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Uber diese Dokumentation

Dokumenthistorie

1.1

10

Uber diese Dokumentation

A Gefahr!

Vom Antriebsregler gehen Gefahren aus, die den Tod oder schwere Verletzungen von
Personen zur Folge haben kénnen.

Zum Schutz vor diesen Gefahren miissen vor dem Einschalten des Antriebsreglers die Si-
cherheitshinweise beachtet werden.

Bitte lesen Sie die Sicherheitshinweise in der Montageanleitung und im Geratehand-
buch zum Antriebsregler 8400 motec. Beide Anleitungen sind im Lieferumfang des An-
triebsreglers enthalten.

Dieses Softwarehandbuch enthdlt Informationen zur Parametrierung des Antriebsreglers
8400 motec mit dem L-force »Engineer«.

Die Informationen in diesem Softwarehandbuch sind giiltig fiir den Antriebsregler 8400 motec mit
folgenden Typenschildangaben:

Produktreihe

Typenbezeichnung

ab Softwarestand

8400 motec

E84DGDVBXXXXXXX

01.00

Alle Screenshots in dieser Dokumentation sind Anwendungsbeispiele. Je nach Softwarestand des
Antriebsreglers und Version der installierten »Engineer«-Software kdnnen die Screenshots in dieser
Dokumentation von der »Engineer«-Darstellung abweichen.

@ Tipp!

Informationen und Hilfsmittel rund um die Lenze-Produkte finden Sie im Internet:

http://www.lenze.com = Download

Dokumenthistorie
Version Beschreibung
6.0 12/2014 TDO6 Erweiterung um neue Funktionen fiir 8400 motec V07.00.00
5.0 09/2014 TDO5 | Erweiterung um neue Funktionen fiir 8400 motec V06.01.00
41 08/2013 TDO5 Korrekturen
4.0 07/2013 TDO5 | Erweiterung um neue Funktionen fiir 8400 motec V05.00.00
3.0 09/2012 TDO5 - Erweiterung um neue Funktionen fiir 8400 motec V03.00.00, V03.01.00,
V04.00.00 und V04.01.00
» Umstellung auf neues Layout
2.0 02/2011 TDO5 « Erweiterung um neue Funktionen fiir 8400 motec V02.00.00
- Erweiterung um Kapitel "Applikationsbeispiele”
1.2 10/2010 TDO5 | Korrekturen
11 05/2010 TDO5 Korrekturen
1.0 04/2010 TDO5 | Erstausgabe
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Uber diese Dokumentation

Verwendete Konventionen

Verwendete Konventionen

Dieses Softwarehandbuch verwendet folgende Konventionen zur Unterscheidung verschiedener

Arten von Information:

Informationsart

Auszeichnung

Beispiele/Hinweise

Zahlenschreibweise

Dezimaltrennzeichen

Punkt

Es wird generell der Dezimalpunkt verwendet.
Zum Beispiel: 1234.56

Textauszeichnung

Versionsinfo

Textfarbe blau

Alle Informationen, die nur fiir oder ab einem bestimmten
Softwarestand des Antriebsreglers gelten, sind in dieser Do-
kumentation entsprechend gekennzeichnet.

Beispiel: Diese Funktionserweiterung ist ab dem Software-
stand V3.0 verfiigbar!

Programmname » « Die Lenze PC-Software »Engineer...

Fensterbereich kursiv Das Meldungsfenster... / Das Dialogfeld Optionen...

Variablenbezeichner Durch Setzen von bEnable auf TRUE...

Steuerelement fett Die Schaltfliche OK... / Der Befehl Kopieren... / Die Register-
karte Eigenschaften... / Das Eingabefeld Name...

Folge von Meniibefehlen Sind zum Ausfiihren einer Funktion mehrere Befehle nachei-
nander erforderlich, sind die einzelnen Befehle durch einen
Pfeil voneinander getrennt: Wahlen Sie den Befehl
Datei—=»Offnen, um...

Tastaturbefehl <fett> Mit <F1> rufen Sie die Online-Hilfe auf.

Ist fiir einen Befehl eine Tastenkombination erforderlich, ist
zwischen den Tastenbezeichnern ein "+" gesetzt: Mit
<Shift>+<ESC>...

Hyperlink unterstrichen Optisch hervorgehobener Verweis auf ein anderes Thema.
Wird in dieser Online-Dokumentation per Mausklick akti-
viert.

Symbole

Seitenverweis

(@ 11)

Optisch hervorgehobener Verweis auf eine andere Seite.
Wird in dieser Online-Dokumentation per Mausklick akti-
viert.

Schrittweise Anleitung

Schrittweise Anleitungen sind durch ein Piktogramm ge-
kennzeichnet.

Alle Informationen, die nur fiir oder ab einem bestimmten Softwarestand des Antriebsreglers gel-
ten, sind in dieser Dokumentation entsprechend gekennzeichnet.

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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1 Uber diese Dokumentation

13 Verwendete Begriffe
13 Verwendete Begriffe
Begriff Bedeutung
Drive Unit Der Antriebsregler 8400 motec ist modular aufgebaut. Er besteht aus den Modu-
Communication Unit len "Drive Unit", "Communication Unit" und "Wiring Unit".
Wiring Unit « Die Drive Unit ist in verschiedenen Leistungen verfiigbar.

« Bei der Communication Unit kénnen Sie wahlen zwischen:
« Kein Feldbus (einfach/standard/erweitert)
« AS-i Option (einfach/Safety STO)
« CANopen Option (einfach/Safety STO)
« EtherCAT Option (einfach/Safety STO)
- EtherNet/IP™ Option (einfach/Safety STO)
« PROFIBUS Option (einfach/Safety STO)
 PROFINET Option (einfach/Safety STO)
- Die Wiring Unit bietet flexible Anschlussmdglichkeiten fiir einfache Integra-
tion in die Energieversorgung der Maschine.

Applikation Eine (Technologie-)Applikation ist eine mit den Erfahrungen und dem Know-
How von Lenze ausgestattete Antriebslsung, in der zu einem Signalfluss ver-
schaltete Funktions- und Systembausteine die Grundlage zur Realisierung typi-
scher Antriebsaufgaben bilden.

ASM Asynchronmotor

Betriebsbremse

Die Betriebsbremse dient zum kontrollierten Stillsetzen von rotatorisch oder
translatorisch bewegten Massen. Die dabei abzufiihrende Energie wird in Form
von Reibarbeit in Warme umgesetzt. Dieser Vorgang ist ein normaler und zy-
klisch wiederkehrender Betriebzustand.

Codestelle

Parameter, mit dem Sie den Antriebsregler parametrieren oder Giberwachen
kénnen. Der Begriff wird im allgemeinen Sprachgebrauch auch als "Index" be-
zeichnet.

Display-Codestelle

Parameter, der den aktuellen Zustand bzw. Wert eines Ein-/Ausgangs von einem
Systembaustein anzeigt.

Engineering Tools

Software-Losungen fiir einfaches Engineering in allen Phasen

»EASY Navigator« — Sorgt fiir Orientierung
« Alle praktischen Lenze Engineering-Tools auf einen Blick
’v( * Tools schnell auswahlbar
« Die Ubersichtlichkeit vereinfacht den Engineering-Prozess von
Anfang an

»EASY Starter« — Einfaches Tool fiir Service-Techniker

- Speziell ausgelegt fiir die Inbetriebnahme und Wartung von
Lenze-Geraten

« Grafische Oberfldche mit wenigen Buttons

« Einfache Online-Diagnose, Parametrierung und Inbetriebnah-
me

« Keine Gefahr einer versehentlichen Applikationsdnderung

» Laden von fertigen Applikationen aufs Geréat

A

»Engineer« — Geratelibergreifendes Engineering
- Fiir alle Produkte in unserem L-force Portfolio

‘;’ « Praxisorientierte Bedienoberflache

« Einfache Handhabung durch grafische Oberflachen

« In allen Projektphasen anwendbar (Projektierung, Inbetrieb-
nahme, Produktion)

« Parametrieren und Konfigurieren

EPM

Memory Modul, auf dem alle Parameter des Antriebsystems nicht fliichtig ge-
speichert werden. Dazu gehoren die Parameter des Antriebsreglers sowie kom-
munikationsrelevante Parameter fiir die vorhandene Communication Unit.

12
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13 Verwendete Begriffe

Begriff

Bedeutung

Funktionsbaustein

Ein Funktionsbaustein kann mit einer integrierten Schaltung verglichen werden,
die eine bestimmte Steuerungslogik enthalt und bei der Ausfiihrung einen oder
mehrere Werte liefert.
- Jeder Funktionsbaustein besitzt einen eindeutigen Bezeichner,
z.B."L_MPot_1" (Motorpotentiometer-Funktion)

Gleichstrombremse

Mit der Gleichstrombremse soll der Motor abgebremst und/oder gehalten wer-
den. Hierzu legt der 8400 motec am Stator der Asynchronmaschine ein quasi-
DC-Feld an. Die abzufiihrende Energie wird dabei im Rotor in Warme umgesetzt.

Haltebremse

Die Haltebremse dient dem Festhalten des Rotors mittels einer mechanischen
Einrichtung.

Handterminal / Keypad

Das Handterminal vereint das Keypad mit einem Gehduse und einer Anschluss-
leitung. Mit dem Handterminal ist es méglich, einzelne Einstellungen zu kontrol-
lieren oder zu verandern. In einem Schnellinbetriebnahme-Menii kann der
Antriebsregler mit Hilfe des Handterminal in den grundlegenden Einstellungen
parametriert werden.

Hinweis: Werden in dieser Dokumentation Einstellungen mit dem Keypad be-
schrieben, so ist beim 8400 motec stattdessen das Handterminal zu verwenden,
da das Keypad nicht direkt auf die Diagnoseschnittstelle des 8400 motec ge-
steckt werden kann.

LA

Abkiirzung: Lenze Applikationsbaustein
« Beispiel: "LA_NCtrl" — Baustein fiir die Applikation "Stellantrieb-Drehzahl".

Lenze-Einstellung

Damit sind Einstellungen gemeint, mit denen das Gerat ab Werk vorkonfiguriert
ist.

LP Abkiirzung: Lenze Portbaustein
« Beispiel: "LP_Network_In" — Portbaustein fiir Feldbus-Kommunikation.
LS Abkiirzung: Lenze Systembaustein

- Beispiel: "LS_Digitallnput” — Systembaustein fiir digitale Eingangssignale.

Portbaustein

Baustein zur Realisierung des Prozessdatentransfers liber einen Feldbus

ospP

Quickstop

SLvC

Motorregelung: Sensorlose Vectorregelung ("SensorLess Vector Control")

Subcodestelle

Enthélt eine Codestelle mehrere Parameter, so sind diese in sogenannten "Sub-
codestellen" abgelegt.

In der Dokumentation wird als Trennzeichen zwischen der Angabe der Codestel-
le und der Subcodestelle der Schragstrich "/" verwendet (z. B. "C00039/1").

Der Begriff wird im allgemeinen Sprachgebrauch auch als "Subindex" bezeich-
net.

Systembaustein

Systembausteine stellen innerhalb der Applikation Schnittstellen zu Grundfunk-
tionen und zur Hardware des Antriebsreglers zur Verfiigung (z. B. zu den Digi-
taleingdngen).

USB-Diagnoseadapter

Der USB-Diagnoseadapter ermdglicht die Bedienung, Parametrierung und Diag-
nose des Antriebsreglers. Uber ihn erfolgt der Datenaustausch zwischen PC
(USB-Anschluss) und Antriebsregler (frontseitige Diagnoseschnittstelle).

- Bestellbezeichnung: E94AZCUS

VFCplus

Motorregelung: U/f-Kennliniensteuerung ("Voltage Frequency Control")

VFCplusEco

Motorregelung: U/f-Kennliniensteuerung energiesparend

Bei dieser Motorregelung passt der Antriebsregler die Motorspannung den Er-
fordernissen der Last an. Vor allem bei Drehzahlen kleiner 50 % der Nenndreh-
zahl und bei reduziertem Moment lassen sich dadurch Verluste im Motor und im
Antriebsregler reduzieren. In der Folge wird der im allgemeinen schlechte Wir-
kungsgrad des Antriebs im Teillastbereich markant erhoht.
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Definition der verwendeten Hinweise

14

Definition der verwendeten Hinweise

Um auf Gefahren und wichtige Informationen hinzuweisen, werden in diesem Softwarehandbuch
folgende Signalworter und Symbole verwendet:

Sicherheitshinweise

Aufbau der Sicherheitshinweise:

A Piktogramm und Signalwort!

(kennzeichnen die Art und die Schwere der Gefahr)

Hinweistext

(beschreibt die Gefahr und gibt Hinweise, wie sie vermieden werden kann)

Piktogramm

Signalwort

Bedeutung

I\

Gefahr!

Gefahr von Personenschidden durch gefahrliche elektrische Spannung

Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder schwere Verletzun-
gen zur Folge haben kann, wenn nicht die entsprechenden MaBnahmen getroffen
werden.

JAN

Gefahr!

Gefahr von Personenschidden durch eine allgemeine Gefahrenquelle

Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder schwere Verletzun-
gen zur Folge haben kann, wenn nicht die entsprechenden MaRnahmen getroffen
werden.

Stop!

Gefahr von Sachschdden
Hinweis auf eine mogliche Gefahr, die Sachschaden zur Folge haben kann, wenn
nicht die entsprechenden MaRBnahmen getroffen werden.

Anwendungshinweise

Piktogramm | Signalwort | Bedeutung
o Hinweis! Wichtiger Hinweis fiir die stérungsfreie Funktion
1
NI Tipp! Nitzlicher Tipp fiir die einfache Handhabung
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1.4 Definition der verwendeten Hinweise

Diese Seite wurde absichtlich leer gelassen,
um die nachfolgenden Informationen libersichtlicher darzustellen.
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2 Einflihrung: Den Antriebsregler parametrieren

Der Antriebsregler muss als Bestandteil einer Maschine mit drehzahlverstellbaren Antriebssystem
an seine Antriebsaufgabe und dem Motor angepasst werden. Die Anpassung des Antriebsreglers er-
folgt durch das Andern von Parametern, die auf dem Memory Modul gespeichert sind. Wahlweise
kann auf diese Parameter mit dem Keypad (Handterminal), mit dem »EASY Starter« oder mit dem
»Engineer« zugegriffen werden. Auch moglich ist der Zugriff von einer libergeordneten Steuerung
per Feldbuskommunikation. Hierzu kénnen Sie zwischen verschiedenen Communication Units aus-
wahlen, z. B. AS-i, CANopen und PROFIBUS.

A Gefahr!

Die Veranderung eines Parameters hat im Allgemeinen eine sofortige Reaktion des An-
triebsreglers zur Folge!
- Beifreigegebenem Antriebsregler kann dies zu unerwiinschtem Verhalten an der Mo-
torwelle fiihren!
+ Beispielsweise konnen Sollwertquellen schlagartig umschalten (z. B. bei der Konfigu-
ration der Signalquelle fiir den Hauptsollwert).

Ausnahmen bilden bestimmte Geratebefehle oder Einstellungen, die das Antriebsver-
halten in einen kritischen Zustand bringen konnten. Solche Parameteranderungen sind
nur bei gesperrtem Antriebsregler moglich, andernfalls erfolgt eine entsprechende Feh-
lermeldung.
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Signalfluss der integrierten Technologieapplikation (siehe folgendes Unterkapitel)

[2-1]  Anpassung der Antriebslésung per Parametrierung
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Integrierte Technologieapplikationen

Integrierte Technologieapplikationen

Im Antriebsregler 8400 motec sind folgende sogenannte "Technologieapplikationen™ integriert, die
den Hauptsignalfluss zur Realisierung einer allgemeinen oder einer bestimmten Antriebslésung lie-
fern:

Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl"

Diese voreingestellte Technologieapplikation dient zur Lésung von drehzahlgefihr-
ten Antriebsaufgaben, z. B. Forderantriebe (im Verbund), Extruder, Priifstande, Ritt-
ler, Fahrantriebe, Pressen, Bearbeitungsmaschinen, Dosierer.

Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl (AC Drive Profil)"

Diese ab Version 04.01.00 verfligbare Technologieapplikation ermdglicht eine Dreh-
zahl- bzw. Drehmomentsteuerung mittels "AC Drive Profil". Hierzu ist die Communi-
cation Unit EtherNet/IP™ erforderlich.

Technologieapplikation "Abschaltpositionierung"

Diese ab Version 05.00.00 verfligbare Technologieapplikation dient zur L6sung von
drehzahlgefiihrten Antriebsaufgaben, bei denen eine Vorabschaltung oder das An-
halten an bestimmten Positionen erforderlich ist, z. B. Rollenforderer und Transport-
bander. Die Vorabschaltung wird durch die Anbindung von Abschaltsensoren
realisiert.

Ausfuihrliche Informationen zu jeder Technologieapplikation finden Sie im gleichnami-
gen Hauptkapitel "Technologieapplikationen”. (1 201)
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2.2 Wahl des geeigneten Inbetriebnahmewerkzeuges

2.2 Wahl des geeigneten Inbetriebnahmewerkzeuges

Zur Inbetriebnahme des Antriebsreglers 8400 motec stehen Ihnen mehrere Moglichkeiten zur Ver-

fligung:
Inbetriebnahme mit dem Keypad X400 (bzw. Handterminal X400)
i‘ Mit dem Keypad kann alternativ zum PC auf einfache Weise eine lokale Bedienung,
> D Parametrierung oder Diagnose erfolgen. Das Keypad eignet sich insbesondere fiir
LKA Test- oder Vorfiihrzwecke und wenn nur wenige Parameter anzupassen sind.

Hinweis:

- Fiir den Antriebsregler 8400 motec ist das Handterminal zu verwenden. Das
Handterminal vereint das Keypad mit einem Gehduse und einer Anschlusslei-
tung.

- Die mitdem Keypad beschriebenen Einstellungen sind in gleicher Weise mit dem
Handterminal durchzufiihren.

Inbetriebnahme mit PC und »EASY Starter«

A Der »EASY Starter« ist ein Lenze-Tool fiir eine einfache Online-Diagnose, Parametrie-
rung und Inbetriebnahme des Antriebsreglers.

Inbetriebnahme mit PC und »Engineer«

L\ 45 Der »Engineer« ist eine Lenze Engineering-Software zum geratelibergreifenden Para-

. A metrieren, Konfigurieren und Diagnostizieren von Einzel-Komponenten (wie bei-

spielsweise  Antriebsregler, Industrie-PCs, Motoren, 1/O-Systeme) sowie
Maschinensteuerungen.

'@ Tipp!

Die Engineering Tools »EASY Starter« und »Engineer StateLevel« werden kostenlos im In-
ternet zur Verfiigung gestellt:

http://www.Lenze.com = Download = Software Downloads

Fur die Kommunikation zwischen PC und Antriebsregler kann z. B. der USB-Diagnoseadap-
ter verwendet werden (siehe folgendes Unterkapitel).
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20

Ubersicht: Zubehor fiir die Inbetriebnahme

Auspragung Merkmale Produktschliissel
Handterminal X400 Keypad X400 im robusten Gehause, auch zum Einbau in die | EZAEBK2001
Schaltschranktiir geeignet.
« hot-plug-fahig
- Grafikdisplay mit Klartexten
* Hintergrundbeleuchtung
- Einfache Benutzerfiihrung
- 4 Navigationstasten, 2 kontextsensitive Tasten
« Einstellbare RUN/STOP-Funktion
« Inkl. 2,5 m Kabel
« Schutzart IP20; bei Schaltschrankeinbau frontseitig IP65
« Verwendbar fiir L-force Inverter Drives 8400 und
Servo Drives 9400
USB-Diagnoseadapter Zur galvanisch getrennten Verbindung lhres PC mit dem An- | E94AZCUS
p— triebsregler.
V « hot-plug-fahig
: - Diagnose-LED zur Dateniibertragungsanzeige
- : « plug and play
- Eingangsseitige Spannungsversorgung tiber USB-An-
schluss vom PC
- Ausgangsseitige Spannungsversorgung liber die Diagno-
seschnittstelle des Antriebsreglers
« Anschlussleitung in verschiedenen Langen wahlbar:
Anschlussleitung fiir 2.5 m Lange | EWL0O070
USB-Diagnoseadapter -
5 m Lange EWL0O071
10 m Lange | EWL0072

Schnelle Kommunikation iiber Diagnoseschnittstelle

Ab Version 06.01.00 unterstiitzt die Diagnoseschnittstelle auch die schnelle Kommunikation mit
57600 Baud (anstatt 4800 Baud).

» Wenn 3.5 s kein Lese- oder Schreibzugriff liber die Diagnoseschnittstelle erfolgt, dann wird wie-
der auf die normale Kommunikation mit 4800 Baud umgeschaltet.

« Die 57600 Baud sind nur moglich, wenn der 8400 motec mit der schnellen Diagnoseschnittstel-
le ausgestattet ist und ein »Engineer« ab Version 2.19 oder ein Keypad ab Firmware-Version 4.2

angeschlossen wird.

- Die aktuelle Baudrate der Diagnoseschnittstelle wird in C01905 angezeigt.
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2.3 Allgemeines zu Parametern

Alle Parameter, mit denen Sie den Antriebsregler parametrieren oder liberwachen kdnnen, sind als
sogenannten "Codestellen” gespeichert.

- Die Codestellen sind nummeriert und in der Dokumentation durch ein vorangestelltes "C" ge-
kennzeichnet, z. B. "C00002".

+ Jede Codestelle besitzt zudem einen Namen sowie spezifische Attribute, u. a. Zugriffsart (lesen,
schreiben), Datentyp, Grenzwerte sowie werksseitige Einstellung ("Lenze-Einstellung").

+ Zur Ubersichtlichkeit und Zusammenfassung enthalten einige Codestellen wiederum soge-
nannte "Subcodestellen”, in denen die Parameter gespeichert sind. In der Dokumentation wird
als Trennzeichen zwischen der Angabe der Codestelle und der Subcodestelle der Schragstrich "/
"verwendet, z. B."C00115/1".

« Die Parameter lassen sich bzgl. ihrer Funktionalitat in drei Gruppen einteilen:
» Einstellparameter: Zur Vorgabe von Sollwerten und zum Einstellen von Geréte- und Uberwa-
chungsfunktionen.
- Konfigurationsparameter: Zur Konfiguration von Signalverbindungen und Klemmenbele-
gungen.
- Diagnose-/Anzeigeparameter: Zum Anzeigen von gerateinternen Prozessgrof3en, aktuellen
Istwerten und Statusmeldungen. Diese Parameter knnen nur gelesen werden.
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23.1 Parametereinstellungen mit dem Keypad verandern

Das Handterminal wird zur Benutzung einfach an die auf der Gerateoberseite befindliche Diagno-
seschnittstelle angeschlossen.

 Das Anschlusskabel kann auch wahrend des Betriebs an die Diagnoseschnittstelle angeschlos-
sen und wieder entfernt werden.

Keypad-Anzeige und -Bedienelemente

4 3\
| LCD-Anzeige
Titelzeile
dreizeilige Anzeige
Geratestatus
aktuelle Funktion J aktuelle Funktion
linke Funktionstaste b rechte Funktionstaste

Im Handbedienmodus: 4. @ @ Im Handbedienmodus:
Motor stoppen —] — Motor starten

LCD-Anzeige

Titelzeile

In der Menii-Ebene: Name des Meniis
In der Parameter-Ebene: Name des Parameters

dreiteilige Anzeige

In der Menti-Ebene: Liste der verfiigbaren Meniis
In der Parameter-Ebene: Code/Subcode und Einstellung bzw. aktueller Wert

Geratestatus

[BM | Antriebsregler ist eingeschaltet I | Impulssperre aktiv

T  Antriebsregler ist freigegeben Systemfehler aktiv

Antriebsregler ist gesperrt Gerdtezustand "Fault" aktiv

[ | Schnellhalt aktiv Geratezustand "Trouble" aktiv

™ Stromgrenze iiberschritten Geratezustand "TroubleQSP" aktiv

[E®™ Drehzahlregler 1 in der Begrenzung [N | Es liegt eine Warnung vor
Funktion linke Funktionstaste Funktion rechte Funktionstaste
Parametereinstellung dndern I3 | Anderungin Antriebsregler iibernehmen

(in Editiermodus wechseln) (kein netzausfallsicheres Speichern — BE)

=] | Zuriick zum Hauptmenii d | Abbruch (Anderung verwerfen)
Parameter kann nur bei gesperrtem Antriebsregler gedndert werden

BYE | Alle Parametereinstellungen netzausfallsicher im Memory Modul speichern
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Bedienelemente

Die der Funktionstaste zugeordnete Funktion ausfiihren (siehe LCD-Anzeige)

In C00469 eingestellte stop-Funktion ausfiihren (Lenze-Einstellung: Antriebsregler sperren)

stop-Funktion wieder aufheben (Lenze-Einstellung: Antriebsregler wieder freigeben)

In der Menii-Ebene: Menii/Untermeni auswahlen
In der Parameter-Ebene: Parameter auswahlen
Im Editiermodus: Markierte Ziffern andern bzw. Listeneintrag auswahlen

In der Menii-Ebene: Untermenii auswahlen/in Parameterebene wechseln
Im Editiermodus: Cursor nach rechts

S o ®®O0

In der Meni-Ebene: Eine Menliebene héher (sofern vorhanden)
In der Parameter-Ebene: Zuriick zur Meniiebene
Im Editiermodus: Cursor nach links

Meniistruktur

Die Parameter sind im Keypad in verschiedene Menis und Untermenis eingeordnet.

» Das USER-Menii enthdlt eine Auswahl haufig benutzter Parameter.

« Die Code list enthalt alle Parameter.

 Mit der Funktion Go To Param gelangen Sie durch Eingabe der Parameternummer direkt zum
entsprechenden Parameter.

« Das Logbook enthilt eine Protokollierung der Fehler und deren zeitliche Historie.

 Das Menti Diagnostics enthdlt Diagnose-/Anzeigeparameter zum Anzeigen von gerdteinternen
ProzessgroRen, aktuellen Istwerten und Statusmeldungen.
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24

[2-2]

Generelle Bedienung

Beispiel: Parameter mit dem Keypad dndern

ry . Wihlen Sie mit den Navigationstasten /<
1. das gewiinschte Menii aus.
« Mit den Navigationstasten € /& gelangen
/ Go To Param N Sie eine Meni-Ebene hoher/tiefer.
&  Mit der Funktionstaste Bl gelangen Sie zu-
riick in das Hauptmendi.
2. . Wahlen Sie innerhalb eines Untermeniis mit
C00002/001 > % den Navigationstasten ¢ /<}> den Parameter
Off / Finished 5 ’ aus, den Sie einstellen mochten.
. Um bei einem Parameter mit Subcodes einen
S anderen Subcode auszuwahlen:
« Betitigen Sie die Navigationstaste €&, umin
€00039/001 » 3. den Editiermodus fiir den Subcode zu wech-
40.00 % sein.
7 R « Stellen Sie den gewtinschten Subcode mit
Hilfe der Navigationstasten ein.
| Fixedsetpoint2 | . Betdtigen Sie die Funktionstaste EEl, um in den
Editiermodus zu wechseln.
. Stellen Sie den gewtinschten Wert mit Hilfe der
Navigationstasten ein.
4@“ . Betatigen Sie die Funktionstaste IId, um die
durchgefihrte Anderung zu iibernehmen und
£00039/002 den Editiermodus zu verlassen.
» Mit der Funktionstaste konnen Sie den
Editiermodus verlassen, ohne die Anderung
ESC zu libernehmen.
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[2-3]

[2-4]

Parametereinstellungen mit PC und Lenze-Software verdndern

Fur die Kommunikation zwischen PC (mit darauf installierter Software L-force »EASY Starter« oder
L-force »Engineer«) und dem Antriebsregler kann z. B. der USB-Diagnoseadapter verwendet wer-
den, siehe folgende Abbildung. Der USB-Diagnoseadapter ist das Bindeglied zwischen PC (freier
USB-Port) und Antriebsregler (Diagnoseschnittstelle).

Beispielhafte Konstellation zur Parametrierung des Antriebsreglers

Im »EASY Starter« wie auch im »Engineer« haben Sie lber die Registerkarte Alle Parameter einen
schnellen Zugriff auf alle Parameter des Antriebsreglers.

Die aufgefiihrten Kategorien und Unterkategorien entsprechen 1:1 den Meniis und Untermentis
des Keypad:

Alle Parameter l

E Parameteriste [ Schnellinbetriebnahme -> Klemme
@— Bl Schnelinbetriebnahme [ |C.| 5|Mame

= 2 enze-Einstellung laden Az Fertig
(] 0| Steuermodus Klemmen 0: Jogl: Jog2; DCB; R/L
T 0| &ppl.: Bezugzdrehzahl 1500
Gerstahafehle 12| 0| Hochlaufzeit Hauptsollw, 20 3z
T 13| 0| Ablaufzeit Hauptzollw. 20 3

Applikationen

15| 0|%FC: U/A-Eckirequenz B0.0 Hz
Motoregelung

16| 0|%FC: Umin-tnkbebung 0.0 %
Drehzahlgeber -

22| 0 Imax motarisch 47.00 A
Digitale Klermmen -

= pgzdrehzahl | 1460 mitr-1

(Al Kategorie
Unterkategorien

Registerkarte Alle Parameter im »Engineer«

Im »Engineer« steht Ihnen desweiteren auf der Registerkarte Applikationsparameter eine Inbe-
triebnahmeoberflache zur Verfiigung, Uiber die Sie die Applikation mit wenigen Schritten in Betrieb
nehmen kénnen.

Ausfuihrliche Informationen zum Umgang mit dem »Engineer« finden Sie in der inte-
grierten Online-Hilfe, die Sie liber die Funktionstaste [F1] aufrufen kdnnen.
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Allgemeines zu Parametern

26

User-Menii fiir schnellen Zugriff auf haufig benutzte Parameter

Beim Einrichten einer Anlage miissen immer wieder Parameter verandert werden, bis die Anlage zu-
friedenstellend funktioniert. Das sogenannte "User-Meni" des Antriebsreglers enthalt eine Aus-
wahl haufig benutzter Parameter, um auf diese Parameter schnell zugreifen und diese verandern zu

kénnen:

Parameter Name Lenze-Einstellung
C00051 MCTRL: Drehzahlistwert -

€00053 Zwischenkreisspannung =

C00054 Motorstrom =

C00061 Kiihlkérpertemperatur =

C00137 Geratezustand =

C€00166/3 Meld.Zust.Fehler =

C00011 Appl.: Bezugsdrehzahl 1500 min-1
C€00039/1 Festsollwert 1 40.0 %
C€00039/2 Festsollwert 2 60.0 %
C00012 Hochlaufzeit Hauptsollwert 20s

C00013 Ablaufzeit Hauptsollwert 20s

C00015 VFC: U/f-Eckfrequenz 50 Hz
C00016 VFC: Umin-Anhebung 0.0%
C00022 Imax motorisch abhidngig von der Gerdteleistung
€00120 Einstellung Motoriiberlast (12xt) 100.00 %
C00087 Motor-Bemessungsdrehzahl 1460 min-1
C00099 Firmware-Version -

C00200 Firmware-Produkttyp -

C00105 Ablaufzeit Schnellhalt 5.0s

C00173 Netzspannung 0: "3ph 400V"

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter

@ Tipp!

Das User-Mendi ist frei konfigurierbar in C00517.

Im »Engineer« kénnen Sie die Konfiguration des User-Ments komfortabel liber die Regis-
terkarte User Menii vornehmen (siehe »Engineer«-Online-Hilfe).
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Handhabung des Memory Moduls

A Gefahr!

Warten Sie nach dem Abschalten 3 Minuten, bevor Sie Arbeiten am Antriebsregler
durchfiihren. Stellen Sie auch zum Entfernen des Memory Moduls sicher, dass der An-
triebsregler spannungsfrei ist.

Alle Parameter des Antriebssystems werden auf dem Memory Modul nichtfliichtig gespeichert.
Dazu gehoren die Parameter des Antriebsreglers sowie kommunikationsrelevante Parameter fiir
die vorhandene Communication Unit.

Die steckbare Ausfiihrung eignet sich insbesondere fiir die
« Wiederherstellung einer Anwendung nach dem Austausch eines Gerates.

« Vervielfaltigung identischer Antriebsaufgaben innerhalb der Frequenzumrichterreihe
8400 motec, z. B. durch Einsatz des optional verfiigbaren EPM-Programmiergerates.

i Hinweis!

« Beim Einschalten des Gerates werden alle Parameter automatisch aus dem Memory
Modul in den Arbeitsspeicher des Antriebsreglers geladen.

« Wenn auf dem DIP-Schalter S1 der Schalter DIP1 in Position "ON" steht, arbeitet der
Antriebsregler mit den liber die DIP-Schalter S1 und S2 vorgenommenen Einstel-
lungen und zeigt diese in den zugehorigen Codestellen an.

+ Die Antriebsregler 8400 BaseLine und 8400 motec verwenden das gleiche (graue)
Memory Modul. Das Memory Modul kann zwischen diesen Antriebsreglern verscho-
ben werden, jedoch muss der Antriebsregler anschlieBend neu parametriert werden.

Bei der Handhabung des Memory Moduls werden folgende Szenarien unterschieden:

Auslieferungszustand
« Das Memory Modul befindet sich im EPM-Steckplatz auf der Drive Unit.
» Im Memory Modul ist die Lenze-Einstellung der Parameter gespeichert.

« Das Memory Modul ist als Ersatzteil — ohne Dateninhalt — lieferbar.

Wahrend des Betriebs
« Parametersatze kénnen manuell gespeichert werden.
» Parametersatze konnen manuell geladen werden.

» Parameteranderungen lassen sich automatisch speichern.

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 27



28

Einflhrung: Den Antriebsregler parametrieren
Handhabung des Memory Moduls

Austausch des Antriebsreglers

« Bei einem Geratetausch kann durch das "Mitnehmen" des Memory Moduls der gesamte Para-
meterbestand einer Achse in das Austauschgerdt iibernommen werden, ohne dass ein zusatzli-
cher Bedienvorgang mit einem PC oder Handterminal notwendig ist.

» Beim Austausch des Antriebsreglers ist der Versionsstand und die Auspragung des Alt- bzw.
Neugerates von Bedeutung. Vor dem tatsachlichen Datentransfer erfolgt intern eine Versions-
prifung, fir die grundsatzlich folgendes gilt:

+ Parametersatze des Altgerates mit V 1.0 funktionieren auf Neugerdten =V 1.0
(Abwartskompatibilitat).
« Parameter einer hheren Gerateversion werden auf versionsmaBig kleineren Gera-ten nicht

unterstiitzt. Es erfolgt eine Fehlermeldung, wenn die Parametersatzversionen beider Gerdte
nicht zueinander kompatibel sind.

Parameter im Memory Modul netzausfallsicher speichern

Wenn Sie liber den »Engineer«, mit dem Handterminal oder von einer lGibergeordneten Steuerung
per Feldbuskommunikation Parametereinstellungen im Antriebsregler verandern, gehen die durch-
gefiihrten Anderungen durch Netzschalten des Antriebsreglers verloren, sofern die Einstellungen
nicht explizit gespeichert wurden.

Sie haben verschiedene Moglichkeiten, den Datenverlust durch Speichern der Parametersdtze im
Memory Modul zu vermeiden:

« Automatisches Speichern von Parameteranderungen (2 64)

* Manuelles Speichern von Parametereinstellungen (2 64)

Parametersatztransfer mittels »Engineer«

Mit dem L-force »Engineer« lassen sich bei bestehender Online-Verbindung zum Antriebsregler fol-
gende Transferfunktionen direkt tiber die Symbolleiste oder das Menii Online ausfiihren:

Symbol | Meniibefehl Tastaturbefehl
Parametersatz zum Gerat libertragen <F5>
Parametersatz vom Gerdt lesen <F7>
% Parametersatz speichern

'@ Tipp!

Ausfiihrliche Informationen zum Parametersatztransfer mit dem »Engineer« finden Sie in
der »Engineer«-Online-Hilfe.
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Einflhrung: Den Antriebsregler parametrieren

Gerateidentifikation

Gerateidentifikation

Zwecks Gerateidentifikation lasst sich in C00199/1 ein beliebiger Gerdtename (z. B. "Radantrieb")
mit max. 32 Zeichen fiir den Antriebsregler einstellen und netzausfallsicher im Memory Modul spei-
chern.

Automatische Ubernahme des Geritenamens im »Engineer«

Ist in C00199/1 ein Geratename hinterlegt und wird der Antriebsregler im »Engineer« lber die
Funktion Einfiigen - Online erkanntes Gerit einfiigen... zum Projekt hinzugefiigt, so wird in der
Projektsicht als Gerdtebezeichnung statt dem Typ ("8400 motec") derin C00199/1 hinterlegte Gera-
tename (hier: "Radantrieb") verwendet:

| C.5|Name whert

| 1'EIE|| 1 | Geratename A adantrieb

Online erkanntes Gerat einflgen. ..

- g5 Meuss_Whjskt

G [Fadanie]

Dieser Mechanismus funktioniert auch in umgekehrter Richtung:
Wenn Sie in der Projektsicht die Bezeichnung des Antriebsreglers mittels <F2> umbenennen, erfolgt
anschlieBend eine Abfrage, ob die gednderte Bezeichnung in C00199/1 iibernommen werden soll:

- g Meues_Projekt
+-§ BN <F2> —Jp - § JEEED

Hinweis

Daz Gerat stelll zur Speicherung der Gerdtebezeichnung die Codestelle CO0199 zur Yerfligung.
Sall die Geratebezeichnung in dieze Codestelle geschrieben werden?

[ imrmer so verfabren Ja .-l Mein

E | C.|5|Mame Wert '

| 193 | 1 | Geratename R adantneb
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3 Inbetriebnahme

Die Inbetriebnahme des Antriebsreglers 8400 motec erfolgt liblicherweise auf eine der folgenden
Arten:

* Inbetriebnahme mit PC/»Engineer«
« Der »Engineer« ermoglicht einen komfortablen Zugriff auf alle Parameter des Antriebsreg-
lers 8400 motec und somit die volle Flexibilitat bei der Inbetriebnahme.

* Inbetriebnahme mit Handterminal
(wenn nur wenige Parameter anzupassen sind)

« Inbetriebnahme uber die DIP-Schalter/Potentiometer am 8400 motec
(fiir einfache Anwendungen)

In diesem Kapitel finden Sie Informationen zur Inbetriebnahme des 8400 motec mit dem »Engi-
neere.

Informationen zur Inbetriebnahme des 8400 motec liber die DIP-Schalter/Potentiome-
ter finden Sie in der Montageanleitung!

Informationen zur Inbetriebnahme des 8400 motec mit dem Handterminal finden Sie im
Geratehandbuch!

30 Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



Inbetriebnahme

3.1 Sicherheitshinweise zur Inbetriebnahme

3.1 Sicherheitshinweise zur Inbetriebnahme

Generelle Sicherheitshinweise
Um Personenschaden oder Sachschaden zu vermeiden,

« Uberpriifen Sie vor dem Zuschalten der Netzspannung
- die Verdrahtung auf Vollstandigkeit, Kurzschluss und Erdschluss
« die Funktion "NOT-AUS" der Gesamtanlage
« die Schaltungsart des Motors (Stern/Dreieck), diese muss an die Ausgangsspannung des An-
triebsreglers angepasst sein
- den phasenrichtigen Anschluss des Motors
+ die Drehrichtung des Encoders (sofern vorhanden)

- Uberpriifen Sie vor der Reglerfreigabe die Einstellung der wichtigsten Antriebsparameter:
« die U/f-Nennfrequenz muss an die Schaltungsart des Motors angepasst sein!
« die fir Inre Anwendung relevanten Antriebsparameter miissen richtig eingestellt sein!
« die Konfiguration der I/O-Klemmen muss an die Verdrahtung angepasst sein!

« achten Sie vor der Reglerfreigabe darauf, dass kein Drehzahlsollwert anliegt.

A Gefahr!

Der Steuereingang RFR ist ab Werk mit einer Briicke nach +24 V verbunden, das heisst
der Antriebsregler ist freigegeben!
- Dieser Eingang kann auch zum Ein- und Ausschalten des Antriebs benutzt werden.
Dafiir ist die Briicke durch eine Verkabelung zu ersetzen.

Sicherheitshinweise zum Motorbetrieb

A Gefahr!

- Der Dauerbetrieb von eigenbeliifteten Motoren bei kleiner Drehfeldfrequenz und Mo-
torbemessungsstrom ist aus thermischen Griinden nicht zulassig!
* In der Lenze-Einstellung ist die Motortemperaturiiberwachung (PTC) aktiviert.

(@177)

« In der Lenze-Einstellung ist die Bremswiderstandsiiberwachung (I12xt) aktiviert. Das
Ansprechen der Uberwachung fiihrt zum Abschalten des Bremsbetriebs. (1 178)

+ Beachten Sie bzgl. der Einstellung der U/f-Eckfrequenz (C00015) folgenden Unter-
schied zu den Antriebsreglern 8400 StateLine/HighLine/TopLine:
Beim 8400 motec ist die Bezugsspannung fiir die U/f-Eckfrequenz die Motor-Bemes-
sungsspannung (C00090) laut Motortypenschild (unabhangig von der netzseitigen
Anschlussspannung).
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3.2 Voraussetzungen fiir die Inbetriebnahme mit dem »Engineer«

3.2 Voraussetzungen fiir die Inbetriebnahme mit dem »Engineer«

Fiir die Inbetriebnahme bendétigen Sie

- einen PC mit folgenden Systemvoraussetzungen:
* Prozessor ab 1.4 GHz
« mindestens 512 MB Arbeitsspeicher und 650 MB freie Festplattenkapazitat
+ Betriebssystem Microsoft® Windows® 2000 (ab Service-Pack 2) oder Windows® XP

« die Lenze PC-Software »Engineer«

« eine Verbindung zum Antriebsregler (liber die Diagnoseschnittstelle oder tiber den Feldbus)

'@‘ Tipp!

So bekommen bzw. aktualisieren Sie die Software »Engineer«:

« Download aus dem Internet: Die Vollversion des »Engineer StateLevel« wird kostenlos
im Internet zur Verfiigung gestellt:
http://www.Lenze.com = Download = Software Downloads

- Bezugder CD: Der »Engineer« kann auch als eigenstandiges Produkt auf CD tber den fiir
Ihre Region zustandigen Lenze-Mitarbeiter kostenlos angefordert werden. Fiir z. B.
Deutschland kénnen Sie die entsprechende Adresse im Bereich "Uber Lenze" unter der
0. g. Lenze-Homepage erfahren.

3.3 Storungen wahrend der Inbetriebnahme erkennen & beseitigen

Mit dem »Engineer« kdnnen Stérungen wahrend der Inbetriebnahme komfortabel erkannt und be-
seitigt werden. Gehen Sie folgendermaRen vor:

« Uberpriifen Sie, ob im »Engineer« Fehlermeldungen angezeigt werden.

« Auf der Registerkarte Diagnose werden wichtige Istzustande des Antriebsreglers sowie vor-
liegende Fehlermeldungen in einer tibersichtlichen Visualisierung angezeigt.

« Uberpriifen Sie, ob die DIP-Schalter auf der Drive Unit richtig gesetzt sind.

« Mit dem »Engineer« kann auf der Reiterkarte Diagnose durch Betatigen der Schaltflache DIP-
Schalter die Stellung der DIP-Schalter S1 / S2 und der Potentiometer P1 - P3 angezeigt wer-
den.

« Uberpriifen Sie die Eingangsklemmen auf das Vorhandensein der entsprechenden Sollwerte.

« Auf der Registerkarte Klemmenbelegung werden die aktuellen Ein-/Ausgangssignale ange-
zeigt.

« Uberpriifen Sie den Signalfluss der Applikation.

- Betatigen Sie hierzu auf der Registerkarte Applikationsparameter die Schaltflache
Signalfluss. Der daraufhin angezeigte Signalfluss ermoglicht die Sicht auf die anliegenden
Sollwerte und deren Verarbeitung.

Verwandte Themen:

» Diagnose & Fehlermanagement (2 286)

» DIP-Schalterstellungen anzeigen (& 291)

» LED-Statusanzeige (1 287)

» Fehlermeldungen des Betriebssystems (2 305)
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3.4 Inbetriebnahmeassistent 8400

3.4 Inbetriebnahmeassistent 8400

Diese Funktionserweiterung wird vom »Engineer« ab der Version 2.15 unterstutzt!

Mit dem sogenannten Inbetriebnahmeassistent 8400 ist eine gefiihrte Inbetriebnahme des An-
triebsreglers auf Basis der Lenze-Einstellung der Parameter méglich. Die vorgenommenen Parame-
tereinstellungen kénnen anschlieRend netzausfallsicher im Antriebsregler gespeichert werden.

i Hinweis!

Beachten Sie alle erforderlichen SicherheitsmaBnahmen, bevor Sie die folgenden Inbe-
triebnahmeschritte durchfiihren und das Gerat einschalten!

» Sicherheitshinweise zur Inbetriebnahme (0 31)

So fiihren Sie eine gefiihrte Inbetriebnahme mit dem »Engineer« durch:

1. Inder Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.

2. @M Online gehen.
+ Nach erfolgreicher Verbindung mit dem Antriebsregler wird in der Statuszeile folgender
Status angezeigt:

¥ ONLINE

3. Aufdas Symbol *{ klicken, um das Dialogfeld Inbetriebnahmeassistent 8400 zu 6ffnen.
« Der Inbetriebnahmeassistent fiihrt Sie nun Schritt fuir Schritt durch die Einstellung der
wesentlichen Parameter fiir eine schnelle Inbetriebnahme.

« Die Schaltfliche Weiter ist erst aktivierbar, nachdem alle Parametereinstellungen im
Gerat liber die Schaltflache Lenze-Einstellung laden zuriickgesetzt wurden.
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Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl"
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(3-1]

Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl"

i Hinweis!

Beachten Sie alle erforderlichen SicherheitsmaRRnahmen, bevor Sie die folgenden Inbe-
triebnahmeschritte durchfiihren und das Gerat einschalten!

» Sicherheitshinweise zur Inbetriebnahme (&2 31)

Anlagenkonstellation

8400 motec DIAG

X3/X4
[UJVv]w] [NOJcoM AR AU JGNDIRFR] DI1]DI2] DI3 ] D4 | DI5 [DO1[240]GND
1 1 1 T 1

] VAV Y)Y

1kQ ... 10kQ
[
[1—>
© ©
AR Referenzspannung (10 V) fir analoge Signale
AU Drehzahlsollwertvorgabe (Schleifer des Sollwertpotentiometers R)
« Normierung: 10 V = 100 % = 1500 min! (bei 4-poligem Motor)
GND Bezugsmasse (GND) fiir analoge Signale
RFR Reglerfreigabe
DIAG Diagnoseschnittstelle fiir Anschluss des USB-Diagnoseadapters

Prinzipschaltbild zur Verdrahtung des Inbetriebnahmebeispiels fiir die Applikation "Stellantrieb — Drehzahl"

Inbetriebnahmeschritte

Nachfolgend erldutern wir Ihnen schrittweise die Inbetriebnahme der Technologieapplikation
"Stellantrieb — Drehzahl".

Bitte arbeiten Sie die folgenden Kapitel der Reihe nach ab und fiihren Sie alle Schritte gewissenhaft
aus. Dieses Vorgehen hilft Ihnen, den Antriebsregler in kurzer Zeit und moglichst sicher in Betrieb
zu nehmen:

» Antriebsregler fiir die Inbetriebnahme vorbereiten (&2 35)

» »Engineer«-Projekt erstellen & Online gehen (1 36)

» Motorregelung parametrieren (2 37)

» Applikation parametrieren (2 39)

» Parametereinstellungen netzausfallsicher speichern (2 41)

» Antriebsregler freigeben und Drehzahl vorgeben (2 41)
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Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl"

Antriebsregler fiir die Inbetriebnahme vorbereiten

1. Leistungs- und Steueranschliisse verdrahten

- Benutzen Sie die dem Antriebsregler beigelegte Montageanleitung, um Leistungs- und Steu-
eranschlisse richtig anzuschliessen.

« Versuchen Sie die digitalen Eingdnge so zu belegen, dass Ilhre Anwendung durch einen der
vorkonfigurierten Steuermodi (C00007) fir Klemmensteuerung abgebildet werden kann:

Belegung der digitalen Klemmen
Steuermodus DI1 DI2 DI3 Di4 DI5
Klemmen 0 JOG1/3 JOG2/3 DCB Cw/Ccw BrkRelease
Klemmen 2 JOG1/3 JOG 2/3 QspP Cw/Ccw BrkRelease
Klemmen 11 Cw/Cecw DCB MPotUp MPotDown BrkRelease
Klemmen 16 JOG1/3 JOG 2/3 Cw/QSP Ccw/QSP BrkRelease

Verwendete Abkiirzungen:
JOG | Auswahl der in C00039/1...3 parametrierten Festsollwerte 1 ... 3

DCB | Manuelle Gleichstrombremsung

Cw/Ccw

Rechtslauf/Linkslauf

ospP

Schnellhalt

MPotUp

Motorpotentiometer: Drehzahl erhéhen

MPotDown
Cw/QSP
Ccw/QSP

Motorpotentiometer: Drehzahl verringern

Drahtbruchsichere Vorgabe der Drehrichtung in Verbindung mit Schnellhalt

BrkRelease | Haltebremse manuell liiften
+ In der Lenze-Einstellung ist die Bremsensteuerung ausgeschaltet (nicht aktiv).

= Betriebsmodus in C02580 einstellen.

2. Drive Unit: Schalter DIP-Schalter S1 und DIP-Schalter S2 kontrollieren.

« DIP-Schalter S1/DIP1 muss in Stellung "OFF" sein, damit keine Parameter des Memory Mo-
duls beim Aufstarten des Gerates liberschrieben werden.

- Siehe Anzeigeparameter C01911 und C01912 fiir Details.
3. Communication Unit CANopen oder PROFIBUS: Schalter DIP-Schalter S3 einstellen.
+ Siehe Anzeigeparameter C00349 (CANopen) bzw. C13920 (PROFIBUS) fiir Details.

4. Drive Unit sorgfaltig auf die Communication Unit setzen und mittels der 4 Schrauben befesti-
gen.

5. Antriebsregler sperren: Klemme RFR auf LOW-Pegel setzen bzw. Kontakt 6ffnen.

6. Spannungsversorgung des Antriebsreglers einschalten.

+ Hinweise zu einigen Betriebszustanden erhalten Sie schnell Giber die zweifarbige LED-Anzei-
ge auf der Gerateoberseite. » LED-Statusanzeige (L1 287)

7. Verbindung zum Antriebsregler herstellen, z. B. Giber USB-Diagnoseadapter:

« Abdeckkappe der Diagnoseschnittstelle auf der Gerateoberseite entfernen und USB-Diagno-
seadapter an die Diagnoseschnittstelle anschliessen.

« USB-Diagnoseadapter mit dem PC liber einen freien USB-Port verbinden.
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3.5 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl"

3.5.2 »Engineer«-Projekt erstellen & Online gehen

Ausfiihrliche Infomationen zum allgemeinen Umgang mit dem »Engineer« finden Sie in
der Online-Hilfe zum Programm, die Sie mit [F1] aufrufen kénnen.

« Im Kapitel "Arbeiten mit Projekten” sind u. a. alle Optionen des Start-Assistenten be-
schrieben, um ein neues »Engineer«-Projekt zu erstellen.

Die folgenden Schritte beschreiben die prinzipielle Vorgehensweise zum Erstellen eines Projektes
anhand der Option Komponente aus Katalog wahlen. Hierbei wahlen Sie die einzelnen Komponen-
ten (Antriebsregler, Motor, usw.) aus Auswabhllisten aus.

1. »Engineer« starten.
2. Mit Hilfe des Start-Assistenten und der Option Komponente aus Katalog wahlen ein neues Pro-
jekt anlegen:
« Im Dialogschritt Komponente den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
+ Im Dialogschritt Geratemodule die vorhandene Kommunikationsoption auswahlen.
- Im Dialogschritt Applikation die Applikation "Stellantrieb-Drehzahl" auswahlen.

+ Im Dialogschritt Weitere Komponenten die weiteren Komponenten (Motor/Getriebe) aus-
wahlen, die dem Projekt hinzugefiigt werden sollen.

3. % Online gehen.

« Nach erfolgreicher Verbindung mit dem Antriebsregler wird in der Statuszeile folgender Sta-
tus angezeigt:

¥ ONLINE

4. Parametersatz zum Gerat lbertragen.

 Mit diesem Befehl werden die aktuellen Parametereinstellungen im Antriebsregler mit den
Parametereinstellungen des »Engineer«-Projektes liberschrieben.
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3.5 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl"

3.5.3 Motorregelung parametrieren

1. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.
« Auf der linken Seite sind die u. a. die Parameter der Motorregelung angeordnet:

Applikationsparameter l

O O = Obersicht
MNetzspannung 3ph 4000 - —| Applikation |Stellantrieb-DrehzahI j
Grundfunktionen Steuermodus aus.. | Klemmen 0: Jogl:Jog2: Dtj
L_PCTRL_1: Betriebzmodus >
Maotarregelung => Aus - Frozessregler |
|VFED|US: Sl ﬂ l_“- L_MPat_1: Yenwenden 3>
e ’h Motorpotentiometer |
——— n
4= A
— n
. mas
Grundiurktionen ')l 106 |- \
= = -
Maotomegelung U/ -)l Gerdtesteuerung -)l T Ti
Hochlaufzeit Hauptzollw. 20 il g
= Ablaufzeit Hauptzolw, 20 3k
UA-Eckfrequenz E 50.0 zIHz > ;I
— Bezugsdrehzahl 1500 zl min-1
Ima motorizch E 47.00 ZIA -
- Ablavfzeit Schelial 50 =
Umin-Amnhebung n 0.0 zlz -
M Festsollwert 1 40,0 zl b4
= Festsallwert 2 £0.0 il %
Festzollwert 3 80.0 il %
| Signalflusz -)I

2. Im Listenfeld Il Motorregelung (C00006) die gewiinschte Motorregelung auswahlen.

Hinweis!

In der Lenze-Einstellung ist in CO0006 als Motorregelung die U/f-Kennliniensteuerung
(VFCplus) mit linearer Kennlinie eingestellt.

+ Die U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) ist eine Motorregelung fiir klassische Fre-
quenzumrichter-Anwendungen auf der Basis eines einfachen und robusten Regelver-
fahrens fiir den Betrieb von Maschinen mit linearem oder quadratischem
Lastmomentverlauf (z. B. Liifter).

« Die Parametereinstellungen sind so voreingestellt, dass bei leistungsmaRig passen-
der Zuordnung von Antriebsregler und 50 Hz-Asynchronmaschine der Antriebsregler
ohne weiteren Parametrierungsaufwand sofort betriebsbereit ist und der Motor zu-
friedenstellend arbeitet.

3. Parameter der Motorregelung anpassen:

Parameter Lenze-Einstellung | Info
Wert | Einheit

2] U/f-Eckfrequenz 50.0 | Hz » U/f-Eckfrequenz anpassen (£J 101)
(C00015)

H Imax motorisch 47.00 | A » Imax-Regler optimieren (L1 103)
(C00022)

4] Umin-Anhebung 0.0 % » Umin-Anhebung anpassen (L2 102)
(C00016)
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Uberpriifen Sie auch die anderen Angaben des Typenschildes mit den im Antriebsregler
eingestellten Motordaten. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Motorauswahl/
Motordaten”. (& 82)

Empfehlungen fiir folgende Einsatzfille:

» Wenn Antriebsregler und Motor zueinander leistungsmaRig stark unterschiedlich sind:
Die Imax-Grenze (motorisch) in C00022 auf den zweifachen Motorbemessungsstrom
einstellen.

« Bei Forderung eines hohen Anlaufmomentes:

Im Motorleerlauf die Umin-Anhebung in C00016 so einstellen, dass bei einer Drehfeld-
frequenz von f = 3 Hz (Anzeige in C00058) der Motorbemessungsstrom flieRt.

« Wenn bei kleinen Drehzahlen und ohne Riickfiihrung ein hohes Drehmoment zur Verfii-
gung stehen soll:

In C00006 als Motorregelung die "Sensorlose Vectorregelung (SLVC)" auswahlen.

Verwandte Themen:
» Motorregelung (MCTRL) (£2 80)

» Regelungsart auswahlen (2 90)

» U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) (€2 96)

» Sensorlose Vectorregelung (SLVC) (td 122)
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Applikation parametrieren

Auf der rechten Seite der Registerkarte Applikationsparameter sind die Parameter der Applikation

angeordnet:

Applikationsparameter l

o o

Metzzpannung

| Stellantrieb-Drebzahl j

Applikation

Grundfunktionen

Motoregelung

[C ][ WFCplus: U/t inear

Grundfunktionen ')l

Motomegelung U/ ')l Geratesteuerung ')l

UA-Eckfrequenz

Imax motorisch

[clson 2w
7m0 +a

Unmin-Anhebung 0.0 il 4 C“A

Steusrmodus aus.. | FKlemmen 0: Jog1;J0g2;Dth

L_PCTRL_1: Betriebzmodus
Frozezsregler -)l

E Aus v
L_MPat_1: Yenwenden >
E ,hl Motorpotentiometer |
n
[}
" rnaw
JOG |- \
-
Tir Tif
Hochlaufzeit H auptzollw. n 2.0 il T
Ablaufzeit Hauptzollw. E 2.0 il T
Bezugzdiehzahl E 1500 il min-1
Ablaufasit Schnelihal 50 s
Festsollwert 1 n 40.0 il %
Festsallwert 2 E BO.0 il %
Festzallwert 3 an.0 il #
Signalfluss -)I

1. Im Listenfeld Kl Steuermodus (C00007) den gewiinschten Steuermodus auswahlen.

« Das zugehdrige Anschlussbild wird als "Popup” angezeigt, wenn Sie die rechts neben dem Lis-
tenfeld befindliche Schaltfliche _2| betatigen.

- Ausfiihrliche Beschreibung siehe Kapitel "Klemmenbelegung der Steuermodi". (L1 216)

2. Optional: Prozessregler verwenden.
« Hierzu im Listenfeld A L_PCTRL_1: Betriebsmodus (C00242) den gewiinschten Betriebsmo-

dus auswahlen.

« Ausfiihrliche Beschreibung siehe Funktionsbaustein L_PCTRL 1. (1 463)
« Uber die Schaltflache Prozessregler gelangen Sie zum Parametrierdialog des Prozessreglers.

3. Optional: Motorpotentiometer verwenden.
« Hierzu im Listenfeld [El L_MPot_1: Verwenden (C00806) die Auswahl "1: Ein" einstellen.

« Ausfiihrliche Beschreibung siehe Funktionsbaustein L_MPot_1. (1 452)
« Uber die Schaltfliche Motorpotentiometer gelangen Sie zum Parametrierdialog des Motor-

potentiometers.
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4. Parameter der Applikation anpassen:

Parameter Lenze-Einstellung | Info
Wert | Einheit
[ | Hochlaufzeit Hauptsollw. 20]s Der Sollwert wird Uiber einen Hochlaufgeber mit linearer
(Co0012) Charakteristik gefiihrt. Der Hochlaufgeber tiberfiihrt
" Sollwertspriinge am Eingang in eine Rampe.
a8 Ablaufzeit Hauptsollw. 20(s b L NSet 1 (C 456)
(C00013) —_
[ | Bezugsdrehzahl 1500 | min-1 Alle Drehzahlsollwertvorgaben erfolgen prozentual und
(Co0011) beziehen sich stets auf die in C00011 eingestellte Be-
zugsdrehzahl.
Die Bezugsdrehzahl des Motors steht auf dem Typen-
schild des Motors.
Ablaufzeit Schnellhalt 5.0/s Bei Anforderung "Schnellhalt” wird die Motorregelung
(C00105) von der Sollwertvorgabe abgekoppelt und der Motor
wird innerhalb derin C00105 parametrierten Ablaufzeit
in den Stillstand (n; = 0) gefiihrt.
» Schnellhalt aktivieren/aufheben (£3 65)
8] Festsollwert 1 40.0 | % Uber die Auswahleingénge bJogSpeed1 und blogSpeed2
(C00039/1) kann statt dem Hauptsollwert ein Festsollwert fiir den
[ Festsollwert 2 0.0 | % Sollwertgenerator aktiviert werden.
el « Die Vorgabe der Festsollwerte erfolgt in [%] bezogen
(€00039/2) auf die Bezugsdrehzahl (C00011).
Festsollwert 3 80.0 | % »L_NSet 1 (c456)
(C00039/3)

@ Tipp!

« Uber die Schaltflache Signalfluss gelangen Sie eine Dialogebene tiefer zum Signalfluss
der Applikation mit weiteren Parametriermoglichkeiten. Siehe Kapitel "Prinzipieller

Signalfluss”. (1 204)

+ Die im gewahlten Steuermodus vorkonfigurierte I/O-Anbindung kénnen Sie Giber Konfi-
gurationsparameter dndern. Siehe Kapitel "Anwenderdefinierte Klemmenbelegung".

(1 193)

Weiterfiihrende Informationen zur Applikation:

» TA "Stellantrieb — Drehzahl" (ta 203)

» Schnittstellenbeschreibung (3 208)

» Steuerwort wDriveControl (1 214)

» Klemmenbelegung der Steuermodi (&2 216)

» Einstellparameter (Kurziibersicht) (1 221)

» Vorbelegung der Applikation (&1 222)
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3.5 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl"

3.5.5 Parametereinstellungen netzausfallsicher speichern

Damit im Gerdt vorgenommene Parametereinstellungen nicht durch ein Netzschalten verloren ge-
hen, miissen Sie den Parametersatz explizit im Gerat netzausfallsicher speichern.

. E Parametersatz speichern

3.5.6 Antriebsregler freigeben und Drehzahl vorgeben

Stop!

Priifen Sie vor der Vorgabe eines Drehzahlsollwertes, ob die auf der Motorwelle als Hal-
tebremse ausgefiihrte Bremse gelliftet ist!

Hinweis!

o

Liegt bei Netzeinschalten Reglerfreigabe vor und ist in C00142 die Autostart-Option
"Sperre bei Gerat ein" aktiviert (Lenze-Einstellung), so bleibt der Antriebsregler im Zu-
stand "ReadyToSwitchOn" stehen.

Fiir einen Wechsel in den Zustand "SwitchedOn" muss die Reglerfreigabe zundchst auf-
gehoben werden: Klemme RFR auf LOW-Pegel setzen.

Wenn der Antriebsregler sich im Zustand "SwitchedOn" befindet:
1. Antriebsregler freigeben: Klemme RFR auf HIGH-Pegel setzen.

2. Drehzahl vorgeben:

+ Im Steuermodus "Klemmen 0" durch Vorgabe einer Spannung am analogen Eingang oder
durch Auswabhl eines Festsollwertes liber die digitalen Eingédnge DI1/DI2.

DI1 DI2 Drehzahlvorgabe

Low LOW | Die Vorgabe des Drehzahlhauptsollwertes erfolgt liber den analogen Eingang 1
« Normierung: 10 V = 100 % Bezugsdrehzahl (C00011)

HIGH LOW | Als Drehzahlhauptsollwert wird der Festsollwert 1 (C00039/1) verwendet.
+ Lenze-Einstellung: 40 % der Bezugsdrehzahl (C00011)

LOW HIGH | Als Drehzahlhauptsollwert wird der Festsollwert 2 (C00039/2) verwendet.
+ Lenze-Einstellung: 60 % der Bezugsdrehzahl (C00011)

HIGH HIGH | Als Drehzahlhauptsollwert wird der Festsollwert 3 (C00039/3) verwendet.
- Lenze-Einstellung: 80 % der Bezugsdrehzahl (C00011)

Hinweis!

o

Beobachten Sie den Drehzahl-Istwert (Anzeige in C00051) und die LED-Statusanzeige
am Antriebsregler.
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3.6 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung"

i Hinweis!

Beachten Sie alle erforderlichen SicherheitsmaRRnahmen, bevor Sie die folgenden Inbe-
triebnahmeschritte durchfiihren und das Gerat einschalten!

» Sicherheitshinweise zur Inbetriebnahme (&2 31)

Anlagenkonstellation

8400 motec DIAG

X3/X4
[UJVv]w] [NOJcoM AR AU JGND[RFR] DI1]DI2[ DI3 ] D4 | DI5 [DO1[240]GND
T

\

Ao_\o-p’_/_
OO-»»—/—

. C00039/3
|
00013 Cew
C00012 -
Cw C00012 t[s]
C00013
C00039/3

RFR Reglerfreigabe
DI1 Anschluss Initiator fiir Stop-Funktion 1
DI2 Anschluss Initiator fiir Stop-Funktion 2
DI3 Rechtslauf-Schnellhalt / Auswahl Abschaltposition 1
D14 Linkslauf-Schnellhalt / Auswahl Abschaltposition 2
DIAG Diagnoseschnittstelle fiir Anschluss des USB-Diagnoseadapters

[3-2]  Prinzipschaltbild zur Verdrahtung des Inbetriebnahmebeispiels fiir die Technologieapplikation "Abschaltpositionierung"
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3.6 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung”

Funktionsweise einer Abschaltpositionierung ohne Vorabschaltung

Bei der oben dargestellten Abschaltpositionierung ohne Vorabschaltung ist die Verwendung des
Steuermodus "Klemmen 2" sinnvoll:

1. Durch Setzen von DI3 auf HIGH-Pegel wird der Rechtslauf (Cw) gestartet.

2. Der Antrieb beschleunigt an der Hochlauframpe (C00012) auf die in C00039/3 eingestellte Ver-
fahrgeschwindigkeit.

3. Nach Erreichen des Kontaktes DI1 wird der Antrieb an der Ablauframpe (C00013) in die Zielpo-
sition gefiihrt und kommt dort zum Stehen.

4. Durch Riicksetzen von DI3 auf LOW-Pegel und Setzen von DI4 auf HIGH-Pegel kann nun der
Linkslauf (Ccw) gestartet werden.

5. Der Antrieb wird an der Hochlauframpe (C00012) auf die in C00039/3 eingestellte Verfahrge-
schwindigkeit gefiihrt.

6. Nach Erreichen des Kontaktes DI2 wird der Antrieb an der Ablauframpe (C00013) in die Zielpo-
sition gefiihrt und kommt dort zum Stehen.
Hinweis: Werden DI3 und D14 vor Erreichen der Zielposition auf LOW-Pegel zuriickgesetzt, wird
der Antrieb mit Schnellhalt (QSP) in den Stillstand gefiihrt.

-~ Tipp!

» Um Positionsungenauigkeiten durch Signallaufzeiten zu vermeiden, kdnnen die Initiato-
ren direkt durch den Antriebsregler ausgewertet werden. Die Endschalterauswertung ist
im Antriebsregler konfigurierbar. In C00488/x konnen Sie die Erfassung der Positionssi-
gnale von Pegel- auf Flankenauswertung umstellen.

 Zur Vermeidung von unbeabsichtigten Bewegungen der Last in der Zielposition eignet
sich alternativ zur Gleichstrombremsung (begrenztes Moment) der Einsatz einer Halte-
bremse.

Inbetriebnahmeschritte

Nachfolgend erlautern wir Ihnen schrittweise die Inbetriebnahme der in Abbildung [3-2] dargestell-
ten Abschaltpositionierung ohne Vorabschaltung.

Bitte arbeiten Sie die folgenden Kapitel der Reihe nach ab und fiihren Sie alle Schritte gewissenhaft
aus. Dieses Vorgehen hilft Ihnen, den Antriebsregler in kurzer Zeit und moglichst sicher in Betrieb
zu nehmen:

» Antriebsregler fir die Inbetriebnahme vorbereiten (1 44)

» »Engineer«-Projekt erstellen & Online gehen (& 45)

» Motorregelung parametrieren (2 46)

» Applikation parametrieren (0 48)

» Parametereinstellungen netzausfallsicher speichern (2 50)

» Antriebsregler freigeben und Applikation testen (0 50)
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3.6 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung”

3.6.1 Antriebsregler fiir die Inbetriebnahme vorbereiten

1. Leistungs- und Steueranschliisse verdrahten
 Benutzen Sie die dem Antriebsregler beigelegte Montageanleitung, um Leistungs- und Steu-
eranschliisse richtig anzuschliessen.
« Fiir die in Abbildung [3-2] dargestellte Abschaltpositionierung ohne Vorabschaltung ist eine
Verdrahtung entsprechend dem Steuermodus "Klemmen 2" sinnvoll:

X3/X4
—INO —
—tcom ——I fil
Es liegt ein

AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert AU/AI
GND

Reglerfreigabe/Fehlermeldung zurticksetzen RFR
Stop-Funktion 1 DI1
Stop-Funktion 2 DI2
Cw/QSP/Auswahl Abschaltposition 1 DI3
Ccw/QSP/Auswahl Abschaltposition 2 Di4
Haltebremse manuell liften DI5
DO1 [« Antrieb
240 startbereit

GND

2. Drive Unit: Schalter DIP-Schalter S1 und DIP-Schalter S2 kontrollieren.

+ DIP-Schalter S1/DIP1 muss in Stellung "OFF" sein, damit keine Parameter des Memory Mo-
duls beim Aufstarten des Gerates iiberschrieben werden.

« Siehe Anzeigeparameter C01911 und C01912 fiir Details.

3. Communication Unit CANopen oder PROFIBUS: Schalter DIP-Schalter S3 einstellen.
+ Siehe Anzeigeparameter C00349 (CANopen) bzw. C13920 (PROFIBUS) fiir Details.

4. Drive Unit sorgfaltig auf die Communication Unit setzen und mittels der 4 Schrauben befesti-
gen.

5. Antriebsregler sperren: Klemme RFR auf LOW-Pegel setzen bzw. Kontakt 6ffnen.

6. Spannungsversorgung des Antriebsreglers einschalten.

« Hinweise zu einigen Betriebszustanden erhalten Sie schnell Giber die zweifarbige LED-Anzei-
ge auf der Gerateoberseite. » LED-Statusanzeige ((1 287)

7. Verbindung zum Antriebsregler herstellen, z. B. liber USB-Diagnoseadapter:

« Abdeckkappe der Diagnoseschnittstelle auf der Gerateoberseite entfernen und USB-Diagno-
seadapter an die Diagnoseschnittstelle anschliessen.

 USB-Diagnoseadapter mit dem PC liber einen freien USB-Port verbinden.
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3.6 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung”

3.6.2 »Engineer«-Projekt erstellen & Online gehen

Ausfiihrliche Infomationen zum allgemeinen Umgang mit dem »Engineer« finden Sie in
der Online-Hilfe zum Programm, die Sie mit [F1] aufrufen kénnen.
« Im Kapitel "Arbeiten mit Projekten” sind u. a. alle Optionen des Start-Assistenten be-
schrieben, um ein neues »Engineer«-Projekt zu erstellen.

Die folgenden Schritte beschreiben die prinzipielle Vorgehensweise zum Erstellen eines Projektes
anhand der Option Komponente aus Katalog wahlen. Hierbei wahlen Sie die einzelnen Komponen-
ten (Antriebsregler, Motor, usw.) aus Auswabhllisten aus.

1. »Engineer« starten.

2. Mit Hilfe des Start-Assistenten und der Option Komponente aus Katalog wahlen ein neues Pro-
jekt anlegen:

« Im Dialogschritt Komponente den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.

+ Im Dialogschritt Geratemodule die vorhandene Kommunikationsoption auswahlen.

+ Im Dialogschritt Applikation die Applikation "Abschaltpositionierung” auswahlen. (Die Aus-
wahl der Applikation ist auch jederzeit nachtraglich Uber die Registerkarte
Applikationsparameter bzw. C00005 méglich.)

+ Im Dialogschritt Weitere Komponenten die weiteren Komponenten (Motor/Getriebe) aus-
wahlen, die dem Projekt hinzugefiigt werden sollen.

3. & Online gehen.
« Nach erfolgreicher Verbindung mit dem Antriebsregler wird in der Statuszeile folgender Sta-

tus angezeigt:
¥ ONLINE

4. Parametersatz zum Gerat tbertragen.
 Mit diesem Befehl werden die aktuellen Parametereinstellungen im Antriebsregler mit den
Parametereinstellungen des »Engineer«-Projektes liberschrieben.
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3.6 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung”

3.6.3 Motorregelung parametrieren

1. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.
« Auf der linken Seite sind die u. a. die Parameter der Motorregelung angeordnet:

Applikationsparameter l

© 1= Ubersicht

Netzspannung 3ph 4004 - —| Applikation |Abschaltpositionietung j
Grundfunktionen % Steusrmodus | Klemmen 2 Jogl:Jog2: QEj
Matarregelung =>
[ Fooius: Ustlinear =] E
"
PC-Handsteuerung n
A
) > M rnaw
Grundiurktionen L 106 |- \
- . -
Maotomegelung U/ -)l Gerdtesteuerung -)l T Ti
Hochlaufzeit Hauptzollw. 20 il g
= Ablaufzeit Hauptzolw, 20 3k
UA-Eckfrequenz E 50.0 zIHz > ;I
— Bezugsdrehzahl 1500 zl min-1
Ima motorizch E 47.00 ZIA -
- Ablavfzeit Schelial 50 =
Umin-Amnhebung n 0.0 zl p:4 -
M Festsollwert 1 40,0 zl b4
= Festsallwert 2 £0.0 il %

Festzollwert 3 80.0 il %
% Signalflusz -)I

2. Im Listenfeld Il Motorregelung (C00006) die gewiinschte Motorregelung auswahlen.

Hinweis!

In der Lenze-Einstellung ist in CO0006 als Motorregelung die U/f-Kennliniensteuerung
(VFCplus) mit linearer Kennlinie eingestellt.

+ Die U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) ist eine Motorregelung fiir klassische Fre-
quenzumrichter-Anwendungen auf der Basis eines einfachen und robusten Regelver-
fahrens fiir den Betrieb von Maschinen mit linearem oder quadratischem
Lastmomentverlauf (z. B. Liifter).

« Die Parametereinstellungen sind so voreingestellt, dass bei leistungsmaRig passen-
der Zuordnung von Antriebsregler und 50 Hz-Asynchronmaschine der Antriebsregler
ohne weiteren Parametrierungsaufwand sofort betriebsbereit ist und der Motor zu-
friedenstellend arbeitet.

3. Parameter der Motorregelung anpassen:

Parameter Lenze-Einstellung | Info
Wert | Einheit

2] U/f-Eckfrequenz 50.0 | Hz » U/f-Eckfrequenz anpassen (£J 101)
(C00015)

H Imax motorisch 47.00 | A » Imax-Regler optimieren (L1 103)
(C00022)

4] Umin-Anhebung 0.0 % » Umin-Anhebung anpassen (L2 102)
(C00016)
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3.6 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung”

Uberpriifen Sie auch die anderen Angaben des Typenschildes mit den im Antriebsregler
eingestellten Motordaten. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Motorauswahl/
Motordaten”. (& 82)

Empfehlungen fiir folgende Einsatzfille:

» Wenn Antriebsregler und Motor zueinander leistungsmaRig stark unterschiedlich sind:
Die Imax-Grenze (motorisch) in C00022 auf den zweifachen Motorbemessungsstrom
einstellen.

« Bei Forderung eines hohen Anlaufmomentes:

Im Motorleerlauf die Umin-Anhebung in C00016 so einstellen, dass bei einer Drehfeld-
frequenz von f = 3 Hz (Anzeige in C00058) der Motorbemessungsstrom flieRt.

« Wenn bei kleinen Drehzahlen und ohne Riickfiihrung ein hohes Drehmoment zur Verfii-
gung stehen soll:

In C00006 als Motorregelung die "Sensorlose Vectorregelung (SLVC)" auswahlen.

Verwandte Themen:
» Motorregelung (MCTRL) (£2 80)

» Regelungsart auswahlen (2 90)

» U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) (€2 96)

» Sensorlose Vectorregelung (SLVC) (td 122)
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3.6 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung”

Applikation parametrieren

Auf der rechten Seite der Registerkarte Applikationsparameter sind die Parameter der Applikation
angeordnet:

Applikationsparameter l
O O = Obersicht

3ph 400V -

Grundfunktionen %
>

Motoregelung

[C ][ WFCplus: U/t inear -]

Metzzpannung

| Abgchaltpogitionierung j
E| Klemmen 2 Jogl;JogZ; QEﬂJ

Applikation

Steuermodus

PC-Handsteuerung —
—]
- " rnaw
‘ JOG |- \
-

Grundfunktionen ')l N

Motomegelung U/ ')l Geratesteuerung ')l Tir Tit
Hochlaufzeit H auptzollw. E 2.0 il T
. Ablaufzeit Hauptzollw. 20 : S
U/-Eckfrequenz 50.0 zIHz > n ;I
" Bezugsdrehzahl E 1500 zl min-1
Imax motorisch 47.00 ZIA "
. #blauzeit Schnelbat [EJ[5.0 s
Umin-4nhebung 0o zl % =
M Festzallwert 1 40,0 ZI 4
— Festzallwert 2 E E0,0 il 4
Festsallwert 3 E 80.0 il %
1
Zy Signalfluss -)I

1. Im Listenfeld I Applikation (C00005) die "Abschaltpositionierung" auswahlen.

« Nach Auswahl der "Abschaltpositionierung” andert sich der dargestellte Inhalt der Register-
karte, z. B. sind nun die Schaltflachen Prozessregler und Motorpotentiometer nicht mehr vor-
handen.

2. Im Listenfeld A Steuermodus (C00007) fiir die in Abbildung [3-2] dargestellte Abschaltpositio-
nierung ohne Vorabschaltung den Steuermodus "Klemmen 2" auswahlen.

« Das zugehdrige Anschlussbild wird als "Popup" angezeigt, wenn Sie die rechts neben dem Lis-
tenfeld befindliche Schaltfliche _2| betatigen.
« Ausfiihrliche Beschreibung siehe Kapitel "Klemmenbelegung der Steuermodi". (2 248)
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3.6 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung”

3. Parameter der Applikation anpassen:

B Festsollwert 3
(C00039/3)

Parameter Lenze-Einstellung | Info
Wert | Einheit
| | Hochlaufzeit Hauptsollw. 20]s Der Sollwert wird iiber einen Hochlaufgeber mit linearer
(C00012) Charakteristik gefiihrt. Der Hochlaufgeber tiberfiihrt
" Sollwertspriinge am Eingang in eine Rampe.
4] Ablaufzeit Hauptsollw. 20)s Hinweis: Diese Einstellungen gelten nur dann, wenn
(C00013) keine anderen Rampenzeiten am FB L_NSet_1 ange-
wahlt sind!
5] Bezugsdrehzahl 1500 | min-1 Alle Drehzahlsollwertvorgaben erfolgen prozentual und
(cooo011) beziehen sich stets auf die in C00011 eingestellte Be-
zugsdrehzahl.
Die Bezugsdrehzahl des Motors steht auf dem Typen-
schild des Motors.
a3 Ablaufzeit Schnellhalt 5.0/s Bei Anforderung "Schnellhalt” wird die Motorregelung
(C00105) von der Sollwertvorgabe abgekoppelt und der Motor
wird innerhalb derin C00105 parametrierten Ablaufzeit
in den Stillstand (n;s = 0) gefiihrt.
» Schnellhalt aktivieren/aufheben (£J 65)
Festsollwert 1 40.0 | % Die Vorgabe der Festsollwerte erfolgt in [%] bezogen auf
(C00039/1) die Bezugsdrehzahl (C00011).
Festsollwert 2 600 | % Festsollwert 2 muss kleiner als Festsollwert 3 sein!
8] e e Anderenfalls wird der Antrieb mit kleiner Geschwindig-
(C00039/2) keit gestartet und nach der Vorabschaltung beschleu-
80.0 | % nigt.

@ Tipp!

« Uber die Schaltflache Signalfluss gelangen Sie eine Dialogebene tiefer zum Signalfluss
der Applikation mit weiteren Parametriermoglichkeiten. Siehe Kapitel "Prinzipieller

Signalfluss". (1 244)

+ Die im gewahlten Steuermodus vorkonfigurierte I/O-Anbindung kénnen Sie Giber Konfi-
gurationsparameter dndern. Siehe Kapitel "Anwenderdefinierte Klemmenbelegung".

(1 193)

 Ruckarme Verfahrprofile kdnnen durch S-férmige Rampen realisiert werden.

« Im Falle hoher Losbrechmomente bei horizontalen Bewegungsablaufen eignet sich als
Motorregelung (C00006) die "Sensorlose Vectorregelung (SLVC)".

Weiterfiihrende Informationen zur Applikation:

» TA "Abschaltpositionierung" (&1 240)

» Steuerwort wDriveControl (2 246)

» Klemmenbelegung der Steuermodi (€2 248)

» Einstellparameter (Kurziibersicht) (@ 255)

» Vorbelegung der Applikation (& 256)
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3 Inbetriebnahme

3.6 Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung”

3.6.5 Parametereinstellungen netzausfallsicher speichern

Damit im Gerdt vorgenommene Parametereinstellungen nicht durch ein Netzschalten verloren ge-
hen, miissen Sie den Parametersatz explizit im Gerat netzausfallsicher speichern.

. E Parametersatz speichern.

3.6.6 Antriebsregler freigeben und Applikation testen

Stop!

Priifen Sie vor der Vorgabe eines Drehzahlsollwertes, ob die auf der Motorwelle als Hal-
tebremse ausgefiihrte Bremse geliiftet ist!

Hinweis!

jui®

Liegt bei Netzeinschalten Reglerfreigabe vor und ist in C00142 die Autostart-Option
"Sperre bei Gerat ein" aktiviert (Lenze-Einstellung), so bleibt der Antriebsregler im Zu-
stand "ReadyToSwitchOn" stehen.

Fiir einen Wechsel in den Zustand "SwitchedOn" muss die Reglerfreigabe zunachst auf-
gehoben werden: Klemme RFR auf LOW-Pegel setzen.

Wenn der Antriebsregler sich im Zustand "SwitchedOn" befindet:
1. Antriebsregler freigeben: Klemme RFR auf HIGH-Pegel setzen.

2. Uber die Digitaleingange die entsprechenden Steuersignale vorgeben.

i Hinweis!

Beobachten Sie den Drehzahl-Istwert (Anzeige in C00051) und die LED-Statusanzeige
am Antriebsregler.
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PC-Handsteuerung

PC-Handsteuerung

Diese Funktionserweiterung wird vom »Engineer« ab der Version 2.13 unterstutzt!

Die PC-Handsteuerung ermdglicht zu Test- und Vorfiihrzwecken bei bestehender Online-Verbin-
dung die manuelle Ansteuerung verschiedener Antriebsfunktionen vom »Engineer« aus.

Unterstiitzte Antriebsfunktionen:

+ Drehzahlsteuerung (Drehzahlsollwert folgen)

» Schnellhalt aktivieren/aufheben

Weitere Steuerfunktionen:

 Fehlermeldung zuriicksetzen

+ Digitale/analoge Ausgdnge setzen (in Vorbereitung)

Diagnosefunktionen:

» Anzeige des Drehzahlistwertes und Motorstroms (als zeitlicher Verlauf)

 Anzeige des aktuellen Gerdtezustandes

 Anzeige des zustandsbestimmenden Fehlers

» Anzeige des Zustandes der digitalen/analogen Eingange (in Vorbereitung)

PC-Handsteuerung aktivieren

Stop!

Die PC-Handsteuerung muss explizit durch den Anwender aktiviert werden.

Wenn Sie die PC-Handsteuerung aktivieren, wird der Antriebsregler zundchst per Gera-
tebefehl (C00002/16) gesperrt.

Hinweis!

Bei aktiver PC-Handsteuerung:
Die Online-Verbindung zwischen PC und Antriebsregler wird vom Antriebsregler tiber-
wacht.

« Bei einer Unterbrechung der Online-Verbindung langer 2 s erfolgt die Fehlerreaktion
"Fault", d. h. der Motor wird momentenlos und trudelt aus, sofern er sich nicht bereits
im Stillstand befindet.

Die PC-Handsteuerung tibergibt dem Motion Control Kernel und der Motorschnittstelle
alle erforderlichen Steuer- und Sollwertsignale.

+ Die vorhandene Applikation (FB-Verschaltung) ist nun von diesen Schnittstellen abge-
koppelt, wird jedoch weiterhin abgearbeitet und bleibt unverandert.

- Es ist egal, welche Motorregelungsart in C00006 eingestellt ist.
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3 Inbetriebnahme
3.7 PC-Handsteuerung

So aktivieren Sie die PC-Handsteuerung:
1. Sofern noch keine Online-Verbindung zum Antriebsregler besteht:

% Online gehen.
2. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.

3. Inder Dialogebene Ubersicht die Schaltfliche PC-Handsteuerung betatigen.
« Es wird zunachst folgender Sicherheitshinweis angezeigt:

I 5 Sicherheitshirweis:

Wenn Sie den Antriebsregler mit dem PC steusm, so muss der
Antriebsregler jederzeit uber die digitale Eingangsklemme "RFR" in
den Zustand "Regler gespent” gesetzt werden konnen.

Bei eingezchalteter PC-Handzteueming wird eine
Yerbindungsubenmachung zwizchen PC und Antrebsregler

durchgefuibrt. Salte die erbindung unterbrochen werden, o wird der
Antnebsregler gespent.

Timeout Dbensachung 2000 il s

PC-Handsteuerung eingchalten | Abbrechen |

« Durch Betatigen der Schaltfliche Abbrechen kénnen Sie die Aktion abbrechen und das
Dialogfeld wieder schlief3en.

4. Um den Hinweis zu quittieren und die PC-Handsteuerung zu aktivieren:
Schaltflache PC-Handsteuerung einschalten betdtigen.

« Der Antriebsregler wird per Geratebefehl (C00002/16) gesperrt.
« Der Bediendialog PC-Handsteuerung wird angezeigt.
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Inbetriebnahme
3.7 PC-Handsteuerung

Bediendialog PC-Handsteuerung

Uber den Bediendialog PC-Handsteuerung kénnen Sie den Antrieb ohne Einstellung von Regelungs-
parametern oder Riickfiihrsystemen in der Betriebsart "Drehzahlfolger" einfach drehen lassen.

“ PC-Handsteuerung El

Drehzahlstewerung ]

Drehzahlistwert [min-1]

1500
Sollwert PC Drehzahlistwert
0,00 % ’07 min-1
100% A0z U
3
=]
-- ++
J ! 1500
Strom [&)]
2
Sollwert & setzen ‘ 25 4
Sollwert B setzen ‘ ’T 4
Regler freigeben
0
Schnelhalt [BSF) )
setzen Geratezustand
[SwitchedOM
Meld Zust.Fehler
<< Links Fechts »> |No Fail

Fehler zuriicksetzen |

Bezugsdrehzahl Hoch-/ablaufzeit Diagnose ... ‘
1500 mine1 2000 s

Schiiefen

° . .
Hinweis!
Die PC-Handsteuerung konnen Sie jederzeit beenden, indem Sie die Schaltflache
SchlieBen betdtigen.

Wenn Sie die PC-Handsteuerung beenden, wird der Antriebsregler per Geratebefehl
(C00002/16) gesperrt, d. h. der Motor wird momentenlos und trudelt aus, sofern er sich
nicht bereits im Stillstand befindet.

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 53



3 Inbetriebnahme
3.7 PC-Handsteuerung

So lassen Sie den Motor in einfachster Weise drehen:
1. Gewiinschten Drehzahlsollwert in [%] bezogen auf die Bezugsdrehzahl einstellen, z. B. di-
rekt im Eingabefeld Sollwert PC oder iiber den Schieberegler.

« Uber die Schaltflachen -- / 0 / ++ l4sst sich der aktuell eingestellte Drehzahlsollwert in
10-%-Schritten verringern/erhohen bzw. auf 0 setzen.

- Uber die Schaltflichen Sollwert A/B setzen kdnnen Sie den Drehzahlsollwert auf einen
zuvor eingestellten festen Wert A/B setzen.

2. Um den Drehzahlfolger zu starten:
Antriebsregler liber die Schaltflache Regler freigeben freigeben.

- Beachten Sie, dass der Antriebsregler nur freigegeben wird, sofern keine anderen Quel-
len fiir Reglersperre (z. B. Klemme RFR) aktiv sind.

« Der freigegebene Antrieb folgt nun dem vorgegebenen Drehzahlsollwert.

+ Um St6Re oder Uberlast bei gréReren Sollwertanderungen zu vermeiden, wird der Dreh-
zahlsollwert iiber einen linearen Rampengenerator mit einstellbarer Hoch-/Ablaufzeit
gefiihrt.

« Uber die Schaltflache Regler sperren |3sst sich der Antriebsregler wieder sperren, d. h.
der Motor wird momentenlos und trudelt aus, sofern er sich nicht bereits im Stillstand
befindet.

Weitere Funktionen:

+ Wenn Sie die Schaltflache Schnellhalt (QSP) setzen betatigen, wird der Motor innerhalb der in
C00105 parametrierten Ablaufzeit in den Stillstand gefiihrt.

« Uber die Schaltfliche Schnellhalt (QSP) aufheben lisst sich der Schnellhalt wieder aufheben.
+ Uber die Schaltflachen << Links und Rechts >> ist ein Drehrichtungswechsel méglich.
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3 Inbetriebnahme
3.8 Steuerung liber Field Package ("Schliisselschalter-Betrieb")

3.8 Steuerung iiber Field Package ("Schliisselschalter-Betrieb")

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 04.00.00 verfiigbar!

Bei der Geratevariante 8400 motec mit Field Package sind die beiden Bedienschalter mit den Digi-
taleingangen DI3, DI4 und DI5 verbunden und haben folgende Funktion:

@) () Stop O G DI3 > bRLQCw
\2 Dl4 > bRLQCcw
Q DI5 | Enable switchbox
/2 ye DO1
240
GND
Schliisselschalter: Manuelle Steuerung aktivieren
Links-Rechts-Schalter: Linkslauf (Ccw) - Stop - Rechtslauf (Cw)

[3-3] Field Package-Funktionalitat

» Wahrend des Betriebes kann mit dem Potentiometer P1 stufenlos die Motordrehzahlim Bereich
0...100 % der Bezugsdrehzahl (C00011) eingestellt werden.
- Die Auswahl einer anderen Sollwertquelle ist Giber den Konfigurationsparameter C00700/4
moglich.

» Die Hoch-/Ablauflaufzeit ist in C00461/1 einstellbar.

@Ve DS D D

heallis Il

) i s
DI5 Q @)t
oa il |

v(t)

LocalSetValue (P1)

Ny N

» L7

S 5,
(¢) /7
° t
000 2
% o
> ®

LocalSetValue (P1) 7 O

[3-4] Beispiel: Manuelle Steuerung

Stop!

Wird die manuelle Steuerung per Schlisselschalter wieder ausgeschaltet, wird die Kon-
trolle des Antriebs unmittelbar an die Klemmen- oder Bus-Steuerung iibergeben. Anlie-
gende Startbefehle werden direkt libernommen, sofern keine Reglersperre gesetzt ist.
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Inbetriebnahme
3.8 Steuerung liber Field Package ("Schliisselschalter-Betrieb")

Sonderfille

« Sonderfall [ - Drehrichtung ist vorgewahlt und manuelle Steuerung wird per Schliisselschalter
eingeschaltet: Der Antrieb wird per Schnellhalt gestoppt. Die blaue LED blinkt, um den Bediener
auf die Fehlbedienung aufmerksam zu machen.

« Der Drehrichtungsschalter muss erst in die Stop-Stellung gebracht werden, bevor der Antrieb
auf die Solldrehzahl hochgerampt wird.

« Sonderfall Bl - Drehrichtung ist vorgewahlt und manuelle Steuerung wird per Schliisselschalter
ausgeschaltet: Der Antrieb wird per Schnellhalt gestoppt. Die blaue LED blinkt wahrend des
Schnellhalts. Hat der Antrieb den Stillstand erreicht, wird die Schnellhalt-Funktion beendet und
der Antrieb wird wieder auf die von der Applikation vorgegebene Drehzahl gefiihrt.

« BiseinschlieBlich Version 04.xx.xx darf die QSP-Rampe in C00105 auf maximal 5 s eingestellt
sein.Nach 5 s wird die Schnellhalt-Funktion abgebrochen und der Antrieb wird wieder auf die
von der Applikation vorgegebene Drehzahl gefiihrt.

