassigen Grenzen?
2. Dreht sich der Ventilator, wenn der Umrichter in Betrieb ist?
3. Pulsfrequenz (P1800) auf Werkseinstellung? Gegebenenfalls zurlicksetzen
4. Liegt die Umgebungstemperatur innerhalb der zulassigen Grenzen?
Zusétzliche Bedeutung fur MM440 Bauform FX & GX:
Fehlerwert =1: Gleichrichter-Ubertemperatur
= 2: Zulassige Umgebungstemperatur
=3: Ubertemperatur Elektronik-Box

Umrichter 1%t AUS?2

Ursache
» Umrichter Uberlastet
» Lastspiel zu hoch
» Die Motorleistung (P0307) ist groRRer als die des Umrichters (P0206)

Diagnose & Beseitigung

Bitte Uberprifen Sie:
1. Liegt das Lastspiel innerhalb der zuléassigen Grenzen?
2. Entspricht die Motorleistung (P0307) der Leistung des Umrichters (P0206)?

Motor-Ubertemperatur AUS1

Ursache
Motor Uberlastet

Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberprifen Sie:
1. Lastzyklus korrekt?
2. Nenn-Motor-Ubertemperaturen (P0626 - P0628) korrekt?
3. Stimmt Alarmschwelle fir Motortemperatur (P0604)?
Wenn P0601 = 0 oder 1, Uberpriifen Sie bitte:
Sind die Motordaten korrekt (Typenschild)?, wenn nicht Schnellinbetriebnahme durchfiihren
Exakte Temperaturwerte durch Motor-ldentifikation (P1910=1)
Stimmt das Motorgewicht (P0344)?
Uber P0626, P0627, P0628 kann die zulassige Ubertemperatur geandert werden, falls der Motor kein
Siemens Standard-Motor ist
Wenn P0601 = 2, Uberpriifen Sie bitte:
1. Istdie in r0035 angezeigte Temperatur plausibel?
2. lIst ein KTY84 Temperaturfihler eingesetzt? (andere werden nicht unterstitzt)

Eal Sl o

Kein Umrichter-Temperatursignal AUS2

Ursache
Drahtbruch des Umrichter-Temperatur-Sensors (Kuhlkdrper)

Kein Motor-Temperatursignal AUS2

Ursache
Kurzschluss oder offener Stromkreis des Motortemperaturfiihlers. Wird Signalverlust festgestellt, schaltet
die Temperaturiiberwachung um, auf Uberwachung mit thermischem Motormodell.
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FO020 Netzphase fehlt AUS2
Ursache
Fehler erscheint, wenn eine der drei Eingangsphasen fehlt wahrend die Pulse freigegeben werden und Last
ansteht

Diagnose & Beseitigung
Uberprifen Sie die Leistungsanschliisse

F0021 Erdschluss AUS?2
Ursache
Fehler tritt auf, wenn die Summe der Phasenstrome grofer als 5 % des Umrichternennstroms ist.
HINWEIS
Dieser Fehler tritt nur bei Wechselrichtern mit 3 Stromgebern auf (Bauformen D bis F & FX, GX)

F0022 Powerstack-Fehler AUS2

Ursache
Dieser Fehler (r0947 = 22 und r0949 = 1) tritt auf bei:
(1) Uberstrom im Zwischenkreis = Kurzschlu im IGBT
(2) Kurzschlul des Bremschoppers
(3) Erdschluss
(4) 1/O-Board nicht korrekt gesteckt
» Bauformen A bis C (1),(2),(3),(4)
» Bauformen D bis E (1),(2),(4)
» Bauformen F (2),(4)
Da alle diese Fehler einem Signal im Leistungsteil zugeordnet werden, ist es nicht méglich zu bestimmen,
welcher Fehler tatsachlich aufgetreten ist.
MM440 Bauform FX & GX:
» UCE-Fehler wurde erkannt (r0947 = 22 und Fehlerwert r0949 = 12, 13 oder 14, abhangig von UCE).
» 12C-Bus Lesefehler (r0947 = 22 und Fehlerwert r0949 = 21). Das Netz muss AUS/EIN geschaltet
werden.
Diagnose & Beseitigung
Prifen Sie, ob das I/0O Board richtig gesteckt ist