« Ab Version 05.00.00 sind auch langere QSP-Rampen moglich.

I I
v(t) 4 i i QsP
| QSP | C00105
LocalSetValue (P1) ‘ I C00105 \\,\ 000 ¥
v kS %
(1] S < (1)
0 > >
v Firmware-Version < 05.00.00: max. 5 s t

0@ Solldrehzahl und Rampen aus Applikation

[3-5] Beispiel: Sonderfdlle bei manueller Steuerung
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3 Inbetriebnahme
3.8 Steuerung liber Field Package ("Schliisselschalter-Betrieb")

Hinweis!

Wird die Lenze-Einstellung in den Antriebsregler geladen, muss die Field Package-Funk-
tionalitdt anschlieBend erneut mit dem »Engineer« eingerichtet werden (siehe folgende
Anleitung).

y So richten Sie die Field Package-Funktionalitit erneut mit dem »Engineer« ein

(z. B. nach dem Laden der Lenze-Einstellung):

Service-Codestellen im »Engineer« einblenden:
- Befehl Extras = Optionen ausfiihren, um das Dialogfeld Optionen zu 6ffnen.
- Auf der Registerkarte Service die Option Unsichtbare Parameter anzeigen aktivieren.

Auf der Registerkarte Alle Parameter die Service-Codestelle C00460 auf "1: Ein" setzen, um
die Field Package-Funktionalitat freizuschalten.

Verkniipfungen der Digitaleingange DI3, DI4 und DI5 iiber die Konfigurationsparameter
€00621 und C00701 werden unabhangig von der Field Package-Funktionalitat ausgewer-
tet. Es wird deshalb empfohlen, diese drei Digitaleingange keinen weiteren Funktionen zu-
zuordnen, wenn die Field Package-Funktionalitat verwendet wird.
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4 Geratesteuerung (DCTRL)

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen zur internen Gerdtesteuerung und zu den Geratebe-
fehlen, die sich tiber die Subcodes von C00002 ausfiihren lassen.

« Uber die Geratesteuerung lasst sich der Antriebsregler in definierte Geratezustande steuern.

- Die Geratesteuerung gibt eine Vielzahl wichtiger Statusinformationen auf vielfaltige Weise
aus:
- Optisch iiber die LED-Statusanzeige auf der Gerdteoberseite. (L1 287)
- Als textuelle Meldungen im Logbuch. (1 297)
« Als Prozesssignale liber die Ausgdnge des Systembausteins LS_Drivelnterface. (1 503)
« Uber Diagnose-/Anzeigeparameter, die in der »Engineer«-Parameterliste und im Keypad in
der Kategorie Diagnose eingeordnet sind.

Hinweis!

Die Geratezustande des Antriebsreglers sind angelehnt an die Betriebszustdnde der
Norm CiA402. » Gerate-Zustandsmaschine und Geratezustande (&2 69)
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4 Geratesteuerung (DCTRL)

3 So gelangen Sie zum Parametrierdialog der Geratesteuerung:
1. Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.

3. Inder Dialogebene Ubersicht die Schaltfliche Gerdtesteuerung betatigen.

Parametrierdialog im »Engineer«

Im Parametrierdialog sind die Ein- und Ausgangssignale sowie der interne Signalfluss des System-
bausteins LS_Drivelnterface dargestellt, der innerhalb der Applikation die Geratesteuerung abbil-
det:

Applikationzparameter ]

€ Zurick @ 0 &=
LS_Drivelnterface Ursache fir Regle.. |
- Drivel d
e N coon2n7 -————={—"ace A |””U—
CO002/17 Btz {7 | Ursache fiir Sehne.. |
CU?_@”S J’ _ [C]ox0 = C
- =1 | L] birit
it1 { O 'n
CO002/16 bReady
Bita { >q |[CINH A beeDadyTo_smtcth o
- perationE nable 0
bt arning
. bTrouble U
_ | =0 (et braul_|
Bit14 { {1
£0002/19 VAN
Bit?{ =1 |FailResst 1 blmplstuctive 0
- BCINH [C]|Fake <5128 ’_.> bCInP;IEAcEtwe 0
. i o R O
. bFedeset [C][Fal= e BllscCompre_
O bStatus_BO Falze Sg.ﬂTE v State Daterm Fail Mo Low |
PawerDisabled w State Determ FailMoHigh | o
bStatus_B2 Falze
[ 2
O bStatus_B3 Falze i 3
o bStatus B4 [C][Fake | ;
ActSpeedlsZern Statuswort
CJ|Fal ‘
[ tete B8 e Contolernhiot | 5 [l eHDI
StatusCodeBit] g
StatusCodeBit2 g
StatusCodeBit3 10
StatusCodeBitd
: 11
Warning 12
O bStatus_B14 False Trouble 13
bStatus_B15  [C|[Fake 14
[ 15
i utu zei
Bereich/Bedeutun Anzeigeparameter
Anzeige der internen Zustandsmaschine mit dem aktuellen Geratezustand C00137
Anzeige aller aktiven Quellen fiir Reglersperre C00158
Anzeige aller aktiven Quellen fiir Schnellhalt C00159
O | Anzeige des Statuswortes der Geratesteuerung €00150
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4.1 Geratebefehle (C00002/x)

4.1 Geratebefehle (C00002/x)

In den folgenden Unterkapiteln werden die Gerdtebefehle des Antriebsreglers beschrieben, die in
den Subcodes von C00002 zur Verfligung stehen und die sich bei bestehender Online-Verbindung
vom »Engineer« aus oder alternativ mit dem Keypad ausfiihren lassen.

Die Geratebefehle ermdglichen die direkte Steuerung des Antriebsreglers, die Organisation von Pa-
rametersatzen sowie den Aufruf von Diagnosediensten.

Hinsichtlich der Ausfiihrung der Geratebefehle wird unterschieden zwischen:

+ Geratebefehlen mit sofortiger Steuerwirkung (z. B. "Schnellhalt aktivieren")

» Diese Geratebefehle liefern nach dem Aufrufin C00002/x eine statische Zustandsinformati-
on ("Ein" oder "Aus") zuriick.

+ Geratebefehle mit langerer Ausfiihrungsdauer (einige Sekunden)
« Diese Geratebefehle liefern nach dem Aufruf in C00002/x die Zustandsinformation "in Ar-
beit" zuriick.
« Erst wenn in C00002/x die Zustandsinformation "Aus / Fertig" zurlickgeliefert wird, ist die
Ausfiihrung des Geratebefehls erfolgreich abgeschlossen.

« Im Fehlerfall wird in C00002/x die Zustandsinformation "Aktion abgebrochen" zuriickgelie-
fert. Weitere Details liefert in diesem Fall der in C00003 angezeigte Status des zuletzt ausge-
flhrten Geratebefehls.

Hinweis!

« Warten Sie vor der Aktivierung von Geratebefehlen durch eine libergeordnete Steue-
rung die Bereitmeldung des Antriebsreglers ab.

« Ein Schreibvorgang auf C00002/x mit einem Wert >1 wird vom Gerat abgewiesen und
mit einer Fehlermeldung quittiert.

+ In C00003 wird der Status des zuletzt ausgefiihrten Geratebefehls angezeigt.

Ausfuhrliche Informationen zu den verschiedenen Geratebefehlen erhalten Sie in den
folgenden Unterkapiteln.

- Die darin aufgefiihrten Anweisungen setzen voraus, dass in der Projektsicht der An-
triebsregler ausgewahlt ist.
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Geratebefehle (C00002/x)

Kurziibersicht Gerdtebefehle

€00002  Geratebefehl Reglersperre Zustandsinformation
Subcode: erforderlich
1| Lenze-Einstellung laden ° dynamisch
2 | Parametersatz 1 laden o dynamisch
7 | Parametersatz 1 speichern dynamisch
» Parametereinstellungen speichern
11 | Alle Parametersdtze speichern dynamisch
» Parametereinstellungen speichern
12 | EPM Daten importieren statisch
16 | Antriebsregler freigeben/sperren statisch
17 | Schnellhalt aktivieren/aufheben statisch
19 | Fehler riicksetzen statisch
21 | Logbuch I6schen statisch
23 | Motorparameter identifizieren [} dynamisch
26 | CAN Reset Node statisch
27 | Geratesuchfunktion statisch
(ab Version 04.00.00)
* Nicht aufgefiihrte Subcodes sind reserviert fiir zukiinftige Erweiterungen.

Geradtebefehl aktivieren

Bei bestehender Online-Verbindung kénnen Sie einen Geratebefehl einfach vom »Engineer« aus ak-
tivieren, indem Sie in der Registerkarte Parameter in C00002/x die entsprechende Auswahl einstel-
len ("0: Aus" oder "1: Ein/Start").

« Alternativ kdnnen Sie einen Geratebefehl aber z. B. auch liber das Keypad oder von einer lber-
geordneten Steuerung durch Beschreiben von C00002/x aktivieren.

» Einige haufig bendtigte Geratebefehle (wie z. B. "Parametersatz speichern") lassen sich bei be-
stehender Online-Verbindung auch liber Symbole in der Symbolleiste des »Engineers« ausfiih-

ren:

Symbol

Funktion

L

Antriebsregler freigeben

Antriebsregler sperren

Parametersatz speichern (bei 8400: Alle Parametersatze speichern)

Geratesuchfunktion
(ab Version 04.00.00)
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Geratebefehle (C00002/x)

4.1.1

62

o

Hinweis!

Die liber die Symbolleiste des »Engineers« ausfiihrbaren Geratebefehle wirken sich stets
auf das aktuell in der Projektsicht ausgewahlte Element und alle untergeordneten Ele-
mente aus!

« Istin der Projektsicht z. B. statt dem Antriebsregler ein Anlagenmodul ausgewahlt, so
wird der entsprechende Geratebefehl in allen untergeordneten Antriebsreglern akti-
viert, die momentan online mit dem »Engineer« verbunden sind.

Vor der Ausfiihrung der entsprechenden Aktion erfolgt zunachst eine Sicherheitsabfra-
ge, ob die Aktion auch wirklich durchgefiihrt werden soll.

Lenze-Einstellung laden

Mit dem Geratebefehl C00002/1 ="1: Ein / Start" lassen sich die Parameter auf die Lenze-Einstel-
lung zurlicksetzen, die in der Antriebsregler-Firmware hinterlegt ist.

« Ausflihrung nur méglich bei Reglersperre, andernfalls erfolgt die Riickmeldung C00002/1 = "6:
Kein Zugriff Reglersperre".

« Alle Parameterdnderungen, die seit dem letzten Speichern des Parametersatzes durchgefiihrt
wurden, gehen hierbei verloren!

« Dieser Geratebefehl wirkt sich auf die Einstellungen der Betriebssystem-, Applikations- und Mo-
dulparameter aus.

So laden Sie die Lenze-Einstellung:

1.

2.

Sofern der Antriebsregler freigegeben ist, den Antriebsregler sperren, z. B. mit dem Gerate-
befehl "Antriebsregler freigeben/sperren" (C00002/16 = "0: Aus / Fertig").

Geratebefehl "Lenze-Einstellung laden" ausfiihren:

C00002/1 ="1: Ein / Start"

Der Ladevorgang kann einige Sekunden dauern. Nach dem Aufruf des Gerdtebefehls wird
in C00002/1 eine dynamische Zustandsinformation ("in Arbeit" = "Aus / Fertig") zurlickge-
liefert.
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4.1.2 Parametersatz 1 laden
Mit dem Geratebefehl C00002/2 ="1: Ein / Start" werden alle Parameter erneut vom Memory Mo-
dulin den Antriebsregler geladen.
« Ein Uberschreiben durch die DIP-Schalter findet dabei nicht mehr statt.

« Ausflihrung nur méglich bei Reglersperre, andernfalls erfolgt die Riickmeldung C00002/2 = "6:
Kein Zugriff Reglersperre".

« Alle Parameterdnderungen, die seit dem letzten Speichern des Parametersatzes durchgefiihrt
wurden, gehen hierbei verloren!

« Dieser Geratebefehl wirkt sich auf die Einstellungen der Betriebssystem-, Applikations- und Mo-
dulparameter aus.

i Hinweis!

 Beim Einschalten des Gerdtes werden alle Parameter automatisch aus dem Memory
Modul in den Arbeitsspeicher des Antriebsreglers geladen.

« Wenn die DIP-Schalter aktiviert sind (DIP-Schalter S1\DIP1 = "ON"), arbeitet der An-
triebsregler mit den uber die DIP-Schalter vorgenommenen Einstellungen und
zeigt diese in den zugehorigen Codestellen an.

- Der Antriebsregler hat einen Parametersatz.

« Bis zu 16 frei wahlbare Parameter lassen sich tiber die Grundfunktion

Parameterumschaltung umschalten. (&2 265)

So laden Sie den Parametersatz 1 vom Memory Modul:

1. Sofernder Antriebsregler freigegeben ist, den Antriebsregler sperren, z. B. mit dem Gerdte-
befehl "Antriebsregler freigeben/sperren" (C00002/16 = "0: Aus / Fertig").

2. Geratebefehl "Parametersatz 1 laden" ausfiihren:

C00002/2 ="1: Ein / Start"

Der Ladevorgang kann einige Sekunden dauern. Nach dem Aufruf des Gerdtebefehls wird
in C00002/2 eine dynamische Zustandsinformation ("in Arbeit" = "Aus / Fertig") zurlickge-
liefert.
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Parametereinstellungen speichern

Wenn Sie Parametereinstellungen im Antriebsregler verdndern, gehen die durchgefiihrten Ande-
rungen durch Netzschalten des Antriebsreglers verloren, sofern die Einstellungen nicht explizit ge-
speichert wurden.

i Hinweis!

Vermeiden Sie einen Datenverlust, indem Sie:
« Wahrend des Speichervorgangs nicht die Versorgungsspannung ausschalten.
« Das Memory Modul nur abziehen, wenn das Gerat ausgeschaltet ist.

Manuelles Speichern von Parametereinstellungen

Mit dem Geratebefehl C00002/7 = "1: Ein / Start" lassen sich die aktuellen Parametereinstellungen
netzausfallsicher im Memory Modul des Antriebsreglers speichern.

Automatisches Speichern von Parameterdanderungen

Stop!

Das Aktivieren dieser Funktion ist nicht zuldssig, wenn Parameter sehr haufig gedndert
werden (z. B. beim zyklischen Beschreiben von Parametern lber ein Bussystem).

Die maximale Lebensdauer des Memory Moduls betragt eine Million Schreibzyklen. Stel-
len Sie sicher, dass dieser Wert nicht erreicht wird.

Wenn Sie in C00141/1 die Auswahl "1: aktiv" einstellen, ist das automatische Speichern aktiviert
und jede Parameteranderung wird automatisch im Memory Modul gespeichert. Das manuelle Spei-
chern von Parametersatzen ist dann nicht mehr erforderlich.

EPM Daten importieren

Mit dem Geratebefehl C00002/12 ="1: Ein / Start" |asst sich der automatische Import der Parame-
ter vom Memory Modul nach einer Fehlermeldung "PS04: Par.satz inkompatibel" aktivieren.

« Der Geratebefehl C00002/12 ="0: Aus / Fertig" deaktiviert diese Funktion wieder.
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4.1.5 Antriebsregler freigeben/sperren

Mit dem Geratebefehl C00002/16 ="1: Ein / Start" lasst sich der Antriebsregler freigeben, sofern
keine andere Quelle fiir Reglersperre aktiv ist.

Mit dem Geratebefehl C00002/16 ="0: Aus / Fertig" lasst sich der Antriebsregler wieder sperren,
d. h. die Leistungsendstufen im Antriebsregler werden gesperrt und die Drehzahl-/Stromregler der
Motorregelung zuriickgesetzt.

« Der Motor wird momentenlos und kann somit allenfalls austrudeln.

« Bei gesetzter Reglersperre ist der Statusausgang bClnhActive des Systembausteins
LS Drivelnterface auf TRUE gesetzt.

» Mit Riicknahme der Reglersperre-Anforderung synchronisiert sich der Antrieb auf die aktuelle
Ist-Drehzahl auf.

- Ist die Fangschaltung in C00990 aktiviert, wird fiir die Synchronisation auf den rotierenden
oder stehenden Antrieb das in C00991 parametrierte Fangverfahren verwendet. » Fangen
(1 149)

- Bei Betrieb mit Riickfiihrung wird die Ist-Drehzahl vom Gebersystem ausgelesen.

'@ Tipp!
« Der Antriebsregler I3sst sich auch iiber die Symbole i und &l in der Symbolleiste frei-
geben bzw. sperren.

» Welche Quellen bzw. Ausléser fiir Reglersperre aktiv sind, wird in C00158 bit-codiert an-
gezeigt.

4.1.6 Schnellhalt aktivieren/aufheben

Mit dem Geratebefehl C00002/17 ="1: Ein / Start" lasst sich die Schnellhalt-Funktion aktivieren,
d. h. die Motorregelung wird von der Sollwertvorgabe abgekoppelt und der Motor wird innerhalb
der in C00105 parametrierten Ablaufzeit in den Stillstand (n;s; = 0) gefiihrt.

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
€00105 Ablaufzeit Schnellhalt 2.000 |s

« Bei "closed loop"-Betrieb wird der Motor im Stillstand gehalten.

+ Die Impulssperre (CINH) wird gesetzt, wenn die Funktion "Auto-DCB" iiber C00019 aktiviert
wurde.

Mit dem Gerdtebefehl C00002/17 ="0: Aus / Fertig" Iasst sich der Schnellhalt wieder aufheben, so-
fern keine andere Quelle fiir Schnellhalt aktiv ist.

'@ Tipp!

Welche Quellen bzw. Ausléser fiir Schnellhalt aktiv sind, wird in C00159 bit-codiert ange-
zeigt.
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Fehler riicksetzen
Mit dem Geratebefehl C00002/19 = "1: Ein / Start" Idsst sich eine bestehende Fehlermeldung quit-
tieren, sofern die Fehlerursache behoben ist und der Fehler somit nicht mehr ansteht.

» Nach Riicksetzen (Quittieren) des aktuellen Fehlers konnen noch weitere Fehler anstehen, die
auch zuriickgesetzt werden miissen.

« Der zustandsbestimmende Fehler wird in C00168 angezeigt.

'@ Tipp!

Sie kdnnen eine Fehlermeldung auch quittieren, indem Sie auf der Registerkarte Diagnose
die Schaltflache Fehler zuriicksetzen betdtigen.

In der Lenze-Einstellung fiihrt auch das Schalten von RFR zu einer Fehlerquittierung (siehe
Konfigurationsparameter C00701/2).

Ausfiihrliche Informationen zu Fehlermeldungen finden Sie im Kapitel "Diagnose &
Fehlermanagement”. (0 286)

Logbuch I6schen

Mit dem Geratebefehl C00002/21 ="1: Ein / Start" lassen sich alle Eintrage im Logbuch I6schen.

‘@ Tipp!

Um das Logbuch im »Engineer« anzuzeigen, betatigen Sie auf der Registerkarte Diagnose
die Schaltflache Logbuch.

Sie konnen alle Eintrage im Logbuch auch l6schen, indem Sie im Dialogfeld Logbuch die
Schaltflache Loschen betatigen.

Ausfiihrliche Informationen zum Logbuch finden Sie im Kapitel "Diagnose &
Fehlermanagement”. (0 286)
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4.1.9 Motorparameter identifizieren

Mit dem Geratebefehl C00002/23 ="1: Ein / Start" lasst sich eine automatische Identifikation der
Motorparameter durchfiihren.

« Der Geratebefehl wird nur dann ausgefiihrt, wenn sich der Antriebsregler im Zustand
"SwitchedOn" befindet.

« Zur Ausfiihrung der Identifikation der Motorparameter muss nach diesem Geratebefehl der An-
triebsregler freigegeben werden.

« Daraufhin erfolgt ein Wechsel in den Gerdtezustand "Motorldent”.

 Nach der Ausfiihrung der Identifikation erfolgt ein Wechsel zuriick in den Gerdtezustand
"SwitchedOn".

« Das im 8400 motec implementierte Motormodell erlaubt es nicht, einen Synchronmotor zu
identifizieren.

« Istin C00006 die Motorregelung "3: SLPSM: Sensorlose PSM" ausgewahlt, dann wird in
C€00002/23 automatisch "5: Kein Zugriff" angezeigt.

‘@ Tipp!

Zur Identifizierung eines Synchronmotors kdnnen Sie z. B. einen 8400 HighLine verwenden.
Die ermittelten Daten sind anschlieBend von Hand auf den 8400 motec zu libertragen.
Wenden Sie sich an lhren Lenze-Service-Partner, wenn Sie hierflir Unterstltzung wiin-
schen.

Ausfuhrliche Informationen zur automatischen Identifikation der Motorparameter finden
Sie im Unterkapitel "Motordaten automatisch identifizieren" zur Motorregelung (MCTRL).
(2 88)

4.1.10 CAN Reset Node
Mit dem Geratebefehl C00002/26 = "1: Ein / Start" lasst sich die CAN-Schnittstelle der Communica-

tion Unit "CAN" erneut initialisieren, was z. B. nach einer Anderung der Dateniibertragungsrate, der
Knotenadresse bzw. Identifiern erforderlich ist.

Ausfuhrliche Informationen zur Communication Unit "CAN" finden Sie in der
entsprechenden Online-Hilfe und im Kommunikationshandbuch (KHB).
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4.1.11 Geratesuchfunktion

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 04.00.00 verfiigbar!

In einigen Anwendungen, bei denen viele Antriebsregler in einer weitrdumigen Anlage unterge-
bracht sind, ist es oftmals schwierig, ein online verbundenes Gerit zu lokalisieren, um an diesem
Gerat beispielsweise eine Wartungsarbeit durchzufiihren. Man ist mit dem Antriebsregler online
verbunden, weil3 aber nicht, wo sich der Antriebsregler physikalisch befindet.

Mit dem Geratebefehl C00002/27 ="1: Ein / Start" Iasst sich eine sogenannte "optische Ortung" ak-
tivieren:

- Fiir diein C00181/1 eingestellte Zeitdauer blitzt die LED-Anzeige auf der Gerateoberseite. An-
schlieBend schaltet sich die Funktion automatisch wieder aus.

» Wird der Gerdtebefehl innerhalb der eingestellten Zeitdauer erneut ausgefiihrt, verlangert sich
die Dauer entsprechend.

+ Mit der Einstellung C00002/27 ="0: Aus / Fertig" lasst sich die Funktion abbrechen bzw. aus-
schalten.

» Einstellbare Zeitdauer: 0 ... 6000 s (Lenze-Einstellung: 5 s)

@ Tipp!

Die Geratesuchfunktion I3sst sich auch iiber das Symbol *il in der Symbolleiste aktivieren.
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4.2 Gerate-Zustandsmaschine und Geratezustande

Das Verhalten des Antriebsreglers wird wesentlich vom aktuellen Geratezustand innerhalb der so-
genannten Gerate-Zustandsmaschine bestimmt. Welcher Geratezustand gerade aktiv ist und in
welchen Geratezustand als nachstes gewechselt wird, hdngt von bestimmten Steuersignalen (z. B.
fir Reglersperre und Schnellhalt) sowie Status-Parametern ab.

Gerate-Zustandsmaschine

Gerét einschalten

A

v

SafeTorqueOff
10

ReadyTo
SwitchOn M°t0£|dent
3

A

h 4

Operation
Enabled
5

SwitchedOn
4

Graue Flache: Impulssperre

[a] | Aus allen Zustanden erreichbar.

"Warning" widerspricht der Definition eines Geratezustands. Vielmehr handelt es sich um eine Meldung, die
auf einen Gerdtezustand aufmerksam machen soll, fiir den ein Warnungsgrund vorliegt.
"Warning" kann parallel zu anderen Gerdtezustanden auftreten.

« Die Pfeile zwischen den Geratezustdanden kennzeichnen mogliche Zustandswechsel.

» Die Ziffern reprasentieren die Zustands-ID (siehe nachfolgende Tabelle).
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« Der Wechsel von einem Zustand zum nachsten erfolgt im 1-ms-Zyklus. Wenn gleichzeitig meh-
rere Anforderungen zum Zustandswechsel vorliegen, wird der Zustand mit der héheren Priori-
tat zuerst bearbeitet (siehe nachfolgende Tabelle).

 In C00137 wird der aktuelle Geratezustand angezeigt.

+ In C00150 (Statuswort) wird der aktuelle Geratezustand bit-codiert liber die Bits 8 ... 11 ange-
zeigt (siehe nachfolgende Tabelle).

ID Geratezustand Prioritét Statusbits Bedeutung

(Anzeige in C00137) | 1=niedrigste (Anzeige in C00150)

6=hochste  gjt11 Bit10 Bit9 Bit8

0| - (reserviert) - 0 0 0 0 |-
1|Init - 0 0 0 1 |Initialisierung aktiv
2 | Motorldent - 0 0 1 0 | Motorparameter-ldentifikation aktiv
3 | ReadyToSwitchOn 4 0 0 1 1 | Geratist einschaltbereit
4 | SwitchedOn 3 0 1 0 0 | Geratist eingeschaltet
5 | OperationEnabled 1 0 1 0 1 |Betrieb
6 | - (reserviert) - 0 1 1 0 |-
7 | Trouble 2 0 1 1 1 | Stérung aktiv
8 | Fault 6 1 0 0 0 Fehler aktiv
9 | - (reserviert) - 1 0 0 1 |-
10 | SafeTorqueOff 5 1 0 1 0 | Sicher abgeschaltetes Moment aktiv
11 | - (reserviert) - 1 0 1 1 |-
15 | - (reserviert) - 1 ‘ 1 ‘ 1 ‘ 1 |-

[4-1] Gerdtezustande, Prioritdten und Bedeutung der Statusbits im Statuswort
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LED-Statusanzeige Anzeige in C00137

Bit11

Anzeige im Statuswort 1 (C00150)

Bit 10

Bit9

Bit 8

Init

0

0

Im Geratezustand "Init"

« befindet sich der Antriebsregler direkt nach dem Einschalten der Versorgungspannung.

erfolgt die Initialisierung des Betriebssystems.

« erfolgt die Identifizierung aller Gerdtekomponenten (Leistungsteil, Communication Unit, usw.).

» werden die Parameter aus dem Memory Modul gelesen.

- werden die Einstellungen der DIP-Schalter eingelesen und allenfalls Parameter liberschrieben .

- wird lberpriift, ob die Zwischenkreisspannung im Toleranzbereich liegt und das Vorladerelay

geschlossen.

- ist der Wechselrichter gesperrt, d. h. an den Motorklemmen wird keine Spannung ausgegeben.

- arbeitet die Kommunikation via Feldbus oder Diagnose-Schnittstelle noch nicht.
- wird die Applikation noch nicht abgearbeitet.

« sind die Uberwachungen noch nicht aktiv.

« kann der Antriebsregler noch nicht parametriert werden und es lassen sich noch keine Gerate-

befehle ausfuhren.

Hinweis!

Ist die Initialisierung abgeschlossen, erfolgt automatisch ein Wechsel in den Geratezu-

stand "ReadyToSwitchOn".
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4.2.2 Motorldent
LED-Statusanzeige Anzeige in C00137 Anzeige im Statuswort 1 (C00150)
Bit 11 Bit 10 Bit 9 Bit 8
I Motorldent 0 0 1 0

Im Geratezustand "Motorldent”

« befindet sich der Antriebsregler, wenn im Zustand "SwitchedOn" der Gerdtebefehl
"Motorparameter identifizieren" aktiviert und der Antriebsregler freigegeben wird.

bleibt die Applikation aktiv.

bleiben alle Systemschnittstellen (10s, Bussysteme, usw.) aktiv.

bleibt die Fehleriiberwachung aktiv

wird der Wechselrichter unabhangig von den Sollwertquellen angesteuert.

Stop!

Wahrend die Motorparameter ermittelt werden, reagiert der Antriebsregler nicht auf
Sollwertéanderungen oder Steuervorgange (z. B. Drehzahlsollwerte, Schnellhalt, Momen-
tenbegrenzungen).

Nach Beendigung der Motorparameter-ldentifikation erfolgt ein Wechsel zuriick in den Zustand
"SwitchedOn".

'@ Tipp!

Ausfuhrliche Informationen zur Motorparameter-ldentifikation finden Sie im Unterkapitel
"Motordaten automatisch identifizieren" zur Motorregelung. (L 88)

4.2.3 SafeTorqueOff
LED-Statusanzeige Anzeige in C00137 Anzeige im Statuswort 1 (C00150)
Bit 11 Bit 10 Bit 9 Bit 8
111 SafeTorqueOff 1 0 1 0

Im Geratezustand "SafeTorqueOff"

« kann sich der Antriebregler nur befinden, wenn die eingesetzte Communication Unit mit Safe-
ty-Option ausgestattet ist und mindestens einer der beiden Kanale SIA/SIB des sicheren Ein-
gangs auf LOW-Pegel gesetzt ist.

« erfolgt die ndchste Transaktion in den Zustand "ReadyToSwitchOn".

Ausfiihrliche und wichtige Informationen zur integrierten Sicherheitstechnik finden Sie
im Geratehandbuch!
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4.2.4 ReadyToSwitchOn
LED-Statusanzeige Anzeige in C00137 Anzeige im Statuswort 1 (C00150)
Bit 11 Bit 10 Bit9 Bit 8
nn ReadyToSwitchOn 0 0 1 1

Im Geradtezustand "ReadyToSwitchOn"

befindet sich der Antriebsregler nach erfolgreich abgeschlossener Initialisierung.

befindet sich der Antriebsregler auch nach Riicknahme von "Trouble", "Fault” oder
"SafeTorqueOff".

befindet sich der Antriebsregler auch, wenn im MCI/CAN-Steuerwort das Bit 0 ("SwitchOn")
nicht gesetzt ist.

+ Anzeigeparameter fiir MCI/CAN-Steuerwort: C00136/1
« Konfigurationsparameter fiir MCl/CAN-Steuerwort: C00700/5

werden |/O-Signale ausgewertet.

sind die Uberwachungen aktiv.

kann der Antriebsregler parametriert werden.
ist die Applikation grundsatzlich lauffahig.

verhindert in der Lenze-Einstellung die in C00142 aktivierte Autostart-Option "Sperre bei Gerat
ein" den Wechsel in den Zustand "SwitchedOn".

A Gefahr!

Istin C00142 die Autostart-Option "Sperre bei Gerdt ein" deaktiviert, wird nach Netzein-
schalten direkt vom Zustand "ReadyToSwitchOn" in den Zustand "SwitchedOn" gesprun-
gen.

» Autostart-Option "Sperre bei Gerat ein" (2 78)
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4.2.5 SwitchedOn

LED-Statusanzeige Anzeige in C00137
Bit 11

Anzeige im Statuswort 1 (C00150)
Bit 10 Bit9

Bit 8

mER SwitchedON 0

1 0

Im Geratezustand "SwitchedOn"

+ befindet sich der Antriebsregler, wenn der Anwender den Antriebsregler gesperrt hat (und kein

Fehler anliegt).

werden |/O-Signale ausgewertet.

sind die Uberwachungen aktiv.

« kann der Antriebsregler parametriert werden.

ist die Applikation grundsatzlich lauffahig.

« kann durch Aufheben der Reglersperre in den Zustand "OperationEnabled" gewechselt werden.

‘@ Tipp!

Welche Quellen bzw. Ausloser fiir Reglersperre aktiv sind, wird in C00158 bit-codiert ange-

zeigt.

Abhangig von bestimmten Bedingungen findet ausgehend vom Geratezustand "SwitchedOn" ein

Zustandswechsel statt:

Weiterschaltbedingung

Wechsel in den Geratezustand

Steuerbit "EnableOperation” im Steuerwort wDriveControl = "1"
UND Klemme RFR = High-Pegel (Reglerfreigabe)

OperationEnabled

Steuerbit "SwitchOn" ="0".

ReadyToSwitchOn

Motorparameter-ldentifikation angefordert.

Motorldent

Unterspannung im Zwischenkreis.

Trouble/Fault (abhdngig von C00600/1)

Fehler mit Fehlerreaktion "Trouble" tritt auf.

Trouble

Verwandte Themen:

» Steuerwort wDriveControl (2 214)

74 Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06




4 Geratesteuerung (DCTRL)

4.2 Gerate-Zustandsmaschine und Geratezustande
4.2.6 OperationEnabled
LED-Statusanzeige Anzeige in C00137 Anzeige im Statuswort 1 (C00150)
Bit 11 Bit 10 Bit 9 Bit 8
I OperationEnabled 0 1 0 1

Im Geratezustand "OperationEnabled”

« befindet sich der Antriebsregler, wenn die Reglersperre aufgehoben ist und keine Stérung
("Trouble") und kein Fehler ("Fault") vorliegt.

- istder Betrieb freigegeben und der Motor folgt dem von der aktiven Applikation vorgegebenen
Sollwert (bei sensorloser Vectorregelung erst nach Abschluss der Magnetisierung).

Abhdngig von bestimmten Bedingungen findet ausgehend vom Geratezustand
"OperationEnabled" ein Zustandswechsel statt:

Weiterschaltbedingung Wechsel in den Gerdtezustand
Steuerbit "EnableOperation” im Steuerwort wDriveControl = "0" SwitchedOn

ODER Klemme RFR = Low-Pegel (Reglersperre).

Steuerbit "SwitchOn" ="0". ReadyToSwitchOn

Unterspannung im Zwischenkreis. Trouble/Fault (abhangig von C00600/1)
Fehler mit Fehlerreaktion "Trouble" tritt auf. Trouble

Verwandte Themen:

» Steuerwort wDriveControl (20 214)
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4.2.7 Trouble
LED-Statusanzeige Anzeige in C00137 Anzeige im Statuswort 1 (C00150)
Bit11 Bit 10 Bit9 Bit 8
nmn Trouble 0 1 1 1

Im Geratezustand "Trouble"

« befindet sich der Antriebsregler, wenn eine Uberwachung mit Fehlerreaktion "Trouble" ausge-
|6st hat.

+ wird der Motor durch Sperren des Wechselrichters momentenlos (trudelt aus).

i Hinweis!

Der Geratezustand "Trouble" wird automatisch verlassen, wenn die Fehlerursache beho-
ben ist.

Istin C00142 die Autostart-Option "Sperre bei Trouble" aktiviert, so ist eine explizite Auf-
hebung der Reglersperre fiir das Verlassen des Zustandes erforderlich.

Abhangig von bestimmten Bedingungen findet ausgehend vom Geratezustand "Trouble" ein Zu-
standswechsel statt:

Weiterschaltbedingung Wechsel in den Gerdtezustand
Fehlerursache liegt nicht mehr vor. ReadyToSwitchOn
Steuerbit "EnableOperation” im Steuerwort wDriveControl = "1" OperationEnabled

UND Klemme RFR = High-Pegel (Reglerfreigabe)
UND Meldung wurde wieder zuriickgenommen.

Steuerbit "EnableOperation” im Steuerwort wDriveControl = "0" SwitchedOn
ODER Klemme RFR = Low-Pegel (Reglersperre)
UND Meldung wurde wieder zuriickgenommen.

Verwandte Themen:

» Steuerwort wDriveControl (1 214)

» Grundlagen zur Fehlerbehandlung im Antriebsregler (&2 286)

» Fehlermeldungen des Betriebssystems (a 305)
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4.2 Gerate-Zustandsmaschine und Geratezustande

LED-Statusanzeige

Anzeige in C00137

Bit11

Anzeige im Statuswort 1 (C00150)
Bit 10 Bit9

Bit 8

110

Fault

0 0

Im Geratezustand "Fault"

« befindet sich der Antriebsregler, wenn eine Uberwachung mit Fehlerreaktion "Fault" ausgeldst

hat.

« wird der Motor durch Sperren des Wechselrichters momentenlos (trudelt).

Zum Verlassen des Gerdtezustandes muss der Fehler explizit zuriickgesetzt ("quittiert") werden,
z.B. per Geratebefehl "Fehler riicksetzen" oder liber das Steuerbit "ResetFault” im Steuerwort

wDriveControl.

i Hinweis!

Wenn eine Unterspannung im Zwischenkreis des Antriebsreglers auftritt (Fehlermel-
dung "LU"), nimmt das Gerat den Zustand "Trouble" ein.

Ein zusatzlich auftretender und hoher priorer Fehler flihrt das Gerat in den Zustand

"Fault".

Entsprechend der Gerate-Zustandsmaschine wechselt das Gerat nach der Quittierung
des Fehlers in den Zustand "ReadyToSwitchOn", obwohl die Netzunterspannung noch
vorhanden ist!

Istin C00142 die Autostart-Option "Sperre bei Fault" aktiviert, so ist eine explizite Auf-

hebung der Reglersperre fiir das Verlassen des Zustandes erforderlich.

Verwandte Themen:

» Steuerwort wDriveControl (1 214)

» Grundlagen zur Fehlerbehandlung im Antriebsregler (1 286)

» Fehlermeldungen des Betriebssystems (2 305)
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4.3 Autostart-Option "Sperre bei Gerat ein"

4.3 Autostart-Option "Sperre bei Gerat ein"

In der Lenze-Einstellung ist in C00142 die Autostart-Option "Sperre bei Gerdt ein" aktiviert. Diese
Einstellung verhindert nach Netzeinschalten den Wechsel in den Zustand "SwitchedOn", wenn bei
Netzeinschalten bereits Reglerfreigabe vorliegt.

A Gefahr!

Ist die Autostart-Option "Sperre bei Gerat ein" deaktiviert, kann der Motor bei vorliegen-
der Reglerfreigabe nach Netzeinschalten direkt loslaufen!

Die folgenden drei Félle beschreiben das Verhalten des Antriebsreglers nach Netzeinschalten in Ab-
hangigkeit von Reglerfreigabe und eingestellter Autostart-Option. Hierbei wird davon ausgegegan-
gen, dass nach Netzeinschalten kein Fehler und keine Stérung im Antriebsregler vorliegt und das
Steuerbit "EnableOperation” im Steuerwort wDriveControl auf "1" gesetzt ist.
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4.3 Autostart-Option "Sperre bei Gerat ein"

Fall 1: Keine Reglerfreigabe bei Netzeinschalten

Liegt bei Netzeinschalten keine Reglerfreigabe vor, so bleibt der Antriebsregler im Zustand
"SwitchedOn" stehen. Erst mit Reglerfreigabe wird in den Zustand "OperationEnabled" gewechselt,
unabhangig von der Einstellung der Autostart-Option:

’
RFR C'| [ | [

C00137

5: OperationEnabled H——

4: SwitchedOn

3: ReadyToSwitchOn
1: Init

Fall 2: Reglerfreigabe bei Netzeinschalten und "Sperre bei Gerit ein" aktiviert

Liegt bei Netzeinschalten Reglerfreigabe vor und ist die Autostart-Option "Sperre bei Gerat ein" ak-
tiviert, so bleibt der Antriebsregler im Zustand "ReadyToSwitchOn" stehen. Fir einen Wechsel in
den Zustand "SwitchedOn" muss die Reglerfreigabe zunachst aufgehoben werden. Erst mit an-
schlieender Reglerfreigabe wird in den Zustand "OperationEnabled" gewechselt:

1
RFR . | | |

C00137

5: OperationEnabled

4: SwitchedOn I——

3: ReadyToSwitchOn

1: Init

Fall 3: Reglerfreigabe bei Netzeinschalten und "Sperre bei Gerit ein" deaktiviert

Ist in C00142 die Autostart-Option "Sperre bei Gerdt ein" deaktiviert (Bit 0 = 0), wird nach Netzein-
schalten bei vorliegender Reglerfreigabe direkt vom Zustand "ReadyToSwitchOn" in den Zustand
"SwitchedOn" und weiter in den Zustand "OperationEnabled" gewechselt:

.
RFR '] | |

C00137
5: OperationEnabled

4: SwitchedOn
3: ReadyToSwitchOn
1: Init
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Motorregelung (MCTRL)

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen zur Parametrierung der internen Motorregelung des

Antriebsreglers.

Themen:

» Besonderheiten beim 8400 motec

Grundlegende Einstellungen:
» Motorauswahl/Motordaten
» Regelungsart auswahlen
» Strom- und Drehzahlgrenzen festlegen

Beschreibung der Motorregelungsarten:
» U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

» U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)

» U/f-Regelung (VFCplus + Geber)
» Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

» Sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM)

Parametrierbare Zusatzfunktionen:
» Auswahl der Schaltfrequenz
» Fangen
» Gleichstrombremsung
» Schlupfkompensation
» Pendeldampfung
» Massentragheit vorsteuern

Weitere Themen:
» Geber-/Riickfiihrsystem
» Bremsbetrieb/Bremsenergiemanagement
» Leistungs- und Energieanzeige
» Uberwachungen
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Besonderheiten beim 8400 motec

Besonderheiten beim 8400 motec
Der Antriebsregler 8400 motec hat im Vergleich zu anderen Lenze-Umrichtern eine reduzierte Zwi-
schenkreiskapazitat. Das fiihrt zu ein paar Besonderheiten, welche der Anwender beachten muss.

Die geschlossene Bauart des Antriebsreglers 8400 motec sowie der Warmeeintrag vom Motor be-
deuten eine erhohte Innentemperatur. Durch den Einsatz von Folienkondensatoren im Zwischen-
kreis wird trotzdem eine sehr hohe Lebensdauer erreicht.

Die eingesetzten Kondensatoren haben eine kleinere Kapazitat. Dies flihrt dazu, dass
« im Zwischenkreis weniger Energie gespeichert werden kann.
« die Zwischenkreisspannung im Bremsbetrieb schneller ansteigt.
« die Zwischenkreisspannung bei belastetem Antrieb eine hohere Spannungswelligkeit aufweist.
« die mittlere Zwischenkreisspannung leicht reduziert ist.
« der Antriebsregler nicht am 1-phasigen Netz betrieben werden kann.
* bei unbelasteter Maschine die Pendeldampfung in C00234 angepasst werden muss.

Die Spannungswelligkeit im Zwischenkreis darf nicht an den Motor weitergegeben werden, da an-
sonsten ein variierendes Moment erzeugt wiirde. Die Kompensation der Spannungswelligkeit fiihrt
dazu, dass die maximale Motorspannung nur 88 % der Netzspannung erreicht (siehe auch Anzeige
der Motorspannung in C00052).

Die reduzierte Energieaufnahme des Zwischenkreises bedingt, dass beim Bremsen von Lasten even-
tuell besondere MaRBnahmen vorzusehen sind. Das kann z. B. den Einsatz eines externen Bremswi-
derstandes oder die Wahl einer grosseren Ablaufzeit betreffen.
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Motorauswahl/Motordaten

Motorauswahl/Motordaten

Unter dem Begriff "Motordaten” werden alle nur vom Motor abhdngigen Parameter zusammenge-
fasst. Diese charakterisieren ausschliefRlich das elektrische Verhalten der Maschine. Die Motordaten
sind unabhdngig von der Anwendung, in der Antriebsregler und Motor eingesetzt werden.

So gelangen Sie zum Parametrierdialog der Motordaten:
1. Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.

3. Inder Dialogebene Ubersicht die folgende Schaltfliche betatigen:

@)

Parametrierdialog im »Engineer«

Applikationsparameter |

- Motordaten j

Mator ]Geber]

Motorauswahl

gewahlter Motor: |eigene Motoreinstellungen aus Projekt... aus Motorkatalog...

Motordaten Istwerte
Mator-Bemessungsleistung 11.00 K/ Drehzahlistwert ] min-1
Motor-Bemessungsdrehzahl 1460 min-1 Motorspannung i} v
Mator-Bemessungsstrom 21,00 A Zwischenkreisspannung ] v
Motor-Bemessungsfreguenz 50 Hz Motorstrom 0,00 A
Mator-Bemessungsspannung 400 Vi Thermische Motorbelast. (%xf) ] %
Motor-Cosinus phi 0.85

| ‘wieitere Motordaten... | Uberwachung. .. |

« Uber die Schaltflache aus Motorkatalog 6ffnen Sie den Motorkatalog zur Auswabhl eines ande-
ren Motors. » Motor im »Engineer«-Motorenkatalog auswahlen (2 86)

« Uber die Schaltflache aus Antriebsregler konnen Sie bei bestehender Online-Verbindung die im
Antriebsregler eingestellten Motordaten in den »Engineer« libernehmen.

« Uber die Schaltflache Identifizierungslauf... lassen sich bei bestehender Online-Verbindung
zum Antriebsregler verschiedene Motordaten automatisch identifizieren. » Motordaten
automatisch identifizieren (ta8s)

« Aufder Registerkarte Geber sind die Einstellungen fiir das ggf. vorhandene Geber-/Riickfihrsys-
tem vorzunehmen. » Geber-/Riickfiihrsystem (ta 159)
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5.2 Motorauswahl/Motordaten

o

Hinweis!

Insbesondere fiir die sensorlose Vectorregelung ist eine Parametrierung der Motordaten
erforderlich. Zu den Motordaten gehoren die Daten des Motortypenschildes sowie die
Daten des Motorersatzschaltbildes.

Erfolgte die Motorauswahl iiber den »Engineer«-Motorenkatalog oder wurden Motor-
daten offline im »Engineer« angepasst, so sind im Anschluss bei bestehender Online-
Verbindung alle Motordaten in den Antriebsregler zu libertragen und netzausfallsicher
im Memory Modul zu speichern (Geratebefehl C00002/11).

Motordaten

Unter "Motordaten” werden im Parametrierdialog die Daten des Motortypenschildes zum ausge-

wahltem Motor angezeigt.

Parameter Info

€00081 Motor-Bemessungsleistung
C00087 Motor-Bemessungsdrehzahl
C00088 Motor-Bemessungsstrom
C00089 Motor-Bemessungsfrequenz
C00090 Motor-Bemessungsspannung
C00091 Motor cos ¢

Istwerte

Unter "Istwerte" werden im Parametrierdialog bei bestehender Online-Verbindung zum Antriebs-

regler folgende Istwerte angezeigt:

Parameter Info

C00051 Drehzahlistwert

C00052 Motorspannung

€00053 Zwischenkreisspannung

C00054 Motorstrom

C00066 Thermische Motorbelastung (12xt)
Grau hinterlegt = Anzeigeparameter
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Motorauswahl/Motordaten

Motordaten manuell anpassen

Falls Sie einen Motor eines Fremdherstellers einsetzen, kénnen Sie die angezeigten Motordaten ex-
akt auf den real vorliegenden Motor anpassen, indem Sie die Schaltflache aus Projekt betatigen und
anschlieBend im Dialogfeld Motorauswahl den Eintrag "eigene Motoreinstellungen” auswahlen.
Voraussetzung dafiir ist die Verfiigbarkeit der Daten des Motortypenschildes und des Ersatzschalt-
bildes.

'@ Tipp!

Wir empfehlen zur Verbesserung der Rundlaufgiite zundchst die Motorparameter-ldentifi-
kation des Fremdmotors durchzufiihren. Im Anschluss kénnen dann die Motorparameter
manuell angepasst werden.

Zur Verbesserung der Rundlaufglte gehort, dass
- die Wechselrichterfehlerkennlinie auf das Antriebssystem abgeglichen ist und
- der Motorleitungswiderstand bekannt ist.

Beide Faktoren werden im Verlauf der Motorparameter-Identifikation ermittelt.

» Motordaten automatisch identifizieren (2 88)
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5.2 Motorauswahl/Motordaten

Weitere Motordaten

Durch Betatigen der Schaltfliche Weitere Motordaten... 6ffnen Sie das Dialogfeld Weitere
Motordaten mit dem Motorersatzschaltbild:

Weitere Motordaten

otar-Statarwiderstand Muotar-Statarstrevinduk tivitat
3 =mohm 0.00 ~{wH
A R
L 1 = EE T

Matar-Hauptfeldinduktivit st

Mator-t agnetizierungsstrom 0,00 & 0o iImH

YFL: L AHEckirequenz 500 =he
Schiupfkomp. Wil 4
SLPSHM: ¥p Drehzahlregler Wil

SLPSM: Ti Drehzahlregler Wil ms

o Stramregler .00 iIWA
Ti Stromregler 10,61 il ms

Massentragheitzmament 0.0 il kg cm”™2

Parameter Info ASM PSM
C00084 Motor-Statorwiderstand ° o
C00085 Motor-Statorstreuinduktivitat ® °
C00095 Motor-Magnetisierungsstrom °

C00092 Motor-Hauptfeldinduktivitat L]

C00015 VFC: U/f-Eckfrequenz ° )
C€00021 Schlupfkompensation °

C00075 Vp Stromregler ° o
C00076 Ti Stromregler ° )
C00273 Massentragheitsmoment L] °
C00016 VFC: Umin-Anhebung ° °
€00070/3 SLPSM: Vp Drehzahlregler L
C€00071/3 SLPSM: Ti Drehzahlregler ° o
C00011 Appl.: Bezugsdrehzahl ° °
C00022 Imax motorisch ® °
C00982 VFC-ECO: Rampe Spannungsabsenkung °

C00073 Vp Imax-Regler L] °

« Prinzipiell kann ein Synchronmotor ohne Drehzahlriickfiihrung auch mit der Regelungsart U/f-
Kennliniensteuerung (VFCplus) betrieben werden. Entsprechend haben Parameter fiir diese Re-
gelungsart (z. B. U/f-Eckfrequenz) bei Synchronmotoren auch einen Einfluss.
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Motorauswahl/Motordaten

Motor im »Engineer«-Motorenkatalog auswahlen

Wenn Sie beim Einfligen des Antriebsreglers in das Projekt im Dialogschritt "Weitere Komponen-
ten" im Kontrollfeld Motor ein Hakchen setzen, konnen Sie in einem weiteren Dialogschritt den Mo-
tor fiir den Antriebsregler aus dem Motorenkatalog auswahlen:

* Komponente einfiigen El

Suchkriterien Produktiyp - Hilfe
Su Eestimmen Sie, welcher
Bezeichhung Auzmahl| |enze-Motoren -

Motar am Antriebsregler
angeschloszen istl

CEE-wert vom ,7 Eemassungs-,i ,7 Tip: Schranken Sie die
I otortypenzchild leiztung " L LISDte der
- Suchergebnisse durch
Suchergebnisse Vernendung dor
CBE | Bezeichnung | Produktyp | Hersteller | Leistung | ~| B i Suchoptionen weiter
10 MDSKA-056-22, 140 Aspnchron - Ser...  Lenze 0.8 kw il

Matar 1000 MDSKA71-22 70 Asprchron - Ser.. Lenze 0,88 K
1001 MDFOA-11212, 58 Agpnchron - Ser.. Lenze 129 kW
1002 MDFEA11212,100 Aspnchron - Ser..  Lenze 218 kW Typ

1003 MDSKA-BE22. 210 Aspnchron - Ser. Lenze 157 kw

1004  MDSKS-071-33-39 Synchion - Servar  Lenze 0,95 ki

1005 MDSKS-071-33-41 Synchron - Servos  Lenze 0,45 kW

1006 MDHMA-D71-12 Mamn-dsynchron..,  Lenze 0,25 kW Technische Daten

1007 MDRMADT1-12 Mom-bsynchion Lenze 047 K Tvp | Weit
1008 MDxMADT1-32 Mom-dsynchron...  Lenze 0,37 ki

1009 MDHMA-0T1-32 Mamn-dsynchron..,  Lenze 0BT W

1010 MD¥M&-080-12 Marmn-dsynchron, Lenze 0.55 kw

1011 MDRMA-D80-12 Mom-bsynchion...  Lenze 1 k!

1012 MD¥MA-080-32 Mam-dsynchron...  Lenze 075 kW

1013 MDXMA-080-32 Maomn-dsynchron...  Lenze 135 kW

1014 MDKMAD90-12 Mom-bsynchion...  Lenze 1.1k

1015 MDEMA-090-12 Mam-dsynchron..,  Lenze 2 kw

1016 MDHMA-090-32 Mamn-dsynchron..,  Lenze 1.5 kW

1017 MDKMA-DI0-32 Mom-dsynchran Lenze 27 k!

1018 MDxMA-100-12 Mom-bsynchron...  Lenze 2.2k

1019 MDHMA-100-12 Mamn-dsynchron..,  Lenze 39kw

1020 MD¥M&-100-32 Marmn-dsynchron, Lenze kW

1021 MDKMA-100-32 Mom-bsynchion...  Lenze 5.4 kw

1022 MD#MA-112-22 Mam-dsynchron..,  Lenze 4 k!

1023 MDHMA-112-22 Mamn-dsynchron..,  Lenze T kW

1024 MDRMA132-12 Mom-bsynchion Lenze 5.5 kw

1025 MDxMA132-12 Mom-dsynchron...  Lenze 9.7k

1026 MDHMA-132-22 Mamn-dsynchron..,  Lenze Th kW

1027 MDKHMA132-22 Morm-dsynchran Lenze 132 kW v

< Zuriick | Abbrechen | Hilfe

« Alternativ kdnnen Sie den Motor auch zu einem spateren Zeitpunkt tiber den Befehl
Komponente einfiigen in das Projekt einfligen.

« Wenn Sie auf der Registerkarte Applikationsparameter in der Dialogebene Ubersicht &
Motordaten die Schaltflache aus Motorkatalog... betatigen, gelangen Sie ebenfalls zum Motor-
katalog zur Auswahl eines anderen Motors.
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5.2 Motorauswahl/Motordaten

Vorgabewerte des Motors iibernehmen

Wenn Sie nachtraglich einen Motor aus dem Motorkatalog auswahlen, wird im Anschluss das Dia-
logfeld Vorgabewerte des Motors tibernehmen angezeigt, in dem alle Motordaten des ausgewahlten
Motors angezeigt werden und in dem Sie auswdhlen konnen, welche Vorgabewerte in den An-
triebsregler ibernommen werden sollen:

“ Yorgabewerte des Motors iibernehmen

Fegler: |84DD matec ¥4 [8400 matec]

Motar: |MD><MA-UB3-1 2()

Maotorparameter

v Auswahl der Motoregelung in CO006 Libernehmer: |VFCpIus: LI linear

[¥ Folgends Werte in den Antiebsregler Ubemehmen:

Code | Subcode | M ame | Wert | Einheit »
oms s} WFC: UA-Eckirequenz a7 Hz

ome i} WFC: Umin-&nhebung 412 k4

oo oon Schiupfkomp. 4.1 k4

o073 oon Wp Imax-Regler 0.41

oo7s ooo o Sharmregler 21274 WA

0076 oon Ti Stronnregler 423 ms

oot s} Maotar-Bemessungsleistung 0. (A%

00na4 ano Matar-Statonwiderstand 24830 rohim

00gs aoa Motor-Statorstrevindulk tivitat 106,37 mH v
< >

Streckenparameter fur lastfreien Eetrieb

v ‘wert der Bezugsdrehzahl in CO011 Ubemehmer: |2EDD rin-1

[v Folgende Werte in den Arntigbsregler Ubemehrmer:

Code | Subcode | Mame | Wt | Einheit |
o022 aoo Imax motorisch 1,37 A

aawo ulux} SLPSM: Vp Drehzahlregler 28

ooF uix} SLPSM: Ti Diehzahlregler 50 ms

0273 oon M azzentragheitzmoment 24 kgcom™2

0365 ana Max. Motardrehzahl 4000 mitr-1

09a2 oon WFC-ECD: Matorspannung Sub Rarmpe 014 2

-~ Tipp!
Falls Sie einen Motor eines Fremdherstellers einsetzen, konnen Sie zunachst aus dem Mo-
torenkatalog einen bzgl. der Bemessungsdaten fiir Strom, Spannung und Drehzahl még-

lichst gut passenden Lenze-Motor auswahlen und anschlieBend die vorgegebenen
Motordaten exakt auf den real vorliegenden Motor anpassen.
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5.2 Motorauswahl/Motordaten

5.2.2 Motordaten automatisch identifizieren

Mit dem Geratebefehl "Motorparameter identifizieren" (C00002/23) lassen sich die Wechselrichter-
kennlinie, die Einfliisse der Motorleitung und die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Motorpara-
meter automatisch identifizieren:

Parameter Info ASM PSM
C00015 U/f-Eckfrequenz ° °
C€00016 Upmin-Anhebung ° o
C00021 Schlupfkompensation °

C00084 Motor-Statorwiderstand ®

C00085 Motor-Statorstreuinduktivitat °

C00092 Motor-Hauptfeldinduktivitat L]

C00095 Motor-Magnetisierungsstrom o

A Gefahr!

Wahrend der Motorparameter-ldentifikation wird der Motor liber die Ausgange U, V
und W des Antriebsreglers bestromt!

Stop!

Ein Abbruch der Motorparameter-ldentifikation kann ein instabiles Verhalten des An-
triebs hervorrufen!

o

88

Hinweis!

Vor der Erstinbetriebnahme der sensorlosen Vectorregelung (SLVC) wird die Motorpa-
rameter-ldentifikation dringend empfohlen.

Die Motorparameter-ldentifikation nur bei kaltem Motor durchfiihren!

Die Lastmaschine kann angekoppelt bleiben. Vorhandene Haltebremsen kénnen in
der Bremsstellung verbleiben.

Bei leerlaufendem Motor kann ein kleiner Winkelversatz an der Motorwelle auftreten.
Zur ldentifikation des Standerwiderstands wird die Amplitude des Motor-Bemes-
sungsstroms (C00088) eingepragt. Ist der Motor-Bemessungsstrom kleiner als 60 %
des Umrichternennstroms, so werden mindestens 60 % des Umrichternennstroms
eingepragt, um eine ausreichende Genauigkeit bei der Motorparameter-ldentifikati-
on zu gewabhrleisten.
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5.2 Motorauswahl/Motordaten

So fiihren Sie die automatische Motorparameter-ldentifikation durch:

o

1. Sofernder Antriebsregler freigegeben ist, den Antriebsregler sperren, z. B. mit dem Gerate-

befehl C00002/16 oder mit LOW-Signal an Klemme RFR.
Warten, bis der Antrieb steht.

Typenschilddaten in folgende Codestellen libertragen:

- C00081: Motor-Bemessungsleistung

- C00087: Motor-Bemessungsdrehzahl

+ C00088: Motor-Bemessungsstrom (entsprechend der Schaltungsart Y /A)

+ C00089: Motor-Bemessungsfrequenz (entsprechend der Schaltungsart Y /A)
+ C00090: Motor-Bemessungsspannung (entsprechend der Schaltungsart Y /A)
» C00091: Motor cos ¢

Mit Geratebefehl C00002/23 die Motorparameter-ldentifikation starten.

Antriebsregler wieder freigegeben.

- Die Motorparameter-ldentifikation startet.

« Die Dauer der Motorparameter-ldentifikation betragt ca. 30 s.

« Die Identifikation ist beendet, wenn in C00002/23 die Meldung "0: Aus / Fertig" er-
scheint.

Antriebsregler wieder sperren.

Hinweis!

Der Vorgang der Motorparameter-ldentifikation wird vom Antriebsregler moglicherwei-
se vorzeitig abgebrochen, wenn ein Sondermotor (z. B. Mittelfrequenzmotor) verwendet
wird oder ein grofRer Unterschied zwischen Umrichter- und Motorleistung vorhanden
ist.

Eine weitere Ursache fiir den Abbruch der Motor-Parameteridentifikation kann die In-
plausibilitat der eingegebenen Typenschilddaten sein, z. B. bei Eingabe der Motorleis-
tung von P = 0 kW.
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5.3 Regelungsart auswahlen

5.3 Regelungsart auswahlen

Der Antriebsregler 8400 motec unterstiitzt verschiedene Verfahren zur Motorregelung (bzw. Mo-
torsteuerung).

+ Voreingestellt ist die U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) mit linearer Kennlinie.

+ Die Auswahl der Regelungsart kdnnen Sie im »Engineer« auf der Registerkarte
Applikationsparameter iiber das Listenfeld Motorregelung (C00006) vornehmen:

Applikationsparameter | Klemmenbelegung ] Diagnose ] Datenlogger | User Meni | Ports | Alle Param
Ubersicht j

Antriebskomponenten und Grundfunktionen Applikation

7 [3ph 400V | )

@ Maotorregelung I 6 VFCplus: Ufflinez = Steuermodus

. SLPSM: Sensorlose PSM

SLWC: Vectorregelung
VFCplus: U linear

3
4:
6:
N T VFCplus: Ui linear +Geber
2 VFCplus: Uf quadr
M % VFCplus: Uf quadr +Geber
Geratesteuerung I 11: VFCplusEco: U energiesparend ==sw=-

Grundfunkticnen I

« Durch Betatigen der Schaltfliche Motorregelung... gelangen Sie zum Parametrierdialog der
ausgewahlten Motorregelung.

'@ Tipp!

Um die Auswahl der Motorregelung zu erleichtern, finden Sie eine Auswahlhilfe mit Emp-
fehlungen und Alternativen zu Standardanwendungen im gleichnamigen Unterkapitel
"Auswahlhilfe". (@ 93)

In den folgenden Abschnitten werden die verschiedenen Regelungsarten kurz beschrieben, einen
Verweis zur ausfiihrlichen Beschreibung finden Sie am Ende jedes Abschnitts.
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5.3 Regelungsart auswahlen

U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

Die U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) ist eine Motorregelung fiir klassische Frequenzumrichter-
Anwendungen auf der Basis eines einfachen und robusten Regelverfahrens fiir den Betrieb von Ma-
schinen mit linearem oder quadratischem Lastmomentverlauf (z. B. Liifter). Weiterhin eignet sich
diese Motorregelung fiir Sondermotoren. Infolge des geringen Parametrierumfangs kann fiir solche
Anwendungen eine leichte und schnelle Inbetriebnahme realisiert werden.

Die zur Optimierung des Antriebsverhaltens erforderliche U,,-Anhebung (C00016) und die

Schlupfkompensation (C00021) sind in der Lenze-Einstellung fir leistungsmaRig an den Umrichter
angepasste Maschinen ausgelegt.

» U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) (1 96)

U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)

Im Unterschied zur U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) stellt sich bei dieser Motorregelung im
Teillastbereich tiber eine cosg-Regelung selbststandig und robust eine Verringerung der Verlustleis-
tung in der Maschine ein (Energieoptimierung).

Die fiir die cosg-Regelung erforderlichen Motordaten sowie die zur Optimierung des Antriebsver-
haltens erforderliche U,,;,-Anhebung (C00016) und die Schlupfkompensation (C00021) sind in der
Lenze-Einstellung fiir leistungsmaRig an den Umrichter angepasste Maschinen ausgelegt.

Die erforderlichen Motordaten (Motor-Rotorwiderstand, Motor-Statorwiderstand, Motor-Stator-

streuinduktivitat und Motor-Hauptinduktivitat) haben lediglich Einfluss auf die Hohe der Energieo-
ptimierung und nicht auf die Stabilitat.

Bei Anwendungen mit sehr dynamisch hohen Lastspriingen aus dem unbelasteten Betrieb heraus
sollte diese Motorregelung nicht eingesetzt werden, weil ein Kippen des Motors nicht immer ver-
hindert werden kann.

Eine Energieoptimierung bei dynamischen Anwendungen ist mit dieser Motorregelung nicht mog-
lich.

» U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco) (€2 106)

U/f-Regelung (VFCplus + Geber)
Ab Version 02.00.00

Fiir einen Betrieb von Asynchronmotoren mit Drehzahlriickfiihrung steht die U/f-Regelung zur Aus-
wabhl. Bei dieser Motorregelung lasst sich zusatzlich ein Schlupfregler parametrieren, der den Dreh-
zahlistwert dynamisch an den Drehzahlsollwert angleicht.

» U/f-Regelung (VFCplus + Geber) (1 115)
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Regelungsart auswahlen

Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

Die sensorlose (feldorientierte) Vectorregelung basiert auf einer entkoppelten, getrennten Rege-
lung des drehmomentbildenden und des feldbildenden Stromanteils. Zusatzlich wird tber ein Mo-
tormodell die Istdrehzahl rekonstruiert, so dass auf einen Drehzahlgeber verzichtet werden kann.

Im Vergleich zur U/f-Kennliniensteuerung ohne Riickfiihrung erzielen Sie mit der sensorlosen Vec-
torregelung (SLVC)

« ein hoheres maximales Drehmoment liber den gesamten Drehzahlbereich,

« eine hohere Drehzahlgenauigkeit,

- eine hohere Rundlaufgiite,

« einen hoheren Wirkungsgrad,

- die Realisierung eines drehmomentgestellten Betriebs mit Drehzahlklammerung,

« die Begrenzung des maximalen motorischen und generatorischen Drehmoments im drehzahl-
gestellten Betrieb.

'@ Tipp!
Soll bei kleinen Drehzahlen ein hohes Drehmoment ohne Riickfiihrung zur Verfligung ste-
hen, empfehlen wir als Motorregelung die "Sensorlose Vectorregelung".

» Sensorlose Vectorregelung (SLVC) (td 122)

Sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM)
Ab Version 03.01.00

Diese sensorlose Regelung ermoglicht eine geberlose Regelung von Synchronmotoren. Das Verfah-
ren basiert im Bereich groRBerer Drehzahlen (z. B. > 10 % der Motor-Nenndrehzahl) auf einer feldori-
entierten Regelung, wobei Drehzahlistwert und Rotorlage liber ein Motormodell rekonstruiert
werden.

Standardanwendungen fiir diese Regelungsart sind Pumpen und Liifter, horizontale Férdertechnik
sowie Einfachpositioniertechnik.

» Sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM) (1 128)
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Regelungsart auswahlen

Auswahlhilfe

Um die Auswahl der Motorregelung zu erleichtern, sind in der folgenden Tabelle Empfehlungen und

Alternativen zu Standardanwendungen aufgelistet.

Anwendung

Motorregelung (C00006)
blau = mit Drehzahlriickfiihrung
grau = Alternative

mit konstanter Belastung

6 | VFCplus: U/f linear

7 | VFCplus: U/f linear + Geber

4| SLVC: Vectorregelung

=Y
=

VFCplusEco: U/f energiesparend

mit stark wechselnden Lasten

VFCplus: U/f linear

VFCplus: U/f linear + Geber

SLVC: Vectorregelung

mit Schweranlauf

SLVC: Vectorregelung

VFCplus: U/f linear + Geber

VFCplus: U/f linear

mit Drehzahlregelung (Drehzahlriickfiihrung)

VFCplus: U/f linear + Geber

mit hoher Dynamik fiir z. B. Positionier- und Zustellantriebe

VFCplus: U/f linear + Geber

Begrenzung des Drehmoments

SLVC: Vectorregelung

mit Drehmomentbegrenzung (Leistungsregelung)

VFCplus: U/f linear

VFCplus: U/f linear + Geber

SLVC: Vectorregelung

Drehstrom-Reluktanzmotor/-Verschiebeankermotor/-Mo-
tor mit fest zugeordneter Frequenz-/Spannungskennlinie

Ok |IN O IN NN BN O

VFCplus: U/f linear

Synchronmaschine

3 | SLPSM: Sensorlose PSM

Pumpen- und Liifterantriebe mit quadratischer Lastkennli-
nie

11 | VFCplusEco: U/f energiesparend

8 | VFCplus: U/f quadr

IS

SLVC: Vectorregelung

horizontale Fordertechnik

11 | VFCplusEco: U/f energiesparend

VFCplus: U/f quadr + Geber

VFCplus: U/f quadr

SLVC: Vectorregelung

einfache Hubwerke

VFCplus: U/f linear

VFCplus: U/f linear + Geber

Auf-/Abwickler mit Tanzerlageregelung

N({N|o| ||V

VFCplus: U/f linear + Geber
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Strom- und Drehzahlgrenzen festlegen

Strom- und Drehzahlgrenzen festlegen

Begrenzung des Drehzahlsollwertes

Die Parametrierung der Bezugsdrehzahl in C00011 bedeutet, dass sich bei einer Drehzahlsollwert-
gabe von 100 % der Antrieb mit der eingstellten Bezugsdrehzahl drehen muss.

Alle Drehzahlsollwertvorgaben erfolgen prozentual und beziehen sich stets auf die in C00011 ein-
gestellte Bezugsdrehzahl.

‘@ Tipp!

Aus Griinden der erzielbaren Auflosung und der damit verbundenen Genauigkeit sollte sich
die Bezugsdrehzahl an dem in der jeweiligen Anwendung bzw. Applikation benétigten
Drehzahlbereich orientieren.

Lenze-Empfehlung: Bezugsdrehzahl (C00011) = 1500 ... 3000 min™t

Unabhangig von der gewahlten Motorregelung gibt es weitere Begrenzungsmaglichkeiten:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
€00909/1 Max. positive Drehzahl 120 (%
€00909/2 Max. negative Drehzahl 120 | %
€00910/1 Max. positive Ausgangsfrequenz 300 |Hz
€00910/2 Max. negative Ausgangsfrequenz 300 | Hz

Begrenzung des motorischen/generatorischen Stroms

Der Antriebsregler verfligt in den unterschiedlichen Motorregelungen tber Funktionen, die das dy-
namische Verhalten unter Last bestimmen und der Uberschreitung des motorischen oder generato-
rischen Maximalstroms entgegenwirken.

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C€00022 Imax motorisch 47.00 A
€00023 Imax generatorisch 100 | %
+ 100 % = Imax motorisch (C00022)

Die Stromgrenzen sind in Abhangigkeit zu wahlen vom

+ zuldssigen Maximalstrom des Motors = Empfehlung: I(Mot)y < 1.5 ... 2.0

« zuldssigen Maximalstrom des Umrichters

+ notwendigen motorischen/generatorischen Drehmoment fiir die Applikation
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5.4 Strom- und Drehzahlgrenzen festlegen

o

Hinweis!

Hochdynamische Anwendungen
(Hohe Beschleunigungen oder kurze, groRe Uberlasten)

Die Uberstrom-Abschaltung kann ggf. ansprechen (Stérungsmeldung OC1), wenn die
Einstellung des maximalen motorischen Stroms in C00022 etwa dem maximal zuldssi-
gen Wert des jeweiligen Umrichters entspricht.

Abhilfen:

« VergroRerung der Hoch- und Ablaufzeit (C00012 und C00013)
* Reduzierung des maximalen motorischen Stroms (C00022)

+ Reduzierung des maximalen generatorischen Stroms (C00023)

 Anpassung der indirekten Spitzenstrombegrenzung (Vorgehensweise ist abhangig
von der gewahlten der Motorregelung, siehe unten)

« Verringerung der Nachstellzeit des Strombegrenzungsreglers (C00074)

Beeinflussung des motorischen/generatorischen Drehmomentes

Uber die zwei Prozesssignal-Eingdnge nTorqueMotLimit_a und nTorqueGenLimit_a |asst

sich das motorische und das generatorische Drehmoment begrenzen.

+ Bei U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) wirkt die Begrenzung indirekt tiber den soge-
nannten | ,,.-Regler.

« Bei sensorloser Vectorregelung (SLVC) wirkt die Begrenzung direkt auf die drehmo-
mentbildende Stromkomponente.

y So passen Sie die Spitzenstrombegrenzung an:

U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus):
« Schlupfkompensation mit C00021 verringern.

Sensorlose Vectorregelung (SLVC):
« Schlupfkompensation mit C00021 verringern.

 Begrenzung des motorischen Drehmomentes liber Prozesssignal nTorqueMotLimit_a
und Begrenzung des generatorischen Drehmomentes tber Prozesssignal
nTorqueGenlLimit_a verringern.
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5.5 U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

5.5 U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

Bei der U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) wird die Motorspannung des Umrichters anhand einer
linearen oder quadratischen Kennlinie in Abhangigkeit der zu erzeugenden Drehfeldfrequenz bzw.
der Motordrehzahl ermittelt. Die Spannung folgt dabei einer fest vorgegebenen Kennlinie.

Stop!

- Beachten Sie, wenn Sie Antriebe mit quadratrischer U/f-Kennlinie betreiben:

« Im Einzelfall istimmer zu priifen, ob der betreffende Antrieb fiir den Betrieb mit ei-
ner quadratischen U/f-Kennlinie geeignet ist!

« Wenn lhr Pumpen- oder Lifterantrieb nicht fiir den Betrieb mit einer quadrati-
schen U/f-Kennlinie geeignet ist, miissen Sie entweder die U/f-Kennliniensteue-
rung mit linearer U/f-Kennlinie verwenden oder die sensorlose Vectorregelung
(SLVC) wahlen.

- Beachten Sie bei allen Abgleichvorgdngen das thermische Verhalten des angeschlos-
senen Asynchronmotors bei kleinen Ausgangsfrequenzen.

 Erfahrungsgemal’ konnen Sie Standard-Asynchronmotoren der Isolierstoffklasse B
im Frequenzbereich 0 Hz < f < 25 Hz kurzzeitig mit ihrem Bemessungsstrom betrei-
ben.

» Exakte Einstellwerte fiir den max. zuldssigen Motorstrom von eigenbeliifteten Mo-
toren im unteren Drehzahlbereich beim Motorenhersteller erfragen.

* bei quadratischen U/f-Kennlinien wird empfohlen, ein kleineres U i, einzustellen.

® . q
1| Hinweis!
Bei eingestellter Auto-DCB-Schwelle (C00019) > 0 min™t existiert im unteren Drehzahl-
bereich kein Drehmoment an der Motorwelle!
» Automatische Gleichstrombremsung (Auto-DCB) (€1 152)
5.5.1 Parametrierdialog/Signalfluss

So gelangen Sie zum Parametrierdialog der Motorregelung:
1. Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.

3. Inder Dialogebene Ubersicht im Listenfeld Motorregelung die Motorregelung auswahlen:
« "6: VFCplus: U/f linear" fiir lineare Kennlinie oder
« "8: VFCplus: U/f quadr" fiir quadratische Kennlinie

4. Die Schaltfliche Motorregelung U/f betatigen, um in die Dialogebene Ubersicht =&
Motorregelung U/f zu wechseln.

« In dieser Dialogebene wird zunachst nur ein vereinfachter Signalfluss mit den wichtigs-
ten Parametern angezeigt.

» Wenn Sie die am linken Rand befindliche Schaltflache >>mehr Details betatigen, wird
ein Signalfluss mit mehr Details/Parametern angezeigt, wie nachfolgend abgebildet.
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5.5 U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

5.5.2 Grundlegende Einstellungen
Fiir eine einfache Kennliniensteuerung reichen die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten "Erstinbe-
triebnahmeschritte” aus.

« Ausfuhrliche Informationen zu den einzelnen Schritten erhalten Sie in den folgenden Unterka-
piteln.

Erstinbetriebnahmeschritte

1. | U/f-Kennlinienform festlegen.

2. | Stromgrenzen festlegen (Imax-Regler). (E299)

‘@ Tipp!

Wie Sie das Regelverhalten weiter optimieren und an die konkrete Anwendung anpassen
konnen, erfahren Sie im Kapitel "Regelverhalten optimieren". (1 100)

Die parametrierbaren Zusatzfunktionen sind im gleichnamigen Kapitel "Parametrierbare
Zusatzfunktionen" beschrieben. (0 146)

5.5.2.1 U/f-Kennlinienform festlegen

Prinzipiell kdnnen drei unterschiedliche Kennlinienformen vorgegeben werden:

1. Lineare U/f-Kennlinie:
Fur Antriebe fiir ein konstant verlaufendes, drehzahlunabhangiges Lastmoment.

2. Quadratische U/f-Kennlinie:
Fiir Antriebe mit quadratisch liber der Drehzahl verlaufendem Lastmoment. Quadratische U/f-
Kennlinien werden bevorzugt bei Zentrifugalpumpen und Liifterantrieben verwendet.

Uout Uout
100 % 100 %

[5-1]  Prinzip einer linearen und quadratischen U/f-Kennlinie

Die U/f-Kennlinienform legen Sie durch Auswahl der entsprechenden Motorregelung in C00006
fest:

« C00006 ="6: VFCplus: U/f linear" fuir lineare Kennlinie
» C00006 ="8: VFCplus: U/f quadr" fuir quadratische Kennlinie
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U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

Stromgrenzen festlegen (Imax-Regler)

Die U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) und die U/f-Regelung (VFCplus + Geber) verfiigen tiber eine
Strombegrenzungsregelung, die das dynamische Verhalten unter Last bestimmt und eine Uber-
schreitung eines motorischen oder generatorischen Maximalstroms entgegenwirkt. Diese Strom-
grenzwertregelung wird als | ,,,,-Regelung bezeichnet.

+ Dievon der l,,,5-Regelung gemessene Auslastung (Motorstrom) wird mit dem in C00022 einge-
stellten Stromgrenzwert fiir motorische Last und mit dem in C00023 eingestellten Stromgrenz-
wert flir generatorische Last verglichen.

» Werden die Stromgrenzwerte uberschritten, andert der Antriebsregler sein dynamisches Ver-
halten.

Motorische Uberlast wihrend des Hochlaufs

Der Antriebsregler verlangert die Hochlauframpe, um den Strom auf bzw. unterhalb der Stromgren-
ze zu halten.

Generatorische Uberlast wihrend des Ablaufs

Der Antriebsregler verlangert die Ablauframpe, um den Strom auf bzw. unterhalb der Stromgrenze
zu halten.

Bei steigender Belastung mit konstanter Drehzahl

« Wenn der motorische Stromgrenzwert erreicht wird:

« Der Antriebsregler senkt den effektiven Drehzahlsollwert ab, bis sich entweder ein stabiler

1 erreicht wird.

Betriebspunkt einstellt oder ein effektiver Drehzahlsollwert von 0 min
« Bei reduzierter Belastung erhoht der Antriebsregler den effektiven Drehzahlsollwert, bis die

Solldrehzahl erreicht ist oder die Belastung erneut den Stromgrenzwert erreicht.

« Wenn der generatorische Stromgrenzwert erreicht wird:

- Der Antriebsregler vergroRert den effektiven Drehzahlsollwert, bis sich entweder ein stabiler
Betriebspunkt einstellt oder bis zur maximal zuldssigen Drehzahl (C00909) bzw. Ausgangs-
frequenz (C000910).

- Beireduzierter Belastung senkt der Antriebsregler den effektiven Drehzahlsollwert, bis die
Solldrehzahl erreicht ist oder die Belastung erneut den Stromgrenzwert erreicht.

« Baut sich eine plétzliche Last an der Motorwelle auf (z. B. Antrieb wird blockiert), kann die Uber-
strom-Abschaltung ansprechen (Stérungsmeldung OC1 oder OC11).
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5.5 U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

5.5.3 Regelverhalten optimieren

Die U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) ist in der Regel ohne weitere MaBnahmen betriebsfahig.
Eine nachtragliche Anpassung der U/f-Kennliniensteuerung geschieht durch die Anpassung der
Kennlinie und/oder die Anpassung des Antriebsverhaltens.

Kennlinie anpassen

Fiir die lineare und quadratische Kennlinie besteht zusatzlich die Moglichkeit, die Kennlinie durch
Anpassung der U/f-Eckfrequenz (C00015) und der U,,;,-Anhebung (C00016) in ihrem Verlauf an un-

terschiedliche Lastprofile bzw. Motoren anzugleichen.

» U/f-Eckfrequenz anpassen (2 101)

» Umin-Anhebung anpassen (1 102)

Antriebsverhalten anpassen

+ Begrenzung des maximalen Stroms durch einen Strombegrenzungsregler (z. B.zum Verhindern
des Kippens eines Motors oder zur Begrenzung auf den maximal zuldssigen Motorstrom).
» Imax-Regler optimieren (3 103)

+ Anpassung der Drehfeldfrequenz durch eine lastabhangige Schlupfkompensation (bessere
Drehzahlgenauigkeit bei Systemen ohne Rickfiihrung)

100 Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



Motorregelung (MCTRL)

5.5 U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

5.5.3.1 U/f-Eckfrequenz anpassen

Die U/f-Eckfrequenz (C00015) bestimmt die Steigung der U/f-Kennlinie und hat entscheidenen Ein-
fluss auf das Strom-, Drehmoment- und Leistungsverhalten des Motors.

- Die Einstellung in C00015 ist fiir alle zugelassenen Netzspannungen giiltig.

+ Netzschwankungen oder Schwankungen der Zwischenkreisspannung (generatorischer Betrieb)
brauchen bei der Einstellung der U/f-Eckfrequenz nicht beriicksichtigt werden. Sie werden
durch die interne automatische Netzspannungskompensation des Gerdtes ausgeglichen.

+ Jenach Einstellung von C00015 miissen Sie ggf. die Bezugsdrehzahl (C00011) anpassen, um den
gesamten Drehzahlbereich des Motors durchfahren zu kénnen.

Als typischer Wert wird die U/f-Eckfrequenz (C00015) bei Standardapplikationen gleich der Mo-
tor-Bemessungsfrequenz (C00089) gesetzt und entspricht der Angabe auf dem Motortypen-
schild.

+ Bezugsspannung fiir die U/f-Eckfrequenz ist die Motor-Bemessungsspannung (C00090) laut
Motortypenschild.

i Hinweis!

87-Hz-Betrieb

4-polige Asynchronmotoren, die in Sternschaltung fiir eine Bemessungsfrequenz von
f =50 Hz ausgelegt sind, konnen in Dreieckschaltung bei konstanter Erregung bis
f = 87 Hz betrieben werden.
« Vorteile:
» Hoherer Drehzahlstellbereich
» 73 % hohere Leistungsausbeute bei Standardmotoren

Motorstrom und Motorleistung erh6hen sich dabei um den Faktor ./3.

Der Feldschwachbereich beginnt erst oberhalb 87 Hz.

Prinzipiell kann dieses Verfahren auch bei Motoren mit anderen Polzahlen ange-
wandt werden. Bei 2-poligen Asynchronmotoren muss die mechanische Grenzdreh-
zahl eingehalten werden.
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Motorregelung (MCTRL)

U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

Umin-Anhebung anpassen
Die Upin-Anhebung (C00016) der Motorspannung

- dient zur lastunabhdngigen Vorgabe eines fiir Asynchronmotoren notwendigen Magnetisie-
rungsstromes.

« ist fiir Ausgangsfrequenzen unterhalb der U/f-Eckfrequenz (C00015) wirksam.
- optimiert das Drehmomentverhalten des Motors.

Die lineare und quadratische U/f-Kennlinie sind in der prinzipiellen Form in den folgenden Abbil-
dungen dargestellt. Hieraus gehen die Auswirkungen der Parameter zur Anpassung der Kennlinien-
form hervor:

Vo [V] 1/N/PE AC 264 V V.. [V]
3/PE AC 264 V 1/N/PE AC 264 V
3/PE AC 550 V 3/PE AC 264 V
3/PE AC 550 V
Vo Voot
(100 %) (100 %)
1/N/PE AC 180 V /| 1/INIPE AC 180 V
3/PEAC 320 V K 3/PEAC 320 V
cooote ¥~ C00016
Cc00016 |~ .~
2 ;
C00015 C00015 f[Hz] C00015 f[Hz]
2

Darstellung der linearen U/f-Kennlinie (links) und quadratischen U/f-Kennlinie (rechts)

So stellen Sie die U,,,;,-Anhebung ein:
1. Motorim Leerlauf etwa bei ca. 6 % der Bemessungsdrehzahl des Motors betreiben.

2. Upin-Anhebung (C00016) erhdhen, bis sich folgender Motorstrom einstellt:
Motor im Kurzzeitbetrieb bis 0,5 ny
* bei eigenbeliifteten Motoren: lyotor = IN Motor
« bei fremdbeliifteten Motoren: Ipoior = IN Motor
Motor im Dauerbetrieb bis 0,5 ny
- bei eigenbeliifteten Motoren: ljotor = 0,8 IN Motor

« bei fremdbeliifteten Motoren: Ipotor = IN Motor
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5.5 U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

o

Hinweis!

Die Up,in-Anhebung wird mit den aus dem Motortypenschild hinterlegten Daten durch

die Motorparameter-ldentifikation automatisch berechnet, so dass sich ein Leerlauf-
strom bei Schlupffrequenz der Maschine von ca. 0.8 Iypmot €instellt.

U/f-Regelung (VFCplus + Geber)

Bei U/f-Regelung (VFCplus + Geber) empfehlen wir eine deutlich geringere U ,;,-Anhe-

bung:

« Die Up,in-Anhebung sollte in diesem Fall so dimensioniert sein, dass bei Schlupffre-

quenz im Leerlauf ca. 50 % des Motornennstromes flieRen.

5.5.3.3 Imax-Regler optimieren

Mit der Lenze-Einstellung des Strombegrenzungsreglers ist der Antrieb kippsicher:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit

€00073 VFC: Vp Imax-Regler 0.25

C00074 VFC: Ti Imax-Regler 65 | ms

Eine Optimierung ist in den meisten Applikationen nicht erforderlich.

Die Einstellung des Strombegrenzungsreglers ist anzupassen, wenn

- eine Leistungsregelung mit groBen Massentragheitsmomenten gefahren wird.
« Empfehlung: Erhohung der Nachstellzeit Ti (C00074) des |,,,x-Reglers.

+ Schwingungen bei U/f-Regelung (VFCplus + Geber) wahrend des Eingriffs des Strombegren-
zungsreglers auftreten.

+ Empfehlung: Erhéhung der Nachstellzeit Ti (C00074) des |,,,,x-Reglers.

« aufgrund von Lastst6Ren oder zu hohen Beschleunigungsrampen Uberstromfehler auftreten.
« Empfehlung: Verminderung der Verstarkung Vp (C00073) und Nachstellzeit Ti (C00074) des

Imax-Reglers
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Drehmomentklammerung

Im vorigen Kapitel "Imax-Regler optimieren" wird beschrieben, wie der Antrieb vor Uberlast ge-

schitzt werden kann. Im

Rahmen einer Inbetriebnahme werden diese Einstellungen einmalig

durchgefiihrt und bleiben danach unverandert. Haufig ist es im Zusammenwirken mit der Anlage
oder wegen verfahrenstechnischer Erfordernisse aber notwendig, dass das Drehmoment auf einem
niedrigeren Wert geklammert wird.

« Zur Vermeidung einer Uberlast im Antriebsstrang kann liber das Prozesseingangssignal
nTorqueMotLimit_a das motorische und und iiber das Prozesseingangssignal
nTorqueGenlLimit_a das generatorische Drehmoment begrenzt werden:

Bezeichner
DIS-Code | Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

nTorqueMotLimit_a
€00830/4 | INT

Motorische Drehmomentbegrenzung
- Normierung: 16384 = 100 % My, (C00057)
« Einstellbereich: 0 ... +199.99 %

nTorqueGenLimit_a
C00830/5 | INT

Generatorische Drehmomentbegrenzung
+ Normierung: 16384 = 100 % M5, (C00057)
- Einstellbereich: 0 ... +199.99 %

Hinweis!

o

+ Der Drehmomentistwert (C00056/2) wird direkt aus der jeweils aktuellen Schlupf-
drehzahl der Maschine gebildet. Hierzu ist die korrekte Eingabe der Motordaten erfor-
derlich. » Motorauswahl/Motordaten (&1 82)

+ Zur Vermeidung von Instabilitaten wahrend des Betriebs mit aktiver Schlupfkompen-
sation werden die Drehmomentgrenzwerte intern als Absolutwerte verarbeitet.

« Bei deaktivierter Schlupfkompensation (C00021 = 0) erfolgt die indirekte Drehmo-
mentbegrenzung (Differenzsignal zwischen Motorscheinstrom und
nTorqueMotLimit_a bzw. nTorqueGenLimit_a). Die Genauigkeit der indirekten Dreh-
momentbegrenzung ist oberhalb des Motorleerlaufstromes eingeschrankt.

U/f-Kennliniensteuerung (VFC)

Die Genauigkeit der Drehmomentenbegrenzung ist eingeschrankt, weil der Drehmomentistwert
(C00056/2) nur aus der indirekt liber den Motorstrom gemessenen Schlupfdrehzahl berechnet

wird.

U/f-Regelung (VFC + Geber)

Die Schlupfdrehzahl des Motors steht am Ausgang des Schlupfreglers zur Verfligung. Dadurch er-
halt man eine gute Genauigkeit fiir den Drehmomentistwert (C00056/2) bzw. der Drehmomenten-

begrenzung.
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U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

5.5.4

Abhilfen bei unerwiinschtem Antriebsverhalten

Antriebsverhalten

Abhilfe

Schlechter Rundlauf bei geringen Drehzahlen, insbeson-
dere bei Betrieb mit langer Motorleitung

» Motordaten automatisch identifizieren (E2 88)

Probleme beim Schweranlauf (groRe Massentragheit)

» Umin-Anhebung anpassen (E3 102)

Antrieb folgt nicht dem Drehzahlsollwert.

Der Stromregler greift in die Solldrehfeldfrequenz ein,
um den Reglerausgangsstrom auf den Maximalstrom zu
begrenzen, deshalb:
« Hoch-/Ablaufzeit verldngern:
€00012: Hochlaufzeit Hauptsollwert
C€00013: Ablaufzeit Hauptsollwert
« Ausreichende Magnetisierungszeit des Motors be-
riicksichtigen. Abhangig von der Motorleistung be-
tragt die Magnetisierungszeit 0.1...0.2 s.
« Zuldssigen Maximalstrom erhéhen:
C00022: Imax motorisch
€00023: Imax generatorisch)

Bei Betrieb ohne Drehzahlriickfiihrung (C00006 = 6):
Mangelnde Drehzahlkonstanz bei hoher Belastung (Soll-
wert und Motordrehzahl sind nicht mehr proportional)

« Schlupfkompensation (C00021) vergréRern.
Wichtig: Instabiler Antrieb durch Uberkompensation!
« Bei zyklischen LaststoRen (z. B. Kreiselpumpe) wird
durch kleinere Werte in C00021 (evtl. negative Werte)
eine weiche Motorkennlinie erreicht.
Hinweis: Die Schlupfkompensation ist nur bei Betrieb
ohne Drehzahlriickfiihrung aktiv.

Fehlermeldung "Clamp Betrieb aktiv" (OC11):
Antriebsregler kann dynamischen Vorgdngen nicht fol-
gen, d. h. bezogen auf die Lastverhaltnisse zu kurze
Hochlaufzeit oder Ablaufzeit.

« Verstarkung des I,,,,-Reglers (C00073) vergroRRern
« Nachstellzeit des I,,,,x-Reglers (C00074) verringern
« Hochlaufzeit (C00012) verlangern

« Ablaufzeit (C00013) verldngern

Kippen des Motors im Feldschwachbereich

(Anpassung insbesondere bei kleinen Maschinen erfor-
derlich)

» Wenn Motorleistung < Umrichterleistung:
€00022 auf I3y = 2 Inmot €instellen
» Dynamik der Sollwertgenerierung verringern
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5.6 U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)

5.6 U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)

Bei der U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco) wird die Motorspannung des Um-
richters anhand einer linearen Kennlinie in Abhdngigkeit der zu erzeugenden Drehfeldfrequenz
bzw. der Motordrehzahl ermittelt. Zusatzlich wird liber eine cosg-Regelung und der daraus resultie-
renden Spannungsabsenkung der Motor immer im optimalen Wirkungsgradbereich betrieben (Ver-
ringerung der Kupferverluste in der Asynchronmaschine).
- Die Vorteile dieser Motorregelungsart sind somit:

« gute Robustheit

- einfache Parametrierung

+ hohe Energieeffizienz (geringere Erwdrmung des Motors im Teillastbereich)

« gleiche Drehzahlgenauigkeit und Maximalmomente wie bei VFCplus

« Pradestinierte Einsatzbereiche dieser Motorregelungsart sind die Fordertechnik und die Pum-
pen- und Liiftertechnik.

» Mit dieser Motorregelungsart kann eine Wirkungsgradverbesserung bei Standard-Asynchron-
maschinen mit der Energieeffizienzklasse IE1 (Norm IEC 60034-30 2008) im Bereich von
0 ... Myirkungsgrad_max ZWischen 0..20 % (@ 5 ... 10 %) erreicht werden.

* Beschreibung Myyirkungsgrad_max: Stellt das Moment in [%] von Myenn motor dar, wo der Mo-
tor den maximalen Wirkungsgrad hat.)

+ Bei Asynchronmaschinen mit einer hheren Energieeffizienzklasse (IE2 und IE3) ist die absolute
Energieeinsparung dieser Motorregelungsart aufgrund des ohnehin schon besseren Wirkungs-
grads der Maschine geringer, eine Energieeinsparung wird hier aber auch noch im héheren Last-
bereich erreicht.