F0023 Ausgangsfehler AUS2

Ursache
Eine Motorphase ist nicht angeschlossen

FO030 Lufter ausgefallen AUS2

Ursache
Lifter funktioniert nicht mehr

Diagnose & Beseitigung
1. Fehler kann nicht ausgeblendet werden wenn AOP oder BOP angeschlossen ist
2. Neuer Lufter erforderlich

FO035 Wiederanlauf nach n AUS2

Ursache
Anzahl der Wiederanlaufe tGberschreitet den Wert von Parameter P1211
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F0041

F0042

FO051

F0052

FO053

FO0054

272

Ausfall Motordaten-ldentifizierung AUS2

Ursache
Motordaten-ldentifizierung fehlgeschlagen
Fehlerwert = 0: Last fehlt
1: Stromgrenzwert wahrend der Identifizierung erreicht
2: Identifizierter Standerwiderstand kleiner als 0.1 % oder groRer als 100 %
3: Identifizierter Lauferwiderstand kleiner als 0.1 % oder groRer als 100 %
4: Identifizierte Sténderreaktanz kleiner als 50 % oder groRer als 500 %
5: Identifizierte Hauptreaktanz kleiner als 50 % oder gréf3er als 500 %
6: Identifizierte LAufer-Zeitkonstante kleiner als 10 ms oder groRer als 5 s
7: ldentifizierte Gesamt-Streureaktanz kleiner als 5 % oder groer als 50 %
8: Identifizierte Stander-Streureaktanz kleiner als 25 % oder grofer als 250 %
9: Identifizierte Laufer-Streureaktanz kleiner als 25 % oder gréRer als 250 %
20: Identifizierte IGBT Ansprechspannung kleiner als 0.5 V oder grofR3er als 10 V
30: Stromregler bei Spannungsgrenzwert
40: Identifizierter Datensatz inkonsistent; mindestens eine Identifizierung fehlgeschlagen
Prozentwerte basieren auf der Impedanz Zb = Vmot,nenn / sgrt(3) / Imot,nenn
Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberprifen Sie:
» Fehlerwert = 0: Ist der Motor am Umrichter angeschlossen?
» Fehlerwert = 1-40: Sind die Motordaten in PO304 bis P0311 korrekt?
Wie muss der Motor angeschlossen werden (Stern, Dreieck)?

Fehler bei Optimierung des Drehzahlreglers AUS2

Ursache
Fehler bei der Optimierung des Drehzahlreglers (P1960)
Fehlerwert =0: Zeitscheibeniberlauf beim Warten auf stabile Drehzahl
=1: Keine passenden Werte beim Lesen

Parameter EEPROM-Fehler AUS2

Ursache
Lese- oder Schreibvorgang wéahrend des Speicherns von Parametern ins EEPROM fehlgeschlagen.

Diagnose & Beseitigung
1. Rucksetzen auf Werkseinstellung und danach neu parametrieren
2. Rufen Sie den Customer Support / Kundendienst an

Powerstack-Fehler AUS2

Ursache
Lesefehler bei den Leistungsdaten oder ungultige Leistungsteildaten

Diagnose & Beseitigung
Hardware-Fehler, rufen Sie Customer Support / Kundendienst an

E/A EEPROM-Fehler AUS2

Ursache

Fehler bei E/A EEPROM-Lesevorgang oder ungultige Daten
Diagnose & Beseitigung

1. Daten uberprifen

2. 1/0 Board austauschen

Falsches 1/0O Board AUS2

Ursache

» Falsches I/O Board gesteckt

» Keine ID des I/O Board gefunden, keine Daten
Diagnose & Beseitigung

1. Daten uberprifen

2. 1/0O Board austauschen
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FO060

FO070

FOO071

FO072

FO080

FO085

FO090

F0101

Asic-Zeitscheibenilberlauf

Ursache
Interner Kommunikationsausfall

Diagnose & Beseitigung
1. Wenn Fehler weiterhin auftritt, Umrichter auswechseln
2. Mit Kundendienst Kontakt aufnehmen!