* Mwirkungsgrad_max ist leistungsabhangig und in der folgenden Tabelle fir einige Leistungen der
Energieeffizienzklasse IE1 und IE2 dargestellt:

MWirkungsgrad_max
(bezogen auf MNenn Motor)

Leistung IE1 - IE2

0.25 kW 75 %

0.75 kw 65 % 75 %
2.2 kW 55 % 85 %
7.5 kW 30% 45 %
22 kW 23 %

45 kW 21%
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5.6 U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)

Stop!

« Beachten Sie bei allen Abgleichvorgangen das thermische Verhalten des angeschlos-
senen Asynchronmotors bei kleinen Ausgangsfrequenzen.

 Erfahrungsgemal kénnen Sie Standard-Asynchronmotoren der Isolierstoffklasse B
im Frequenzbereich 0 ... 25 Hz kurzzeitig mit ihrem Bemessungsstrom betreiben.

 Exakte Einstellwerte fiir den max. zulassigen Motorstrom von eigenbeliifteten Mo-
toren im unteren Drehzahlbereich beim Motorenhersteller erfragen.

« Die Typenschilddaten des Motors (mindestens Bemessungsdrehzahl und Bemes-
sungsfrequenz) miissen eingetragen werden, wenn anstatt eines Normmotors ein
Asynchronmotor mit folgenden Werten eingesetzt wird:

» Bemessungsfrequenz = 50 Hz (Stern) oder
» Bemessungsfrequenz = 87 Hz (Dreieck) oder
* Polpaarzahl = 2

5.6.1 Parametrierdialog/Signalfluss

So gelangen Sie zum Parametrierdialog der Motorregelung:
1. Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.

3. Inder Dialogebene Ubersicht im Listenfeld Motorregelung die Motorregelung
"11: VFCplusEco: U/f energiesparend" auswahlen.

4. Die Schaltfliche Motorregelung U/f Eco betatigen, um in die Dialogebene Ubersicht =
Motorregelung U/f Eco zu wechseln.

« In dieser Dialogebene wird zundchst nur ein vereinfachter Signalfluss mit den wichtigs-
ten Parametern angezeigt.

« Wenn Sie die am linken Rand befindliche Schaltflache >>mehr Details betatigen, wird
ein Signalfluss mit mehr Details/Parametern angezeigt, wie nachfolgend abgebildet.
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5.6 U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)
5.6.2 Gegeniiberstellung VFCplusEco - VFCplus

In den folgenden Kennlinien ist die Auswirkung der energiesparenden U/f-Kennliniensteuerung

(VFCplusEco) gegeniiber der Standard-U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) dargestellt.

« Die Aufnahme der Kennlinien erfolgte an einer Standard-Asynchronmaschine 2.2 kW mit Ener-

gieeffizienzklasse IE1 bei Drehzahl = 600 min™.
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[5-3] Gegeniiberstellung VFCplusEco - VFCplus
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Grundlegende Einstellungen

Fiir die U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco) reichen die in der folgenden Tabelle
aufgefiihrten "Erstinbetriebnahmeschritte" aus.

« Ausfuhrliche Informationen zu den einzelnen Schritten erhalten Sie in den folgenden Unterka-
piteln.

Erstinbetriebnahmeschritte

1.

Motorregelung festlegen:
€00006 ="11: VFCplusEco: U/f energiesparend”

.| Die erforderlichen Motordaten sind gerateabhangig vorinitialisiert und die Eingabe ist deshalb nicht direkt

erforderlich. Um eine mdglichst hohe Energieoptimierung zu haben, kénnen diese Motordaten eingegeben
werden (siehe folgenden Abschnitt).

Motorauswahl/Motordaten einstellen
« Bei der Auswahl und Parametrierung des Motors sind die Daten des Motortypenschildes und des Ersatz-
schaltbildes von Interesse. Ausfiihrliche Informationen hierzu finden Sie im Kapitel "Motorauswahl|/
Motordaten". (L2 82)

Gehen Sie in Abhangigkeit des Motorherstellers wie folgt vor:

Lenze-Motor: Fremd-Motor:

Motor im »Engineer«-Motorenkatalog auswahlen 1.Daten des Motortypenschildes einstellen

- oder - 2.Motordaten automatisch identifizieren oder be-
1.Daten des Motortypenschildes einstellen kannte Daten des Ersatzschaltbildes manuell ein-
2.Motordaten automatisch identifizieren stellen:

C00084: Motor-Statorwiderstand
C00085: Motor-Statorstreuinduktivitat
€00092: Motor-Hauptfeldinduktivitat

3.

Stromgrenzen festlegen (Imax-Regler). (£299)

'@ Tipp!

Wie Sie das Regelverhalten weiter optimieren und an die konkrete Anwendung anpassen
konnen, erfahren Sie im Kapitel "Regelverhalten optimieren”. (td111)

Die parametrierbaren Zusatzfunktionen sind im gleichnamigen Kapitel "Parametrierbare
Zusatzfunktionen" beschrieben. (c 146)
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5.6.4 Regelverhalten optimieren

Die U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco) ist in der Regel ohne weitere MaRnah-
men betriebsfahig. Eine nachtragliche Anpassung der U/f-Kennliniensteuerung geschieht durch
Anpassen der Kennlinie und/oder Anpassen des Antriebsverhaltens.

Kennlinie anpassen

Fiir die lineare Kennlinie als Bestandteil der U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)
besteht wie bei der normalen U/f-Kennliniensteuerung zusatzlich die Moglichkeit, die Kennlinie
durch Anpassung der U/f-Eckfrequenz (C00015) und der U ,;,-Anhebung (C00016) in ihrem Verlauf

an unterschiedliche Lastprofile bzw. Motoren anzugleichen.

Hinweis!

Fiir eine Anpassung der U,,,;,-Anhebung darf die U/f-Kennliniensteuerung energiespa-
rend (VFCplusEco) nicht eingestellt sein. Stellen Sie hierzu die U/f-Kennliniensteuerung

(VFCplus) ein.

» U/f-Eckfrequenz anpassen (11 101)

» Umin-Anhebung anpassen (1 102)

Antriebsverhalten anpassen

+ Begrenzung des maximalen Stroms durch einen Strombegrenzungsregler (z. B. zum Verhindern
des Kippens eines Motors oder zur Begrenzung auf den maximal zuldssigen Motor-
strom). » Imax-Regler optimieren (1 103)

+ Anpassung der Drehfeldfrequenz durch eine lastabhangige Schlupfkompensation (bessere
Drehzahlgenauigkeit bei Systemen ohne Riickfiihrung).

Verhalten bei hohen dynamischen Lastanderungen verbessern. ((2112)

Steilheitsbegrenzung fiir Absenken der Eco-Funktion anpassen. (f1112)

» Cos-phi-Regler optimieren. (&3 113)

Drehmomentklammerung

Drehmoment auf einem niedrigeren Wert klammern. » Drehmomentklammerung (1 104)
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U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)

Verhalten bei hohen dynamischen Lastanderungen verbessern

Aufgrund der liber die cosg-Regelung durchgefiihrten Spannungsabsenkung kann bei hohen dyna-
mischen Lastanderungen (dynamischer Laststo von 0 auf gréer 50 % Motornennmoment) der
Motor in der Lenze-Einstellung kippen.

Durch eine Anpassung der Minimalspannung U/f (C00977) lasst sich die Kippsicherheit bei Laststo-
Ben verbessern.

+ Inder Lenze-Einstellung ist die Minimalspannung U/f mit 20 % fiir hdchste Energieoptimierung
eingestellt. Mit dieser Einstellung kann ein dynamischer LaststoRR von 0 auf ca. 50 % Motornenn-
moment aufgeschaltet werden, ohne dass der Motor kippt.

+ Durch eine Erhéhung der Minimalspannung U/f auf 70 % kann ein dynamischer Laststof3 von 0
auf 100 % Motornennmoment aufgeschaltet werden, ohne dass der Motor kippt. Die erreichba-
re Energieoptimierung reduziert sich hierdurch auf ca. 75 %.

- Eine weitere Erhohung der Kippsicherheit bei noch hoheren dynamischen LaststoRen ist mit ei-
ner weiteren Erhdhung der Minimalspannung U/f moglich, bedeutet aber eine weitere EinbuRRe
in der Energieoptimierung.

i Hinweis!

Die Energieoptimierung lasst sich abschalten, indem die Minimalspannung U/f
(C00977) auf 100 % eingestellt wird. Das Verhalten entspricht dann der U/f-Kennlinien-
steuerung (VFCplus) mit linearer Kennlinie.

Bei Anwendungen mit sehr hohen dynamischen Lastspriingen aus dem unbelasteten
Betrieb heraus sollte diese Motorregelung entweder nicht eingesetzt oder die Energieo-
ptimierung abgeschaltet werden, weil ein Kippen des Motors nicht immer verhindert
werden kann.

Steilheitsbegrenzung fiir Absenken der Eco-Funktion anpassen

Die in C00982 eingestellte Rampe fiir die Spannungsabsenkung dient als Steilheitsbegrenzung, da-
mit dem Motor nicht schlagartig mit Aufheben der Eco-Funktion Spannung aufgeschaltet wird. An-
dernfalls wiirde die Uberstrombegrenzung (Imax, Clamp) ansprechen.

- Diese Rampe ist gerateabhangig auf ca. 3-fache Rotorzeitkonstante vorinitialisiert. Eine Anpas-
sung dieses Parameters ist in der Regel nicht erforderlich.

Beim Abschalten der Eco-Funktion ist eine schnelle Reaktion (hohe Dynamik) gefordert, aber es soll-
te dabei ein geringes Stromiiberschwingen und somit moglichst kein hoher Sprung im Moment vor-
handen sein. Die Lenze-Einstellung von C00982 stellt deshalb einen Kompromiss beim
betrieblichen Abschalten der Eco-Funktion (Motor voltage sub=0) dar.

» Um die Dynamik beim Abschalten der Eco-Funktion zu erhéhen:
= Einstellung in C00982 verringern.
(Stromausgleichsvorginge beim Abschalten der Eco-Funktion nehmen zu.)

» Um Stromausgleichsvorgange beim Abschalten der Eco-Funktion zu verringern:
= Einstellung in C00982 erhohen.
(Die Dynamik beim Abschalten der Eco-Funktion wird verringert.)
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5.6.4.3 Cos-phi-Regler optimieren

Mit der Lenze-Einstellung ist der cosp-Regler so eingestellt, dass in der Regel fiir alle Leistungen und

Einsatzfalle keine Anpassung notwendig ist.

Verhalten

Abhilfe/Empfehlung

Der cosg-Istwert (C00979/1) schwankt sehr stark.

Verstarkung Vp (C00975) und Nachstellzeit Ti (C00976)
verringern.

Der cosg-Istwert (C00979/1) ist dauerhaft kleiner als der
cosg-Sollwert (C00979/2).

Verstarkung Vp (C00975) und Nachstellzeit Ti (C00976)
erhohen.
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5.6.5
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Abhilfen bei unerwiinschtem Antriebsverhalten

Antriebsverhalten

Abhilfe

Schlechter Rundlauf bei geringen Drehzahlen, insbeson-
dere bei Betrieb mit langer Motorleitung

» Motordaten automatisch identifizieren (E2 88)
Eventuell Einfluss der Eco-Funktion durch Erhéhung der
Minimalspannung U/f (C00977) verringern.

Probleme beim Schweranlauf (groBe Massentragheit)

1.Motorregelung VFCplus mit linearer Kennlinie ein-
stellen (C00006 = 6).
2.Umin-Anhebung anpassen. (&1 102)

3.Wieder Motorregelung VFCplusEco einstellen
(C00006 = 11).

Antrieb folgt nicht dem Drehzahlsollwert

Der Stromregler greift in die Solldrehfeldfrequenz ein,
um den Reglerausgangsstrom auf den Maximalstrom zu
begrenzen, deshalb:
« Hoch-/Ablaufzeit verlangern:
€00012: Hochlaufzeit Hauptsollwert
C00013: Ablaufzeit Hauptsollwert
« Ausreichende Magnetisierungszeit des Motors be-
riicksichtigen. Abhangig von der Motorleistung be-
tragt die Magnetisierungszeit 0.1...0.2 s.
« Zuladssigen Maximalstrom erhéhen:
€00022: Imax motorisch
€00023: Imax generatorisch
« Anpassungen fiir die Eco-Funktion vornehmen:
« Verhalten bei hohen dynamischen Lastanderungen
verbessern. ((2112)
« Steilheitsbegrenzung fiir Absenken der Eco-
Funktion anpassen. (1 112)
« Cos-phi-Regler optimieren. (£ 113)

Mangelnde Drehzahlkonstanz bei hoher Belastung (Soll-
wert und Motordrehzahl sind nicht mehr proportional)

« Schlupfkompensation (C00021) vergréRern.
Wichtig: Instabiler Antrieb durch Uberkompensation!
« Bei zyklischen LaststoRen (z. B. Kreiselpumpe) wird
durch kleinere Werte in C00021 (evtl. negative Werte)
eine weiche Motorkennlinie erreicht.
Hinweis: Die Schlupfkompensation ist nur bei Betrieb
ohne Drehzahlriickfiihrung aktiv.

Fehlermeldung "Clamp Betrieb aktiv" (OC11):
Antriebsregler kann dynamischen Vorgangen nicht fol-
gen, d. h. bezogen auf die Lastverhaltnisse zu kurze
Hochlaufzeit oder Ablaufzeit.

« Verstarkung des |,,,-Reglers (C00073) vergroRern
« Nachstellzeit des I,,,,4-Reglers (C00074) verringern
« Hochlaufzeit (C00012) verlangern
« Ablaufzeit (C00013) verlangern
« Anpassungen fiir die Eco-Funktion vornehmen:
« Verhalten bei hohen dynamischen Lastanderungen
verbessern. (1 112)
« Steilheitsbegrenzung fiir Absenken der Eco-
Funktion anpassen. (1 112)

Kippen des Motors im Feldschwachbereich

(Anpassung insbesondere bei kleinen Maschinen erfor-
derlich)

» Wenn Motorleistung < Umrichterleistung:
€00022 auf I3y = 2 Inmot €instellen
» Dynamik der Sollwertgenerierung verringern
« Anpassungen fiir die Eco-Funktion vornehmen:
» Verhalten bei hohen dynamischen Lastanderungen
verbessern. (1 112)
« Steilheitsbegrenzung fiir Absenken der Eco-

Funktion anpassen. ({1 112)

Drehzahlschwingungen im Leerlaufbetrieb bei Drehzah-

len > 1/3 Bemessungsdrehzahl.

Drehzahlschwingungen mit der Pendeldampfung
(C00234) minimieren.
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5.7 U/f-Regelung (VFCplus + Geber)

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 02.00.00 verfiigbar!

Die zuvor beschriebene U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) kann mit einer Riickfiihrung der Dreh-
zahl betrieben werden. Dadurch ergeben sich folgende Vorteile:

- Stationdre Genauigkeit der Drehzahl
« Geringerer Parametrieraufwand im Vergleich zur sensorlosen Vectorregelung (SLVC)

« Verbesserte Dynamik im Vergleich zur U/f-Kennliniensteuerung ohne Riickfiihrung oder zur
sensorlosen Vectorregelung (SLVC).

« Eignung fiir Gruppenantriebe

Die Beschreibungen im Kapitel "U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)" gelten in gleicher
Weise fiir die U/f-Regelung. (22 96)

Hinweis!

- Die fiir diese Motorregelungsart zwingend erforderliche Drehzahlriickfiihrung kann
liber einen HTL-Encoder an den digitalen Eingangsklemmen (DI1/DI2) eingespeist
werden.

« Damit der HTL-Encoder korrekt ausgewertet wird, sind die digitalen Eingangsklem-
men (DI1/DI2) als Frequenzeingdnge zu konfigurieren. » DI1 und DI2 als
Frequenzeingange konfigurieren (£ 187)

« Stellen Sie sicher, dass bei Betrieb der Motorregelung mit Drehzahlriickfiihrung die
maximale Eingangsfrequenz von 10 kHz nicht liberschritten wird.

« Dader Schlupf im riickgefiihrten U/f-Betrieb aus Drehzahlist- und Drehzahlsollwert
berechnet und durch den Schlupfregler eingepragt wird, ist die Schlupfkompensation
(C00021) bei U/f-Regelung deaktiviert.
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Parametrierdialog/Signalfluss

So gelangen Sie zum Parametrierdialog der Motorregelung:
1. Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.
3. Inder Dialogebene Ubersicht im Listenfeld Motorregelung (C00006) die Motorregelung
auswahlen:
- "7:VFCplus: U/f linear +Geber" fiir lineare Kennlinie oder
* "9: VFCplus: U/f quadr +Geber" fiir quadratische Kennlinie
4. Schaltfliche Motorregelung U/f Geber betatigen, um in die Dialogebene Ubersicht =
Motorregelung U/f Geber zu wechseln.
+ In dieser Dialogebene wird zunachst nur ein vereinfachter Signalfluss mit den wichtigs-
ten Parametern angezeigt.
« Wenn Sie die am linken Rand befindliche Schaltflache >>mehr Details betatigen, wird
ein Signalfluss mit mehr Details/Parametern angezeigt, wie im folgenden Unterkapitel
abgebildet.

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



90dL - STOZ/TO-3d 0°9 SWA - Yonqpueyzuaiayay - 3910w 008 - 3zua|

LTT

Applikationsparameter ]

€ zurtick @ 0 E=A

bLimTorquesetal

blim $peed CirlOut

o
[

Max. poz. Ausgangshrequenz

VFCplus: U/f Geber

C€00022 Imax motorisch

€00023 Imax generatorisch

€00074 Ti Imax-Regler

€00073 Vp Imax-Regler

C€00830/22 | Drehzahlsollwert

€00909/1 Max. pos. Drehzahl

€00909/2 Max. neg. Drehzahl

€00105 Ablaufzeit Schnellhalt

€00495 Drehzahlgeberauswahl

€00497/1 Geber Filterzeit FreqIn12

€00971/1 Reglerbegrenzung Uf+Geber

C€00056/2 Drehmomentenistwert

€00971/2 Schlupfbegrenzung Uf+Geber

€00910/1 Max. pos. Ausgangsfrequenz

€00910/2 Max. neg. Ausgangsfrequenz

Direhmomentenista n 0oy N ‘ bLim CurrentSet'al 3’“@7le
. . Schluptbegrenzung LI/ +Geber | =R
nTarqueMatLimit_a E 0o - E] I j‘Hz | Max. neg. Ausgangsfrequenz Ausgangsfrequenz
nTorqueGentimit s ][00 % rambegrenzung ' - { P& [300 ke 24| Hz Modulator
nEfSpeedSet/al H | — o Schaltfrequenz
M otarstram n 001 4 F = i | bMMaxFault
' B = e P & kHz var 7antriebsopt -
Imaxmotorisch [EJ[4700 & - TiImax-Regler 55 z‘m ’_'_‘\_/ r— f
+ Kpordinaten-  Yvechselichter-
I generatorisch 000 % wpimaneger [E]025 = = ™ ansformaten  femetkenninie
I-max-Regler
nSpeedSefvalue_a bHbtanFault bSetlzp — ]
00 "y ,—E| Vp U/t +Geber Schiupfregler Kennlinienauswahl
og 8 6 /\:/\ T ; = ~ ’—UJUU iIHZ 5 I otonegelung
o ] . ‘/’ A TillJ +Geber Reglertbegrenzung. Ulquad E WFCplus: U#f linear +
_'g Max. pos. Dr.. g[0][120.0 zI‘Z 100.0 ilms 10.00 i‘HZ Drshmomentenist..
o Man g r. [HI[1Z00 2= i 20| )
- mod
[ Q5P Fampe
2| ablautzet Schnetha £ - JJ: i
[= B EEL SEAEE] Drehzahlsolwert 7
bLimSpeedCtri0ut
> -
S 50 s lL 15| minel
¥ s 165 peedCridct o Motorspannung
G Drehzahlistwert Ufinear E 0 W
eberinterface
Pl m,ﬁ‘ Geber Filterzeit Freginl2 [E 0 min-1
hd - ————o0
1ehzahlget &in Geber "I,U—zlms
Y U/f-Eckfrequenz
Frequln2 —-.: % E,mn—ile
kein Geber —n-—/ [ iz Urnirvisnhebung
=4 — 27T
Parameter Info Parameter Info Parameter Info
€00056/2 Drehmomentenistwert C€00050 Drehzahlsollwert €00058 Ausgangsfrequenz
€00830/29 | Begrenzung mot. Drehmoment C€00051 Drehzahlistwert C€00006 Motorregelung
C€00830/28 | Begrenzung gen. Drehmoment €00972 Vp Uf+Geber €00015 U/f-Eckfrequenz
C00054 Motorstrom C00973 Ti Uf+Geber C00016 Umin-Anhebung

€00018

Schaltfrequenz

€00052

Motorspannung

Weitere relevante Parameter fiir Geber-/Ruickfiihrsystem:

C00115/1 | Fkt. DI1/2 10kHz
€00420/1 Encoder-Strichzahl
C€00425/1 Geberabtastzeit
C00496 Geberauswertverfahren

LS

(13939 + snjdd4A) Sunja8sy-4/n

(T41OW) Sunja8asioiony

S



Motorregelung (MCTRL)
U/f-Regelung (VFCplus + Geber)

118

Grundlegende Einstellungen

Zum Schutz des Antriebssystems ist die Inbetriebnahme der U/f-Regelung und des Schlupfreglers
in mehreren Schritten durchzufiihren.

« Ausfuhrliche Informationen zu den einzelnen Schritten erhalten Sie in den folgenden Unterka-
piteln bzw. in den entsprechenden Unterkapiteln zur U/f-Kennliniensteuerung.

Erstinbetriebnahmeschritte

1.

U/f-Kennlinie festlegen:
« C00006 = 7: lineare Kennlinie
« C00006 = 9: quadratische Kennlinie

Stromgrenzen festlegen (Imax-Regler). (E299)

Geber-/Riickfiihrsystem parametrieren.
» Geber-/Riickfiihrsystem (£2 159)

Bei Sondermotoren, die eine von 50 Hz abweichende Bemessungsfrequenz oder eine Polpaarzahl = 2 auf-
weisen: Motorparameter gemal} Motortypenschild einstellen.
» Motorauswahl/Motordaten (3 82)

5. | Drehzahlsollwert vorgeben (z. B. 20 % der Bemessungsdrehzahl) und Antriebsregler freigeben.

Uberpriifen, ob Drehzahlistwert (C00051) =~ Drehzahlsollwert (C00050) und anschlieBend Antriebsregler
wieder sperren.
« Bei einer Vorzeichenumkehrung zwischen Ist- und Sollwert ist der Anschluss des Gebers zu priifen (z. B.
Spur A bzw. B des Gebers tauschen oder Drehzahlistwert invertieren).
« Bei groBer Abweichung zwischen Ist- und Sollwert (Faktor 2) Motorparameter gemaR Motortypenschild
einstellen. AnschlieRend Schritt 5 wiederholen.

Zum Schutz des Antriebs Schlupfreglerbegrenzung in C00971/1 verringern.
« 2. B. Verringerung auf halbe Schlupffrequenz (= 2 Hz)

Drehzahlsollwert vorgeben (z. B. 20 % der Bemessungsdrehzahl) und Antriebsregler freigeben.

Bei grenzstabilem Betriebsverhalten die Nachstellzeit (C00972) oder die proportionale Verstarkung
(C00973) des Schlupfreglers solange reduzieren, bis stabiler Betrieb vorliegt.
» Schlupfregler parametrieren (E2119)

10.

AbschlieBend Schlupfreglerbegrenzung in C00971/1 wieder erh6hen.
« z.B. Erh6hung auf zweifache Schlupffrequenz

‘@ Tipp!

Wie Sie das Regelverhalten weiter optimieren und an die konkrete Anwendung anpassen
konnen, erfahren Sie im Kapitel "Regelverhalten optimieren" zur U/f-Kennliniensteuerung
(VFCplus). (2 100)

Die parametrierbaren Zusatzfunktionen sind im gleichnamigen Kapitel "Parametrierbare
Zusatzfunktionen" beschrieben. (0 146)
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Schlupfregler parametrieren

Der Schlupfregler ist als PI-Regler ausgefiihrt. Zur Verbesserung des Fiihrungsverhaltens wird die
Solldrehzahl bzw. Sollfrequenz als Vorsteuerwert auf den Ausgang (Stellwert) des Schlupfreglers
addiert.

 Im Gegensatz zum herkdmmlichen Drehzahlregler regelt der Schlupfregler nur den Schlupf aus.

* In der Lenze-Einstellung weist der Schlupfregler eine Konfiguration mit guter Robustheit und
maRiger Dynamik auf.

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C€00971/1 VFC: Reglerbegrenzung U/f +Geber 10.00 | Hz
C00971/2 VFC: Schlupfbegrenzung U/f +Geber 100.00 | Hz
C00972 VFC: Vp U/f +Geber 0.100 | Hz/Hz
C€00973 VFC: Ti U/f +Geber 100.0 | ms

Schlupfreglerverstarkung Vp

Der Einstellbereich der Schlupfreglerverstarkung Vp (C00972), die zu einem stabilen Betriebsverhal-
ten flhrt, hangt maRgeblich von der Auflésung des Drehzahlgebers ab. Es besteht grundsatzlich der
direkte Zusammenhang zwischen Geberauflosung und Verstarkung:

+ Je groRRer die Geberauflsung ist, desto gréRer (harter) kann die Verstarkung eingestellt werden.

Die folgende Tabelle gibt maximale und empfohlene Schlupfreglerverstarkungen fiir Encoder mit
ublichen Geberstrichzahlen an:

Geberstrichzahl Schlupfreglerverstarkung Vp
[Inkremente/Umdrehung] maximal empfohlen
8 0,09 0,06
64 0,52 0,31
100 0,79 0,47
120 0,94 0,57
128 1,00 0,60
256 1,29 0,77
386 1,63 0,98
512 1,97 1,18
640 2,31 1,38
768 2,65 1,59
896 2,99 1,79
1014 3,33 2,00
1536 4,69 2,81
2048 6,05 3,63
3072 8,77 5,26
4096 11,49 6,90

Schlupfreglerverstarkung Vp bezogen auf die Geberstrichzahl
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So passen Sie die Schlupfreglerverstarkung an die Betriebsverhiltnisse an:

1.

ik w N

Schlupfreglerverstarkung (C00972) an die Geberstrichzahl entsprechend Tabelle [5-1] an-
passen.

Reglerbegrenzung (C00971/1) auf halbe Schlupffrequenz (= 2 Hz) einstellen.
Drehzahlsollwert vorgeben (z. B. 20 % der Bemessungsdrehzahl).
Antriebsregler freigeben.

Schlupfreglerverstarkung (C00972) erhéhen, bis der Antrieb grenzstabil wird.

- Dies ist erkennbar durch Motorgerausche bzw. "Brummen" des Motors oder durch ein
Rauschen auf dem Drehzahlistwertsignal.

Schlupfreglerverstarkung (C00972) verringern, bis der Antrieb wieder stabil 1auft (kein

"Brummen" des Motors).

Schlupfreglerverstarkung (C00972) auf ca. den halben Wert reduzieren.

« Bei geringen Geberauflosungen kann eine weitere Reduzierung der Schlupfreglerver-
starkung fiir geringe Drehzahlen (Drehzahlsollwert = 0) notwendig werden.

« Es wird empfohlen, abschlieBend das Verhalten bei Solldrehzahl = 0 zu priifen und bei
unruhigem Lauf die Schlupfreglerverstarkung weiter zu reduzieren.

Reglerbegrenzung (C00971/1) wieder erh6hen (z. B. auf zweifache Schlupffrequenz).

Schlupfreglerzeitkonstante Ti

So stellen Sie die Schlupfreglerzeitkonstante ein:

1
2
3.
4

Reglerbegrenzung (C00971/1) auf halbe Schlupffrequenz (= 2 Hz) einstellen.
Drehzahlsollwert vorgeben (z. B. 20 % der Bemessungsdrehzahl).
Antriebsregler freigeben.

Schlupfreglerzeitkonstante (C00973) verringern, bis der Antrieb grenzstabil wird.
« Dies ist erkennbar durch Motorgerausche bzw. "Schwingen" des Motors oder durch ein
Schwingen auf dem Drehzahlistwertsignal.

Schlupfreglerzeitkonstante (C00973) erh6hen, bis der Antrieb wieder stabil 1duft (kein
"Schwingen" des Motors).

Schlupfreglerzeitkonstante (C00973) auf ca. den doppelten Wert erhdhen.
Reglerbegrenzung (C00971/1) wieder erhdhen (z. B. auf zweifache Schlupffrequenz).
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Reglerbegrenzung
Der max. Eingriff des Schlupfreglers ist liber die Reglerbegrenzung (C00971/1) limitiert.
« Die Reglerbegrenzung kann je nach Applikation erfolgen.

 Es wird empfohlen, den maximalen Eingriff auf den zweifachen Bemessungsschlupf des Motors
zu begrenzen.

« Der Bemessungsschlupf berechnet sich wie folgt:

nMotorNenn[ rpm]

1:Schlupf [Hz] = fNenn[HZ]_( 60 'pPoIpaarzahI)

Nenn

[5-4] Berechnung des Bemessungsschlupf

i Hinweis!

Die Einstellung C00971/1 = 0 Hz deaktiviert den Schlupfregler. Die Struktur der U/f-Re-
gelung entspricht in diesem Fall der Struktur der U/f-Kennliniensteuerung ohne Riick-
fihrung.

Schlupfbegrenzung

Neben der Begrenzung des Schlupfreglers kann die einzupragende Drehfeldfrequenz durch ein wei-
teres Begrenzungsglied, der sogenannten Schlupfbegrenzung (C00971/2), limitiert werden.

« Durch eine Schlupfbegrenzung z. B. auf den zweifachen Bemessungsschlupf des Motors ldsst
sich verhindern, dass der Motor bei sehr dynamischen Vorgangen kippt.

« Ein Kippen des Motors wird hervorgerufen durch:
« hohen Uberstrom bei sehr steilen Drehzahlrampen

« sehr schnelle lastbedingte Drehzahlanderungen, z. B. abruptes Stoppen des Antriebs durch
Fahrt gegen einen Anschlag bzw. eine stehende Last.
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5.8 Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

Die sensorlose Vectorregelung (SLVC) basiert auf der verbesserten Motorstromregelung nach einem
feldorientierten Regelverfahren von Lenze.

Stop!

Der angeschlossene Motor darf maximal zwei Leistungsklassen kleiner sein als der
dem Antriebsregler zugeordnete Motor.

« Der Betrieb der sensorlosen Vectorregelung (SLVC) nur fiir einen Einzelantrieb zulas-
sig!

« Der Betrieb der sensorlosen Vectorregelung (SLVC) ist nicht fiir Hubwerke zul3ssig!

- Die Lenze-Einstellung ermdglicht den Betrieb eines leistungsangepassten Motors. Ein
optimaler Betrieb ist nur dann moglich, wenn entweder:
- die Motorauswabhl iiber den Lenze-Motorenkatalog erfolgt,

« die Motortypenschilddaten eingegeben und im Anschluss eine Motorparameter-
Identifikation durchgefiihrt wird
- oder -

» die Typenschilddaten und Ersatzschaltbilddaten des Motors (Motor-Streu- und
Motor-Hauptinduktivitat, Schlupfkompensation sowie der Motor-Statorwider-
stand) manuell eingegeben werden.

- Beider Eingabe der Motortypenschilddaten muss die fiir den Motor realisierte Motor-
phasenverschaltung (Stern- oder Dreieckschaltung) beriicksichtigt werden. Es diirfen
nur die dafiir zugehorigen Daten eingegeben werden.

 Beachten Sie hierzu auch die Hinweise im Kap. "U/f-Eckfrequenz anpassen" zur U/
f-Kennliniensteuerung. (1 101)

o

Hinweis!

Ein optimaler Betrieb der sensorlosen Vectorregelung (SLVC) kann ab einer Mindestdreh-
zahl von ca. 0.5-facher Schlupfdrehzahl erreicht werden. Bei kleineren Drehzahlen unter-
halb der 0.5-fachen Schlupfdrehzahl ist das Maximalmoment reduziert.

Die maximale Drehfeldfrequenz betragt bei dieser Motorregelung 650 Hz.

Im Vergleich zur U/f-Kennliniensteuerung ohne Riickfiihrung erzielen Sie mit der sensorlosen Vec-
torregelung (SLVC)
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ein hoheres maximales Drehmoment liber den gesamten Drehzahlbereich,
eine héhere Drehzahlgenauigkeit,

eine hohere Rundlaufgiite,

einen hoheren Wirkungsgrad,

die Begrenzung des maximalen motorischen und generatorischen Drehmoments im drehzahl-
gestellten Betrieb.
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Motorregelung (MCTRL)

5.8 Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

5.8.1 Parametrierdialog

So gelangen Sie zum Parametrierdialog der Motorregelung:
1. Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.

3. Inder Dialogebene Ubersicht im Listenfeld Motorregelung die Motorregelung "4: SLVC:
Vectorregelung" auswdhlen.

4. Die Schaltfliche Motorregelung Vector betitigen, um in die Dialogebene Ubersicht —
Motorregelung Vector zu wechseln.

« In dieser Dialogebene werden in einer Parameterliste alle relevanten Parameter aufge-
fihrt.

Kurziibersicht der relevanten Parameter:

Parameter Info

C€00006 Auswahl der Motorregelung
= "4:SLVC: Vectorregelung"

C00011 Bezugsdrehzahl

C00018 Schaltfrequenz

C€00021 Schlupfkompensation

C00022 Imax motorisch

C00023 Imax generatorisch

C00050 Drehzahlsollwert

C00057 Maximalmoment

€00058 Ausgangsfrequenz

C00081 Motor-Bemessungsleistung

C00084 Motor-Statorwiderstand

C00085 Motor-Statorstreuinduktivitat

C00087 Motor-Bemessungsdrehzahl

C00088 Motor-Bemessungsstrom

C00089 Motor-Bemessungsfrequenz

C€00090 Motor-Bemessungsspannung

C00091 Motor-Cosinus phi

C00092 Motor-Hauptinduktivitat

C00095 Motor-Magnetisierungsstrom

C00097 Motornennmoment

C00105 Ablaufzeit Schnellhalt

€00909/1 Max. pos. Drehzahl

€00909/2 Max. neg. Drehzahl

€00910/1 Max. pos. Ausgangsfrequenz

€00910/2 Max. neg. Ausgangsfrequenz

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter
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Motorregelung (MCTRL)

5.8 Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

5.8.2 Drehzahlregelung mit Drehmomentklammerung

Das Antriebssystem wird unter Vorgabe eines Drehzahlsollwertes drehzahlgeregelt betrieben.

Zur Anpassung des Betriebsverhaltens gibt es folgende Moglichkeiten:

« Uberlastbegrenzung im Antriebsstrang
 Das Drehmoment wird tiber den Drehmomentsollwert begrenzt.
« Der Drehmomentsollwert ist mit dem Wert am Ausgang des Drehzahlreglers
nOutputSpeedCtrl identisch.
« Zur Vermeidung einer Uberlast im Antriebsstrang kann lber das Prozesseingangssignal
nTorqueMotLimit_a das motorische und und tiber das Prozesseingangssignal
nTorqueGenlLimit_a das generatorische Drehmoment begrenzt werden:

Bezeichner

DIS-Code | Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

nTorqueMotLimit_a

€00830/4 | INT

Motorische Drehmomentbegrenzung
- Normierung: 16384 = 100 % My, (C00057)
« Einstellbereich: 0 ... +199.99 %

nTorqueGenLimit_a

€00830/5 | INT

Generatorische Drehmomentbegrenzung
- Normierung: 16384 = 100 % My, (C00057)
« Einstellbereich: -199.99 ...0 %

o

Hinweis!

Zur Vermeidung von Instabilitaten wahrend des Betriebs werden die Drehmoment-
grenzwerte intern als Absolutwerte verarbeitet.

» Motorstrombegrenzung
 Aus dem Drehmomentsollwert wird ein Querstromsollwert gebildet, der in Abhangigkeit des
Magnetisierungsstroms, des max. motorischen Stroms (C00022) und des max. generatori-
schen Stroms (C00023) limitiert wird.
- Derin den Motor eingepragte Gesamtstrom lberschreitet hierbei die max. motorischen und
generatorischen Strome nicht.

» Schlupfkompensation (2 155)

« Der Schlupf der Maschine wird anhand des Schlupfmodells rekonstruiert.
« Als Einflussparameter wirkt die Schlupfkompensation (C00021).
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Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

5.8.4

Grundlegende Einstellungen

Um die sensorlose Vectorregelung in Betrieb zu nehmen, sind die folgenden "Erstinbetriebnahme-
schritte” durchzufiihren:

Erstinbetriebnahmeschritte

1. | Motorauswahl/Motordaten einstellen
« Bei der Auswahl und Parametrierung des Motors sind die Daten des Motortypenschildes und des Ersatz-
schaltbildes von Interesse. Ausfihrliche Informationen hierzu finden Sie im Kapitel "Motorauswahl/
Motordaten". (L1 82)
Gehen Sie in Abhangigkeit des Motorherstellers wie folgt vor:
Lenze-Motor: Fremd-Motor:
Motor im »Engineer«-Motorenkatalog auswahlen 1.Daten des Motortypenschildes einstellen
- oder - 2.Motordaten automatisch identifizieren oder be-
1.Daten des Motortypenschildes einstellen kannte Daten des Ersatzschaltbildes manuell ein-
2.Motordaten automatisch identifizieren stellen:
C€00084: Motor-Statorwiderstand
C00085: Motor-Statorstreuinduktivitat
€00092: Motor-Hauptfeldinduktivitat
2. | Motorregelung festlegen:
C00006 = "4: SLVC: Vectorregelung"
3. | Schlupfkompensation (C00021) einstellen. » Schlupfkompensation (3 155)

@ Tipp!

Zum Aufschalten/Aufsynchronisieren des Umrichters auf ein bereits drehendes Antriebs-
system wird die Verwendung der Fangschaltung empfohlen. » Fangen (1 149)

Die parametrierbaren Zusatzfunktionen sind im gleichnamigen Kapitel "Parametrierbare
Zusatzfunktionen" beschrieben. (0 146)

Regelverhalten optimieren
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Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

5.8.4.1

126

Anlaufverhalten nach Reglerfreigabe optimieren

0
1

Hinweis!

Bis Version 06.xx.xx

Alle Regelungsarten

Der Motor wird nicht bestromt, wenn bei inaktiver Auto-GSB-Funktion (C00019 = 0):
« Sollwertvorgabe = 0 und

« Ausgangsdrehzahl bzw. Ausgangsfrequenz = 0

Der unbestromte Motor kann z. B. bei Schnellhalt (QSB) und fehlender Haltebremse kein
Drehmoment aufbauen.

Regelungsart SLPSM

Bei dieser Regelungsart (C00006 = 3) ist die Auto-GSB-Funktion stets inaktiv. Der Motor
wird nicht bestromt bei

- Sollwertvorgabe = 0 und

« Ausgangsdrehzahl bzw. Ausgangsfrequenz = 0

Besonderheit: Wenn sich die Welle zuvor gedreht hat, kann nach Sollwertvorgabe > 0 ein
Ruck in der Maschine auftreten.

Ab Version 07.00.00
Alle Regelungsarten

Der Motor wird bestromt, wenn

« Auto-GSB-Funktion C00019 =0

» Auto-GSB-Zeit C00106 = 990.0 s

- Sollwertvorgabe = 0 und

 Ausgangsdrehzahl bzw. Ausgangsfrequenz = 0

Fur alle Regelungsarten bleibt das Motormoment erhalten, auch z. B. im Zustand

Schnellhalt (QSP). Damit wird auch fiir Regelungsart SLPSM (C00006 = 3) der ruckfreie
Anlauf ermdglicht.

Nach Freigabe des Antriebsreglers entsteht durch das Aufmagnetisieren des Motors ein Zeitverzug
beim Anlaufen. Falls bei bestimmten Anwendungen dieser Zeitverzug nicht toleriert werden kann,
muss der Motor immer im erregten Zustand betrieben werden.

Vorgehensweise ohne Setzen der Reglersperre

1.

Deaktivieren Sie die Auto-GSB-Funktion mit C00019 = 0.

2. Aktivieren Sie nicht die Reglersperre, sondern setzen Sie den Antrieb still durch Sollwertvorgabe
= 0 oder Aktivieren der Schnellhaltfunktion.
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Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

5.8.5

Abhilfen bei unerwiinschtem Antriebsverhalten

Antriebsverhalten

Abhilfe

Abweichung zwischen Leerlauf- und Magnetisierungs-
strom oder schlechte Drehzahl- bzw. Drehmoment-
genauigkeit.

Motor-Hauptfeldinduktivitat (C00092) bei leerlaufender
Maschine anpassen.

« Ist der Leerlaufstrom bei 0.5-facher Motornenndreh-
zahl groBer als der Magnetisierungsstrom (C00095),
so ist die Hauptfeldinduktivitdt zu verringern, bis
Leerlauf- und Magnetisierungsstrom gleich sind.

« Andernfalls ist die Hauptfeldinduktivitat zu erhdhen.

Tendenz der Korrektur von C00092:

+15% -

- 0/, + »
1% 537 22 90 Py [kW]

PN: Motor-Bemessungsleistung

Mangelnde Drehzahlkonstanz bei hoher Belastung: Soll-
wert und Motordrehzahl sind nicht mehr proportional.
Achtung: Eine Uberkompensation der in "Abhilfe" ge-
nannen Einstellungen kann zu einem instabilen Verhal-
ten fihren!

Uber die Schlupfkompensation (C00021) kénnen Sie die
Drehzahlkonstanz bei hoher Belastung beeinflussen:

* Beinigt > Ngepyypr Wert in C00021 verringern

* Bei nigt < Ngepyypr Wert in C00021 vergréBern

Instabile Regelung bei héheren Drehzahlen.

- Einstellung der Hauptfeldinduktivitat (C00092) kon-
trollieren, indem die Stromaufnahme im Leerlaufbe-
trieb mit dem Bemessungs-Magnetisierungsstrom
(C00095) verglichen wird

« Pendeldampfung (C00234) optimieren.

Fehlermeldungen "Kurzschluss" (OC1) bei kurzer Hoch-
laufzeit (C00012) im Verhéltnis zur Last (Antriebsregler
kann den dynamischen Vorgéangen nicht folgen).

Hochlaufzeit (C00012)/Ablaufzeit ( C00013) erhéhen.

Mechanische Resonanzen bei bestimmten Drehzahlen.

Mit dem Funktionsbaustein L _NSet 1 lassen sich die
Drehzahlbereiche ausblenden, in denen die Resonanzen
auftreten.

Drehzahlschwingen im Leerlaufbetrieb bei Drehzahlen
> 1/3 Bemessungsdrehzahl.

Drehzahlschwingungen mit der Pendeldampfung
(C00234) minimieren.

Antrieb lauft instabil.

Soll- und Istdrehzahl weichen stark ab.

Eingestellte Motordaten (Daten des Typenschildes und
des Ersatzschaltbildes) Gberpriifen.
» Motorauswahl/Motordaten (L 82)
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Motorregelung (MCTRL)

Sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM)

Sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM)

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 03.01.00 verfiigbar!

Die sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren basiert auf einer entkoppelten, getrennten Regelung

des drehmomentbildenden und des feldbildenden Stromanteils von Synchronmotoren. Im Gegen-

satz zur Servorregelung werden Drehzahlistwert und Rotorlage iiber ein Motormodell rekonstru-

jert.

Stop!

jmio

Die sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren ist nur bis einer maximalen Ausgangs-
frequenz von 300 Hz méglich!
+ In Abhangigkeit der Polpaarzahl des Motors darf die Bezugsdrehzahl (C00011) nur
so groB gewahlt werden, dass die in C00059 angezeigte Ausgangsfrequenz kleiner
300 Hz ist.

« Eswird empfohlen, eine leistungsangepasste Kombination von Umrichter und Motor

zu wahlen.

- Die Lenze-Einstellung ermoglicht den Betrieb eines leistungsangepassten Motors. Ein

optimaler Betrieb ist nur dann moglich, wenn entweder:

- die Motorauswabhl iiber den Lenze-Motorenkatalog erfolgt,

- die Motortypenschilddaten eingegeben und im Anschluss eine Motorparameter-
Identifikation durchgefiihrt wird
- oder -

» die Typenschilddaten und Ersatzschaltbilddaten des Motors (Motor-Streuindukti-
vitdt und Motor-Statorwiderstand) manuell eingegeben werden.

- Beider Eingabe der Motortypenschilddaten muss die fiir den Motor realisierte Motor-
phasenverschaltung (Stern- oder Dreieckschaltung) beriicksichtigt werden. Es diirfen
nur die dafiir zugehorigen Daten eingegeben werden.

+ Zum Schutz des Motors (z. B. vor Entmagnetisierung) wird empfohlen, in C00939 den
ultimativen Motorstrom einzustellen. Hiermit wird auch bei einem instabilen Betrieb
der Motorschutz gewahrleistet. » Maximalstromiiberwachung (1 180)

- Reglerfreigabe ist nur mdglich, wenn sich der Motor im Stillstand befindet.

- Bei der Reglerfreigabe kann ein Ruck entstehen.
« Eine Fangschaltung zur Aufsynchronisierung auf drehende Motoren ist in Vorberei-
tung.

- Aufgrund der Einpragung eines konstanten Stroms kann sich der Motor im gesteuer-
ten Betrieb unerwiinscht erwarmen.

 Es wird die Verwendung einer Temperaturriickflihrung tiber PTC oder Thermokon-
takt empfohlen. » Motortemperaturiiberwachung (PTC) (&1 177)

Hinweis!

Zur Zeit enthalt die sensorlose Regelung noch keine Fangfunktion, die eine Aufsynchro-
nisierung des Antriebsreglers auf eine drehende Maschine ermoglicht.

« Eswird daher empfohlen, MaBnahmen zur Vermeidung von Uberspannung bei einem
generatorischen Betrieb zu treffen (z. B. Bremswiderstand).

« In jedem Fall sollte die Verzogerungszeit fiir die Fehlerauslosung "Zwischenkreisiiber-
spannung" in C00601/1 auf 0 s eingestellt werden.
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5.9 Sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM)

Der Motormodell-basierte Drehzahlbeobachter setzt eine drehende Maschine voraus. Das Betriebs-
verhalten der sensorlosen Regelung fiir Synchronmotoren ist daher prinzipbedingt in zwei Bereiche
untergliedert:

1. Gesteuerter Betrieb (|nsqi| < Ncoog9e)

« Im Bereich kleiner Drehzahlen ist die Beobachtung der Drehzahl eines Synchronmotors nicht
moglich. Es wird daher ein einstellbarer, konstanter Strom eingepragt, mit dem eine Be-
schleunigung ermoglicht wird.

2. Geregelter Betrieb (|ngon| > Ncoogos)

« In diesem Bereich wird mittels eines Beobachters die Rotorflusslage sowie die Drehzahl re-
konstruiert. Die Regelung erfolgt feldorientiert. Es wird nur der Strom eingepragt, welcher
zur Aufbringung des geforderten Drehmoments notwendig ist.

Motorischer Betrieb (Rechtslauf), Bl Generatorischer Betrieb (Linkslauf),
Motorischer Betrieb (Linkslauf), D Generatorischer Betrieb (Rechtslauf)

Ma

|_ J (A]

A
=2 4

PPl

@ Feldschwachung
® Geregelter Betrieb
© Gesteuerter Betrieb

[5-5] Betriebsbereiche der sensorlosen Regelung fiir Synchronmotoren

Die sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren weist fiir den geregelten Betriebsbereich dhnliche
Vorteile wie die Servoregelung (SC) fiir Synchronmotoren auf. Gegeniiber Asynchronmotoren erge-
ben sich folgende Vorteile:

» Hohere Leistungsdichte des Motors
» Hoherer Wirkungsgrad

» Begrenzung des maximalen motorischen und generatorischen Drehmoments im geregelten Be-
triebsbereich

- Realisierung einer Einfachpositionierung
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5.9 Sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM)

5.9.1 Parametrierdialog/Signalfluss

So gelangen Sie zum Parametrierdialog der Motorregelung:
1. Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.

3. Inder Dialogebene Ubersicht im Listenfeld Motorregelung die Motorregelung "3: SLPSM:
Sensorlose PSM" auswahlen.

4. Die Schaltflaiche Motorregelung sensorlose PSM betdtigen, um in die Dialogebene
Ubersicht -+ Motorregelung sensorlose PSM zu wechseln.

« In dieser Dialogebene wird zundchst nur ein vereinfachter Signalfluss mit den wichtigs-
ten Parametern angezeigt.

» Wenn Sie die am linken Rand befindliche Schaltflache >>mehr Details betatigen, wird
ein Signalfluss mit mehr Details/Parametern angezeigt, wie nachfolgend abgebildet.
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Motorregelung (MCTRL)

5.9 Sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM)

5.9.2 Regelungsarten

Die sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren kann nur im Modus "Drehzahlregelung mit Drehmo-
mentklammerung" (bTorquemodeOn = FALSE) betrieben werden.

Drehzahlregelung mit Drehmomentklammerung

Das Antriebssystem wird unter Vorgabe eines Drehzahlsollwertes drehzahlgeregelt betrieben. Zur
Anpassung des Betriebsverhaltens gibt es die Méglichkeit der Uberlastbegrenzung im Antriebs-
strang:

» Das Drehmoment wird tiber den Drehmomentsollwert begrenzt.

» Der Drehmomentsollwert ist mit dem Wert am Ausgang des Drehzahlreglers nOutputSpeedCtrl
identisch.

+ Zur Vermeidung einer Uberlast im Antriebsstrang kann tiber das Prozesseingangssignal
nTorqueMotlLimit_a das motorische und und tiber das Prozesseingangssignal
nTorqueGenlLimit_a das generatorische Drehmoment begrenzt werden:

Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
DIS-Code | Datentyp

nTorqueMotLimit_a Motorische Drehmomentbegrenzung
€00830/4|INT |« Normierung: 16384 = 100 % M, (C00057)
« Einstellbereich: 0 ... +199.99 %
« In der Lenze-Einstellung tber den freien Parameter C00472/3 parametrierbar.
« Konfigurationsparameter: C00700/2

nTorqueGenLimit_a Generatorische Drehmomentbegrenzung
€00830/5|INT |« Normierung: 16384 = 100 % M, (C00057)
- Einstellbereich: -199.99 ... 0 %
« In der Lenze-Einstellung liber den freien Parameter C00472/3 parametrierbar.
« Konfigurationsparameter: C00700/3

Stop!

Die Drehmomentenbegrenzung ist nur im geregelten Betrieb (|nsqy| > Ncggoe) aktiv!

- Esist zu vermeiden, dass aufgrund der Drehmomentenbegrenzung der Drehzahlist-
wert in den nicht-beobachtbaren Bereich abgebremst wird!

Hinweis!

o

Zur Vermeidung von Instabilitaten wahrend des Betriebs werden die Drehmoment-
grenzwerte intern als Absolutwerte verarbeitet.
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134

Grundlegende Einstellungen

Um die sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren in Betrieb zu nehmen, sind die folgenden "Erstin-
betriebnahmeschritte” durchzufiihren:

Erstinbetriebnahmeschritte

1. | Motorregelung festlegen:
C00006 = "3: SLPSM: Sensorlose PSM"
2. | Motorauswahl/Motordaten einstellen
« Bei der Auswahl und Parametrierung des Motors sind die Daten des Motortypenschildes und des Ersatz-
schaltbildes von Interesse. Ausfihrliche Informationen hierzu finden Sie im Kapitel "Motorauswahl/
Motordaten". (L1 82)
Gehen Sie in Abhangigkeit des Motorherstellers wie folgt vor:
Lenze-Motor: Fremd-Motor:
Motor im »Engineer«-Motorenkatalog auswahlen 1.Daten des Motortypenschildes einstellen
oder Daten des Motortypenschildes einstellen 2.Motordaten automatisch identifizieren oder be-
kannte Daten des Ersatzschaltbildes manuell ein-
stellen:
€00084: Motor-Statorwiderstand
C00085: Motor-Statorstreuinduktivitat
3. | Drehzahlumschaltschwellen zwischen gesteuertem und geregeltem Betrieb einstellen:
« Ubergangsdrehzahl vom gesteuerten in den geregelten Betrieb in C00996/1 in [%] bezogen auf die Mo-
tor-Nenndrehzahl (C00087) einstellen.
« Ubergangsdrehzahl vom geregelten in den gesteuerten Betrieb in C00996/2 in [%] bezogen auf die Mo-
tor-Nenndrehzahl (C00087) einstellen.
Tipp!
* Bei spannungsangepassten Motoren wird eine Drehzahlumschaltschwelle von 10 % empfohlen.
« Als Faustformel sollte die Drehzahlumschaltschwelle wie folgt gewahlt werden:
€00996/1..2 [%] = UUNE'“‘—"""“’['\E;/] .10
Nenn, FU
4. | Gesteuerten Beschleunigungsstrom in C00995/1 in [%] bezogen auf den Motor-Bemessungsstrom
(C00088) einstellen.
« Dieser Wert definiert die Hohe des Stroms, der bei Beschleunigungsvorgangen eingepragt wird.
« Der Beschleunigungsstrom ist so zu dimensionieren, dass mit dem Strom das notwendige Drehmoment
im unteren Drehzahlbereich (Beschleunigungsmoment + Lastmoment) immer erreicht werden kann:
M Nm
C00995/1 [%] = M—Lﬂ% “ Inenn, Motor Al - 1.3
enn
5. | Gesteuerten stationdren Strom in C00995/2 in [%] bezogen auf den Motor-Bemessungsstrom (C00088) ein-
stellen.
+ Dieser Wert definiert die Hohe des Stroms fiir Vorgdnge ohne Beschleunigung (z. B. Stillstand oder kon-
stante Solldrehzahl).
6. | Zur Verbesserung der Laufeigenschaften:
Ggf. Filterzeit fiir die Rekonstruktion der Rotorlage und des Drehzahlistwertes durch das Motormodell in
€00998/1 und C00998/2 anpassen.
« Es wird die Verwendung der Lenze-Einstellung empfohlen:
Filterzeit Rotorlage (C00998/1) = 3 ms
Filterzeit Drehzahlistwert (C00998/2) =5 ms
« Abweichend hiervon sind folgende Wertebereiche sinnvoll nutzbar:
Filterzeit Rotorlage (C00998/1) =2 ...5 ms
Filterzeit Drehzahlistwert (C00998/2) =3 ...8 ms
7.| Zum Schutz des Motors vor Entmagnetisierung:

Ultimativstrom in C00939 einstellen.
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Hinweis!

o

Die Lenze-Einstellungen des Stromreglers sind fiir einen leistungsangepassten Norm-
Asynchronmotor vordefiniert. Fiir ein optimales Antriebsverhalten eines Synchronmo-
tors wird eine Anpassung der Reglereinstellungen empfohlen.

'@' Tipp!

Wie Sie das Regelverhalten weiter optimieren und an die konkrete Anwendung anpassen
konnen, erfahren Sie im Kapitel "Regelverhalten optimieren".

Die parametrierbaren Zusatzfunktionen sind im gleichnamigen Kapitel "Parametrierbare
Zusatzfunktionen" beschrieben. (c 146)

5.9.4 Regelverhalten optimieren

Mit den in den folgenden Unterkapiteln beschriebenen MaBnahmen kénnen Sie das Regelverhalten
der sensorlosen Reglung fiir Synchronmotoren weiter optimieren und an die konkrete Anwendung
anpassen.

» Stromregler optimieren. (1 136)

« Eine Optimierung des Stromreglers sollte grundsatzlich durchgefiihrt werden, wenn ein Mo-
tor eines Fremdherstellers mit unbekannten Motordaten verwendet wird!

» Drehzahlregler optimieren. (ta136)

- Die Einstellung des Drehzahlreglers ist in Abhangigkeit der mechanischen Strecke anzupas-
sen.

» Stromabhéngige Statorstreuinduktivitét Lss(I) (€3 140)
« Wenn der Motor im Prozess sowohl mit sehr kleinen als auch mit sehr groBen Strémen (z. B.
in Pick and place-Anwendungen) betrieben wird, lassen sich die Statorstreuinduktivitdt und
die Stromreglerparameter mittels einer einstellbaren Sattigungskennlinie nachfiihren.
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Stromregler optimieren

Hinweis!

Eine Optimierung des Stromreglers sollte grundsatzlich durchgefiihrt werden, auRer
wenn ein leistungsangepasster Normmotor verwendet wird oder der Motor aus dem
»Engineer«-Motorenkatalog ausgewahlt wurde!

Eine Optimierung des Stromreglers ist sinnvoll, da die beiden Reglerparameter Verstarkung
(C00075) und Nachstellzeit (C00076) abhangig vom bendtigten Maximalstrom und der eingestell-
ten Schaltfrequenz sind.

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit

C00075 Vp Stromregler 7.00 | V/A

C00076 Ti Stromregler 10.61 | ms

« Verstarkung und Nachstellzeit lassen sich anhand der folgenden Formeln berechnen:

L[H] V,, = Stromreglerverstédrkung (C00075)
AV T, = Stromreglernachstellzeit (C00076)
P Te[s] L, = Motor-Statorstreuinduktivitit (C00085)
R = Motor-Statorwiderstand (C00084)
Tg = Ersatzzeitkonstante (= 500 us)
T — L [H]
=
R [Q]

Drehzahlregler optimieren

Der Drehzahlregler ist als PID-Regler ausgefiihrt. Fiir ein optimales Verhalten ist zum Einen der PID-
Drehzahlregler zu optimieren und zum Anderen die Gesamtmassentragheit des Antriebsstrangs zu

ermitteln.
« In der Lenze-Einstellung weist der Drehzahlregler eine Konfiguration mit guter Robustheit und
maRiger Dynamik auf.

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit

€00070/3 SLPSM: Vp Drehzahlregler 3.00

C€00071/3 SLPSM: Ti Drehzahlregler 100.0 | ms
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Drehzahlreglerverstarkung Vp

Die Verstédrkung Vp (C00070/3) des Drehzahlreglers wird in einer normierten Darstellung vorgege-
ben, welche nahezu unabhangig von der Leistung des Motors bzw. des Umrichters eine vergleich-
bare Parametrierung ermoglicht. Die Drehzahleingangsdifferenz des Reglers ist hierbei auf die
Motor-Nenndrehzahl normiert, wahrend das ausgegebene Drehmoment auf das Motor-Bemes-
sungsmoment bezogen ist. Eine Verstarkung von 10 bedeutet beispielsweise, dass eine Drehzahl-
differenz von 1 % durch den Proportionalanteil mit 10 % Drehmoment verstarkt wird.

Bei bekannten Nenndaten des Motors sowie bei bekannter Massentragheit des Antriebssystems
wird folgende Einstellung empfohlen:

Tuls]
0.01[s]

Vp~02..0.5-

2-m-ny[min-1] 5
Tuls] = W'Jmtrieb, gesamt[kgm ]

Py [W]- 60

My[Nm] = 2-m-ny[min-1]

Vp = Verstarkung des Drehzahlreglers (C00070/3)

T = Zeitkonstante fiir Motorhochlauf

My = Motornennmoment

ny = Motornenndrehzahl

Jantrieb, gesamt = Gesamtmassentrdgheitsmoment des Antriebs

[5-6] Empfehlung fiir die Einstellung der Verstarkung des Drehzahlreglers

Wenn die Massentragheit des Antriebs nicht bekannt sein sollte, kann eine Optimierung wie folgt
erfolgen:

1. Drehzahlsollwert vorgeben.

« Empfohlen wird eine kleine Drehzahl knapp oberhalb der Umschaltschwelle im geregelten
Betrieb.

2. Vp (C00070/3) erhdhen, bis der Antrieb zu Schwingen beginnt (Motorgerausch beachten).
3. Vp (C00070/3) verringern, bis der Antrieb wieder stabil lauft.
4. Vp (C00070/3) auf ca. den halben Wert reduzieren.

5. Ergebnisse der Optimierung anschlieRend im gesamten Drehzahlbereich Gberpriifen (einmali-
ges Durchfahren des Drehzahlbereichs).

'@' Tipp!
Von Lenze empfohlene Werte fiir die Einstellung der (proportionalen) Verstarkung:

- fir Antriebssysteme ohne Riickfiihrung: Vp=2 ... 8
- fir Antriebssysteme mit gutem Stérverhalten: Vp > 6
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Drehzahlreglernachstellzeit Ti

Neben der Einstellung des Proportionalanteils besteht tiber C00071/3 die Moglichkeit, den Integral-
anteil des PI-Reglers zu beinflussen.

Wenn die Massentragheit des Antriebs nicht bekannt sein sollte, kann eine Optimierung wie folgt
erfolgen:

1. Drehzahlsollwert vorgeben.

2. Ti (C00071/3) verringern, bis der Antrieb zu Schwingen beginnt (Motorgerausch beachten).
3. Ti (C00071/3) erh6hen, bis der Antrieb wieder stabil lduft.

4. Ti (C00071/3) auf ca. den doppelten Wert erhéhen.

'@' Tipp!
Von Lenze empfohlener Wertebereich fiir die Einstellung der Nachstellzeit:

Ti=20ms...150 ms

Rampenantwort zur Einstellung des Drehzahlreglers verwenden

Wenn der Betrieb der Mechanik an der Stabilitdtsgrenze nicht moglich ist, kann auch die Ram-
penantwort zur Einstellung des Drehzahlreglers verwendet werden.

Stop!

Bei unguinstiger Voreinstellung der Reglerparameter kann die Regelung zu starkem
Uberschwingen bis hin zur Instabilitat neigen!

« Schlepp- und Drehzahlfehler kdnnen sehr grofRe Werte annehmen.

+ Bei empfindlichen Mechaniken sind die entsprechenden Uberwachungen zu aktivie-
ren.

Hinweis!

jmio

Fiir eine optimale Einstellung wird eine vorherige Ermittlung der Massentragheit (opti-
males Flihrungsverhalten) empfohlen.

» Massentragheit vorsteuern (&1 157)
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So optimieren Sie die Einstellung des Drehzahlreglers anhand der Rampenantwort:
1.

3.

Ein typisches Drehzahlprofil fahren und dabei die Rampenantwort der Drehzahl mit dem
Datenlogger aufzeichnen.

« Aufzuzeichnende Variablen der Motorregelung:

nSpeedSetValue_a (Drehzahlsollwert)
nMotorSpeedAct_a (Drehzahlistwert)

Rampenantwort bewerten:

Vp < Vp opt.

Vp = Vp opt.

Vp > Vp opt.

Tn < Tn opt.

Tn = Tn opt.

Tn > Tn opt.

t

« Durchgezogene Linie = Rampenantwort (Drehzahlistwert)
« Gestrichelte Linie = Drehzahlsollwert

In C00070/3 die Verstarkung Vp und in C00071/3 die Nachstellzeit Tn verstellen.

4. Schritte 1... 3 iterativ wiederholen, bis sich die optimale Rampenantwort einstellt.
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5.9.4.3 Stromabhéngige Statorstreuinduktivitét Lss(l)

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 04.00.00 verfiigbar!

Der Stromregler muss auf die elektrischen Eigenschaften des Motors — Statorwiderstand (C00084)
und Statorstreuinduktivitat (C00085) — abgeglichen werden. Bei modernen Motoren verandert sich
aber die Statorstreuinduktivitdt mit der Stromhohe, so dass man fiir jede Stromhohe eine neue
Stromreglereinstellung finden muss.

Betreibt man den Motor im Prozess sowohl mit sehr kleinen als auch mit sehr groRen Strémen (z. B.
in Pick and place-Anwendungen), so gelingt es nicht immer, eine zufriedenstellende Stromregler-
einstellung fiir alle Betriebspunkte zu finden. Aus diesem Grund ist die Moglichkeit einer Nachfiih-
rung der Statorstreuinduktivitdit und der Stromreglerparameter mittels einer einstellbaren
Sattigungskennlinie (17 Stiitzstellen) geschaffen worden.

Kurziibersicht der relevanten Parameter:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C02853/1...17 PSM: Lss Sattigungskennlinie (17 Stiitzstellen) 100 | %
C€02855 PSM: Imax Lss-Sattigungskennlinie 3000.0 A
C02859 PSM: Lss-Sattigungskennl. aktivieren 0: Aus

i Hinweis!

+ Mit Auswahl eines Lenze-Motors aus dem »Engineer«-Motorkatalog wird auch die zu-
gehorige Sattigungskennline in C02853/1...17 eingestellt und — wenn notwendig —
die Nachfiihrung mittels dieser Sattigungskennlinie in C02859 eingeschaltet.

- Bei Verwendung eines Fremdmotors: Sollten sich bei hohen Stromen Instabilitaten
des Stromreglers zeigen, dann sollte beim Motorhersteller erfragt werden, ob sich die
Statorstreuinduktivitat mit der Stromhohe verandert. Gegebenenfalls ist die Satti-
gungskennlinie dieses Motors dann in C02853/1...17 einzustellen und in C02859 ein-
zuschalten.
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Verteilung der Stiitzstellen

« Die Sattigungskennlinie wird durch 17 auf der X-Achse linear verteilte Stiitzstellen (C02853/

1..17) abgebildet.

« Die Stiitzstelle 17 stellt 100 % des maximalen Motorstroms im Prozess (C02855) dar.

- Die folgende Abbildung zeigt beispielhaft die im »Engineer«-Motorkatalog hinterlegte Satti-

gungskennlinie fiir den Lenze-Motor "MCS12H15":

2 3 4 5 6

1
LIL, [%] &

200
180

q
160 —

140
120
100
80
60

40

20+

0 T T T

T T T T T T T T T
0 625 125 1875 256 3125 375 4375 56.25 625 68.75 8125 875 93

max

100 [%]

[5-7]  Sattigungskennlinie : Induktivitat bezogen auf die Induktivitat bei Bemessungsstrom
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5.9.5 Feldschwéchung fiir Synchronmotoren

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 04.00.00 verfiigbar!

i Hinweis!

In der Lenze-Einstellung ist die Feldschwachung fiir Synchronmotoren in C00079/4 ein-
geschaltet.

- Ist eine hohe Energieeffizienz gefordert, stellen Sie die Feldschwachung aus oder
schranken Sie den Feldschwachbetrieb tiber C00938 ein.

Stop!

Im Feldschwachbetrieb wird auch im Leerlauf ein Strom in den Synchronmotor einge-
pragt, der bis zum Maximalstrom (C00022) ansteigen kann.

Stellen Sie sicher, dass durch diesen Leerlaufstrom der Motor nicht unzulassig stark er-
hitzt wird!

 Eswird die Verwendung einer Temperaturriickfiihrung tiber PTC oder Thermokontakt
empfohlen. » Motortemperaturiiberwachung (PTC) (@ 177)

- Ist die Feldschwachung eingeschaltet, wird bei Erreichen
Urnotor der Spannungsgrenze der Motor-Magnetisierungsstrom
Uber einen internen Regelkreis von 0 A bis zum maximal
wirksamen Magnetisierungsstrom erhoht.

« Als Resultat ist bei gleicher Motorspannung bzw. Zwischen-
kreisspannung eine hohere Drehzahl erreichbar.

O ~! @— "
O Ankersteuerbereich
® Feldschwachbereich

[5-8]  Spannungs-/Drehzahlverlauf bei eingeschalteter Feldschwachung

_ . 800V
Mmax = nnenn_mot ﬁ U

nenn_mot

[5-9] Berechnung der maximal erreichbaren Drehzahl bei eingeschalteter Feldschwéachung
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(A] Stillstandmoment

M [Nm]

T T
0 1500 3000

Bemessungsmoment

O Kennlinie fiir Dauerbetrieb

® Grenzkennlinie bei 400 V Netzspannung ohne Feldschwachung
© Grenzkennlinie mit Feldschwachung

T d Nl
4500 n [min-1]

[5-10] Drehzahl-Drehmoment-Kennlinien eines Synchron-Servomotors mit Feldschwéchung

Kurziibersicht der relevanten Parameter:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C€00079/4 Feldschwachung 1:Ein
C€00938 Begrenzung maximal wirksamer feldbildender Mo- 30| %
torstrom
+ Bezogen auf Motor-Bemessungsstrom (C00088)
€00937/1 Maximal wirksamer feldbildender Motorstrom -1 A
Grau hinterlegt = Anzeigeparameter

« Der maximal wirksame feldbildende Motorstrom wird anhand der in C00085, C00089 und
C00098 eingestellten Motordaten berechnet. AnschlieRend erfolgt eine interne Begrenzung des
berechneten Wertes auf 98 % des eingestellten Maximalstroms (C00022 oder maximal zuldssi-

ger Strom fiir die in C00018 eingestellte feste Schaltfrequenz).

« Uber C00938 kann der maximal wirksame feldbildende Motorstrom zuséatzlich begrenzt wer-

den.

+ In der Lenze-Einstellung ist die Feldschwéchung fiir Synchronmotoren aktiv (C00079/4), der
feldbildende Motorstrom ist aber iber C00938 auf 30 % Motor-Bemessungsstrom (C00088)
begrenzt. Damit ist die Maximaldrehzahl im Feldschwachbetrieb begrenzt und gleichzeitig
die Erwarmung des Motors im Feldschwachbetrieb und Leerlauf begrenzt.

« Ist eine hohere Drehzahl fiir den Feldschwachbetrieb erwiinscht oder soll der Strom im Feld-
schwachbetrieb starker begrenzt werden (z. B. weil keine Motortemperaturerfassung vor-
handen ist und/oder die Erwdrmung im Feldschwiachbetrieb begrenzt werden soll), dann
muss der Wert in C00938 entsprechend vergroRert oder verkleinert werden.
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- In C000937/1 wird der tatsachlich verwendete maximal wirksame feldbildende Motorstrom
angezeigt.
- Bei eingeschalteter und aktiver Feldschwdchung: 0.00 A ... -x.xx A
+ Bei sensorloser Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM) wird im gesteuerten Betrieb der ein-
gepragte Strom angezeigt: 0.00 A ... +x.xx A
« Wenn weder Feldschwachung noch gesteuerter Betrieb aktiv sind, werden "0.00 A" ange-
zeigt.

i Hinweis!

Bei Verwendung eines Lenze-Motors:

Der Antriebsregler wird automatisch so parametriert, dass die Feldschwachung optimal
arbeitet und die zulassige Maximaldrehzahl Giberwacht wird.

Stop!

Bei Verwendung eines Motors eines Fremdherstellers:

Wird im Antriebsregler Impulssperre gesetzt, dann ladt sich der Zwischenkreis auf die
Spannung auf, die der aktuellen Drehzahl der Maschine entspricht.

Da bei eingeschalteter Feldschwachung hohere Drehzahlen bei entsprechend hoherer
Polradspannung des Motors erreichbar sind, kann sich der Zwischenkreis bei Impuls-
sperre und aktuell hoher Motordrehzahl auf eine Spannung hoher der eingestellten Zwi-
schenkreisspannung Uz aufladen und ggf. die maximal zuldssige Spannung von 800 V
uberschreiten!

Furden Gerateschutzist in diesem Fall entweder ein Bremschopper vorzusehen, oder die
Motordrehzahliiberwachung muss mittels C00965 so parametriert werden, dass nur
noch eine maximale Motordrehzahl moglich ist, die auch ohne Feldschwachung mit
Uz =800 V zu erreichen ware. » Motordrehzahliberwachung (&2 182)
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Beispiel: Spannungserh6hung im Zwischenkreis bei Abschalten der Feldschwéchung

(Zum Beispiel durch aktives Setzen der Reglersperre oder durch Ausldsen einer Stérung oder eines
Fehlers bei hoher Motordrehzahl.)

Feldschwiachung Drehzahl n Scheitelwert Motorspannung
Ausgeschaltet 4000 min™ 560 V
5700 min™ 800 V

6000 min™t 840V
Eingeschaltet 6000 mint 560 V

« Erfolgt bei 6000 min! und eingeschalteter Feldschwi-
840 v S chung Impulssperre, 13dt sich der Zwischenkreis auf tiber
800V auf (0).

« Eine Drehzahlbegrenzung auf 5700 min™ ist erforderlich,
da diese Drehzahl bei Abschalten der Feldschwdchung eine
Zwischenkreisspannung von 800 V erzeugt.

T T >
4000 6000 N

[5-11] Beispiel: Mogliche Zwischenkreisspannung > 800 V bei Verlust der Feldschwachung
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5.10.1

146

Parametrierbare Zusatzfunktionen

Auswabhl der Schaltfrequenz

Die in C00018 auswahlbare Schaltfrequenz des Wechselrichters beeinflusst das Rundlaufverhalten
und die Gerauschentwicklung im angeschlossenen Motor sowie die Verlustleistung im Antriebsreg-

ler.

Je geringer die Schaltfrequenz, desto besser die Rundlaufgiite, desto geringer die Verlustleistung
und desto hoher die Gerduschentwicklung.

Stop!

Beim Betrieb mit der Schaltfrequenz 16 kHz darf der Ausgangsstrom des Antriebsreglers
die in den technischen Daten genannten Stromgrenzwerte nicht Gberschreiten! (Siehe
Kapitel "Bemessungsdaten” im Geratehandbuch.)

Hinweis!

» Betreiben Sie Mittelfrequenzmotoren ausschlieBlich mit der Schaltfrequenz 8 kHz

oder 16 kHz (var./antriebsopt.).

+ Beim Betrieb mit der Schaltfrequenz 16 kHz wird die Ixt-Auswertung (C00064) mit

dem notwendigen Derating auf 67 % des Geratebemessungsstroms bei Schaltfre-
quenzen von 4 und 8 kHz beriicksichtigt.

+ Beim Betrieb mit der Schaltfrequenz 4 kHz am 400-V-Netz wird die Ixt-Auswertung

Kurziibersicht der relevanten Parameter:

(C00064) mit 120 % des Geratebemessungstroms berlicksichtigt.

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit

€00018 Schaltfrequenz 2:"8 kHz var./antriebsopt.”

€00144 Schaltfrequenzabsenkung (Temp.) 1: Ein

C00725 Aktuelle Schaltfrequenz -

C€00910/1 Max. pos. Ausgangsfrequenz 300 |Hz

C€00910/2 Max. neg. Ausgangsfrequenz 300 | Hz

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter
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Einstellbare Schaltfrequenzen

Auswahl in C00018 Info
2 | 8 kHz var./antriebsopt. « "var.": Anpassung der Schaltfrequenz in Abhdngigkeit des Stroms
3| 16 kHz var./antriebsopt. . "antriebs_op:c'.": antriebsoptimierte Modulation ("Sinus-Dreieck-
Modulation")
6 | 4 kHz fest/antriebsopt. « "fest": feste Schaltfrequenzen
7 | 8 kHz fest/antriebsopt.
8 | 16 kHz fest/antriebsopt.
23|16 kHz var/8 kHz min

'@' Tipp!
Die Lenze-Einstellung C00018 = 2 (8 kHz var./antriebsopt.) ist der optimale Wert fiir Stan-
dardanwendungen.

Absenken der Schaltfrequenz infolge hoher Kiihlkorpertemperatur

Ein Uberschreiten der maximal zuldssigen Kihlkérpertemperatur hatte zur Folge, dass der Antrieb
durch den Fehler "Ubertemperatur" gesperrt wird und der Motor ohne Drehmoment austrudelt.
Deshalb wird bei Lenze-Einstellung die Schaltfrequenz auf die nachst kleinere Schaltfrequenz abge-
senkt, wenn die Kiihlkérpertemperatur auf 5 °C unterhalb der maximal zuldssigen Temperatur an-
gestiegen ist. Nach dem Abkiihlen des Kiihlkorpers schaltet der Antriebsregler wieder automatisch
auf die nachst hohere Schaltfrequenz bis zur eingestellten Schaltfrequenz um.

Sie konnen die Schaltfrequenzabsenkung infolge hoher Kiihlkérpertemperatur tiber C00144 aus-
schalten. Ist die Schaltfrequenzabsenkung ausgeschaltet, wird beim Erreichen der maximal zuldssi-
gen Kiihlkérpertemperatur die Fehlermeldung "OH1: Ubertemperatur Kiihlkérper" ausgelost. Es
erfolgt die Reaktion "Fault" und der Motor trudelt aus.

Parameter Info Lenze-Einstellung
C00144 Schaltfrequenzabsenkung (Temp.) 1: Ein

Absenken der Schaltfrequenz in Abhdngigkeit des Ausgangsstroms

Fiir den Antriebsregler lassen sich in C00018 "variable" Schaltfrequenzen auswahlen, bei denen der
Antriebsregler in Abhdngigkeit des Antriebsregler-Ausgangsstroms automatisch die Schaltfre-
quenz absenkt. Die Modulationsart wird dabei nicht gewechselt. Die Umschaltschwellen sind im
Geratehandbuch im Kapitel "Bemessungsdaten” aufgefiihrt.

Bei Auswahl einer "festen" Schaltfrequenz findet keine Schaltfrequenzumschaltung statt. Der An-
triebsregler-Ausgangstrom wird bei Festfrequenzen auf den zuldssigen Wert der zugehorigen
Schaltfrequenz begrenzt. Bei starkeren LaststoBen kann die Uberstromabschaltung ansprechen,
auf die der Antriebsregler mit der Reaktion "Fault” reagiert.

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 147



148

Motorregelung (MCTRL)

Parametrierbare Zusatzfunktionen

Maximale Ausgangsfrequenz begrenzen

Die maximale Ausgangsfrequenz (C00910) des Antriebsreglers wird nicht in Abhdngigkeit der
Schaltfrequenz begrenzt. Passen Sie deshalb die maximale Ausgangsfrequenz entsprechend unse-
rer Empfehlung an:

Maximale Ausgangsfrequenz < %Schaltfrequenz

« In der Lenze-Einstellung wird die Ausgangsfrequenz auf den Maximalwert 300 Hz begrenzt.
Fiihren Sie weitere MaBnahmen durch:

- Deaktivieren Sie gegebenfalls liber C00144 die Schaltfrequenzumschaltung durch die Kiihlkor-
pertemperatur.

- Sorgen Sie ggf. dafiir, dass die Umschaltschwelle des Antriebsregler-Ausgangsstroms auf die
nachst kleinere Schaltfrequenz nicht Gberschritten wird. Wahlen Sie ggf. eine konstante Schalt-
frequenz in C00018.

Betrieb bei Umgebungstemperatur 45°C

Der Antriebsregler ist so ausgelegt, dass mit der Schaltfrequenz 4 kHz ein Betrieb bei einer Umge-
bungstemperatur von 45° C ohne Derating zuldssig ist.
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5.10.2 Fangen

Die Fangschaltung arbeitet mit einem einfachen Modell des Asynchronmotors, welches die Kennt-
nis tiber den Motor-Statorwiderstand RS und den Motorbemessungsstrom voraussetzt.

i Hinweis!

« Fiir eine einwandfreie Funktion der Fangschaltung wird empfohlen, vor der Verwen-
dung der Fangschaltung eine Parameteridentifikation durchzufiihren. » Motordaten
automatisch identifizieren (o 8s)

- Das Fangverfahren arbeitet sicher und zuverlassig bei Antrieben mit grof3en
Schwungmassen.

« Fangverfahren nicht einsetzen, wenn mehrere Motoren mit unterschiedlichen
Schwungmassen an einem Antriebsregler angeschlossen sind.

+ Bei Maschinen mit geringer Reibung und geringer Massentragheit kann der Motor
nach Reglerfreigabe kurzzeitig anlaufen oder reversieren.

« Mit dem Fangverfahren konnen maximal Drehfeldfrequenzen bis £200 Hz identifi-
ziert werden.

« Bei der Verwendung leistungsangepasster Standard-Asynchronmotoren (Motorbe-
messungsleistung entspricht in etwa der Umrichterbemessungsleistung) kann auf
eine Motor-Parameteridentifikation verzichtet werden.

@ Tipp!

Wird eine mechanische Haltebremse parametriert (C02580<>0), so empfehlen wir, im Zu-
sammenhang zum Fangverfahren die in dieser Dokumentation enthaltenen Informatio-
nen zum folgenden Thema zu lesen:

» Automatische Gleichstrombremsung (Auto-DCB) (2 152)

Allgemeines

Mit dieser Funktionalitat wird ein Verfahren aktiviert, mit dem es moglich ist, einen trudelnden Mo-
tor bei Betrieb ohne Drehzahlriickfiihrung "einzufangen”. Darunter ist zu verstehen, die Synchroni-
tat zwischen Antriebsregler und Motor so abzustimmen, dass im Aufschaltzeitpunkt der Ubergang
auf die sich drehende Maschinen ruckfrei erfolgt.

Die Synchronitat ermittelt der Antriebsregler, indem er die synchrone Drehfeldfrequenz identifi-
ziert.

Zeitliche Dauer

Der Vorgang des "Fangens" ist innerhalb von ca. 1 ... 2 Sekunden abgeschlossen. Die zeitliche Dauer
wird durch den Startwert beeinflusst. Bei unbekannter Drehfeldfrequenz wird der voreingestellte
Startwert von 10 Hz empfohlen.

Kurziibersicht der relevanten Parameter:

Parameter Info Lenze-Einstellung

Wert | Einheit
C€00990 Fangen: aktivieren Aus
C00991 Fangen: Verfahren -n...+n | Letzte Ausgangsfrequenz
C00992 Fangen: Startfrequenz 10 [Hz
C00994 Fangen: Strom 25.00 | %
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So parametrieren Sie das Fangverfahren:

1.

150

Fangschaltung durch Auswahl "1: Ein" in C00990 aktivieren.
- Damit erfolgt bei jeder Reglerfreigabe die Synchronisation auf den rotierenden oder ste-
henden Antrieb.

In der Lenze-Einstellung sind bei den meisten Anwendungen keine weiteren Einstellungen
fir den Antriebsregler erforderlich.

Bei Bedarf konnen Sie wie folgt vorgehen:

Das Verfahren und somit den Drehzahl- bzw. Drehfrequenzbereich in C00991 festlegen,
der von der Fangschaltung durchsucht werden soll.

« Wir empfehlen die Lenze-Einstellung "5: -n...+n | Letzte Ausgangsfrequenz"

Ggf. Startfrequenz in C00992 anpassen.
Die voreingestellte Startfrequenz von 10 Hz, welche den Startpunkt des Fangverfahrens
definiert, ist fir Normmotoren voroptimiert.
« Um ein sicheres und schnelles Aufschalten auf stehende Antriebssysteme zu ermogli-
chen, ist eine Startfrequenz von ca. 20 % der Nennfrequenz des Motors zu empfehlen.
Fangstrom in C00994 einstellen.
Wir empfehlen, einen Fangstrom von 10 % ... 25 % des Motorbemessungsstroms einzustel-
len.
« Wahrend des Fangvorgangs wird zur Identifikation der Drehzahl ein Strom in den Motor
eingepragt.
« Eine Verringerung des Stroms bewirkt eine Reduzierung des Motormoments wahrend

des Fangvorgangs. Ein kurzzeitiges Anlaufen bzw. Reversieren des Motors wird mit klei-
nen Fangstromen verhindert.

« Eine Erh6hung des Stroms verbessert die Robustheit des Fangverfahrens.

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



5 Motorregelung (MCTRL)

5.10 Parametrierbare Zusatzfunktionen

5.10.3 Gleichstrombremsung

A Gefahr!

Eine Haltebremsung ist mit diesem Bremsverfahren nicht moglich!

- Verwenden Sie zur verschleiBarmen Ansteuerung einer Haltebremse die Grundfunk-
tion "Haltebremsensteuerung". (@ 270)

Die Gleichstrombremsung ermoglicht ein schnelles Abbremsen des Antriebs in den Stillstand, ohne
einen externen Bremswiderstand einsetzen zu miissen.

- Die Einstellung des Bremsstroms erfolgt in C00036.

« Das durch den Bremsgleichstrom zu realisierende maximale Bremsmoment betragt ca.
20 ... 30 % des Motor-Bemessungsmomentes. Es ist geringer als beim generatorischen Bremsen
mit externem Bremswiderstand.

'@ Tipp!

Die Gleichstrombremsung bietet den Vorteil, durch Veranderung des Motorstromes bzw.
des Bremsmomentes auch die Bremszeit beeinflussen zu kénnen.

Kurziibersicht der relevanten Parameter:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C€00019 Auto-DCB: Schwelle 3 | min-1
« Ansprechschwelle zur Aktivierung der Gleich-
strombremsung
C00036 DCB: Strom 50| %

 Bremsstrom in [%] bezogen auf Gerat-Bemes-
sungsstrom (C00098)

C00106 Auto-DCB: Haltezeit 05]s

co0107 DCB: Haltezeit 999.0 |s

C00701/4 LA_NCtrl: bSetDCBrake abhangig vom gewahltem
« Auswahl der Signalquelle zum Aktivieren der Steuermodus

Gleichstrombremsung

Verfahren

Zur Realisierung der Gleichstrombremsung gibt es zwei Verfahren mit unterschiedlicher Aktivie-
rung:

» Manuelle Gleichstrombremsung (DCB) (£ 152)

» Automatische Gleichstrombremsung (Auto-DCB) (1 152)
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5.10.3.1  Manuelle Gleichstrombremsung (DCB)

Die Gleichstrombremsung kann liber den Prozesseingang bSetDCBrake manuell aktiviert werden.

« Bei HIGH-aktiven Eingdngen ist die Gleichstrombremsung aktiv, solange das Signal auf HIGH-
Pegel liegt.

+ Nach Ablauf der Haltezeit (C00107) setzt der Regler Impulssperre (CINH).

- Tipp!
+ Im voreingestellten Steuermodus "Klemmen 0" |3sst sich die Gleichstrombremsung ma-
nuell iiber den digitalen Eingang DI3 aktivieren.

* Im Steuermodus "Klemmen 11" |asst sich die Gleichstrombremsung manuell tiber den
digitalen Eingang DI2 aktivieren.

5.10.3.2  Automatische Gleichstrombremsung (Auto-DCB)

Die "Automatische Gleichstrombremsung” (im Folgenden "Auto-DCB" genannt) kann genutzt wer-
den, wenn die Anforderung besteht, den Antrieb bei n = 0 stromlos zu schalten.

i Hinweis!

Deaktivieren Sie die automatische Gleichstrombremsung beim Einsatz einer
Haltebremse!

« Stellen Sie hierzu in C00019 die Auto-DCB-Schwelle auf "0"

Deaktivieren Sie die automatische Gleichstrombremsung bei Verwendung des FB’s

L PCTRL 1 (w463)!

« C00019 (Auto-DCB-Schwelle) auf den Wert "0" stellen.

» C00106 (Haltezeit der automatischen Gleichstrombremse) auf den Wert "999.0" stel-
len.

Bei Ausfuihrung beider Parametrierungen wird der Motor ab Version 07.00.00 trotz
Ausgangsfrequenz = "0" und Drehzahlsollwert = "0" weiter bestromt!

Die automatische Gleichstrombremsung wird bis einschlief3lich Version 03.xx.xx sofort
aktiviert. Ab Version 04.00.00 wird vor dem Aktivieren der Gleichstrombremsung

« bei Geraten kleiner 3 kW immer 250 ms gewartet und

« bei Geraten ab 3 kW immer 1 s gewartet.
Die Wartezeit kann ab Version 05.00.00 vor Aktivierung der automatischenGleichstrom-
bremsung deaktiviert werden: Ist in C00143 das Bit 8 gesetzt und die Auto-DCB-Schwel-

le < 5 Hz, wird die Gleichstrombremsung beim Unterschreiten der Schwelle sofort (ohne
obige Wartezeit) aktiviert.

C00019 [min-1] = Auto-DCB-Schwelle [Hz] * 60 / Polpaarzahl
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Funktion
Zum Verstandnis der Funktion "Auto-DCB" ist es erforderlich, drei Betriebsfalle zu unterscheiden:
A. Der Antrieb ist freigegeben und im Verlauf des Betriebs unterschreitet der Drehzahlsollwert die

Auto-DCB-Schwelle.

+ Beim Betrieb ohne Drehzahlriickfiihrung wird ein eingepragter Bremsstrom (C00036) zuge-
schaltet. Nach Ablauf der Auto-DCB-Haltezeit (C00106) wird der Motor liber die Auto-DCB-
Funktion stromlos geschaltet, d. h. es wird Reglersperre (CINH) gesetzt.

B. Im Augenblick der Reglerfreigabe steht der Antrieb still (n = 0).
Damit der freigegebene Antrieb anlaufen kann, muss der liber die Hochlauframpe gefiihrte
Drehzahlsollwert die Auto-DCB-Schwelle (C00019) Giberschreiten. Unterhalb dieser Schwelle ist
der Motor nicht bestromt.

C. Im Augenblick der Reglerfreigabe dreht sich der Motor (noch) mit einer Drehzahl, die oberhalb
der Auto-DCB-Schwelle liegt. Uberschreitet der tiber die Hochlauframpe gefiihrte Drehzahlsoll-
wert die Auto-DCB-Schwelle (C00019), so wird der Motor bestromt und der Antrieb "gefangen".

» Fangen (Cd 149)

So stellen Sie die automatische Gleichstrombremsung ein:

1. Haltezeit in C00106 > O s einstellen.
- Die automatische Gleichstrombremsung ist fiir die eingestellte Zeit aktiv.
« Beim Betrieb ohne Drehzahlriickfiihrung wird der in C00036 eingestellte Bremsstrom
eingepragt.
» Nach Ablauf der eingestellten Haltezeit setzt der Regler Impulssperre.
2. Ansprechschwelle in C00019 einstellen.
 Mit der Ansprechschwelle kann ein Totgang im Sollwert eingestellt werden. Wenn dabei
die Gleichstrombremsung nicht aktiv sein soll, muss C00106 auf den Wert "0" eingestellt
werden.
+ Bei Drehrichtungsumkehr spricht die Gleichstrombremsung nicht an (Ausnahme: PID-
Regler aktiv).
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Erklarung der automatischen Gleichstrombremsung anhand eines Beispiels

o) @ Der Motor dreht mit vorgegebe-
ner Drehzahl. Der Strom stellt sich
lastabhangig ein, siehe [Cl.

C00019 . .
% @ Der in C00036 eingestellte
Bremsgleichstrom wird eingepragt.

® Nach Ablauf der Haltezeit
(C00106) wird Impulssperre gesetzt.

v

v

v

v

[E]

v

(& Drehzahlsollwert
Drehzahlistwert des Motors
[€ Regler-Ausgangsstrom

Dl Impulssperre

[El Gleichstrombremsung aktiv

[5-12] Beispiel 1: Signalverlauf bei automatischer Gleichstrombremsung eines Antriebs ohne Drehzahlrickfiihrung
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5.10.4 Schlupfkompensation

Bei Belastung geht die Drehzahl einer Asynchronmaschine zurtick. Diesen lastabhangigen Drehzah-
leinbruch bezeichnet man als Schlupf. Durch Einstellung von C00021 I3sst sich der Schlupf teilweise
kompensieren.

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C€00021 Schlupfkompensation 0.00 | %

« Die Einstellung von C00021 kann im Zuge der Motorparameter-ldentifizierung automatisch er-
folgen. » Motordaten automatisch identifizieren (1 88)

« Die Einstellung muss manuell durchgefiihrt werden, wenn der Aufruf der Motorparameter-
Identifikation nicht méglich sein sollte.

So stellen Sie die Schlupfkompensation manuell ein:

1. Schlupfkompensation anhand der Motortypenschilddaten berechnen:

s Schlupfkonstante (C00021) [%]

n -n
s =—41_1.100% Nisyn Synchron-Drehzahl des Motors [min™]
reyn n, Bemessungsdrehzahl des Motors gemaR
~ f,- 60 Motortypenschild [min™]
nrsyn B p f, Bemessungsfrequenz des Motors gemal}

Motortypenschild [Hz]
p Polpaarzahl (1,2, 3 ...) des Motors

2. Berechnete Schlupfkonstante s in C00021 iibertragen.

3. Beilaufendem Antrieb die Einstellung in C00021 solange korrigieren, bis im gewlinschten
Drehzahlbereich zwischen Leerlauf und maximaler Belastung des Motors kein lastabhan-
giger Drehzahlabfall auftritt.

- Tipp!
Als Richtwert fiir die richtig eingestellte Schlupfkompensation gilt:
+ Abweichung von der Motorbemessungsdrehzahl <1 % fiir Drehzahlbereich von

10 % ... 100 % der Motorbemessungsdrehzahl und Belastungen < Motorbemessungsbe-
messungsmoment.