CB-Sollwertfehler

Ursache
Keine Sollwerte vom Kommunikationsbus wahrend der Telegramm-Ausfallzeit

Diagnose & Beseitigung
Kommunikationsbaugruppe (CB) und Kommunikationspartner priifen

USS(BOP-Link)-Sollwertfehler

Ursache
Keine Sollwerte von USS wéahrend Telegramm-Ausfallzeit

Diagnose & Beseitigung
USS-Master prifen

USS(COMM-Link)-Sollwertfehler

Ursache
Keine Sollwerte von USS wahrend Telegramm-Ausfallzeit

Diagnose & Beseitigung
USS-Master prifen

Verlust des ADC-Eingangssignhals

Ursache
» Drahtbruch
» Signal au3erhalb der Grenzwerte

Externer Fehler

Ursache
Externe Fehlerausldsung Uber beispielsweise Eingangsklemmen

Diagnose & Beseitigung
Sperren Sie beispielsweise die Eingangsklemmen flr die Fehlerauslésung

Signalverlust Geber

Ursache
Signal vom Geber verloren
Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberprifen Sie:

AUS2

AUS2

AUS2

AUS2

AUS2

AUS2

AUS2

1. Ist ein Drehzahlgeber eingebaut? Wenn kein Geber eingebaut ist, setzen Sie P0400 = 0 und wéhlen

Betriebsart Geberlose Vektorregelung (P1300 = 20 oder 22)
2. Die Verbindungen zwischen Geber und Umrichter

3. st der Geber fehlerhaft? (wahlen Sie P1300 = 0, Betrieb mit Festdrehzahl, Gberprifen Sie das

Gebersignal in r0061)
4. Erhodhen Sie Geber-Signalschwelle in P0492

Stack Uberlauf

Ursache
Softwarefehler bzw. Prozessorausfall

Diagnose & Beseitigung
Selbsttestroutinen durchfihren
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F0221 PID-Rickkopplung unterhalb Mindestwert AUS2

Ursache
PID-Ruckkopplung unterhalb Mindestwert P2268

Diagnose & Beseitigung
1. Wert von P2268 andern
2. Rickkopplungsverstarkung einstellen

F0222 PID-RlUckkopplung Uber Maximalwert AUS2

Ursache
PID-Ruckkopplung uber Maximalwert P2267

Diagnose & Beseitigung
1. Wert von P2267 andern
2. Rickkopplungsverstarkung einstellen

F0450 Ausfall BIST-Tests AUS2

Ursache
Fehlerwert =1: Selbsttest fur Teile des Leistungsteils fehlgeschlagen
2: Selbsttest fur Teile der Regelungsbaugruppe fehlgeschlagen
4: Einige Funktionstests sind fehlgeschlagen
8: Einige Tests an der E/A-Baugruppe sind fehlgeschlagen (nur MM420)
16: Ausfall des internen RAM bei Einschalt-Test

Diagnose & Beseitigung
Hardware-Fehler, Rufen Sie Customer Support / Kundendienst an

F0452 Lastmoment-Fehler erkannt AUS2

Ursache
Lastbedingungen am Motor deuten auf Lastmoment-Fehler oder mechanischen Fehler hin

Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberprifen Sie:
1. Keine Bremsung, Ausfall oder Zerstérung des Antriebsstranges

2. Wenn Sie einen externen Geber einsetzen, lberpriifen Sie folgende Parametereinstellungen:
» P2192 (Verzogerungszeit Lastmomentiiberwachung)

3. Wenn Sie mit einem Drehzahlbereich arbeiten, tberprifen Sie:
P2182 (Lastmomentuberw. Freg.schwelle 1)

P2183 (Lastmomentuberw. Freg.schwelle 2)

P2184 (Lastmomentiiberw. Freq.schwelle 3)

P2185 (obere Dremomentschwelle 1)

P2186 (untere Dremomentschwelle 1)

P2187 (obere Dremomentschwelle 2)

P2188 (untere Dremomentschwelle 2)

P2189 (obere Dremomentschwelle 3

P2190 (untere Dremomentschwelle 3)

P2192 (Verzdgerungszeit Lastmomentiberwachung)

VVVVVVYVYVVYYVY
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3.2

A0501

A0502

A0503

A0504

A0505

Alarmmeldungen

Die Alarmmeldungen werden im Parameter r2110 unter ihnrer Codenummer (z. B.
A0503 = 503) gespeichert und kénnen von dort ausgelesen werden.

Stromgrenzwert

Ursache
» Motorleistung (P0307) entspricht nicht Umrichterleistung (P0206)
» Motorkabel sind zu lang
» Erdschluss

Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberprifen Sie:
Entspricht die Motorleistung (P0307) der Leistung des Umrichters (P0206)?
Sind die Grenzwerte flr die Kabellangen eingehalten?
Liegt ein Kurz- bzw. Erdschluss bei Motorkabel oder Motor vor?
Entsprechen die Motorparameter denen des eingesetzten Motors?
Standerwiderstandswert (P0350) korrekt?
Ist der Motor Uiberlastet oder die Rotation behindert?
Hochlaufzeit erhdhen
Verstarkung reduzieren (U/f-Steuerung: P1311 & P1312, Vektorregelung: P1610 & P1611)

[
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Uberspannungsgrenzwert

Ursache
> Der Uberspannungsgrenzwert ist erreicht
» Dieser Alarm kann wéhrend des Herunterfahrens erscheinen, wenn der Gleichstromzwischenkreis
deaktiviert ist (P1240 = 0)
Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberprifen Sie:
1. Liegt die Netzspannung (P0210) im zulassigen Bereich?
2. Ist die Gleichstrom-Zwischenkreisiiberwachung freigeschaltet (P1240) und korrekt parametriert?
3. Entspricht die Rucklaufzeit (P1121) dem Lastmoment?
4. Liegt die erforderliche Bremsleistung innerhalb der zuldssigen Grenzen?

Unterspannungsgrenzwert

Ursache
» Netzversorgung ausgefallen
» Stromversorgung (P0210) und folglich auch die Zwischenkreisspannung (r0026) unterhalb des
definierten Grenzwertes (P2172)
Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberprifen Sie:
1. Liegt die Netzspannung (P0210) im zulassigen Bereich?
2. Ist die Netzspannung stabil gegen zwischenzeitliche Ausfélle bzw. Spannungsabfalle?
» Kinetische Pufferung freigeben (P1240 = 2)

Umrichter-Ubertemperatur

Ursache
Alarmschwelle der Umrichter-Kiihlkdrper-Temperatur (P0614) wurde Uberschritten; dies fuihrt zur
Reduzierung der Pulsfrequenz und/oder der Ausgangsfrequenz (abh&ngig von Parametrierung in (P0610).

Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberpriifen Sie:
1. Liegt die Last und das Lastspiel innerhalb der zuléssigen Grenzen?
2. Dreht sich der Ventilator, wenn der Umrichter in Betrieb ist?
3. Pulsfrequenz (P1800) auf Werkseinstellung? Gegebenenfalls zurlicksetzen
4. Liegt die Umgebungstemperatur innerhalb der zulassigen Grenzen?