 GroRere Abweichungen sind im Feldschwachbetrieb maglich.

» Wenn Sie C00021 zu grof3 einstellen, kann der Antrieb instabil werden.

+ Negativer Schlupf (C00021 < 0) bei U/f-Kennliniensteuerung fiihrt zu "weicherem" An-
triebsverhalten bei starken Lastst6Ren oder bei Anwendungen, bei denen ein starker
Drehzahlriickgang unter Belastung gewiinscht ist.
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Pendeldampfung

Eine unerwiinschte Erscheinung jedes Prozesses sind mechanische Schwingungen, die sich in viel-
faltiger Weise nachteilig auf die einzelnen Anlagenkomponenten und/oder das Produktionsergeb-
nis auswirken konnen.

Mechanische Schwingungen in Form von Drehzahlschwingungen werden wirkungsvoll durch die
Funktion der Pendeldampfung unterdriickt.

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C00234 Einfluss Pendeldampfung 5%
(50 % ab 2.2 kW Gerateleistung)
€00235 Filterzeit Pendeldampfung 50 | ms

Die Pendeldampfung wird erfolgreich eingesetzt bei
+ unbelasteten Motoren (Leerlaufschwingungen)

» Motoren, deren Bemessungsleistung von der des Antriebsreglers abweicht.
« z.B. bei Betrieb mit hoher Schaltfrequenz und dem damit verbundenen Leistungs-Derating.

« Betrieb mit héherpoligen Motoren
« Betrieb mit Sondermotoren

» der Kompensation von Resonanzen im Antriebssatz

« Bei einer Ausgangsfrequenz von ca. 20 ... 40 Hz kdnnen bei bestimmten Asynchronmotoren
vereinzelt Resonanzerscheinungen auftreten, die Strom- und Drehzahlschwankungen ausl6-
sen und so den laufenden Betrieb destabilisieren.

So beseitigen Sie Drehzahlschwingungen:
1. Bereich anfahren, in dem Drehzahlschwingungen auftreten.

2. Drehzahlschwingungen durch schrittweises Verdndern von C00234 verkleinern.

3. Indikatoren fiir ruhigen Lauf beobachten:
« Gleichférmiger Verlauf des Motorstroms
» Minimierung der mechanischen Schwingungen im Lagersitz

Verwandte Themen:

» FBL NLim 1:Sperrfrequenz-Funktion (&2 459)
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5.10.6

[5-13] Typische Signalverlaufe bei unterschiedlicher Einstellung des Last-Massentragheitsmomentes

Massentragheit vorsteuern

Durch die Einstellung des Gesamtmassentragheitsmomentes in C00273 wird eine optimale Dreh-
momentvorsteuerung erreicht. Je nach Anwendung ist eine Anpassung der Einstellung in C00273
notwendig, um das Fiihrungsverhalten der Positions-/Drehzahlregelung mit Hilfe der Drehmo-

mentvorsteuerung zu optimieren.

Ohne Vorsteuerung:
n,M

C€00273 zu klein eingestellt:

(1]
nM \‘r\v,\

i

C€00273 zu groR eingestellt:

n, M
(1)

8 ©

I

Optimale Vorsteuerung:
n, M

o,

e,

o\
\

t
t

O Drehzahlistwert (Signal nMotorSpeedAct)
@ Drehzahlsollwert (Signal nMotorSpeedset)

© Drehzahlreglerausgang (Signal nOutputSpeedCtrl)
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So optimieren Sie die Drehmomentvorsteuerung:

1.

Ein typisches Drehzahlprofil fahren und dabei die Ein- und Ausgange des Drehzahlreglers
mit dem Datenlogger aufzeichnen.

- Beim 8400 motec ist die Datenrate der Diagnose-Schnittstelle hierfiir ungeniigend. Ver-
wenden Sie deshalb den Feldbus fiir die Kommunikation zwischen 8400 motec und »En-
gineer«.

« Aufzuzeichnende Variablen der Motorregelung:
nSpeedSetValue_a (Drehzahlsollwert)
nMotorSpeedAct_a (Drehzahlistwert)
nOutputSpeedCtrl_a (Drehzahlreglerausgang)

Massentragheitsmoment abschatzen und in C00273 bezogen auf die Motorseite (d. h. un-
ter Berticksichtigung der Getriebefaktoren) einstellen.

Aufnahme mit dem Datenlogger wiederholen (siehe Schritt 1).

Im Datenlogger sollte nun zu sehen sein, wie ein Teil des erforderlichen Drehmoments
durch die Vorsteuerung erzeugt wird und das Drehzahlreglerausgangssignal
(nOutputSpeedCtrl_a) entsprechend kleiner wird. Der sich einstellende Schleppfehler ver-
ringert sich.

Einstellung in C00273 verandern und Aufnahme mit dem Datenlogger wiederholen, bis
sich das gewlinschte Fiihrungsverhalten einstellt.

« Ein Optimierungsziel kann sein, dass der Drehzahlregler vollstandig entlastet wird (siehe
Signalverlaufe in Abb. [5-13]).

Parametersatz speichern (Gerdtebefehl C00002/11).
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5.11 Geber-/Riickfiihrsystem

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 02.00.00 verfiigbar!

Die fiir die U/f-Regelung (VFCplus + Geber) zwingend erforderliche Drehzahlriickfiihrung kann Gber
einen HTL-Encoder an den digitalen Eingangsklemmen (DI11/DI2) eingespeist werden.

» Damit der HTL-Encoder korrekt ausgewertet wird, sind die digitalen Eingangsklemmen (DI1/
DI2) als Frequenzeingédnge zu konfigurieren. » DI1 und DI2 als Frequenzeingénge konfigurieren
(1 187)

+ Der Drehzahlistwert (C00051) wird auch bei gewahlter Motorregelung ohne Geberriickfiihrung
errechnet, wenn ein Geber angeschlossen ist und in C00495 die Auswahl "1: Gebersignal
Freqin12" eingestellt ist.

A Gefahr!

« Fir die (Drahtbruch-)Uberwachung des Gebers sollte aus Sicherheitsgriinden in
C00586 immer die Reaktion "Fault" (Lenze-Einstellung) eingestellt sein!

» Verwenden Sie zur Vermeidung von Storeinkoppelungen beim Einsatz eines Gebers
nur geschirmte Motor- und Geberleitungen.

« Stellen Sie sicher, dass bei U/f-Regelung (VFCplus + Geber) die maximale Eingangsfre-
quenz von 10 kHz an den Frequenzeingangen nicht Gberschritten wird.

- Stellen Sie bei Auswertung eines einspurigen Gebers sicher, dass das Vorzeichen kor-
rekt vorgegeben wird. Andernfalls besteht die Gefahr, dass der Motor durchgeht.

Drehzahlgeber-
auswahl C00496 Geberauswertverfahren

C00420/1 Encoder-Strichzahl C00495 C00497/1 Filterzeit  _ _ _ _ _ _ __ _ _______
C00425/1 Geberabtastzeit | Drehzahl-/ |
10 kHz N | Schlupfregelung |
N2 | : |
7~ i IC | v !
Freqin12 2 : I

| |

I |

C00051
Drehzahlistwert

[5-14] Signalfluss Geber-Interface

i Hinweis!

Bei Verwendung des Gebersignals als Drehzahlistwert:
Anzahl Geberimpulse / Umdrehung < 8192 ! (siehe folgendes Beispiel)

Beispiel fiir DI1/DI2 (entsprechend des vorangegangenen Hinweises):
+ Geberstrichzahl: 512 Pulse / Motorumdrehung
+ Bezugsdrehzahl (C00011): 1500 rpm
« Drehzahlsollwert: 100 %

Eingangsfrequenz = 15%?)2 M 512 Pulse = 12800 Pulse/s = 12.8 kHz

- Ergebnis: Die Drehzahl oder die Strichzahl ist zu hoch!
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5.11 Geber-/Riickfihrsystem

So gelangen Sie zum Parametrierdialog des Geber-/Riickfiihrsystems:

1. Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.

3. Inder Dialogebene Ubersicht die folgende Schaltfliche betatigen:

4.

In der Dialogebene Ubersicht -+ Motordaten zur Registerkarte Geber wechseln.

Parametrierdialog im »Engineer«

Ab dem »Engineer« V2.20 steht zur Parametrierung des Geber-/Riickfiihrsystems folgender Para-
metrierdialog zur Verfiigung. Der Parametrierdialog enthalt zur besseren Ubersicht verschiedene

Kategorien, die sich durch einfaches Anklicken auf-/zuklappen lassen. Zunachst ist nur die Katego-
rie "Geberauswahl" aufgeklappt:

Applikationsparameter |
- Motordaten j
"Motor  Geber l

E Geberauswahl

Drehzahlgeberauswahl | Kein Geber j

Frequenz-HTL-Enceder (DI1/DI2, DI&/DIT)
Mantage:

Uberwachung

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C€00495 Drehzahlgeberauswahl Kein Geber
* Quelle des Riickflihrsignals fiir die Drehzahlrege-
lung.

Nach Auswahl des Rickflihrsignals "Gebersignal Freqln12" im Listenfeld Drehzahlgeberauswahl

wird automatisch die zugehorige Kategorie "Frequenz-HTL-Encoder" mit den relevanten Parame-
tern aufgeklappt.
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5.11 Geber-/Riickfihrsystem

Kurziibersicht der relevanten Parameter:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
Frequenz-HTL-Encoder (DI1/DI2)
C00115/1 Fkt. DI 1/2 10kHz Dl1=In1 | DI2=In2
« Funktion der Digitaleingange DI1 und DI2
€00420/1 Encoder-Strichzahl an Freqin12 128 | Inc/U
- Bei Verwendung der Digitaleingdnge DI1 und DI2
als Frequenzeingdnge.
C€00497/1 Geber Filterzeit Freqin12 1.0 ms
- Bei Verwendung der Digitaleingdnge DI1 und DI2
als Frequenzeingdnge.
€00425/1 Geberabtastzeit Freqin12 10 |ms
« Bei Verwendung der Digitaleingédnge DI1 und DI2
als Frequenzeingange.
C00496 » Geberauswertverfahren (E2 162) geringauflosende Geber
Montage
C€01206/1 Anbaurichtung: Motor nicht invertiert
C€01206/2 Anbaurichtung: Drehzahlgeber nicht invertiert
Uberwachung
C€00586 Reakt. Geberdrahtbruch Fault
» Geber-Drahtbruchiiberwachung (£ 182)
C€00607 Reakt. Max. Drehzahl erreicht Fault

Generelle Vorgehensweise

1. DI1 und DI2 als Frequenzeingange konfigurieren. (2 187)

2. In C00420/1 die Encoderstrichzahl einstellen.

3. In C00495/1 die Auswahl "1: Gebersignal Freqin12" einstellen.

4. In C00497/1 die Filterzeit der Drehzahlerfassung anpassen.
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5.11 Geber-/Riickfihrsystem

5.11.1 Geberauswertverfahren

In Abhdngigkeit des verwendeten Gebers gibt die folgende Tabelle dariiber Aufschluss, welches
Auswertverfahren in C00496 eingestellt werden sollte:

Auswahl in C00496 Geberauswertverfahren

1: geringauflésende Geber | Hochgenaues Verfahren fiir geringauflosende Geber (<=128 Striche)

(Lenze-Einstellung) « Genaues Verfahren zur Ermittlung der Drehzahl mit selbsteinstellender Abtast-
zeit (0.5 ... 500 ms) fiir niedrigauflosende Geber im Bereich 4 .... 128 Striche.

« Auswertung mit automatisch minimierter Abtastzeit fiir optimale Dynamik.

« Verfahren auch fiir Geber mit schlechter Signalqualitat geeignet, z. B. fiir Geber
mit hohem Fehler im Tastverhaltnis und im Phasenversatz.

- Eine Vorraussetzung fiir das Verfahren ist eine dquidistante Periodenlange pro
Geberinkrement.

« EMV-gerechte Verdrahtung (z. B. Schirmung der Motor- und Geberleitung) ist er-
forderlich!

3: Flankenzahlverfahren Einfaches Flankenzdhlverfahren mit einstellbarer Abtastzeit (C00425)

« Ermittlung der Drehzahl anhand der gemessenen Flanken der Spuren Aund B pro
Abtastintervall.

« Integrierter Korrekturalgorithmus fiir EMV-Stérungen.

« Begrenzte Eignung fiir Systeme mit ungeschirmter Geber- und/oder Motorlei-
tung.

- Begrenzte Eignung fiir Geber mit schlechter Signalqualitat, d. h. hohem Fehlerim
Tastverhadltnis oder im Phasenversatz.

‘@ Tipp!

Wir empfehlen die Verwendung des voreingestellten Verfahrens fiir geringauflésende Ge-
ber (C00496 = 1).

Geringe Drehzahlen beim Auswertverfahren fiir geringauflésende Geber

Die minimal messbare Drehzahl ist beim Auswertverfahren fiir geringauflosende Geber
(C00496 = 1) von der Strichzahl des Gebers abhéangig.

Der Quantisierungsfehler
- ist unabhangig von der Geberstrichzahl,
+ hangt ausschlieBlich ab von der Geberqualitat (Geberfehler),
+ betragt minimal 0.5 U/min.

Die Abtastzeit wird zur Realisierung einer maximalen Dynamik durch interne Rechenoperationen
automatisch auf den minimal notwendigen Wert gehalten.

Encoder-Strichzahl C00420/1 Minimale Drehzahl [U/min]
8 16
16 8
32 4
64 2
128 1
256 0.5
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5.11 Geber-/Riickfihrsystem

Geringe Drehzahlen beim Flankenzdhlverfahren

Die minimal messbare Drehzahl und der Quantisierungsfehler der Drehzahlerfassung sind beim
Flankenzdhlverfahren (C00496 = 3) abhdngig von der in C00425/1 einstellbaren Abtastzeit und der

Geberauflésung.

Je nach Genauigkeit und Dynamikanforderung ist die entsprechende Abtastzeit zu wahlen und in

€00425/1 einzustellen:

Geberaufl6sung Abtastzeit [ms]
(Strichzahl) 1 2 5 10 20 50 100 200 500 1000
8 1875 938 375 188 93.8 37.5 18.8 9.4 3.8 1.9
16 938 469 188 94 46.9 18.8 9.4 4.7 19 0.9
32 469 234 94 46.9 234 94 4.7 23 0.9 0.5
64 234 117 46.9 23.4 11.7 4.7 2.3 1.2 0.5 0.2
128 117 58.6 234 11.7 5.9 2.3 1.2 0.6 0.2 0.12
256 58.6 29.3 11.7 5.9 2.9 1.2 0.6 0.3 0.12 0.06
alle Angaben in [1/min]
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5.12 Bremsbetrieb/Bremsenergiemanagement

Beim Abbremsen von elektrischen Motoren wird die kinetische Energie des Antriebsstrangs genera-
torisch in den Zwischenkreis zuriickgespeist. Diese Energie fuihrt zu einer Anhebung der Zwischen-
kreisspannung. Zur Vermeidung einer Uberspannung im Zwischenkreis kénnen mehrere

unterschiedliche Strategien genutzt werden:

» Verwendung eines Bremswiderstandes

« Ubermagnetisieren des Motors (ab Version 02.00.00)

» Kombination der zuvor genannten Méglichkeiten

Stop!

Wenn der angeschlossene Bremswiderstand

- einen kleineren Bremswiderstandswert als der leistungsmaRig erforderliche Brems-

Anhalten der Verzégerung bei Uberschreitung der Bremschopperschwelle (HIgStop)
Nutzung der Funktion "Umrichter-Motorbremse" (ab Version 02.00.00)

widerstand besitzt, kann es zur Zerstérung des Bremschoppers kommen!

- eine zu geringe thermische Leistungsabfuhr aufweist, kann es zur Zerstérung des
Bremswiderstands kommen!

Uber C00574 lasst sich die Fehlerreaktion der Bremswiderstandsiiberwachung parame-
trieren. » Bremswiderstandsiiberwachung (12xt) (€1 178)

Kurziibersicht der relevanten Parameter:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
Grundlegende Einstellungen
C€00173 Netzspannung 3ph 400V
C€00175 Reaktion Ansteuerung Bremswiderstand Bremswiderstand
Bremswiderstand
C€00129 Bremswiderstandswert 220.0 | Ohm
(abhangig von der Gerdteleistung, siehe Unterkapi-
tel "Einstellungen fiir internen Bremswiderstand")
C€00130 Bemessungsleistung Bremswiderstand 15|W
C00131 Warmekapazitat Bremswiderstand 0.6 | kWs
C00133 Bremswiderstands-Auslastung -1 %
€00572 Schwelle Bremswiderstand-Uberlast 100 | %
C00574 Reaktion Ubertemperatur Bremswiderstand Fault
Umrichter Motorbremse (Variante 1)
€00987 ‘ Umrichter Motorbremse: nAdd 80 ‘ min-1
Umrichter Motorbremse (Variante 2)
C€00984 ‘ Umrichter Motorbremse: Motor flux Add 20.0 | %

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter
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5.12 Bremsbetrieb/Bremsenergiemanagement
5.12.1 Einstellungen fiir internen Bremswiderstand EB4DZEWxxxx
Widerstandswert | Bemessungsleistung = Warmekapazitat
Rg (C00129) Pp (C00130) Qg (C00131)
E84DGDVB... Bremswiderstand [2] [w] [kWs]
3714 E84DZEW220R 220.0 15 0.3
5514
7514
1124
1524
2224 E84DZEW100R 100.0 15 0.3
3024
4024 E84DZEW47R0 47.0 15 0.3
5524
7524
5.12.2 Spannungsgrenzen fiir Bremsbetrieb

Beim Antriebsregler 8400 motec wird der Bremschopper ausschlief3lich iiber eine Hardware-Schal-
tung eingeschaltet.

« Fiir die Bremsverfahren C00175 = 2 / 4 wird eine Bremschopperschwelle in Abhdngigkeit der
eingestellten Netzspannung (C00173) verwendet, um bereits vor dem Erreichen der Hardware-
seitigen Bremschopperschwelle die entsprechende Software-Reaktion auszuldsen:

C€00173 Netzspannung Bremschopperschwelle
0 3-phasig 400 V AC 677V DC
1 3-phasig 440 V AC 735V DC
2 3-phasig 480 V AC 775V DC

« Das Bremsverfahren C00175 = 6 erh6ht die Motormagnetisierung immer dann, wenn der Mo-
tor verzogert wird. Ein Bezug zur Zwischenkreisspannung besteht nicht.

5.12.3 Reaktion bei Anstieg des Spannungszwischenkreises

Bei Uberschreiten der Bremschopperschwelle im DC-Zwischenkreis erfolgt die in C00175 ausge-
wahlte Reaktion (Nutzung des Bremswiderstandes und/oder Anhalten der Verzégerung).

+ Das optimale Folgen des Drehzahlistwertes auf den Drehzahlsollwert (z. B. das schnelle Anhal-
ten des Motors) erreicht man immer mit dem Einsatz eines Bremswiderstandes.

 Durch Anhalten der Verzégerung ist ein Abbremsen mit geringerer Dynamik sowie mit einer ge-
ringeren Drehmomentschwingung moglich.

 Ab Version 02.00.00 steht mit C00175 = 4 die Umrichter-Motorbremse zur Auswahl. Mit dieser
Funktion wird bei héheren Lasten eine Uberspannungim Zwischenkreis (oU) starker vermieden.
Verfahrensbedingt konnen Drehmomentschwingungen auftreten.
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Stop!

« Die beiden Bremsverfahren "Anhalten der Verzégerung" und "Umrichter-Motorbrem-
se" funktionieren nur bei drehzahlgefiihrten Anwendungen ohne Eingriff eines Lage-
reglers!

- Bei Verwendung der Funktion "Umrichter-Motorbremse" findet keine Anpassung der
Motoriiberlastiiberwachung (12xt) statt. Bei zu hdufigem Bremsen besteht die Gefahr
einer thermischen Uberlastung des Motors bzw. die Motoruberlastiiberwachung ar-
beitet nicht korrekt!.

« Die Funktion "Umrichter-Motorbremse"

« darf nicht bei Senkrechtférderern (Hubwerken) oder bei aktiven Lasten verwendet
werden!

- steht bei sensorloser Vectorregelung nicht zur Verfligung.

Die Wirkungsweise der verschiedenen Bremsverfahren ist schematisch in der folgenden Abbildung

Nutzung des Bremswiderstandes (C00175 = "0: Bremswiderstand")
Anhalten der Verzégerung (C00175 = "2: Bremswiderstand und Anhalten des Hochlaufgebers")
Umrichter-Motorbremse (C00175 = "4: Motorbremse und Rampenstopp und Bremswiderstand")

dargestellt:
(A]
Nset Nset Nset
"t "t "t
UDC UDC UDC

t t t

[5-15] Verlauf des effektiven Drehzahlsollwerts und der Zwischenkreisspannung beim Abbremsen

'@ Tipp!

Falls in einfachen Anwendungen auf die exakte Einhaltung der Bremsrampe verzichtet
werden kann, ist durch die Auswahl der Bremsverfahren ohne externen Bremswiderstand
eine Kostenreduzierung durch Einsparung des Bremswiderstandes moglich.

« Wahlen Sie eine moglichst lange Verzogerungszeit, wenn kein externer Bremswider-
stand verwendet wird und verwenden Sie wenn moéglich die S-Rampe.

Durch die Funktion "Umrichter-Motorbremse" kann ein effektives Bremsmoment von
10 ... 20 % des Motor-Bemessungsmoments realisiert werden.
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Umrichter-Motorbremse

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 02.00.00 verfiigbar!

Bei diesem alternativ in C00175 auswahlbaren Bremsverfahren erfolgt eine Energieumwandlung
der generatorischen Energie im Motor durch eine dynamische Beschleunigung/Verzégerung in Ver-
bindung mit dem Abrampen des Hochlaufgebers.

Stop!

- Bei Verwendung der Funktion "Umrichter-Motorbremse" findet keine Anpassung der
Motoriiberlastiiberwachung (12xt) statt. Bei zu hdufigem Bremsen besteht die Gefahr
einer thermischen Uberlastung des Motors bzw. die Motoriiberlastiiberwachung ar-
beitet nicht korrekt!.

« Die Funktion "Umrichter-Motorbremse" darf nicht bei Senkrechtférderern (Hubwer-
ken) oder bei aktiven Lasten verwendet werden!

'@ Tipp!

Wenn kein Bremswiderstand verwendet wird, steht neben den Funktionen "Umrichter-
Motorbremse” und "Anhalten des Verzogerung" auch die Gleichstrombremse fiir ein Ab-
bremsen zur Verfligung. » Gleichstrombremsung (0 151)

In Anwendungen mit hoher Massentragheit und langen Bremszeiten (> 2 s) empfehlen wir
den Einsatz der Gleichstrombremse.

« Die Gleichstrombremse ermoglicht ein schwingungsminimiertes Abbremsen. Die zeitli-
che Dauer des Abbremsvorgangs ist in der Regel etwas groRer als bei der Funktion "Um-
richter-Motorbremse" mit einer optimierten Einstellung. Ferner wird die Funktion nur
fiir ein Abbremsen bis zum Stillstand empfohlen.

In folgenden Fillen empfehlen wir die Verwendung der Funktion "Umrichter-Motorbrem-

se":

» Fir alle Anwendungen, bei denen nicht bis in den Stillstand abgebremst wird (z. B. Ab-
bremsen auf einen niedrigeren Drehzahlsollwert) oder der Abbremsvorgang durch Vor-
gabe eines neuen Drehzahlsollwerts unterbrochen werden kann.

« Bei Anwendungen mit niedrigen Massentragheiten und einer kurzen Bremszeit (< 1 s).

- Fiir alle Anwendungen, bei denen ein schnellstmogliches Abbremsen realisiert werden
soll.
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Funktionsweise der Umrichter-Motorbrem

Wahrend der Verzégerung wird der Drehzahlgeber angehalten. Auf den Drehzahlsollwert wird mit-
tels eines Hystere-2-Punkt-Zwischenkreisspannungsreglers die in C00987 eingestellte Drehzahl
aufaddiert. Hierbei wird das Vorzeichen der aktuellen Istdrehzahl beriicksichtigt. Ferner wird der

se

Drehzahlgeber wéhrend einer Uberspannung gestoppt.

Unterschreitet die Zwischenkreisspannung ein definiertes Zwischenkreisspannungspotential des
Hysterese-Reglers, so wird die aufgeschaltete additive Drehzahl wieder zurlickgenommen und der

Drehzahlgeber wieder freigeschaltet.

Durch das aus dieser Schaltung resultierende abwechselnde Beschleunigen und Bremsen wird die

Energie thermisch im Motor umgesetzt.

nSpeedSetValue_a

C00173

@ Zwischenkreisspannung
® Drehzahlsollwert fiir Motorregelung

o [T —

QspP €00909/1
l C00909/2
)
4 ~ > —
'k 1y — €00050
\
QSP-Rampe
C00105
€00987 0
_’K
o—'1 Angoj, Add

g2

[5-16] Signalfluss der Funktion "Umrichter-Motorbremse"

+ Bei einem Asynchronmotor sollte der additive Drehzahlsollwert (C00987) dem 1 ... 4-fachen

Schlupf der Maschine betragen:

p = Polpaarzahl

Nnenn = Nenndrehzahl des Motors
fnenn = Nennfrequenz des Motors
Nsync = Synchrondrehzahl des Motors

Ngynclrpm] =

fnenn[HZ] - 60

C00987 [rpm] = 1...4-(nsync[rpm]anenn[rpm])

[5-17] Formel zur Berechnung des additiven Drehzahlsollwertes fiir einen Asynchronmotor
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Hinweis!

o

Bei der Nutzung der Funktion "Umrichter-Motorbremse" treten Drehmomentenschwin-
gungen auf, die sich nachteilig auf die Lebensdauer der Komponenten des mechani-
schen Antriebsstrangs (z. B. Getriebe) auswirken kénnen.

+ Die Hohe der auftretenden Schwingungen ist abhdngig vom Antriebsstrang (Massen-
tragheiten, Eigenfrequenzen, usw.) und der Einstellung der Funktion.

» Wir empfehlen, die Funktion "Umrichter-Motorbremse" fiir einen schwingungsredu-
zierten Betrieb zu optimieren, wie nachfolgend beschrieben. In der Regel treten bei
dieser Einstellung keine Drehmomentenschwingungen auf, die die Lebensdauer des
Getriebes beeintrachtigen.

- Die Einstellungen zur Realisierung einer maximalen Beschleunigungsrampe werden
nur empfohlen bei seltener Nutzung der Umrichter-Motorbremse (z. B. bei Schnell-
halt).

So stellen Sie die Funktion "Umrichter-Motorbremse" fiir einen schwingungsreduzierten
Betrieb ein:

56

Fir U/f-Kennliniensteuerung/-regelung (VFCplus):
+ Additive Drehzahl (C00987) auf Nennschlupfdrehzahl einstellen.

 Ablauframpe so anpassen, dass die Ablaufzeit geringfiigig (10 ... 30 %) unter der mit der
Umrichter-Motorbremse realisierbaren Ablaufzeit liegt.

So stellen Sie die Funktion "Umrichter-Motorbremse" fiir eine maximale Beschleunigungs-
rampe ein:

Fiir U/f-Kennliniensteuerung/-regelung (VFCplus):

+ Additive Drehzahl (C00987) auf 1,5 ... 2,5-fache Nennschlupfdrehzahl einstellen.

« Ablauframpe so anpassen, dass die Ablaufzeit geringfiigig (10 ... 30 %) unter der mit der
Umrichter-Motorbremse realisierbaren Ablaufzeit liegt.

Fiir sensorlose Vectorregelung (SLVC):

« Additive Drehzahl (C00987) auf 2 ... 4-fache Nennschlupfdrehzahl einstellen.

« Ablauframpe so anpassen, dass die Ablaufzeit geringfiigig (10 ... 30 %) unter der mit der
Umrichter-Motorbremse realisierbaren Ablaufzeit liegt.
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170

Abbau der Bremsenergie durch Motoriibermagnetisierung

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 02.00.00 verfiigbar!

Mit demin C00175 auswahlbaren Bremsverfahren "6: Bremswiderstand und Motor" wird der Motor
bei jeder Drehzahlverringerung um den in C00984 eingestellten Prozentwert libermagnetisiert.
Durch die Ubermagnetisierung erhoht sich der Motorstrom, was im Motor (und im Antriebsregler)
zu zusatzlichen Verlusten fiihrt. Hierdurch kann die anfallende Bremsenergie schneller tiber Motor-

verluste abgefiihrt werden.

Das Bremsverfahren erlaubt insbesondere bei kleineren Motoren mit ihrem tieferen Wirkungsgrad
ein schnelleres Abbremsen als wenn kein Bremswiderstand verwendet und die Bremsrampe immer

wieder angehalten wiirde.

°
1

Hinweis!

Die Ubermagnetisierung darf in C00984 nur so gross gewdahlt werden, dass der maxima-
le Umrichterstrom nicht tiberschritten wird!

Bei hohen Drehzahlen kann es sein, dass der Antriebsregler bereits die maximale Motor-
spannung (C00090) ausgibt und keine Erh6hung der Motorspannung/Motormagneti-

sierung moglich ist.

Beispiel-Oszillogramm

¥ Drehzahlistwert

B Motorstrom

B Zwischenkreisspannung
Motorspannung

[5-18] Beispiel-Oszillogramm
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5.13 Leistungs- und Energieanzeige

Unabhangig von der in C00006 ausgewahlten Motorregelung kann die aktuelle Ausgangsleistung
und die Uber die gesamte Betriebszeit abgegebene Ausgangsenergie liber folgende Anzeigepara-
meter abgefragt werden:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
€00980/1 Ausgangswirkleistung - | kW
€00980/2 Ausgangsscheinleistung - | kw
€00981/1 Ausgangsenergie motorisch - | kWh

» Wert wird mit Netzausschalten im Gerat gespei-
chert und kann nicht zuriickgesetzt werden.

€00981/2 Ausgangsenergie generatorisch - | kWh
» Wert wird mit Netzausschalten im Gerat gespei-
chert und kann nicht zuriickgesetzt werden.

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter

Mit Hilfe dieser Anzeigeparameter kann eine Energiebetrachtung in der jeweiligen Anwendung
durchgefiihrt werden. Daraus lassen sich Entscheidungen ableiten, ob eine MaBnahme zur Energie-
optimierung wirtschaftlich ist.

- Folgende Fragen kénnen damit beantwortet werden:

« Lohntsich der Einsatz einer Riickspeiseeinheit oder soll Energie iber einen Bremswiderstand
abgefiihrt werden?

» Lohnt sich ein DC-Verbund zwischen den Geraten?
(Mit 8400 motec nicht moglich.)

+ Lasst die Anwendung andere Parametrierungen zu, welche zur Energieeinsparung beitragen
(z. B. kleinere Drehzahlen, andere Rampenzeiten und Drehzahl-Drehmomentenprofile)?

+ Was bringt der Einsatz der U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco) im Ver-
gleich zu den anderen Regelungsarten?
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Uberwachungen

Uberwachungen
Viele im Antriebsregler integrierte Uberwachungsfunktionen kénnen Fehler erkennen und auf die-
se Weise das Gerat oder den Motor vor Zerstérung oder Uberlast schiitzen.

« Ausfiihrliche Informationen zu den einzelnen Uberwachungen erhalten Sie in den folgenden
Unterkapiteln.

Parameter Uberwachung Reaktion
(Lenze-Einstellung)
C00565 Netzphasenausfalliiberwachung Warning
C00574 Bremswiderstandsiiberwachung (12xt) Fault
C00585 Motortemperaturiiberwachung (PTC) Fault
C00586 Geber-Drahtbruchiiberwachung Fault
€00600/1 Unterspannung im Zwischenkreis Fault
C€00601/1 Uberspannung im Zwischenkreis Fault

« Die Reaktion bei Uberspannung ist immer "Fault".
« Die Reaktion erfolgt erst nach Ablauf der in C00601/1 eingestell-
ten Verzogerungszeit (sofern die Uberspannung dann noch vor-

liegt).
C00604 Gerateuberlastiiberwachung (Ixt) Warning
C00606 Motoriiberlastiiberwachung (12xt) Warning

Parametrierbare Reaktionen

Lost eine Uberwachung aus, erfolgt die tiber den entsprechenden Parameter eingestellte Reaktion.
Folgende Reaktionen stehen zur Auswahl:

+ "No reaction": Reaktion/Uberwachung deaktiviert.
« "Fault": Anderung des Betriebszustandes durch Impulssperre der Leistungsendstufe.

» "Warning": Betriebszustand des Antriebsreglers bleibt unverandert. Es wird lediglich eine Mel-
dung in das Logbuch des Antriebsregler eingetragen.

Verwandte Themen:

» Gerate-Zustandsmaschine und Geratezustande (&2 69)

» Diagnose & Fehlermanagement (0 286)

» Fehlermeldungen des Betriebssystems (2 305)
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5.14 Uberwachungen

5.14.1 Gerateiiberlastiiberwachung (Ixt)

In C00064/1...3 wird die Gerateauslastung (ixt) in [%] in verschiedenen Zeitauflésungen angezeigt:

Parameter Info
C€00064/1 Gerateauslastung (Ixt)

» Maximalwert der Impulsauslastung (C00064/2)
und Dauerauslastung (C00064/3).

€00064/2 Gerateauslastung (Ixt) 15s
+ Impulsauslastung lber die letzten 15 Sekunden (nur bei Lasten >160 %).
€00064/3 Gerateauslastung (Ixt) 3min

« Dauerauslastung liber die letzten 3 Minuten.

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter

« Erreicht die Geradteauslastung die in C00123 eingestellte Warnschwelle (Lenze-Einstellung:
100 %):
« Erfolgt die in C00604 eingestellte Fehlerreaktion (Lenze-Einstellung: "Warning").
« Wird die Fehlermeldung "OC5: Ixt-Uberlast" in das Logbuch eingetragen.

« Die Einstellung C00604 = "0: No Reaction" deaktiviert die Uberwachung.
« Erreicht die Gerateauslastung die feste Abschaltgrenze 110 %:
« Erfolgt die Fehlerreaktion "Fault".
+ Wird die Fehlermeldung "OC9: Ixt-Uberlast Abschaltgrenze" in das Logbuch eingetragen.
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Uberwachungen

Motoriiberlastiiberwachung (12xt)

Die "Inverter Drives 8400" verfligen Ulber eine einfache, sensorlose thermische I2xt-Motoriiberwa-
chung von eigenbeliifteten Normmotoren, die auf einem mathematischen Modell basiert.

+ In C00066 wird die berechnete Motorbelastung in [%] angezeigt.

« Uberschreitet die berechnete Motorbelastung den Wert "100.00 %"
+ Erfolgt die in C00606 eingestellte Fehlerreaktion (Lenze-Einstellung: "Warning").
« Wird die Fehlermeldung "OCé6: I2xt Uberlast Motor" in das Logbuch eingetragen.

« Die Einstellung C00606 = "0: No Reaction" deaktiviert die Uberwachung.

Stop!

Die I°xt-Motoriiberwachung ist kein Motorvollschutz!

Da die im thermischen Motormodell berechnete Motorauslastung nach Netzschalten
verloren geht, lassen sich u. a. folgende Betriebszustande nicht korrekt erfassen:

« Wiedereinschalten (nach Netzschalten) bei einem bereits stark erwarmten Motor.

+ Veranderung der Kiihlungsbedingungen (z. B. Kiihlluftstrom unterbrochen oder zu
warm).

Fiir einen Motorvollschutz sind zusatzliche MaRnahmen erforderlich, z. B. die Auswer-
tung von direkt in der Wicklung befindlichen Temperatursensoren oder die Verwendung
von Thermokontakten.

Fir die Installation nach UL oder UR miissen Sie die Sicherheitshinweise im Geratehand-
buch beachten! Hier wird u. a. auch die Aktivierung der Motoriiberlastliberwachung
(12xt) gefordert.

Hinweis!

jui®

Ab Version 04.01.00 lasst sich die in C00066 angezeigte thermische Motorbelastung mit
Netzeinschalten des Gerates vorinitialisieren, wahlweise mit einem fest vorgegebenen
Wert oder mit dem letzten Wert beim Ausschalten des Gerdtes. Die Festlegung der ge-
wiinschten Initialisierung erfolgtin C00122. In der Lenze-Einstellung von C00122 ist das
Verhalten wie bisher (keine Initialisierung).
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5.14 Uberwachungen

Abgleich des Motorauslastungszahlers

Der Motorauslastungszahler fiir die Anzeige der Motorbelastung in C00066 beginnt hochzuzahlen,
wenn der Motor-Scheinstrom (C00054) groRer ist als die Einstellung Motoriiberlast (C00120).

Die Uberlastschwelle (C00120) ist wie folgt einzustellen:

Motor-Bemessungsstrom (C00088)

120 =
00120 Gerat-Bemessungsstrom (C00098)

=100 %

» Wenn Sie C00120 ausgehend vom berechneten Wert verringern, wird der Motorauslastungs-
zahler schon vor Erreichen der Bemessungs-Uberlastschwelle hochgezahlt.

» Wenn Sie C00120 ausgehend vom berechneten Wert vergroRern, wird der Motorauslastungs-
zahler erst nach Erreichen der Bemessungs-Uberlastschwelle hochgezihlt.

co0120 < X 100%_ 1|00 % co0120 = X 100%_ 1|00 % c00120 > —X100% 1|00 %
t[s] ' :
I f=
360 | f 20 Hz
4 f=0Hz : f>40Hz
| H
300 I
R |
240 — l
|
b \
_ \
180 \
b \
_ \
120 \
4 N
N -
R R S, e
0 \ \ \
0 0.5 1.0 2.0 C00054
I
f: Ausgangsfrequenz
t: Auslosezeit
Iy: Gerdt-Bemessungsstrom bei f = 8 kHz Schaltfrequenz
I, : Motor-Bemessungsstrom (siehe Motortypenschild)
C€00054: Motor-Scheinstrom
C€00120: Einstellung Motoriiberlast

[5-19] Auslosecharakteristik der 1°xt-Uberwachung

Beispiel in Abbildung [5-19]:
C00120=1, /IN X 100 % = C00088/C00098 x 100 %

C00054 =150 % Motor-Bemessungsstrom

 Nach ca. 60 Sekunden hat C00066 bei Ausgangsfrequenzen f > 40 Hz den Endwert 100 % er-
reicht.

« Der Antriebsregler gibt die Fehlermeldung "OC6: 12xt Uberlast Motor" aus und Iést die in
C00606 eingestellte Reaktion (Voreinstellung: "Warning") aus.
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Hinweis!

o

Falls der gleiche Motor von zwei Antrieben mit unterschiedlichem Nennstrom betrieben
wird, so muss in C00120 ein jeweils angepasster Wert eingetragen werden.

'@' Tipp!

« Sie kénnen bei fremdbeliifteten Motoren ein vorzeitiges Ansprechen der Uberlastungs-
schwelle verhindern, indem Sie ggf. diese Funktion deaktivieren (C00606 = "0: No Reac-
tion").

- Diein C00022 und C00023 eingestellten Stromgrenzen haben auf die I°xt-Berechnung
nur indirekten Einfluss. Sie kdnnen aber den Betrieb des Motors mit maximal moglicher
Auslastung verhindern. » Strom- und Drehzahlgrenzen festlegen (1 94)
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5.14 Uberwachungen

5.14.3 Motortemperaturiiberwachung (PTC)

Zur Erfassung und Uberwachung der Motortemperatur kann an den Anschliissen T1 und T2 ein PTC-
Widerstand (DIN 44081/DIN 44082) oder ein Thermokontakt (Offner) angeschlossen werden.

Stop!

« Der Antriebsregler kann nur einen PTC-Widerstand auswerten!
Nicht mehrere PTC-Widerstande in Reihe oder parallel geschaltet anschliel3en.

- Fiir den Motorvollschutz miissen Sie eine zusatzliche Temperaturiiberwachung mit
separater Auswertung installieren.

[ ] . .
1| Hinweis!
* In der Lenze-Einstellung (C00585 = "1: Fault") ist die Motortemperaturiiberwachung

aktiviert!
« Lenze-Drehstrommotoren sind werksseitig mit einem Thermokontakt ausgeristet.

+ Bei 1,6 kQ < R < 4 kQ an den Anschliissen T1 und T2 spricht die Uberwachung an, siehe Funkti-
onstest unten.

« Spricht die Uberwachung an:
- Erfolgt die in C00585 eingestellte Fehlerreaktion (Lenze-Einstellung: "Fault").
+ Wird die Fehlermeldung "OH3: Motortemperatur (X106) ausgeldst" in das Logbuch eingetra-
gen.

« Die Einstellung C00585 = "0: No Reaction" deaktiviert die Uberwachung.

'@' Tipp!
Wir empfehlen beim Betrieb mit Motoren, die mit PTC-Widerstanden oder Temperatur-

schaltern ausgeristet sind, immer den PTC-Eingang zu aktivieren. Sie verhindern damit,
dass der Motor durch Uberhitzung zerstort wird.

Funktionstest
Den PTC-Eingang mit einem nicht veranderbaren Widerstand beschalten:
* R>4kQ : Die Stérungsmeldung muss ausgelost werden.

* R<1kQ:Esdarfkeine Storungsmeldung ausgeldst werden.
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5.14 Uberwachungen

5.14.4 Bremswiderstandsiiberwachung

(12xt)

Der Bremswiderstand wird durch die umgesetzte Bremsleistung thermisch beansprucht bzw. kann
infolge einer zu hohen Bremsleistung thermisch zerstort werden.

Zum Schutz des Bremswiderstandes dient die Uberwachung der 12xt-Auslastung des Antriebsreg-
lers, die sich proportional zur umgesetzten Bremsleistung verhalt.

A Gefahr!

In der Lenze-Einstellung (C00574 = "1: Fault") fihrt das Ansprechen der Uberwachung
zum Abschalten des Bremsbetriebs.

Priifen Sie insbesondere fiir Anwendungen wie z. B. Hubwerke, ob durch die Einstellung
C00574 = "1: Fault" das Abschalten des Bremsbetriebes zulassig ist.

Stop!

Treffen Sie geeignete SchutzmaRBnahmen vor thermischer Uberlast des Bremswider-

standes!

Beispiele:

 Parametrieren einer Fehlerreaktion in C00574 und Auswertung der parametrierten
Fehlermeldung innerhalb der Applikation oder der Maschinensteuerung.

 Unterbrechen der Netzversorgung durch den Temperaturkontakt am Bremswider-
stand und gleichzeitiger Aktivierung der mechanischen Bremse.

 Auswerten des Temperaturkontaktes am Bremswiderstand durch den Motor-PTC-
Eingang des Antriebsreglers.

« Erreicht die I°xt-Auslastung die in C00572 eingestellte Abschaltschwelle:
- Erfolgt die in C00574 eingestellte Fehlerreaktion.
« Wird die Fehlermeldung "OC12: 12xt Uberlast Bremswiderstand" in das Logbuch eingetragen.

« Bei korrekter Auslegung der Anlage sollte die Uberwachung nicht ansprechen. Falls einzelne Be-
messungsdaten des tatsachlich angeschlossenen Bremswiderstands nicht bekannt sind, mus-

sen diese ermittelt werden.

« Uberschreitet die Zwischenkreisspannung aufgrund zu hoher Bremsenergie die Uberspan-
nungsschwelle, so 16st die Uberwachung auf Uberspannung im Zwischenkreis aus (Fehlermel-
dung "OU: Uberspannung Zwischenkreis").

Temperaturmodell

Iy

loy =1

9

7%

C00129
C00130
C00131

Temperaturmodell

log =0

C00138

Ixtk I:r

C00572  C00574

[i] Fehlermeldung: "OC12: 12xt Uberlast Bremswiderstand"

[5-20] Signalfluss zur Uberwachung des Bremswiderstandes
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Die Uberwachung berechnet den Bremsstrom Ig, aus der aktuellen Zwischenkreisspannung Uzg st
und dem in C00129 parametrierten Bremswiderstand:

_ Uz ist
Br C00129

Hinweis!

o

Die Uberwachung kann wegen eines in C00129 eingetragenen Wertes auch auslésen,
obwohl gar kein Bremswiderstand angeschlossen ist.

+ Im Rahmen der Berechnung wird die thermische Auslastung des Bremswiderstands auf Basis
folgender Parameter beriicksichtigt:

+ Widerstandswert (C00129)
+ Dauerleistung (C00130)
+ Warmekapazitat (C00131)
* In der Lenze-Einstellung sind diese Parameter mit dem jeweiligen leistungsangepassten Lenze-
Bremswiderstand voreingestellt.
+ In C00133 wird die berechnete Auslastung des Bremswiderstands in [%] angezeigt.

« Eine Auslastung von 100 % entspricht der Dauerleistung des Bremswiderstands in Abhangig-
keit der maximal zuldssigen Grenztemperatur.

Verwandte Themen:

» Bremsbetrieb/Bremsenergiemanagement (2 164)
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Uberwachungen

Netzphasenausfalliiberwachung

Stop!

Der Netzeingang eines dreiphasig versorgten Antriebsreglers kann im Belastungsfall
zerstort werden, wenn das Gerat nur zweiphasig versorgt wird (z. B. bei Ausfall einer
Netzphase).

Der Antriebsregler verfiigt Uber eine einfache Netzphasenausfallerkennung, mit der im Belastungs-
fall ein Netzphasenausfall erkannt werden kann.

« Bei leistungsangepasster Maschine miissen ca. 50 % der Motor-Nennleistung liberschritten
werden, damit ein Netzphasenausfall erkannt werden kann.
» Wenn die Netzphasenausfallerkennung auslost:
+ Erfolgt die in C00565 eingestellte Fehlerreaktion (Lenze-Einstellung: "Warning").
» Wird die Fehlermeldung "Su02: Netzspannung ausgeschaltet" in das Logbuch eingetragen.

i Hinweis!

Der Ausfall einer Netzphase kann auch zur Fehlermeldung "LU: Unterspannung
Zwischenkreis" fiihren. Dieser Fehler kann durch C00565 nicht parametriert werden.

Maximalstromiiberwachung

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 03.00.00 verfiigbar!

Der in C00939 parametrierbare ultimative Motorstrom ist ein Grenzwert, um den Motor vor Zersto-
rung, Beeinflussung der Bemessungsdaten sowie Entmagnetisierung zu schiitzen.

- Dieser Grenzwert darf im Antriebsprozess nicht zyklisch gefahren werden.

« Uberschreitet der Augenblickswert des Motorstromes den in C00939 eingestellten Grenzwert,
erfolgt zum Motorschutz die Fehlerreaktion "Fault” und in das Logbuch wird die Fehlermeldung
"OC7: Uberstrom Motor" eingetragen.

« Diein C00022 und C00023 parametrierbaren Maximalstrome sollten zu diesem Grenzwert ei-
nen ausreichenden Abstand haben.

Hinweis!

Wenn Sie einen Lenze-Motor aus dem Katalog auswahlen und dessen Streckenparame-
ter in den Antriebsregler libernehmen, wird die Einstellung in C00022 und C00023 auto-
matisch auf den ausgewahlten Motor abgestimmt.
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Stromiiberwachung Uberlast

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 07.00.00 verfiigbar!

Wenn der Motorscheinstrom fiir eine bestimmte Zeit (C00563/1) einen definierten Schwellwert
(C00124/1) kontinuierlich tiberschreitet, liegt eine Uberlast vor.

Die Uberwachung reagiert wie folgt:

« Das Signal bCurrentMonitoringOverload wird auf TRUE gesetzt
siehe Auswahlliste Digitalsignale

+ Diein C00584/1 eingestellte Reaktion wird ausgelost (Lenze-Einstellung: "No Reaktion")

+ Die Fehlermeldung OC18, Stromuberwachung Uberlast, wird in das Logbuch eingetragen.

Bei geringer werdender Uberlast muss der Motorscheinstrom unter den Wert
€00124/1 -0, 05 x Iy sinken, damit das Signal bCurrentMonitoringOverload den Zustand FALSE

einnimmt.

Bei bCurrentMonitoringOverload = FALSE wird die Verzogerungszeit in der Auslosung wieder auf
den Wert 0 s gesetzt.

Verwendung des DIP-Schalters S2/DIP8 = "ON"

Beim Einschalten des Gerates wird die Verzégerungszeit mit folgendem Wert beschrieben:
C00563/1 = 2 x C00012
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5.14.8 Motordrehzahliiberwachung

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 04.00.00 verfiigbar!

Wenn der Antrieb die maximal zuldssige Motordrehzahl (C00965) erreicht:

« Erfolgt die Fehlerreaktion "Fault", d. h. der Motor wird durch Sperren des Wechselrichters mo-
mentenlos (trudelt aus).

» Wird die Fehlermeldung "0S2: Max. Motordrehzahl erreicht” in das Logbuch eingetragen.

5.14.9 Geber-Drahtbruchiiberwachung

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 02.00.00 verfiigbar!

i Hinweis!

Inder Lenze-Einstellung (C00586 = "1: Fault) ist die Drahtbruchiiberwachung des Gebers
aktiviert.

Wann |6st die Drahtbruchiiberwachung aus?
Die Drahtbruchiiberwachung 16st aus, wenn
« ein Drahtbruch in der Geberleitung vorhanden ist.

+ wahrend der Anlaufphase des Motors eine extreme Uberlast (z. B. blockierte Motorwelle) auf-
tritt.

- der Motor hochdynamisch reversiert wird.

Welche gemessenen Werte fiithren zur Drahtbruchiiberwachung?

Folgende auf Plausibilitdt gepriiften Messwerte fiihren zum Auslésen der Drahtbruchiiberwa-
chung:
1. Wenn fiir eine Zeit > 0.2 s der Betrag der Abweichung zwischen Drehzahlistwert und Drehzahl-
sollwert groRer ist als f = 40 Hz.

2. Wenn fiir eine Zeit > 0.2 s der erkannte Drehzahlistwert f = 0 Hz bzw. n = 0 mint ist und zu-
gleich der |,,5-Regler aktiv ist.

3. Wenn fiir eine Zeit > 0.2 s das Vorzeichen von eingepragter Frequenz und Drehzahlistwert un-
terschiedlich ist und zugleich der | ,,,-Regler aktiv ist. Dies ist liberlicherweise bei vertauschten

A/B-Spuren der Fall.

Reaktion auf Drahtbruch

» Wenn die Drahtbruchiiberwachung auslost:
« Erfolgt die in C00586 eingestellte Fehlerreaktion (Lenze-Einstellung: "Fault").
 Wird die Fehlermeldung "SD3: Drahtbruch Riickfiihrsystem" in das Logbuch eingetragen.

« Die Einstellung C00586 = "0: No Reaction" deaktiviert die Uberwachung.

Verwandte Themen:
» Geber-/Riickfiihrsystem (1 159)
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6 1/0-Klemmen

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen zur Funktion, den Parametrierungsmaéglichkeiten so-
wie den technischen Daten der Ein- und Ausgangsklemmen des Antriebsreglers.

Welche Ein- und Ausgangsklemmen zur Verfligung stehen, ist abhdngig von der eingesetzten Com-
munication Unit:

Communication Unit Digitale Klemmen Relais- Analog- Safety ext.24V
R o B0 ausgang eingang
Kein Feldbus einfach 1 2 - 1 - - -
standard 1 5 1 1 1 - -
erweitert 1 8 1 1 2 = =
CANopen Option einfach 1 5 1 = = = =
Safety STO 1 5 1 1 1 1 o
AS-i Option einfach 1 5 1 > = = 1
Safety STO 1 5 1 1 1 1 1
EtherCAT Option einfach 1 5 1 > = = 1
Safety STO 1 5 1 1 1 1 1
EtherNet/IP™ Option | einfach 1 5 1 - - - 1
Safety STO 1 5 1 1 1 1 1
PROFIBUS Option einfach 1 5 1 = = = 1
Safety STO 1 5 1 1 1 1 1
PROFINET Option einfach 1 5 1 - - - 1
Safety STO 1 5 1 1 1 1 1

Ausfuihrliche Informationen zur jeweiligen Communication Unit finden Sie in der
entsprechenden Online-Hilfe und im Kommunikationshandbuch (KHB).

Die Parametrierung der digitalen und analogen Ein- und Ausgangsklemmen erfolgt im »Engineer«
auf der Registerkarte Klemmenbelegung. Wahlen Sie hierzu im Listenfeld Steueranschliisse die
Klemmen aus, die Sie parametrieren mochten:

Klemmenbelegung l

Steueranschliisse | Digitale Klemmen j

Jigitale Klemmen |
Analoge Klemmen i

Funktionsbelegung D11 und DI2 | DI1=Int | DIZ=In j

_— . Applikation

Weitere Informationen erhalten Sie im jeweiligen Unterkapitel:

» Digitale Klemmen (1 184)

» Analoge Klemmen (2 190)

i Hinweis!

Die Ein- und Ausgangsklemmen des Antriebsreglers sind in der Werkseinstellung ("Len-
ze-Einstellung") bereits funktional vorbelegt. Die vorkonfigurierte Belegung ist abhan-
gig von dem in C00007 ausgewahlten Steuermodus.

» Klemmenbelegung der Steuermodi (22 216)
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6.1 Digitale Klemmen

Wie Sie die vorkonfigurierte Belegung der Ein-/Ausgangsklemmen dndern kénnen, erfah-
ren Sie im Kapitel "Anwenderdefinierte Klemmenbelegung". (1 193)

6.1 Digitale Klemmen

Digitale Eingangsklemmen
Der Antriebsregler verfiigt abhangig von der eingesetzten Communication Unit tber
« mehrere parametrierbare Eingangsklemmen (DIx) zur Erfassung digitaler Signale.

« einen Steuereingang RFR zur Reglerfreigabe.

A Gefahr!

Der Steuereingang RFR ist ab Werk mit einer Briicke nach +24 V verbunden, das heisst
der Antriebsregler ist freigegeben!

- Dieser Eingang kann auch zum Ein- und Ausschalten des Antriebs benutzt werden.
Dafiir ist die Briicke durch eine Verkabelung zu ersetzen.

Digitale Ausgangsklemmen
Der Antriebsregler verfiigt abhangig von der eingesetzten Communication Unit tGiber
« eine parametrierbare Ausgangsklemme (DO1) zur Ausgabe digitaler Signale,

+ einen parametrierbaren Relais-Schaltkontakt (SchlieBer).

i Hinweis!

Initialisierungsverhalten:

« Nach Netzschalten bis zum Start der Applikation bleibt
- der digitale Ausgang auf FALSE gesetzt.
- der Schaltkontakt des Relais gedffnet.

Ausnahmeverhalten:

+ Im Falle einer kritischen Ausnahme in der Applikation (z. B. Reset) wird der digitale
Ausgang auf FALSE gesetzt.

« Wahrend dem Laden der Lenze-Einstellung
- kann das Relais kurzzeitig anziehen oder abfallen.
« kann der digitale Ausgang kurzzeitig gesetzt werden.

Schaltspieldiagnose des Relais:

« Einen Hinweis zur Beurteilung der Verschlei3grenze erhdlt man tiber die in C00177/2
angezeigte Anzahl der Schaltzyklen des Relais.
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6.1 Digitale Klemmen

Parametrierdialog im »Engineer«

« Die Darstellung im »Engineer« sowie die Einstellméglichkeiten sind abhangig von der einge-
setzten Communication Unit.

- Die folgende Abbildung zeigt exemplarisch alle optionalen Klemmen:

Klemmenbelegung ]

Steueranschliizze |Digitale Flernmen ﬂ
Furktionzbelegung DI und DIZ | DI1=In1 | DIZ=ln2 j
Anlage Applikation
Lingangs- / Ausgangssignate Pegal Eimgangs- / Ausgangssignale
F O Freigabe Endstufe
|Heglerfreigabe O RFR 'Ll' O L&_MCl: bFailR eset
| Digitaler Eingang 1 D) )| = J1| @ |LA_MCtk blogSpesd
| Digitaler Eingana 2 ) DIz —= Tl ) La_NCtl: bJogSpeed2
|Digitaler Eingang 3 O D2 = J-I_ O L&_MNChl: bSetDCBrake
|Digitaler Eingang 4 O D4 - J-I_ O LA_MChl: bSetSpeedCow
|Digitaler Eingang 5 O DI = J-I_ O L&_MChl: bBrkRelease
|DigitalerAusgang 1 O Dol . J-I_ O | LA_MNChl_bDriveR eady ﬂ
¥
|Relais Ausgang 1 ) ~N. =— [1| @ [C][La NC bDiveFai ~|
Schaltapklen Ausgangs..
o

Schaltflache Funktion

Zeigt an, dass die Polaritat des Eingangs HIGH-aktiv ist.

Durch Betatigen dieser Schaltflache kann die Polaritat von HIGH-aktiv auf LOW-aktiv umge-
schaltet werden.

Zeigt an, dass die Polaritat des Eingangs LOW-aktiv ist.
Durch Betatigen dieser Schaltflache kann die Polaritdt von LOW-aktiv auf HIGH-aktiv umge-
schaltet werden.

Parametrierdialog fiir die Zuordnung von Applikationseingangen zum digitalen Eingang 6ff-
nen. » Klemmenbelegung mit dem »Engineer« dndern (CJ 195)
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Digitale Klemmen
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Kurziibersicht der Parameter fiir die digitalen Klemmen:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C€00115/1 Funktionsbelegung DI1 und DI2 0:DI1=In1/ DI2=In2

(ab Version 02.00.00)

» DI1 und DI2 als Frequenzeingdnge
konfigurieren

Digitale Eingénge DI1 ... DI5

C00114 DIx: Polaritat Bit-codiert
€00443/1 Dix: Klemmenpegel >
€00443/2 DIx: Ausgangspegel (zur Applikation) -
Digitaler Ausgang DO1 / Relaisausgang

C00118 DOx: Invertierung Bit-codiert
€00444/1 DOx: Eingangspegel (von der Applikation) -
€00444/2 DOx: Klemmenpegel >

Digitale Ausgdnge - Klemmenkonfiguration

C€00621/1 LS_DigitalOutput: bRelay 1001: LA_NCtrl_bDriveFail
C€00621/2 LS_DigitalOutput: bOutl 1000: LA_NCtrl_bDriveReady

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter

'@ Tipp!

Zum Entprellen von digitalen Eingdngen stehen zwei parametrierbare Verzogerungsglie-
der (L_GP_DigitalDelayl und L_GP_DigitalDelay2) zur Verfligung.

» Anwendungsbeispiel: Entprellen eines digitalen Eingangs (0 481)

Verwandte Themen:

» Anwenderdefinierte Klemmenbelegung (2 193)

» Elektrische Daten (&2 199)
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Digitale Klemmen

DI1 und DI2 als Frequenzeingadnge konfigurieren

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 02.00.00 verfiigbar!

Die interne Verarbeitungsfunktion der digitalen Eingangsklemmen DI1 und DI2 lasst sich bei Bedarf
in C00115/1 umkonfigurieren. Hierdurch lassen sich diese Eingangsklemmen alternativ als Fre-
quenzeingange nutzen, um folgende Funktionen zu realisieren:

« Erfassung der Eingangsfrequenz

« Erfassung und Aufbereitung zweier unipolarer Eingangsfrequenzen zu einer bipolaren Fre-
quenz

+ Auswertung der Drehzahlriickfiihrung fiir die U/f-Regelung (VFCplus + Geber)

C0011§/1: Funktionsbelegung DI1 und DI2 Funktionsbelegung
DI1 DI2
0 | DI1=In1 / DI2=In2 Digitaleingang Digitaleingang
1| Dl1=Freqin12 / DI2=In2 Frequenzeingang Digitaleingang
2 | DI1&DI2=Freqln (2-spurig) Frequenzeingang (2-spurig)
3| (DI1/DI2=+-) = Freqin12 Frequenzeingang Frequenzeingang
(Geschwindigkeit) (Richtung)

Hinweis!

+ In der Lenze-Einstellung von C00115/1 sind die digitalen Eingangsklemmen DI1 und
DI2 als "normale” Digitaleingange konfiguriert.

- Die digitalen Eingangsklemmen DI3 ... DI8 sind grundsatzlich als "normale" Digi-
taleingange ausgelegt.

- Bei Parametrierung der Digitaleingange als Frequenzeingange nehmen die entspre-
chenden Ausgangssignale (bIn1/bIn2) am Systembaustein LS_Digitallnput automa-
tisch den Zustand FALSE ein.

Ausfuihrliche Informationen zur Parametrierung der Drehzahlriickfiihrung fiir die
Motorregelung finden Sie im Kapitel "Geber-/Riickfiihrsystem". (&1 159)
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Digitale Klemmen

Allgemeine Informationen zur Verwendung als Frequenzeingang

Die Frequenzeingange dienen zur Erfassung von HTL-Gebern mit beliebiger Strichzahl sowie ein-
und zweispurigen Signalen. Einspurige Signale konnen mit oder ohne Drehrichtungssignal ausge-
wertet werden.

A Gefahr!

« Fur die (Drahtbruch-)Uberwachung des Gebers sollte aus Sicherheitsgriinden in
C00586 immer die Reaktion "Fault" (Lenze-Einstellung) eingestellt sein!

» Verwenden Sie zur Vermeidung von Stoéreinkoppelungen beim Einsatz eines Gebers
nur geschirmte Motor- und Geberleitungen.

« Stellen Sie sicher, dass bei U/f-Regelung (VFCplus + Geber) die maximale Eingangsfre-
quenz von 10 kHz an den Frequenzeingangen nicht tiberschritten wird.

- Stellen Sie bei Auswertung eines einspurigen Gebers sicher, dass das Vorzeichen kor-
rekt vorgegeben wird. Andernfalls besteht die Gefahr, dass der Motor durchgeht.

Funktionsbelegung 1: DI1=Freqin / DI2=In

Mit dieser Einstellung in C00115/1 ist die Eingangsklemme DI1 als Frequenzeingang konfiguriert.
Die Eingangsklemme DI2 bleibt als "normaler” Digitaleingang konfiguriert.

C00443/1 Bit 0

Jure
10 kHz

Offset

Gain
Freqin12
'w nFreqin _ao

4
C00011
C00420/1

9
C02842/1

C02843/1

nFreqin12_v
&l —>

Funktionsbelegung 2: DI1&DI2=FreqIn (2-spurig)

Mit dieser Einstellung in C00115/1 kann an den Klemmen DI1/DI2 ein zweispuriger Geber ange-

schlossen werden.

-J'LI'I.I'L €00443/1 Bit 0 Offset Gain
m 10 kHz . <1 NFreqin12_a
] C00443/1Bit1 | ===~ 19 X —0
| Di2 [ 75 a Jnn
T C02842/1  C02843/1
C00011
C00420/1
¥
nrr. nFrqun12_v:>
Jnn

—— MCTRL_Speedfeedback

188
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Digitale Klemmen

Funktionsbelegung 3: DI1=Freqin / DI2=Richtung

Mit dieser Einstellung in C00115/1 kann an den Klemmen DI1/DI2 ein einspuriger Geber ange-
schlossen werden. Hierbei wird liber die Klemme DI1 die Drehgeschwindigkeit und tber die Klem-
me DI2 die Drehrichtung des Gebers (Low-Pegel = Drehrichtung rechts) ausgewertet.

O

C00443/1 Bit 0 .
JTULL Offset Gain
m 10 kHz - nrr. F J—|X nFreqin12_a
! *II1 +
T C02842/1 C02843/1
COO442/1 Bit 1 C00011
10
C00420/1 MCTRL_Speedfeedback
Y
L. % nFr(-:qIn12_v{>
-1

Kurziibersicht der Parameter fiir die Frequenzeingange:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C€00011 Appl.: Bezugsdrehzahl 1500 | min-1

Frequenzeingang DI1/DI2

C€00115/1 Fkt. DI 1/2 10kHz 0:DI1=In1/ DI2=In2
C00420/1 Encoder-Strichzahl an Freqin12 128 | Inkr./U
€02842/1 Freqin12: Offset 0.00 | %
€02843/1 Freqlnl12: Verst. 100.00 | %
€00443/1 Dix: Klemmenpegel s
€00445/1 Freqln12_nOut_v - | Inkr/ms
C00446/1 Freqin12_nOut_a -1 %

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter
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Analoge Klemmen

Der Antriebsregler verfiigt abhangig von der eingesetzten Communication Unit tiber

« einen analogen Eingang 1, der wahlweise als Spannungs- oder als Stromeingang konfiguriert

werden kann.

« einen analogen Eingang 2 flir Spannungssignale.
(Communication Unit EB4DGFCXxNx: Kein Feldbus; erweiterte Klemmenausfiihrung)

Parametrierdialog im »Engineer«:

Klemmenbelegung ]
Steueranschiiisse |Analoge Klemmen ﬂ
Anlage Applikation
Sigrainame Wearf ELirtelimng Wt Sigrainame
Bezugspotential GHD Ga&
0 oy o Al
inaloger Eingang 1 > [clloo % |LA_MNChl: nkainSetyalue_a
| [C]00 ma —— Al __.—-J J
10 Referenz [max. 10mé) AR
Schaltflache Funktion
[} Analogen Eingang parametrieren (1 191)
Parametrierdialog fiir die Zuordnung von Applikationseingdngen zum analogen Eingang
6ffnen. » Klemmenbelegung mit dem »Engineer« dndern (£ 195)

Verwandte Themen:

» Anwenderdefinierte Klemmenbelegung (2 193)

» Elektrische Daten (&2 199)
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Analogen Eingang

parametrieren

Uber die Schaltfliche B | auf der Registerkarte Klemmenbelegung gelangen Sie zum Parametrier-

dialog fiir den entsp

= fnaloger Eingang 1

rechenden analogen Eingang:

L5_Analoglnput

0.0 m

Dffset[C][0.0 %
Yerstarkung 1000 %

Eingangsspannung Konfig.
00 v 0.+10V = Min. analog Sollwert 0.0 =y

Xi.aiu Auzgangzwert

O N 5 Vi [clop =
+

; T

oAl .

Eingangzstrom

Schlieben

O

Kurziibersicht der Parameter fiir die analogen Eingdnge:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
Analoger Eingang 1
€00010/1 Minimaler analoger Sollwert 0.0 %
* Nicht wirksam bei bipolarem Analog-Ein-
gang (-10V...+10V)
C00026/1 AIN1: Offset 0.0 %
€00027/1 AIN1: Verstarkung 100.0 | %
€00028/1 AIN1: Eingangsspannung -V
C€00029/1 AIN1: Eingangsstrom - mA
€00033/1 AIN1: Ausgangswert (zur Applikation) -1%
C00034/1 AIN1: Konfig. 0:0..+10V
C€00598/1 Reakt. Drahtbruch AIN1 1: Fault
Analoger Eingang 2
C€00026/2 AIN2: Offset 0.0|%
€00027/2 AIN2: Verstarkung 100.0 | %
€00028/2 AIN2: Eingangsspannung -V
€00029/2 AIN2: Eingangsstrom - | mA
C€00033/1 AIN2: Ausgangswert (zur Applikation) -1 %
Grau hinterlegt = Anzeigeparameter
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6.2 Analoge Klemmen

Klemme A1U/A1l als Stromeingang nutzen

In der Lenze-Einstellung werden Uber die analoge Eingangsklemme A1U/A1l Spannungssignale im
Bereich 0... +10 V ausgewertet. Sollen stattdessen Stromsignale erfasst werden, so ist in C00034/1
die Auswahl "1: 0..20 mA" oder "2: 4...20 mA" einzustellen.

Drahtbruchiiberwachung

Bei Konfiguration als 4 ... 20 mA-Stromschleife erfolgt bei Drahtbruch die in C00598 eingestellte
Fehlerreaktion (Lenze-Einstellung: "1: Fault").
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Anwenderdefinierte Klemmenbelegung

Um die vorkonfigurierte Belegung der Ein-/Ausgangsklemmen individuell an Ihre Anwendung an-
zupassen, konnen Sie eine der folgenden Vorgehensweisen wahlen:

A. Im »Engineer«:
« Andern der Klemmenbelegung auf der Registerkarte Klemmenbelegung.

« Andern der Signalbelegung auf der Registerkarte Applikationsparameter in der Dialogebene
Ubersicht = Signalfluss.

B. Im »Engineer« oder mit dem Keypad:
« Andern der Parameter zur Signalkonfiguration in der Parameterliste.

Hinweis!

Wenn Sie die vorkonfigurierte Belegung der digitalen und analogen Ein-/Ausgangsklem-
men andern, liegt eine anwenderdefinierte Klemmenbelegung vor. In CO0007 wird in
diesem Fall der Steuermodus "0: Verschaltung abgeandert" angezeigt.

Wenn Sie in C00007 einen anderen Steuermodus auswahlen, so werden alle Konfigura-
tionsparameter (C00620/x, C00621/x, C00700/x und C00701/x) auf die Lenze-Vorbele-
gung fir den gewadhlten Steuermodus zuriickgesetzt. Dies gilt auch, wenn der

8400 motec Uber DIP-Schalter parametriert wird.

» Vorbelegung der Applikation (&1 222)

Tipp!
Stellen Sie zundchst eine zweckmaRige Lenze-Konfiguration ein, indem Sie in C00007 ei-
nen passenden Steuermodus auswahlen.

Wir empfehlen zur Umsetzung umfangreicher anwenderdefinierter Antriebslésungen den
Gebrauch des »Engineer«.
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Quelle-/Senke-Prinzip

Die I/0-Konfiguration der Ein- und Ausgangssignale erfolgt nach dem Quelle-/Senke-Prinzip:
« Eine Verbindung ist immer gerichtet und besitzt daher stets eine Quelle und ein Ziel.

- DieEingangssignale der Applikation werden liber Konfigurationsparameter mit Ausgangen von
Systembausteinen verkniipft, die die Gerate-Eingangsklemmen abbilden.

- Die Eingange von Systembausteinen, die die Gerate-Ausgangsklemmen abbilden, werden wie-
derum uber Konfigurationsparameter mit Ausgangssignalen der Applikation verkniipft.

Die folgende Grafik veranschaulicht das Quelle-/Senke-Prinzip:

C00700 C00620
C00701 C00621

8400
Applikation

Digitale Eingange '

Eingédnge

' Digitale Ausgange

()
[=2]
[=
B
o)
(7]
=]
<

Analoge Eingange '

Quelle-/Senke-Prinzip

Beachten Sie:
« Eine Gerate-Eingangsklemme kann mit mehreren Eingdngen der Applikation verkniipft werden.
- Jeder Eingang der Applikation kann nur mit einem Eingangssignal verknlpft werden.

« Ein Ausgang der Applikation kann mit mehreren Gerate-Ausgangsklemmen verkniipft werden.
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Klemmenbelegung mit dem »Engineer« dndern

Mit dem »Engineer« lasst sich die vorkonfigurierte Klemmenbelegung sehr komfortabel liber ent-
sprechende Dialoge dndern. Zur Beschreibung der jeweiligen Vorgehensweise soll die folgende Aus-
gabenstellung dienen.

Aufgabenstellung: Ausgehend vom voreingestellten Steuermodus "Klemmen 0" soll der Digitalein-

gang DI2 statt zur Auswahl des Festsollwertes 2/3 zur Aktivierung des Schnellhalt verwendet wer-
den. Hierzu ist der Digitaleingang DI2 statt mit dem Eingang bJogSpeed2 mit dem Eingang
bSetQuickstop der Applikation zu verkniipfen.

Méoglichkeit 1: Klemmenbelegung iiber die Registerkarte Klemmenbelegung dndern

Vorgehensweise:

1.

Auf der Registerkarte Klemmenbelegung im Listenfeld Steueranschliisse die "Digitalen Klem-
men" auswahlen:

Klemmenbelegung l

[~

Furktionsbelegung D11 und DI2 [C][DIT=Int | DI2=In2 |

_— . —————_____ Applikation

. Die Schaltflache _--- | zur Klemme DI2 betatigen, um das Dialogfeld Zuordnung Klemme -->

Funktionsblock zu 6ffnen.

« Im Listenfeld sind alle Bausteineingange, die aktuell mit dem Digitaleingang DI2 verkniipft
sind, mit einem Hakchen versehen:

& Fuordnung Klemme --> Funktionsblock @@

Die Klemme »777/D12 ist mit folgenden
Furklionsblockanschliissen werbunden:

Funktiohsblockanschluss | Bereits benutzt ... | ~
O L&_NCH: bS etSpeedCow Drigln_blnd
O La_MCHE: BlogSpeed [Drigln_bln1

LA_MNCtl: blogSpeed?

O L&_NCtl: BPatinéct

O L& _NCtl: BMPotE nable

O L&_NCtl; BMPatUp

O L& _NCHl: BMPatD awn “

| Abbrechen | ok |

%

. Hikchen beim Anschluss LA_NCtrl: bJogSpeed2 entfernen, um die bestehende Verkniipfung

aufzuheben.

. Hakchen beim Anschluss LA_NCtrl: bSetQuickstop setzen, um diesen Applikationseingang mit

dem Digitaleingang DI2 zu verknuipfen.

. Schaltflache OK betatigen, um das Dialogfeld wieder zu schliel3en.
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Anwenderdefinierte Klemmenbelegung

Méglichkeit 2: Klemmenbelegung iiber den dargestellten Signalfluss dndern

Vorgehensweise:

1. Zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.

2. Auf der Registerkarte Applikationsparameter die Schaltflache Signalfluss betatigen, um in die
Dialogebene Ubersicht = Signalfluss zu wechseln.

3. Im Listenfeld bJogSpeed2 die Auswahl "0: Nicht verbunden" einstellen.
4. Im Listenfeld bSetQuickstop die Auswahl "12: DigIn_bIn2" einstellen.

Verwandte Themen:

» Prinzipieller Signalfluss (€2 204)

» Schnittstellenbeschreibung (1 208)

» Vorbelegung der Applikation (£ 222)

Klemmenbelegung liber Konfigurationsparameter andern
Die vorkonfigurierte Klemmenbelegung ldsst sich auch lber ein Bussystem, mit dem Keypad oder
mit dem »Engineer« liber sogenannte Konfigurationsparameter umkonfigurieren.

- Jeder Konfigurationsparameter reprasentiert einen Signaleingang eines Funktions-, System-
oder Applikationsbausteins.

« Jeder Konfigurationsparameter enthalt eine Auswabhlliste mit Ausgangssignalen des gleichen
Datentyps.

- Die Verkniipfung erfolgt somit durch Auswahl des Ausgangssignals fiir den entsprechenden Si-
gnaleingang.

Im folgenden Beispiel wird der Digitalausgang 1 (Eingang LS_DigitalOutput.bOut1) mit dem Status-
signal "Antrieb bereit" (Ausgangssignal LA_nCtrl_bDriveReady) verknupft:

El 17 C.l /5[ Name et Einheit -
21| 1| LS_DigitalOutput: bR elay LA_MCtl_bD riveF ail
2| L5_DigitalOutput: bOuE] A1: LA_NCtrI_bDriveHead_lj
B21| 3| Reszerviert La_MNChl_bDriveReady -
=1l 4R = B2 LA_NCHL bClnkdctive
Femar 53 LA_NCulbOSPlshctive
E21| 5| Reserviert B4 LaA_MNChl_bSafeTorqueOff
BR LA_MChl b5 afetylztctive
521 €| USERLED B0 L& NCtl bSpeedCow =
B21| 7| LA_MCH: bStatusBitd Bl LA_MCHl béctSpeedEgZern
X F B2 LA MWChl bSpeedSetReached
E21| 8| LA_MCHl: bStatusBit2 =
A Be s B3 LA_NCH| bSpeedActEqSet
E21| 9| LA_MCHl: bStatusBit3 B4 L& MNChl_bMActCompare w
E21| 10) La_NCtl: bStatusBitd La_MNChl_bSpeedactEgSet
AL __.—-—-'—'_'-'_'__——-.
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6.3 Anwenderdefinierte Klemmenbelegung

Konfigurationsparameter fiir die digitalen Ausgangsklemmen

Uber die Subcodes von C00621 ldsst sich u. a. die vorkonfigurierte Klemmenbelegung der digitalen
Ausgangsklemmen andern:

Parameter

Info

Lenze-Einstellung
Wert | Einheit

C00621/1

LS_DigitalOutput: bRelay

1001: LA_nCtrl_bDriveFail

C€00621/2

LS_DigitalOutput: bOutl

1000: LA_nCtrl_bDriveReady

Weitere (hier nicht aufgefiihrte) Subcodestellen erlauben die Konfiguration von Eingangssignalen
verschiedener System- und Portbausteine.

Konfigurationsparameter fiir die Eingéinge der Applikation

Uber die folgenden Parameter I3sst sich die vorkonfigurierte Belegung der Applikationseingdnge

andern:

Parameter Info Lenze-Einstellung
€00700/1 LA_NCtrl: nMainSetValue_a 10: AIn1_Out
C€00700/2 LA_NCtrl: nTorqueMotLim_a 22:nPar3_a
€00700/3 LA_NCtrl: nTorqueGenLim_a 22:nPar3_a
C€00700/4 Schliisselschalter: max. Geschwindigkeit 15: Local Potentiometer P1
€00700/5 LA_NCtrl:Network(MCI/CAN)_wDriveControl 6: C_wDriveCtrl
€00700/6 LA_NCtrl: nPIDVpAdapt_a 1: C_nPos100_a(100.0%)
C€00700/7 LA _NCtrl: nPIDActValue_a 0: Nicht verbunden
€00700/8 LA_NCtrl: nPIDInfluence_a 1: C_nPos100_a(100.0%)
€00700/9 LA_NCtrl: nPIDsetValue_a 0: Nicht verbunden
€00700/10 reserviert 0: Nicht verbunden
C€00700/11 L _Counter_1:wLdVal 0: Nicht verbunden
C€00700/12 L Counter 1:wCmpVal 0: Nicht verbunden
€00700/13 L Compare_1:ninl_a 0: Nicht verbunden
C€00700/14 L Compare_1:nIn2_a 0: Nicht verbunden
€00700/15 LS ParReadWrite 1: wParlndex 0: Nicht verbunden
C€00700/16 LS_ParReadWrite_1: wParSubindex 0: Nicht verbunden
C€00700/17 LS ParReadWrite_1: winHWord 0: Nicht verbunden
C€00700/18 LS_ParReadWrite_1: winLWord 0: Nicht verbunden
C€00701/1 LA_NCtrl: bCInh 0: Nicht verbunden
C€00701/2 LA _NCtrl: bFailReset 10: DigIn_CInh
C€00701/3 LA_NCtrl: bSetQuickstop 0: Nicht verbunden
C€00701/4 LA _NCtrl: bSetDCBrake 13: Digln_biIn3
C€00701/5 LA_NCtrl: bSetSpeedCcw 14: DigIn_bin4
C€00701/6 LA _NCtrl: bJogSpeed1 11: Digln_bin1
C€00701/7 LA_NCtrl: bJogSpeed?2 12: DigIn_bIn2
C€00701/8 LA NCtrl: bMPotUp 0: Nicht verbunden
€00701/9 LA _NCtrl: bMPotDown 0: Nicht verbunden
C€00701/10 LA_NCtrl: bMPotInAct 0: Nicht verbunden
C€00701/11 LA_NCtrl: bMPotEnable 0: Nicht verbunden
C€00701/12 LA_NCtrl: bRFG_0 0: Nicht verbunden
C€00701/13 LA _NCtrl: bSetErrorl 0: Nicht verbunden
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Anwenderdefinierte Klemmenbelegung

Parameter Info Lenze-Einstellung
C00701/14 LA_NCtrl: bSetError2 0: Nicht verbunden
C€00701/15 LA_NCtrl: bPIDInfluenceRamp 1: C_bTrue
C€00701/16 LA_NCtrl: bPIDIOff 0: Nicht verbunden
C€00701/17 LA_NCtrl: bRLOCw 1: C_bTrue
C€00701/18 LA NCtrl: bRLOCcw 0: Nicht verbunden
C€00701/19 LA_NCtrl: bBrkRelease 15: Digin_bIn5
€00701/20 L Counter_1: bClkUp 0: Nicht verbunden
C€00701/21 L Counter_1: bClkDown 0: Nicht verbunden
C00701/22 L Counter 1:bload 0: Nicht verbunden
C00701/23 L DigitalDelay 1:bin 0: Nicht verbunden
C00701/24 L DigitalDelay 2:bin 0: Nicht verbunden
€00701/25 LS_WriteParamlist: bExecute 0: Nicht verbunden
C€00701/26 LS _WriteParamlList: bSelectWriteValue_1 0: Nicht verbunden
C€00701/27 reserviert 0: Nicht verbunden
C00701/28 L DigitallLogic_1: binl 0: Nicht verbunden
C€00701/29 L Digitallogic_1:bin2 0: Nicht verbunden
C€00701/30 L Digitallogic_2:binl 0: Nicht verbunden
C€00701/31 L Digitallogic_2:bIn2 0: Nicht verbunden
C€00701/32 LS _ParReadWrite 1: bExecute 0: Nicht verbunden
C€00701/33 LS_ParReadWrite 1: bReadWrite 0: Nicht verbunden
C00701/34 LA NCtrl: bPIDInAct 0: Nicht verbunden
C€00701/35 LA_NCtrl: bPIDOff 0: Nicht verbunden
Beispiel

Aufgabenstellung: Ausgehend vom voreingestellten Steuermodus "Klemmen 0" soll der Digitalein-
gang DI2 statt zur Auswahl des Festsollwertes 2/3 zur Aktivierung des Schnellhalt verwendet wer-
den. Hierzu ist der Digitaleingang DI2 statt mit dem Eingang bJogSpeed2 mit dem Eingang
bSetQuickstop der Applikation zu verkniipfen.

Vorgehensweise:

1. Die Einstellung des Konfigurationsparameters LA_NCtrl: bSetQuickstop (C00701/3) dndern, der
die Signalverkniipfung des Applikationseingangs bSetQuickstop reprasentiert: "0: Nicht verbun-
den" = "12: DigIn_bIn2"

2. Die Einstellung des Konfigurationsparameters LA_NCtrl: blogSpeed2 (C00701/7) dndern, der
die Signalverkniipfung des Applikationseingangs bJogSpeed2 reprasentiert: "12: DigIn_bIn2" =
"0: Nicht verbunden”

'@ Tipp!

Am Beispiel ist ersichtlich, dass fiir jeden Eingang einer Funktion im zugehdrigen Konfigu-
rationsparameter (C00700/x bzw. C00701/x) nur eine Quelle eingetragen werden kann.
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6.4 Elektrische Daten

Verwandte Themen:

» Anwendungsbeispiel: Entprellen eines digitalen Eingangs (0 481)

» Prinzipieller Signalfluss (2 204)

» Schnittstellenbeschreibung (3 208)

» Vorbelegung der Applikation (&1 222)

6.4 Elektrische Daten

Digitale Klemmen

Klemme

Verwendung / Elektrische Daten

24E

Externe 24-V-Spannungsversorgung

+DC19.2...28.8V, IEC 61131-2, SELV/PELV

« Stromaufnahme = 0.6 A

« Bei Verpolung keine Funktion und keine Zerstérung

GND

Externes Bezugspotenzial

RFR

Reglerfreigabe

« Elektrische Daten wie Digitaleingdnge

DI1...DI5

Digitaleingdnge

LOW-Pegel:

0..+5V

HIGH-Pegel:

+15..+30V

Eingangsstrom:

8 mA pro Eingang (bei 24 V)

Fremdspannungsfestigkeit:

max. 30 V, permanent

Eingangsimpedanz:

33kQ(2.5Q...6kQ)

Max. Eingangsfrequenz:

10 kHz (DI1/DI2)

Verarbeitungszyklus:

1 kHz (1 ms)

DO1

Digitalausgang

LOW-Pegel:

0..+5V

HIGH-Pegel:

+15...+430V

Ausgangsstrom:

max. 50 mA pro Ausgang

(externer Widerstand > 480 Q bei 24 V)

Verarbeitungszyklus:

1 kHz (1 ms)

240

24-V-Spannungsversorgung fiir externe Sensoren

Ausgangsstrom: ‘ max. 100 mA

GIO

Bezugspotenzial (digitale Masse)

NO / COM

Relaisausgang
« Potenzialfreier Kontakt (SchlieBer)
< AC250 V/3A
«DC24V/2A..240V /022 A
« nicht induktiv
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Analoge Klemmen

Klemme

Verwendung / Elektrische Daten

AU/AI

Spannungs- oder Stromeingang

Allgemeine Daten:

Auflésung:

10 Bit
(Fehler: 1 Digit = 0.1 %, bezogen auf den Endwert)

Wandlungsrate:

1 kHz

Um kurzzeitige Stérungen im analogen Signalverlauf zu fil-
tern, wird der analoge Eingangswert liber ein digitales Ver-
zogerungsfilter mit einer Zeitkonstante von 5 ms gefiihrt.

Verarbeitungszyklus:

1 kHz (1 ms)

Fremdspannungsfestigkeit:

+15V, permanent

Temperatureinfluss:

+0.5 % bzw. +1 mV/K
(Tamp = -10 °C ... +55 °C)

Bei Konfiguration als Spannungseingang (C00034 = "0")

Pegel/Normierung:

0..+10V=0..+21%=0..+16384=0..+100 %

Eingangswiderstand:

> 80 kQ

Eingangsspannung bei Drahtbruch:

Anzeige 0 (U < 0.2V, abs.)

Genauigkeit:

+0.1V

Grenzfrequenz:

315 Hz bei-3 dB

Bei Konfiguration als Stromeingang (C00034 = "1" oder "2")

Pegel/Normierung:

Bei Einstellung C00034 ="1":
0..420mA=0..+2%=0..+16384=0..+100 %

Bei Einstellung C00034 = "2" (life-zero):
+4..+20mA=0..+2%=0..+16384=0..+100 %

Schalthysterese:

1% (bei 20 mA)

Eingangswiderstand:

ca.250Q

Eingangsspannung bei Drahtbruch:

Anzeige 0 (1< 0.1 mA)

Genauigkeit:

+0.1 mA

AR

10-V-Referenzspannung

Ausgangsstrom: ‘ max. 10 mA

GA

Bezugspotenzial (analoge Masse, GND)
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7 Technologieapplikationen

Dieses Kapitel beschreibt die Handhabung und den Funktionsumfang der fiir den Antriebsregler
8400 motec verfiigbaren Technologieapplikationen.

Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl"

Diese in C00005 voreingestellte Technologieapplikation dient zur Losung von dreh-
zahlgefiihrten Antriebsaufgaben, z. B. Férderantriebe (im Verbund), Extruder, Priif-
stande, Riittler, Fahrantriebe, Pressen, Bearbeitungsmaschinen, Dosierer.

» TA "Stellantrieb — Drehzahl" (ta 203)

Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl (AC Drive Profil)"

Diese ab Version 04.01.00 verfligbare Technologieapplikation erméglicht eine Dreh-
zahl- bzw. Drehmomentsteuerung mittels "AC Drive Profil". Hierzu ist die Communi-
cation Unit EtherNet/IP™ erforderlich.

» TA "Stellantrieb — Drehzahl (AC Drive Profil)" (ca 231)

Technologieapplikation "Abschaltpositionierung”

Diese ab Version 05.00.00 verfiigbare Technologieapplikation dient zur Losung von
drehzahlgefiihrten Antriebsaufgaben, bei denen eine Vorabschaltung oder das An-
halten an bestimmten Positionen erforderlich ist, z. B. Rollenforderer und Transport-
bander. Die Vorabschaltung wird durch die Anbindung von Abschaltsensoren
realisiert.

» TA "Abschaltpositionierung" (&1 240)

Verwandte Themen:

» Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl" (t 34)

» Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung" (& 42)
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7.1 Auswahl der Technologieapplikation und des Steuermodus

7.1 Auswahl der Technologieapplikation und des Steuermodus

Die Auswahl der zu verwendenden Technologieapplikation erfolgt in C00005.

 Im »Engineer« konnen Sie die Auswahl der Technologieapplikation auf der Registerkarte
Applikationsparameter liber das Listenfeld Applikation vornehmen:

Applikationsparameter l

LA a e N Ubersicht
Metzzpanhung 3ph 4000 - —| Applikation C |1DDD: Stellantrieb-Drehzahl ﬂ
- 1000:  Stellantieb-Drehzahl
Grundfunktionen Steuemodus 1100;  Stelantrieb-Drehzahl [AC Dirive Profile)
3000 Abschaltpositiohisming
L_PCTRL_1: Betriehsmodus
Matomegelung > ’—_|Aus - Frozessregler -)I
[WFCplus: LI inear ~| -
B 2 L_MPot_1: Yerwenden >
il ,h‘ I atorpotentiometer I
PC-Handsteuerung
Grundfynklinnes ')I

Fiir jede Applikation stehen in CO0007 verschiedene Steuermodi zur Auswahl. Durch die Auswahl
des Steuermodus legen Sie fest, in welcher Weise die Steuerung der Technologieapplikation erfol-

gen soll, beispielsweise tiber Klemmen oder tiber einen Feldbus.

 Im »Engineer« kénnen Sie die Auswahl des Steuermodus auf der Registerkarte
Applikationsparameter iiber das Listenfeld Steuermodus vornehmen:

Applik ationsparameter ]

O O = Ubersicht
Metzspanhung 2ph 4000/ - —l Applikation |Stellantrieb-DrehzahI ﬂ
Grundfunktionen Stewermodus |£ 10 Elemmen D:J0g1;Jog:ﬂ ? |
0 Verzchaltung abgeandert
L_PCTRL_1: Betriebsf 9 | ocal mode
Motorregelung = BUs
|VFEpIus: 107 lirear ~| » 12 Klemmen 2:Jogl;Jog2: O5p; R/L
e L_MPat_1: Werwer 14 Klemmen 11: B/L; DCE: MPatUp: MPotD o
ol - 16: Klemmen 16: Jogl; Jog2; R/QSP; L/OSP
Nein 40 Nebwork(MCIACAN)
PC-Handsteuerung n 41 Network[A5]]
Grundfunktiones -)I

'@ Tipp!

Die vorkonfigurierte Belegung der Ein-/Ausgangsklemmen und Ports im jeweiligen Steuer-
modus kénnen Sie der Beschreibung der entsprechenden Technologieapplikation entneh-

men:

TA "Stellantrieb — Drehzahl": Klemmenbelegung der Steuermodi (£ 216)

TA "Abschaltpositionierung": Klemmenbelegung der Steuermodi (2 248)

Ausfiihrliche Informationen zur individuellen Konfiguration der Ein-/Ausgangsklemmen
erhalten Sie in der Beschreibung der 1/0-Klemmen im Unterkapitel "Anwenderdefinierte

Klemmenbelegung". (t1 193)
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7.2 TA "Stellantrieb — Drehzahl"
7.2 TA "Stellantrieb — Drehzahl"
Eigenschaften

« vorkonfigurierte Steuermodi fiir Klemmen- und Bussteuerung (mit vordefinierter Prozessda-
tenanbindung an den Feldbus)

freie Konfiguration von Ein- und Ausgangssignalen

» Offset und Verstarkung des Hauptsollwertes (bei Vorgabe liber analogen Eingang)
* bis zu 3 Festsollwerte fiir Drehzahl

« einstellbare Sollwert-Rampenzeiten

« lineare oder S-formige Rampenform

« automatische Haltebremsensteuerung

+ Schnellhalt (QSP) mit einstellbarer Rampenzeit

» zuschaltbare Motorpotentiometer-Funktion (als alternative Sollwertquelle)

» zuschaltbarer Prozessregler (PID-Regler) mit verschieden Betriebsmodi

- Lastiiberwachung

* Integrierte frei verfligbare "GeneralPurpose”-Funktionen:
Zahler, Binares Verzégerungsglied, Binare Logik, Analoger Vergleich

« Einbindung der Geberriickfiihrung

Ein-/Ausgangsschnittstelle

Die Applikation verfiigt iiber eine Eingangsschnittstelle zum Anschluss der Signalquellen (z.B.
Hauptsollwert) sowie liber eine Ausgangsschnittstelle fiir die Ansteuerung von Ausgangsklemmen
und Ausgangsports.

Parameter

Uber Parameter erfolgt die Einstellung/Parametrierung interner Funktionen, die Vorgabe von Soll-
werten sowie die Anzeige von Istwerten. Auch eine Umkonfigurierung der Schnittstellen ist Gber
entsprechende Konfigurationsparameter moglich.

Verwandte Themen:

» Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Stellantrieb — Drehzahl" (&2 34)
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7.2 TA "Stellantrieb — Drehzahl"

Prinzipieller Signalfluss

Wenn Sie auf der Registerkarte Applikationsparameter in der obersten Dialogebene Ubersicht die
Schaltflache Signalfluss betatigen, gelangen Sie eine Dialogebene tiefer zum Signalfluss der Appli-
kation (hier abgebildet mit dem voreingestellten Steuermodus "Klemmen 0"):

Applikationsparameter l

& Zurick 4 ] =@ 0 gha

bMPot ip [ [ Micht verbunden  + |
bMPatDown B[ Nicht veibunden |
brPotindct B [ Nicht vebunden ]
bMPotEnable [E][Micht verbunden |

bRLOCw [ L5 Pafic bTe |
bRLOCew [ [Micht verbunden ]
bSetSpeedCom ’W
blogSpeedi E ’W
bJogSpeed2E ’W

bPIDInfuencefia. [][LS_ParFi bTiue
PR Micht verbunden
PR [Micht vebunden

bCInhm Micht verbunden -
bF ailF eset m L5_Digitallnput: BCInh

]
Fernsteuerung: AUS @ >
rir_a rSet_a nOut_a nSpesdSetyall. Gerdtesteusrung
@ 0 % 00 oz 22| [ > 3| [ z
! t i
Hauptzollwert E E => E => : 2> : E =
i i i i Crehzahlsollwert
Analoger Eingang 1 > ; D—"" 1 D !,-_/ + 0] min-1
nbdzinSetialue_a L5_enaloginput + ]—( ]_
PID-Sollwert Moterregelung
Nicht werbunden -

Set oo % n
nPIDsetyaluz 3 Micht verbunder - nSet o] J'|P_|\'|i|&[
FID WP Adapt

LS _ParFis: nPo=100_a(100.0%) nidapt_sPIg[00 %
nPIDVpAdapt s | LS ParFis:nFo: < |
FID- stwert bSetQuickstop
Hicht verbunden néct_aptds)|0.0 % Ewcht verbunden ﬂ
nPID A Elue_a Nicht verbunder = bSetDCErak:
— etDCBrake
PID-Einfluss e -
LS_Digitallnput: bln3 -
L&_ParFis: nPos100_a[100.03) nIanu_a oo 4 m' J
nFID Influence_a E|LS_ParFiH: nPbsj
— m GP: GeneralPurpose »»

(A Motorpotentiometer (L_MPot_1) D] Geratesteuerung (LS_Drivelnterface)
Sollwertgenerator (L_NSet_1) El Motorregelung (MCTRL)
Prozessregler (L_PCTRL 1) [F]

"GeneralPurpose"-Funktionen

Eine Beschreibung aller Ein- und Ausgangsschnittstellen der Applikation finden Sie im
Kapitel "Schnittstellenbeschreibung®. (1 208)

Konfigurationsparameter fiir digitale Steuersignale:

Parameter Auswahl Signalquelle | fiir Steuersignal:
(Lenze-Einstellung)
bMPotUp 0: Nicht verbunden |L_MPot_1: Drehzahlsollwert erh6hen
(Co0701/8)

bMPotDown 0: Nicht verbunden

(C00701/9)

H
H bMPotInAct
4]

L _MPot_1: Drehzahlsollwert verringern

0: Nicht verbunden | L MPot 1:Inaktiv-Funktion aktivieren

(C00701/10)

bMPotEnable
(C00701/11)

0: Nicht verbunden |L_MPot_1: Motorpotentiometer-Funktion aktivieren
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Parameter Auswahl Signalquelle | fiir Steuersignal:
(Lenze-Einstellung)

a8 bRLOCw 1:LS_ParFix: bTrue |Rechtslauf (drahtbruchsicher) aktivieren
(C00701/17)

a bRLOCcw 0: Nicht verbunden | Linkslauf (drahtbruchsicher) aktivieren
(C00701/18)

bSetSpeedCcw 14: LS Digitallnput: | Drehrichtungswechsel
(C00701/5) bin4 (D14)

8] blogSpeed1 11:LS_Digitallnput: | Auswahl Festsollwerte JOG-Sollwerte)
(C00701/6) bin1 (DI1)

9] blogSpeed2 12: LS Digitallnput:
(C00701/7) bin2 (DI2)

bPIDEnableinfluenceRamp 1:LS_ParFix: bTrue |L_PCTRL_1:Rampe fiir Einflussfaktor aktivieren
(C00701/15)

bPIDIOff 0: Nicht verbunden |L PCTRL 1:I-Anteil abschalten
(C00701/16)

bPIDOff 0: Nicht verbunden |L_PCTRL_1: Gesamten PID-Regler zurlicksetzen
(C00701/35) » Ab Version 04.00.00

bCInh 1:LS ParFix: bTrue |Antriebsregler freigeben/sperren
(C00701/1)

bFailReset 15: LS Digitalinput: | Fehlermeldung zuriicksetzen
(C00701/2) bCInh (RFR)

29 bSetQuickstop 0: Nicht verbunden | Schnellhalt (QSP) auslésen
(C00701/3)

30} bSetDCBrake 13: LS Digitallnput:
(C00701/4) bin3 (DI3)

Konfigurationsparameter fiir analoge Sollwerte:

Parameter Auswahl Signalquelle | fijr Sollwertvorgabe:
(Lenze-Einstellung)
nMainSetValue_a 10: LS_Analoglnput: | Hauptsollwert
(€00700/1) ninl_a + 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)
(Analoger Eingang 1)
nPIDsetValue_a 0: Nicht verbunden |L_PCTRL 1:Sensor- bzw. Prozesssollwert fiir Betriebs-
(C00700/9) modus 2
nPIDVpAdapt_a 1:LS_ParFix: L PCTRL 1:Prozentuale Adaption der in C00222 einge-
(Co0700/6) nPos100_a (100%) |stellten Verstarkung Vp
nPIDActValue_a 0: Nicht verbunden |L_PCTRL 1:Drehzahl- bzw. Sensoristwert (Prozessist-
(C00700/7) wert)
nPIDInfluence_a 1:LS_ParFix: L PCTRL 1:Prozentuale Begrenzung des Einflussfaktors
(C00700/8) nPos100_a (100%)
Anzeigeparameter:
Parameter Info
Hi nin_a Eingangswert Motorpotentiometer
(C00830/11)
nNSet_a Eingangswert Sollwertgenerator
(Coo830/1)
FA | nOut_a Ausgangswert Sollwertgenerator
(Co0830/2)
23] nSpeedSetValue_a Drehzahlsollwert fiir die Motorregelung
(C00830/2)
nSet_a Sensor- bzw. Prozesssollwert fiir Betriebsmodus 2
24 =
(coo830/8)
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7.2 TA "Stellantrieb — Drehzahl"

Parameter Info

25} nAdapt_a Prozentuale Adaption der in C00222 eingestellten Verstarkung Vp
(c00830/7)

/3 | nAct_a Drehzahl- bzw. Sensoristwert (Prozessistwert)
(Co0830/6)

ninflu_a Prozentuale Begrenzung des Einflussfaktors
(C00830/9)

28] Drehzahlsollwert Drehzahlsollwert
(C00050)

Vorgabe des Drehzahlhauptsollwertes

Die Vorgabe des Drehzahlhauptsollwertes erfolgt in der Lenze-Einstellung tiber den analogen Ein-
gang 1.
+ Normierung: 10 V = 100 % Bezugsdrehzahl (C00011)

« Der Hauptsollwert wird im Sollwertgenerator tiber einen Hochlaufgeber mit linearen oder S-
férmigen Rampen zu einem Drehzahlsollwert geformt.

« Ausfihrliche Funktionsbeschreibung siehe FB L NSet 1. (1 456)

Motorpotentiometer-Funktion

Alternativ kann der Drehzahlhauptsollwert auch liber eine Motorpotentiometer-Funktion erzeugt
werden.

* In der Lenze-Einstellung ist die Motorpotentiometer-Funktion deaktiviert.
« Die Aktivierung ist liber C00806 oder den Eingang bMPotEnable méglich.

 Das Verhalten des Motorpotentiometer beim Einschalten des Antriebssystems ist in C00805
auswahlbar.

« Ausfihrliche Funktionsbeschreibung siehe FB L_MPot_1. (1 452)

Prozessregler

Dem Sollwertgenerator ist ein Prozessregler (PID-Regler) nachgeschaltet.
« In der Lenze-Einstellung ist der Prozessregler deaktiviert.
- Die Aktivierung erfolgt durch Auswahl des Betriebsmodus in C00242.
« Ausfuhrliche Funktionsbeschreibung siehe FB L_PCTRL 1. (L1 463)
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7.2.1.1 "GeneralPurpose"-Funktionen

Die folgenden sogenannten "GeneralPurpose"-Funktionen stehen zur freien Verfiigung:

Funktionsbaustein Funktion

L Compare_1 Analoger Vergleich

L Counter 1 Digitaler Aufwarts-/Abwartszahler

L DigitalDelay 1 Bindres Verzogerungsglied

L DigitalDelay 2 (z. B.zum Entprellen eines digitalen Eingangs)

L DigitallLogic_1 Bindre Logik (ab Version 02.00.00)

L DigitallLogic_2 Binare Logik (ab Version 04.00.00)

LS ParReadWrite 1 Lesen und Beschreiben von lokalen Parametern (ab Version 04.00.00)

- Die Eingange der "GeneralPurpose”-Funktionen lassen sich tber die Konfigurationsparameter
der Applikation mit anderen Ausgangssignalen verkniipfen.

« Die Ausgange der "GeneralPurpose"-Funktionen stehen wiederum in Konfigurationsparame-
tern anderer Eingange zur Auswahl.

3 So gelangen Sie zum Parametrierdialog einer "GeneralPurpose"-Funktion:

In der Dialogebene Ubersicht = Signalfluss die Schaltfliche GP: GeneralPurpose >> betiti-

gen.

« Es werden nun weitere Schaltflichen eingeblendet, liber die Sie zum Parametrierdialog
der jeweiligen "GeneralPurpose”-Funktion gelangen:

Analoger Wergleich 1 fahler 1
Bindres Werzdgerungsglied 1 Bindres Werzigerungsglied 2
Bindre Logik 1 Bindre Logik 2

LS ParFeadrite_1

GF: GeneralPurpose <<

« Durch erneutes Betatigen der Schaltflache GP: GeneralPurpose << lassen sich die zusatz-
lichen Schaltflachen wieder ausblenden.

Verwandte Themen:

» Anwendungsbeispiel: Entprellen eines digitalen Eingangs (L0 481)
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Schnittstellenbeschreibung

@ Tipp!

Uber die in der ersten Spalte aufgefiihrten Konfigurationsparameter kénnen Sie die vor-
konfigurierte Belegung des jeweiligen Eingangs andern.

» Anwenderdefinierte Klemmenbelegung (&1 193)

Eingdnge

Bezeichner
Datentyp
Konfigurationsparameter

Info/Einstellméglichkeiten

nMainSetValue_a
INT

C€00700/1

Drehzahlhauptsollwert
+ Normierung: 16384 = 100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
« Der Hauptsollwert wird im Sollwertgenerator tiber einen Hochlaufgeber mit line-
aren oder S-féormigen Rampen zu einem Drehzahlsollwert geformt.
« Vor dem Hochlaufgeber wirken eine Sperrdrehzahl-Ausblendefunktion und eine
Sollwert-MinMax-Begrenzung.
« Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siene FB L_NSet_1.

nTorqueMotLim_a
nTorqueGenlim_a
INT
€00700/2...3

Motorische und generatorische Drehmomentbegrenzung

- Diese Eingangssignale werden direkt an die Motorregelung weitergegeben, um
das maximal motorische und das maximal generatorische Drehmoment des An-
triebsreglers zu begrenzen.

« Der Antrieb kann kein groReres motorisches/generatorisches Drehmoment als
hiermit eingestellt abgeben.

- Die angelegten Werte (beliebige Polaritat) werden intern als absolute GroRe in-
terpretiert.

« Bei Sensorloser Vectorregelung (SLVC) wirkt die Begrenzung direkt auf die dreh-
momentbildende Stromkomponente.

» Normierung: 16384 = 100 % M5, (C00057)

Drehmomentgrenzen im motorischen und generatorischen Betrieb:

TorqueGenLim N\ A
TorqueMotLim

A
Sy

TorqueMotLim

v TorqueGenLim

Gerdtesteuerung

wDriveControl
WORD

Steuerwort liber Kommunikationsschnittstelle

« Im Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)" erhalt der von einer Gibergeordneten
Steuerung (z. B. IPC) kontrollierte Antriebsregler sein Steuerwort tiber die Kom-
munikationsschnittstelle (MCI/CAN). Durch den vorgeschalteten Portbaustein
LP_Network_Inwird das Prozessdatenwort an diesem Eingang zur Verfligung ge-
stellt.

« Detailbeschreibung der einzelnen Steuerbits siehe Unterkapitel "Steuerwort
wDriveControl".
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Bezeichner

Konfigurationsparameter

Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

bCinh

€00701/1

Antriebsregler freigeben/sperren

BOOL

FALSE | Antriebsregler freigeben: Der Antriebsregler wechselt in den Gerate-
zustand "OperationEnabled", sofern keine andere Quelle fiir Regler-
sperre aktiv ist.
» Welche Quellen bzw. Ausléser fiir Reglersperre aktiv sind, wird in
C€00158 bit-codiert angezeigt.

TRUE | Antriebsregler sperren (Reglersperre): Der Antriebsregler wechselt in
den Geratezustand "SwitchedOn".

bFailReset

Fehlermeldung zuriicksetzen

BOOL | In der Lenze-Einstellung ist dieser Eingang mit dem Digitaleingang RFR (Reglerfrei-
C00701/2 | oape) verbunden, so dass mit Reglerfreigabe zugleich eine ggf. vorliegende Fehler-
meldung zuriickgesetzt wird (sofern die Ursache der Storung beseitigt ist).

TRUE | Der aktuelle Fehler wird zuriickgesetzt, sofern die Ursache der Sto-
rung beseitigt ist.
- Liegt die Storung noch vor, bleibt der Fehlerzustand erhalten.

bSetQuickstop

BOOL

Schnellhalt (QSP) auslésen

« Siehe auch Geratebefehl "Schnellhalt aktivieren/aufheben".

C€00701/3

TRUE | Schnellhalt aktivieren.

« Die Motorregelung wird von der Sollwertvorgabe abgekoppelt
und der Motor wird innerhalb der in CO0105 parametrierten Ab-
laufzeit in den Stillstand (n;s; = 0) gefiihrt.

« Bei "closed loop"-Betrieb wird der Motor im Stillstand gehalten.

- Die Impulssperre (CINH) wird gesetzt, wenn die Funktion "Auto-
DCB" liber C00019 aktiviert wurde.

FALSE | Schnellhalt aufheben.

« Der Schnellhalt wird wieder aufgehoben, sofern keine andere
Quelle fiir Schnellhalt aktiv ist.

» Welche Quellen bzw. Ausléser fiir Schnellhalt aktiv sind, wird in
C€00159 bit-codiert angezeigt.

bSetDCBrake

BOOL
C€00701/4

Manuelle Gleichstrombremsung (DCB)

« Ausfiihrliche Informationen zur Gleichstrombremsung finden Sie im Kapitel zur
Motorregelung im Unterkapitel "Gleichstrombremsung".

A Hinweis!

Eine Haltebremsung ist mit diesem Bremsverfahren nicht méglich!
Verwenden Sie zur verschleiRarmen Ansteuerung einer Haltebremse die Grund-
funktion "Haltebremsensteuerung".

FALSE | Gleichstrombremsung deaktivieren.

TRUE | Gleichstrombremsung aktivieren, d. h. der Antrieb wird mittels
Gleichstrombremsung in den Stillstand gefiihrt.
- Die Bremswirkung endet bei Stillstand des Laufers.
. Z\Iach ,;Ablauf der Haltezeit (C00107) setzt der Regler Impulssperre
CINH).

Drahtbruchsichere Vorgabe der Drehrichtung in Verbindung mit Schnellhalt
« Die beiden Eingange sind im Steuermodus "Klemmen 16" mit den digitalen Klemmen DI3 und DI4 verkniipft.

« Ausfuhrliche Funktionsbeschreibung siehe siehe FB L_RLO.

bRLOCw Rechtslauf (drahtbruchsicher) aktivieren
Cooze1/as FALSE | Schnellhalt
TRUE | Rechtslauf
bRLQCcw Linkslauf (drahtbruchsicher) aktivieren

BOOL
C€00701/18

FALSE | Schnellhalt

TRUE | Linkslauf
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Bezeichner

Datentyp
Konfigurationsparameter

Info/Einstellméglichkeiten

Sollwertgenerator

« Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siehe FB L_NSet 1.

bSetSpeedCcw Drehrichtungswechsel
BOOL | . Beispielsweise, wenn Motor oder Getriebe spiegelbildlich an ein Maschinenteil
C00701/5 | gebaut werden, die Sollwertvorgabe aber unverindert fiir positiven Drehsinn er-
folgen soll.
FALSE | Drehrichtung rechts (Cw)
TRUE | Drehrichtung links (Ccw)
bJogSpeedl Auswahleingange fiir ablosende Festsollwerte (JOG-Sollwerte) fiir den Hauptsoll-
blogSpeed2 wert
BoOL | « Uber diese Auswahleingdnge kann statt dem Hauptsollwert ein Festsollwert fiir
Egg;gi 5 den Sollwertgenerator aktiviert werden.
COOTOUT |, Die zwei Auswahleingange sind binar codiert, somit konnen drei Festsollwerte
ausgewahlt werden.
« Bei binar codierter Auswahl "0" (alle Eingénge = FALSE oder unbelegt) ist der
Hauptsollwert nMainSetValue_a aktiv.
- Die Vorgabe der Festsollwerte erfolgt in C00039/1...3 in [%] bezogen auf die Be-
zugsdrehzahl (C00011).
« Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siene FB L_NSet 1.
bRFG_0O Hochlaufgeber: Hauptsollwert-Integrator liber die aktuellen Ti-Zeiten auf "0" fiihren
BOOL |« Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siehe FB L_NSet_1.
€00701/12
TRUE | Der aktuelle Wert des Hauptsollwert-Integrators wird lber die ein-
gestellte Ti-Zeit auf "0" gefiihrt.
Motorpotentiometer

Alternativ zum Eingangssignal nMainSetValue_a kann der Drehzahlhauptsollwert auch liber eine Motorpotentio-
meter-Funktion erzeugt werden.

« In der Lenze-Einstellung ist die Motorpotentiometer-Funktion deaktiviert.

« Die Aktivierung ist liber C00806 oder den Eingang bMPotEnable moglich.

« Das Verhalten des Motorpotentiometer beim Einschalten des Antriebssystems ist in C00805 auswahlbar.

« Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siehe FB L_MPot 1.

bMPotUp Drehzahlsollwert erhéhen
Coofooloé TRUE | In C00800 eingestellten oberen Drehzahlgrenzwert mit der in
C€00802 eingestellten Hochlaufzeit anfahren.
bMPotDown Drehzahlsollwert verringern
C007300109L TRUE | In C00801 eingestellten unteren Drehzahlgrenzwert mit der in
€00803 eingestellten Ablaufzeit anfahren.
bMPotInAct Inaktiv-Funktion aktivieren
CoomBlO% TRUE | Der Drehzahlsollwert verhalt sich entsprechend der in C00804 ein-

gestellten Inaktiv-Funktion.
« In der Lenze-Einstellung wird der Drehzahlsollwert gehalten.

bMPotEnable
BOOL
€00701/11

Motorpotentiometer-Funktion aktivieren
- Dieser Eingang und C00806 sind ODER-verknlipft.

TRUE | Motorpotentiometer-Funktion aktiv, Drehzahlsollwert kann tiber
Steuereingange bMPotUp und bMPotDown verandert werden.
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Bezeichner

Datentyp
Konfigurationsparameter

Info/Einstellméglichkeiten

Prozessregler

« In der Lenze-Einstellung ist der Prozessregler deaktiviert.
- Die Aktivierung erfolgt durch Auswahl des Betriebsmodus in C00242.
« Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siehe FB L_PCTRL 1.

bPIDEnablelnfluenceRamp

BOOL
C00701/15

Rampe fiir Einflussfaktor aktivieren

FALSE | Einflussfaktor des PID-Reglers wird auf den Wert "0" herunterge-
rampt.

TRUE | Einflussfaktor des PID-Reglers wird bis zum Wert nPIDInfluence_a
hochgerampt.

bPIDIOff

BOOL
C€00701/16

I-Anteil des Prozessreglers abschalten
« In Verbindung mit dem in C00242 gewahlten Betriebsmodus
(Lenze-Einstellung: "Aus").

TRUE ‘ I-Anteil des Prozessreglers ist abgeschaltet.

nPIDVpAdapt_a
INT

Prozentuale Adaption der in C00222 eingestellten Verstarkung Vp
» Normierung: 16384 = 100 %

(ab Version 04.00.00)

C00700/8 |, |nterne Begrenzung auf £ 199.99 %
« Anderung kann online durchgefiihrt werden.
nPIDActValue_a Drehzahl- bzw. Sensoristwert (Prozessistwert)
INT |« Normierung: 16384 = 100 %
C00700/7 1, |nterne Begrenzung auf +199.99 %
nPIDInfluence_a Prozentuale Begrenzung des Einflussfaktors
INT |« Mit nPIDInfluence_a kann der Einflussfaktor des PID-Reglers auf einen gewiinsch-
C00700/8 | ten Wert begrenzt werden (- 199.99 % ... + 199.99 %).
» Normierung: 16384 = 100 %
« Interne Begrenzung auf £ 199.99 %
nPIDSetValue_a Sensor- bzw. Prozesssollwert fiir Betriebsmodus 2
INT |« Normierung: 16384 = 100 %
CO0700/8 |4 nterne Begrenzung auf +199.99 %
bPIDInAct Prozessregler temporar deaktivieren (anhalten)
BOOL| « Anderung kann online durchgefiihrt werden.
€00701/34
(ab Version 04.00.00) TRUE | - Der aktuelle Ausgangswert wird eingefroren.
« Der interne Regelungsalgorithmus wird angehalten.
- Ein liber den Eingang nNSet_a vorgegebener Sollwert wird in den
Betriebsmodi 0/1/4/5 jedoch weiterhin ausgegeben.
bPIDOFf Gesamten PID-Regler zuriicksetzen
COWOBlO?SL TRUE | « Der I-Anteil des Reglers wird auf 0 gesetzt.

- Der Reglerausgang wird auf 0 gesetzt.
« Der interne Regelungsalgorithmus wird angehalten.
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Bezeichner

Datentyp
Konfigurationsparameter

Info/Einstellméglichkeiten

Haltebremsensteuerung

« In der Lenze-Einstellung ist die Haltebremsensteuerung deaktiviert.
- Die Aktivierung erfolgt durch Auswahl des Betriebsmodus in C02580.
« Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siehe Kapitel "Haltebremsensteuerung".

bBrkRelease

BOOL
C00701/19

Manuelles Liiften der Bremse in Verbindung mit dem gewdhlten Betriebsmodus.

« Inder Lenze-Einstellung ist dieser Eingang mit dem digitalen Eingang DI5 verbun-
den.

FALSE | Bremse nicht manuell liiften.

TRUE | Bremse manuell liften (Zwangsliiften).

* Hinweis!
Das Liiften der Bremse ist auch bei Reglersperre moglich!

« Im Automatikbetrieb wird die interne Bremsenlogik deaktiviert
und die Bremse geliiftet (Supervisor-Betrieb).
Die ggf. durch die Bremsensteuerung gesetzte Reglersperre wird
wieder aufgehoben.

« Im Halbautomatikbetrieb liiftet die Bremse inklusive Vorsteue-
rung.

Ausginge

Bezeichner
Datentyp

Wert/Bedeutung

Gerdtesteuerung

wDeviceStateWord
WORD

Statuswort des Antriebsreglers (angelehnt an DSP-402)
- Das Statuswort enthalt Informationen zum aktuellen Status des Antriebsreglers.
« Im Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)" wird das Statuswort tiber den Port-
baustein LP_Network_Out als Prozessdatenwort an die libergeordnete Steue-
rung gesendet.

- Detailbeschreibung der einzelnen Statusbits siehe Unterkapitel "Statuswort
wDeviceStateWord".

wDeviceAuxStateWord
WORD

Erweitertes Statuswort des Antriebsreglers

wDetermFailNoLow
WORD

Anzeige des aktuellen Fehlers (Low-Word)

wDetermFailNoHigh

Anzeige des aktuellen Fehlers (High-Word)

WORD
bDriveFail TRUE | Antriebsregler im Fehlerzustand
BOOL « Gerdtezustand "Fault" aktiv.
bDriveReady TRUE | Antriebsregler ist betriebsbereit
BOOL « Geratezustand "SwitchedOn" aktiv.

- In diesem Geratezustand befindet sich der Antrieb, wenn die Zwi-
schenkreisspannung anliegt und der Antriebsregler noch durch
den Anwender gesperrt ist (Reglersperre).

bCinhActive TRUE | Reglersperre ist aktiv
BOOL
bQSPIsActive TRUE | Schnellhalt ist aktiv
BOOL
bSafeTorqueOff TRUE | Geratezustand "SafeTorqueOff" aktiv
BOOL
bSafetylsActive TRUE | in Vorbereitung
BOOL
bSpeedCcw FALSE | Drehrichtung rechts (Cw)
BOOL

TRUE | Drehrichtung links (Ccw)
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Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bSpeedSetReached TRUE | Drehzahlsollwert erreicht
BOOL « Ab Version 04.00.00 ist das Hysteresefenster fiir das Setzen die-
ses Status in C00241 einstellbar. Die Riicksetz-Hysterese betragt
fest 0.5 %:
C00241  C00241
>
r' N 7' N
+—> +—>
05% 0.5%
bSpeedActEqSet TRUE | Drehzahlistwert hat Sollwert innerhalb eines Hysteresebands er-
BOOL reicht
bNactCompare TRUE | Bei "Open loop"-Betrieb:
BOOL Drehzahlsollwert < Vergleichswert (C00024)
Bei "Closed loop"-Betrieb:
Drehzahlistwert < Vergleichswert (C00024)
blmaxActive TRUE | Stromsollwert wird intern begrenzt
BOOL (der Antriebsregler arbeitet an der maximalen Stromgrenze)
Motorregelung
bHeatSinkWarning TRUE | Ubertemperatur Kiihlkérper erkannt
BOOL
bOVDetected TRUE | Uberspannung erkannt
BOOL
bDCBrakeOn TRUE | Gleichstrombremsung aktiv
BOOL
bFlyingSyncActive TRUE | Fangen wird durchgefiihrt
BOOL
nMotorFregAct_a Aktuelle Drehfeldfrequenz
CO0058 [INT |« Normierung: 16384 = 100 % U/f-Eckfrequenz (C00015)
nOutputSpeedCtrl_a Drehzahl- bzw. Schlupfreglerstellwert
INT| « Normierung: 16384 = 100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
nMotorSpeedAct_a Drehzahlistwert

C00051[INT |« Normierung: 16384 = 100 % Bezugsdrehzahl (C00011)

nMotorVoltage_a Aktuelle Motorspannung/Umrichterausgangsspannung
INT |« Normierung: 16384 = 1000 V

nDCVoltage_a Aktuelle Zwischenkreisspannung
INT |« Normierung: 16384 = 1000 V

nMotorCurrent_a Aktueller Motorstrom
INT| « Normierung: 16384 = 100 % |nax mot (C00022)

nMotorTorqueAct_a Drehmomentistwert
€00056/2|INT |« Bei Motorregelung "VFC (+Geber)" wird dieser Wert aus dem aktuellen Motor-
strom ermittelt und entspricht nur ndherungsweise dem Drehmomentistwert.
+ Normierung: 16384 = 100 % M5, (C00057)

nHeatsinktemperature_a Kiihlkérpertemperatur
INT |« Normierung: 0...16384=0...80 °C
« Bei Minus-Temperaturen wird der Wert "0" ausgegeben.

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 213



7 Technologieapplikationen
7.2 TA "Stellantrieb — Drehzahl"

Bezeichner

Datentyp

Wert/Bedeutung

Haltebremsensteuerung
« Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siehe Kapitel "Haltebremsensteuerung".

bBrkReleaseOut

BOOL

Ansteuersignal fiir den motec-internen Leistungsausgang (Klemmen BR1 und BR2)
zur Ansteuerung der Bremse.
« Uber Bit 0 in C02582 ist eine invertierte Ansteuerung des Leistungsausgangs ak-
tivierbar. » Funktionale Einstellungen

FALSE | Bremse schlieBen.

TRUE | Bremse liiften.

bBrkReleased

BOOL

Statussignal "Bremse geliiftet" unter Beriicksichtigung der Offnungszeit der Bremse
- Bei Ansteuerung der Haltebremse auf schliessend wird bBrkReleased sofort auf
FALSE zuriickgesetzt, auch wenn die BremsenschlieRzeit noch nicht abgelaufen
ist!

TRUE ‘ Bremse geliiftet (nach Ablauf der Bremsendffnungszeit).

7.2.2.1 Steuerwort wDriveControl

Im Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)" erfolgt die Kontrolle/Steuerung des Antriebsreglers von
einer Uibergeordneten Steuerung (z. B. IPC) iber das Steuerwort wDriveControl.

+ Das von der ibergeordneten Steuerung empfangene Prozessdatenwort wird der Applikation
durch den vorgeschalteten Portbaustein LP_Network In am Eingang wDriveControl zur Verfii-
gung gestellt.

+ Anzeigeparameter: C00136/1

- Die Bit-Belegung des Steuerwortes konnen Sie der folgenden Tabelle entnehmen:

Bit Bezeichnung Funktion
Bit 0 | SwitchOn 1 = Wechsel in Geratezustand "SwitchedOn"

« Im Steuerwort muss dieses Bit gesetzt sein, damit das Gerat nach Netzein-
schalten in den Geratezustand "SwitchedOn" wechselt, ohne dass eine liber-
lagerte Steuerung dieses Bit Uiber den Feldbus vorgeben muss.

Bit 1 | DisableVoltage 1 = Wechselrichteransteuerung sperren (IMP - Impulssperre)
Bit 2 | SetQuickStop 1 = Schnellhalt (QSP) aktivieren.

» Schnellhalt aktivieren/aufheben (&2 65)
Bit 3 | EnableOperation 1 = Antriebsregler freigeben (RFR)

- Bei Steuerung liber Klemmen muss dieses Bit im Steuerwort gesetzt sein, da

sonst Reglersperre vorliegt.
» Antriebsregler freigeben/sperren (L1 65)
Bit 4 | ModeSpecific_1 Reserviert (aktuell nicht belegt)
Bit 5 | ModeSpecific_2
Bit 6 | ModeSpecific_3
Bit 7 | ResetFault 1 = Fehler zurlicksetzen (Trip Reset)
« Fehlermeldung quittieren (sofern die Fehlerursache behoben ist).
» Fehler riicksetzen (L1 66)
Bit 8 | SetHalt 1 = Stoppfunktion aktivieren
+ Antrieb Uiber Stopprampe stoppen (in Vorbereitung).
Bit 9 | reserved 1 Reserviert (aktuell nicht belegt)
Bit 10 | reserved_2
Bit 11 | SetDCBrake 1 = Gleichstrombremsung aktivieren
» Manuelle Gleichstrombremsung (DCB) (L 152)
Bit 12 | JogSpeedl Aktivierung Festdrehzahl1...3
Bit 13 | JogSpeed2
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Bit Bezeichnung Funktion
Bit 14 | SetFail 1 = Fehler setzen (Trip Set)
Bit 15 | SetSpeedCcw 0 = Drehrichtung rechts (Cw)

1 = Drehrichtung links (Ccw)

7.2.2.2

Statuswort wDeviceStateWord

Das von der Geratesteuerung ausgegebene Statuswort wDeviceStateWord enthalt fur die Gberge-
ordnete Steuerung alle Informationen, die zur Steuerung des Antriebsreglers wichtig sind.

« Das Statuswort wird im Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)" Giber den Portbaustein
LP_Network Out als Prozessdatenwort an die Gibergeordnete Steuerung gesendet.

» Anzeigeparameter: C00150

- Die Bit-Belegung des Statusworts wDeviceStateWord kdnnen Sie der folgenden Tabelle entneh-

men.
Bit Bezeichnung Status
Bit O | FreeStatusBit0 Freies Status-Bit 0 (konfigurierbar in C00621/7)
In Lenze-Einstellung nicht belegt.
Bit 1 | PowerDisabled 1 = Wechselrichteransteuerung ist gesperrt (Impulssperre ist aktiv)
Bit 2 | FreeStatusBit2 Freies Status-Bit 2 (konfigurierbar in C00621/8)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bimaxActive:
1 = Der Stromsollwert wird intern begrenzt (der Antriebsregler arbeitet an der
maximalen Stromgrenze)
Bit 3 | FreeStatusBit3 Freies Status-Bit 3 (konfigurierbar in C00621/9)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bSpeedSetReached:
1 = Drehzahlsollwert erreicht
Bit 4 | FreeStatusBit4 Freies Status-Bit 4 (konfigurierbar in C00621/10)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bSpeedActEqgSet:
1 = Drehzahlistwert hat Sollwert innerhalb eines Hysteresebands erreicht
Bit 5 | FreeStatusBit5 Freies Status-Bit 5 (konfigurierbar in C00621/11)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bNActCompare:
« Bei "Open loop"-Betrieb:
1 = Drehzahlsollwert < Vergleichswert (C00024)
- Bei "Closed loop"-Betrieb:
1 = Drehzahlistwert < Vergleichswert (C00024)
Bit 6 | ActSpeedlisZero 1 = Aktuelle Drehzahl ist 0
Bit 7 | ControllerInhibit 1 = Antriebsregler ist gesperrt (Reglersperre ist aktiv)
Bit 8 | StatusCodeBit0 Bit-codierte Anzeige des aktiven Gerdtezustands
Bit 9 | StatusCodeBit1 » Gerdte-Zustandsmaschine und Gerdtezustdnde (siehe Tabelle [4-1])
Bit 10 | StatusCodeBit2
Bit 11 | StatusCodeBit3
Bit 12 | Warning 1=Esliegt eine Warnung vor.
Bit 13 | Trouble 1 = Antriebsregler befindet sich im Geratezustand "Trouble”
- Beispielsweise bei Uberspannung.
Bit 14 | FreeStatusBit14 Freies Status-Bit 14 (konfigurierbar in C00621/12)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bSpeedCcw:
0 = Drehrichtung rechts (Cw), 1 = Drehrichtung links (Ccw)
Bit 15 | FreeStatusBit15 Freies Status-Bit 15 (konfigurierbar in C00621/13)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bDriveReady:
1 = Antriebsregler ist betriebsbereit
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Klemmenbelegung der Steuermodi

Der folgenden Gegeniiberstellung konnen Sie entnehmen, mit welchen Funktionen die digitalen Klemmen in den verschiedenen Steuermodi

belegt sind.
Belegung der digitalen Klemmen Relaisausgang

Steuermodus DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DO1 NO/COM
Local mode Sollwert von P2 Festsollwert 2 Manuelle Gleich- Drehrichtungs- | Haltebremse ma- Status Status
(siehe Montageanleitung) strombremsung wechsel nuell liiften 2 "Antrieb startbe- | "Es liegt ein Fehler

Festsollwert 3 3 w3

reit vor
Klemmen 0 Festsollwert 1 ’ Festsollwert 2 Manuelle Gleich- Drehrichtungs- Status Status
strombremsung wechsel "Antrieb startbe- | "Es liegt ein Fehler

Festsollwert 3 reit" vor"
Klemmen 2 Festsollwert 1 ’ Festsollwert 2 Schnellhalt Drehrichtungs-

Festsollwert 3 wechsel
Klemmen 11 Drehrichtungs- Manuelle Gleich- MPotUp MPotDown

wechsel strombremsung

Klemmen 16 Festsollwert 1 Festsollwert 2 Cw/QSP Ccw/QSP

Festsollwert 3
Network (MCI/CAN) Schnellhalt - -

Network (AS-i)

11st die Drehrichtung iiber DIP1/Schalter 2 fest auf "links" gesetzt, hat DI4 keinen Einfluss im Local mode.
2 In der Lenze-Einstellung ist die Bremsensteuerung ausgeschaltet (nicht aktiv). - Betriebsmodus in C02580 einstellen.

3 Gilt fur Einstellung DIP1/Schalter 8 = "OFF". Bei Einstellung DIP1/Schalter 8 = "ON" sind die beiden Statussignale vertauscht.

Verwendete Abkiirzungen:

MPotUp | Motorpotentiometer: Drehzahl erhéhen

MPotDown

Motorpotentiometer: Drehzahl verringern

Cw/QSP
Ccw/QSP

Drahtbruchsichere Vorgabe der Drehrichtung in Verbindung mit Schnellhalt
(Cw = Rechtslauf; Ccw = Linkslauf)

Verwandte Themen:

» Anwenderdefinierte Klemmenbelegung (0 193)

» Steuermodus "Network (MCI/CAN)" (td 329)
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7.2.3.2

Klemmen 0
X3/X4
—INO  |— 7
—foow |~
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zuriicksetzen RFR
Auswahl Festsollwert 1/3 DI1
Auswahl Festsollwert 2/3 DI2
Manuelle Gleichstrombremsung (DCB) DI3
Drehrichtungswechsel D4
Haltebremse manuell liften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
DI1 LA_NCtrl.bJogSpeed1 RFR LA_NCtrl.bFailReset
DI2 LA_NCtrl.bJogSpeed2 AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
10V =100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 LA_NCtrl.bSetDCBrake
D4 LA_NCtrl.bSetSpeedCcw NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady
Klemmen 2
X3/X4
—INO  — 7
—foow |~
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zuriicksetzen RFR
Auswahl Festsollwert 1/3 DI1
Auswahl Festsollwert 2/3 DI2
Schnellhalt DI3
Drehrichtungswechsel D4
Haltebremse manuell liften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
DI1 LA_NCtrl.bJogSpeed1 RFR LA_NCtrl.bFailReset
DI2 LA_NCtrl.bJogSpeed2 AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
" 10V = 100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 LA_NCtrl.bSetQuickstop
D4 LA_NCtrl.bSetSpeedCcw NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady
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7.2.3.3 Klemmen 11

X3/X4
—INO — 7
—~{com — .¢' .
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zuriicksetzen RFR
Drehrichtungswechsel DI1
Manuelle Gleichstrombremsung (DCB) DI2
Motorootentiometer Drehzahl erhéhen DI3
P Drehzahl verringern Dl4
Haltebremse manuell liften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
DI1 LA_NCtrl.bSetSpeedCcw RFR LA_NCtrl.bFailReset
DI2 LA_NCtrl.bSetDCBrake AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
10V =100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 LA_NCtrl.bMPotUp
Dl4 LA_NCtrl.bMPotDown NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady
7.23.4 Klemmen 16
X3/X4
—INO — 7
—~{com — .¢' .
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zuriicksetzen RFR
Auswahl Festsollwert 1/3 DI1
Auswahl Festsollwert 2/3 DI2
Rechtslauf - Schnellhalt DI3
Linkslauf - Schnellhalt Dl4
Haltebremse manuell liften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
DI1 LA_NCtrl.bJogSpeed1 RFR LA_NCtrl.bFailReset
DI2 LA_NCtrl.bJogSpeed2 AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
10V = 100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 LA_NCtrl.bRLQCwW
Dl4 LA_NCtrl.bRLQCew NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady
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7.2.3.5  Network (MCI/CAN)

Reglerfreigabe/Fehlermeldung zurlicksetzen
Schnellhalt

Haltebremse manuell liften

X3/X4

NO

com |

AR

Es liegt ein
Fehler vor

AU/AI

GND

RFR

g

DI1

DI2

DI3

Dl4

g

DI5

DO1

l— Antrieb

240

startbereit

GND

LP_Network_In

LP_Network_Out

WORD 1 | wDriveControl

WORD 1

wDeviceStateWord

WORD 2 | nMainSetValue_a

WORD 2

nMotorSpeedAct_a

WORD 3 |-

WORD 3

nOutputSpeedCtrl_a

WORD 4 |-

WORD 4

Anschluss

Belegung

Anschluss

Belegung

Di1

LA_NCtrl.SetQuickstop

DI2

DI3

Di4

DI5

LA_NCtrl.bBrkRelease

RFR

LA_NCtrl.bFailReset

AU/AI

NO, COM

LA_NCtrl.bDriveFail

DO1

LA_NCtrl.bDriveReady

Die vorkonfigurierte Verschaltung der internen Schnittstellen im Steuermodus

"Network (MCI/CAN)" ist im Kapitel [7.2.5.4] dargestellt. (0 228)

Verwandte Themen:

» Steuerwort wDriveControl (0 214)

» Statuswort wDeviceStateWord (2 215)

» Kommunikation (1 327)
» Steuermodus "Network (MCI/CAN)" (1 329)
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7.2.3.6 Network (AS-i)

X3/X4
S NO —
oo L
Es liegt ein
AR Fehler vor
AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zuriicksetzen — —RFR
DI1
DI2
DI3
Dl4
Haltebremse manuell liiften $—"— DI5
---|DO1 [«+— Antrieb
240 startbereit
GND
LP_Network_In LP_Network_Out
WORD 1 | wDriveControl WORD 1 | Bit 0 = TRUE; Bit 1 = bDriveReady
WORD 2 |- WORD 2 |-
WORD 3 |- WORD 3 |-
WORD 4 |- WORD 4 | -
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
D11 - RFR LA_NCtrl.bFailReset
DI2 - AU/AI
DI3
D4 - NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady

Die vorkonfigurierte Verschaltung der internen Schnittstellen im Steuermodus
"Network (AS-i)" ist im Kapitel [7.2.5.5] dargestellt. (1 229)

Verwandte Themen:

» Steuerwort wDriveControl (2 214)

» Statuswort wDeviceStateWord (2 215)

» Kommunikation (1 327)
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7.2 TA "Stellantrieb — Drehzahl"

7.2.4 Einstellparameter (Kurziibersicht)
Parameter Info Lenze-Einstellung

Wert | Einheit

C00012 Hochlaufzeit Hauptsollw. 20 (s
C00013 Ablaufzeit Hauptsollw. 20|s
C00182 Verschliffzeit PT1 20.00 | s
C00134 Rampenverschliff Hauptsollwert 0: Aus
C00019 Auto-DCB: Schwelle 3| min-1
C00036 DCB: Strom 50.0 | %
C€00039/1 Festsollwert 1 40.0 | %
€00039/2 Festsollwert 2 60.0 | %
€00039/3 Festsollwert 3 80.0 | %
C00105 Ablaufzeit Schnellhalt 50 s
C00106 Auto-DCB: Haltezeit 0.5(s
C00107 DCB: Haltezeit 999.0 | s
€00222 L_PCTRL_1:Vp 1.0
€00223 L PCTRL 1:Tn 400 | ms
€00224 L _PCTRL 1:Kd 0.0
C00225 L PCTRL_1: MaxLimit 1999 | %
€00226 L_PCTRL_1: MinLimit -199.9 | %
€00227 L_PCTRL_1: Hochlaufzeit 0.1]s
C€00228 L_PCTRL_1: Ablaufzeit 01]s
C€00231/1 L_PCTRL_1: Pos.Maximum 1999 | %
C00231/2 L _PCTRL_1: Pos.Minimum 0.0|%
C€00231/3 L_PCTRL_1: Neg.Minimum 0.0|%
C00231/4 L_PCTRL_1: Neg.Maximum 1999 | %
C00233 L_PCTRL_1: Wurzelfunktion 0: Aus
€00242 L_PCTRL_1: Betriebsmodus 0: Aus
€00243 L_PCTRL_1: Hochlaufzeit Einfluss 50|s
C00244 L_PCTRL_1: Ablaufzeit Einfluss 50|s
€00245 L_PCTRL_1: PID-Ausgangswert -1 %
C00246 L_PCTRL_1: Istwert nAct_a intern -1 %
€00800 L_MPot_1: Obere Grenze 100.0 | %
C00801 L_MPot_1: Untere Grenze -100.0 | %
€00802 L_MPot_1: Hochlaufzeit 10.0|s
C00803 L _MPot_1: Ablaufzeit 10.0 |s
C00804 L_MPot_1: Inaktiv-Fkt. 0: Wert beibehalten
C00805 L _MPot_1: Init-Fkt. 0: Letzten Wert laden
C00806 L_MPot_1: Verwenden 0: Nein
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7.2 TA "Stellantrieb — Drehzahl"
7.2.5 Vorbelegung der Applikation
7.2.5.1 Eingangsverbindungen

Steuermodi 10 /12 / 14 / 16 fiir Steuerung tiber Klemmen

C700/1 nMainSetValue_a AU AU AU AU
C700/2 nTorqueMotLim_a C472/3 C472/3 C472/3 C472/3
C700/3 nTorqueGenlim_a C472/3 C472/3 C472/3 C472/3
C700/4 Schliisselschalter: max. Geschwindigkeit Poti P1 Poti P1 Poti P1 Poti P1
C700/5 Network(MCI/CAN)_wDriveControl 0x0009 0x0009 0x0009 0x0009
C700/6 nPIDVpAdapt_a 100 % 100 % 100 % 100 %
C700/7 nPIDActValue_a - - - -
C700/8 nPIDInfluence_a 100 % 100 % 100 % 100 %
C700/9 nPIDSetValue_a o - - -
C€700/10 reserviert = - - -
C€700/11 L Counter_1:wlLdVal - - - -
C700/12 L Counter_1:wCmpVal - - - -
C700/13 L Compare_1:ninl_a = - - -
C700/14 L Compare_1:nin2_a = - - -
C700/15 LS_ParReadWrite 1: wParlndex - - - -
C700/16 LS_ParReadWrite 1: wParSubindex - - - -
C700/17 LS_ParReadWrite 1: winHWord = - - -
C700/18 LS_ParReadWrite 1: winLWord = - - -
C700/19 reserviert = - - -
C701/1 bCinh - - - -
C701/2 bFailReset RFR RFR RFR RFR
C701/3 bSetQuickstop - DI3 - -
C701/4 bSetDCBrake DI3 - DI2 -
C701/5 bSetSpeedCcw DI4 Di4 DI1 -
Cc701/6 bJogSpeed1 DI1 DI1 - DI1
C701/7 blogSpeed2 DI2 DI2 - DI2
C701/8 bMPotUp - - DI3 -
C701/9 bMPotDown - - Dl4 -
C701/10 bMPotInAct = - - -
C701/11 bMPotEnable = - TRUE -
C701/12 bRFG_0 - - - -
C€701/13 bSetErrorl = - - -
C701/14 bSetError2 = - - -
C701/15 bPIDInfluenceRamp TRUE TRUE TRUE TRUE
C701/16 bPIDIOff = - - -
C701/17 bRLOCW TRUE TRUE TRUE DI3
C701/18 bRLOCcw = - - Di4
C701/19 bBrkRelease DI5 DI5 DI5 DI5
C701/20 L _Counter_1: bClkUp - - - -
C701/21 L _Counter_1: bClkDown = - - -
C€701/22 L Counter_1: blLoad = - - -
C€701/23 L DigitalDelay_1:bin = - - -
C701/24 L DigitalDelay_2:bin - - - -
C€701/25 LS_WriteParamList: bExecute = - - -
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C701/26 LS_WriteParamlList: bSelectWriteValue_1
C701/27 reserviert
C701/28 L Digitallogic_1:binl
C701/29 L DigitallLogic_1:bIn2
C701/30 L Digitallogic_2: binl
C701/31 L DigitallLogic_2: bin2
C€701/32 LS_ParReadWrite 1: bExecute
C€701/33 LS_ParReadWrite 1: bReadWrite
C701/34 bPIDInAct
C701/35 bPIDOFf
Steuermodi 40 / 41 fiir Steuerung liber Network
C700/1 nMainSetValue_a PDO1/Wort 2 -
C700/2 nTorqueMotLim_a C472/3 C472/3
C€700/3 nTorqueGenLim_a Cca72/3 C472/3
C700/4 Schlisselschalter: max. Geschwindigkeit Poti P1 Poti P1
C700/5 Network(MCI/CAN)_wDriveControl PDO1/Wort 1 0x0009
Cc700/6 nPIDVpAdapt_a 100 % 100 %
C700/7 nPIDActValue_a - -
C700/8 nPIDInfluence_a 100 % 100 %
C700/9 nPIDSetValue_a - -
C700/10 reserviert - -
C700/11 L Counter_1:wLdVal - -
C€700/12 L Counter_1:wCmpVal - -
C€700/13 L Compare_1:ninl_a - -
C700/14 L _Compare_1:nin2_a - -
C700/15 LS_ParReadWrite 1: wParlndex - -
C700/16 LS_ParReadWrite 1: wParSubindex - -
C700/17 LS_ParReadWrite 1: winHWord - -
C700/18 LS_ParReadWrite 1: winLWord - -
C€700/19 reserviert - -
C701/1 bCinh - -
C701/2 bFailReset RFR RFR
C701/3 bSetQuickstop DI1 -
C701/4 bSetDCBrake PDO1/Bit 11 -
Cc701/5 bSetSpeedCcw PDO1/Bit 15 -
C701/6 bJogSpeed1 PDO1/Bit 12 PDO1/Bit 0
C701/7 bJogSpeed2 PDO1/Bit 13 PDO1/Bit 1
C701/8 bMPotUp - -
C701/9 bMPotDown - -
C701/10 bMPotInAct - -
C701/11 bMPotEnable - -
C701/12 bRFG_0 PDO1/Bit 8 -
C701/13 bSetErrorl - -
C701/14 bSetError2 - -
C701/15 bPIDInfluenceRamp TRUE TRUE
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C701/16 bPIDIOff - -
C701/17 bRLOCW TRUE PDO1/Bit 2
C701/18 bRLOCcw - PDO1/Bit 3
C701/19 bBrkRelease DI5 DI5

701/2 L _Counter_1: bClkUp

701/2 L_Counter_1: bClkDown

701/2 L_Counter_1:blLoad

701/2 L DigitalDelay_1:bin

701/2 L DigitalDelay_2:bin

701/2 LS_WriteParamList: bExecute

701/2 LS_WriteParamlList: bSelectWriteValue_1

701/2 reserviert

701/2 L Digitallogic_1: binl

SEECEEREED

701/2 L DigitalLogic_1:bIn2 - -
C701/30 L DigitalLogic_2: binl - -
C701/31 L DigitalLogic_2: bIn2 - -
C701/32 LS_ParReadWrite 1: bExecute - -
C701/33 LS_ParReadWrite_1: bReadWrite - -
C701/34 bPIDInAct - -
C701/35 bPIDOFf - -
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7.2.5.2 Ausgangsverbindungen

Steuermodi 10 / 12 / 14 / 16 fiir Steuerung liber Klemmen

Ia]
o
N
o
Ul

LS

DisFree: wDis1 (-C481/1)

Ia]
o
N
o
()}

LS

DisFree: wDis2 (-C481/2)

Ia]
o
N
o
~

LS

DisFree: wDis3 (-C481/3)

LS

DisFree: wDis4 (- C481/4)

LS

DisFree_a: nDis1_a (-C482/1)

LS

DisFree_a: nDis2_a (-C482/2)

NN jnln
o [|O [ |O | |O
NN NN
oo |o|le
- [ |2 []O ||
Ll (=]

LS

DisFree_a: nDis3_a (-C482/3)

[a)
N

LS

DisFree_a: nDis4_a (-C482/4)

[a)
o [ |OY
N[N
==
N =
o

LP

Network _Out: MCI_wState/CAN1_wState

LP

Network _Out: MCI_wOut2/CAN1_wOut2

LP

Network _Out: MCI_wOut3/CAN1_wOut3

LP

Network_Out: MCI_wOut4/CAN1_wOut4

NN jnln
o ||o || | [0
NN NS
REERE(=nE(=]
N[N NN
B w [N | ]=

LP

Network_Out: MCI_wOut5/CAN2_wOutl

Ia]
o
N
o
N
[

LP

Network_Out: MCI_wOut6/CAN2_wOut2

LP

Network_Out: MCI_wOut7/CAN2_wOut3

MCI_bOut5/CAN2_bOut1_BO ... B15

€620/26
C€620/27 LP_Network _Out: MCI_wOut8/CAN2_wOut4 = -
C621/1 LS_DigitalOutput: bRelay bDriveFail bDriveFail
€621/2 LS_DigitalOutput: bOut1 (DO1) bDriveReady bDriveReady
€621/7 LA_NCtrl: bStatusBit0 - -
C€621/8 LA_NCtrl: bStatusBit2 blmaxActive bimaxActive
€621/9 LA_NCtrl: bStatusBit3 bSpeedSetReached bSpeedSetReached
€621/10 LA_NCtrl: bStatusBit4 bSpeedActEqSet bSpeedActEqSet
C€621/11 LA_NCtrl: bStatusBit5 bNActCompare bNActCompare
C€621/12 LA_NCtrl: bStatusBit14 bSpeedCcw bSpeedCcw
C€621/13 LA_NCtrl: bStatusBit15 bDriveReady bDriveReady
C621/16 LS_DisFree_b: bDis1 (-C480/Bit0) - -
C621/17 LS_DisFree_b: bDis2 (-C480/Bit1) - -
C€621/18 LS_DisFree_b: bDis3 (- C480/Bit2) - -
C€621/19 LS_DisFree_b: bDis4 (-C480/Bit3) - -
€621/20 LS_DisFree_b: bDis5 (-»C480/Bit4) - -
C€621/21 LS _DisFree_b: bDis6 (-C480/Bit5) - -
€621/22 LS _DisFree_b: bDis7 (-C480/Bit6) - -
€621/23 LS_DisFree_b: bDis8 (-C480/Bit7) = -
€621/30 LP_Network_Out: - -
MCI_bState/CAN1_bState_BO
C€621/31 LP_Network_Out: - -
MCI_bState/CAN1_bState_B1
€621/32..45 LP_Network_Out: - -
MCI_bState/CAN1_bState_B2...B15
€621/46...61 LP_Network Out: - -
MCI_bOut2/CAN1_bOut2_BO ... B15
C€621/62..77 LP_Network_Out: = -
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Steuermodi 40 / 41 fiir Steuerung liber Network

Ia]
o
N
o
U1

LS_DisFree: wDis1 (-C481/1) - -

Ia]
o
N
o
o

LS_DisFree: wDis2 (-C481/2) - -

LS_DisFree: wDis3 (-C481/3) - -

LS_DisFree: wDis4 (—-C481/4) - -
LS_DisFree_a: nDis1_a (-C482/1) - -
LS_DisFree_a: nDis2_a (-C482/2) - -
LS_DisFree_a: nDis3_a (-C482/3) - -
LS_DisFree_a: nDis4_a (-C482/4) - -

NN jn|ln
o |0 [0 | |0
NN (NN
o ||1o|I1o|I1e
=[O [0 |IN
o

[a)
[

o | |o
NN
= (=]
= | |=

[a)
N

LP_Network

Out: MCI_wState/CAN1_wsState

wDeviceStateWord -

LP_Network

Out: MCl_wOut2/CAN1_wOut2

nMotorSpeedAct_a

LP_Network

Out: MCl_wOut3/CAN1_wOut3

nMotorSpeedSet_a

Q00N
o | O [ [Oy | |OY
NN (N[N
(=N (=N (=N (=]
NN [N IN
w [N [k ||O

LP_Network_Out: MCl_wOut4/CAN1_wOut4 - -

Ia)
o
N
o
N
i

LP_Network Out: MCI_wOut5/CAN2_wOutl - -

LP_Network Out: MCI_wOut6/CAN2_wOut2 - -

LP_Network Out: MCI_wOut7/CAN2_wOut3 - -

LP_Network _Out: MCI_wOut8/CAN2_wOut4 - -

N0 ln0ln0|ln
o [|1O [|O |0 | |0
NN (NN [N
=l e e |e
N (= [N NN

~N (o |l

LS_DigitalOutput: bRelay bDriveFail bDriveFail

LS_DigitalOutput: bOut1 (DO1) bDriveReady bDriveReady
C€621/7 LA_NCtrl: bStatusBit0 - -
C621/8 LA_NCtrl: bStatusBit2 blmaxActive blmaxActive
C621/9 LA_NCtrl: bStatusBit3 bSpeedSetReached bSpeedSetReached
€621/10 LA_NCtrl: bStatusBit4 bSpeedActEqSet bSpeedActEqSet
C€621/11 LA_NCtrl: bStatusBit5 bNActCompare bNActCompare
C€621/12 LA_NCtrl: bStatusBit14 bSpeedCcw bSpeedCcw
C€621/13 LA_NCtrl: bStatusBit15 bDriveReady bDriveReady
C621/16 LS_DisFree_b: bDis1 (-C480/Bit0) - -
C€621/17 LS_DisFree_b: bDis2 (-C480/Bit1) - -
C€621/18 LS_DisFree_b: bDis3 (-C480/Bit2) - -
C€621/19 LS_DisFree_b: bDis4 (-C480/Bit3) - -
€621/20 LS _DisFree_b: bDis5 (-C480/Bit4) - -
€621/21 LS _DisFree_b: bDis6 (-C480/Bit5) - -
C€621/22 LS _DisFree_b: bDis7 (-C480/Bit6) - -
€621/23 LS_DisFree_b: bDis8 (-C480/Bit7) - -
€621/30 LP_Network_Out: - TRUE

MCI_bState/CAN1_bState_BO
C€621/31 LP_Network_Out: - bDriveReady

MCI_bState/CAN1_bState_B1

LP_Network_Out: - -
MCI_bState/CAN1_bState_B2...B15

LP_Network_Out: - -
MCI_bOut2/CAN1_bOut2_BO ... B15

Ia) ) Ia)
o o o
N N N
P B =
= = g
oY N w
i o N
~N o >
~ = [Vl

LP_Network_Out: - -
MCI_bOut5/CAN2_bOut1 BO...B15
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7.2.5.3

Interner Signalfluss fiir Steuerung iiber Klemmen

Verschaltung der internen Schnittstellen in der Lenze-Einstellung (Steuermodus "10: Klemmen 0")

MCI_bCtrl_BO/CAN1_bCtr_B0 O
MCI_bCtrl_B1/CAN1_bCtr_B1 O
MCI_bCtrl_B2/CAN1_bCtr_B2 O
MCI_bCtrl_B3/CAN1_bCtr B3 O
MCI_bCtrl_B4/CAN1_bCtrl_B4 O
MCI_bCtrl_B5/CAN1_bCtr_B5 O
MCI_bCtrl_B6/CAN1_bCtrl_B6 OO
MCI_bCtrl_B7/CAN1_bCtr_B7 O
MCI_bCtrl_B8/CAN1_bCtr_B8 O
MCI_bCtrl_B9/CAN1_bCtr_B9 O
MCI_bCtrl_B10/CAN1_bCtrl_B10 O
MCI_bCtrl_B11/CAN1_bCtrl_B11 OO
MCI_bCtrl_B12/CAN1_bCtrl_B12 O
MCI_bCtrl_B13/CAN1_bCtrl_B13 O
MCI_bCtrl_B14/CAN1_bCtrl B14 O
MCI_bCtrl_B15/CAN1_bCtrl_B15 O
MCI_wCtrl/ICAN1_wCtrl m

MCI_bIn2_BO/CAN1_bln2_B0 O
MCI_bln2_B1/CAN1_bln2_B1 O
MCI_bln2_B2/CAN1_bln2_B2 O
MCI_bIn2_B3/CAN1_bln2_B3 O
MCI_bln2_B4/CAN1_bln2_B4 O
MCI_bln2_B5/CAN1_bln2_B5 O
MCI_bIn2_B6/CAN1_bln2_B6 OO
MCI_bln2_B7/CAN1_bln2_B7 O
MCI_bln2_B8/CAN1_bln2_B8 O
MCI_bln2_B9/CAN1_bln2 B9 OO
MCI_bIn2_B10/CAN1_bIn2_B10 O
MCI_bln2_B11/CAN1_bln2_B11 O
MCI_bIn2_B12/CAN1_bin2_B12 O
MCI_bIn2_B13/CAN1_bIn2_B13 O
MCI_bIn2_B14/CAN1_bin2_B14 O
MCI_bIn2_B15/CAN1_bIn2_B15 O
MCI_wIn2/CAN1_win2 m

MCI_wIn3/CAN1_win3 m
MCI_win4/CAN1_win4 m

MCI_bln5_B0/CAN2_bln1_B0 O
MCI_bln5_B1/CAN2_bln1_B1 O
MCI_bln5_B2/CAN2_bln1_B2 O
MCI_bln5_B3/CAN2_bln1_B3 O
MCI_bln5_B4/CAN2_bln1_B4 O
MCI_bln5_B5/CAN2_bln1_B5 O
MCI_bln5_B6/CAN2_bln1_B6 OO
MCI_bln5_B7/CAN2_bln1_B7 O
MCI_bln5_B8/CAN2_bln1_B8 OO
MCI_bln5_B9/CAN2_bln1_B9 O
MCI_bIn5_B10/CAN2_bln1_B10 O
MCI_bln5_B11/CAN2_bin1_B11 O
MCI_bln5_B12/CAN2_bin1_B12 O
MCI_bln5_B13/CAN2_bin1_B13 O
MCI_bin5_B14/CAN2_bin1_B14 O
MCI_bIn5_B15/CAN2_bin1_B15 O
MCI_wIn5/CAN2_win1 m

MCI_wIn6/CAN2_win2 m
MCI_win7/CAN2_win3 m
MCI_wIn8/CAN2_win4 m

LA _NCtrl

LS_Analoglnput

Aln_bCurrentErrorin1 O

AlN1_OUt Q0 C700/1 nin_a
O crons LMPa bUp
Ocrorg MPoDown ______ ppoyp
O croo DML pinagy
O croy DMPoEnable  penape
| L_NSet 1
PP, nNSet a NNOUt_a ==y
1 crone -LdoaSpeedt blog1
— nOcrouy DlogSpeed?  pjogp
Ooroz DRG0 bRigo
r— bNSetinv
L PCTRL_1
o IDVoAdan | nNSet a nOut 8 —
,_Dlrue [+ ni PAdapt_a
C700/6 nAdapt_a bActEqSet
C_nPos100.a o O Tor tPiDAcaea | nacts o
C_nNeg100_a 0 Croo/g -PIDinfluence a | ninflu_a
C_nP0s199.9.a o o ovoorg MPIDSetValue a | eqi o
C.nNeg199.9.2 o 401 cro115 EIDInfuenceRamp | pnableinfiuenceRamp.
C_w65535 m bPIDIOff
h 0 c701/16 L blOff
C_wDriveCtrl O c701/34 bPIDInAct | blnAct
Ocronss SEROF 1 bpipoff
LS_Motorinterface )
L a i bHeatSinkWarning O
LS_Digitallnput cro0r2 -MorqueMotlima | yrorqueNotLim_a bOVDetected— bOVDetected -
bin1 5 103 croorz T Lim_a im a bDCBrakeOn el te
bln2 0—J bFlyingSyncActive bFlyingSyncActive.
bin3 0 cron -DSelDCBrake bSetDCBrake bUVDetected bUVDetected
blnd o acros bixtOverload betOver\oadD
bin5 o——| {- bSetQuickstop bl2xtOverload bi2xtOverload -
bCinh O— Lo cronr MMax bMMax
bNMaxFault bNMaxFault,
o crotns bMotorPTCFault biolorPTCFaut
LS _ParFree_a |0 crous -2SetSpeedCon bAutoGSBlsActive —DAUOGSBIsActve -
car2i1 nPari_a o bClampActive —bClampAdtive
car2i2 nPar2_a o bIMPisacive ———_bIMPIsAclve
ca72i3 nPar3_a o—— 01 Gr01/1g LBrkRelease nMotorCurent 2 niotorCurtent a,
o nOutputSpeedCtrl_a
C472/4 nPar4_a o nOutputSpeedCtrl_a —noutputSpeedtira
= nMotorSpeedAct_a nMotorSpeedAct_a
nMotorTorqueAct a
LS ParFree b nMolorTorqus,-Aci_ag—onncvolta o a
nDCVoltage_a =
C470/1 bPart O nMotorVoltage_a nMotorVoltage a
C470/2 bPar2 O nMolorFrquct:a nMotorFregAct_a
Gl 7 I nHeatsinkTemperature_a —1HeatsinkTemperature_a
C470/16 bPar16 O
LS _Drivelnterface X
rFree Network(MCI/CAN)_ wDeviceStateWord wDeviceStateWord
wPar! m L 7005 ~WDriveControl wDriveControl wDeviceAuxStateWord — WDeviceAuxStateWord
wPar2 m ocromn XN beinh bReady bDriveRead
wPadm | rcronp DFaIResel prgiReset bFai bDiiveFal
wPar4 m O crotms DSCEmO pseterrort bSafeTorqueOff —bSafeTorqueOff -
0 cro1/14 bSetError2 bSetError2 i bSafetylsActive
e y :
0 ceziy -oStaus B0 bStatus_Bi0 bCinhisActive blnhActive
—bnaxhdie, ; cgp1/g bStatus_Bit2 bCwCew—_bSpeedCowr,
DSpeedSelReached, ;) g1/ bStatus Bit3 O
—DSpeedhalEaSel, iy gpqyqo LIS B psiatus Bit4 bQSPisActive —DASPIsAdive
DNAciCompare , /41 bStatus_Bit5 bStatus_Bit5 bNActCompare bNActCompare
—bSpeedOow 7y gy DStatus Bittd bStatus.Bit14 bimaxAcive blnexActve
bDriveReady -y ~6o4/15 -DStatUS Bitl5 bStatus_Bit15 bSpeedSetReached
- bSpeedActEqSet,

L_MPot_1

nMainSetValue a

nOut_a—

P q
wDetermFailNoLow wDetermFailNoLow,
wDetermFailNoHigh wDetermFailNoHigh

m C620/5 WDisT —— C481/1
= C620/6 WDis2 ——» C481/2
m C620/7 WDis3 —— C481/3
= Cc620/8 WDisd ——» C481/4

LS_DigitalOutput
C621/1  bRelay
c621/2  bOut!

O C620/9 nDisl_a ——» C482/1
O C620/10 nDis2.a —» C482/2
O C620/11 nDis3_.a —» C482/3
O C620/12 nDisd a —» C482/4

O ce21/16 bDist —>
0 c621/17 bDis2 —*
0 ce21/18 bDis3 —>
O ce21/19  bDisd —>
0 C621/20 bDis5 —>
O ce21/21 bDise —>
0 c621/22 bDisT —*
0 C621/23 bDis§ ——*

C480

0 c621/30
0 c621/31
O C621/32
0 C621/33
0 ce21/34
O C621/35
0 C621/36
0 ce21/37
0 c621/38
0 c621/39
O C621/40
0O Ce21/41
0 ce21/42
0 c621/43
0 C621/44
O C621/45
= C620/20

0 ce21/46
0 ce21/47
0 ce21/48
0 c621/49
0 C621/50
O c621/51
0 Ce21/52
0 C621/53
0 c621/54
0 C621/55
O C621/56
0O Ce21/57
0 C621/58
0 c621/59
0 c621/60
0 ce21/61
= C620/21

= C620/22
= C620/23

0 ce21/62
0 C621/63
O Ce21/64
0 Ce21/65
0 ce21/66
0O ce21/67
0 Cce21/68
O C621/69
0 Ce21/70
0 ce21/71
O ce21/72
0 C621/73
0 ce21/74
0 ce21/75
0 ce21/76
O ce21/77
= C620/24

= C620/25
= C620/26
= C620/27

MCI_bState_BO/CAN1_bState_BO
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B1
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B2
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B3
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B4
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B5
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B6
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B7
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B8
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B9
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B10
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B11
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B12
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B13
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B14
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B15
MCI_wState/CAN1_wState

MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_BO
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B1
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B2
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B3
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B4
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B5
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B6
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B7
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B8
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B9
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B10
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B11
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B12
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B13
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B14
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B15
MCI_wOut2/CAN1_wOut2

MCI_wOut3/CAN1_wOut3
MCI_wOut4/CAN1_wOut4

MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_BO
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B1
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B2
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B3
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B4
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B5
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B6
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B7
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B8
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B9
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B10
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B11
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B12
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B13
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B14
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B15
MCI_wOut5/CAN2_wOut1

MCI_wOut6/CAN2_wOut2
MCI_wOut7/CAN2_wOut3
MCI_wOut8/CAN2_wOut4
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7.2.5.4

Interner Signalfluss fiir Steuerung liber Network (MCI/CAN)

Verschaltung der internen Schnittstellen fiir Steuerung iiber Kommunikationsschnittstelle (Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)")

MCI_bCtrl_BO/CAN1_bCtr_B0 O
MCI_bCtrl_B1/CAN1_bCtr_B1 O
MCI_bCtrl_B2/CAN1_bCtr_B2 O

LA _NCtrl

MCI_bCtrl_B3/CAN1_bCtr B3 O
MCI_bCtrl_B4/CAN1_bCtrl_B4 O
MCI_bCtrl_B5/CAN1_bCtr_B5 O
MCI_bCtrl_B6/CAN1_bCtrl_B6 OO
MCI_bCtrl_B7/CAN1_bCtr_B7 O
MCI_bCtrl_B8/CAN1_bCtrl_B8 3

MCI_bCtrl_B9/CAN1_bCtr_B9 O
MCI_bCtrl_B10/CAN1_bCtrl_B10 O
MCI_bCtrl_B11/CAN1_bCtrl_B11 3

MCI_bCtrl_B12/CAN1_bCtrl_B12 3.
MCI_bCtrl_B13/CAN1_bCtrl B13 3

MCI_bCtrl_B14/CAN1_bCtrl B14 O

MCI_bCtrl_B15/CAN1_bCtrl_B15 3

MCI_wCtrlICAN1_wCtrl

MCI_bIn2_BO/CAN1_bln2_B0 O
MCI_bln2_B1/CAN1_bln2_B1 O
MCI_bln2_B2/CAN1_bln2_B2 O
MCI_bIn2_B3/CAN1_bln2_B3 O
MCI_bln2_B4/CAN1_bln2_B4 O
MCI_bln2_B5/CAN1_bln2_B5 O
MCI_bIn2_B6/CAN1_bln2_B6 OO
MCI_bln2_B7/CAN1_bln2_B7 O
MCI_bln2_B8/CAN1_bln2_B8 O
MCI_bln2_B9/CAN1_bln2 B9 OO
MCI_bIn2_B10/CAN1_bIn2_B10 O
MCI_bln2_B11/CAN1_bln2_B11 O
MCI_bIn2_B12/CAN1_bin2_B12 O
MCI_bIn2_B13/CAN1_bIn2_B13 O
MCI_bIn2_B14/CAN1_bin2_B14 O
MCI_bIn2_B15/CAN1_bIn2_B15 O

MCI_wIn2/CAN1_win2 m—

MCI_wIn3/CAN1_win3 m
MCI_win4/CAN1_win4 m

MCI_bln5_B0/CAN2_bln1_B0 O
MCI_bln5_B1/CAN2_bln1_B1 O
MCI_bln5_B2/CAN2_bln1_B2 O
MCI_bln5_B3/CAN2_bln1_B3 O
MCI_bln5_B4/CAN2_bln1_B4 O
MCI_bln5_B5/CAN2_bln1_B5 O
MCI_bln5_B6/CAN2_bln1_B6 OO
MCI_bln5_B7/CAN2_bln1_B7 O
MCI_bln5_B8/CAN2_bln1_B8 OO
MCI_bln5_B9/CAN2_bln1_B9 O
MCI_bIn5_B10/CAN2_bln1_B10 O
MCI_bln5_B11/CAN2_bin1_B11 O
MCI_bln5_B12/CAN2_bin1_B12 O
MCI_bln5_B13/CAN2_bin1_B13 O
MCI_bin5_B14/CAN2_bin1_B14 O
MCI_bIn5_B15/CAN2_bin1_B15 O
MCI_wIn5/CAN2_win1 m

MCI_wIn6/CAN2_win2 m
MCI_win7/CAN2_win3 m
MCI_wIn8/CAN2_win4 m

0O C621/30
MainSetVatue ; e LMPOL e
: 0 c7001 m;‘"ile“’a'“e 2 nin_a nOut_a—y Dl
otUp
LS_Analoginput L7018~ \potDown bUp [ C621/34
AR e D CToNe  TbMPotinAct b O ce21/35
AnfEoutio g ggm? bMPotEnable bF?nable 0 c621/36
O C621/37
Settial O c621/38
| L NSet 1 O c621/39
0O C621/40
- |\t ING —_—
SetDCBrake - "NSet_a nNout a 0 c621/41
JogSpeed1 0 c701/6 —DlogSpeedl ____hjoqq
bJogSpeed2 0 Cc621/42
) d o cronr 422 blog2 O C621/43
0 cro112 — bRig0 e
etSpeedCay r— bNSetinv
DriveControl 5 0O C621/45
resen C620/20
L PCTRL_1
S— - nNSet_a NOUt 8 = g Egims
AL, nTVpAdapta 1 EREESIE bACtEqSet
C_nPosi00_a o 0T opiDANale 8 | pct e 0 cozi4s
C_nNeg100_a O Croo/g -PIDinfluence a [ ninflu_a - 0 ce21/49
C_nP0s199 9 a 0 O C700/9 nPIDSetValue_a [ InSet a O C621/50
C_nNeg199 9 a 0 0 c701/15 2PIDinfluenceRamp | penapieinfiuenceRamp O c621/51
C_w65535 m 0 cro1/16 bPIDIOff | ploff O C621/52
C_wDriveCtrl m O c701/34 bPIDInAct | blnAct 0 C621/53
bPIDOf L 00 ce21/54
O C701/35 bPIDOFf B
0 C621/56
LS _Motorinterface ) ClCeaiior
L a i bHeatSinkWarning O 0 C621/58
[0 croo norqueMotlima___1 nforqueMotLim_a bOVDetected —DOVDetected g ggi}gz
0 c700i3 im_a im_a bDCBrakeOn bDCBrakeOn e
bin2 o S bFlyingSyncActive bFlyingSyncActive 0 C621/6°
bin3 0 Lo crons -2oetDCBrake - bSetDCBrake bUVDetected bUVDetected 620121
blnd O bSetQuickstop bixtOverload betOver\oadD
0 c7013 o tr
bln5 0—| bRLQCW [ bSetQuickstop bl2xtOverload bi2xtOverload o C620/22
bClnh — —cro117 bMMax—bMMax = C620/23
bNMaxFault bNMaxFault,
0 c701/18 bMotorPTCFault bMotorPTCFault 0 C621/62
LS ParFree a 7o/ bSetSpeedCow bAUtoGSBIsActive bAutoGSBlsActive O c621/63
e FEaNElo bClampActive bClampActive 0 ce21/64
. bIMPIsActive bIMPIsActive O C621/65
Sarae fhazieo nMotorCurrent_a 0 C621/66
ca72i3 nPar3_a o—|- 01 cro1/19 LErkRelease nMotorCurrent_a = I e
nPar4_a nOutputSpeedCtrl_a—NOutputSpeedCtr_a mC6205 WDisl —» casi/t 621/67
Ca72/4 Lao
nMotorSpeedAct_a nMotorSpeedAct_a o = Goz0/6 " WDis2 casin S ng jzg
LS ParFree b nMotorTorqueAct_a nMotorTorqueAct a m 6207 WDis3 ——» C481/3
S nDCVoltage_a nDCVoltage_a - Co20/8  WDish - O C621/70
Part ge_ — C481/4
C47011 bPar O nMotorVoltage_a nMotorVoltage_a 0 c621/71
C470/2 bPar2 O ¥ nMotorFregAct a O c621/72
phoifesice v
CA70/... bPar... OO nHeatsinKTemperat:ﬁrceLa nHeatsinkTemperature_a LS _DigitalOutput O C621/73
C470/16 bPar16 O = C621/1  bRelay O C621/74
bOut1
LS Drivelnterface ) cezz m CEITS
rFree Network(MCI/CAN)_ wDeviceStateWord wpevlceSIa\eWord | _ O C621/76
wPar! m cro0/5 WDriveControl wDriveControl  wDeviceAuxStateWord — WDeviceAuxStateWord LS DisFree_a g.ce21/77
wPar2 m 0 7011 bClnh bClnh bReady bDrlveBead O C620/9 NDisT_a —» C482/1 = C620/24
wPar3 m 0 cro12 DFaiReset bFailReset bFail bDriveFail 0 C620/10 NDis2.a —» C48212
wPar4 m 0 cro1/43 2SetErrort bSetError1 bSafeTorqueOf bSafeTorqueOff - O C620/11 nDis3.a —» C482/3 = C620/25
bSetError2 Sel i bSafetylsActive O C620/12 nDisd_a ——» C482/4 = C620/26
O c701/14 o bSetError2 y e o
O ceztyy -2Staus B0 bStatus_Bi0 bCInhisActive sz
e, ez bStatus_Bit2 bCwCow ———_ bSpeedCouy LS DisFree_b
bSpeedSeReached, - g1/ bStatus_Bit3 O 0 ce21/16 bDist ——>
- bSpeedhdlEqSel,  ggpq/1g bStatus_Bit4 bQSPIsActive —PQSPIsAclive - 0 Ce21/17 bDis2 —>
DNACICompare -y soqqq DStEtUS Bt pgpatys gits bNActCompare bNActCompare O c621/18 bDis3 —
—OSpeedCon,y ogpqgp DSEAUS B4 piatys Bittd bimaxActive bimaxActive O ceaing bDist— \ o
, bDriveReady o nanq g DStAUS BITS  petarys Bitgs bSpeedSetReached 0 Co21/20 bDiss ——+
bSpeedActEqSet,

P q
wDetermFailNoLow wDetermFailNoLow,
wDetermFailNoHigh wDetermFailNoHigh

O ce21/21 bDise —>
0 c621/22 bDisT —*
0 C621/23 bDis§ ——*

MCI_bState_BO/CAN1_bState_BO
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B1
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B2
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B3
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B4
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B5
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B6
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B7
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B8
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B9
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B10
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B11
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B12
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B13
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B14
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B15
MCI_wState/CAN1_wState

MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_BO
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B1
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B2
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B3
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B4
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B5
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B6
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B7
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B8
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B9
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B10
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B11
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B12
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B13
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B14
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B15
MCI_wOut2/CAN1_wOut2

MCI_wOut3/CAN1_wOut3
MCI_wOut4/CAN1_wOut4

MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_BO
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B1
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B2
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B3
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B4
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B5
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B6
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B7
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B8
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B9
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B10
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B11
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B12
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B13
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B14
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B15
MCI_wOut5/CAN2_wOut1

MCI_wOut6/CAN2_wOut2
MCI_wOut7/CAN2_wOut3
MCI_wOut8/CAN2_wOut4
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7.2.5.5

LA _NCtrl

LP_Network_In
JogSpeed1
RLQ Cw
RLQ Cow 0 c700/1
o cro1/s

L: naloginpu
o

a c701/9
a cro1/10
acro11

C701/6
C701/7
acro112

LS Digitallnput

LS ParFree a

LS ParFree b

LS_ParFree

1—0 C700/6
O c700/7
LO C700/8
O C700/9
— C701/15
acro1i1e
0 C701/34
a c701/35

C700/2
5

C700/3

acro1/4
acro13
——a 70117

———acro118
acrots

—{ C701/19

———= C700/5

acroin

———{1c701/2
acro1/13
a cro1/14

C621/7

o
bimaxActive c621/8

bmaxcive, iy
|—DSpecdhdaSel, iy oe51/10

bNActCompare
bSpeedCew

c621/11
C621/12

—bbriveReady  y cgpq/13

Interner Signalfluss fiir Steuerung iiber Network (AS-i)

nMainSetValue a

nPIDVpAdapt a
nPIDActValue_a
nPIDinfluence a
nPIDSetValue_a
bPIDInfluenceRamp
bPIDIOff
_bPIDInAct

bPIDOf

L_PCTRL_1

nTorqueMotLim_a
nTorqueGenLim_a

Network(MCI/CAN)_
wDriveControl

bFailReset

bStatus_Bit0
bStatus_Bit2
bStatus_Bit3
bStatus_Bit4
bStatus_Bit5
bStatus_Bit14
bStatus_Bit15

LS_Motorinterface

Drivelnterface

wDetermFailNoHigh

TRUE
Drive Ready

LS DisFree

C481/2
C481/4

LS_DigitalOutput

_DisFree a
O C620/9 - C482/1
O C620/10
O C620/11
O C620/12

O C621/16
O ce21/17
0 ce21/18
O c621/19

O ce21/21

0 C621/39
O C621/40
O C621/41
0 C621/42
0 C621/43

O C621/45

LP_Network_Out
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7.2 TA "Stellantrieb — Drehzahl"

Diese Seite wurde absichtlich leer gelassen,
um die nachfolgenden Informationen libersichtlicher darzustellen.
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7.3 TA "Stellantrieb — Drehzahl (AC Drive Profil)"

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 04.01.00 verfiigbar!

Die Communication Unit EtherNet/IP™ unterstiitzt das "AC Drive Profil".

Wenn Sie die Communication Unit EtherNet/IP™ einsetzen, stellen Sie die Applikation "AC Drive

Profil" ein. Das von der libergeordneten Steuerung empfangene Prozessdatenwort wird dann als
"AC Drive Profil"-Steuerwort interpretiert.

« Die hierzu in C00005 vorzunehmende Einstellung ist Firmware-abhangig:

8400 motec Communication Unit | Erforderliche Einstellung in C00005:
EtherNet/IP™
Version 04.01.00 Version 01.01 "9000: AC Drive Profil"
Version 01.02 "1100: Stellantrieb-Drehzahl (AC Drive Profile)" (Empfehlung) oder
"9000: AC Drive Profil"
ab Version 05.00.00 |ab Version 01.01 "1100: Stellantrieb-Drehzahl (AC Drive Profile)" oder
"9000: AC Drive Profil" (es wird stets "1100" eingestellt)

Ausfuhrliche Informationen zum "AC Drive Profil" finden Sie im
Kommunikationshandbuch EtherNet/IP™.
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7.3.1 Prinzipieller Signalfluss

Wenn Sie auf der Registerkarte Applikationsparameter in der obersten Dialogebene Ubersicht die
Schaltflache Signalfluss betdtigen, gelangen Sie eine Dialogebene tiefer zum Signalfluss der Appli-
kation (hier abgebildet mit dem voreingestellten Steuermodus "Klemmen 0"):

Applikationsparameter l

& Furick 4 ¥ =a

Run Faorward, Run Backward ——

blog2, blogl, bSetCwCow, bRLECow, bRLECK __/g
Crl from Met bEInhE Micht verbunden -
bF ailFeset L5_Digitallnput: BCInh -
Fernsteuerung: AUS ¥
R
Hauptsallwert nMSet_a nOut_a Gerdtesteuerung
o s Ui -> % . B
Baustein LS_Convert_{ B D'D‘ * E D'D‘ % 1
nhdainSetvalue_a nlLS_Convert_1: j I> ! Y i
i [Al a >
PID-Golwet - | : |
Baustein L$_&naloginput /——.—h . Drehzahlsallwert
Sollwert- u min-1
newsservaiue_a [P/ Ls_tnsloginpur_~ generator
Chrl fram Met O
Ref from Met ) Ref from Net
FID P Adapt Mm - % Motoregelung
Baustein L% _Conwert_2 ’E‘ U
nAuHTorqueV‘alue..ElLS_Conuerl_Z: ;I ’007 .
FID-|stwert '}
Baustein L%_ParFree_a / +
P
nTorque batLim_z LS_FarFree_a:r = k .
4] L [12|[ %
PID-Einfluss '
EBaustein LS_ParFree_a / +
nTorque Genlim_a E|LS_F’arFree_a:r;| :
— Diive mode E| Speed mode j |§| GF: GeneralPurpoze »»
[ Sollwertgenerator (L_NSet 1) Geratesteuerung (LS_Drivelnterface)
Motorregelung (MCTRL) Dl "GeneralPurpose"-Funktionen

Eine Beschreibung aller Ein- und Ausgangsschnittstellen der Applikation finden Sie im
Unterkapitel "Schnittstellenbeschreibung" der Applikation "Stellantrieb — Drehzahl".
(£ 208)
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Konfigurationsparameter fiir digitale Steuersignale:

Parameter Auswahl Signalquelle | fiir Steuersignal:
(Lenze-Einstellung)
6] bCInh 0: Nicht verbunden | Antriebsregler freigeben/sperren
(C00701/1)
bFailReset 10: LS Digitalinput: | Fehlermeldung zuriicksetzen
(C00701/2) bCinh

Konfigurationsparameter fiir analoge Sollwerte:

Parameter

Auswahl Signalquelle
(Lenze-Einstellung)

fiir Sollwertvorgabe:

nMainSetValue_a
(€00700/1)

80:LS Convert 1:
Outl

Hauptsollwert iiber Feldbus (Ref from Net)
+ 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)

nAuxSetValue_a

10: LS_Analoglnput:

Lokaler Hauptsollwert

H
(C00700/10) ninl_a + 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)

[F] nAuxTorqueValue_a 82:1S Convert_2: | Drehmomentsollwert iiber Feldbus (Ref from Net)
(C00700/19) Outl

[ | "TorqueMotlLim_a 22:LS_ParFree_a: | Motorische Drehmomentbegrenzung
(C00700/2) nC472_3_a

[ | "TorqueGenlim_a 23:LS_ParfFree_a: |Generatorische Drehmomentbegrenzung
(C00700/3) nC472_4_a

Einstellparameter:

Parameter

Lenze-Einstellung

fiir Sollwertvorgabe:

Drive mode

1: Speed mode

Dieser Parameter wird von der Communication Unit

(C01350/1) EtherNet/IP™ gesetzt und sollte vom Anwender nicht
beschrieben werden.
Anzeigeparameter:

Parameter Info

E | "NSet_a Eingangswert Sollwertgenerator
(Co0830/1) + 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)

[ nOut_a Ausgangswert Sollwertgenerator
(C00830/2)

+ 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)

Drehzahlsollwert Drehzahlsollwert fiir die Motorregelung
(C00050) + 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)

nTorqueMotLimit_a Motorische Drehmomentbegrenzung
(Co0830/4) + 100 % = Maximalmoment (C00057)

[ | nTorqueGenLimit_a Generatorische Drehmomentbegrenzung
(C00830/5)

+ 100 % = Maximalmoment (C00057)
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Normierung der Drehzahl- und Drehmomentwerte (Ref from Net)

Normierung der Drehzahlwerte

Der Drehzahlsollwert wird busseitig in [min-1] vorgegeben. Im Antriebsregler werden jedoch alle
Drehzahl-bezogenen Signale prozentual auf eine BezugsgrofRe (C00011) verarbeitet. Fiir die in die-
sem Fall erforderliche Normierung wird der Systembaustein LS _Convert_1 verwendet (siehe auch
Interner Signalfluss).

« Die Art der Umrechnung lasst sich bei Bedarf in C01354/2 anpassen.

« Fir die Applikation "AC Drive Profil" ist eine Umrechnung von [min-1] in [%] entsprechend fol-
gender Gleichung voreingestellt.

« Optional kann Uber einen in C01353/1 einstellbaren Skalierungsfaktor noch eine zusatzliche
Skalierung durchgefiihrt werden.

i Hinweis!

Die mittels C01353/1 parametrierbare Skalierung ist als "Shift-Operation" realisiert.
Uberldufe werden nicht abgefangen!

Gleichung fiir die Normierung des Drehzahlsollwertes

_ S 16384 ) 1
DrehzahIsoIIwertApp”kation = Drehzahlsollwertg [min-1] Bezugsdrehzahl [min-1] 5 Skalerungsfakior
Parameter Name Beschreibung
C€00011 Appl.: Bezugsdrehzahl BezugsgrolRe fiir Drehzahl-bezogenen Signale
C01353/1 | ACDrive: Drehzahlskalierung Skalierungsfaktor (-128 ... 127)
« In der Lenze-Einstellung "0" erfolgt keine Skalierung (2° = 1)

Rechenbeispiel

Annahmen:
+ Bezugsdrehzahl (C00011) = 2000 min-1
« Drehzahlsollwertvorgabe iiber Bus = 500 min-1 (= 25 % der Bezugsdrehzahl)

_ Lo 16384 1 _
DrehzahlsollwertApplikation = 500[min-1] 3000 [min-i] 0 4096

Umrechnung von der internen Normierung (16384 = 100 %) in einen Prozentwert:

100[%] _ e 1o
4096 - = = 25 [%] (von C00011)

Fiir die Ausgabe des Drehzahlistwertes auf den Bus erfolgt wiederum folgende Umrechnung:

Gleichung fiir die Normierung des Drehzahlistwertes

Drehzahlistwertg  [min-1] = Drehzahlistwer’(App“kation  Bezugsdrehzahl [min-1] . pSkalierungsfaktor

16384
Parameter Name Beschreibung
C€00011 Appl.: Bezugsdrehzahl BezugsgrolRe fiir Drehzahl-bezogenen Signale
C01353/1 | ACDrive: Drehzahlskalierung Skalierungsfaktor (-128 ... 127)
« In der Lenze-Einstellung "0" erfolgt keine Skalierung (2° = 1)
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Normierung der Drehmomentwerte

Der Drehmomentsollwert wird busseitig in [0.01 Nm] vorgegeben. Im Antriebsregler werden jedoch
alle Drehmoment-bezogenen Signale prozentual auf eine BezugsgroRe (C00057) verarbeitet.Fiir die
in diesem Fall erforderliche Normierung wird der Systembaustein LS_Convert_2 verwendet (siehe
auch Interner Signalfluss).

« Die Art der Umrechnung ldsst sich bei Bedarf in C01354/2 anpassen.

« Firdie Applikation "AC Drive Profil" ist eine Umrechnung von [0.01 Nm] in [%] entsprechend fol-
gender Gleichung voreingestellt.

 Optional kann tber einen in C01353/2 einstellbaren Skalierungsfaktor noch eine zusatzliche
Skalierung durchgefiihrt werden.

i Hinweis!

Die mittels C01353/2 parametrierbare Skalierung ist als "Shift-Operation" realisiert.
Uberlaufe werden nicht abgefangen!

Gleichung fiir die Normierung des Drehmomentsollwertes

16384 - 100 . 1
Maximalmoment [0.01 Nm] ,Skalierungsfaktor

DrehmomentsollwertApplikation = Drehmomentsollwertg [Nm] -

Parameter Name Beschreibung

C€00057 Maximalmoment BezugsgroRe flir Drehmoment-bezogenen Signale

C01353/2 | ACDrive: Drehmomentskalierung | Skalierungsfaktor (-128 ... 127)
« In der Lenze-Einstellung "0" erfolgt keine Skalierung (2° = 1)

Fiir die Ausgabe des Drehmomentistwertes auf den Bus erfolgt wiederum folgende Umrechnung:

Gleichung fiir die Normierung des Drehmomentistwertes

~Maximalmoment [0.01 Nm] | 5 Skalierungsfaktor

Drehmomentistwertg  [Nm] = Drehmomentistwer‘cApp“kation 16384 100

Parameter Name Beschreibung

C€00057 Maximalmoment BezugsgroRe fiir Drehmoment-bezogenen Signale

C01353/2 | ACDrive: Drehmomentskalierung | Skalierungsfaktor (-128 ... 127)
« In der Lenze-Einstellung "0" erfolgt keine Skalierung (2° = 1)
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7.3.3.1

236

Schnittstellenbeschreibung

Eine Beschreibung aller Ein- und Ausgangsschnittstellen der Applikation finden Sie im
Unterkapitel "Schnittstellenbeschreibung” der Applikation "Stellantrieb-Drehzahl".
(e 208)

"AC Drive Profil"-Steuerwort

» Anzeigeparameter: C01351/1

« Wird nur gesetzt und ausgewertet, wenn in C00005 die Applikation "AC Drive Profil" einge-
stellt ist.

« In C00890/1 ist bei Bedarf eine Invertierung einzelner Steuerbits einstellbar, die bei dieser
Anzeige beriicksichtigt wird.