Umrichter 1%t

Ursache
Alarmgrenze (P0294) uberschritten, Ausgangsfrequenz und/oder Pulsfrequenz werden reduziert falls
parametriert (P0610 = 1).
Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberprifen Sie:
1. Liegt das Lastspiel innerhalb der zulassigen Grenzen?
2. Entspricht die Motorleistung (P0307) der Leistung des Umrichters (P0206)?
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A0511

A0522

A0523

A0535

A0541

A0542

A0590

A0600

A0700

276

Motor-Ubertemperatur 1%

Ursache
» Motor Uberlastet
» Lastspiel zu hoch
Diagnose & Beseitigung
Uberprifen Sie unabhéngig von der Art der Temperaturilberwachung:
1. Lastzyklus korrekt?
2. Nenn-Motor-Ubertemperaturen (P0626 - P0628) korrekt?
3. Stimmt Alarmschwelle fir Motortemperatur (P0604)?
Wenn P0601 = 0 oder 1, Uberpriifen Sie bitte:
1. Sind die Motordaten korrekt (Typenschild)?, wenn nicht Schnellinbetriebnahme durchfuihren
2. Exakte Temperaturwerte durch Motor-ldentifikation (P1910=1)
3. Stimmt das Motorgewicht (P0344)?
4. Uber P0626, P0627, P0628 kann die zulassige Ubertemperatur geéndert werden, falls der Motor kein
Siemens Standard-Motor ist
Wenn P0601 = 2, Uberprifen Sie bitte:
1. Ist die in r0035 angezeigte Temperatur plausibel?
2. Ist ein KTY84 Temperaturfuhler eingesetzt? (andere werden nicht unterstitzt)

I12C lesen Zeituberschreitung

Ursache
Der zyklische Zugriff auf UCE-Werte und Leistungsteil-Daten tber 12C-Bus (MM440 Bauform FX & GX) ist
gestort.

Ausgangsfehler

Ursache
Eine Motorleitung ist nicht angeschlossen

Bremswiderstand heif3

Diagnose & Beseitigung
1. Increase duty cycle P1237
2. Increase ramp down time P1121

Motordaten-ldentifizierung aktiv

Ursache
Motordaten-ldentifizierung (P1910) ausgewahlt bzw. lauft

Optimierung Drehzahlregler lauft

Ursache
Optimierung Drehzahlregler (P1960) ist angewahlt oder gerade aktiv

Warnung Keine Signale vom Drehzahlgeber

Ursache
Keine Drehzahlgebersignale; Umrichter hat auf geberlose Vektorregelung umgeschaltet.
Diagnose & Beseitigung
Stoppen Sie den Umrichter und
Uberpriifen Sie den Drehzahlgeber, ist kein Geber eingesetzt, setzen Sie P0400 = 0 und wahlen
Betriebsart geberlose Vektorregelung (P1300 = 20 oder 22)
2. Uberprifen Sie die Geberanschlisse
3. Uberpriifen Sie ob der Geber korrekt arbeitet (setzen Sie P1300 = 0 und fahren mit Festdrehzahl,
Uberpriufen Sie das Gebersignal in r0061
4. erhohen Sie zulassige Drehzahlabweichung in P0492

RTOS-Datenverlustwarnung

CB-Warnung 1

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch
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A0701

A0702

A0703

A0704

A0705

A0706

A0707

A0708

A0709

A0710

CB-Warnung 2

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch

CB-Warnung 3

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch

CB-Warnung 4

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch

CB-Warnung 5

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch

CB-Warnung 6

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch

CB-Warnung 7

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch

CB-Warnung 8

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch

CB-Warnung 9

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch

CB-Warnung 10

Ursache
CB-(Kommunikationsbaugruppe)-spezifisch

Diagnose & Beseitigung
Siehe CB-Benutzerhandbuch

CB-Kommunikationsfehler

Ursache

Verlust der Kommunikation mit der CB (Kommunikationsbaugruppe)

Diagnose & Beseitigung
Uberpriifen Sie die CB-Hardware
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CB-Konfigurationsfehler