- Die Bit-Belegung des Steuerwortes konnen Sie der folgenden Tabelle entnehmen:

Bit Bezeichnung Funktion
Bit 0 | Run Forward Zusammenhange zwischen Runl und Run2 und Ausldseereignisse finden Sie im
. Kommunikationshandbuch EtherNet/IP™.
Bit 1 | Run Backward
Bit 2 | Fault Reset 071 = Fehler zuriicksetzen
0 = Keine Reaktion
Bit 3 | Reserviert -
Bit 4 | Reserviert -
Bit 5 | Ctrl from Net Run/Stop-Ansteuerung
0 = Run/Stop-Ansteuerung liber lokale Einstellung im Gerat oder Klemme
1 = Run/Stop-Ansteuerung iiber Netzwerk (z. B. vom Scanner)
Bit 6 | Ref from Net Status der Referenzdrehzahl / des Referenzdrehmoments
0 = Referenz liber lokale Einstellung im Gerat oder Klemme
1 = Referenz Uiber Netzwerk (z. B. vom Scanner)
Bit 7....15 | Reserviert -
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7.3.3.2 "AC Drive Profil"-Statuswort

» Anzeigeparameter: C01352/1

« Wird nur gesetzt und ausgewertet, wenn in C00005 die Applikation "AC Drive Profil" einge-
stellt ist.

« Die Bit-Belegung des Statuswortes konnen Sie der folgenden Tabelle entnehmen:

Bit Bezeichnung Status
Bit 0 | Faulted 0 = Keine Fehler
1 =Fehlersind aufgetreten
Bit 1 | Warning 0 = Keine Warnungen
1 = Warnungen sind aufgetreten
Bit 2 | Running1(Fwd) Zusammenhange zwischen Runl und Run2 und Ausl6seereignisse finden Sie im
Bit 3 | Running2(Rev) Kommunikationshandbuch EtherNet/IP™.
Bit 4 | Ready 0 = Anderer Status als bei "1"
1 = Ready oder Enabled oder Stopping
Bit 5 | Ctrl from Net Run/Stop-Ansteuerung
0 = Run/Stop-Ansteuerung iber lokale Einstellung im Gerat oder Klemme
1 = Run/Stop-Ansteuerung tiber Netzwerk (z. B. vom Scanner)
Bit 6 | Ref from Net Status der Referenzdrehzahl / des Referenzdrehmoments
0 = Referenz liber lokale Einstellung im Gerdt oder Klemme
1 = Referenz liber Netzwerk (z. B. vom Scanner)
Bit 7 | At Reference 1=Der Antriebsregler [duft aktuell mit der Referenzdrehzahl oder dem Referenz-
drehmoment (abhangig vom in C01350/1 eingestellten "Drive mode").
Bit 8 | Drive State Der "Drive State" ist wie folgt codiert:
Bit 9 | Drive State 0: Herstellerspe;ifisch .(r?ic.h‘E verwendet bei 8400 motec)
- - 1: Startup (Antriebs-Initialisierung)
Bit 10 | Drive State 2: Not_Ready (Netzspannung ausgeschaltet)
Bit 11 | Drive State 3: Ready (Netzspannung eingeschaltet)
- - 4: Enabled (Antrieb hat "Run"-Befehl erhalten)
Bit 12 | Drive State 5: Stopping (Antrieb hat "Stop"-Befehl erhalten und wird gestoppt)
Bit 13 | Drive State 6: Fault_Stop (Antrieb wird aufgrund eines Fehlers gestoppt)
Bit 14 | Drive State 7: Faulted (Fehler sind aufgetreten)
Bit 15 | Drive State
7.3.4 Einstellparameter (Kurziibersicht)

Eine Kurziibersicht der Einstellparameter finden Sie im Unterkapitel "Einstellparameter
(Kurziibersicht)" der Applikation "Stellantrieb-Drehzahl". (i 221)
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7.3.5

Interner Signalfluss

Verschaltung der internen Schnittstellen in der Lenze-Einstellung (Steuermodus "10: Klemmen 0")

LS Convert 3 LA _NCtrl
c620/17 It Outl m—,
(Clzoal
MCLWCHICAN1_wCir LS Convert_1 croon ManSeliaue 2 nin_a nOut a—
MCI_WIN2ICAN1_WIn2 m——es C§20/13 In1 ouf md  DC7OU8 RS E———bUp
MCI_win3/CAN1_win3 (C125471 = 5) By w511
MCI_wIn4/CAN1_wind m Ry e -
MCI_win5/CAN2_win1 LS Convert 2 O cro1/1q 2MrOEnable  pEnable
MCI_wIn6/CAN2_win2 C620/15 Int Outt m——
MCI_win7/CAN2_win3 m (C1254/2 = 15) Ref from Net
MCIwinBICAN2 wind m Avetvobe T |
7O C700/10 ==eees vl —_— nNSet_a nNOUt_a =
0 c701/6 blogl
0 crony -LogSpeed? blog2
Aln_bC 10 Ocroz 2REEO  bRigo
Aln1_Out o —bNSetlnv
I_
C_bTrue > ~nNSet_a nOut_a ——
C_nPos100_a o o c7oos  "PIDVpAdapt a nAdapt_a bActEqSet
C_nNeg100_a O ocroo7 PIDAcaliea L pact 5 nPIDOUt_a
C_nPos199.9_a o O C700/8 nPIDInfluence_a
C_nNeg199 9. a O O cro0/9 -DPIDSetValue a
C_w65535 m b | 0 cro1/15 LPID amp P
C_wDriveCtrl m ocroe PRI L pioff
Ocrotss ORIt L pinAct
Ocronss 2P0 L bpipoft
Ref from Net & Torque mode
R | -
O C700/2 a bt " i bHeatSinkWarning o
| nTorqueMottim_a bOVDetected —bOVDetected -
bint o P [ nTorqueGenLim_a bDCBrakeOn _bDCBrakeOn
bin2 — O C700/3 bFlyingSyncActive bFlyingSyncActive
bin3 3 Cicrots LSetDCBrake 1 pseinCBrake bUVDetected —bUVDetected
bin4 [—— c701/3 -bSetQuickstop bixtOverload bixtOverload
b5 0—— 1 bSetQuickstop bl2xtOverload bl2xtOverload o
bCinh 3 —aieronnT bMMax bMMax
bNMaxFault el
0 c701/18 bMotorPTCFault e TiF Ll
+—0 coti5 bAUtoGSBIsActive — DAOCSBIsActve -
ca72/1 nPar_a o bClampActive —bClampActive -
car2i2 nPar2_a o bIMPIsActive AL
car2i3 nPard.a 0—— 11 crot1g CBkRelease bBrkRelease nMotorCurrent_a nMotorCurrent a
car2l4 nPard_a O nOutputSpeedCirl_a —NOulpUtSpoedCir a = C620/5
nMotorSpeedAct_a :m;’:;:%fi::it—: - = C620/6
t a—MotorTorqueAcla , ||
heloaeAd s e eso— = cezor
c470/1 bParl O MotorVoltage_a nMotorVoltage_a
C470/12 bPar2 O nMotorFregAct_a nMotorFreqAct a
C470/... bPar... (] nHeatsinkTemperature_a "HeatsinkTemperature a
C470/16 bPart6 O g -(TEESCEIREALE 20 Co21/1
) S
Network(MCI/CAN)_ wDeviceStateWord WDeviceStateWord
C4711 wPart = L mcroos WDrveContol  \priveControl  wDeviceAuxStateWord —WDevicoAuxStateWord
Car1i2 wPar2 m ocrom G peinh bReady O C62019
CAT/3 wasw | ;cron, DfalReset bFailReset bFai 0 C620/10
ca71/4 WPard m 0 c701/13 -LSetErmort bSetErrort queoft bSafeTorqueOff, O C620/11
0 cro1/14 DSelEmor2 bSelErmor2 bSafetylsActive — DSafetylsActive 0,0620/12
O ce21/7 bStatus_Bit0 bCInhisActive —LCInhActive -y
ce21/8 bStatus_Bit2 bCwCow bSpeedCow
c621/9 i bStatus._Bit3 bActSpeedEqzero —bACtSpeedEaZero O ce21/16
ceat/to DA B4 bgpays Bitg bQSPIsAcive —bQSPisActive o ce2117
coorinn DAWSBIS  paryg Bits bNActCompare bNActCompare O ce21/18
ce21/12 il bStatus_Bit14 bimaxActive bimaxActive 0 ce21/18
ce21/13 -0Status Bitt bStatus_Bit15 bSpeedSetReached I i
bSpeedActEqSet bSpeedActEqSet 0 c621/21
wDetermFailNoLow wDetermFanNoL_ow O ce21/22
wDetermFailNoHigh wDetermFailNoHigh O ce21/23

LS Convert_3

——m C620/18 In2 +{can_“Acor|»

(C1254/3 = 17)
LS Convert_1

(C1254/1 = 5)
LS Convert_2

(C125412= 15)

Out2 1
©620/20

= C620/14 In2—% “rom}—» OUt2 m——m C620/21

C620/22

= C620/23

m C620/24

—= 620/16 N2 —{% “Nm}—» Out2 - C620/25

= C620/26
m C620/27

wDist  —— cC481/1
whis2 ——» C48112
wDis3 — cC481/3
wDisd ——» cC481/4

bRelay
bOutt

LS_DigitalOutput

LS DisFree_a

nDisf_a — C482/1
nDis2.a ——» C482/2
nDis3_.a —» C482/3
nDisé a ——» C482/4

bDis1 ——
bDis2 ——>
bDis3 ——>
bDis4 ——>
bDis5 —>
bDis§ ——
bDis7 ——
bDis§ ——>

LS DisFree b

C480

MCI_wState/CAN1_wState
MCI_wOut2/CAN1_wOut2
MCI_wOut3/CAN1_wOut3
MCI_wOut4/CAN1_wOutd
MCI_wOut5/CAN2_wOut1
MCI_wOut6/CAN2_wOut2
MCI_wOut7/CAN2_wOut3
MCI_wOut8/CAN2_wOut4
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Diese Seite wurde absichtlich leer gelassen,
um die nachfolgenden Informationen libersichtlicher darzustellen.
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TA "Abschaltpositionierung"

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 05.00.00 verfiigbar!

Das Grundprinzip dieser Technologieapplikation besteht darin, drehzahlgefiihrt auf einen Ab-
schaltsensor (z. B. auf einen Endschalter) zu fahren und so genau wie méglich an dieser Position an-
zuhalten. Im Unterschied zu anderen Positioniersteuerungen erfolgt bei der Abschaltpositionierung
keine Lageriickfiihrung und keine Wegvorberechnung. Die erreichbare Genauigkeit hangt somit
von verschiedenen Faktoren ab, u. a. auch von der Geschwindigkeit, mit der auf den Abschaltsensor
gefahren wird.

Zusatzlich kann eine Vorabschaltung realisiert werden. Dafiir sind geniigend freie Digitaleingange
am Antriebsregler erforderlich, an denen weitere Sensoren fiir die zusatzlichen Haltepositionen an-
geschlossen werden kdnnen. Diese Sensoren sorgen fiir die Verringerung der Geschwindigkeit, be-
vor der letzte Abschaltsensor erreicht wird.

Eigenschaften

« vorkonfigurierte Steuermodi fiir Klemmen- und Bussteuerung (mit vordefinierter Prozessda-
tenanbindung an den Feldbus)

freie Konfiguration von Ein- und Ausgangssignalen

Offset und Verstarkung des Hauptsollwertes (bei Vorgabe liber analogen Eingang)

« bis zu 3 Festsollwerte fiir Drehzahl

einstellbare Sollwert-Rampenzeiten

lineare oder S-férmige Rampenform

automatische Haltebremsensteuerung

Schnellhalt (QSP) mit einstellbarer Rampenzeit

« Lastiiberwachung

Integrierte frei verfiigbare "GeneralPurpose"-Funktionen:
Zahler, Binares Verzégerungsglied, Binare Logik, Analoger Vergleich

Einbindung der Geberriickfiihrung

Verwaltung von Abschaltsensoren zur Realisierung einer Vorabschaltung

Entscheidungskriterien

Kriterien Abschaltpositionierung mit konstan-  Abschaltpositionierung mit variabler
ter Last Last

Betriebsart U/f-Kennlinie linear ohne Drehzahlsensor.
Alternativ fiir grole Losbrechmomente: Einsatz einer sensorlosen Vectorre-

gelung (nur fiir horizontale Bewegungen geeignet).

Endschalterauswertung

Pro Bewegungsrichtung wird ein
Endschalter benotigt.

Bei Erreichen des Endschalters wird
der Antrieb an der Ablauframpe bzw.
QSP-Rampe gefiihrt stillgesetzt.

Pro Bewegungsrichtung werden ein
Endschalter und ein Initiator fiir
Schnell-/Langsam-Umschaltung be-
notigt.

Bei Erreichen des Initiators wird die
Geschwindigkeit des Antriebs ge-
fiihrt auf eine Schleichgeschwindig-
keit (Festsollwert 2) reduziert.

Bei Erreichen des Endschalters wird
der Antrieb an der Ablauframpe bzw.
QSP-Rampe gefiihrt stillgesetzt.
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Kriterien

Abschaltpositionierung mit konstan-
ter Last

Abschaltpositionierung mit variabler
Last

Genauigkeit beim Positionieren an
der Motorwelle

Die Positioniergenauigkeit der Last
hdngt z. B. durch Spiel und Reibung
der gewahlten Mechanik ab und
muss individuell ermittelt werden.

Im Idealfall 5-10° an der Motorwelle.
Einfluss der Motortemperatur ist zu
beriicksichtigen.

Bei konstanter Last kann von einer
guten Wiederholgenauigkeit bei der
Positionierung ausgegangen wer-
den. Bei variablen Lasten ist mit deut-
lichen Abweichungen zu rechnen.

5-10° an der Motorwelle. Da das Posi-
tionieren des Antriebs aus einer
Schleichgeschwindigkeit erfolgt,
wird auch bei variablen Lasten eine
gute Wiederholgenauigkeit erreicht.

Drehzahistellbereich

1:50, bezogen auf 50 Hz und M,

1:50, bezogen auf 50 Hz und M,,

Typische Anwendungen

Abschaltpositionierung mit konstan-
ter Last, z. B. Fahrantrieb, Rolltor.

Abschaltpositionierung mit variabler
Last, z. B. Fahrantrieb, Férderband,
Anfahren einer Halteposition bei
Hubwerken.

Systemgrenzen und Ausschlusskriterien

Sie ergeben sich aus der Nichterfiillung der Entscheidungskriterien.

« Die Positionier- und Wiederholgenauigkeit ist im Vergleich zu Systemen mit Drehzahlriickfiih-

rung reduziert.

Aufgrund der mechanischen Hardwareendschalter eignet sich dieses Konzept nur fiir Systeme
mit wenigen und festen Positionen. Eine Anderung der Zielposition wahrend des Betriebs bzw.
Teachens ist nicht moglich.

Zusatzliche Funktionen wie Handfahren oder Referenzieren miissen - sofern erforderlich - ex-

tern realisiert werden, z. B. liber eine Steuerung.

+ Da der Antriebsregler 8400 motec auler STO (Safe Torque Off) keine sicherheitstechnischen
Funktionen erfiillen kann, ist darauf zu achten, dass alle sicherheitstechnischen Aspekte seitens
des Anlagenbauers realisiert werden.

» Insbesondere beim Einsatz im Aufen- und Nassbereich ist bei Betrieb am Fehlerstromschutz-
schalter die Hohe der jeweiligen Ableitstrome zu beriicksichtigen.

Verwandte Themen:

» Inbetriebnahme der Technologieapplikation "Abschaltpositionierung" (ca 42)
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(7-1]

242

Funktionsprinzip

Die Abschaltpositionierung basiert auf der TA "Stellantrieb — Drehzahl" mit folgenden funktionalen

Unterschieden:

+ Die Motorparameter-Funktion (FB L_MPot_1) und der Prozessregler (FBL_PCTRL 1) sind fiir die
Abschaltpositionierung nicht relevant, daher sind diese Funktionen in der Lenze-Einstellung
ausgeschaltet. Der Drehzahlsollwert wird durch diese FBs 1:1 durchgereicht.

« Die Logik der Abschaltpositionierungistim vorgeschalteten FB L_JogCtrlExtension 1 enthalten.

« Dieser FB erhdlt je nach gewdhltem Steuermodus (C00007) seine Steuersignale tiber digitale
Eingange und/oder tiber Netzwerk.

« Die Ausgange des FBs steuern durch entsprechende Verkniipfungen den Sollwertgenerator

(FBL NSet 1)an:

binputSel1
O c761/1

binputSel2
O c761/2

O c761/11
SlowDown1
0O C761/3

bStop1
0O C761/4

bSlowDown2
O cC761/5

bStop2

bSlowDown3
O c761/7

bStop3
[ C761/8

sjeubis yiomjaN / syndui jenbiq

DMUX

OC761/6 ———————»¥

L_JogCtrlExtension_1

o

CTRL

Edge detect.:
[+— C488/1

1
[+— C488/2
2 [+— C488/3

[+— C488/4
[+— C488/5

3
[+— C488/6

LA_NCtrl

nMainSetValue_a

O C700/1
Entry in
select list: L NSet 1
bRfgOut O 205 nNSet_a nNOut_a
bJog10ut — 206 0 c701/6 bJogSpeed1 bJog1

bJog20ut , 207 bJogSpeed? 500

{1 C701/7
Lo cromn2 RGO bRego
|- bNSetinv

Funktionsprinzip

Wahrheitstabelle Vorabschaltung

Uber die Eingange binputSel1 und binputSel2 erfolgt die Auswahl der Vorabschaltung entsprechend
folgender Wahrheitstabelle:

Eingdnge Funktion Reaktion im Sollwertgenerator
binputSell binputSel2 (FBL_NSet 1)
FALSE FALSE Vorabschaltung inaktiv Keine Reaktion
- Die Eingangssignale bRfgin,
bJog1in und bJog2in werden 1:1
zum nachgeschalteten
FBL_NSet_1 durchgereicht.
TRUE FALSE Die Eingdnge bSlowDown1 und bStop1 wer- | Vorabschaltung aktivierbar
den ausgewertet. « Siehe folgende Wahrheitstabelle
FALSE TRUE Die Eingdnge bSlowDown2 und bStop2 wer- Abschaltpositionierung.
den ausgewertet.
TRUE TRUE Die Eingdnge bSlowDown3 und bStop3 wer-
den ausgewertet.
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Wahrheitstabelle Abschaltpositionierung

Ist die Vorabschaltung uiber die Eingdnge binputSel1 und binputSel2 aktiv geschaltet, gilt folgende
interne Logik flr die Eingange bStopX und bSlowDownX:

FB L_JogCtrlExtension_1 Reaktion im Sollwertgenerator
_— . . . (FBL_NSet 1)
Eingdnge Ausgangssignale (interne Logik) === =
bStopX bSlowDownX |  bRfgOut” blogi0Out® | blog20ut2*

FALSE FALSE FALSE TRUE TRUE Sind beide Eingdnge FALSE, ist der
Festsollwert 3 aktiviert.

FALSE TRUE FALSE FALSE TRUE Bei Aktivierung der SlowDown-Funk-
tion liber den ausgewahlten
bSlowDown-Eingang wird der
Festsollwert 2 aktiviert.

TRUE FALSE/ TRUE FALSE FALSE Bei Aktivierung der Stop-Funktion

TRUE Uiber den ausgewahlten bStop-Ein-
gang wird der Sollwert "0" aktiviert.

Anschliessend werden die Ausgangssignale der internen Logik noch folgendermafen mit den Ein-
gangssignalen bRfgin, blog1in und bJog2in verknipft:

* bRfgOut = bRfgln OR bRfgOut*
 blogXOut = bJogXin AND bJogXOut*

L_JogCtriExtension_1

blnputSel1 DMUX

blnputSel2 % l

bRfgIn bRfgOut* JOR | bj’Rf?g“:

bJog1in bJog10ut* ogiisl

bJog2In of CTRL bJog20ut* —{g bJogZOutD
bSlowDown1

(7-2]

Logische Verkniipfung der Ausgangssignale der internen Logik

Damit das gewiinschte Verhalten entsteht (Starten auf hohe Drehzahl, Vorabschalten auf geringere
Drehzahl), miissen somit beide Eingdnge bJog1in und bJog2in auf TRUE gesetzt werden.

Konfiguration der Steuereingdnge (Pegel- bzw. Flanken-sensitiv)

In C00488/1...6 kann fiir jeden bSlowDown-/bStop-Eingang individuell eingestellt werden, ob der
Eingang auf Pegel oder auf positive Flanke reagieren soll (Lenze-Einstellung: Pegel)

i Hinweis!

Wenn die bSlowDown-/bStop-Eingange Flanken-sensitiv konfiguriert sind, muss nach ei-
ner erfolgten Positionierung zumindest einer der beiden Auswahl-Eingédnge (bInputSel1,
binputSel2) seinen Zustand wechseln, bevor eine neue Positionierung gestartet werden
kann!

In den Steuermodi "Klemmen 2" und "Klemmen 11" wird dies dadurch gel6st, dass die
Fahrbefehle (bRLOCw, bRLOCcw) und die Auswahl-Eingdnge (bInputSell, binputSel2) mit

denselben digitalen Eingdngen (DI3, DI4) verkniipft sind.
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Prinzipieller Signalfluss

Wenn Sie auf der Registerkarte Applikationsparameter in der obersten Dialogebene Ubersicht die
Schaltflache Signalfluss betatigen, gelangen Sie eine Dialogebene tiefer zum Signalfluss der Appli-
kation (hier abgebildet mit dem voreingestellten Steuermodus "Klemmen 0"):

Applikationsparameter l

& Furick 4 ¥ =a

brLaCw [l L5_ParFix bTu
bRLOCew Y| Nicht verbunder ~
bSetSpeedchE L5_Digitallnput:

bCInhn Micht verbunden -

bF siFiesst [ LS_Digtalnput b3~
|
1

Fernsteuerung: AUS @
nMNSet_a nOut_a Gerdtesteusrung
| 9 | 10| [
) |
Hauptzollwert ! 1
Analager Eingang 1 = E @ = i @ =
nbdainSetialue_a ElLS_Analog |“P‘-"j J I'Q Drehzahlsollvwert
- S ollwert- 0 miri-1
@ JogChl E stenzion generator
Digitale Steuersignale T I»—
nT orquebd atlLimit_a Matarregelung
Mat. Drehmomentarenze mh 00,0 3 s
Baustein LS_ParFree_a ')
&
nTorque Matlim_a | LS-PE’F’ee—a:'j nTorquel enLinit_a
Gen. Drehmomentgrenze m 100.0 4 B PWM
EBaustein L5_FarFree_a '} ':
&
nTorque Genlim_a ElLS_ParFree_a:rj
Festsollwert 3 50,0 il
N, zlowdown =
Festsollwert 2 ’3033—_7' ; bSetluicks.. m Micht verbunden A
m, Stop s
| I e :
\ \ \ bSetDCEra.. Micht verbunden -
G203
E GF: GeneralPurpose »»>

p- und Stoppfunktionen (L_JogCtrlExtension_1)

El Motorregelung (MCTRL)

A Klemmenbelegung & Anzeige digitaler Steuersignale
Auswahl Flanke/Pegel fiir Ausldsung der Abram
Sollwertgenerator (L_NSet 1)

O Geratesteuerung (LS_Drivelnterface) [F]

"GeneralPurpose"-Funktionen

Eine Beschreibung aller Ein- und Ausgangsschnittstellen der Applikation finden Sie im
Unterkapitel "Schnittstellenbeschreibung” der Applikation "Stellantrieb-Drehzahl".

(2 208)

244

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06




7 Technologieapplikationen
7.4 TA "Abschaltpositionierung"

Konfigurationsparameter fiir digitale Steuersignale:

Parameter Auswahl Signalquelle | fiir Steuersignal:
(Lenze-Einstellung)

bRLOCwW 1:LS_ParFix: bTrue |Rechtslauf (drahtbruchsicher) aktivieren
(C00701/17)

H bRLOCcw 0: Nicht verbunden | Linkslauf (drahtbruchsicher) aktivieren
(C00701/18)

] | bSetspeedCew 14: LS Digitalinput: | Drehrichtungswechsel
(C00701/5) bin4 (DI4)

[ 4] bCinh 0: Nicht verbunden | Antriebsregler freigeben/sperren
(C00701/1)

a8 bFailReset 13: LS Digitallnput: |Fehlermeldung zuriicksetzen
(C00701/2) bin3 (DI3)
bSetQuicksto 0: Nicht verbunden | Schnellhalt (QSP) auslésen

16| p
(C00701/3)

bSetDCBrake 0: Nicht verbunden | Manuelle Gleichstrombremsung (DCB)
(C00701/4)

Konfigurationsparameter fiir analoge Sollwerte:

Parameter

Auswahl Signalquelle
(Lenze-Einstellung)

fiir Sollwertvorgabe:

6| nMainSetValue_a
(€00700/1)

10: LS_Analoglnput:
ninl_a

(Analoger Eingang 1)

Hauptsollwert
+ 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)

nTorqueMotLim_a
(€00700/2)

22:LS ParFree a:
nC472_3_a

Motorische Drehmomentbegrenzung
+ 100 % = My, (C00057)

8] nTorqueGenlLim_a
(C00700/3)

23:LS ParFree a:
nC472_4_a

Generatorische Drehmomentbegrenzung
+100 % = Mp,x (C00057)

Einstellparameter:

Parameter

Lenze-Einstellung

fiir Sollwertvorgabe:

Festsollwert 3 80 % Festdrehzahl fiir Positionierung
(C00039/3) + 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)

Festsollwert 2 60 % Festdrehzahl fiir SlowDown-Funktion (Vorabschaltung)
(C00039/2) + 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)

Anzeigeparameter:

Parameter Info

] nNset_a Eingangswert Sollwertgenerator
(c00830/1)

[y | nOut_a Ausgangswert Sollwertgenerator

(C00830/2)

(C00830/4)

Drehzahlsollwert Drehzahlsollwert fir die Motorregelung
(€00050)
nTorqueMotLim_a Motorische Drehmomentbegrenzung

nTorqueGenlLim_a
(C00830/5)

=

Generatorische Drehmomentbegrenzung
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7.4.3.1
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Schnittstellenbeschreibung

Eine Beschreibung aller Ein- und Ausgangsschnittstellen der Applikation finden Sie im
Unterkapitel "Schnittstellenbeschreibung” der Applikation "Stellantrieb-Drehzahl".
(1 208)

Steuerwort wDriveControl

Im Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)" erfolgt die Kontrolle/Steuerung des Antriebsreglers von
einer Uibergeordneten Steuerung (z. B. IPC) iber das Steuerwort wDriveControl.

- Das von der uUibergeordneten Steuerung empfangene Prozessdatenwort wird der Applikation

durch den vorgeschalteten Portbaustein LP_Network In am Eingang wDriveControl zur Verfi-
gung gestellt.

« Anzeigeparameter: C00136/1

- Die Bit-Belegung des Steuerwortes konnen Sie der folgenden Tabelle entnehmen:

Bit Bezeichnung Funktion
Bit 0 | SwitchOn 1 = Wechsel in Geratezustand "SwitchedOn"

« Im CAN- oder im MCI-Steuerwort muss dieses Bit gesetzt sein, damit das Ge-
rat nach Netzeinschalten in den Geratezustand "SwitchedOn" wechselt, ohne
dass eine Uberlagerte Steuerung dieses Bit liber den Feldbus vorgeben muss.

» Wenn z. B. bei Steuerung liber Klemmen keine Bussteuerung gewiinscht sein
sollte, kann das Ausgangssignal wDriveCtrl des Systembausteins LS_ParFix
an den Steuerworteingdngen angeschlossen werden.

Bit 1 | DisableVoltage 1 = Wechselrichteransteuerung sperren (Impulssperre)
Bit 2 | SetQuickStop 1 = Schnellhalt (QSP) aktivieren.

» Schnellhalt aktivieren/aufheben (£3 65)
Bit 3 | EnableOperation 1 = Antriebsregler freigeben (RFR)

- Bei Steuerung tiber Klemmen muss dieses Bit sowohl im CAN- als auch im

MCI-Steuerwort gesetzt sein, da sonst Reglersperre vorliegt.
» Antriebsregler freigeben/sperren (1 65)
Bit 4 | ModeSpecific_1 Reserviert (aktuell nicht belegt)
Bit 5 | InputSell Bindr codierte Auswahl der Abschaltposition1...3
Bit 6 | InputSel2 « Aktivierung der Signalpaare bSlowDownl/bStop;, bSlowDown2/bStop2 bzw.
bSlowDown3/bStop3 entsprechend der Wahrheitstabelle Vorabschaltung.
Bit 7 | ResetFault 1 = Fehler zurlicksetzen (Trip Reset)
« Fehlermeldung quittieren (sofern die Fehlerursache behoben ist).
» Fehler riicksetzen (£J 66)
Bit 8 | Rfg0 Abrampen des Sollwertgenerators im nachgeschalteten FB L_NSet 1 entspre-
chend der Wahrheitstabelle Vorabschaltung
Bit 9 | reserved_1 Reserviert (aktuell nicht belegt)
Bit 10 | reserved_2
Bit 11 | LenzeSpecific_1
Bit12  JogSpeedl Binar codierte Auswahl der Festsollwerte (JOG-Sollwerte)
Bit 13 | JogSpeed2
Bit 14 | SetFail 1 = Fehler setzen (Trip Set)
Bit 15 | LenzeSpecific_4 Reserviert (aktuell nicht belegt)
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Statuswort wDeviceStateWord

Das von der Geratesteuerung ausgegebene Statuswort wDeviceStateWord enthilt fiir die Gberge-
ordnete Steuerung alle Informationen, die zur Steuerung des Antriebsreglers wichtig sind.

« Das Statuswort wird im Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)" Giber den Portbaustein
LP_Network Out als Prozessdatenwort an die Gbergeordnete Steuerung gesendet.

» Anzeigeparameter: C00150

- Die Bit-Belegung des Statusworts wDeviceStateWord konnen Sie der folgenden Tabelle entneh-

men.
Bit Bezeichnung Status
Bit O | FreeStatusBit0 Freies Status-Bit 0 (konfigurierbar in C00621/7)
In Lenze-Einstellung nicht belegt.
Bit 1 | PowerDisabled 1 = Wechselrichteransteuerung ist gesperrt (Impulssperre ist aktiv)
Bit 2 | FreeStatusBit2 Freies Status-Bit 2 (konfigurierbar in C00621/8)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bimaxActive:
1 = Der Stromsollwert wird intern begrenzt (der Antriebsregler arbeitet an der
maximalen Stromgrenze)
Bit 3 | FreeStatusBit3 Freies Status-Bit 3 (konfigurierbar in C00621/9)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bSpeedSetReached:
1 = Drehzahlsollwert erreicht
Bit 4 | FreeStatusBit4 Freies Status-Bit 4 (konfigurierbar in C00621/10)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bSpeedActEqgSet:
1 = Drehzahlistwert hat Sollwert innerhalb eines Hysteresebands erreicht
Bit 5 | FreeStatusBit5 Freies Status-Bit 5 (konfigurierbar in C00621/11)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bNActCompare:
- Bei "Open loop"-Betrieb:
1 = Drehzahlsollwert < Vergleichswert (C00024)
- Bei "Closed loop"-Betrieb:
1 = Drehzahlistwert < Vergleichswert (C00024)
Bit 6 | ActSpeedlisZero 1 = Aktuelle Drehzahl ist 0
Bit 7 | ControllerInhibit 1 = Antriebsregler ist gesperrt (Reglersperre ist aktiv)
Bit 8 | StatusCodeBit0 Bit-codierte Anzeige des aktiven Gerdtezustands
Bit 9 | StatusCodeBit1 » Gerate-Zustandsmaschine und Gerdtezustande (siehe Tabelle [4-1])
Bit 10 | StatusCodeBit2
Bit 11 | StatusCodeBit3
Bit 12 | Warning 1=Esliegt eine Warnung vor.
Bit 13 | Trouble 1 = Antriebsregler befindet sich im Gerdtezustand "Trouble"
« Beispielsweise bei Uberspannung.
Bit 14 | FreeStatusBit14 Freies Status-Bit 14 (konfigurierbar in C00621/12)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bSpeedCcw:
0 = Drehrichtung rechts (Cw), 1 = Drehrichtung links (Ccw)
Bit 15 | FreeStatusBit15 Freies Status-Bit 15 (konfigurierbar in C00621/13)
In Lenze-Einstellung vorbelegt mit Signal LA_NCtrl_bDriveReady:
1 = Antriebsregler ist betriebsbereit
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Klemmenbelegung der Steuermodi

Der folgenden Gegeniiberstellung konnen Sie entnehmen, mit welchen Funktionen die digitalen Klemmen in den verschiedenen Steuermodi

belegt sind.
Belegung der digitalen Klemmen Relaisausgang
Steuermodus DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DO1 NO/COM
Local mode Sollwert von P2 Festsollwert 2 Fehlermeldung Drehrichtungs- | Haltebremse ma- Status Status
(siehe Montageanleitung) zurlicksetzen wechsel nuell liften 2 "Antrieb startbe- | "Es liegt ein Fehler
Festsollwert 3 w3 w3
reit vor
Klemmen 0 Festsollwert 1 Festsollwert 2 Fehlermeldung Drehrichtungs- Status Status
zuriicksetzen wechsel "Antrieb startbe- | "Es liegt ein Fehler
Festsollwert 3 o "
reit vor
Klemmen 2 Stop-Funktion 1 Stop-Funktion 2 Cw/QSP Ccw/QSP
Auswahl Auswahl
Abschaltposition 1 Abschaltposition 2
Klemmen 11 Stop-Funktion 1 | Vorabschaltung 1 Cw/QSP Ccw/QSP
Auswahl Auswahl
Abschaltposition 1 Abschaltposition 2
Klemmen 16 Festsollwert 1 Festsollwert 2 Cw/QSP Ccw/QSP

Festsol

lwert 3

Network (MCI/CAN)

Stop-Funktion 1

Vorabschaltung 1

Stop-Funktion 2

Vorabschaltung 2

Network (AS-i)

Stop-Funktion 1

Vorabschaltung 1

Stop-Funktion 2

Vorabschaltung 2

1ist die Drehrichtung liber DIP1/Schalter 2 fest auf "links" gesetzt, hat D14 keinen Einfluss im Local mode.
2 |n der Lenze-Einstellung ist die Bremsensteuerung ausgeschaltet (nicht aktiv). = Betriebsmodus in C02580 einstellen.
3 Gilt fur Einstellung DIP1/Schalter 8 = "OFF". Bei Einstellung DIP1/Schalter 8 = "ON" sind die beiden Statussignale vertauscht.

Verwendete Abkiirzungen:

Cw/QSP | Drahtbruchsichere Vorgabe der Drehrichtung in Verbindung mit Schnellhalt
Ccw/QSP (Cw = Rechtslauf; Ccw = Linkslauf)
Verwandte Themen:

» Anwenderdefinierte Klemmenbelegung (&2 193)

» Steuermodus "Network (MCI/CAN)" (cd 329)
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7 Technologieapplikationen
7.4 TA "Abschaltpositionierung"

7.4.4.1 Klemmen O

X3/X4
—INO —
—tcom ——I fil )
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert AU/AI
GND
Reglerfreigabe RFR
Auswahl Festsollwert 1/3 DI1
Auswahl Festsollwert 2/3 DI2
Fehlermeldung zurticksetzen DI3
Drehrichtungswechsel Di4
Haltebremse manuell liften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
DI1 FB L JogCtrlExtension_1.bJogSpeedl RFR
DI2 FB L JogCtrlExtension_1.blJogSpeed2 AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
; 10V =100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 LA_NCtrl.bFailReset
Di4 LA_NCtrl.bSetSpeedCcw NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady
Verwandte Themen:

» Wahrheitstabelle Vorabschaltung (e 242)
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7.4.4.2 Klemmen 2

X3/X4
—INO —
—tcom ——I fil )
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zurticksetzen RFR
Stop-Funktion 1 DI1
Stop-Funktion 2 DI2
Cw/QSP/Auswahl Abschaltposition 1 DI3
Ccw/QSP/Auswahl Abschaltposition 2 Di4
Haltebremse manuell Itften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
Di1 FB L JogCtrlExtension_1.bStopl RFR
DI2 FB L JogCtrlExtension_1.bStop2 AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
10V =100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 LA_NCtrl.bRLQCwW
FB L_JogCtrlExtension_1.binputSell
Di4 LA_NCtrl.bRLQCcw NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
FB L_JogCtrlExtension_1.bInputSel2
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady

Verwandte Themen:

» Wahrheitstabelle Vorabschaltung (&1 242)
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7.4.4.3 Klemmen 11

X3/X4
—INO —
—tcom ——I fil )
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zurticksetzen RFR
Stop-Funktion 1 DI1
Vorabschaltung 1 DI2
Cw/QSP/Auswahl Abschaltposition 1 DI3
Ccw/QSP/Auswahl Abschaltposition 2 Di4
Haltebremse manuell Itften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
Di1 FB L JogCtrlExtension_1.bStopl RFR
DI2 FB L JogCtrlExtension_1.bSlowDownl AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
10V =100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 LA_NCtrl.bRLQCwW
FB L_JogCtrlExtension_1.binputSell
Di4 LA_NCtrl.bRLQCcw NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
FB L_JogCtrlExtension_1.bInputSel2
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady

Verwandte Themen:

» Wahrheitstabelle Vorabschaltung (&1 242)
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7.4 TA "Abschaltpositionierung"

7.4.4.4 Klemmen 16

X3/X4
—NO ]
—tcom ——I fil )
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zurticksetzen RFR
Auswahl Festsollwert 1/3 DI1
Auswahl Festsollwert 2/3 DI2
Rechtslauf - Schnellhalt DI3
Linkslauf - Schnellhalt Di4
Haltebremse manuell liften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
DI1 FB L JogCtrlExtension_1.bJogSpeedl RFR
DI2 FB L JogCtrlExtension_1.blJogSpeed2 AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
10V =100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 LA_NCtrl.bRLOCW
Dl4 LA_NCtrl.bRLOCcw NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady
Verwandte Themen:

» Wahrheitstabelle Vorabschaltung (e 242)
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7.4.45  Network (MCI/CAN)

X3/X4
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert E AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zurticksetzen RFR
Stop-Funktion 1 DI1
Vorabschaltung 1 DI2
Stop-Funktion 2 DI3
Vorabschaltung 2 Di4
Haltebremse manuell Itften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
LP_Network_In LP_Network_Out
WORD 1 | wDriveControl WORD 1 | wDeviceStateWord
WORD 2 |- WORD 2 | nMotorSpeedAct_a
WORD 3 |- WORD 3 | nOutputSpeedCtrl_a
WORD 4 | - WORD 4 | -
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
DI1 FB L_JogCtrlExtension_1.bStopl RFR
DI2 FB L_JogCtrlExtension_1.bSlowDown1l AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
- 10V =100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 FB L_JogCtrlExtension_1.bStop2
D4 FB L JogCtrlExtension_1.bSlowDown2 NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady

Die vorkonfigurierte Verschaltung der internen Schnittstellen im Steuermodus
"Network (MCI/CAN)" ist im Kapitel [7.4.6.4] dargestellt. (L1 262)

Verwandte Themen:

» Wahrheitstabelle Vorabschaltung (o 242)

» Steuerwort wDriveControl (2 246)

» Statuswort wDeviceStateWord (&1 247)

» Kommunikation (1 327)
» Steuermodus "Network (MCI/CAN)" (td 329)
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Network (AS-i)

X3/X4
—NO I
— CcoM /_l(—I fil .
Es liegt ein
AR Fehler vor
Drehzahlhauptsollwert E AU/AI
GND
Reglerfreigabe/Fehlermeldung zurticksetzen RFR
Stop-Funktion 1 DI1
Vorabschaltung 1 DI2
Stop-Funktion 2 DI3
Vorabschaltung 2 Di4
Haltebremse manuell Itften DI5
DO1 [«— Antrieb
240 startbereit
GND
LP_Network_In LP_Network_Out
WORD 1 | wDriveControl WORD 1 | Bit 0 = TRUE; Bit 1 = bDriveReady
WORD 2 |- WORD 2 |-
WORD 3 |- WORD 3 |-
WORD 4 |- WORD 4 | -
Anschluss Belegung Anschluss Belegung
D11 FB L JogCtrlExtension_1.bStopl RFR
DI2 FB L_JogCtrlExtension_1.bSlowDown1l AU/AI LA_NCtrl.nMainSetValue_a
- 10V =100 % Bezugsdrehzahl (C00011)
DI3 FB L_JogCtrlExtension_1.bStop2
D4 FB L JogCtrlExtension_1.bSlowDown2 NO, COM LA_NCtrl.bDriveFail
DI5 LA_NCtrl.bBrkRelease DO1 LA_NCtrl.bDriveReady

Die vorkonfigurierte Verschaltung der internen Schnittstellen im Steuermodus
"Network (AS-i)" ist im Kapitel [7.4.6.5] dargestellt. (1 263)

Verwandte Themen:

» Steuerwort wDriveControl (2 246)

» Statuswort wDeviceStateWord (o 247)

» Kommunikation (&2 327)
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7.4 TA "Abschaltpositionierung"
7.4.5 Einstellparameter (Kurziibersicht)
Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C00011 Appl.: Bezugsdrehzahl 1500 | min-1
C00012 Hochlaufzeit Hauptsollw. 2.0 (s
C00013 Ablaufzeit Hauptsollw. 2.0 (s
C00105 Ablaufzeit Schnellhalt 50s
C€00039/1 Festsollwert 1 40.0 | %
€00039/2 Festsollwert 2 60.0 | %
€00039/3 Festsollwert 3 80.0 | %
€00488/1 L_JogCtrlExtension_1: InputSens.SlowDown1 0: Pegel
€00488/2 L_JogCtrlExtension_1: InputSens.Stop1 0: Pegel
€00488/3 L_JogCtrlExtension_1: InputSens.SlowDown2 0: Pegel
€00488/4 L JogCtrlExtension_1: InputSens.Stop2 0: Pegel
€00488/5 L JogCtrlExtension_1: InputSens.SlowDown3 0: Pegel
€00488/6 L_JogCtrlExtension_1: InputSens.Stop3 0: Pegel
C00182 Verschliffzeit PT1 20.00 | s
C00134 Rampenverschliff Hauptsollwert 0: Aus
C00632/1 L NSet_1:Sperr-Drehz.1 max 0.00 | %
C€00632/2 L_NSet_1:Sperr-Drehz.2 max 0.00 | %
C€00632/3 L_NSet_1: Sperr-Drehz.3 max 0.00 | %
C€00633/1 L_NSet_1:Sperr-Drehz.1 min 0.00 | %
C00633/2 L_NSet_1: Sperr-Drehz.2 min 0.00 | %
C€00633/3 L NSet_1:Sperr-Drehz.3 min 0.00 | %

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06

255



Technologieapplikationen

TA "Abschaltpositionierung"

256

Vorbelegung der Applikation

Eingangsverbindungen

Steuermodi 10 /12 / 14 / 16 fiir Steuerung tiber Klemmen

C700/1 nMainSetValue_a AU AU AU AU
C700/2 nTorqueMotLim_a C472/3 C472/3 C472/3 C472/3
C700/3 nTorqueGenlim_a C472/3 C472/3 C472/3 C472/3
C700/4 Schliisselschalter: max. Geschwindigkeit Poti P1 Poti P1 Poti P1 Poti P1
C700/5 Network(MCI/CAN)_wDriveControl 0x0009 0x0009 0x0009 0x0009
C700/6 nPIDVpAdapt_a 100 % 100 % 100 % 100 %
C700/7 nPIDActValue_a - - - -
C700/8 nPIDInfluence_a 100 % 100 % 100 % 100 %
C700/9 nPIDSetValue_a - - - -
C€700/10 reserviert = - - -
C€700/11 L Counter_1:wlLdVal - - - -
C700/12 L Counter_1:wCmpVal - - - -
C700/13 L Compare_1:ninl_a = - - -
C700/14 L Compare_1:nin2_a = - - -
C700/15 LS_ParReadWrite 1: wParlndex - - - -
C700/16 LS_ParReadWrite 1: wParSubindex - - - -
C700/17 LS_ParReadWrite 1: winHWord = - - -
C700/18 LS_ParReadWrite 1: winLWord = - - -
C700/19 reserviert = - - -
C701/1 bCinh - - - -
C701/2 bFailReset DI3 RFR RFR RFR
C701/3 bSetQuickstop o - - -
C701/4 bSetDCBrake - - - -
C701/5 bSetSpeedCcw Di4 - - -
Cc701/6 blogSpeed1 L JogCtrlExten...: | L JogCtrlExten...: | L JogCtrlExten...: | L JogCtrlExten...:
blog10ut blog10ut blog10ut blog10ut
C701/7 bJogSpeed2 L JogCtrlExten.... | L JogCtrlExten.... | L JogCtrlExten.... | L JogCtrlExten...:
blog20ut blog20ut blog20ut blog20ut
C701/8 bMPotUp - - - -
Cc701/9 bMPotDown - - - -
C701/10 bMPotInAct o - - -
C701/11 bMPotEnable = - - -
C701/12 bRFG_0 L JogCtrlExten...: | L_JogCtrlExten...: | L JogCtrlExten...: | L JogCtrlExten...:
bRfgOut bRfgOut bRfgOut bRfgOut
C701/13 bSetErrorl = - - -
C701/14 bSetError2 = - - -
C701/15 bPIDInfluenceRamp TRUE TRUE TRUE TRUE
C701/16 bPIDIOff = - - -
C701/17 bRLOCwW TRUE DI3 DI3 DI3
C701/18 bRLOCcw = Di4 Di4 Di4
C701/19 bBrkRelease DI5 DI5 DI5 DI5
C€701/20 L Counter_1: bClkUp - - - -
C701/21 L Counter_1: bClkDown - - - -
C701/22 L Counter_1: bload - - - -
C701/23 L DigitalDelay 1:bln - - - -
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7.4 TA "Abschaltpositionierung"
C701/24 L DigitalDelay 2:bin - - - R
C701/25 LS_WriteParamList: bExecute = - - -
C701/26 LS_WriteParamList: bSelectWriteValue_1 = - - -
C701/27 reserviert - - - -
C701/28 L Digitallogic_1:binl - - - -
C€701/29 L DigitallLogic_1: bin2 - - - -

L Digitallogic_2: binl

L DigitallLogic_2: bin2

LS _ParReadWrite_1: bExecute

sBilesRileRile]
SN NN
o |[o|lo||o
= = = =
W [wW | (w W
[ SR = 1Y

LS_ParReadWrite 1: bReadWrite

C701/34 bPIDInAct = - - -
C701/35 bPIDOff = - - -
C761/1 L JogCtrlExtension_1: binputSell - DI3 DI3 -
C761/2 L JogCtrlExtension_1: binputSel2 = Di4 Dl4 -
C761/3 L JogCtrlExtension_1: bSlowDown1 = - DI2 -
C761/4 L JogCtrlExtension_1: bStopl = DI1 Di1 -
C761/5 L JogCtrlExtension_1: bSlowDown2 = - - -
C761/6 L JogCtrlExtension_1: bStop2 - DI2 - -
C761/7 L JogCtrlExtension_1: bSlowDown3 = - - -
C761/8 L JogCtrlExtension_1: bStop3 - - - -
C761/9 L JogCtrlExtension_1: bRfgin - - - -
C761/10 L JogCtrlExtension_1: bJoglin D1 TRUE TRUE DI1
C761/11 L JogCtrlExtension_1: blog2in DI2 TRUE TRUE DI2

Steuermodi 40 / 41 fiir Steuerung liber Network

C700/1 nMainSetValue_a AU AU
C€700/2 nTorqueMotLim_a Cca72/3 C472/3
C€700/3 nTorqueGenLim_a Cca72/3 C472/3
C700/4 Schliisselschalter: max. Geschwindigkeit Poti P1 Poti P1
C700/5 Network(MCI/CAN)_wDriveControl 0x0009 0x0009
C700/6 nPIDVpAdapt_a 100 % 100 %
C700/7 nPIDActValue_a - -
C700/8 nPIDInfluence_a 100 % 100 %
C700/9 nPIDSetValue_a - -
C€700/10 reserviert - -
C700/11 L Counter_1:wLdVal - -
C€700/12 L Counter_1:wCmpVal - -
C700/13 L Compare_1:ninl_a - -
C700/14 L _Compare_1:niIn2_a - -
C700/15 LS_ParReadWrite 1: wParlndex - -
C700/16 LS_ParReadWrite 1: wParSubindex - -
C700/17 LS_ParReadWrite 1: winHWord - -
C700/18 LS_ParReadWrite 1: winLWord - -
C700/19 reserviert - -
C701/1 bCInh - -
C701/2 bFailReset RFR RFR
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C701/3 bSetQuickstop - -
C701/4 bSetDCBrake - -
C701/5 bSetSpeedCcw - -
C701/6 blogSpeed1 L JogCtrlExtension_1: blog1Out L_JogCtrlExtension_1: bJoglOut
C701/7 bJogSpeed2 L JogCtrlExtension_1: bJog20ut L _JogCtrlExtension_1: bJog20ut
C701/8 bMPotUp - -
€701/9 bMPotDown - -
bMPotInAct - -

bMPotEnable - -

Nl jn N
NN NN N
o ||o |10 |0 ||©
GGG
[ P [ P ey
B lw [N |k |lo

bRFG_0 L JogCtrlExtension_1: bRfgOut L JogCtrlExtension_1: bRfgOut

bSetErrorl - -

bSetError2 - -
C€701/15 bPIDInfluenceRamp TRUE TRUE
C701/16 bPIDIOff - -
C701/17 bRLQCW TRUE PDO1/Bit 0
C701/18 bRLQCcw - PDO1/Bit 1
C701/19 bBrkRelease DI5 DI5
C701/20 L _Counter_1: bClkUp - -
C€701/21 L _Counter_1: bClkDown - -
C€701/22 L Counter_1: bLoad - -
C€701/23 L DigitalDelay_1:bin - -
C701/24 L DigitalDelay_2:bin - -
C701/25 LS_WriteParamlList: bExecute - -
C701/26 LS_WriteParamList: bSelectWriteValue_1 - -
C€701/27 reserviert - -

L DigitalLogic_1:bln1 - -
L DigitalLogic_1:bln2 - -
L Digitallogic_2:binl - -
L DigitallLogic_2: bIn2 - -

eNilsRileRile)
NN N[N
o[l |lo|le
g =S = =
W[N] [N
R[S |lo |le

C€701/32 LS_ParReadWrite 1: bExecute - -
C€701/33 LS_ParReadWrite_1: bReadWrite - -
C701/34 bPIDInAct - -
C701/35 bPIDOff - -
C761/1 L _JogCtrlExtension_1: binputSell PDO1/Bit 5 PDO1/Bit 0
C761/2 L _JogCtrlExtension_1: binputSel2 PDO1/Bit 6 PDO1/Bit 1
C761/3 L JogCtrlExtension_1: bSlowDown1 DI2 DI2
C761/4 L JogCtrlExtension_1: bStopl DI1 DI1

L JogCtrlExtension_1: bSlowDown2 D4 Dl4

L JogCtrlExtension_1: bStop2 DI3 DI3

L JogCtrlExtension_1: bSlowDown3 - -
L JogCtrlExtension_1: bStop3 - -

eNilsNileNile)
NN NN
o |[o ||o | |o
R R
o [N |lov | |a

C761/9 L JogCtrlExtension_1: bRfgin PDO1/Bit 8 PDO1/Bit 8
C761/10 L JogCtrlExtension_1: bJoglin PDO1/Bit 12 PDO1/Bit 12
C761/11 L JogCtrlExtension_1: bJog2In PDO1/Bit 13 PDO1/Bit 13
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7.4.6.2 Ausgangsverbindungen

Steuermodi 10 / 12 / 14 / 16 fiir Steuerung liber Klemmen

Ia]
o
N
o
Ul

LS

DisFree: wDis1 (-C481/1)

Ia]
o
N
o
()}

LS

DisFree: wDis2 (-C481/2)

Ia]
o
N
o
~

LS

DisFree: wDis3 (-C481/3)

LS

DisFree: wDis4 (- C481/4)

LS

DisFree_a: nDis1_a (-C482/1)

LS

DisFree_a: nDis2_a (-C482/2)

NN jnln
o [|O [ |O | |O
NN NN
oo |o|le
- [ |2 []O ||
Ll (=]

LS

DisFree_a: nDis3_a (-C482/3)

[a)
N

LS

DisFree_a: nDis4_a (-C482/4)

[a)
o [ |OY
N[N
==
N =
o

LP

Network _Out: MCI_wState/CAN1_wState

LP

Network _Out: MCI_wOut2/CAN1_wOut2

LP

Network _Out: MCI_wOut3/CAN1_wOut3

LP

Network_Out: MCI_wOut4/CAN1_wOut4

NN jnln
o ||o || | [0
NN NS
REERE(=nE(=]
N[N NN
B w [N | ]=

LP

Network_Out: MCI_wOut5/CAN2_wOutl

Ia]
o
N
o
N
[

LP

Network_Out: MCI_wOut6/CAN2_wOut2

LP

Network_Out: MCI_wOut7/CAN2_wOut3

MCI_bOut5/CAN2_bOut1_BO ... B15

€620/26
C€620/27 LP_Network _Out: MCI_wOut8/CAN2_wOut4 = -
C621/1 LS_DigitalOutput: bRelay bDriveFail bDriveFail
€621/2 LS_DigitalOutput: bOut1 (DO1) bDriveReady bDriveReady
€621/7 LA_NCtrl: bStatusBit0 - -
C€621/8 LA_NCtrl: bStatusBit2 blmaxActive bimaxActive
€621/9 LA_NCtrl: bStatusBit3 bSpeedSetReached bSpeedSetReached
€621/10 LA_NCtrl: bStatusBit4 bSpeedActEqSet bSpeedActEqSet
C€621/11 LA_NCtrl: bStatusBit5 bNActCompare bNActCompare
C€621/12 LA_NCtrl: bStatusBit14 bSpeedCcw bSpeedCcw
C€621/13 LA_NCtrl: bStatusBit15 bDriveReady bDriveReady
C621/16 LS_DisFree_b: bDis1 (-C480/Bit0) - -
C621/17 LS_DisFree_b: bDis2 (-C480/Bit1) - -
C€621/18 LS_DisFree_b: bDis3 (- C480/Bit2) - -
C€621/19 LS_DisFree_b: bDis4 (-C480/Bit3) - -
€621/20 LS_DisFree_b: bDis5 (-»C480/Bit4) - -
C€621/21 LS _DisFree_b: bDis6 (-C480/Bit5) - -
€621/22 LS _DisFree_b: bDis7 (-C480/Bit6) - -
€621/23 LS_DisFree_b: bDis8 (-C480/Bit7) = -
€621/30 LP_Network_Out: - -
MCI_bState/CAN1_bState_BO
C€621/31 LP_Network_Out: - -
MCI_bState/CAN1_bState_B1
€621/32..45 LP_Network_Out: - -
MCI_bState/CAN1_bState_B2...B15
€621/46...61 LP_Network Out: - -
MCI_bOut2/CAN1_bOut2_BO ... B15
C€621/62..77 LP_Network_Out: = -
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Steuermodi 40 / 41 fiir Steuerung liber Network

Ia]
o
N
o
U1

LS_DisFree: wDis1 (-C481/1) - -

Ia]
o
N
o
o

LS_DisFree: wDis2 (-C481/2) - -

LS_DisFree: wDis3 (-C481/3) - -

LS_DisFree: wDis4 (—-C481/4) - -
LS_DisFree_a: nDis1_a (-C482/1) - -
LS_DisFree_a: nDis2_a (-C482/2) - -
LS_DisFree_a: nDis3_a (-C482/3) - -
LS_DisFree_a: nDis4_a (-C482/4) - -

NN jn|ln
o |0 [0 | |0
NN (NN
o ||1o|I1o|I1e
=[O [0 |IN
o

[a)
[

o | |o
NN
= (=]
= | |=

[a)
N

LP_Network

Out: MCI_wState/CAN1_wsState

wDeviceStateWord -

LP_Network

Out: MCl_wOut2/CAN1_wOut2

nMotorSpeedAct_a

LP_Network

Out: MCl_wOut3/CAN1_wOut3

nMotorSpeedSet_a

Q00N
o | O [ [Oy | |OY
NN (N[N
(=N (=N (=N (=]
NN [N IN
w [N [k ||O

LP_Network_Out: MCl_wOut4/CAN1_wOut4 - -

Ia)
o
N
o
N
i

LP_Network Out: MCI_wOut5/CAN2_wOutl - -

LP_Network Out: MCI_wOut6/CAN2_wOut2 - -

LP_Network Out: MCI_wOut7/CAN2_wOut3 - -

LP_Network _Out: MCI_wOut8/CAN2_wOut4 - -

N0 ln0ln0|ln
o [|1O [|O |0 | |0
NN (NN [N
=l e e |e
N (= [N NN

~N (o |l

LS_DigitalOutput: bRelay bDriveFail bDriveFail

LS_DigitalOutput: bOut1 (DO1) bDriveReady bDriveReady
C€621/7 LA_NCtrl: bStatusBit0 - -
C621/8 LA_NCtrl: bStatusBit2 blmaxActive blmaxActive
C621/9 LA_NCtrl: bStatusBit3 bSpeedSetReached bSpeedSetReached
€621/10 LA_NCtrl: bStatusBit4 bSpeedActEqSet bSpeedActEqSet
C€621/11 LA_NCtrl: bStatusBit5 bNActCompare bNActCompare
C€621/12 LA_NCtrl: bStatusBit14 bSpeedCcw bSpeedCcw
C€621/13 LA_NCtrl: bStatusBit15 bDriveReady bDriveReady
C621/16 LS_DisFree_b: bDis1 (-C480/Bit0) - -
C€621/17 LS_DisFree_b: bDis2 (-C480/Bit1) - -
C€621/18 LS_DisFree_b: bDis3 (-C480/Bit2) - -
C€621/19 LS_DisFree_b: bDis4 (-C480/Bit3) - -
€621/20 LS _DisFree_b: bDis5 (-C480/Bit4) - -
€621/21 LS _DisFree_b: bDis6 (-C480/Bit5) - -
C€621/22 LS _DisFree_b: bDis7 (-C480/Bit6) - -
€621/23 LS_DisFree_b: bDis8 (-C480/Bit7) - -
€621/30 LP_Network_Out: - TRUE

MCI_bState/CAN1_bState_BO
C€621/31 LP_Network_Out: - bDriveReady

MCI_bState/CAN1_bState_B1

LP_Network_Out: - -
MCI_bState/CAN1_bState_B2...B15

LP_Network_Out: - -
MCI_bOut2/CAN1_bOut2_BO ... B15

Ia) ) Ia)
o o o
N N N
P B =
= = g
oY N w
i o N
~N o >
~ = [Vl

LP_Network_Out: - -
MCI_bOut5/CAN2_bOut1 BO...B15
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7.4.6.3

Interner Signalfluss fiir Steuerung iiber Klemmen

Verschaltung der internen Schnittstellen in der Lenze-Einstellung (Steuermodus "10: Klemmen 0")

MCI_bCtrl_BO/CAN1_bCtr_B0 O
MCI_bCtrl_B1/CAN1_bCtr_B1 O
MCI_bCtrl_B2/CAN1_bCtr_B2 O
MCI_bCtrl_B3/CAN1_bCtrl_B3 O
MCI_bCtrl_B4/CAN1_bCtrl_B4 O
MCI_bCtrl_B5/CAN1_bCtrl_B5 O
MCI_bCtrl_B6/CAN1_bCtrl_B6 OO
MCI_bCtrl_B7/CAN1_bCtr_B7 O
MCI_bCtrl_B8/CAN1_bCtrl_B8 OO
MCI_bCtrl_B9/CAN1_bCtr_B9 O
MCI_bCtrl_B10/CAN1_bCtrl_B10 O
MCI_bCtrl_B11/CAN1_bCtrl_B11 O
MCI_bCtrl_B12/CAN1_bCtrl_B12 O
MCI_bCtrl_B13/CAN1_bCtrl_B13 O
MCI_bCtrl_B14/CAN1_bCtrl_B14 O
MCI_bCtrl_B15/CAN1_bCtrl_B15 O
MCI_wCtrl/CAN1_wCtrl m

MCI_bIn2_BO/CAN1_bln2_B0 OO
MCI_bln2_B1/CAN1_bln2_B1 O
MCI_bin2_B2/CAN1_bin2 B2 O
MCI_bIn2_B3/CAN1_bIn2 B3 O
MCI_bin2_B4/CAN1_bIn2_B4 O
MCI_bIn2_B5/CAN1_bln2_B5 O
MCI_bln2_BB/CAN1_bln2_B6 OO
MCI_bin2_B7/CAN1_bin2_B7 O
MCI_bIn2_B8/CAN1_bIn2 B8 O
MCI_bin2_BO/CAN1_bIn2 B9 O
MCI_bIn2_B10/CAN1_bIn2_B10 O
MCI_bIn2_B11/CAN1_bIn2_B11 O
MCI_bin2_B12/CAN1_bin2_B12 O
MCI_bIn2_B13/CAN1_bin2_B13 O
MCI_bin2_B14/CAN1_bin2_B14 O
MCI_bin2_B15/CAN1_bln2_B15 O
MCI_wIn2/CAN1_win2 m

MCI_wIn3/CAN1_win3 m
MCI_wind/CAN1_wind m

MCI_bln5_B0/CAN2_bln1_B0 O
MCI_bln5_B1/CAN2_bln1_B1 O
MCI_bln5_B2/CAN2_bln1_B2 O
MCI_bln5_B3/CAN2_bln1_B3 O
MCI_bln5_B4/CAN2_bln1_B4 O
MCI_bln5_B5/CAN2_bln1_B5 OO
MCI_bln5_BB/CAN2_bln1_B6 OO
MCI_bln5_B7/CAN2_bln1_B7 O
MCI_bln5_B8/CAN2_bln1_B8 OO
MCI_bln5_B9/CAN2_bln1_B9 O
MCI_bin5_B10/CAN2_bin1_B10 O
MCI_bin5_B11/CAN2_bin1_B11 O
MCI_bIn5_B12/CAN2_bin1_B12 O
MCI_bin5_B13/CAN2_bin1_B13 OO
MCI_bln5_B14/CAN2_bin1_B14 O
MCI_bIn5_B15/CAN2_bln1_B15 O
MCI_wIn5/CAN2_win1 m

MCI_win6/CAN2_win2 m
MCI_wIn7/CAN2_win3 m
MCI_wIn8/CAN2_win4 m

LS_Analo t

Aln_bCurrentErrorin1 O

Aln1_0ut Omeeeee——0 C700/1

——1 C761/10 bJoglin
3 C761/11 bJog2in

A_NCtrl
L_MPot_1

nMainSetValue a

nOut_a—

= nin_:
O crois 2MPotUp bUp
Ocrone —lbobom oy
0 C701110 ——————— bl
0 C701/11 —

O C761/1  binputSelt
O C761/2  blnputSel2
O C761/9  bRigi

nNSet a
0 C701/6  bJog1
00 C701/7  blog2

0O C761/3  bSlowDown1 0 C701/12 bRig0

O C761/4  bStopt

I_ L_NSet 1

NNOUt_a =

— bNSetinv
0 C761/5  bSlowDown2
O C761/6  bStop2
Ogen pocons | |
mCrets bSiopd nOut a—
C_bTrue + c700/6 bACtEGS
C_nPos100_a O 0 c70017 nPIDOUt_a
C_nNeg100_a O C700/8
C_nP0s199.9_a o o c700/9
C_nNeg199_9_a 0 Le-00 C701/15
C_W65535 m o crotie -
C_wDriveCtrl 0 Cc701/34
O C701/35

L LS_Motorinterface

L a bt bHeatSinkWarning
LS_Digitallnput 0 cr00r2 NTorqueMotlima | ngorqueMotiim_a bOVDetected— bOVDetected -
bin1 o o croo;3 MorqueGentima | nforqueGentim a bDCBrakeOn —bDCBrakeOn -
bin2 o— bFlyingSyncActive bFlyingSyncActive.
bin3 [ O crons 2SelDCBrake | bSetDCBrake bUVDetected bUVDetected
bin4 0—— o crous bixtOverload betOver\oadD
bins O—— i bSetQuickstop bl2xtOverload bI2xtOverload
bCinh O Lo cro117 hMMaxﬂg
bNMaxFault Bk o
0 ¢c701/18 bMotorPTCFault bMotorPTCFault
LS ParFree_a {1 crons -bSetSpeedCow bAutoGSBIsActive — DAUIOGSBIsActive -
bClampActi bClampActive
c47211 nPari_a o lampActive
bIMPIsActive bIMPIsAc\\veD
S22 pRarzaio nMotorCurrent_a
car2i3 nPar3_a o—— 01 cro1/19 LBrkRelease bBrkRelease nMotorCurrent_a =
OutputSpeedCtrl_a nOutputSpeedCtrl_a
C472/4 nPar4_a o nOutputSpe = m
nMotorSpeedAct_a nMotorSpeedAct_a
nMotorTorqueAct a
LS ParFree b nMolorTorqueAcLa#—onmvolm o a
nDCVoltage_a
C470/1 bPart O nMotorVoltage_a nMotorVoltage_a
C470/2 bPar2 O nMotorFreqAct_a nMotorFregAct a
C470L... bPar... 0 nHeatsinkTemperature_a —nHeatsinkTemperature_a
C470/16 bPar16 O , o Nrealsincemperalure a
LS Drivelnterface )

LS ParFree Network(MCI/CAN)_ wDeviceStateWord wDeviceStateWord
carin wPar! m L 7005 DriveControl wDriveControl wDeviceAuxStateWord — WDeviceAuxStateWord
Ca71/2 wPar2 m ocromn X ek bReady bDriveRead
CAT1/3 wPar3 m L crorp -DfaiReset bFailReset bFail bDriveFail
C471/4 wPar4 m O c70113 bSetError1 bSetErrort bSafeTorqueOff- bSafeTorqueOff,

O c701/14 bSetErmr% bSetError2 bSafetylsActive bSafetylsActive.
O ceziy -2Status B0 bStatus_Bit0 bClnhlsActive —DCInhActive -
bimaxAclive ,— a4/ bStatus bStatus_Bit2 bCwCew bSpeedCew,
bSpeedSeiReached 1 oo 1/ bStatus bStatus_Bit3 bA@eequZercD
- bSpeedhobaSel,ry ey qg DS B poyays Bitg bQSPisActive—DOSPIsActive
bNActCompare 1 /41 bStatus bStatus_Bit5 bNActCompare bNActCompare
bSpeedCon iy ogpqyqp DSOS B4 psatys Bitta bimaxAcive—bimaxActver; |
bDriveReady - 01/15 _bStatus Bitt5 bStatus_Bit15

0
bSpeedActEqSet bSpeedActEqSet,

wDetermFailNoLow wDetermFailNoLow

wDetermFailNoHigh wDetermFailNoHigh

Free

= C620/5
= C620/6
= C620/7
= C620/8

LS_DigitalOutput

C621/1
C621/2

LS DisFree a

O C620/9

O C620/10
O C620/11
O C620/12

LS DisFree b

0 ce21/16
a ce21/17
0O C621/18
0 ce21/19
0 c621/20
0O ce21/21
0O ce21/22
0O C621/23

wDis!  ——»
wDis2  —»
wDis3 ——»
wDisd  —»

bRelay
bOutt

nDis1_a ——»
nDis2.a —»
nDis3_.a —»
nDis4_a ——»

bDist ——
bDis2 ——
bDis3 ——>
bDis4 ——
bDis5 —*
bDisg ——*
bDis7 ——*
bDis8 ——*

C481/4

C482/4

C480

0 C621/30
0 ce21/31
0 ce621/32
0 C621/33
O C621/34
0 C621/35
0 c621/36
O Ce21/37
0 C621/38
0 c621/39
0O ce21/40
0 ce21/41
O Ce21/42
0 C621/43
0 ce21/44
0 c621/45
= C620/20

0 Cé21/46
0 ce21/47
0 ce21/48
0 Cé21/49
0 C621/50
0 ce21/51
0 c621/52
O C621/53
0 C621/54
0 C621/55
0 c621/56
0 ce21/57
O C621/58
0 C621/59
0 C621/60
0 ce21/61
= C620/21

= C620/22
= C620/23

0 ce21/62
0 c621/63
0 ce21/64
0 C621/65
O C621/66
0O Ce21/67
0 ce21/68
0 c621/69
0 c621/70
0O ce21/71
0 ce21/72
0 ce21/73
O ce21/74
0 C621/75
0 ce21/76
0O ce21/77
= C620/24

= C620/25
= C620/26
= C620/27

MCI_bState_BO/CAN1_bState_BO
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B1
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B2
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B3
MCI_bState_BO/CAN1_bState B4
MCI_bState_BO/CAN1_bState_BS5
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B6
MCI_bState_BO/CAN1_bState B7
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B8
MCI_bState_BO/CAN1_bState B9
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B10
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B11
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B12
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B13
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B14
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B15
MCI_wState/CAN1_wState

MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_BO
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B1
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B2
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B3
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B4
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B5
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B6
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B7
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B8
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B9
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B10
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B11
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B12
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B13
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B14
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B15
MCI_wOut2/CAN1_wOut2

MCI_wOut3/CAN1_wOut3
MCI_wOut4/CAN1_wOut4

MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_BO
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B1
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B2
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B3
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B4
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B5
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B6
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B7
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B8
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B9
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B10
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B11
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B12
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B13
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B14
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B15
MCI_wOut5/CAN2_wOut1

MCI_wOut6/CAN2_wOut2
MCI_wOut7/CAN2_wOut3
MCI_wOut8/CAN2_wOut4

LA

usodyjeydsqy, v1
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Suniaiuol
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7.4.6.4

Interner Signalfluss fiir Steuerung tiber Network (MCI/CAN)

Verschaltung der internen Schnittstellen fiir Steuerung iiber Kommunikationsschnittstelle (Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)")

A_NCtrl

MCI_bCirl_BO/CANT_bCirl_BO [ 0 c621/30
MCL_bCt_BH/CANT_bCt1 B1 03 L3 il s TR 0 ce2131
MCI_bCir_B2/CAN1_bCIr_B2 O SN ] croo MainSetvalue 2 = nOuL 5. 0 c621/32

O—— ¥ -
MCI_bCtr_B3/CAN1_bCtrl B3 o nfes bMPotUp w0 0 ce21/33
MCI bCi BYCANY bCK B4y S oroe oD i 0 ce21/34
nputSel _bMPo
MCL Gt BGANY bort BB 1 reuse2 e Crcesing
MCI_bCtr_B7/CAN1_bCtr_B7 0 OO 0 ce21/37
MCI_bCtrl_BS/CAN1_bCtrl_BS bRigin 00 C761/1  binputSelt [ C621/38
MCI_bCtrl_BYICAN1_bCtrl_BY [ C761/2  blnputSel2 L NSet 1 [ C621/39
MCI_bCtrl_B10/CAN1_bCtrl_B10 O C761/9  bRfgin NSet a ANOUL 8 — O C621/40
MCI_bCtri_B11/CAN1_bCirl_B11 O C761/10 bJoglin clcrote = 0 C621/41
4 blog1

MCI_bCtrl_B12ICAN1_bCtrl_B12 o209 ‘ 01 C761/1 blog2ln acronr b Jzz 0 C621/42

MCI_bCtrl_B13/CAN1_bCtrl_B13 24092 ——1C761/3  bSlowDown1 0 c10112 bRigD 0 c621/43

MCL_bCtr_B14/CANT_bCirl_B14 O 7614 bStopt e 0 ce21/44

MCI_bCtrl_B15/CAN1_bCtrl_B15 OO — C761/5  bSlowDown2 5 StateWord [ C621/45

MCI_wCtrl/CAN1_wCtrl m 0 C761/6  bStop2 eviceStaleVore w 620120

0O C761/7  bSlowDown3 L PCTRL 1
MCI_bIn2_BO/CAN1_bIn2_B0 OO o crets I__ TN © ToTE— 0 ce21/46
MCI iz B2CANT b 52 CbTue cro0s kgt a DACEGS Fre
MCI_bin2_B3/CAN1 bin2 B3 O C.nPost00 8jo, CIe0i : HEEE 0 Ce21/49
MCI_bin2_B4ICAN1_bin2 B4 O g 0 0 ce21/50
NCI_bln2_BSICAN1_bin2_B5 [ g—:ﬁ“}gg—:—: ° T 0 ce21/51
MCI_bln2_B6/CAN1_bln2_B6 (1 G0 CIEATiEE 0 ce21/52
MCI_bin2_B7/CAN1_bIn2_B7 OO C_w65535 m O c701/16 0 c621/53
MCI_bin2_BBICAN1 bin2 B8 0 Sauoschll- CHE— 0 ce21/54
MCI_bin2_BY/CANT_bin2_BY O Ol 0 ce21/55
MCLbin2_B10/CAN1_bin2_B10 O 0 c621/56
MCI_bln2_B11/CAN1_bln2_B11 (1 [ Motorntorce. | 0 c621/57
MCI bin2 B12/CANA bin2 B12 I__ L5 Matorintertace — bieatSinkWering 0 Ce21/58
MCI_bIn2_B13/CAN1_bIn2_B13 O LS Digitallnput nTorqueMotLim_a W il ; bOVDetected bOVDetected O C621/59
NCI_bln2_B14/CAN1_bln2_B14 O o Cull & . bDCBrakeOn— 0 c621/60
MCI_bin2_BISICANT bin2 B15 | croory TAMERELILE - norqueGenlim_a 0DCErakeOn oSmcAge’
~ MCI_wn2/CAN1_win2 L o2 o—— bSetDCBrak AT A e e
L i o bin3 3 o crots -2SeCBrake - bSetDCBrake bUVDetected A st £oz0i21

bind 3 bixiOverload —DixtOverload -
MCI_win3/CAN1_win m bins O . | bsetauickstop pl2xtOverload bi2+tOverioad o m Co20/22
MCI_wind/CAN1_win4 m bCInh O cr0117 e bMMax = C620/23

_ bMMaxg

bNMaxFault bhiMaxFautt

MCI_bIn5_BO0/CAN2_bin1_B0 O bMotorPTCFault O C621/62
MCI_bins_B1/CAN2_bin1_B1 O ar— SMelorP O AUt — oGSBIsActve 0 ce21/63
NCI_bln5_B2ICAN2_bin1_B2 OO LS ParFree ; g crons hAmﬁg;ﬁ::mz: bCampAcive 0 Co21/64
MCI_bln5_B3/CAN2_bln1_B3 O cara/l neart_a o : bIMPIsActive O c621/65

_bind_{ S biMPIsActive —DIMPIsActive

MCL_bin5_B4/CAN2_bin1_B4 47212 nParz_a o
MCI_bIn5._BS/CAN2 bin1_B5 g car2i3 nPar3_a o O cro1g LBrkRelease bBrkRelease nMotorCurrent a 9 r:Ml:lngu(rjrgrt‘,a g ggggs
i i Ccat2i4 nPard_a 0 nOutputSpeedCrl_a —NOuloutSpeedtir_a mCo205 WDt —» cast/t

AL A0 RPN g - nMotorSpeedAct_a nMotorSpeedAct_a m 6206 WDIS2 ——» C481i2 CLce21/68
MCI_bin5_B7/CAN2_bin1_B7 I nMotorTorqueAct_a nMotorTorqueAct_a wCo20r DI > Ca51/5 O C621/69
MCI_bIn5_B8/CAN2_bin1_B8 LS ParFree b ADCVoltage a nDCVoltage_a - o208 WD —» cdsie O C621/70
MCL_bin5_B9/CAN2_bin1_B9 OO ca70/1 bPart O . Nouage’a MotorVoltage_a 0 ce21/71
MCI_bln5_B10/CAN2_bIn1_B10 O C470/2 bPar2 o nMotorFregA c1_a nMotorFregAct_a - O C621/72
MCI_bin5_B11/CAN2_bin1_B1 O carol... bPar.. O HeatsikTemperature_a _TFealSnklemperature_a LS DigitalOutput 0 ce21/73

MCLbin5_B12/CAN2_bin1_B12 OO 470116 bPar16 O - ce21/1_ bRelay 0 c621/74

MCI_bln5_B13/CAN2_bin1_B13 O LS Drivelnterface Ce21/2  bOutt 0 ce21/75

MCl_bln5_B14/CAN2_bin1_B14 Oy LS ParFree Network(MCI/CAN)_ PEE S B wDeviceStateWord | [ C621/76

MCLblH5MBSI5/CIAN2J|HLB15 o 4711 WPar! m 70055 _WDriveGontrol wDriveControl WDeviceAuxStateWord —WDeviceAuxStateWord LS DisFree a 0 c621/77

|_win5/CAN2_win1 m caT1i2 WPar2 m 07011 ECInh bClnh bReady bDriveRead: 0 C620/9 nDisl_a —» Cag2/1 = C620/24
C471/3 wPar3 m 0 c701/2 bFailReset bFailReset bFail bDriveFail O C620/10 NDis2_a —» C482/2
MCI_ winG/GAN2_win2 m cari/a wPar4 m 0O cr01/13 DSetErrort bSetErrort bSafeTorqueOft bSafeTorqueOff 0 C620/11 NDis3.a —» C482/3 = C620/25
MCI_win7/CAN2_win3 m 0 o701/14 DSetEmor2 bSetEror2 bSafetylsActive bSafetylsActive 0 C620/12 nDisk a —» C482/4 = C620/26
e AL 0 Cezy 2Status BiO bStaus. Bi0 bCinhisActve —bCInnAdlve g
bimaxAclive ,— a4/ bStatus bStatus_Bit2 bCwCew bSpeedCew, LS DisFree b
bSpeedSeiReached 1 oo 1/ bStatus bStatus_Bit3 bA@eequZercD O C621/16 bDisT ——>
bSpeedACEGSel ] o/ DStAUS B bStatus_Bité baSPIsActve bQSPisAclive O Ceptits bDis2 ——»
bNActCompare ce21/11 bStatus i bStatus_Bit5 bNActCompare bNActCompare O c621/18  bDis3 —>
bSpeedCow, 1y opqyqp DSEBUS B4 psiatys Bitt4 bimaxActive —__bimaxAcver, | cgpy/te bDist ——> \ o0
——bbriveReady, y cgpqyq3 DSBS BUS ___pstatys Bitd5 0——| O ce21/20 bDiss —>
bSpeedActEqSet—DSpeedActEaSet | 5 oo1/p1 bDiss —>
wDetermFailNoLow — WDetermFailNoLow 0 ce21/22 bDisT —*
wDetermFailNoHigh——WDetermFaiNokigh 0 Co21/23 bDis8 —>

MCI_bState_BO/CAN1_bState_BO
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B1
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B2
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B3
MCI_bState_BO/CAN1_bState B4
MCI_bState_BO/CAN1_bState_BS5
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B6
MCI_bState_BO/CAN1_bState B7
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B8
MCI_bState_BO/CAN1_bState B9
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B10
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B11
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B12
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B13
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B14
MCI_bState_BO/CAN1_bState_B15
MCI_wState/CAN1_wState

MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_BO
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B1
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B2
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B3
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B4
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B5
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B6
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B7
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B8
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B9
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B10
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B11
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B12
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B13
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B14
MCI_bOut2_BO/CAN1_bOut2_B15
MCI_wOut2/CAN1_wOut2

MCI_wOut3/CAN1_wOut3
MCI_wOut4/CAN1_wOut4

MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_BO
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B1
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B2
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B3
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B4
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B5
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B6
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B7
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B8
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B9
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B10
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B11
MCI_bOut5_BO/CAN2_bOut1_B12
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B13
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B14
MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B15
MCI_wOut5/CAN2_wOut1

MCI_wOut6/CAN2_wOut2
MCI_wOut7/CAN2_wOut3
MCI_wOut8/CAN2_wOut4
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7.4.6.5

Interner Signalfluss fiir Steuerung iiber Network (AS-i)

LP_Network_In

AS-i
E1_binputSel1

LA NCtrl

E2

LS_Analoginput

O C700/1
acrots
O c701/9
a cro1/10
a c7o1/11

] ] C761/11

LS_ParFix

LS Digitallnput

LS ParFree a

LS ParFree b

701...
C470/16

LS _ParFree

1—0 C700/6
O c700/7
C700/8

O C700/9

———_ C701/15

a c701/16

a cro1/35

C700/2
C700/3

a c701/4
a c701/3,
C701117

C701/18
a c701/5

a c7o1/19

L cr005
o crotn
L gcrom
O cro113
O cro1/14
~oce2tr
——tmaxtelive .y o1/
| bSpeedSetReached . g5 /0
 bSpeedAciEqSet, 4 oa51/10
w1

bN?,sz;c; ce21/11
— ce21/12

| ——oopeedCan, iy
- DDiveReads .1y o1/13

0 C701/34 —

nMainSetValue a

bMPotDown
bMPotinAct
bMPotEnable

0 C701/12

| uojsusixalaobor 1

L_PCTRL_1

_PIDVpAdapta |
PDActValie a |
“0PDinfluence 8|
_nPIDSetValue a
_bPIDinfluenceRamp |
PIDIOff

PIDInAct

PIDOSF

LS Motorinterface

nTorqueMotLim_a
nTorqueGenLim_a

bSetDCBrake
b

LS Drivelnterface
Network(MCI/CAN)_ _
wDriveControl

bFailReset

bStatus_Bit0
bStatus_Bit2
bStatus_Bit3
bStatus_Bit4
bStatus_Bit5
bStatus_Bit14
bStatus_Bit15

wDetermFailNoHi

h

LP_Network_Out

TRUE

) C621/30
Drive Ready

A2 0 C621/31

DI1 (hard wired, none changeable)—”u C621/32
DI2 (hard wired, none changeable) —Mu C621/33

0 ce21/16
a ce2117
O c621/18
0 ce21/19

O C621/34

0 C621/37
O C621/38
0 C621/39

0 C621/41
0O C621/42
O C621/43

O C621/45

_DisFree
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8 Grundfunktionen

8 Grundfunktionen

In diesem Kapitel sind die beiden Grundfunktionen "Parameterumschaltung" und
"Haltebremsensteuerung” beschrieben.

Applik atiohepararmeter l

& zurick @ ¥ = Obersicht -» Grundfunktionen

= Haltebremsensteueung = =

Parameterumschaltung i B%’:ﬁ:;:;ﬂﬁr’

« Die Parameterumschaltung erméglicht fiir bis zu 16 frei wahlbare Parameter eine Umschaltung
zwischen zwei Satzen mit unterschiedlichen Parameterwerten.

« Die Haltebremsensteuerung dient zum verschleiBarmen Ansteuern der Haltebremse in Abhan-
gigkeit vom Drehzahlsollwert und diversen anderen internen digitalen Steuersignalen.
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8.1 Parameterumschaltung

8.1 Parameterumschaltung

Diese Grundfunktion ermdglicht fiir bis zu 16 frei wahlbare Parameter eine Umschaltung zwischen
zwei Satzen mit unterschiedlichen Parameterwerten.

Die Zusammenstellung der Parameterliste erfolgt in gleicher Weise wie die Zusammenstellung des
User-Menii mittels Parametrierung. Im »Engineer« steht hierzu ein komfortabler Parametrierdialog
mit Im- und Exportfunktionen zur Verfiigung.

8.1.1 Liste per »Engineer«-Parametrierdialog konfigurieren

Fiir die komfortable Zusammenstellung der Parameterliste und die Eingabe der Parameterwerte
steht im »Engineer« ein Parametrierdialog zur Verfiigung.

So gelangen Sie zum Parametrierdialog:

1
2
3.
4

Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.
In der Dialogebene Ubersicht die Schaltfliche Grundfunktionen betatigen.

In der Dialogebene Ubersicht - Grundfunktionen die Schaltfliche Parameterumschaltung
betatigen.

Parametrierdialog im »Engineer«

Applikationsparameter ]

&= Zuriick 4y ] =@ -7 Grundfunktione
Steuerung Diagnosze Einztellungen
bExecute @) FailState 0 Execute Mode by Execute -

1. Wert gewahlt O

2. Wert gewahlt O Fehlerzeile 0

Liste andem | WwWerte kopieren | Liste neu laden | Liste importieren Liste exportieren

Zeile | Code Bezeichnung Einheit Akliver wert 1. wert 2 Wert 1=/
[nj]

02

03

04

05

0&

07 7
08

09

10

44 h

nichts selekbest nichts selektiert
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8.1 Parameterumschaltung

Liste erstellen/dndern

§ So erstellen bzw. dndern Sie die Liste:

1. Schaltflache Liste andern betatigen.
- Das Dialogfeld WriteParamlList konfigurieren wird angezeigt:

WriteParamList konfigurieren

VYerfugbare Parameter WiiteParamList
Code | Bezeichnung » Puosition | Code | B ezeichnung |
CO000Z:001  Lenze-Einstellung laden 1
CO0002:002  Parametersatz 1 laden 2
CO0002:003  Reserviert 3
CO0002:004  Reserviert 4
CO0002:0058  Reserviert 5
CO0D0Z:008  Feserviert 53
CO0002:007  Parametersatz 1 speichern 7
CO0002:008  Reserviert g
CO0002:003  Reserviert 3
CO0002:010  Reserviert - 10
CO000Z:011  Alle Parametersatze speichemn 11
Coo00z:012  EPM Daten importieren 12
CO0D0Z:013  Feserviert + 13
CO0002:014  Reserviert I 14
CO0002:015  Reserviert 15
CO000Z016  Antriebsregler freigeben 1B
CO0002:017  Schnelhal aklivieren
CO0002:018  Reserviert +
CO000Z:019  Fehler riicksetzen —_—
CO0002:020  Reserviert +
CO000Z:021  Logbuch lazchen — 1

CO0002:022  Reserviert
CO0002:023  Motorparameter identifizieren
CO0002:024  Feserviert
CO0002:025  Feserviert
CO0002:026  CAM FReset Node
CO0002:027  Reserviert
CO0002:028  Reserviert
CO0002:029  Reserviert
CO0002:030  Feserviert
CO0002:031  Feserviert
CO0002:032  Reserviert
CO0005:000  Applik.ation
CO000E:000  Motaregelung

FONONZ-NON Gt s ™
Anzeige Filter
I in Menligruppen —

Ok | Abbrechen |

- Auf der linken Seite werden in der Liste Verfiigbare Parameter alle Parameter des An-
triebsreglers mit Schreib- und Lesezugriff angezeigt.

- Bei aktivierter Option in Meniigruppen werden alle Parameter ihren Funktionen zuge-
ordnet angezeigt.

- Mit der Schaltfliche _¥ | im Bereich Filter konnen Sie die Liste der verfligbaren Parame-
ter reduzieren. Wenn Sie z. B. den Text "ainl1" eingeben und dann die Schaltflache beta-
tigen, werden nur noch die Parameter zur Auswahl angezeigt, deren Bezeichnung diesen
Text enthalt.

2. Den oder die Parameter in der Liste Verfiigbare Parameter markieren, die der
WriteParamList hinzugefuigt werden sollen.

- Dabei kdnnen Sie fiir eine Mehrfachauswahl —wie auch wie bei der allgemeinen Win-
dows-Funktion — die <Strg>- und die <Shift>-Taste verwenden.
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8.1 Parameterumschaltung

3. Schaltflache j betdtigen, um die markierten Parameter in die WriteParamList auf der
rechten Seite zu Gibernehmen.

« Mit den Schaltflachen j und j kénnen Sie die Reihenfolge der Parameter in der
WriteParamList andern.
Um Parameter aus der WriteParamList zu entfernen:

« Den oder die Parameter in der Liste WriteParamList markieren, die aus der
WriteParamlList entfernt werden sollen.

« Schaltflache j betdtigen, um die markierten Parameter aus der WriteParamList zu
entfernen.

4. Schaltfliche OK betatigen, um die Konfiguration zu tibernehmen und das Dialogfeld zu
schliel3en.
- Sie kdnnen den Konfigurationsdialog jederzeit wieder aufrufen, um die WriteParamList
nachtraglich zu andern oder zu erweitern.

Werte eingeben

Nach der Zusammenstellung der Liste kdnnen Sie die gewiinschten Parameterwerte direkt in die
Eingabefelder (Spalten 1. Wert und 2. Wert) eingeben.

Wenn Sie den Cursor in ein Eingabefeld setzen, wird unterhalb der Tabelle der erlaubte Wertebe-
reich fiir den entsprechenden Parameter angezeigt.

Werte kopieren

Alle Einstellungen eines Wertesatzes lassen sich in den anderen Wertesatz kopieren.

So kopieren Sie Werte:

1. Schaltflache Werte kopieren betatigen.
- Das Dialogfeld Werte kopieren wird angezeigt:

= Dialog: Werte kopieren

Quelle Ziel

1 et .

2 wert = 2 whert
™ akt. Wert

Schiigfen

2. Quelle und Ziel auswahlen.

3. Schaltflache j betatigen, um die Werte von Quelle nach Ziel zu kopieren.
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Grundfunktionen

Parameterumschaltung

Liste importieren/exportieren

Fiir die geratelibergreifende Wiederverwendung der konfigurierten WriteParamList kdnnen Sie mit
den Schaltflachen Liste exportieren und Liste importieren die Parameterauswahl als *.epc-Datei
speichern und anschlieBend die gespeicherte *.epc-Datei in einen anderen Antriebsregler 8400 wie-
der importieren.

Liste per Parametrierung konfigurieren

Das folgende Anwendungsbeispiel zeigt die erforderliche Vorgehensweise zur Konfiguration der
Liste ohne Verwendung des »Engineer«-Parametrierdialogs.

Aufgabenstellung:

Es sollen die Parameter C00012, C00026/1, C00027/1 sowie C00222 bis C00224 beschrieben wer-
den.

Parameterliste zusammenstellen

Die oben aufgefiihrten Parameter geben Sie in C01085/1 ... n im Format <Codestelle>,<Subcode-
stelle> an:

- C01085/1=12,000

« C01085/2 =26,001

« C01085/3 =27,001

» C01085/4 =222,000

» C01085/5=223,000

« C01085/6 = 224,000

» C01085/7...n = 0,000 (kein Parameter)

i Hinweis!

Licken in der Parameterliste (Einstellung = 0,000) sind zuldssig und werden bei der Be-
arbeitung Uibersprungen.

Ungiiltige Parameter-Eintrage werden bei der Eingabe nicht angenommen.

Werte fiir die Parameter eingeben (Wertesatz 1)

Die Werte, mit denen die angegebenen Parameter beschrieben werden sollen, geben Sie in C01086/
1...n an. Die Eingabe der Werte erfolgt entsprechend dem Skalierungsformat/Normierungsfaktor
des jeweiligen Parameters.

+ C01086/1 = <Wert> fiir Listeneintrag 1 (hier: fiir Parameter C00012)

+ C01086/2 = <Wert> fiir Listeneintrag 2 (hier: fiir Parameter C00026/1)
+ C01086/3 = <Wert> fiir Listeneintrag 3 (hier: fiir Parameter C00027/1)
* USW.

Diese Werte werden beim Beschreiben verwendet, wenn der Eingang bSelectWriteValue 1 nicht be-
legt oder auf FALSE gesetzt ist.

Weitere verschiedene Werte fiir die Parameter eingeben (Wertesatz 2)

Bei Bedarf konnen Sie in gleicher Weise in C01087/1 ... n einen weiteren Satz mit Werten einstellen,
mit denen die Parameter wahlweise beschrieben werden kénnen.
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8.1.3 Wertesatz auswdhlen

Die Auswahl des zu verwendenen Wertesatzes erfolgt Uiber den Auswahleingang
bSelectWriteValue_1. Dieser Auswahleingang lasst sich uber den Konfigurationsparameter
€00701/26 mit einem anderen Ausgangssignal verkniipfen.

bSelectWriteValue_1 Verwendeter Wertesatz

FALSE Wertesatz 1 (C01086/1 ... n)
TRUE Wertesatz 2 (C01087/1 ... n)
8.14 Beschreiben der Parameter aktivieren

Fiir das Beschreiben der Parameterliste stehen in C01082 zwei Modi zur Auswahl:

« 0: by Execute (Lenze-Einstellung)
Das Beschreiben der Parameterliste wird durch eine FALSE-TRUE-Flanke am Steuereingang
bExecute aktiviert. Dieser Steuereingang lasst sich tiber den Konfigurationsparameter C00701/
25 mit einem anderen Ausgangssignal verknupfen.

« 1: by Input Select
Das Beschreiben der Parameterliste erfolgt bei einer Anderung am Auswahleingang
bSelectWriteValue_1 und einmal bei der Initialisierung des Antriebsreglers.

Bei jedem Durchlauf des Hauptprogrammes wird jeweils ein Parameter beschrieben, bis die Parame-
terliste vollstandig abgearbeitet ist. Im Fehlerfall werden entsprechende Fehlermeldungen ausge-
geben.

Nach erfolgreicher Abarbeitung
..wird der Ausgang bDone auf TRUE gesetzt.

« Der Ausgang bDone wird automatisch auf FALSE zuriickgesetzt, wenn ein erneutes Beschreiben
Uber bExecute aktiviert wird.

Im Fehlerfall
...bleibt der Ausgang bDone auf FALSE gesetzt und der Ausgang bFail wird auf TRUE gesetzt.

* In C01083 wird ein Fehlerstatus und in C01084 wird die Nummer des Listeneintrags angezeigt,
bei dem der Fehler aufgetreten ist (in Verbindung mit dem ausgewahltem Wertesatz).

« Liegen mehrere Fehler zugleich vor, wird nur der erste fehlerhafte Listeneintrag angezeigt. Nach
Beseitigung des angezeigten Fehlers und erneuter Aktivierung kann es also vorkommen, dass
ein weiterer Fehler angezeigt wird.

« Die Parameterliste wird jedes Mal bis zum Ende abgearbeitet, auch wenn zwischendurch Fehler
aufgetreten sind.
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8.2 Haltebremsensteuerung

8.2 Haltebremsensteuerung

In der Applikation ist eine automatische Haltebremsenansteuerung integriert, die in Abhangigkeit
vom Drehzahlsollwert und diversen anderen internen digitalen Steuersignalen die Haltebremse
verschleilarm ansteuert. Durch die integrierte Bremsenautomatik wird dem Anwender die Verwal-
tung dieser Steuersignale abgenommen.

A Gefahr!

Beachten Sie, dass die Haltebremse ein wichtiges Element des Sicherheitskonzeptes der
gesamten Maschine ist.

Gehen Sie daher bei der Inbetriebnahme dieses Anlagenteils besonders sorgfaltig vor!

Stop!

Haltebremsen an Lenze-Motoren sind grundsatzlich nicht fiir Betriebsbremsungen aus-
gelegt. Der durch Betriebsbremsungen hervorgerufene erhohte Verschleif3 kann zur
frihzeitigen Zerstorung der Motorhaltebremse fiihren!

Hinweis!

o

Deaktivieren Sie die automatische Gleichstrombremsung beim Einsatz einer
Haltebremse!

» C00019 (Auto-DCB-Schwelle) auf den Wert "0" stellen.

« C00106 (Haltezeit der automatischen Gleichstrombremse) auf den Wert "999.0" stel-
len.

Bei Ausfiihrung beider Parametrierungen wird der Motor ab Version 07.00.00 trotz
Ausgangsfrequenz = "0" und Drehzahlsollwert = "0" weiter bestromt!

Wenn statt einer elektrisch I6senden (selbsthaltenden) Bremse eine elektrisch klem-
mende (selbstlosende) Bremse angesteuert werden soll, ist eine Signalinvertierung des
Ansteuersignals erforderlich! » Funktionale Einstellungen (&2 276)

Ausfuhrliche Informationen zur Montage und elektrischen Installation der Motorhalte-
bremse finden Sie in der Dokumentation zur Motorhaltebremse.

Verwendungszweck

Motorhaltebremsen werden eingesetzt, um Achsen bei Reglersperre oder Impulssperre sowie im
Anlagenzustand "Netz-AUS" festzuhalten. Dies ist nicht nur bei vertikalen Achsen von Bedeutung,
sondern z. B. auch bei horizontalen Achsen, bei denen eine ungefiihrte Bewegung zu diversen Pro-
blemen fiihren kann.

Beispiele:
« Verlust der Referenzinformation nach Netz-AUS und Weitertrudeln des Antriebs.

« Kollision mit anderen sich bewegenden Maschinenteilen.
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8.2 Halteb

remsensteuerung

8.2.1 Param

A

etrierung

Gefahr!

Fiir die fehlerfreie Funktion der Bremsensteuerung miissen die verschiedenen Verzoge-
rungszeiten in den nachfolgenden Parametern korrekt eingestellt sein!

Eine falsche Einstellung der Verzégerungszeiten kann zu einer fehlerhaften Ansteue-
rung der Bremse fiihren!

3 So gelangen Sie zum Parametrierdialog der Haltebremsensteuerung:

1
2
3.
4

Im »Engineer« in der Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswdhlen.
Im Arbeitsbereich zur Registerkarte Applikationsparameter wechseln.
In der Dialogebene Ubersicht die Schaltfliche Grundfunktionen betatigen.

In der Dialogebene Ubersicht = Grundfunktionen die Schaltfliche Haltebremsensteuerung
betatigen.

Parametrierdialog im »Engineer«

Applikationsparameter ]

€ Zurick 4 ] =3

BrakeControl . Difrungzzeit Feitverhalten der B
Status Einstellung — elbvernalten der Bremse
040 ] 048 | e 100 “Hms
Clih * f—
5 BBrkRelease False ] . 0 topen “ bBrakeR eleazed =
O
Lilften Schliesszeit
— 0 s
o \\_ e
Eetrisbsmaodus 2 - SetClnh
Msall g 0 toose
O 0. Brel Jerung aujid .
\ ¥ Schlisen N
: o e -
i i
L \ o O . LB rakeReleasedut
ﬁ CTRL F
_/__/ o ot it ’Wﬁl? Haltebremse Rampenzeit Synchr. 2.0 ils
@ pst. Liiften | — %
-DCE: Cl3 = mnin-
& € Hyst Schliessen 1.00 ilz PiBBILE: SeliEll zlmln‘l
© Schalschwele 500 Sz Einstellinueis
@ sweribemectong [C]I00 s | B e Dttt
9 Einfallverzogering 0o ils
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Ein- und Ausgangssignale der Haltebremsensteuerung:

Eingang

Datentyp

Konfigurationsparameter

Info/Einstellméglichkeiten

bBrkRelease

BOOL
C00701/19

Manuelles Liiften der Bremse in Verbindung mit dem gewdhlten Betriebsmodus.

« Inder Lenze-Einstellung ist dieser Eingang mit dem digitalen Eingang DI5 verbun-
den.

FALSE | Bremse nicht manuell liiften.

TRUE | Bremse manuell liften (Zwangsliiften).

* Hinweis!
Das Liiften der Bremse ist auch bei Reglersperre moglich!

« Im Automatikbetrieb wird die interne Bremsenlogik deaktiviert
und die Bremse geliiftet (Supervisor-Betrieb).
Die ggf. durch die Bremsensteuerung gesetzte Reglersperre wird
wieder aufgehoben.

« Im Halbautomatikbetrieb liiftet die Bremse inklusive Vorsteue-
rung.

Ausgang

Datentyp

Wert/Bedeutung

bBrkReleaseOut

BOOL

Ansteuersignal fiir den motec-internen Leistungsausgang (Klemmen BR1 und BR2)
zur Ansteuerung der Bremse.
« Uber Bit 0 in C02582 ist eine invertierte Ansteuerung des Leistungsausgangs ak-
tivierbar. » Funktionale Einstellungen

FALSE | Bremse schlieRBen.

TRUE | Bremse liiften.

bBrkReleased

BOOL

Statussignal "Bremse geliiftet" unter Beriicksichtigung der Offnungszeit der Bremse
« Bei Ansteuerung der Haltebremse auf schliessend wird bBrkReleased sofort auf
FALSE zuriickgesetzt, auch wenn die Bremsenschliezeit noch nicht abgelaufen
ist!

TRUE | Bremse geliiftet (nach Ablauf der Bremseno6ffnungszeit).

Kurziibersicht der Parameter fiir die Haltebremsensteuerung:

Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit

C€00701/19 Signalquelle fiir bBrkRelease 15: Digin_bIn5
C02580 Haltebremse: Betriebsmodus 0: Bremsensteuerung aus
C€02581/1 Haltebremse: Schaltschwelle 5.00 | %
C€02581/2 Haltebremse: Hysterese fiir Liiften 1.00 | %
C€02581/3 Haltebremse: Hysterese fiir SchlieBen 1.00 | %
C02582 Haltebremse: Einstellung 0
€02589/1 Haltebremse: Schliefzeit 100 | ms
C€02589/2 Haltebremse: Offnungszeit 100 | ms
C€02593/1 Haltebremse: Istwertiiberwachung 0.000 | ms
€02593/2 Haltebremse: Einfallverzégerung 0.000 | ms
€02610/1 MCK: Haltebremse Rampenzeit Synchr. 20(s
C02607 Haltebremse: Status -
C00158 Ursache fiir Reglersperre -

= Bit 12: Bremsenautomatik
C€00833/24 MCK: bBrkRelease =

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter
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8.21.1

8.2.1.2

8.2.1.3

Funktionale Anderungen ab Firmware-Version 05.00.00

0
1

Hinweis!

Ab Version 05.00.00 ergeben sich folgende Anderungen bei der Haltebremsensteue-

rung:

« Es gibt keine Synchronisationsrampe mehr. C02610/1 ist ohne Funktion.

» Wenn die Schaltschwelle (C02581/1) auf "0" eingestellt ist, sind auch die resultieren-
den Schaltschwellen fir das Offnen und Schliessen der Haltebremse gleich "0".

» Bei horizontaler Bewegungsrichtung der Achse (C02582, Bit 3 = "1") wird der Dreh-
zahlsollwert wahrend dem Schliessen der Haltebremse nicht eingefroren.

Funktionale Anderungen ab Firmware-Version 07.00.00

°
1

Hinweis!

Hubwerksanwendungen
bis Version 06.xx.XX :

Verwenden Sie fiir Hubwerksanwendungen nicht die QSP-Funktion, weil mit QSP oder
einer direkten Sollwertvorgabe von 0 U/min ein Durchsacken des Hubwerks nicht aus-
geschlossen werden kann.

ab Version 07.00.00 :

Das unzulassige Durchsacken des Hubwerks wird verhindert, indem Sie abweichend von
der Werkseinstellung folgende Einstellungen durchfiihren miissen:

- C00019=0und

+ C00106 =990.0s

Horizontale Wickeltechnik
bis Version 06.xx.XX :

Bei horizontaler Wickeltechnik (C02582, Bit3 = 1) wird mit dem Setzen der Bremse
(SchlieBen aktiv) der Drehzahlsollwert (Hochlaufgeber) nicht eingefroren.

ab Version 07.00.00 :

Bei QSP und Sollwertvorgabe 0 U/min kann die Bremsenfunktion fiir Hubwerksanwen-
dungen uneingeschrankt eingesetzt werden.

Betriebsmodus

Fiir unterschiedliche Anwendungen und Aufgabenstellungen stehen in C02580 verschiedene Be-
triebsmodi zur Auswahl. Durch Auswahl des Betriebsmodus wird festgelegt, ob die Haltebremsen-
steuerung verwendet und auf welche Weise die Haltebremse geschaltet wird.
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Modus 0: Bremsensteuerung aus
In diesem Modus ist die Bremsensteuerung ausgeschaltet (nicht aktiv).

« Das Ansteuersignal bBrkReleaseOut fiir das Schaltelement Haltebremsensteuerung ist auf FAL-
SE gesetzt.

« Das Statussignal bBrkReleased ist auf FALSE gesetzt.

Modus 11: Manuell gesteuert

In diesem Modus lasst sich das Liiften und SchlieBen der Bremse ohne spezielle Logik oder Automa-
tik direkt Giber den Eingang bBrkRelease (Konfiguration: C00701/19) steuern.

« Ein Setzen der Impulssperre oder der Reglersperre hat keinen Einfluss auf das Ansteuersignal
bBrkReleaseOut fiir die Ansteuerung des Leistungsausgangs (Klemmen BR1 und BR2).

« Nach dem Aktivieren der Bremse und Ablauf der Bremsenschlie8zeit wird von der Grundfunkti-
on "Haltebremsensteuerung" automatisch die Reglersperre gesetzt.

@ Tipp!

Den Modus 11 kénnen Sie verwenden, um auf einfache Weise zu priifen, ob die Bremse
richtig schaltet.
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Modus 12: Automatisch gesteuert
In diesem Modus wird die Bremse automatisch gesteuert.

« Erreicht der angeforderte Drehzahlsollwert eine parametrierbare obere Drehzahlschwelle, die
ein Verfahren des Antriebs ermoglicht, so wird die Bremse geliiftet und der Betrieb freigegeben.

 Unterschreiten Drehzahlsoll- und -istwert wiederum eine parametrierbare untere Drehzahl-
schwelle, so wird die Bremse unter Berlicksichtigung verschiedener Zeitparameter geschlossen.

« Die automatische Aktivierung der Bremse erfolgt auch, wenn im Antrieb ein Schnellhalt ausge-
|6st wird, z. B. per Geratebefehl oder als Reaktion auf einen Fehler, sowie bei Reglersperre und
Impulssperre.

» Nach der automatischen Aktivierung der Bremse und Ablauf der BremsenschlieRzeit wird von
der Grundfunktion "Haltebremsensteuerung" automatisch die Reglersperre gesetzt.

- Tipp!
Der Modus 12 ist der tibliche Modus zur Steuerung der Bremse.
« DerEingang bBrkRelease sollte in diesem Modus dauerhaft auf FALSE gesetzt werden, so-
fern kein manuelles Liiften erforderlich ist.
« Bei bBrkRelease = TRUE erfolgt ein permanentes Liften der Bremse und die Automatik-
steuerung kann die Bremse nicht schlie3en.

« Stellen Sie in C00701/19 die Auswahl "0: Nicht verbunden" ein, wenn Sie diesen Modus
verwenden und kein forciertes Liiften wiinschen.

Modus 13: Halbautomatisch gesteuert
Ab Version 02.00.00

Dieser Modus ist dem Modus 12 (Automatisch gesteuert) dhnlich. Folgende Unterschiede zum
Modus 12 bestehen jedoch:

- Die Bremse muss manuell Giber den Eingang bBrkRelease geliiftet werden. Die parametrierbare
obere Drehzahlschwelle ist unwirksam fiir das Liiften der Bremse.

» Wird die Bremse Uiber den Eingang bBrkRelease gellftet, so wird die Vorsteuerung aktiv: Vor und
wahrend dem Liiften wird vorgesteuert entsprechend den Einstellungen in C02582 (Bit 2 ... 4).
» Funktionale Einstellungen (& 276)

« Bei anstehender Reglersperre 16st die Bremse nicht.

« Bei auftretender Reglersperre fallt die Bremse sofort ein.

Verwandte Themen:

» Verhalten bei Impulssperre (ca284)
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8.2.1.4 Funktionale Einstellungen

In C02582 lassen sich bit-codiert folgende funktionalen Einstellungen fiir die Haltebremsensteue-
rung vornehmen:

Bit Option Info

Bit 0 | Ansteuerung invertiert Aktivierung invertierte Ansteuerung
« "1"=Invertierte Logik des Ansteuersignals bBrkReleaseOut fiir die
Ansteuerung des Leistungsausgangs (Klemmen BR1 und BR2).

Bit 1 | nAct < nMin bei Cinh Bremsenreaktion bei Impulssperre

« "1" = Bei Impulssperre erfolgt die Uberwachung des Drehzahlist-
wertes. Dieser muss den Schwellwert "Schliessen" erreichen, da-
mit die Haltebremse einfillt.

Hinweis:

« Funktion nur moglich bei vorhandener Drehzahlriickfiihrung

Uber die digitalen Eingangsklemmen DI1/DI2.
» Geber-/Riickfiihrsystem

« Diese Funktion ist nur dann aktiv, wenn auch das Bit 3 (Horizon-
tal/Wickeltechnik) gesetzt ist. Die Funktion wird verwendet, da-
mit bei Reglersperre die Haltebremse eines Antriebs mit
horizontalem Verfahrweg bei Rotation nicht verschleisst.

« Bei Vertikalbewegung (Bit 3 = 0) ist diese Funktion nicht aktiv.
Insbesondere bei Hubantrieben ist bei aktivierter Impulssperre
des Antriebsreglers das sofortige Einfallen der Bremse aus sicher-
heitstechnischen Griinden unbedingt notwendig!

Bit 2 | Vorsteuerung invertiert Richtung der Vorsteuerung bei Vertikal/Hubtechnik:
« "0" = Positive Richtung
« "1" = Negative Richtung
Hinweis:
+ Drehrichtungsumkehr (Ccw) wird anschliessend beriicksichtigt.

Bit 3 | Horizontal/Wickeltechnik Bewegungsrichtung der Achse

- "0" = Die Bewegungsorientierung der Achse ist vertikal. Die Erd-
beschleunigung erwirkt eine Bewegung.

- "1"=Die Bewegungsorientierung der Achse ist horizontal oder ro-
tativ. Die Erdbeschleunigung erwirkt keine Bewegung.

Bit 4 | Keine Vormagnetisierung Ab Version 02.00.00
Deaktivierung der 200-ms-Vormagnetisierung vor dem Liiften der
Bremse.

« "0" = Vormagnetisierung im Falle von Vorsteuerung.

« "1" = Keine Vormagnetisierung.

Bit 5 | Reserviert
Bit 6
Bit 7

Hinweis!

o

In C00597 lasst sich einstellen, dass die Motorphasen tiberwacht werden.

« Bei Einstellung "1: Fault" wird vor dem Liiften der Bremse wahrend der Motor-Vorma-
gnetisierung gepriift, ob alle drei Motorphasen angeschlossen sind. Falls eine oder
mehrere Motorphasen fehlen, so wird die Bremse nicht geliiftet und der Antrieb fallt
in den Zustand "Fault”.

« Wenn Sie diese Funktion nutzen wollen:

« Stellen Sie sicher, dass die Vormagnetisierung nicht tiber Bit 4 in C02582 deakti-
viert ist.

« Liiften Sie die Bremse in den Modi 11/12 nicht manuell {iber den Eingang
bBrkRelease, da in diesem Fall keine Vormagnetisierung und somit auch keine
Uberpriifung der Motorphasen stattfindet.
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8.2.1.5

Verwandte Themen:

» Verhalten bei Impulssperre (1 284)

» Vorsteuerung des Motors vor dem Liften (ta 285)

Schaltschwellen

Stop!

o

Stellen Sie die untere Drehzahlschwelle fiir das SchlieBen der Bremse nicht zu hoch ein,
um einen libermaRigen Verschleil? der Bremse zu verhindern!

Hinweis!

Fiir den Drehzahlvergleich wird nur der Absolutwert der Motordrehzahl betrachtet, die
Drehrichtung bleibt hierbei unberiicksichtigt.

Vermeiden Sie einen Konflikt zwischen der mechanischen Haltebremse und der Funkti-
on "Gleichstrombremsung”, indem Sie fiir die Gleichstrombremsung die Auto-DCB-
Schwelle (C00019) auf 0 min-1 einstellen.

Obere Drehzahlschwelle fiir das Liiften der Bremse:
Schaltschwelle (C02581/1) + Hysterese fiir Liiften (C02581/2)

Untere Drehzahlschwelle fiir das SchlieRen der Bremse:
Schaltschwelle (C02581/1) - Hysterese fiir SchlieBen (C02581/3)

@ Tipp!

Die untere Drehzahlschwelle fiir das SchlieRen der Bremse sollte auf ca. 5 ... 20 % der Maxi-
maldrehzahl eingestellt sein, um den Verschleil der Bremse zu minimieren und gleicher-
maBen fiir ein optimales Bremsverhalten durch ein geringes Einschleifen der Bremse zu
sorgen.

Verwandte Themen:

» Ablauf beim Liiften der Bremse (2 281)

» Ablauf beim SchlieBen der Bremse (1 282)
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8.2
8.2.1.6

(8-1]
278

SchlieR- und Offnungszeit

A Gefahr!

Eine falsche Einstellung der SchlieB- und Offnungszeit kann eine fehlerhafte Ansteue-

rung der Bremse zur Folge haben!

« Ist die SchlieRzeit zu gering eingestellt, so wird die Reglersperre gesetzt und der An-
trieb momentenlos, bevor die Bremse vollstandig geschlossen ist.

BRK

L,

t

— I (
(1] 2]

| CINH

I:l bBRKReleaseOut

@ C02589/1: SchlieRzeit
@® C02589/2: Offnungszeit
CINH = Reglersperre

Zeitlicher Verlauf des Bremsenausgangs

e

- Tipp!

« Jede mechanische Haltebremse besitzt

eine konstruktionsbedingte Schliel3- und
Offnungszeit, die die Haltebremsensteue-
rung berticksichtigen muss und die hierzu
in C02589 einzustellen ist.

Die Angabe der SchlieR- und Offnungszeit
einer Lenze-Haltebremse finden Sie in der
zugehorigen Betriebsanleitung im Kapitel
"Technische Daten".

Sind SchlieB- und Offnungszeit zu gro
eingestellt, so ist dies bzgl. der Sicherheit
zwar unkritisch, flihrt aber zu unnétig lan-
gen Verzégerungen bei zyklischen Brems-
vorgangen.

Die SchlieR- und Offnungszeiten variieren nicht nur zwischen den Bremsentypen, sondern
sind auch von den Randbedingungen in der Anlage abhdngig, u. a.:

+ Parameter der Hardware (Leitungslange, Temperatur, Hohe der Versorgungsspannung,

usw.)

 Verwendete Schaltglieder (Schiitz am Digitalausgang)
+ Art der Uberspannungsbegrenzung/Schutzbeschaltung

Zur Optimierung sollten im Einzelfall die Reaktionszeiten durch Messung ermittelt werden.
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Ch1 200mAG 70.0V  H2.00ms A Ch2 % 10.0V

-+~ 7.52000ms

[8-2] Oszillogramm 1: Stromverlauf beim Schlieen einer mechanischen Haltebremse (SchlieRzeit: 10.7 ms)

;
L
276mA
408ma
o 36.8ms
: : 36.4ms
+

|
|
. . . |
. . . '
'
1

200mAS Ch2 10.0V  H20.0ms A Ch2 # 7.20V

-+~ 39.6000ms

[8-3] Oszillogramm 2: Stromverlauf beim Liiften einer mechanischen Haltebremse (Offnungszeit: 36.8 ms)

Verwandte Themen:

» Ablauf beim Liiften der Bremse (ta 281)

» Ablauf beim Schliefen der Bremse (£ 282)
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8.2.1.7 Motormagnetisierungszeit (nur bei Asynchronmotor)

Bei einem Asynchronmotor wird nach Aufhebung der Reglersperre vor dem Liiften der Bremse zu-
nachst das fiir das Haltedrehmoment nétige magnetische Feld aufgebaut (bei Synchronmotor be-
reits vorhanden):

200 ms « Fiir 200 ms wird die zur unteren Drehzahl-
schwelle zugehdrige Frequenz ausgege-
[_| bBRKReteaseout l, ben, sofern die Vormagnetisierung nicht

t liber das Bit 4 in C02582 deaktiviert wurde.

« Die gleiche Frequenz wird wahrend der in

o
BRK “
C02589/2 eingestellten Offnungszeit an
den Motor ausgegeben.
(

« Die Drehrichtung hangt von den Einstel-
lungen in C02582 (Bit 2/3) sowie von der

| Solldrehzahl ab.
CINH .

© Motormagnetisierungszeit (200 ms)
CINH = Reglersperre

[8-4]  Zeitlicher Verlauf des Bremsenausgangs

8.2.1.8 Istwertiiberwachung

Hinweis!

Funktion nur moéglich bei vorhandener Drehzahlriickfiihrung lber die digitalen Ein-
gangsklemmen DI1/DI2. » Geber-/Riickfiihrsystem (c3 159)

Ist in C02593/1 eine Istwertliberwachungszeit > 0 s eingestellt, so ist die Zeitliberwachung des
Drehzahlistwertes aktiv.

« Der Ablauf der Uberwachungszeit beginnt, wenn der Drehzahlsollwert die untere Schaltschwel-
le erreicht hat, der Drehzahlistwert sich aber noch oberhalb dieser Schwelle befindet. (Siehe Ab-
bildung [8-7] im Kapitel "Ablauf beim SchlieRen der Bremse".)

« Wenn nach Ablauf der Uberwachungszeit der Drehzahlistwert immer noch oberhalb der
Schwelle liegt, wird im automatisch gesteuerten Betrieb (Modus 12) die Bremse automatisch
zum SchlieBen angesteuert.

i Hinweis!

In der Lenze-Einstellung ist die Zeitliberwachung des Drehzahlistwertes nicht aktiv
(C02593/1 ="0s"),d. h.die Bremse wird bei vorhandener Drehzahlriickfiihrung erst zum
SchlieRen angesteuert, wenn der Drehzahlistwert die untere Schaltschwelle erreicht
hat.
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8.2.2 Ablauf beim Liiften der Bremse

1. Die Reglersperre wird aufgehoben.

2. Im Motor wird das fiir das Haltedrehmoment notige magnetische Feld aufgebaut (bei Syn-
chronmaschinen bereits vorhanden).

3. Das Ansteuersignal bBrkReleaseOut fiir die Ansteuerung des Leistungsausgangs wird zum Luf-
ten der Bremse auf TRUE gesetzt.

4. Nach Ablauf der Bremsendffnungszeit:
« Das Statussignal bBrkReleased ("Bremse gellftet") wird auf TRUE gesetzt.
- Es erfolgt eine Aufsynchronisierung auf den bereits hochgelaufenen Drehzahlsollwert.

Zeitdiagramm

Vorsteuerung
Sollwertsynchronisation
Sollwert folgen

nSpeedSetValue_a

T ‘ |
77777777777777777777 -4 .
| |
| |
| |
| |
B A O l
& I |
0s I | t
- e |
| |
| |
bBrkReleaseOut | i S
| t
bBrkReleased | | S
! t
CINH |

© C02581/1: Schaltschwelle

@® C02581/2: Hysterese fiir Liiften

© C02581/3: Hysterese fiir SchlieRen

O Zeitfenster fiir Aufmagnetisierung

© C02589/2: Offnungszeit

@ Rampenzeit fiir Anfahren der Solldrehzahl

[8-5] Haltebremse liiften im Automatikmodus tGiber Drehzahlschwelle

Verwandte Themen:

» Vorsteuerung des Motors vor dem Liften (2 285)
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8.2.3 Ablauf beim SchlieBen der Bremse

1. Das Abbremsen des Motors erfolgt, wenn der Sollwert durch den Anwender abgesenkt wird
(z. B. Poti runterdrehen, Sollwertvorgabe iiber CAN).
« Ebenfalls kann ein Abbremsen durch die Funktion "Schnellhalt" oder die Funktion "Gleich-
strombremsung" erfolgen, entweder bewusst durch den Anwender angefordert oder als Re-
aktion auf einen Fehler.

2. Wenn Drehzahlsoll- und -istwert die untere Drehzahlschwelle unterschritten haben oder nur
der Drehzahlsollwert die untere Drehzahlschwelle unterschritten hat und die Istwertiiberwa-
chungszeit abgelaufen ist:

« Das Ansteuersignal bBrkReleaseOut fiir die Ansteuerung des Leistungsausgangs wird zum
SchlieBen der Bremse auf FALSE gesetzt.

« Das Statussignal bBrkReleased wird auf FALSE zuriickgesetzt.

- Der Ablauf der BremsenschlieRzeit beginnt.

3. Nach Ablauf der BremsenschlieBzeit wird die Reglersperre gesetzt.

Zeitdiagramme

(] Vorsteuerung

nSpeedSetValue_a

nSpeedSetValue_a_

bBrkReleaseOut | |

bBrkReleased | |

CINH| (

@ C02581/1: Schaltschwelle

® C02581/2: Hysterese fiir Liiften

© (C02581/3: Hysterese fiir SchlieRen
O C02593/2: Einfallverzdgerung

© C02589/1: SchlieBzeit

[8-6] Haltebremse schliessen im Automatikmodus tiber Drehzahlschwelle (Istwert = Sollwert)
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(Al Vorsteuerung

nSpeedSetValue_a

bBrkReleaseOut |

bBrkReleased |

CINH|

© C02581/1: Schaltschwelle

@® C02581/2: Hysterese fiir Liiften

© C02581/3: Hysterese fiir SchlieRen
O C02593/2: Einfallverzégerung

© C02593/1: Istwertliberwachungszeit
@ C02589/1: SchlieRzeit

[8-7] Haltebremse schliessen im Automatikmodus mit Istwertiiberwachungszeit (C02593/1 > 0's)
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Verhalten bei Impulssperre

Ein Setzen der Impulssperre hat ein lastgefiihrtes Austrudeln des Motors bis zur Wiederkehr der Im-
pulsfreigabe zur Folge. Impulssperre kann im freigegebenen Antriebsregler z. B. infolge einer DC-
Uberspannung, einer DC-Unterspannung oder der Anforderung "Sicher abgeschaltetes Moment"
erfolgen.

Wie sich die Bremse bei Impulssperre verhalten soll, ist in C02582 parametrierbar.

Stop!

Fur die Parametrierung des Verhaltens bei Impulssperre in C02582 sollten Sie im Vorfeld
zunachst die energetischen Verhaltnisse der Maschine bewerten.

Die in der Maschine gespeicherte Energie kann zum Zeitpunkt der Impulssperre deutlich
oberhalb der zuldssigen Schaltenergie einer Haltebremse liegen und somit beim direk-
ten Einfallen der Bremse zu deren Zerstorung flihren!

Bremse bei Impulssperre sofort aktivieren

Ist das Bit 1 in C02582 auf "0" gesetzt (Lenze-Einstellung), wird die Bremse bei Impulssperre unmit-
telbar zum SchlieBen angesteuert.

Insbesondere bei Hubantrieben ist bei aktivierter Impulssperre des Antriebsreglers das sofortige
Einfallen der Bremse aus sicherheitstechnischen Griinden unbedingt notwendig!

Bremse erst unterhalb der eingestellten Schwelle fiir die Bremsenaktivierung aktivieren

i Hinweis!

Funktion nur moéglich bei vorhandener Drehzahlriickfiihrung lber die digitalen Ein-
gangsklemmen DI1/DI2. » Geber-/Riickfiihrsystem (c3 159)

Sind Bit 1 und Bit 3in C02582 auf "1" gesetzt, bleibt die Bremse bis zum Erreichen der unteren Dreh-
zahlschwelle geliiftet, um einen exzessiven Verschleil? der Bremse zu verhindern.

- Die Bremsung erfolgt ausschlieBlich durch die Reibung in der Lastmechnik.

« Erst wenn die Motordrehzahl die Schwelle fiir die Bremsenaktivierung erreicht hat, wird die
Bremse geschlossen. Die Funktion ist somit abhangig vom Signal des Drehzahlgebers.

Bei einem unkritischen Betrieb (horizontaler Lastfall) kann dieses verzégerte Einfallen zum Schutz
der Bremse beispielsweise bei groBen Schwungmassen gefordert sein.

Bei Vertikalbewegung (Bit 3 = 0) ist diese Funktion aus sicherheitstechnischen Griinden nicht aktiv.

Verwandte Themen:

» Funktionale Einstellungen (&1 276)

» Schaltschwellen (& 277)
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i Hinweis!

Vorsteuerung des Motors vor dem Liiften

Die Vorsteuerung wird nur im Modus 12 ("Automatisch gesteuert") oder Modus 13
("Halbautomatisch gesteuert") ausgefiihrt.

Die Vorsteuerung des Motors erfolgt tber die Vorgabe der unteren Drehzahlschwelle fiir das
Schliessen der Bremse. Beim Erreichen der oberen Drehzahlschwelle fiir das Liiften der Bremse wird
flir 200 ms mit dem unteren Schwellwert vorgesteuert, bevor die Bremse in den liiftenden Betrieb

schaltet.

Die Richtung der Vorsteuerung ist hierbei von zwei Bedingungen abhangig:

1. Von den vorgenommenen Einstellungen in C02582:

« Bit 2 = Vorsteuerung invertiert

- Bit 3 = Bewegungsorientierung der Achse

2. Von dem Vorzeichen des Sollwertes.

Wahrheitstabelle fiir die Richtung der Vorsteuerung

Sollwert Bewegungsorientierung Vorsteuerung Schema Richtung
VorsteuergrolRe StartgroRe
n=0 vertlkaI/Hl'waerk nicht mve:'rtlert e @ e
(C02582: Bit 3 =0) (C02582: Bit 2 = 0) nf 5
invertiert e @
(C02582:Bit2=1) | &) In
n<o nicht |nv§rt|ert @ e
(C02582: Bit 2 = 0) n| b
invertiert () e
(C02582: Bit 2 = 1) 5 ) fn
n=0 horizontal/Wickelantrieb | Invertierung tiber Bit 2 _n, ) )
(C02582: Bit3=1) bei horizontaler Bewe- @—;
gungsorientierung nicht M
wirksam
n<o0 < e 9
M
Verwandte Themen:
» Funktionale Einstellungen (&1 276)
» Schaltschwellen (& 277)
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Diagnose & Fehlermanagement

Grundlagen zur Fehlerbehandlung im Antriebsregler

Diagnose & Fehlermanagement

Dieses Kapitel enthalt Informationen zur Fehlerbehandlung, Antriebsdiagnose und Stérungsanaly-
se.

Grundlagen zur Fehlerbehandlung im Antriebsregler

Viele im Antriebsregler integrierte Funktionen kénnen

« Fehler erkennen und auf diese Weise das Gerat vor Zerstorung oder Uberlast schiitzen, z. B.
Kurzschlusserkennung, Ixt-Uberlasterkennung, Ubertemperaturerkennung, usw.

« Fehlbedienungen des Anwenders erkennen, z. B. Memory Modul nicht gesteckt,
« Warnmeldungen ausgeben, z. B. zu hohe Drehzahl, zu kleine Drehzahl, usw.

Die Fehlererkennung im Gerat erfolgt je nach Wichtigkeit sehr schnell (z. B. Kurzschlussiiberwa-
chung < 1 ms) oder in einem langsameren Zyklus (z. B. Temperaturiiberwachungen ca. 100 ms).

Alle Funktionen, die liber eine Fehlererkennung verfiigen, wie z. B. die Motorregelung, liefern Infor-
mationen an einen sogenannten Errorhandler. Der Errorhandler wird jede 1 ms abgearbeitet und
wertet alle Informationen aus.

Bei dieser Auswertung wird der aktuelle Fehler (Anzeige in C00165) erzeugt und der Antriebsregler
in den jeweiligen Fehlerzustand (z. B. Trouble) versetzt.

Die Fehlerinformationen in C00166/1..3 dienen der gezielten Fehlerdiagnose und enthalten folgen-
de Informationen:

1. der Fehlertyp (z. B. "Warning")
2. das Fehlersachgebiet (z. B. "Motormanagement/Geber")
3. die Fehler-ID innerhalb des Fehlersachgebietes

Alle Informationen zusammen bilden die eigentliche Fehlernummer, die im gesamten Geratesys-
tem einmalig vorkommt. » Aufbau der 32-Bit-Fehlernummer (Bit-Codierung) (c1 305)

Neben der Steuerung des Geratezustandes durch den Fehlerhandler sorgt eine Logbuchfunktion fiir
eine Protokollierung der Fehler und deren zeitliche Historie. » Logbuch (297)

‘@ Tipp!

Fur viele Geratefehler lasst sich der Fehlertyp und somit die Reaktion des Antriebsreglers
auf den Fehler parametrieren. » Fehlerreaktionen einstellen (2 301)
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LED-Statusanzeige

Hinweise zu einigen Betriebszustanden erhalten Sie
schnell liber die zweifarbige LED-Anzeige auf der Gerate-

oberseite.

Die Bedeutung konnen Sie der folgenden Tabelle entneh-

men.

Die verwendeten Symbole zur Darstellung der LED-Zustdnde haben folgende Bedeutung:

Griin Rot Beschreibung Geratezustand
"DRIVE READY" "DRIVE ERROR" (Anzeige in C00137)
AUS AUS AUS oder Initialisierung aktiv Init
1 11 AUS Sicher abgeschaltetes Moment aktiv SafeTorqueOff
nn AUS Gerdt ist einschaltbereit ReadyToSwitchOn
151 B AUS Gerat ist eingeschaltet SwitchedOn
I AUS Motordatenidentifikation/Betrieb OperationEnabled
Der Antriebsregler ist einschaltbereit, einge-
Il r schaltet bzw. der Betrieb ist freigegeben und
AR es liegt eine Warnung vor.
I
AUS n Storung aktiv Trouble
AUS 100 B Fehler aktiv Fault
Legende

I LED blitzt ca. alle 3 Sekunden einmal kurzzeitig auf (slow flash)
111 LED blitzt ca. alle 1.25 Sekunden einmal kurzzeitig auf (flash)

m LED blitzt ca. alle 1.25 Sekunden zweimal kurzzeitig auf (double flash)
i LED blinkt im 1-Sekunden-Takt

LED ist dauerhaft an

'@ Tipp!

« Informationen zu Betriebsstorungen kdnnen weiter tiber den Feldbus z. B. an eine lber-
geordnete Steuerung libermittelt werden.

« Ab Version 04.01.00 lasst sich die Helligkeit der griinen LED uber Bit 0 und Bit 1 in
C00143 reduzieren, wenn das griine Licht fiir lnre Anwendung zu hell und oder stérend

ist.
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9.3 Antriebsdiagnose mit dem »Engineer«

9.3 Antriebsdiagnose mit dem »Engineer«

Mit dem »Engineer« kdnnen Sie bei bestehender Online-Verbindung zum Antriebsregler eine Diag-
nose des angeschlossenen Antriebsreglers durchfiihren und sich wichtige Istzustande des Antriebs-

reglers in einer tibersichtlichen Visualisierung anzeigen lassen:

Diagnose l
Drehzahlsallwert 1] min-1 Motorregelung |VFCpIus: U linear
Drehzahlistwert ,07 min-1 Gerdtezustand |SwitchedON
Iotarstrom 0,00 A Aktueller Fehler ’Wﬂ
kotorzpantiung ’07 W Urzache fiir Reglersperne ’W
Drehmomettenistwert 0,00 M Urzache fiir Schinellhalt G.. ’7
Zwizchenkreisspannung 335 i
Kiihlkgrper-
temmperatur Gerateauslastung [[xt] Betriebsbereit O
E‘IDD 120 Fehlermeldung O
;ESD W arning O
EE Einschaltspere C142/0 O
|' 5o i] Feglerfreigabe O
’25— OE oo Impulzzpemne O
_ Schnellhal O
Thermizche Maotarbelastung [|12:t] 20 el O
DIP-Gehalter kv O
0 Betriebsstundenzahler 0:00:01:39 dhimes
0 x Netzsinschaltstundenzshl. [CJ[B050751  dhms
Uberwachungen... | Gerateinformationen, | Geratezustand... Antriebssteuerung... | DIP-Schalter |
Fehler zuricksetzen | Lagbuch. ..

Schaltflache Funktion
J A Details zum aktuellen Fehler anzeigen.
Alle aktiven Quellen fiir Reglersperre anzeigen.
Alle aktiven Quellen fiir Schnellhalt anzeigen.

Uberwachungen... Uberwachungen konfigurieren. (L2 299)

Gerateinformationen... Identifikationsdaten anzeigen, z. B. Angaben zur Firmware-Version.

Gerdtezustand... Interne Zustandsmaschine mit dem aktuellen Gerdtezustand anzeigen.

Antriebssteuerung... Bitbelegung folgender steuerungsrelevanter Wérter anzeigen:
 Network MCI/CAN-Steuerwort (C00136/1)
« Ursache fiir Reglersperre (C00158)
« Ursache fiir Schnellhalt QSP (C00159)
« Statuswort (C00150)

« Erweitertes Statuswort (C00155)
DIP-Schalterstellungen anzeigen (£J291)

DIP-Schalter

Fehler zuriicksetzen Fehlermeldung quittieren (sofern die Fehlerursache behoben ist).

Logbuch... Logbuch des Antriebsreglers anzeigen. (L1 297)
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9.3 Antriebsdiagnose mit dem »Engineer«

So fiihren Sie eine Antriebsdiagnose mit dem »Engineer« durch:
1. Inder Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Aufdas Symbol ™ klicken oder den Befehl Online-Online gehen wiahlen, um eine Online-
Verbindung zum Antriebsregler herzustellen.

3. Registerkarte Diagnose auswahlen.
« Auf der Registerkarte Diagnose werden bei bestehender Online-Verbindung aktuelle
Statusinformationen zum Antriebsregler angezeigt.

Verwandte Themen:
» Geratesteuerung (DCTRL) (2 58)

» Gerate-Zustandsmaschine und Geratezustdnde (0 69)
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9.3 Antriebsdiagnose mit dem »Engineer«

9.3.1 Details zum aktuellen Fehler anzeigen

Wenn Sie auf der Registerkarte Diagnose die Schaltflache _-- | zum aktuellen Fehler betatigen, wer-
den im Dialogfeld Fehlerdetails weitere Informationen zum aktuellen Fehler angezeigt:

“ Fehlerdetails

Fehler:

Aktueler Fehler |05.D1 23.00032 Zurlicksetzen |
Aufbau der 32-Bit Fehlernummer:
[A] o (D}

iaages 28z 15)15 D
[o]o]o[1]a]1]o]o]o]a]a[1]]0]1]1]o]c]o[o]u]o]o]u]a]o]1]u]0]o] o] 0]

[reserviert)

Elemente:
Fehlertyp: [C |[warming [
Fehlersachgebiet: |motormanagementa"feedback | 0123
(D] FehlerD: [C][057: Max speed lmit [ omoaz
Anzeigeformate: ztiing dezimal hexadezimal
32:Bit. volistindig: [B ][ C J[D ]| 05.0123.00032 343605280 0x147b0020
32-Bit, ohre Fehlertyp: [C][p]| m2300032 2080360 0x7h0020

Hilfe zum Feher... | Schlishen |

« Uber die Schaltfliche Hilfe zum Fehler... 6ffnen Sie die Online-Hilfe mit Informationen zur Feh-
lerursache sowie moglichen Abhilfen.

Ab Version 04.00.00:

« Uber die Schaltflache >> mehr Details erweitern Sie das Dialogfeld um Informationen zum Auf-
bau der 16-Bit-Fehlernummer:

-—'___,__—l-———_'_—._‘_-_‘___-‘-l—h._‘_‘_‘_‘__ __._._._,_,—-
Aufbau der 16-Bit Fehlernummer /—E—\ﬁ
Bit 15/14 87 0

[o]o[o]1]a]1]1[1]o[o]1]0]a]a]o[o]

Elemente: [reserviert)

[E] Fehlersachgebiet: 23

Fehler-1D: 2

Anzeigeformate: ztring dezimal hexadezimal

16-Bit: [CE]CF] 2332 5320 01720
Hilfe 2urm Fehler . Schiishen
Verwandte Themen:

» Aufbau der 32-Bit-Fehlernummer (Bit-Codierung) (1 305)

» Aufbau der 16-Bit-Fehlernummer (Bit-Codierung) (1 308)
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Antriebsdiagnose mit dem »Engineer«

DIP-Schalterstellungen anzeigen

Die DIP-Schalter S1 und S2 sowie die Potentiometer P1 - P3 sind Komponenten zur leichten Inbe-
triebnahme des Inverters. Sie sind im montierten Zustand des Inverters nicht alle zuganglich. Bei be-
stehender Online-Verbindung zum Gerat kann der »Engineer« allerdings ihre Schaltzustande
anzeigen. Betatigen Sie dazu auf der Registerkarte Diagnose die Schaltflache DIP-Schalter.

Im linken Teil der Anzeige ist der Schaltzustand des DIP-Schalters S1 dargestellt, im rechten Teil der
des DIP-Schalters S2.

Im unteren Teil informiert die Anzeige liber die Potentiometerstellungen P1 - P3. Nahere Informati-
onen dazu enthalt die Montageanleitung bzw. das Geratehandbuch zu diesem Inverter.

1

S1 S2
DIP1 O [ DIP1 0O [C—J
- 20 =3 - 20 =
- 30 = - 30 (=
- 4 0 (=3 « 4 0 |3
- 50 |E= - 50 (=
- 6 O | - 6 O |
- 7 0 | - 70 |—
DIP8 O | =P DIP8 O |

P1-P3

Ab Version 07.00.00:

Mit DIP8 auf dem DIP-Schalter S2 (siehe Pfeil oben) kdnnen zwei unterschiedliche Vorbelegungen
der DIP-Schalter S1 / S2 und der Potentionmeter P 1-P3 eingestellt werden:

+ Belegung DIP-Schalter S2/DIP8 = OFF » DIP-Schalter- / Potibelegung 0 (cd292)
+ Belegung DIP-Schalter S2/DIP8 = ON » DIP-Schalter- / Potibelegung 1 (£3294)
- Belegung der Potentiometer siehe C00013 in der Parameterliste (1 340)

Verwandte Themen:

» Klemmenbelegung der Steuermodi (&2 216)
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9.3 Antriebsdiagnose mit dem »Engineer«

9.3.2.1 DIP-Schalter- / Potibelegung 0

DIP-Schalter S1
Funktions-DIP-Schalter S1 @Iﬂﬂ |1
DIP1: DIP-Schalter aktiviert O —1
DIF2: Drehrichtung Linkslauf (2 [1]| 2
DIP3: VFCplus linear/quadratisch () —3
DIP4: Fangen aktiviert (Z) 4 .
DIF5: Reserviert (1) | 35 } Fangenmus oo
DIPE: Reserviert O 16
DIPT: Reserviert (C) —
DIPS: Konfig. Relais/DO1 (0) [ C—8
DIPE:
0: Relais = Fehler steht an; D01 = Antrieb ist bereit
1: Relais = Antrieb ist bereit; DO1 = Fehler steht an
Position | Beschreibung Lenze-Einstellung
Betroffene Parameter
LY Hexadezimale Darstellung der DIP-Schalterstellungen DIP1 - DIP8 0x00
DIP1 Einstellung nach DIP-Schalter S1/52 sowie Potentiometer P1 - P3 OFF
« ON: DIP-Schalter- und Potentiometer "aktiv"
« OFF: DIP-Schalter- und Potentiometer unwirksam
DIP2 Drehrichtung OFF
» ON: links
» OFF: Ohne Einfluss auf die Drehrichtung
€00701/5
DIP3 Regelung OFF
« ON: VFCplus quadratisch
« OFF: VFCplus linear
€00006
DIP4 Fangschaltung OFF
« ON: Fangschaltung "EIN"
« OFF: Fangschaltung "AUS"
€00990
DIP5 reserviert OFF
DIP6 reserviert OFF
DIP7 reserviert OFF
DIP8 Fehlermeldung (nur bei Communication Unit mit der Option "Safety STO") | OFF
« ON: Relais = Antrieb ist bereit, DO1 = Fehler steht an
« OFF: Relais = Fehler steht an, DO1 = Antrieb ist bereit
C00621/1
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9.3 Antriebsdiagnose mit dem »Engineer«

DIP-Schalter S2
Funktions-DIP-Schalter 52 @Iﬂxﬂ |1
DIP1: Motornennfrequenz ¢} —1 } 50 Hz / 1500 rpm
DIP2: Motornennfrequenz () —2
DIP3: Konfig. AU (T} —3 } 0 10y
DIP4: Korfig. AU () 4
DIP5: Steverquelle (C) —5
DIPE: Steuerguelle O 6 } Local mode
DIPT: Steverquelle (T) —7
DIPS: Auswahl DIP/Poti Belegung (0111) (2 —8
Position | Beschreibung Lenze-Einstellung
Betroffene Parameter
& Hexadezimale Darstellung der DIP-Schalterstellungen DIP1 - DIP8 0x00
DIP1, Motornennfrequenz DIP1 = OFF, DIP2 = OFF
DiP2 DIP1 DIP2
50 Hz (V) OFF OFF
60 Hz (V) ON OFF
87 Hz (A) OFF ON
120 Hz (A) ON ON
€00011, C00015
ab Version 07.00.00: C00087, C00089, C00090
DIP3, Modus analoger Eingang (Communication Unit mit der Option "Safety STO") | DIP3 = OFF, DIP4 = OFF
DIP4 DIP3 DIP4
0..10V OFF OFF
0..20 mA ON OFF
4..20mA OFF ON
nicht zulassig ON ON
€00034
DIP5 Steuermodus Technologieapplikation DIPS = OFF, DIP6 = OFF,
DIP6 pps | pipe | Dpip7 | D7 =OFF
DIP7
9 (Local mode) OFF OFF OFF
10 (Klemmen 0) ON OFF OFF
12 (Klemmen 2) OFF ON OFF
14 (Klemmen 11) ON ON OFF
16 (Klemmen 16) OFF OFF ON
reserviert ON OFF ON
ab Version 07.00.00: 41 (AS-i) OFF ON ON
40 (MCI/CAN) ON ON ON
€00007
DIP8 Auswahl DIP-Schalter- / Potibelegung OFF
« ON: DIP-Schalter- / Potibelegung 1
+ OFF: DIP-Schalter- / Potibelegung 0
€00016
€00021
€00022
€00087

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06

293




9 Diagnose & Fehlermanagement

9.3 Antriebsdiagnose mit dem »Engineer«

9.3.2.2 DIP-Schalter- / Potibelegung 1

DIP-Schalter S1

Funktions-DIP-Schalter 51 @Iﬂﬂ |

DIP1: DIP-Schalter aktiviert O —1

DIFZ: Motarleistung O —2
DIP3: VFCplus Ecollinear () —3

DIP4: Bremsensteuerung/Fangen O  — } o
Bremse UNg aUs,
DIP5: Bremsensteuerung/Fangen O —15 Fangen aus
DIPE: Anbaurichtung Motor O  — 5]
DIP7: Funktion P1 fiir Festsollwert 3 O —7
DIPE: Parameterbasis O —/8
DIP8:
0: Relais = Fehler steht an; D01 = Antrieb ist bereit
1: Relais = Antrieb ist bereit; DO1 = Fehler steht an
Position | Beschreibung Lenze-Einstellung
Betroffene Parameter
LY Hexadezimale Darstellung der DIP-Schalterstellungen DIP1 - DIP8 0x00
DIP1 Einstellung nach DIP-Schalter S1/52 sowie Potentiometer P1 - P3 OFF
 ON: DIP-Schalter- und Potentiometer "aktiv"
» OFF: DIP-Schalter- und Potentiometer unwirksam
DIP2 Motorleistung OFF
 ON: Motorleistung < Inverterleistung
« OFF: Motorleistung = Inverterleistung
€00120
DIP3 Regelung OFF
 ON: VFCplus ECO
« OFF: VFCplus linear
€00006
DIP4, Bremsenansteuerung / Fangen DIP4 = OFF, DIP5 = OFF
DIPS DIP4 DIPS
Bremsensteuerung aus, Fangen aus OFF OFF
Bremsensteuerung aus, Fangen ein ON OFF
Bremsensteuerung Automatisch Horizontal, OFF ON
Fangen aus
Bremsensteuerung Automatisch Vertikal, Fangen aus ON ON
€00019, C00106,
€00990, C02580 - C02582
DIP6 Anbaurichtung Motor OFF
» ON:invertiert
« OFF: nicht invertiert
€01206
DIP7 Funktion P1 (Top Cover) OFF
* ON: n-Festsollwert 3 wird immer mit P1 (Top Cover) beschrieben
+ OFF: n-Festsollwert 3 wird einmalig mit P1 (Top Cover) beschrieben
€00039/3
DIP8 Parameter laden nach Einschalten des Netzes OFF
« ON: Parameter aus Memory Modul laden
« OFF: Parameter aus Lenze Werkseinstellung laden
€00002
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9.3 Antriebsdiagnose mit dem »Engineer«

DIP-Schalter S2
Funktions-DIP-Schalter 52 @lﬂxﬁﬂ _|
DIP1: Motordaten () —1 TS T T
DIF2: Motordaten O —2 } i
DIP3: Konfig. Applikation (C) —3 :
DIP4: Kanfig. Applikation O 4 } Stellantrieb-Drehzahl
DIPE: Steverquelle (C) —5
DIPE: Steuerquelle O 6 } Local mode
DIF7: Steuerguelle O —7
DIPS: Auswahl DIP/Peti Belegung (0111) () —8
Position | Beschreibung Lenze-Einstellung
Betroffene Parameter
Hexadezimale Darstellung der DIP-Schalterstellungen DIP1 - DIP8 0x00
DIP1, Motornennfrequenz DIP1 = OFF, DIP2 = OFF
DIP2 €00089
DIP1 DIP2
50 Hz (V) OFF OFF
60 Hz (Y) ON OFF
87 Hz (A) OFF ON
120 Hz (A) ON ON
DIP3, Konfiguration Applikation DIP3 = OFF, DIP4 = OFF
DIP4 €00005
DIP3 DIP4
Stellantrieb Drehzahl (1000) OFF OFF
AC-Drive Profil (1100) ON OFF
Abschaltpositionierung (3000) OFF ON
reserviert ON ON
DIP5 Steuermodus Technologieapplikation DIP5 = OFF, DIP6 = OFF,
DIP6 co0007 | DIP7 = OFF
DIP7 DIPS DIP6 DIP7
9 (Local mode) OFF OFF OFF
10 (Klemmen 0) ON OFF OFF
12 (Klemmen 2) OFF ON OFF
14 (Klemmen 11) ON ON OFF
16 (Klemmen 16) OFF OFF ON
reserviert ON OFF ON
ab Version 07.00.00: 41 (AS-i) OFF ON ON
40 (MCI/CAN) ON ON ON
DIP8 Auswahl DIP-Schalter- / Potibelegung OFF
« ON: DIP-Schalter- / Potibelegung 1
s OFF: DIP-Schalter- / Potibelegung 0
€00016, C00021,
00022, C00087
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Antriebsdiagnose liber Bussystem

296

Antriebsdiagnose liber Bussystem

Die nachfolgenden Anzeige-Parameter enthalten Istwerte, Zustande und Fehlermeldungen.

* In der »Engineer«-Parameterliste und im Keypad sind diese Parameter in der Kategorie
Diagnose eingeordnet.

« Eine ausfiihrliche Beschreibung dieser Parameter finden Sie im Kapitel "Parameter-Referenz"

(2 333).
Parameter Anzeige
C00051 MCTRL: Drehzahlistwert
C00052 Motorspannung
€00053 Zwischenkreisspannung
C00054 Motorstrom
C€00056/1 Drehmomentensollwert
C€00056/2 Drehmomentenistwert
C00058 Ausgangsfrequenz
C€00059 Appl.: Bezugsfrequenz C11
C00061 Kiihlkérpertemperatur
C00064/1 Gerdteauslastung (Ixt)
C€00064/2 Gerateauslastung (Ixt) 15s
C00064/3 Gerdteauslastung (Ixt) 3min
C00133 Bremswiderstands-Auslastung
C00136/1 Kommunikations-Steuerwort
C00137 Geratezustand
C00150 Statuswort
C00155 Statuswort 2
C00158 Ursache fiir Reglersperre
C00159 Ursache fiir Schnellhalt QSP
C€00165/1 Aktueller Fehler
C€00166/1 Fehlertyp, aktuell
C00166/2 Fehlersachgebiet, aktuell
C00166/3 Fehler-ID, aktuell
C00168/1...8 Fehler-ID, Historie 1 ... 8
C€00169/1...8 Fehlerzeit, Historie1 ... 8
C00170/1...8 Fehlerzahler, Historie 1 ... 8
€00177/1 Schaltzyklen Netzschalten
€00177/2 Schaltzyklen Ausgangsrelais
C00178 Zeit, die der Antriebsregler freigegeben war (Betriebsstundenzahler)
C00179 Zeit, die das Netz eingeschaltet war (Netzeinschaltstundenzahler)
C01911 Funktions-DIP-Schalter S1
C01912 Funktions-DIP-Schalter S2
C€01913/1 Sollwert-Poti f1 (LocalSetValue)
C01913/2 Sollwert-Schalter f2 (Festsollwert)
C€01913/3 Rampen-Schalter t1 (Hoch-/Ablaufzeit)
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Diagnose & Fehlermanagement
Logbuch

Logbuch

Die im Antriebsregler integrierte Logbuch-Funktion zeichnet in chronologischer Reihenfolge wichti-
ge Ereignisse innerhalb des Systems auf. Das Logbuch soll lhnen bei der Fehlersuche und Diagnose
des Antriebsreglers helfen.

Protokollierbare Ereignisse
Folgende Ereignisse lassen sich im Logbuch aufzeichen:

» Fehlermeldungen des Betriebssystems (3 305)

+ Von der Applikation generierte Fehlermeldungen (mittels LS SetError_1)

Gespeicherte Informationen

Zu jedem Ereignis werden folgende Informationen im Logbuch gespeichert:
+ Art der Reaktion (z. B. Stérung oder Warnung) auf das Ereignis
+ Sachgebiet, welches das Ereignis ausgelost hat (z. B. CAN oder USER).
« Ereignis

« Wert des Einschaltstundenzahlers
Speichertiefe

Maximale Anzahl von Logbucheintragen: 8

Funktionsbeschreibung

Der Aufbau des Logbuchs entspricht einer Ringspeicherstruktur:

« Solange freier Logbuch-Speicher zur Verfiigung steht, erfolgt ein
Eintrag an die néchste freie Stelle im Speicher (&).

0“ - Sind alle Speicherstellen belegt, so wird fiir einen neuen Eintrag

der alteste Eintrag (Bl) geloscht.
a « Es bleiben immer die neuesten Eintrage verfligbar.

5

Hinweis!

o

Das Logbuch wird beim Verlust der Versorgungsspannung automatisch gespeichert und
beim Einschalten des Antriebsreglers automatisch wieder geladen. Damit ist sicherge-
stellt, dass die Fehlerhistorie des Gerates immer erhalten bleibt. Aus diesem Grund ist es
sehr wichtig, dass ein Loschen des Logbuchs mit Umsicht erfolgt.
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9.5 Logbuch

9.5.2 Logbucheintrage auslesen

Wir empfehlen, Logbucheintrage mit dem »Engineer« auszulesen, weil im »Engineer« die Eintrage
ubersichtlich angezeigt werden und in eine Logdatei exportiert werden kdnnen. Alternativ kénnen
mit dem Keypad oder uiber den Feldbus die entsprechenden Parameter ausgelesen werden.

So zeigen Sie die Logbucheintrage im »Engineer« an:
1. Inder Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.

2. Aufdas Symbol ™ klicken oder den Befehl Online-Online gehen wahlen, um eine Online-
Verbindung zum Antriebsregler herzustellen.

Im Arbeitsbereich die Registerkarte Diagnose auswahlen.

4. Schaltflache Logbuch betatigen.
- Das Dialogfeld Logbuch mit den vorhandenen Logbucheintragen wird angezeigt.
« Durch Betatigen der Schaltflache Loschen kdnnen Sie die im Logbuch vorhandenen Ein-
trage l6schen.
« Durch Betatigen der Schaltflache Exportieren kénnen Sie die im Logbuch vorhandenen
Eintrage in eine *.log-Datei exportieren. » Logbucheintrage in eine Datei exportieren
(1 298)

5. Schaltflache SchlieBen betatigen, um das Dialogfeld Logbuch wieder zu schlieBen.

9.5.3 Logbucheintrage in eine Datei exportieren

So exportieren Sie die Logbucheintrage in eine Datei:

1. Im Dialogfeld Logbuch die Schaltflache Exportieren... betatigen.
« Das Dialogfeld Logbuch exportieren wird angezeigt.

2. Ablageordner, Dateiname und Dateityp fiir die Datei vorgeben.
3. Schaltflache Speichern betatigen, um die Logbucheintrage in die angegebene Datei zu ex-

portieren.

« Ausgeblendete Logbucheintrage werden nicht exportiert, d. h. die festgelegten Filterkri-
terien werden auch beim Export beriicksichtigt.

« Die Logbucheintrage werden in Form einer Semikolon-separierten Liste in die Datei ge-
schrieben.
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9.6 Uberwachungen

9.6 Uberwachungen

Der Antriebsregler verfiigt Giber verschiedene Uberwachungsfunktionen, die den Antrieb vor unzu-
lassigen Betriebsbedingungen schiitzen.
« Spricht eine Uberwachungsfunktion an, so
- erfolgt ein Eintrag in das Logbuch des Antriebsreglers,
« wird die fur diese Uberwachungsfunktion eingestellte Reaktion (Trouble, Fault, usw.) ausge-
[6st,
- wechselt die interne Geratesteuerung je nach eingestellter Reaktion ihren Zustand, setzt die
Reglersperre und schaltet die rote LED "DRIVE ERROR" auf der Gerdteoberseite an:

Reaktion Eintrag im Anzeigein | Impulssperre =Reglersperre = Quittierung LED rot
Logbuch C€00168 erforderlich | "DRIVE ERROR"

Keine AUS
Fault ] ] | | ]

EEN
Trouble ] | | |

o
WarninglLocked ] 4] ]

; 1

Verwandte Themen:

» LED-Statusanzeige (& 287)

» Gerate-Zustandsmaschine und Geratezustande (& 69)

» Geratelberlastiiberwachung (Ixt) (@ 173)

» Motoriiberlastiiberwachung (12xt) (2 174)

» Motortemperaturiiberwachung (PTC) (1 177)

» Bremswiderstandsiiberwachung (I12xt) (1 178)

» Netzphasenausfalliiberwachung (&3 180)
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9.6 Uberwachungen

9.6.1 Uberwachungskonfiguration

3 So konfigurieren Sie die Uberwachungsfunktionen mit dem »Engineer«:
1. Inder Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.
2. Im Arbeitsbereich die Registerkarte Diagnose auswahlen.

3. Schaltfliche Uberwachung... betitigen.

« Das Dialogfeld Uberwachungskonfiguration 8400 wird angezeigt, iber das Sie die ge-
wiinschten Einstellungen vornehmen kénnen:

& Uberwachungskonfiguration 8400

#
| |/ C|/ |Name

123| 0| Schwelle Gerdteauslastung [1xt]

BES | 0| Reakt. Metzphasenausfallausfall ‘warninglocked

574| 0|Reakt. Ubertemp. Bremswiderst. Mo Reaction

581 | 1|Reakt. LS_SetEmor_1 bSetEmorl Fault

581 | 2|FReakt. LS_SetEmor_1 bSetEmor? Fault

598| 1|Reakt. Drahtbruch AIN1 Fauilt

BO0| 1| Reakt. Zwischenkreis-Unterspg. Trouble j
Schwelle Motariiberlast (st

PCAfert: 100
Wertebereich: 0... 250
wierkseinstellung: 100

|

Verwandte Themen:

» Fehlerreaktionen einstellen (& 301)
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9.6 Uberwachungen

9.6.2 Fehlerreaktionen einstellen
Spricht eine Uberwachungsfunktion an, so wird die fiir diese Uberwachungsfunktion eingestellte
Reaktion (Trouble, Fault, usw.) ausgeldst.

« Fir viele Uberwachungsfunktionen lasst sich die Reaktion Giber Parameter individuell konfigu-
rieren:

|+ C.|/ S|Name | et | Einheit
5a1 1/ Reakt. LS_SetEror_1 bSetErarl

0: Mo Reaction

: Trouble
: Wwarninglocked

'@ Tipp!

Fiir welche Fehlermeldungen die Reaktion einstellbar ist, kdnnen Sie der Tabelle im Kapitel
"Kurzubersicht (A-Z)" entnehmen. (0 310)

Warnschwellen

Einige der Uberwachungsfunktionen l6sen genau dann aus, wenn eine bestimmte Warnschwelle
uberschritten wurde.

« Uberfolgende Parameter lassen sich die jeweiligen voreingestellten Schwellenwerte bei Bedarf

andern:
Parameter Info Lenze-Einstellung
Wert | Einheit
C00120 Schwelle Motoriiberlast (I2xt) 100 | %
C00123 Schwelle Gerdteauslastung (Ixt) 100 | %
€00909/1 Max. positive Drehzahl 120 (%
€00909/2 Max. negative Drehzahl 120 (%
C€00910/1 Max. positive Ausgangsfrequenz 300 | Hz
€00910/2 Max. negative Ausgangsfrequenz 300 | Hz
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Fehlverhalten des Antriebs

Fehlverhalten

Ursache

Abhilfe

Motor dreht nicht

Netzspannung beim Einschalten < 320 VAC
- LED-Statusanzeige ist dauerhaft gelb

Netzspannung priifen
Anriebsregler mit 400 VAC versorgen

Zwischenkreisspannung zu niedrig
« LED-Statusanzeige blinkt rot

Netzspannung priifen

Antriebsregler gesperrt
- LED-Statusanzeige blinkt griin

Reglersperre aufheben
« Hinweis: Reglersperre kann liber mehrere
Quellen gesetzt sein!
« In C00158 werden alle aktiven Quellen fiir
Reglersperre angezeigt.

Automatischer Start gesperrt

LOW-HIGH-Flanke an RFR
Evtl. Autostart-Option in C00142 korrigieren.
» Autostart-Option "Sperre bei Gerat ein"

Gleichstrombremsung (DCB) aktiv

Gleichstrombremsung deaktivieren

Mechanische Motorbremse ist nicht gel6st

Mechanische Motorbremse manuell oder
elektrisch 16sen

Schnellhalt (QSP) aktiv

Schnellhalt aufheben
« Hinweis: Schnellhalt kann tiber mehrere
Quellen gesetzt sein!
+ In C00159 werden alle aktiven Quellen fiir
Schnellhalt angezeigt.

Sollwert =0

Sollwert vorgeben

Sollwert = 0 bei aktiviertem Festsollwert

Festsollwert in C00039/1...3 einstellen

Storung aktiv

Storung beseitigen

Im EPM-Steckplatz auf der Drive Unit befin-
det sich kein Memory Modul oder das Memo-
ry Modul ist defekt

- LED-Statusanzeige blinkt rot und gelb

« Wenn kein Memory Modul vorhanden ist:
Memory Modul in hierfiir vorgesehenen
Steckplatz der Drive Unit stecken.

« Wenn Memory Modul vorhanden ist:
Uberpriifen, ob das Memory Modul ein-
wandfrei gesteckt ist. Defektes Memory
Modul austauschen.

Einschaltbefehl im Steuerwort
wDriveControl fehlt

Zustand des Steuerworts in C00136/1 kon-
trollieren. Sicherstellen, dass Bit 0 und Bit 3
im Steuerwort gesetzt sind.

Konfiguration des Steuerwort-Eingangs in
C00700/5 kontrollieren.
» Steuerwort wDriveControl

Belegung mehrerer sich ausschlieRender
Funktionen mit einer Signalquelle in C00701

Konfiguration in C00701 korrigieren
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Fehlverhalten

Ursache

Abhilfe

Motor dreht un-
gleichmaRig

Motorleitung defekt

Motorleitung priifen

Motorischer oder generatorischer Motorma-
ximalstrom zu gering eingestellt

Einstellungen an die Anwendung anpassen:
€00022: Imax motorisch
C00023: Imax generatorisch

Motor unter- bzw. libererregt

Parametrierung kontrollieren:
C€00006: Motorregelung

C€00015: VFC: U/f-Eckfrequenz
€00016: VFC: Umin-Anhebung

Motorbemessungsdaten (Statorwiderstand,
Drehzahl, Strom, Frequenz, Spannung) sowie
cos ¢ und/oder Hauptfeldinduktivitadt nicht
an die Motordaten angepasst

Mit Geratebefehl C00002/23 automatische
Identifikation der Motorparameter durch-
fihren

- oder -

Motorparameter manuell anpassen:
€00084: Motor-Statorwiderstand
C€00087: Motor-Bemessungsdrehzahl
€00088: Motor-Bemessungsstrom
€00089: Motor-Bemessungsfrequenz
C00090: Motor-Bemessungsspannung
€00091: Motor-Cosinus phi

C€00092: Motor-Hauptfeldinduktivitat

Motorwicklungen falsch verschaltet

Umklemmen von Sternschaltung in Dreieck-
schaltung

Motor nimmt zuviel
Strom auf

Umin-Anhebung zu groR gewahlt

Einstellung mit C00016 korrigieren

U/f-Eckfrequenz zu klein gewahlt

Einstellung mit C00015 korrigieren

Motorbemessungsdaten (Statorwiderstand,
Drehzahl, Strom, Frequenz, Spannung) sowie
cos ¢ und/oder Hauptfeldinduktivitat nicht
an die Motordaten angepasst

Mit Geratebefehl C00002/23 automatische
Identifikation der Motorparameter durch-
fihren

- oder -

Motorparameter manuell anpassen:
€00084: Motor-Statorwiderstand
C€00087: Motor-Bemessungsdrehzahl
C00088: Motor-Bemessungsstrom
C€00089: Motor-Bemessungsfrequenz
C00090: Motor-Bemessungsspannung
C€00091: Motor-Cosinus phi

C€00092: Motor-Hauptfeldinduktivitat

Motorparameter-
Identifizierung bricht
ab mit Fehler LP1

Motor ist zu klein im Verhaltnis zur Gerate-
Nennleistung (>1 : 3)

Gerat mit geringerer Nennleistung einsetzen

Gleichstrombremsung (DCB) Uiber Klemme
aktiv

Gleichstrombremsung deaktivieren

Antriebsverhalten
bei Vectorregelung
nicht zufriedenstel-
lend

verschiedene

Vectorregelung optimieren bzw. manuell an-
passen
» Sensorlose Vectorregelung (SLVC)

Mit Geratebefehl C00002/23 automatische
Identifikation der Motorparameter durch-
fiihren

» Motordaten automatisch identifizieren

Einbruch des Dreh-
moments im Feld-
schwachbereich
bzw.

Kippen des Motors
bei Betrieb im Feld-
schwachbereich

Motor tiberlastet

Belastung des Motors priifen

Motorwicklungen falsch verschaltet

Umklemmen von Sternschaltung in Dreieck-
schaltung

U/f-Eckfrequenz zu hoch eingestellt

Einstellung mit CO0015 korrigieren

Netzspannung zu niedrig

Netzspannung erhéhen
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Fehlverhalten

Ursache

Abhilfe

Parameteranderun-
gen werden nicht an-
genommen

Einstellungen nach DIP-Schalter S1/S2, P1 -
P3 sind aktiv (Local mode)

DIP-Schalter S1/DIP1 auf "OFF" stellen, damit
keine Parameter des Memory Moduls beim
Aufstarten des Gerates liberschrieben wer-
den.
« Siehe Anzeigeparameter C01911 und
C01912 fur Details.

Obwohl der Motor
dreht, wird die Mo-
tor-Istgeschwindig-
keit "0 min-1"
angezeigt.

In C00495 ist ein Encoder ausgewdhlt, ohne
dass ein Encoder angeschlossen ist.

C00495 ="0: Kein Geber" einstellen.

Die Funktionsbelegung der digitalen Klem-
men DI1 und DI2 ist in C00115 falsch einge-
stellt.

Richtige Funktionsbelegung in C00115 aus-
wahlen.
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Diagnose & Fehlermanagement

Fehlermeldungen des Betriebssystems

Fehlermeldungen des Betriebssystems

In diesem Kapitel sind alle Fehlermeldungen des Antriebsregler-Betriebssystems sowie mogliche
Ursachen & Abhilfen beschrieben.

- Tipp!
Jede Fehlermeldung wird auch im Logbuch in chronologischer Reihenfolge gespeichert.
» Logbuch (t1297)

Aufbau der 32-Bit-Fehlernummer (Bit-Codierung)

Tritt im Antriebsregler ein Fehler auf, so wird im internen Fehlerspeicher ein 32-Bit-Wert gespei-
chert, der sich aus folgenden Informationen zusammensetzt:

reserviert

(A] [D]
Fehlertyp

@

Bit31 30|29 26(25 16|15 0
Fehlersachgebiet
O Fehler-ID

Aufbau der Fehlernummer

+ Anzeigeparameter: C00161/1

- Die 32-Bit-Fehlernummer wird vom SB LS_Drivelnterface an den Ausgangen
wStateDetermFailNoLow (Low-Word) und wStateDetermFailNoHigh (High-Word) ausgegeben.

+ Im Logbuch und in C00165/1 wird die Fehlernummer zur besseren Lesbarkeit in folgender Syn-
tax angezeigt:
[Fehlertyp].[Fehlersachgebiet-Nr.].[Fehler-ID]

Fehlertyp

Bit31 30|29 26|25 16|15 0

Der Fehlertyp gibt Aufschluss liber das Verhalten bzw. die Reaktion des Antriebsreglers auf den Feh-
ler. Fiir einige Geratefehler [dsst sich der Fehlertyp auch parametrieren.

Bit 29 Bit 28 Bit 27 Bit 26 Bedeutung
0 0 0 0 0: Keine Reaktion
0 0 0 1 1: Fault
0 0 1 0 2: Trouble
0 1 0 0 4: WarninglLocked
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Fehlersachgebiet

Bit31 30

29 26(25

16115 0

Das Fehlersachgebiet gibt die interne "Funktionseinheit” des Antriebsreglers an, in dem der Fehler
aufgetreten ist:

Fehlersachgebiet Zugeordnete Fehler Abhilfe durch An-
. wender moglich?
Nr. Bezeichnung g
111 Versorgungsspannung Fehler, die im Zusammenhang mit der Versorgungsspannug des Ge- | Ja
rates auftreten.
119 Temperatur Fehler, die aus Temperaturgriinden auftreten. Ja
123 Motormanagement/Geber Fehler, die innerhalb der Motorregelung oder der Geberauswertung | Ja
auftreten.
125 Analog E/A Fehler, die im Zusammenhang mit den Analogeingangen/-ausgan- | Ja
gen auftreten.
127 Communication Unit Fehler, die von der Communication Unit gemeldet werden und Kom- | Ja, wenn es sich um einen
munikationsfehler zur Communication Unit. Feldbusfehler handelt.
131 CAN allgemein Fehler, die mit allgemeinen CAN-Funktionen zu tun haben. Ja
135 CAN PDO Fehler, die explizit nur mit den CAN-PDOs (Prozessdatenobjekten) zu | Ja
tun haben.
140 Geratekonfiguration Fehler, die aufgrund von Inkompatibilititen der zusammengesteck- | Ja
ten Einzelkomponenten (Drive Unit, Communication Unit) auftreten.
144 Parametersatz Fehler, die im Zusammenhang mit dem Parametersatz oder dem Pa- | Ja, wenn der Fehler ein feh-
rametersatzspeicher (Memory Modul) auftreten. lendes oder inkompatibles
Memory Modul betrifft.
145 Geratefirmware (interne Fehler) Interne Fehler der Geratefirmware. Nein
400 Geratehardware defekt Fehler, die aufgrund defekter Geratehardware auftreten. Nein
444 Feldbus Fehler, die im Zusammenhang mit der Feldbuskommunikation auf- | Ja
treten.
980 US01: Anwenderfehler 1 Vom Anwender (von der Applikation) mittels SB LS_SetError_1 gene- | Ja
rierte Fehler.
981 US02: Anwenderfehler 2
Fehler-ID
Bit31 30|29 26(25 16|15 0

16-Bit-Wert (0 ... 65535) zur Identifizierung des Fehlers innerhalb des Fehlersachgebietes.
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9.8.1.4 Beispiel zur Bit-Codierung der Fehlernummer

In C00161/1 wird die interne Fehlernummer "75169803" angezeigt.

- Dieser Dezimalwert entspricht folgender Bitfolge:

(A] (D]
Bit3130[29 26|25 16[15 0
Belegung Information Bedeutung im Beispiel
reserviert -

Fehlertyp 1: Fault (Impulssperre)

Fehlersachgebiet 123: Motormanagement/Geber

Fehler-ID 13:"LU: Unterspannung Zwischenkreis"

o
(=)

+ Die Fehlernummer "75169803" bedeutet also:
Im Sachgebiet "Motormanagement/Geber" wurde ein Uberstrom erkannt. Als Fehlerreaktion
wird die Impulssperre gesetzt. Die Fehlermeldung muss nach Beseitung des Fehlers quittiert
werden.
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Aufbau der 16-Bit-Fehlernummer (Bit-Codierung)

Zusatzlich zur 32-Bit-Fehlernummer wird beim Auftreten eines Fehlers eine 16-Bit-Fehlernummer
generiert, die sich aus folgenden Informationen zusammensetzt:

(A]

[Al reserviert

Bit15|14 8|7

Fehlersachgebiet
Fehler-ID

Aufbau der Fehlernummer

« Anzeigeparameter: C00160/1

- Die 16-Bit-Fehlernummer wird vom SB LS _Drivelnterface am Ausgang
wStateDetermFailNoShort ausgegeben.

* Im Logbuch wird die 16-Bit-Fehlernummer zur besseren Lesbarkeit in folgender Syntax ange-
zeigt:
[Fehlersachgebiet-Nr.].[Fehler-ID]

Fehlersachgebiet

Bit15/14

8|7

Das Fehlersachgebiet gibt die interne "Funktionseinheit" des Antriebsreglers an, in dem der Fehler
aufgetreten ist.

[ . el
1| Hinweis!
Aufgrund des kleineren Zahlenbereichs (0 ...127) ist die Nummernzuordnung zum Feh-
lersachgebiet anders als bei der 32-Bit-Fehlernummer.
Fehlersachgebiet Zugeordnete Fehler Abhilfe durch An-
. wender moglich?

Nr. Bezeichnung J

11 Versorgungsspannung Fehler, die im Zusammenhang mit der Versorgungsspannug des Ge- | Ja
rates auftreten.

19 Temperatur Fehler, die aus Temperaturgriinden auftreten. Ja

23 Motormanagement/Geber Fehler, die innerhalb der Motorregelung oder der Geberauswertung | Ja
auftreten.

25 Analog E/A Fehler, die im Zusammenhang mit den Analogeingéngen/-ausgan- | Ja
gen auftreten.

26 Geratehardware defekt Fehler, die aufgrund defekter Geratehardware auftreten. Nein

27 Communication Unit Fehler, die von der Communication Unit gemeldet werden und Kom- | Ja, wenn es sich um einen
munikationsfehler zur Communication Unit. Feldbusfehler handelt.

31 CAN allgemein Fehler, die mit allgemeinen CAN-Funktionen zu tun haben. Ja

35 CAN PDO Fehler, die explizit nur mit den CAN-PDOs (Prozessdatenobjekten) zu | Ja
tun haben.

40 Geratekonfiguration Fehler, die aufgrund von Inkompatibilitditen der zusammengesteck- | Ja
ten Einzelkomponenten (Drive Unit, Communication Unit) auftreten.

44 Parametersatz Fehler, die im Zusammenhang mit dem Parametersatz oder dem Pa- | Ja, wenn der Fehler ein feh-
rametersatzspeicher (Memory Modul) auftreten. lendes oder inkompatibles

Memory Modul betrifft.

45 Geratefirmware (interner Fehler) Interne Fehler der Geratefirmware. Nein

54 Feldbus Fehler, die im Zusammenhang mit der Feldbuskommunikation auf- | Ja
treten.
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Fehlersachgebiet Zugeordnete Fehler Abhilfe durch An-
q wender moglich?
Nr. Bezeichnung 8
100 US01: Anwenderfehler 1 Vom Anwender (von der Applikation) mittels SB LS_SetError_1 gene- | Ja
rierte Fehler.
101 US02: Anwenderfehler 2
Fehler-ID

Bit15|14 8|7 0

8-Bit-Wert (0 ... 255) zur Identifizierung des Fehlers innerhalb des Fehlersachgebietes.

‘@ Tipp!

Eine Auflistung aller moglichen 16-Bit-Fehlernummern finden Sie in der Tabelle
"Kurziibersicht (A-Z)" in der zweiten Spalte. (1 310)

9.8.3 Fehlermeldung zuriicksetzen

Eine Fehlermeldung mit der Reaktion "Fault”, "Trouble" oder "WarnunglLocked" miissen Sie explizit
zuriicksetzen (quittieren), nachdem die Fehlerursache behoben wurde.

Um eine anstehende Fehlermeldung zuriickzusetzen (zu quittieren), gibt es mehrere Moéglichkeiten:
« Geratebefehl "Fehler riicksetzen" ausfiihren: C00002/19 = "1" einstellen

« Steuereingang bFailReset der Applikation auf TRUE setzen
+ In der Lenze-Einstellung von C00701/2 ist dieser Eingang mit dem Digitaleingang RFR (Reg-

lerfreigabe) verbunden, so dass mit Reglerfreigabe zugleich eine ggf. vorliegende Fehlermel-

dung zuriickgesetzt wird (sofern die Ursache der Storung beseitigt ist).

« Kommando "ResetFault" tiber Feldbus: Im Steuerwort das Bit 7 = "1" einstellen

 Im »Engineer« bei bestehender Online-Verbindung zum Antriebsregler in die Registerkarte
Diagnose wechseln und hier die Schaltflache Fehlermeldung zuriicksetzen betdtigen.
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9.8 Fehlermeldungen des Betriebssystems
9.8.4 Kurziibersicht (A-2)

In der folgenden Tabelle sind alle Fehlermeldungen des Antriebsregler-Betriebssystems in alphabe-
tischer Reihenfolge aufgefiihrt.

i Hinweis!

Im Logbuch und in C00165/1 wird die 32-Bit-Fehlernummer zur besseren Lesbarkeit in
ihren Einzelinformationen aufgeteilt angezeigt:
[Fehlertyp].[Fehlersachgebiet-Nr.].[Fehler-ID]

In dieser Dokumentation wird fiir den Fehlertyp der Platzhalter "xx" angezeigt, da der
Fehlertyp fiir viele Fehlermeldungen konfigurierbar ist.

LS

-~ Tipp!
Wenn Sie auf den Querverweis in der ersten Spalte "Fehlernummer" klicken, gelangen Sie
zur ausfiihrlichen Beschreibung der entsprechenden Fehlermeldung im nachfolgenden Ka-
pitel "Ursache & moégliche Abhilfen". (w312)

Fehlernummer Fehlermeldung Reaktion einstellbar in CAN Emergency
SR 16 Bit, ., 16 Bit,, (Lenze-Einstellung) Error-Code
» xx.0125.00001 0x1901 6401 An01: AIN1_I< 4 mA Fault C€00598/1 0xF000
» xx.0131.00002 0x1f02 7938 CAO06: CAN CRC Fehler Keine Reaktion C€00592/1 0x8000
» xx.0131.00007 0x1f07 7943 CA07: CAN Bus Warn Keine Reaktion €00592/3 0x8000
» xx.0131.00008 0x1f08 7944 CAO08: CAN Bus Stopped Keine Reaktion €00592/4 0x8000
» xx.0131.00011 0x1f0Ob 7947 CAOb: CAN Bus Live Time Keine Reaktion €00592/5 0x8130
» xx.0131.00015 ox1fof 7951 CAOF: CAN Steuerwort Fault €00594/2 0xFO00
» xx.0127.00002 0x1b02 6914 CE04: MCl Kommunikationsfehler Fault €01501/1 0x7000
» xx.0127.00015 0x1bof 6927 CEOF: MCI Steuerwort Fault C00594/2 0xF000
» xx.0135.00001 0x2301 8961 CE1: CAN RPDO1 Keine Reaktion C00593/1 0x8100
» xx.0135.00002 0x2302 8962 CE2: CAN RPDO2 Keine Reaktion C00593/2 0x8100
» xx.0131.00000 0x1f00 7936 CE4: CAN Bus Off Keine Reaktion C00592/2 0x8000
» xx.0140.00013 0x280d 10253 CI01: Modul fehlt/inkompatibel Fault - 0x7000
» xx.0145.00001 0x2d01 11521 dFO01: Interner Fehler 01 Fault - 0x6108
» xx.0145.00002 0x2d02 11522 dF02: Interner Fehler 02 Fault - 0x6100
» xx.0145.00003 0x2d03 11523 dF03: Interner Fehler 03 Fault - 0x6100
» xx.0145.00004 0x2d04 11524 dF04: Interner Fehler 04 Fault - 0x6107
» xx.0145.00005 0x2d05 11525 dFO05: Interner Fehler 05 Fault - 0x6100
» xx.0145.00006 0x2d06 11526 dF06: Interner Fehler 06 Fault - 0x6100
» xx.0145.00007 0x2d07 11527 dF07: Interner Fehler 07 Fault - 0x6100
» xx.0145.00008 0x2d08 11528 dF08: Interner Fehler 08 Fault - 0x6100
» xx.0145.00009 0x2d09 11529 dF09: Interner Fehler 09 Fault - 0x6100
» xx.0145.00010 0x2d0a 11530 dF10: time out 1/0 micro Fault - 0x5002
» xx.0145.00011 0x2d0b 11531 dF11: oscilator fail Fault
» xx.0145.00012 0x2d0c 11532 dF12: math error Fault -
» xx.0145.00013 0x2dod 11533 dF13: DMA error Fault -
» xx.0400.00105 0x1a69 6761 dH69: Abgleichdatenfehler Fault - 0x5530
» xx.0123.00057 0x1739 5945 Id1: Fehler Motordatenidentifizierung Fault - 0xF000
» xx.0145.00198 0x2dc6 11718 loC: Comm module changed Fault - 0x6100
» xx.0123.00145 0x1791 6033 LP1: Ausfall Motorphase No Reaction C€00597 0x3000
» xx.0123.00015 0x170f 5903 LU: Unterspannung Zwischenkreis Trouble €00600/1 0x3100
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Fehlermeldungen des Betriebssystems

Fehlernummer Fehlermeldung Reaktion einstellbar in CAN Emergency
AT 16 Bity 168it,,, (Lenze-Einstellung) Error-Code
» xx.0444.33072 0x36B1 14001 nt03: COM fault 3 Fault -
» xx.0444.33073 0x36B2 14002 nt04: COM fault 4 Fault -
» xx.0444.33074 0x36B3 14003 nt05: COM fault 5 Fault -
» xx.0444.33077 0x36B6 14006 nt08: COM fault 8 Fault -
» xx.0444.21811 0x3688 13960 nt14: COM fault 14 Fault C01501/2
» xx.0444.24848 0x3621 13857 nt15: COM fault 15 Fault C€01501/2
» xx.0444.24835 0x3664 13924 nt16: COM fault 16 Fault C€01501/2
» xx.0123.00016 0x1710 5904 0C1: Leistungsteil Kurzschluss Fault - 0x2000
» xx.0123.00017 0x1711 5905 0C2: Leistungsteil Erdschluss Fault - 0x2000
» xx.0119.00050 0x1332 4914 0C5: Ixt Uberlast Warninglocked C00604 0x2000
» xx.0123.00105 0x1769 5993 0C6: 12xt Uberlast Motor WarninglLocked C00606 0x2000
» xx.0123.00007 0x1707 5895 0C7: Uberstrom Motor Fault - 0x2000
» xx.0119.00052 0x1334 4916 0C9: Ixt Uberlast Abschaltgrenze Fault - 0x2000
» xx.0123.00071 0x1747 5959 0C11: Current clamp for too long (>1 sec) Fault - 0xF000
» xx.0123.00065 0x1741 5953 0C12: 12xt Uberlast Bremswiderstand Fault - 0xF000
» xx.0123.00034 0x1722 5922 0C18: Stromiiberwachung Uberlast No Reaction €00584/1 0x2000
» xx.0119.00001 0x1301 4865 oH1: Ubertemperatur Kiihlkdrper Fault - 0x4000
» xx.0119.00015 ox130f 4879 oH3: Motortemperatur ausgeldst Fault €00585 0x4000
» xx.0119.00000 0x1300 4864 oH4: Kiihlkorpertemp. > Abschalttemp. -5°C No Reaction €00582 0x4000
» xx.0123.00032 0x1720 5920 051: Maximales Drehzahllimit erreicht No Reaction C00579 0x8400
» xx.0123.00033 0x1721 5921 052: Max. Motordrehzahl Fault - 0x8400
» xx.0123.00093 0x175d 5981 ot2: Speed controller limitation No Reaction C€00567 0xF000
» xx.0123.00014 0x170e 5902 oU: Uberspannung Zwischenkreis Trouble - 0x3100
» xx.0144.00001 0x2c01 11265 PSO01: Kein Memory Modul Fault - 0x6300
» xx.0144.00002 0x2c02 11266 PS02: Par.satz ungiiltig Fault - 0x6300
» xx.0144.00003 0x2c03 11267 PS03: Par.satz Gerdt ungiiltig Fault - 0x6300
» xx.0144.00004 0x2c04 11268 PS04: Par.satz Gerdt inkompatibel Fault - 0x6300
» xx.0144.00031 0x2c1f 11295 PS31:Ident. Fehler Fault - 0x6300
» xx.0123.00205 0x17cd 6093 Sd3: Drahtbruch Riickfiihrsystem Fault C00586 0x7300
» xx.0123.00200 0x17c8 6088 $d10: Drehzahllimit Riickfiihrsystem 12 Fault C00607 0x7300
» xx.0127.00003 0x1b03 6915 Smrl: Module internal watchdog or trap Fault - 0x6100
» xx.0127.00004 0x1b04 6916 Smr2: Module Offline - no status or PDOs Fault - 0x6100
» xx.0127.00005 0x1b05 6917 Smr3: Module timeout - one or more of PDOs timeout | Fault - 0x6100
» xx.0127.00006 0x1b06 6918 Smr4: SDO access failure Fault - 0x6100
» xx.0111.00002 0x0b02 2818 Su02: eine Netzphase fehlt Warninglocked €00565 0x3000
» xx.0980.00001 0x6401 25601 US01: Anwenderfehler 1 Fault C€00581/1 0xF000
» xx.0981.00001 0x6501 25857 US02: Anwenderfehler 2 Fault C€00581/2 0xF000
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Fehlermeldungen des Betriebssystems

Ursache & mogliche Abhilfen

In diesem Kapitel sind alle Fehlermeldungen des Antriebsregler-Betriebssystems in numerischer
Reihenfolge der Fehlernummer mit ausfiihrlichen Informationen zur Reaktion auf die Fehlermel-
dung sowie Informationen zur Ursache & mogliche Abhilfen aufgefiihrt.

i Hinweis!

Im Logbuch und in C00165/1 wird die Fehlernummer zur besseren Lesbarkeit in ihren
Einzelinformationen aufgeteilt angezeigt:
[Fehlertyp].[Fehlersachgebiet-Nr.].[Fehler-ID]

In dieser Dokumentation wird fiir den Fehlertyp der Platzhalter "xx" angezeigt, da der
Fehlertyp fiir viele Fehlermeldungen konfigurierbar ist.

LS

'@' Tipp!

Eine Auflistung aller Fehlermeldungen des Antriebsregler-Betriebssystems in alphabeti-
scher Reihenfolge finden Sie im vorherigen Kapitel "Kurziibersicht (A-Z)" (@ 310).

Su02: eine Netzphase fehlt [xx.0111.00002]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00565 (M Einstellbare Reaktion)

M No Reaction ™ Fault O Trouble B WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Bei einer 3-phasigen Versorgung ist eine Netzphase aus-
gefallen.

Netzanschluss tberpriifen.

oH4: Kiihlkérpertemp. > Abschalttemp. -5°C [xx.0119.00000]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00582 (M Einstellbare Reaktion)

& No Reaction M Fault [ Trouble M Warninglocked

Ursache

Abhilfe

Die Kiihlkorpertemperatur hat sich bis auf 5 °C der Ab-
schalttemperatur des Motors genahert.

Keine weitere Erwarmung mehr zulassen, d. h. Motorlast
reduzieren oder Reglersperre setzen, damit sich der Kiihl-
korper wieder abkiihlen kann.

oH1: Ubertemperatur Kiihlkérper [xx.0119.00001]

312

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction B Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Die Kiihlkorpertemperatur ist groRer als die feste Grenz-
temperatur (90 °C).

Ggf. ist die Umgebungstemperatur des Antriebsreglers
zu hoch oder der Liifter bzw. seine Liiftungsschlitze sind

verschmutzt.

« Antriebsregler reinigen.
- Ggf. Lufter reinigen oder austauschen.
« Fiir ausreichende Kiihlung des Gerates sorgen.
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Fehlermeldungen des Betriebssystems

oH3: Motortemperatur ausgeldst [xx.0119.00015]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00585 (M Einstellbare Reaktion)

M No Reaction & Fault O Trouble ™M WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Die Motortemperaturiiberwachung am Stecker X?? hat
ausgelost.
Mégliche Ursachen:
« Der Motor ist liberhitzt, so dass der im Motor inte-
grierte Thermokontakt geschaltet hat.
« Ein Drahtbruch oder Wackelkontakt an den oben ge-
nannten Anschliissen liegt vor.