Ursache
CB (Kommunikationsbaugruppe) meldet einen Konfigurationsfehler

Diagnose & Beseitigung
Uberpriifen Sie die CB-Parameter

Vdc-max-Regler abgeschaltet

Ursache
Vdc max Regler wurde deaktiviert, da er nicht in der Lage ist, die Zwischenkreisspannung (r0026) innerhalb
der Grenzwerte zu halten (P2172)
» wenn die Netzspannung (P0210) permanent zu hoch ist
» wenn der Motor von einer Wirklast angetrieben wird, die dazu fuhrt, dass der Motor in den
Ruckspeisebetrieb Ubergeht
» wahrend des Herunterfahrens bei sehr hohen Lastmomenten
Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberpriifen Sie:
1. Liegt die Eingangsspannung (P0756) innerhalb des zuléssigen Bereich?
2. Liegen Lastspiel und Lastgrenzen innerhalb der zuléssigen Grenzen?

Vdc-max-Regler aktiv

Ursache
Vdc max Regler ist aktiv; die Rucklaufzeiten werden so automatisch erhéht, um die Zwischenkreisspannung
(r0026) innerhalb der Grenzwerte zu halten (P2172).

Vdc-min-Regler aktiv

Ursache
Vdc min Regler wird aktiviert, wenn Zwischenkreisspannung (r0026) unter den Mindestwert fallt (P2172).
Die kinetische Energie des Motors wird dazu verwendet, die Zwischenkreisspannung zu puffern und somit
den Antrieb zu verlangsamen. Kurzfristige Netzausfalle flihren daher nicht mehr automatisch zu einer
Unterspannungsabschaltung.

ADC-Parameter nicht richtig gesetzt

Ursache
ADC-Parameter sollten nicht auf identische Werte gesetzt werden, da dies zu unlogischen Resultaten
fuhren wirde.
Fehlerwert = 0: Parametereinstellungen fir Ausgang identisch
1: Parametereinstellungen fir Eingang identisch
2: Parametereinstellungen fur Ausgang entsprechen nicht ADC-Typ

DAC-Parameter nicht richtig gesetzt

Ursache
DAC-Parameter sollten nicht auf identische Werte gesetzt werden, da dies zu unlogischen Resultaten
fuhren wirde.
Fehlerwert = 0: Parametereinstellungen fir Ausgang identisch
1: Parametereinstellungen fir Eingang identisch
2: Parametereinstellungen fur Ausgang entsprechen nicht DAC-Typ

Keine Last am Umrichter
Ursache

Am Umrichter liegt keine Last an.
Einige Funktionen kénnten daher anders ablaufen als unter normalen Lastbedingungen.

Sowohl JOG links als auch JOG rechts sind angefordert
Ursache

Sowohl JOG rechts und JOG links (P1055/P1056) sind angefordert worden. Damit wird die HLG-
Ausgangsfrequenz auf dem aktuellen Wert eingefroren.

PID Autotuning aktiv

Ursache
PID Autotuning (P2350) ist angewahlt oder lauft gerade.
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A0952 Warnung Lastfehler

Ursache

Lastbedingungen am Motor deuten auf Lastmoment-Fehler oder mechanischen Fehler hin

Diagnose & Beseitigung
Bitte Uberprifen Sie:
1. Keine Bremsung, Ausfall oder Zerstérung des Antriebsstranges

2. Wenn Sie einen externen Geber einsetzen, lberpriifen Sie folgende Parametereinstellungen:

>

P2192 (Verzdgerungszeit Lastmomentiiberwachung)

3. Wenn Sie mit einem Drehzahlbereich arbeiten, tberprifen Sie:

VVVVVVVVYY

P2182 (Lastmomentuberw. Freg.schwelle 1)

P2183 (Lastmomentuberw. Freg.schwelle 2)

P2184 (Lastmomentiiberw. Freq.schwelle 3)

P2185 (obere Dremomentschwelle 1)

P2186 (untere Dremomentschwelle 1)

P2187 (obere Dremomentschwelle 2)

P2188 (untere Dremomentschwelle 2)

P2189 (obere Dremomentschwelle 3

P2190 (untere Dremomentschwelle 3)

P2192 (Verzdgerungszeit Lastmomentiiberwachung)
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