» Motortemperaturiiberwachung kontrollieren.

« Fiir ausreichende Kiihlung des Motors sorgen.

« Anschliisse auf Drahtbruch oder Wackelkontakt prii-
fen.

0C5: Ixt Uberlast [xx.0119.00050]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00604 (M Einstellbare Reaktion)

M No Reaction M Fault O Trouble B WarningLocked

Ursache

Abhilfe

Die Ixt-Uberlastpriifung des Gerates hat ausgeldst.
s Ansprechschwelle = 100 % Ixt (einstellbar in C00123)
Mégliche Ursachen:

« Falsche Dimensionierung des Gerates in Bezug auf
seine Motorlast.

« Nichteinhaltung der Lastzyklen.

« Dimensionierung zwischen Gerat und Motorlast an-
hand technischer Daten priifen und ggf. korrigieren.

- Lastzyklen des Motors reduzieren (Lastzyklen laut Do-
kumentation beachten).

0C9: Ixt Uberlast Abschaltgrenze [xx.0119.00052]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [  Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Die Ixt-Uberlastpriifung des Gerites hat ausgelost.
s Ansprechschwelle = 110 % Ixt (fest)
Mégliche Ursachen:
« Falsche Dimensionierung des Gerates in Bezug auf
seine Motorlast.
« Nichteinhaltung der Lastzyklen.

- Dimensionierung zwischen Gerat und Motorlast an-
hand technischer Daten priifen und ggf. korrigieren.

« Lastzyklen des Motors reduzieren (Lastzyklen laut Do-
kumentation beachten).

0C7: Uberstrom Motor [xx.0123.00007]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [ Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Die Maximalstromiiberwachung hat ausgelost.

Dimensionierung der Last in Bezug auf die installierte
Gerdteleistung priifen und ggf. korrigieren.
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Fehlermeldungen des Betriebssystems

oU: Uberspannung Zwischenkreis [xx.0123.00014]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction M Fault [ Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Das Gerét hat eine Uberspannung im DC-Zwischenkreis
erkannt. Zum Schutz der Gerdtehardware wird die
Wechselrichteransteuerung abgeschaltet.

« Je nach Konfiguration der Autostart-Lock-Funktion
kann mit C00142 eingestellt werden, dass nach Aus-
I6sung dieses Fehlers der Antriebsregler erst nach
dem Schalten der Reglersperre wieder anlauft.

« Bleibt diese Fehlermeldung ldnger als die in C00601
eingestellte Zeit bestehen, wird ein "Fault" ausgelost.

« Generatorische Last reduzieren.

» Bremswiderstand einsetzen.

« Netzriickspeisemodul einsetzen.
« Zwischenkreisverbund aufbauen.

LU: Unterspannung Zwischenkreis [xx.0123.00015]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00600/1 (M Einstellbare Reaktion)

[ No Reaction M Fault B Trouble O WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Das Gerat hat eine Unterspannung im DC-Zwischenkreis
erkannt. Die Wechselrichteransteuerung wird abge-
schaltet, weil durch die Unterspannung im Zwischen-
kreis die Antriebseigenschaften der Motorregelung nicht
mehr erreicht werden.

« Je nach Konfiguration der Autostart-Lock-Funktion
kann mit C00142 eingestellt werden, dass nach Aus-
I6sung dieses Fehlers der Antriebsregler erst nach
dem Schalten der Reglersperre wieder anlauft.

 Netzspannungsversorgung einschalten oder ausrei-
chende Versorgung uiber Zwischenkreis sicherstellen.
» Ggf. Einstellung in C00142 anpassen.

oC1: Leistungsteil Kurzschluss [xx.0123.00016]

314

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction & Fault O Trouble O WarningLocked

Ursache

Abhilfe

Das Gerat hat einen Kurzschluss der Motorphasen er-
kannt. Zum Schutz der Geratelektronik wird die Wech-
selrichteransteuerung abgeschaltet.

* Meist sind fehlerhaft ausgefiihrte Motoranschliisse
die Ursache.

« Bei ungiinstiger Dimensionierung des Gerates zur
Motorlast kann es bei einer Fehleinstellung der
Strombegrenzung im Stromregler (Imax-Regler)
ebenfalls zu dieser Fehlermeldung kommen.

» Motorregelung: Stromgrenzen festlegen

» Motoranschliisse und zugehdrige Steckerleiste am
Gerat Uberpriifen.

« Zuladssige Kombinationen von Gerate- und Motorleis-
tung einhalten.

- Dynamik des Strombegrenzungsreglers nicht zu gro
einstellen.
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0C2: Leistungsteil Erdschluss [xx.0123.00017]

Fehlermeldungen des Betriebssystems

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [  Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Das Gerat hat einen Erdschluss an einer der Motorpha-
sen erkannt. Zum Schutz der Geratelektronik wird die
Wechselrichteransteuerung abgeschaltet.

* Meist sind fehlerhaft ausgefiihrte Motoranschliisse
die Ursache.

« Bei fehlerhafter Dimensionierung von Motorfiltern,
Motorleitungslange und -leitungstyp (Kapazitat der
Schirmung) kann es ebenfalls infolge von Ableitstro-
men zum PE zu dieser Fehlermeldung kommen.

» Motoranschliisse und zugehdrige Steckerleiste am
Gerat liberpriifen.

« Von Lenze empfohlene Motorfilter, Leitungsldngen
und Leitungstypen verwenden.

0S1: Maximales Drehzahllimit erreicht [xx.0123.00032]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00579 (M Einstellbare Reaktion)

& No Reaction M Fault O Trouble M Warninglocked

Ursache

Abhilfe

Das Gerat hat erkannt, dass die maximale Drehzahlgren-
ze erreicht ist.

- Sollwertvorgabe auf maximale Werte begrenzen.
« Ggf. eingestellte Drehzahlbegrenzung (C00909) und
Frequenzbegrenzung (C00910) anpassen.

0S2: Max. Motordrehzahl [xx.0123.00033]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction & Fault O Trouble [0 WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Das Gerdt hat erkannt, dass die maximal zuldssige Dreh-
zahl des Motors erreicht ist.

- Sollwertvorgabe auf maximal zuldssige Motordreh-
zahl begrenzen.

- Ggf. eingestellte Motormaximaldrehzahl (C00965)
anpassen.

0C18: Stromiiberwachung Uberlast [xx.0123.00034]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)
& No Reaction M Fault O Trouble M WarninglLocked

Einstellung: C00584/1 (M Einstellbare Reaktion)

Ursache

Die Stromiiberwachung Uberlast hat ausgelést, weil der
Motorscheinstrom die in C00124/1 eingestellte Ab-
schaltschwelle fiir die in C00563/1C00563/1 eingestell-
te Verzogerungszeit tiberschritten hat.

Abhilfe

« Uberlast verringern.
« Abschaltschwelle (C00124/1) erhéhen.
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I1d1: Fehler Motordatenidentifizierung [xx.0123.00057]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [  Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Wahrend der Identifikation der Motorparameter ist ein
Fehler aufgetreten.
Mégliche Ursachen:

« Unterbrechung der Motorleitung.

« Abschaltung des Leistungsteils wahrend der Identifi-
kation.

« Nichtplausible Einstellungen der Startparameter.

» Motoranschliisse und zugehdorige Steckerleiste am
Gerat sowie ggf. Motorklemmenkasten liberpriifen.

- Startparameter fiir die Motordatenidentifizierung
korrigieren (Motortypenschilddaten).

- Stabile Leistungsversorgung des Gerdtes.

0C12: I2xt Uberlast Bremswiderstand [xx.0123.00065]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [  Fault O Trouble [0 WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Zu haufige und zu lange Bremsvorgange.

Antriebsauslegung uberpriifen.

0C11: Current clamp for too long (>1 sec) [xx.0123.00071]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction B Fault O Trouble O WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Das Gerat zeigt an, dass die Ubertrombegrenzung
"CLAMP" aktiviert ist.
« Dauerhafter Clampbetrieb fiihrt zu einer Uberlastab-
schaltung.

Dynamik der Sollwertgenerierung oder Motorlast redu-
zieren.

ot2: Speed controller limitation [xx.0123.00093]

316

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00567 (M Einstellbare Reaktion)

[ No Reaction M Fault O Trouble M WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Der Ausgang des Drehzahlreglers hat den internen
Grenzwert erreicht. In diesem Zustand ist der Drehzahl-
regler nicht mehr in der Lage, die Regelabweichung zu
korrigieren.
« Nur bei "Closed loop"-Betrieb oder Vectorregelung
(SLVC).

« Lastanforderungen einhalten.
- Ggf. Dimensionierung korrigieren oder Dynamik der
Sollwertgenerierung reduzieren.

» Motorregelung
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9.8 Fehlermeldungen des Betriebssystems

0C6: 12xt Uberlast Motor [xx.0123.00105]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Einstellung: C00606 (M Einstellbare Reaktion)

M No Reaction ™ Fault O Trouble B WarninglLocked

Ursache Abhilfe

Thermische Uberlast des Motors. Nur eigenbeliiftete Motoren kénnen mit der I2xt-Funkti-
on liberwacht werden.

« Priifen, ob es sich um einen eigenbeliifteten Motor
handelt. Andernfalls (C00606) auf "0: No Reaction"
einstellen.

« Lastanforderungen einhalten.

- Ggf. Dimensionierung korrigieren.

- Bei Regelungsart VFCplus: Umin-Anhebung (C00016)
Uberpriifen. » Umin-Anhebung einstellen

LP1: Ausfall Motorphase [xx.0123.00145]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Einstellung: C00597 (M Einstellbare Reaktion)

[ No Reaction M Fault O Trouble M WarninglLocked

Ursache Abhilfe

Motorphasenausfall Motoranschliisse/Wiring Unit tiberpriifen.

$d10: Drehzahllimit Riickfiihrsystem 12 [xx.0123.00200]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Einstellung: C00607 (M Einstellbare Reaktion)
M No Reaction & Fault O Trouble M Warninglocked

Ursache Abhilfe

Maximal zuldssige Drehzahl des an DI1/DI2 angeschlos- | Drehzahl der Rotationswelle/Riickfiihrsystem reduzie-
senen Riickfiihrsystems erreicht. ren.

NGeber <= (fmax X 60) / Geberstrichzahl

(bei fay = 10 kHz)

Sd3: Drahtbruch Riickfiihrsystem [xx.0123.00205]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Einstellung: C00586 (M Einstellbare Reaktion)
M No Reaction & Fault O Trouble ™ WarningLocked
Ursache Abhilfe

* HTL-Encoderleitung unterbrochen. » HTL-Encoderleitung liberpriifen.

* HTL-Encoder defekt. « HTL-Encoder Uberpriifen.
Hinweis: Ursache kann auch eine sehr dynamische Be- » Zugehorige Anschlussklemmen tberpriifen.
schleunigung oder ein Anfahren gegen eine blockierte « Uberwachungabschalten (C00586 = "0: No reaction"),
Motorwelle (z. B. bei geschlossener Haltebremse) sein. wenn HTL-Encoder nicht verwendet wird.

An01: AIN1_| < 4 mA [xx.0125.00001]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Einstellung: C00598/1 (M Einstellbare Reaktion)
M No Reaction & Fault © Trouble M Warninglocked

Ursache Abhilfe
Drahtbruchiiberwachung fiir Analogeingang 1 hat aus- | - Verdrahtung der analogen Eingangsklemmen auf
gelost. Drahtbruch tiberpriifen.
« Nur bei Konfiguration des Analogeingangs als » Mindeststromwerte der Signalquellen iiberpriifen.
4 ...20 mA-Stromschleife (C00034/1 = 2).
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9.8 Fehlermeldungen des Betriebssystems

CE04: MCl Kommunikationsfehler [xx.0127.00002]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C01501/1 (M Einstellbare Reaktion)

M No Reaction [ Fault O Trouble ™ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Kommunikationsfehler mit Communication Unit

« EMV-Stérung beseitigen.

* Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.

« Communication Unit/Drive Unit tauschen.

- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

Smrl: Module internal watchdog or trap [xx.0127.00003]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction B Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Interner Fehler Communication Unit

« Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
« Communication Unit tauschen.
- Tritt das Problem erneut auf, ist Rlicksprache mit Len-

ze erforderlich.

Smr2: Module Offline - no status or PDOs [xx.0127.00004]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction & Fault O Trouble O WarningLocked

Ursache

Abhilfe

Communication Unit ist offline

 Timeout-Zeit in C01503/1 erhdhen.

» Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.

« Korrekte Identifikation der Communication Unit in
€00203/3 iiberpriifen.

« Communication Unit tauschen.

- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

Smr3: Module timeout - one or more of PDOs timeout [xx.0127.00005]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [ Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

mehreren PDOs aufgetreten

Communication Unit: Ein Timeout ist bei einem oder

» Timeout-Zeit in C01503/1 erhdhen.

« Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.

« Korrekte Identifikation der Communication Unit in
€00203/3 liberpriifen.

« Communication Unit tauschen.

- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

Smr4: SDO access failure [xx.0127.00006]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction & Fault O Trouble [0 WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Beim SDO-Zugriff ist ein Fehler aufgetreten

« Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.
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Fehlermeldungen des Betriebssystems

CEOF: MCI Steuerwort [xx.0127.00015]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00594/2 (M Einstellbare Reaktion)

M No Reaction & Fault M Trouble M WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Das Bit 14 ("SetFail") vom wMciCtrl-Steuerwort des Sys-
tembausteins LS_Drivelnterface ist gesetzt.

Signalquelle am Bus (z. B. PROFIBUS) zurlickverfolgen,
die das Bit 14 ("SetFail") setzt.

CE4: CAN Bus Off [xx.0131.00000]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00592/2 (M Einstellbare Reaktion)

& No Reaction M Fault M Trouble M WarningLocked

Ursache

Abhilfe

CAN-Schnittstelle: Zustand "Bus-Off"
« Zu viele fehlerhafte Telegramme empfangen.
» Leitungsdefekt (z. B. Wackelkontakt).
« Zwei Knoten haben die gleiche ID.

« Verdrahtung und Busabschlusswiderstand liberpri-
fen.

« Identische Baudrate bei jedem Bus-Teilnehmer ein-
stellen.

« Unterschiedliche IDs fiir Knoten vergeben.

« Elektrische Stérungen (z. B. EMV) beseitigen.

CA06: CAN CRC Fehler [xx.0131.00002]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00592/1 (M Einstellbare Reaktion)

& No Reaction M Fault M Trouble M WarningLocked

Ursache

Abhilfe

CAN-Schnittstelle: Es wurde ein fehlerhaftes CAN-Tele-
gramm erkannt.

« Verdrahtung und Busabschlusswiderstand liberpri-
fen.
« Elektrische Stérungen (z. B. EMV) beseitigen.

CAO07: CAN Bus Warn [xx.0131.00007]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00592/3 (M Einstellbare Reaktion)

& No Reaction M Fault M Trouble M WarningLocked

Ursache

Abhilfe

CAN-Schnittstelle: Es wurden mehr als 96 CAN-Tele-
gramme fehlerhaft gesendet oder empfangen.
- Die aktuelle Anzahl der fehlerhaft gesendeten CAN-
Telegramme wird in C00372/1 angezeigt.
« Die aktuelle Anzahl der fehlerhaft empfangenen
CAN-Telegramme wird in C00372/2 angezeigt.
« Der aktuelle CAN-Fehlerstatus wird in C00345 ange-
zeigt.

« Verdrahtung und Busabschlusswiderstand liberpri-
fen.

« Identische Baudrate bei jedem Bus-Teilnehmer ein-
stellen.

« Unterschiedliche IDs fiir Knoten vergeben.

« Elektrische Stérungen (z. B. EMV) beseitigen.

CAO08: CAN Bus Stopped [xx.0131.00008]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00592/4 (M Einstellbare Reaktion)

& No Reaction M Fault M Trouble M WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

CAN-Schnittstelle: Das Gerdt hat das NMT-Telegramm
"Stop Remote Node" empfangen.

CAN-Master (NMT-Master) priifen.
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CAOb: CAN Bus Live Time [xx.0131.00011]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00592/5 (M Einstellbare Reaktion)

[ No Reaction M Fault M Trouble M WarningLocked

Ursache

Abhilfe

CAN-Schnittstelle: Zyklische Knoteniiberwachung
» Das Gerat hat als Heartbeat Consumer in der definier-
ten Zeit kein Heartbeat-Telegramm vom Heartbeat
Producer 1 erhalten.
« Der aktuelle Status der Heartbeat Producer wird in
C00347/1 angezeigt.

« Heartbeat Producer reaktivieren durch Netzschalten,
Neu-Start des Antriebsreglers oder CAN-Reset-Node.

« CAN Heartbeat Producer Time beim Producer neu pa-
rametrieren oder Uberwachung beim Consumer ab-
schalten und eventuell eingerasteten Fehlerzustand
zurlicksetzen.

CAOF: CAN Steuerwort [xx.0131.00015]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00594/2 (M Einstellbare Reaktion)

M No Reaction & Fault M Trouble M WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Das Bit 14 ("SetFail") im wDriveControl-Steuerwort des
Systembausteins LS_Drivelnterface ist gesetzt.

Signalquelle am CAN-Bus zurlickverfolgen, die das Bit 14
("SetFail") setzt.

CE1: CAN RPDO1 [xx.0135.00001]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00593/1 (M Einstellbare Reaktion)

[ No Reaction M Fault M Trouble M WarningLocked

« Das RPDO1 wurde wahrend der in C00357/1 einge-
stellten Uberwachungszeit nicht empfangen oder
war fehlerhaft.

Ursache Abhilfe
CAN-Schnittstelle: Zeitliberwachung fiir RPDO1 hat aus- | + Beim CAN-Master (Sender) richtige Telegrammlange
gelost. einstellen.

« Stérung in der Umgebung beseitigen (z. B. EMV).
+ In C00357/1 Uberwachungszeit anpassen oder Zeitii-
berwachung abschalten.

CE2: CAN RPDO2 [xx.0135.00002]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Einstellung: C00593/2 (M Einstellbare Reaktion)

& No Reaction M Fault M Trouble M WarninglLocked

+ Das RPDO2 wurde wahrend der in C00357/2 einge-
stellten Uberwachungszeit nicht empfangen oder
war fehlerhaft.

Ursache Abhilfe
CAN-Schnittstelle: Zeitliberwachung fiir RPDO2 hat aus- | < Beim CAN-Master (Sender) richtige Telegrammlange
gelost. einstellen.

« Stérung in der Umgebung beseitigen (z. B. EMV).
+ In C00357/2 Uberwachungszeit anpassen oder Zeitii-
berwachung abschalten.

Cl01: Modul fehlt/inkompatibel [xx.0140.00013]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction & Fault O Trouble [0 WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Es besteht ein Verbindungsproblem zwischen Communi-
cation Unit und Drive Unit oder eine Inkompatibilitat.

» Montage des 8400 motec liberpriifen.

« Wenn Inkompatibilitdt vorliegen sollte, ist entweder
die Communication Unit oder die Software der Drive
Unit veraltet. In diesem Fall wenden Sie sich bitte an
Lenze.
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PS01: Kein Memory Modul [xx.0144.00001]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [  Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache Abhilfe

Memory Modul ist entweder nicht vorhanden oder im

» Wenn kein Memory Modul vorhanden ist: Memory
Steckplatz nicht richtig eingerastet.

Modul in hierfiir vorgesehenen Steckplatz der Drive
Unit stecken.

» Wenn Memory Modul vorhanden ist: Uberpriifen, ob
das Memory Modul einwandfrei gesteckt ist.

PS02: Par.satz ungiiltig [xx.0144.00002]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction & Fault O Trouble O WarningLocked

Ursache Abhilfe

Der im Memory Modul abgelegte Parametersatz ist un-
gliltig. Ursache hierfiir kann sein:
« Unvollstandiges Speichern des Parametersatzes in-
folge Spannungsausfall.
« Das eingesteckte Memory Modul stammt von einem
Gerat mit neuerer Firmware (vgl. C00099) oder von ei-
nem anderen Geratetyp (z. B. 8400 Baseline).

Der Fehler lasst sich nur beheben, indem mit dem Gera-
tebefehl C00002/1 = "1: Ein / Start" die Lenze-Einstel-
lung geladen wird.

» Um den Fehler zu vermeiden, wahrend des Speicher-
vorgangs die Spannung nicht ausschalten.

« Soll der Parametersatz von einem Gerat mit hherem
Versionsstand auf ein Gerat mit niedrigerem Versi-
onsstand lbertragen werden, so kann dies mit der
Funktion "Parametersatz kopieren" des Keypads ge-
schehen. Vergewissern Sie sich, dass keine Funktio-
nen verwendet werden, die im alteren Gerat nicht
verhanden sind.

PSO03: Par.satz Gerat ungiiltig [xx.0144.00003]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction B Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache Abhilfe

Der Parametersatz im Gerdt ist ungiiltig. Riicksprache mit Lenze erforderlich.

PS04: Par.satz Gerat inkompatibel [xx.0144.00004]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction & Fault O Trouble O WarningLocked

Ursache Abhilfe

Der im Memory Modul abgelegte Parametersatz ist in-
kompatibel zum Grundgerat.

« Inkompatibiltitat des Parametersatzes wird z. B. da-
durch hervorgerufen, dass der Parametersatz im Me-
mory-Modul eine hohere Version hat als das
Grundgerat erwartet.

Beim Tausch der Memory Module die Abwartskompati-
bilitat beachten:

« OK: motec V1.0 nach motec > V1.0

« Nicht OK: motec V2.0 nach motec < V2.0
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PS31: Ident. Fehler [xx.0144.00031]

O No Reaction [  Fault O Trouble [ WarninglLocked

Es wurden inkompatible oder unbekannte HW-Kompo- « Priifen, welche HW-Komponenten fehlerhaft sind
nenten erkannt. (C00203/x: Produkttypschliissel).

« Verbindung zwischen Communication Unit und Drive
Unit auf Kontaktproblem priifen.

« Temperaturbereich des Gerates beim Aufstarten prii-
fen.

» Communication Unit austauschen.

» Moglichkeit eines Software-Update bei Lenze priifen.

dFO1: Interner Fehler 01 [xx.0145.00001]

O No Reaction B Fault O Trouble O Warninglocked

Geratefehler « Schaltfrequenz (C00018) auf 4 kHz reduzieren.

« Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF02: Interner Fehler 02 [xx.0145.00002]

O No Reaction B Fault O Trouble O Warninglocked

Geratefehler « Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
« Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF03: Interner Fehler 03 [xx.0145.00003]

O No Reaction [  Fault O Trouble O WarningLocked

Geratefehler « Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
« Tritt das Problem erneut auf, ist Rlicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF04: Interner Fehler 04 [xx.0145.00004]

O No Reaction [  Fault O Trouble O WarningLocked

Geratefehler « Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.
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dFO05: Interner Fehler 05 [xx.0145.00005]

O No Reaction [  Fault O Trouble [ WarninglLocked

Geratefehler « Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
« Tritt das Problem erneut auf, ist Rlicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF06: Interner Fehler 06 [xx.0145.00006]

O No Reaction [ Fault O Trouble [ WarninglLocked

Geratefehler * Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF07: Interner Fehler 07 [xx.0145.00007]

O No Reaction [ Fault O Trouble [ WarninglLocked

Geratefehler * Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF08: Interner Fehler 08 [xx.0145.00008]

O No Reaction I Fault O Trouble [ WarninglLocked

Geratefehler « Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF09: Interner Fehler 09 [xx.0145.00009]

O No Reaction & Fault O Trouble [0 WarninglLocked

Geratefehler * Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 323



Diagnose & Fehlermanagement

Fehlermeldungen des Betriebssystems

dF10: time out 1/0 micro [xx.0145.00010]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [  Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Geratefehler

« Stellen Sie sicher, dass die Verbindung zwischen Drive
Unit und Communication Unit in Ordnung ist. Kon-
trollieren Sie die Pins des COM-Steckers und ziehen
Sie alle Schrauben auf dem Deckel des 8400 motec
fest an.

« Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.

- Tritt das Problem erneut auf, ist Rlicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF11: oscilator fail [xx.0145.00011]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction & Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Geratefehler

 Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.

« Tritt das Problem erneut auf, ist Rlicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF12: math error [xx.0145.00012]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [ Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Geratefehler

* Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

dF13: DMA error [xx.0145.00013]

Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [ Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Geratefehler

* Netzschalten bzw. Antriebsregler neu starten.
- Tritt das Problem erneut auf, ist Riicksprache mit Len-
ze erforderlich.

loC: Comm module changed [xx.0145.00198]
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Reaktion (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

O No Reaction [ Fault O Trouble [ WarninglLocked

Ursache

Abhilfe

Seit dem letzten Powerdown wurde die Communication
Unit ausgewechselt. Es hat sich der Feldbus, die Sicher-
heitsschaltung oder der Modultyp gedndert. Es kann da-
her nicht mehr davon ausgegangen werden, dass die
vorhandene Parametrierung zur neuen Communication
Unit passt.

Gerdt ausschalten und die bisherige Communication
Unit wieder montieren. AnschlieRend den Fehler mit
dem Geratebefehl C00002/19 = "1: Ein / Start" quittie-
ren. Im Gerat werden dann alle Kommunikationspara-
meter auf die Lenze-Einstellung der aktuell verwendeten
Communication Unit gesetzt. Geanderte Kommunikati-
onsparameter miissen Sie neu setzen und speichern.
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dH69: Abgleichdatenfehler [xx.0400.00105]

O No Reaction [  Fault O Trouble [ WarninglLocked
Geratefehler Riicksprache mit Lenze erforderlich.

nt14: COM fault 14 [xx.0444.21811]

M No Reaction & Fault O Trouble M Warninglocked

Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten | Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten
Communication Unit. Communication Unit.

nt16: COM fault 16 [xx.0444.24835]

M No Reaction B Fault O Trouble M Warninglocked

Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten | Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten
Communication Unit. Communication Unit.

nt15: COM fault 15 [xx.0444.24848]

M No Reaction & Fault O Trouble M WarninglLocked

Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten | Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten
Communication Unit. Communication Unit.

nt03: COM fault 3 [xx.0444.33072]

O No Reaction O Fault O Trouble O WarninglLocked

Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten | Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten
Communication Unit. Communication Unit.

nt04: COM fault 4 [xx.0444.33073]

O No Reaction O Fault O Trouble O Warninglocked

Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten | Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten
Communication Unit. Communication Unit.
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nt05: COM fault 5 [xx.0444.33074]

O No Reaction O Fault O Trouble O WarninglLocked

Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten | Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten
Communication Unit. Communication Unit.

nt08: COM fault 8 [xx.0444.33077]

O No Reaction O Fault O Trouble O WarninglLocked

Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten | Siehe Kommunikationshandbuch (KHB) zur eingesetzten
Communication Unit. Communication Unit.

US01: Anwenderfehler 1 [xx.0980.00001]

M No Reaction B Fault ™ Trouble M Warninglocked

Uber den Eingang bSetErrorl am Systembaustein Durch Anwender festgelegt.
LS SetError_1 wurde der Anwenderfehler 1 ausgel6st.

US02: Anwenderfehler 2 [xx.0981.00001]

M No Reaction & Fault M Trouble M Warninglocked

Uber den Eingang bSetError2 am Systembaustein Durch Anwender festgelegt.
LS SetError_1 wurde der Anwenderfehler 2 ausgel6st.
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10 Kommunikation

Fiir den Antriebsregler 8400 motec gibt es folgende Communication Units:
« Kein Feldbus
« AS-i Option
« CANopen Option
« EtherCAT Option
« EtherNet/IP™ Option
PROFIBUS Option
» PROFINET Option

Ausfuhrliche Informationen zur jeweiligen Communication Unit finden Sie in der
entsprechenden Online-Hilfe und im Kommunikationshandbuch (KHB).

10.1 Allgemeines

Im Zusammenspiel von Communication Unit und Drive Unit werden feldbusspezifische Funktionen
umgesetzt. Dazu gehoren insbesondere Steuer- und Statusworter, Gerdatezustandsmaschine und
Prozessdaten-Mapping.

« Die Parameter der Feldbuskommunikation sind im Memory Modul gespeichert. Die RAM-Kopi-
en dieser Daten konnen liber den Feldbus angesprochen werden.

- Die empfangenen Prozessdaten werden im Antriebsregler im 1ms-Zyklus verarbeitet.

@ Die Codestellen der jeweiligen Communication Unit sind in der entsprechenden Online-
Hilfe und im Kommunikationshandbuch (KHB) beschrieben.
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328

Auswahl der Kommunikation im »Engineer«

Wenn Sie den Antriebsregler 8400 motec liber den Dialog Komponente einfiigen in die Projektsicht
des »Engineer« einfiigen, erfolgt im zweiten Dialogschritt Gerdtemodule die Abfrage nach der im

Gerat vorhandenen Kommunikationsoption.

 Wabhlen Sie im Listenfeld die Kommunikationsoption entsprechend der vorhandenen Com-

munication Unit aus, damit die zugehorigen Konfigurationsparameter & Parametrierdialo-

ge im »Engineer« zur Verfiigung stehen.

“ Komponente einfiigen

Komponente
Sucherkriterien

Type Hersteller

Suchergebnisse
I™ nur neueste Yersion anzeigen

Wersion
¥.ein Feldbus
ASi Option kamplett 1.00
A5i Option einfach 1.00
CAMNopen Option einfach 1.00
CAMNopen Option komplett 1.00
FPROFIBLIS Option einfach 1.00
PROFIBUS Option komplett 1.00

@ Tipp!

Produktzchiiissel
ES40GFCHxN=
E4DGFCAR]:
ES4DGFCAxNx
ES4DGFCCxNx
ES4DGFCCr)x
ES4DGFCPxN:
ES4DGFCPs)x

Die vorhandene Kommunikationsoption kdnnen Sie dem Gerdt im »Engineer« auch jeder-

zeit nachtraglich zuordnen:

1. Inder Projektsicht den Antriebsregler 8400 motec auswahlen.

2. Auf das Symbol ¥ klicken.

Im Dialogfeld Gerdtemodule einfiigen die vorhandene Kommunikationsoption auswahlen.

4. Schaltfliche Fertigstellen betdtigen, um die vorgenommene Auswahl zu Gibernehmen.
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10.3 Steuermodus "Network (MCI/CAN)"
Um eine Steuerung des Antriebsreglers per Feldbuskommunikation schnell und einfach einzurich-
ten, steht als Steuermodus in C00007 die Auswahl "40: Network (MCI/CAN)" zur Verfiigung.

In diesem Steuermodus erfolgt der Transfer der Prozessdaten (PDO’s) abhéngig von der vorhande-
nen Communication Unit liber die MCI- oder die CAN-Schnittstelle.

» Es werden max. 8 Prozessdatenworter je Richtung ausgetauscht.

« Der Zugriff auf die Prozessdaten erfolgt iiber die Portbausteine LP_Network_In und
LP_Network_Out. Diese Portbausteine werden auch als Prozessdaten-Kanale bezeichnet.

Feldbus

Communication Unit

8400
Applikation

[10-1] AuRerer und innerer Datentransfer zwischen Bussystem, Antriebsregler und Applikation

Die vorkonfigurierte Verschaltung der internen Schnittstellen im Steuermodus
"Network (MCI/CAN)" ist in Abbildung [] dargestellt. (1 228)
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Vorbelegung der Datenworter

Im Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)" sind die Prozessdatenwdrter bereits sinnvoll vorbelegt:

RPDO1 wCtrl | LA_NCtrl.wDriveControl Steuerwort
« Detailbeschreibung der einzelnen Steuer-
bits siehe Kapitel "Steuerwort
wDriveControl". (E21 214)
bCtrl1_B8 | LA_NCtrl.bRFG_0 1 = Stoppfunktion aktivieren
« Antrieb tiber Stopprampe stoppen (in Vor-
bereitung).
bCtrl1_B11 | LA_NCtrl.bSetDCBrake 1 = Gleichstrombremsung aktivieren
bCtrl1_B12 | LA_NCtrl.bJogSpeedl Aktivierung Festdrehzahl1...3
bCtrl1_B13 | LA_NCtrl.bJogSpeed2
bCtrl1_B15 | LA_NCtrl.bSetSpeedCcw 0 = Drehrichtung rechts (Cw)
1 = Drehrichtung links (Ccw)
RPDO2 win2 | LA_NCtrl.nMainSetValue_a Drehzahlsollwert
» Normierung: 16384 = 100 % Bezugsdreh-
zahl (C00011)
RPDO3 win3 | - -
RPDO8 win8

TPDO1 wState | LA_NCtrl.wDriveControlStatus Statuswort des Antriebsreglers (angelehnt
an DSP-402)
- Bitbelegung siehe Kapitel "Statuswort
wDeviceStateWord". ((J 215)
TPDO2 wOut2 | LA_NCtrl.nMotorSpeedAct_a Drehzahlistwert
» Normierung: 16384 = 100 % Bezugsdreh-
zahl (C00011)
TPDO3 wOut3 | LA_NCtrl.nOutputSpeedCtrl_a Drehzahl- bzw. Schlupfreglerstellwert
» Normierung: 16384 = 100 % Bezugsdreh-
zahl (C00011)
TPDO4 wOut4 | - -
TPDOS wOut8
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10.3.2 Portbaustein "LP_Network_In"

Der Portbaustein LP_Network_In (bergibt der Applikation bei Auswahl des Steuermodus
"40: Network (MCI/CAN)" die von der Communication Unit empfangenen Prozessdatenwdrter
(RPDO’s).

MCI_bCtrl_BO/CAN1_bCtrl_BO
MCI_bCtrl_B1/CAN1_bCtrl_B1
MCI_bCtrl_B2/CAN1_bCtrl_B2
MCI_bCtrl_B3/CAN1_bCtrl_B3

C00890/1

C00876/1 CH

AEBE
oooao

WORD to BIT

Field bus (% MCI/CAN

MCI_bCtrl_B15/CAN1_bCtrl_B15
MCI_wCtrl/CAN1_wCtrl

MCI_bln2_BO/CAN1_bIn2_BO
MCI_bIn2_B1/CAN1_bin2_B1
MCI_bIn2_B2/CAN1_bin2_B2
MCI_bIn2_B3/CAN1_bin2_B3

C00890/3

C00876/2

Ooooao

WORD to BIT

MCI_bIn2_B15/CAN1_bin2_B15
MCI_wIn2/CAN1_win2 _

C00876/3 MCI_wIn3/CAN1_wIn3
C00876/4 MCI_wIn4/CAN1_wIn4

] MCI_bin5_BO/CAN2_bin1_BO
—|__MCI_bin5_B1/CAN2 bin1_B
—1__MCI_bin5_B2/CAN2_bin1_B2
—__MCLbin5_B3/CAN2 bin1_B3

C00876/5
o

oooao

WORD to BIT

MCI_bIn5_B15/CAN2_bin1_B15
MCI_wIn5/CAN2_wIn1

C00876/6 MCI_wIn6/CAN2_wIn2
C00876/7 MCI_wIn7/CAN2_wIn3
C00876/8 MCI_wIn8/CAN2_wIn4

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 331



10 Kommunikation
10.3 Steuermodus "Network (MCI/CAN)"

10.3.3 Portbaustein "LP_Network_Out"

Uber den Portbaustein LP_Network_Out erfolgt bei Auswahl des Steuermodus "40: Network (MCI/
CAN)" die Ubergabe der zu sendenden Prozessdatenwdrter (TPDO’s) an die Communication Unit.

System
connection
C00621/30 [} MCI_bState_BO/CAN1_bState B0 S
Coos21/a1 oy MCIbState_B1/CAN1_bState B1 S— - a
C00621/32 [} MCI_bState_B2/CAN1_bState_B2 ~1 0
C00621/33 [} MCI_bState_B3/CAN1_bState_B3 S ;
o - L)
H 1=
m
C00621/45 [} MCI_bState_B15/CAN1_bState_B15 =
00620120 mm MCI_wState/CAN1_wState ’_ZlT‘ C00877/1
|
e TGO T o MCHCAN |0 i s
C00621/47 [ Ute Sosue2 C00890/4 ] 2
C00621/48 [} MCI_bOut2_B2/CAN1_bOut2_B2 T o)
C00621/49 [} MCI_bOut2_B3/CAN1_bOut2_B3 — ;
o : i)
H P
m
C00621/61 [} MCI_bOut2_B15/CAN1_bOut2_B15 -~
7712
C00620/21 mm MCI_wOut2/CAN1_wOut2 ,{é_?lﬂ’ﬁ_’.
€00877/3
C00620/22 mm MCI_wOut3/CAN1_wOut3 o
C00877/4
C00620/23 mm MCI_wOut4/CAN1_wOut4 o
C00621/62 MCI_bOut5_B0/CAN2_bOut1_B0O 5
C00621/63 [} MCI_bOut5_B1/CAN2_bOut1_B1 ] E
C00621/64 [} MCI_bOut5_B2/CAN2_bOut1_B2 16
C00621/65 [} MCI_bOut5_B3/CAN2_bOut1_B3 T ;
H ; fe)
H ] =
m
C00621/77 [} MCI_bOut5_B15/CAN2_bOut1_B15 =
77
C00620/24 mm MCI_wOut5/CAN2_wOut1 NS C00877/5
€00877/6
C00620/25 mm MCI_wOut6/CAN2_wOut2 %
C00877/7
C00620/26 mm MCI_wOut7/CAN2_wOut3 8
€00877/8
C00620/27 mm MCI_wOut8/CAN2_wOut4 &7
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11 Parameter-Referenz

In diesem Kapitel sind alle Parameter beschrieben, mit denen Sie den Antriebsregler parametrieren
oder tiberwachen konnen.

Parameter, die erst ab einem bestimmten Softwarestand im Antriebsregler vorhanden sind, sind in
der Parameterbeschreibung mit einem entsprechenden Hinweis ("Ab Version xx.xx.xx") versehen.

Die Parameterbeschreibungen basieren auf dem Softwarestand V06.01.00

'@‘ Tipp!
Verwenden Sie zum schnellen Auffinden eines Parameters mit einem bestimmten Namen

einfach den Index dieser Online-Dokumentation. Hinter dem Namen wird im Index immer
auch die zugehorige Codestelle in Klammern mit aufgefiihrt.

Allgemeine Informationen zur Parametrierung finden Sie im Kapitel "Einflihrung: Den
Antriebsregler parametrieren". (& 16)

Allgemeine Informationen zum Lesen und Verandern von Parametern finden Sie in der On-
line-Dokumentation zum »Engineer«.
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111 Aufbau der Parameter-Beschreibungen

11.1 Aufbau der Parameter-Beschreibungen

Jeder Parameter ist in der Parameterliste in Form einer Tabelle beschrieben, die aus folgenden drei
Bereichen besteht:

Tabellenkopfzeile
Die Tabellenkopfzeile enthilt die folgenden allgemeinen Angaben:
« Nummer des Parameters (Cxxxxx)
+ Name des Parameters (Anzeigetext im »Engineer» und im Keypad)

» Datentyp

» Parameter-Index in dezimaler und hexadezimaler Schreibweise fiir Zugriff liber einen Feldbus
wie z. B. Systembus (CAN).

'@‘ Tipp!
Der Parameter-Index berechnet sich wie folgt:

« Index [dez] = 24575 - Codestelle
» Index [hex] = OX5FFF - Codestelle

Beispiel fiir Codestelle C00005:
« Index [dez] = 24575 - 5 = 24570
« Index [hex] = OX5FFF - 0x{5} = OX5FFA

Tabellenkorper

Der Tabellenkérper enthdlt weitere allgemeine Erlauterungen & Hinweise zum Parameter sowie die
Einstellmoglichkeiten, deren Darstellung von der Art des Parameters abhangig ist:

o Parameter mit Nur-Lesezugriff

« Parameter mit Schreibzugriff

Tabellenfusszeile

In der Tabellenfusszeile sind die Parameter-Attribute aufgefiihrt.
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111 Aufbau der Parameter-Beschreibungen

11.1.1 Datentyp

Fiir Parameter existieren folgende Datentypen:

Datentyp Bedeutung

INTEGER_16 16-Bit-Wert mit Vorzeichen

INTEGER_32 32-Bit-Wert mit Vorzeichen

UNSIGNED_8 8-Bit-Wert ohne Vorzeichen

UNSIGNED_16 16-Bit-Wert ohne Vorzeichen

UNSIGNED_32 32-Bit-Wert ohne Vorzeichen

VISIBLE_STRING Zeichenkette (String) aus druckbaren Zeichen
11.1.2 Parameter mit Nur-Lesezugriff

Parameter, bei denen das Attribut "Schreibzugriff" nicht gesetzt ist, kbnnen nur gelesen und von An-
wenderseite aus nicht verandert werden.

Aufbau der Beschreibung

Datentyp:

Parameter | Name:
Index:

CXXXXX |

Beschreibungstext

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

|

M Lesezugriff [0 Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer CO0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Darstellung im »Engineer«
Im »Engineer« werden diese Parameter mit einem grauen Hintergrund bzw. bei bestehender Onli-
ne-Verbindung mit einem blassgelben Hintergrund dargestellt:

S L./ 5 Hame W erk E inheit
| 3| I:I|Status letzter Geratebefehl Erfolgreich
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111

11.1.3.1

11.1.3.2

Parameter-Referenz

Aufbau der Parameter-Beschreibungen

Parameter mit Schreibzugriff
Nur Parameter mit Hakchen () vor dem Attribut "Schreibzugriff" lassen sich von Anwenderseite
aus verandern, bei diesen Parametern ist die Lenze-Einstellung fettgedruckt.

« Die Einstellung erfolgt entweder anhand einer Auswabhlliste oder durch direkte Eingabe eines
Wertes.

» Werte aulRerhalb des giiltigen Einstellbereiches werden im »Engineer« in roter Schrift darge-
stellt.

Parameter mit Einstellbereich

Aufbau der Beschreibung

Parameter | Name: Datentyp:
Cxxxxx | Index:

Beschreibungstext

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parametrierung im »Engineer«

Im »Engineer« erfolgt die Parametereinstellung durch Eingabe des gewiinschten Wertes in das Ein-
gabefeld:

S C.l/ 5 Mame Wert E inheit
11 0 Appl.: Bezugzdrehzahl

Parameter mit Auswahlliste

Aufbau der Beschreibung

Parameter | Name: Datentyp:
CXXXXX | Index:

Beschreibungstext

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)
1
2

3
M Lesezugriff B Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 336



11 Parameter-Referenz

111 Aufbau der Parameter-Beschreibungen

Parametrierung im »Engineer«
Im »Engineer« erfolgt die Parametereinstellung tber ein Listenfeld:

Ao Bl 5 Hame et Einheit
173 0 Metzzpannung

3ph 400

11.1.3.3  Parameter mit bit-codierter Einstellung

Aufbau der Beschreibung

Parameter | Name: Datentyp:
CXXXXX | Index:

Beschreibungstext
Wert ist bit-codiert:
Bit 0

Bit 31
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parametrierung im »Engineer«

Im »Engineer« erfolgt die Parametereinstellung tiber ein Dialogfeld, in dem die einzelnen Bits ge-
setzt bzw. zurtickgesetzt werden konnen. Alternativ kann der Wert als Dezimal- oder Hexadezimal-
wert eingegeben werden:

“ DOx Invertierung
Wert

Dezimal: |0 Hexadezimal: |00

Bit | Beschreibung

DO invertiert
Reserviert
Reserviert
Reserviert
Reserviert
Reserviert
Reserviert

1
e A=r AR RiE R LSRR N

ok | [ abbrechen
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111 Aufbau der Parameter-Beschreibungen

11.1.3.4 Parameter mit Subcodestellen

Aufbau der Beschreibung

Parameter | Name: Datentyp:
Cxxxxx | Index:

Beschreibungstext

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Subcodes Lenze-Einstellung

Cxxxxx/1

CXXXXX/2

Cxxxxx/3

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer O COM [OMOT Normierungsfaktor: 1

Parametrierung im »Engineer«

In der »Engineer«-Parameterliste ist jede Subcodestelle einzeln aufgefiihrt. Die Parametrierung er-
folgt wie in den vorherigen Kapiteln beschrieben.

E / C./ 5 Name Wert Einheit
33| 1 |Festzolwert 1 40,00 4
3| 2|Festzolwert 2 B0,00 4
39| 3| Festzollwert 3 20,00 4
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111 Aufbau der Parameter-Beschreibungen

11.1.4 Parameter-Attribute

In der Tabellenfusszeile sind die Parameter-Attribute aufgefiihrt:

| M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Attribut Bedeutung
M Lesezugriff Lesender Zugriff auf den Parameter ist moglich.
™ Schreibzugriff Schreibender Zugriff auf den Parameter ist moglich.
« Hierzu sind zusatzlich folgende Attribute zu beachten:
M RSP Anderung des Parameterwertes ist nur bei Reglersperre méglich.
M PLC-STOP Anderung des Parameterwertes ist nur bei gestoppter Applikation
moglich.
M Kein Transfer Beim Ausfiihren des Befehls Parametersatz hinunterladen wird der Parameter nicht in den

Antriebsregler iibertragen.

M Ccom Kommunikationsrelevanter Parameter
« Dieser Parameter ist fiir den Parameterdatentransfer Giber Systembus (CAN) relevant.

M MOT Parameter der Motorregelung

Normierungsfaktor

Der "Normierungsfaktor” ist fiir den Parameterzugriff Giber ein Bussystem von Bedeutung.

Art des Signals Normierungsfaktor Auflosung Zahlenbereich

Analog (normiert) 100 16 Bit signed +199.99 %
Winkelgeschwindigkeit 1 16 Bit signed + 32767 Inkremente/ms
Position in [units] 10000 32 Bit signed +214748.3647 [units]
Digital (BOOL) 1 8 Bit unsigned 0 =FALSE; 1 = TRUE

Zeit 1000 16 Bit unsigned 0...999.000 s
Selektionswert 1 16 Bit unsigned 0..65535

Beispiel 1: Der Uiber ein Bussystem gelesene Wert "654" des Parameters C00028/1 (AIN1: Eingangs-
spannung) muss durch den zugehorigen Normierungsfaktor "100" dividiert werden, um den tat-
sachliche Anzeigewert "6.54 V" zu erhalten.

gelesener Wert (iiber Bussystem)
Normierungsfaktor

= angezeigter Wert (Engineer)

[11-1] Umrechnungsformel fiir Lesezugriff liber Bussystem

Beispiel 2: Um den Parameter C00012 (Hochlaufzeit Hauptsollwert) Giber ein Bussystem auf den
Wert "123.4 s" einzustellen, muss der ganzzahlige Wert "123400" Ubertragen werden, d. h. der ein-
zustellende Wert ist mit dem zugehorigen Normierungsfaktor "1000" zu multiplizieren.

zu schreibender Wert (liber Bussystem) = einzustellender Wert - Normierungsfaktor

[11-2] Umrechnungsformel fiir Schreibzugriff tiber Bussystem

Zeichenldnge

Bei Parametern vom Datentyp "VISIBLE_STRING" ist zusatzlich die Zeichenlange angegeben. Diese
ist ebenfalls fiir den Parameterzugriff Giber ein Bussystem von Bedeutung.
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11.2

C00002

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameterliste

In diesem Kapitel sind alle Parameter des Betriebssystems in numerisch aufsteigender Reihenfolge
aufgefiihrt.

i Hinweis!

Die Parameterbeschreibungen basieren auf dem Softwarestand V06.01.00.

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00002 | Gerdtebefehle Index: 245734 = SFFD},
Hinweis:

« Bevor Sie nach dem Ausfiihren eines Geratebefehls die Versorgungsspannung abschalten, liberpriifen Sie mit-
tels der Statusanzeige in C00003 die erfolgreiche Ausfiihrung des Geratebefehls!

« Warten Sie vor der Aktivierung von Geratebefehlen durch eine libergeordnete Steuerung die Bereitmeldung des
Antriebsreglers ab.

s Ein Schreibvorgang auf C00002/x mit einem Wert >1 wird vom Gerat abgewiesen und mit einer Fehlermeldung
quittiert.

» Antriebssteuerung (DCTRL): Gerdtebefehle

Auswalhlliste
0 | Aus / Fertig
1| Ein/Start
2 | in Arbeit
4 | Aktion abgebrochen
5 | Kein Zugriff
6 | Kein Zugriff Reglersperre
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00002/1 0: Aus / Fertig Lenze-Einstellung laden
« Alle Parameter werden auf Lenze-Einstellung zuriick-
gesetzt.

« Nur moglich bei Reglersperre.
» Lenze-Einstellung laden

C00002/2 0: Aus / Fertig Parametersatz 1 laden
« Parametersatz 1 vom Memory Modul laden.
» Parametersatz 1 laden

C00002/3 0: Aus / Fertig Reserviert

C00002/4 0: Aus / Fertig Reserviert

C00002/5 0: Aus / Fertig Reserviert

C00002/6 0: Aus / Fertig Reserviert

C00002/7 0: Aus / Fertig Parametersatz 1 speichern
 Parametersatz 1 netzausfallsicherim Memory Modul

speichern.

» Parametereinstellungen speichern

C00002/8 0: Aus / Fertig Reserviert

C00002/9 0: Aus / Fertig Reserviert

C00002/10 0: Aus / Fertig Reserviert
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11.2 Parameterliste

Parameter | Name:

C00002 | Geratebefehle

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 245734 = 5FFDy,

C00002/11 0: Aus / Fertig

Alle Parametersatze speichern
« Alle Parametersatze werden netzausfallsicher im Me-
mory Modul gespeichert.
» Parametereinstellungen speichern

C00002/12 0: Aus / Fertig

EPM Daten importieren
« Einstellung "1: Ein / Start" aktiviert den automati-
schen Import der Parameter vom Memory Modul
nach einer Fehlermeldung "PS04".

C00002/13 : Aus / Fertig

Reserviert

Reserviert

C00002/15 : Aus / Fertig

Reserviert

0

C00002/14 0: Aus / Fertig
0
1

C00002/16 : Ein / Start

Antriebsregler freigeben
1 = Antriebsregler freigeben
0 = Antriebsregler sperren
» Antriebsregler freigeben/sperren

C00002/17 0: Aus / Fertig

Schnellhalt aktivieren

1 = Schnellhalt aktivieren

0 = Schnellhalt aufheben

» Schnellhalt aktivieren/aufheben

C00002/18 0: Aus / Fertig

Reserviert

C00002/19 0: Aus / Fertig

Fehler riicksetzen
« Nach Riicksetzen (Quittieren) des aktuellen Fehlers
koénnen noch weitere Fehler anstehen, die auch zu-
riickgesetzt werden miissen.
« Details zum aktuell anstehenden Fehler werden in
C00166 angezeigt.

C00002/20 0: Aus / Fertig

Reserviert

C00002/21 0: Aus / Fertig

Logbuch I6schen
« Alle Eintrage im Logbuch des Antriebsreglers werden
geldscht.
« Im Logbuch werden Informationen zur Fehlerhistorie
gespeichert.

» Logbuch

C00002/22 0: Aus / Fertig

Reserviert

C€00002/23 0: Aus / Fertig

Motorparameter identifizieren

» Mitdiesem Geratebefehl lasst sich eine automatische
Identifikation der Motorparameter durchfiihren.

« Der Geratebefehl wird nur dann ausgefiihrt, wenn
sich der Antriebsregler im Zustand "SwitchedOn" be-
findet.

« Zur Ausfiihrung der Identifikation der Motorparame-
ter muss nach diesem Geratebefehl der Antriebsreg-
ler freigegeben werden.

» Motorparameter automatisch identifizieren

C00002/24 0: Aus / Fertig

Reserviert

C00002/25 0: Aus / Fertig

Reserviert

C00002/26 0: Aus / Fertig

CAN Reset Node
» CAN-Schnittstelle der Communication Unit CANopen
erneut initialisieren.

« Erforderlich bei einer Anderung der Datentiibertra-
gungsrate, der Knotenadresse bzw. Identifiern.
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C00003

Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0003

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00002 | Geriitebefehle Index: 245734 = 5FFD),
C00002/27 0: Aus / Fertig Geratesuchfunktion
« Ab Version 04.00.00
» Mit diesem Geratebefehl |3sst sich ein online verbun-
dener Antriebsregler optisch lokalisieren (z. B. fir
Wartungsarbeiten).
» Geratesuchfunktion
C00002/28 0: Aus / Fertig Reserviert
C00002/29 0: Aus / Fertig Reserviert
C00002/30 0: Aus / Fertig Reserviert
C00002/31 0: Aus / Fertig Reserviert
C00002/32 0: Aus / Fertig Reserviert

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00003 | Status letzter Geratebefehl Index: 245724 = 5FFCy,

Status des zuletzt ausgefiihrten Geratebefehls (C00002).

Hinweis:
Bevor Sie nach dem Ausfiihren eines Gerdtebefehls die Versorgungsspannung abschalten, liberpriifen Sie mittels
dieser Statusanzeige die erfolgreiche Ausfiihrung des Geratebefehls!

» Antriebssteuerung (DCTRL): Geratebefehle

Auswahlliste (nur Anzeige) Info
0 | Erfolgreich Gerdtebefehl wurde erfolgreich ausgefiihrt.
1 | Kommando unbekannt Geratebefehl unplausibel bzw. im System nicht bekannt.
2 | Kein Zugriff Zugriff fir angeforderten Geratebefehl nicht genehmigt.
3 | Zeitliberschreitung Bearbeitung des Geratebefehls konnte nicht in definier-
ter Zeit ausgefiihrt werden (TimeOut).

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0 COM O MOT Normierungsfaktor: 1
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Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0005

C00005

343

Parameter | Name:

C00005 | Applikation

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 245704 = 5FFAy,

Auswahl der Technologieapplikation

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Info

1000

Stellantrieb-Drehzahl

Diese Technologieapplikation dient zur Ldsung von dreh-
zahlgefiihrten Antriebsaufgaben, z. B. Férderbander.
» Applikation "Stellantrieb-Drehzahl"

1100

Stellantrieb-Drehzahl (AC Drive Profi-
le)

Ab Version 04.01.00

Verwenden Sie diese Applikation, wenn Sie die Commu-
nication Unit EtherNet/IP™ einsetzen. Das von der Uiber-
geordneten Steuerung empfangene Prozessdatenwort
wird dann als "AC Drive Profil"-Steuerwort interpretiert.
Ausfiihrliche Informationen zum "AC Drive Profil" finden
Sie im Kommunikationshandbuch EtherNet/IP™.

3000

Abschaltpositionierung

Ab Version 05.00.00

Diese Technologieapplikation dient zur L6sung von dreh-
zahlgefiihrten Antriebsaufgaben, bei denen eine Vorab-
schaltung oder das Anhalten an bestimmten Positionen
erforderlich ist, z. B. Rollenférderer und Transportban-
der. Dies wird durch die Anbindung von Abschaltsenso-
ren realisiert.

» Applikation "Abschaltpositionierung"

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1
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11.2 Parameterliste | CO0006

C00006

Parameter | Name:

€00006 | Motorregelung

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 245694 = 5FF9;,

Auswahl der Art der Motorregelung

» Motorregelung (MCTRL): Regelungsart auswahlen

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Info

3 | SLPSM: Sensorlose PSM

Ab Version 03.00.00

Diese Regelungsart dient zur sensorlosen Regelung eines
Synchronmotors.

» Sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren

4| SLVC: Vectorregelung

Diese Regelungsart dient zur sensorlosen Vectorrege-
lung eines Asynchronmotors.
« Fiir diese Regelungsart sind die Motorparameter
moglichst genau einzustellen!
» Sensorlose Vectorregelung

6 | VFCplus: U/f linear

Diese Regelungsart dient zur Drehzahlsteuerung eines
Asynchronmotors iiber eine lineare U/f-Kennlinie und
stellt die einfachste Regelungsart dar.

« Zur Einstellung der U/f-Kennlinie miissen nur Bemes-
sungsfrequenz (C00089) und Bemessungsspannung
(C00090) des Motors eingegeben werden.

» U/f-Kennliniensteuerung

~

VFCplus: U/f linear +Geber

Ab Version 02.00.00
Diese Regelungsart dient zur Drehzahlregelung eines
Asynchronmotors Uliber eine lineare U/f-Kennlinie.

« Fiir diese Regelungsart ist eine Drehzahlriickfiihrung
tiber einen am Motor angebrachten Geber erforder-
lich!

« Zur Einstellung der U/f-Kennlinie miissen nur Bemes-
sungsfrequenz (C00089) und Bemessungsspannung
(C00090) des Motors eingegeben werden.

» U/f-Regelung

8 | VFCplus: U/f quadr

Diese Regelungsart dient zur Drehzahlsteuerung eines
Asynchronmotors lber eine quadratische U/f-Kennlinie.
« Zur Einstellung der U/f-Kennlinie miissen nur Bemes-
sungsfrequenz (C00089) und Bemessungsspannung
(C00090) des Motors eingegeben werden.
» U/f-Kennliniensteuerung

9 | VFCplus: U/f quadr +Geber

Ab Version 02.00.00
Diese Regelungsart dient zur Drehzahlregelung eines
Asynchronmotors liber eine quadratische U/f-Kennlinie.
« Fiir diese Regelungsart ist eine Drehzahlriickfiihrung
tiber einen am Motor angebrachten Geber erforder-
lich!
« Zur Einstellung der U/f-Kennlinie miissen nur Bemes-
sungsfrequenz (C00089) und Bemessungsspannung
(C00090) des Motors eingegeben werden.

» U/f-Regelung

11 | VFCplusEco: U/f energiesparend

Diese Regelungsart dient zur energiesparenden Dreh-
zahlsteuerung eines Asynchronmotors iiber eine lineare
U/f-Kennlinie.

« Zur Einstellung der U/f-Kennlinie miissen nur Bemes-
sungsfrequenz (C00089) und Bemessungsspannung
(C00090) des Motors eingegeben werden.

« Pradestinierte Einsatzbereiche dieser Regelungsart
sind die Fordertechnik und die Pumpen- und Liifter-
technik.

» U/f-Kennliniensteuerung energiesparend

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1
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Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0007

C00007

345

Parameter | Name:

€00007 | Steuermodus

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 245684 = 5FF8,

Auswabhl, in welcher Art und Weise die Steuerung der Applikation erfolgen soll.

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Info

0 | Verschaltung abgedndert

Diese Anzeige erscheint, wenn die vorgegebene Konfigu-
ration lber die Verbindungsparameter umparametriert
wurde.

9 | Local mode

Die Steuerung der Technologieapplikation erfolgt lokal
Uber die Bedienelemente am 8400 motec.
Ausfiihrliche Informationen zu diesem Steuermodus fin-
den Sie in der Montageanleitung/im Geratehandbuch.
Die digitalen Eingangsklemmen sind im Local mode fol-
gendermallen belegt:
« DI1 = Sollwert von P2/Festsollwert 3
« DI2 = Festsollwert 2/3
« DI3 = Gleichstrombremse aktivieren
« DI4 = Drehrichtungswechsel
« Ist die Drehrichtungsumkehr tiber DIP-Schalter fest
auf Ccw (links) gesetzt (DIP-Schalter 51/
DIP2 = "ON"), hat DI4 keinen Einfluss.
« DI5 = Haltebremse manuell liften (Betriebsmodus in
C€02580 einstellen)

10 | Klemmen 0:Jog1; Jog2; DCB; R/L

Die Steuerung der Technologieapplikation erfolgt liber
die digitalen Eingangsklemmen des Antriebsreglers:

« DI1 = Festsollwert 1/3

« DI2 = Festsollwert 2/3

« DI3 = Gleichstrombremse aktivieren

« DI4 = Drehrichtungswechsel

« DI5 = Haltebremse manuell liiften (Betriebsmodus in

02580 einstellen)

12 | Klemmen 2:Jogl; Jog2; QSp; R/L

Die Steuerung der Technologieapplikation erfolgt liber
die digitalen Eingangsklemmen des Antriebsreglers:

« DI1 = Festsollwert 1/3

« DI2 = Festsollwert 2/3

« DI3 = Schnellhalt

« DI4 = Drehrichtungswechsel

- DI5 = Haltebremse 6ffnen/schlieRen (in Verbindung

mit dem in C02580 gewdhlten Betriebsmodus)

14 | Klemmen 11: R/L; DCB; MPotUp;
MPotDown

Die Steuerung der Technologieapplikation erfolgt liber
die digitalen Eingangsklemmen des Antriebsreglers:

« DI1 = Drehrichtungswechsel

» DI2 = Gleichstrombremse aktivieren

« DI3 = Motorpotentiometer: Drehzahl héher

« DI4 = Motorpotentiometer: Drehzahl tiefer

« DI5 = Haltebremse manuell liften (Betriebsmodus in

C€02580 einstellen)

16 | Klemmen 16: Jogl; Jog2; R/QSP; L/
QsP

Die Steuerung der Technologieapplikation erfolgt liber
die digitalen Eingangsklemmen des Antriebsreglers:

« DI1 = Festsollwert 1/3

« DI2 = Festsollwert 2/3

« DI3 = Rechtslauf/Schnellhalt

« DI4 = Linkslauf/Schnellhalt

« DI5 = Haltebremse manuell liften (Betriebsmodus in

02580 einstellen)

40 | Network(MCI/CAN)

Die Steuerung der Technologieapplikation erfolgt per
Feldbuskommunikation (in Abhangigkeit der vorhande-
nen Communication Unit).

» Kommunikation

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste | C00010
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00007 | Steuermodus Index: 24568 = 5FF8),
41 | Network(ASi) Ab Version 04.00.00
Die Steuerung der Technologieapplikation erfolgt liber
die Communication Unit "AS-i Option".
M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT Normierungsfaktor: 1
cooo010
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00010 | minimaler analoger Sollwert Index: 24565 = 5FF5p
Untere Begrenzung fiir Analogeingang
Hinweis:
+ Nicht wirksam bei bipolarem Analog-Eingang (-10 V ... +10 V).
« Bei Offset (C00026/1) ungleich "0.0 %" oder Verstarkung (C00027/1) kleiner "0.0 %" kann der minimale Aus-
gangswert (zur Applikation) den hier eingestellten Wert unterschreiten.
» Analoge Klemmen
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0.0 % 100.0
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00010/1 0.0% Min. analog Sollwert
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 100
C00011
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00011 | Appl.: Bezugsdrehzahl Index: 245644 = 5FF4y,
Einstellung der Bezugsdrehzahl
« Im Antriebsregler werden alle Drehzahl-bezogenen Signale prozentual auf eine BezugsgroRRe verarbeitet.
- Stellen Sie hier die Bezugsdrehzahl ein, die 100 % entspricht.
- Die zur eingestellten Bezugsdrehzahl zugehdrige Frequenz wird in C00059 angezeigt.
Hinweis:
Es handelt sich hierbei nicht um eine maximale Begrenzung!
Alle prozentualen GréRen im Antriebsregler konnen im Bereich 0 ... 199.99 % liegen.
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
50 min-1 9999 | 1500 min-1
M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1
€00012
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
€00012 | Hochlaufzeit Hauptsollw. Index: 245634 = 5FF3,

FBL NSet 1:Hochlaufzeit des Rampengenerators fiir den Drehzahl-Hauptsollwert

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.0 \ s 999.9 2.0

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer O COM O MOT Normierungsfaktor: 1000
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11.2

coo013

C00015

Co0016

C00018

347

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00013

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
€00013 | Ablaufzeit Hauptsollw. Index: 24562, = 5FF2;,

FBL_NSet_ 1: Ablaufzeit des Rampengenerators fiir den Drehzahl-Hauptsollwert

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.0 \ s 999.9 2.0

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM O MOT Normierungsfaktor: 1000

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00015 | VFC: U/f-Eckfrequenz Index: 245604 = 5FFOy,

U/f-Eckfrequenz fir U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) und U/f-Regelung (VFCplus+Geber)
« Bis zur Eckfrequenz steigt die Motorspannung linear mit der Frequenz an. Ab diesem Wert bleibt die Motorspan-
nung konstant, die Drehzahl steigt und das maximale Drehmoment nimmt ab.
« Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorkatalog kann der passende Wert automatisch eingetra-
gen werden. Eine automatische Ermittlung tiber die Motor-Parameteridentifikation ist ebenfalls moglich.

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

7.5 Hz 999.9 | 50.0 Hz

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM M MOT Normierungsfaktor: 10

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00016 | VFC: Umin-Anhebung Index: 24559, = 5FEF,

Anhebung der U/f-Spannungskennlinie im Bereich kleiner Drehzahlen bzw. Frequenzen bei U/f-Kennliniensteue-
rung (VFCplus) und U/f-Regelung (VFCplus+Geber)
« Dadurch kann eine Erhéhung des Anlaufmoments erfolgen.
« Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorkatalog kann der passende Wert automatisch eingetra-
gen werden. Eine automatische Ermittlung tiber die Motor-Parameteridentifikation ist ebenfalls moglich.
» Motorregelung (MCTRL): Umin-Anhebung einstellen

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.0 % 100.0 0.0 %

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00018 | Schaltfrequenz Index: 24557, = SFED},

Auswahl der vom Umrichter zum Motor ausgegebenen pulsweitenmodulierten Schaltfrequenz
« Bei Auswabhl einer variablen Schaltfrequenz kann sich die Schaltfrequenz in Abhangigkeit von der Auslastung
und der Drehfrequenz @ndern.
» Auswahl der Schaltfrequenz

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

2 | 8 kHz var./antriebsopt.

16 kHz var./antriebsopt.

4 kHz fest/antriebsopt.

3

6

7 | 8 kHz fest/antriebsopt.
8 | 16 kHz fest/antriebsopt.

23 |16 kHz var/8 kHz min

M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1
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11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00019

co0019

Parameter | Name:

€00019 | Auto-DCB: Schwelle

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 245564 = S5FECy,

Solldrehzahl-Schwelle fiir die automatische Gleichstrombremsung
« Fiir Drehzahlsollwerte, deren Betrag unterhalb der Schwelle liegt, wird je nach Einstellung ein Gleichstrom ein-
gepragt oder es findet keine Bestromung des Motors statt.

» Gleichstrombremsung

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0 min-1

9999

3 min-1

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

€00021
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00021 | Schlupfkomp. Index: 245544 = SFEAy
Schlupfkompensation fiir U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) und sensorlose Vectorrregelung (SLVC)
« Eine Erhéhung der Schlupfkompensation bewirkt eine starkere Frequenz- und Spannungserhéhung bei Belas-
tung des Maschine.
« Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorkatalog kann der passende Wert automatisch eingetra-
gen werden. Eine automatische Ermittlung liber die Motor-Parameteridentifikation ist ebenfalls moglich.
» Motorregelung (MCTRL): Betriebsverhalten durch Schlupfkompensation optimieren
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
-50.00 % 50.00 | 0.00 %
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ Kein Transfer 00COM M MOT  Normierungsfaktor: 100
C00022
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00022 | Imax motorisch Index: 245534 = 5FE9
Maximaler motorischer Strom fiir alle Motorregelungsarten
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.00 | A 99.99 | 47.00 A
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM M MOT  Normierungsfaktor: 100
C00023

Parameter | Name:
€00023 | Imax generatorisch

Datentyp: INTEGER_16
Index: 24552, = 5FE8),

+ 100 % = Imax motorisch (C00022)

Maximaler generatorischer Strom fiir alle Motorregelungsarten

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.0 \ % \

100.0

100.0 %

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM M MOT Normierungsfaktor: 100
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11.2 Parameterliste | C00024

C00024
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00024 | Vergleichswert N_Act Index: 245514 = 5FE7p

Schwelle fiir den Drehzahlistwertvergleich
« Mit diesem Parameter kann eine Schwelle eingestellt werden, die mit dem Drehzahlistwert verglichen wird.
« Bei Unterschreiten dieser Schwelle schaltet der Ausgang bNactCompare des SB LS_Drivelnterface auf TRUE.
« Schalthysterese = +1 %

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.0 % 199.90.0%
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer 00COM [ MOT Normierungsfaktor: 100

C00026
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00026 | AINx: Offset Index: 24549 = SFES,
Offset fiir Analogeingdnge
» Analoge Klemmen
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)
-199.9 % 199.9
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00026/1 0.0% AIN1: Offset
C€00026/2 0.0 % AIN2: Offset
« Ab Version 04.00.00
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 100
C00027
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER 32
€00027 | AINx: Verstirkung Index: 24548 = 5FE4y,

Verstarkung flir Analogeingange
» Analoge Klemmen

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)
-199.9 % 199.9
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00027/1 100.0 % AIN1: Verstarkung
C00027/2 100.0 % AIN2: Verstarkung
« Ab Version 04.00.00

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 100
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11.2

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00028

€00028

C00029

C00033

Parameter | Name:

€00028 | AINx: Eingangsspannung

Datentyp: INTEGER_16
Index: 24547 4 = 5FE3,

Anzeige der Eingangsspannung an den Analogeingdngen

» Analoge Klemmen

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-10.0 | v 10.0
Subcodes Info
C€00028/1 AIN1: Eingangsspannung

C€00028/2

AIN2: Eingangsspannung

« Ab Version 04.00.00

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name:

€00029 | AINx: Eingangsstrom

Datentyp: INTEGER_16
Index: 245464 = 5FE2),

Anzeige des Eingangsstroms am Analogeingang

+ Bei Konfiguration des Analogeingangs fiir Strommessung (C00034/1 = 1 oder 2).
* Bei Einstellung C00034/1 = 2 (4 ... 20 mA) wird 0 ... 16 mA angezeigt.

» Analoge Klemmen

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.0 | mA | 20.0

Subcodes Info

C00029/1 AIN1: Eingangsstrom

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP M Kein Transfer 0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name:

C00033 | AINx: Ausgangswert

Datentyp: INTEGER_16
Index: 24542 = 5FDE},

Anzeige des prozentualen Ausgangswertes des analogen Eingangsverstarkers

+100 % =16384=+10V /+20 mA

» Analoge Klemmen

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-199.9 % 199.9
Subcodes Info
C00033/1 AIN1: Ausgangswert

C00033/2

AIN2: Ausgangswert
 Ab Version 04.00.00

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OJCOM O MOT Normierungsfaktor: 100
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste | CO0034

C00034
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00034 | AINx: Konfiguration Index: 245414 = 5FDDy,

Konfiguration des Analogeingangs fiir Strom- oder Spannungsmessung
» Analoge Klemmen

Auswahlliste Info
00..+10 V(-10V...+10V) Eingangssignal ist Spannungssignal 0V ... +10 V
*0V..+10V=0%..+100 %
1/0..420mA Mit externer Biirde (250 Ohm):

Eingangssignal ist Stromsignal 0 mA ... 20 mA
*OmMA..20mA=0%..+100 %

2| 4.+20mA Mit externer Biirde (250 Ohm):
Eingangssignal ist Stromsignal 4 mA ... 20 mA
*4mA..20mA=0%..+100 %
- Die Stromschleife wird durch das Gerat auf Draht-
bruch (I < 4 mA) liberwacht.

w

Alnl - Aln2 Spannungsdifferenz (-10 V ... +10 V) zwischen Eingang
Alnl und Eingang Aln2
 Auswahl nur sinnvoll bei Verwendung einer Commu-
nication Unit E8B4DGFCXxNx (Kein Feldbus; erweiter-
te Klemmenausfiihrung).

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00034/1 0:0...+10 V(-10V...+10V) AIN1: Konfig.
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

C00036
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C00036 | DCB: Strom Index: 24539, = 5FDBy,
Bremsstrom in [%] bezogen auf Gerat-Bemessungsstrom (C00098)

» Gleichstrombremsung

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 | % 100.0| 50.0 %
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 100

C00039
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C00039 | Festsollwert x (L_NSet_1 n-Fix) Index: 245364 = 5FD8y,

FBL_NSet_1: Drehzahl-Festsollwerte (Jog-Werte) fiir den Sollwertgenerator

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-199.9 % 199.9

Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00039/1 40.0% Festsollwert 1
C00039/2 60.0 % Festsollwert 2
C00039/3 80.0% Festsollwert 3

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 100
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Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0050

C00050

C00051

C00052

C00053

C00054

Parameter | Name:

C00050 | MCTRL: Drehzahlsollwert

Datentyp: INTEGER_32
Index: 245254 = 5FCDy,

Anzeige des Drehzahlsollwertes am Drehzahlsollwerteingang der Motorregelung

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-9999 \ min-1

9999

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0 COM O MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

C00051 | MCTRL: Drehzahlistwert

Datentyp: INTEGER_32
Index: 245244 = 5FCCy,

Anzeige des Drehzahlistwertes der Motorwelle

Hinweis:

Der angezeigte Wert entspricht nur dann dem tatsdchlichen Drehzahlistwert der Motorwelle, wenn ein Geber am
Motor angeschlossen ist und die Auswertung des Riickfiihrsignals korrekt eingestellt wurde ("Closed loop“-Betrieb).
Bei Betrieb ohne Drehzahlriickfiihrung wird das Signal rechnerisch aus der Motorregelung ermittelt und entspricht

daher u. U. nicht der tatsachlichen Istdrehzahl.

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-9999 min-1

9999

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

C00052 | Motorspannung

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 24523, = 5FCBy,

Anzeige der aktuellen Motorspannung/Ausgangsspannung des Umrichters

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 | v

1000

M Lesezugriff [0 Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

€00053 | Zwischenkreisspannung

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 245224 = 5FCAy,

Anzeige der aktuellen Zwischenkreisspannung

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 \ v

1000

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:
C00054 | Motorstrom

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 245214 = 5FC9),

Anzeige des aktuellen Motorstroms/Ausgangsstroms des Umrichters

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.00 \ A

300.00

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100
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11.2

C00056

C00057

C00058

C00059

C00061

353

Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0056

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
C00056 | Drehmoment Index: 24519, = 5FC7},

Anzeige des aktuellen Drehmoments

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-320.00 | Nm 320.00
Subcodes Info
C00056/1 Drehmomentensollwert
« Nur bei sensorloser Vectorregelung (SLVC).
C00056/2 Drehmomentenistwert

« Geschatzter Drehmomentistwert bei allen Motorre-
gelungsarten.

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
C00057 | Maximalmoment Index: 24518 = 5FC6y,

Anzeige des vom Motor maximal zu erzeugenden Drehmoments

« Das maximal vom Motor zu erzeugende Drehmoment ist von verschiedenen Faktoren abhdngig, u. a. von Imax
motorisch (C00022) sowie dem verwendeten Motortyp.

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.00 \ Nm 320.00

M Lesezugriff [ Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer OJCOM [OMOT Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
€00058 | Ausgangsfrequenz Index: 24517, = 5FC5),

Anzeige der aktuellen Ausgangsfrequenz

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-655.0 \ Hz 655.0

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP M Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
€00059 | Appl.: Bezugsfrequenz C11 Index: 245164 = 5FC4y,

Anzeige der Drehfeldfrequenz, die der in C00011 eingestellten Bezugsdrehzahl entspricht.

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.0 Hz 999.9

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C00061 | Kithlkérpertemperatur Index: 24514 = 5FC2;,

Anzeige der aktuellen Kiihlkdrpertemperatur

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-50 ’ °C 150

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1
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11.2 Parameterliste | CO0064

C00064

Parameter | Name:

C00064 | Gerateauslastung (Ixt)

Datentyp: INTEGER_16
Index: 245114 = 5FBF,

nung").

Anzeige der Gerateauslastung Ixt in verschiedenen Zeitauflosungen
« Uberschreitet der hier angezeigte Wert die in C00123 eingestellte Schwelle, so wird die Fehlermeldung "OC5: Ge-
rateliberlast (Ixt)" ausgegeben und es erfolgt die in C00604 eingestellte Fehlerreaktion (Voreinstellung: "War-

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 | % 250
Subcodes Info
C00064/1 Gerateauslastung (Ixt)
« Maximalwert der Impulsauslastung (C00064/2) und
Dauerauslastung (C00064/3).
C00064/2 Gerateauslastung (Ixt) 15s
« Impulsauslastung liber die letzten 15 Sekunden (nur
bei Lasten >160 %).
C00064/3 Gerateauslastung (Ixt) 3min

- Dauerauslastung liber die letzten 3 Minuten.

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OJCOM O MOT Normierungsfaktor: 100

C00066
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C00066 | Thermische Motorbelast. (Ixt) Index: 245094 = 5FBDy,
Anzeige der sensorlos iiber ein Motormodell ermittelten thermischen Motorbelastung
« Uberschreitet der hier angezeigte Wert "100.00 %", so wird die Fehlermeldung "OC6: Thermische Motoriiberlast
(12xt)" ausgegeben und es erfolgt die in C00606 eingestellte Fehlerreaktion (Voreinstellung: "Warnung").
» Motoriiberlastiiberwachung (12xt)
Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0 % 200
M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 100
C00070

Parameter | Name:

€00070 | Vp Drehzahlregler

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 245054 = 5FB9y,

Ab Version 03.00.00

Verstarkungsfaktor Vp des Drehzahlreglers fiir verschiedene Motorregelungsarten

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.00 600.00
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00070/1 10.00 SLVC: Vp Drehzahlregler
« Ab Version 06.01.00
C00070/2 0.00 Reserviert
C€00070/3 3.00 SLPSM: Vp Drehzahlregler

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer O COM M MOT Normierungsfaktor: 100
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11.2

C00071

C00073

C00074

C00075

355

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00071

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00071 | Ti Drehzahlregler Index: 24504, = 5FB8},

Ab Version 03.00.00
Nachstellzeit Ti des Drehzahlreglers fiir verschiedene Motorregelungsarten

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0.0 ms 6000.0
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00071/1 218.0 ms SLVC: Ti Drehzahlregler
« Ab Version 06.01.00
C00071/2 0.0 ms Reserviert
C00071/3 100.0 ms SLPSM: Ti Drehzahlregler

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 10

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00073 | Vp Imax-Regler Index: 24502 = 5FB6y,
Verstarkungsfaktor Vp fiir Imax-Regler

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.00 | 16.00  0.25

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00074 | Ti Imax-Regler Index: 24501 = 5FB5),

Nachstellzeit Ti fiir Imax-Regler

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

12 ms 9990 | 65 ms

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00075 | Vp Stromregler Index: 245004 = 5FB4;,

Ab Version 03.00.00
Verstarkungsfaktor Vp des Stromreglers fiir bestimmte Umrichterfunktionen (Parameter-ldentifikation, Fangschal-
tung)

« Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorkatalog kann der passende Wert automatisch eingetra-

gen werden.
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.00 V/A 500.00 | 7.00 V/A

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00COM M MOT  Normierungsfaktor: 100
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste | CO0076

C00076
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00076 | Ti Stromregler Index: 244994 = 5FB3y,

Ab Version 03.00.00
Nachstellzeit Ti des Stromreglers fiir bestimmte Umrichterfunktionen (Parameter-ldentifikation, Fangschaltung)
« Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorkatalog kann der passende Wert automatisch eingetra-

gen werden.
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.00 ms 500.00 | 10.61 ms

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

C00079
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00079 | SC: Einstellungen Index: 244964 = 5FBOy
Ab Version 04.00.00
Konfiguration verschiedener Optionen fiir sensorlose Regelung fiir Synchronmotoren (SLPSM)
Auswalhlliste
0|Aus
1| Ein
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00079/1 0: Aus Reserviert
C00079/2 0: Aus Reserviert
C00079/3 0: Aus Reserviert
C00079/4 1: Ein Feldschwachung fiir Synchronmotoren
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1
C00081
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00081 | Motor-Bemessungsleistung Index: 24494 = SFAE,
Dieser Wert ist dem Motor-Typenschild zu entnehmen. Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorka-
talog kann der passende Wert automatisch eingetragen werden.
Hinweis:
Die Angabe der Motor-Bemessungsleistung ist zwingend notwendig fiir die sensorlose Vectorregelung (SLVC).
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.00 kw 99.00 | 11.00 kW
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00COM M MOT  Normierungsfaktor: 100
C00084
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
€00084 | Motor-Statorwiderstand Index: 244914 = 5FABy,

Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorkatalog kann der passende Wert automatisch eingetragen
werden. Eine automatische Ermittlung liber die Motor-Parameteridentifikation ist ebenfalls moglich.

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0 mohm 200000 | 330 mohm
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1
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11.2

C00085

C00087

C00088

C00089

357

Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0085

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00085 | Motor-Statorstreuinduktivitat Index: 24490, = 5FAA;,

Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorkatalog kann der passende Wert automatisch eingetragen
werden. Eine automatische Ermittlung liber die Motor-Parameteridentifikation ist ebenfalls moglich.

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.00 mH 650.00 | 0.00 mH

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00087 | Motor-Bemessungsdrehzahl Index: 24488 = 5FA8),

Dieser Wert ist dem Motor-Typenschild zu entnehmen. Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorka-
talog kann der passende Wert automatisch eingetragen werden.

Hinweis:

Die Angabe der Motor-Bemessungsdrehzahl ist zwingend notwendig fiir die sensorlose Vectorregelung (SLVC).
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

50 min-1 9999 | 1460 min-1

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00088 | Motor-Bemessungsstrom Index: 244874 = 5FA7),

Dieser Wert ist dem Motor-Typenschild zu entnehmen. Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorka-
talog kann der passende Wert automatisch eingetragen werden.

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.00 A 99.00 | 21.00A

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00089 | Motor-Bemessungsfrequenz Index: 24486 = 5FA6y,

Dieser Wert ist dem Motor-Typenschild zu entnehmen. Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorka-
talog kann der passende Wert automatisch eingetragen werden.

Hinweis:
Die Angabe der Motor-Bemessungsfrequenz ist zwingend notwendig fiir die sensorlose Vectorregelung (SLVC).

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

10 Hz 1000 | 50 Hz

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1
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11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | CO0090

C00090

Parameter | Name:

€00090 | Motor-Bemessungsspannung

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 244854 = 5FA5,

Dieser Wert ist dem Motor-Typenschild zu entnehmen. Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorka-
talog kann der passende Wert automatisch eingetragen werden.

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0 \

1000

400V

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

C00091
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00091 | Motor-Cosinus phi Index: 24484, = 5FAdy,
Dieser Wert ist dem Motor-Typenschild zu entnehmen. Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorka-
talog kann der passende Wert automatisch eingetragen werden.
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.20 | 1.00  0.85
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

C00092
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00092 | Motor-Hauptfeldinduktivitit Index: 244834 = 5FA3y,
Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorkatalog kann der passende Wert automatisch eingetragen
werden. Eine automatische Ermittlung iiber die Motor-Parameteridentifikation ist ebenfalls moglich.
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 | mH 6500.0 0.0 mH
M Lesezugriff B Schreibzugriff B RSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 10

C00093
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00093 | Leistungsteilkennung Index: 24482, = 5FA2y
Anzeige der Kennung des erkannten Leistungsteils des Antriebsreglers
Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0 65535
M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

C00094

Parameter | Name:

C00094 | Passwort

Datentyp: INTEGER 32
Index: 24481, = 5FA1,

Beim 8400 motec ohne Funktion

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0

9999

0

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer 0 COM O MOT Normierungsfaktor: 1
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C00095

C00097

C00098

C00099

coo100

359

Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0095

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00095 | Motor-Magnetisierungsstrom Index: 244804 = 5FAOy,

Nach Auswahl des verwendeten Motors aus dem Motorkatalog kann der passende Wert automatisch eingetragen
werden. Eine automatische Ermittlung liber die Motor-Parameteridentifikation ist ebenfalls moglich.

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.00 ] A 99.00

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer CO0COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
C00097 | Motornennmoment Index: 244784 = 5F9Ey,

Anzeige des Motor-Nennmoments
« Der hier angezeigte Wert berechnet sich aus verschiedenen Parametern, u.a. dem in C00022 eingestellten Maxi-
malstrom.

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.00 Nm 99.00

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP M Kein Transfer C0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00098 | Gerat-Bemessungsstrom Index: 24477 = 5F9Dy,

Anzeige des Bemessungsstroms des Umrichters, der durch das integrierte Leistungsteil vorgegeben ist.

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.0 A 999.0

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 10

Parameter | Name: Datentyp: VISIBLE_STRING
C00099 | Firmware-Version Index: 244764 = 5F9Cy,

Anzeige der Firmware-Version des Gerates als Zeichenfolge

M Lesezugriff [ Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT Zeichenldnge: 12

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00100 | Firmware-Version Index: 244754 = 5F9By,
Anzeige der Firmware-Version des Gerates, aufgeteilt in einzelne Unterpunkte.

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 | 99

Subcodes Info

C00100/1 Firmware-Version Hauptstand

C00100/2 Firmware-Version Unterstand

C00100/3 Firmware-Version Release

C00100/4 Firmware-Version Build

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 1
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11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00105

C00105

Parameter | Name:

C00105 | Ablaufzeit Schnellhalt

Datentyp: UNSIGNED_32
Index: 244704 = 5F96,

tiviert.

Hinweis:

kiirzer ein.

Die eingestellte Ablaufzeit bestimmt die Rampensteilheit beim Schnellhalt
« Unterschreitet die Ausgangsfrequenz die in C00019 eingestellte Schwelle, wird die Gleichstrombremse DCB ak-

Die in C00182eingestellte Verschliffzeit fiir S-Rampe wirkt auch beim Schnellhalt!
Um die gewiinschte Ablaufzeit fiir Schnellhalt zu erreichen, stellen Sie in diesem Parameter die Zeit entsprechend

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.0 s

999.9

5.0s

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM O MOT Normierungsfaktor: 1000

C00106
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
C00106 | Auto-DCB: Haltezeit Index: 24469 = 5F95),
Haltezeit der automatischen Gleichstrombremse
« Die Gleichstrombremse fallt bei Unterschreitung des in C00019 eingestellten Drehzahlsollwertes fiir die hier ein-
gestellte Zeitdauer ein.
» Gleichstrombremsung
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 s 999.0/0.5s
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer O COM O MOT Normierungsfaktor: 1000
C00107

Parameter | Name:

C00107 | DCB: Haltezeit

Datentyp: UNSIGNED_32
Index: 24468 = 5F94;,

strombremse eingestellt werden.

Maximale Haltezeit der manuellen Gleichstrombremse
« Um den Motor nicht thermisch zu liberlasten, kann hier eine Zeit zum automatischen Abschalten der Gleich-

« Bei Einstellung "999.0 s" ist die Haltezeit unendlich.

» Gleichstrombremsung

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.0 s

999.0

999.0s

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer O COM O MOT Normierungsfaktor: 1000
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Parameter-Referenz
Parameterliste | C00114

c00114

C00115

361

Parameter | Name:

C00114 | DIx Invertierung

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 244614 = 5F8Dy,

Uber dieses Bitfeld kann jeder Digitaleingang des Gerites in seiner Polaritat invertiert werden.

» Digitale Klemmen

Einstellbereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

Lenze-Einstellung

0x0000 ’ OXFFFF | 0x8000 (Dezimal: 32768)
Wert ist bit-codiert: (M = Bit gesetzt) Info
Bit0 O | DIl invertiert Invertierung Digitaleingang 1
Bit1 0 | DI2 invertiert Invertierung Digitaleingang 2
Bit2 O | DI3 invertiert Invertierung Digitaleingang 3
Bit 3 O | DI4 invertiert Invertierung Digitaleingang 4
Bit4 O | DI5 invertiert Invertierung Digitaleingang 5
Bit 5 O | DI6 invertiert Invertierung Digitaleingang 6
Bit6 I | DI7 invertiert Invertierung Digitaleingang 7
Bit 7 O | DI8 invertiert Invertierung Digitaleingang 8
Bit 8 [ | Reserviert
Bit9 [ | Reserviert
Bit 10 O | Reserviert
Bit 11 [ | Reserviert
Bit 12 [ | Reserviert
Bit 13 [ | Reserviert
Bit 14 [ | Reserviert
Bit 15 M | RFR invertiert Invertierung Digitaleingang RFR (Reglerfreigabe)

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ Kein Transfer 0O COM O MOT

Parameter | Name:
€00115 | DI1| DI2: Funktion

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 244604 = 5F8C},

Ab Version 02.00.00
Funktionsbelegung der digitalen Klemmen DI1 und DI2

» Digitale Klemmen: Funktionsbelegung

Auswabhlliste

Info

0| DI1=In1 | DI2=In2

DI1 = Digitaleingang
DI2 = Digitaleingang

1| DI1=Freqinl12 | DI2=In2 DI1 = 1-spuriger Frequenzeingang
DI2 = Digitaleingang
2 | (DI11/DI2)=FreqIn12 (2-spurig) DI1 und DI2 = 2-spuriger Frequenzeingang
3 | (DI1/DI2=+-)=FreqIn12 DI1 = 1-spuriger Frequenzeingang
DI2 = Richtungsangabe
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00115/1 0: DI1=In1 | DI2=In2 Funktionsbelegung DI1 und DI2

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM M MOT Normierungsfaktor: 1
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11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00118

C00118

Parameter | Name:

€00118 | DOx Invertierung

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 244574 = 5F89,

Uber dieses Bitfeld kann jeder Digitalausgang des Gerétes in seiner Polaritat invertiert werden.

Einstellbereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

Lenze-Einstellung

0x00 \ ]

OxFF

0x00 (Dezimal: 0)

Wert ist bit-codiert: (M = Bit gesetzt)

Info

Bit 0 O | Relais invertiert

Invertierung Relais

Bit1 [0 | DO1 invertiert

Invertierung Digitalausgang 1

Bit 2 [ | Reserviert

Bit 3 [ | Reserviert

Bit 4 O | Reserviert

Bit 5 [ | Reserviert

Bit 6 [ | Reserviert

Bit 7 O | Reserviert

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O COM O MOT

C00120
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00120 | Einstellung Motoriiberlast (I>xt; C0088/C0098) Index: 244554 = 5F87),
Die "Inverter Drives 8400" verfiigen Uber eine einfache, sensorlose thermische I>xt-Motoriiberwachung von eigen-
beliifteten Normmotoren, die auf einem mathematischen Modell basiert.
« Einstellhinweise siehe Kapitel "Motoriiberlastiiberwachung (12xt)".
« Die Reaktion bei Auslésen der Uberwachung kann in C00606 ausgewahlt werden.
- Die aktuelle thermische Motorbelastung wird in C00066 angezeigt.
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0 % 250|100 %
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer OJCOM M MOT Normierungsfaktor: 100
C00122

Parameter | Name:

C00122 | Startwert Motoriiberlast (I>xt)

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 244534 = 5F85,

Ab Version 04.01.00

stellten Wert vorinitialisiert.

Die in C00066 angezeigte thermische Motorbelastung wird beim Netzeinschalten des Gerates mit dem hier einge-

« Bei Einstellung "100.00 %" erfolgt die Initialisierung mit dem letzten Wert beim Ausschalten des Gerates.
« Empfohlene Einstellung fiir Betrieb nach UL: 30.00 %

» Motoriberlastiiberwachung (12xt)

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.00 %

100.00

Subcodes Lenze-Einstellung

Info

C00122/1 0.00 %

Startwert Motoriiberlast (I>xt)
Bis Version 06.xx.xx
Lenze-Einstellung: 0.00 %

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM M MOT Normierungsfaktor: 100
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11.2

C00123

C00124

C00129

C00130

363

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00123

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00123 | Schwelle Gerateauslastung (Ixt) Index: 24452, = 5F84y,

Ansprechschwelle fiir die Fehlermeldung "OC5: Geréateiiberlast (Ixt)"
« Die Reaktion bei Erreichen der Schwelle kann in C00604 ausgewahlt werden.
- Die aktuelle Gerateauslastung wird in C00064 angezeigt.

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0 % 200|100 %

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00124 | Stromiiberwachung: Abschaltstrom Index: 24451 = 5F83y,

Ab Version 07.00.00
» Stromiiberwachung Uberlast

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 % 200

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00124/1 200 % Stromiiberwachung: Abschaltstrom Uberlast

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00129 | Bremswiderstandswert Index: 24446 = 5F7E},

Widerstandswert des angeschlossenen Bremswiderstandes
« Der einzutragende Wert ist dem Typenschild des Bremswiderstandes zu entnehmen.
» Einstellungen fiir internen Bremswiderstand E84DZEWxxxx

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.0 Ohm 500.0 | 220.0 Ohm

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP O PLC-STOP [ KeinTransfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 10

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00130 | Bemessungsleistung Bremswiderstand Index: 24445 = 5F7Dy,

Bemessungsleistung des angeschlossenen Bremswiderstandes
« Der einzutragende Wert ist dem Typenschild des Bremswiderstandes zu entnehmen.
» Einstellungen fur internen Bremswiderstand E84DZEW xxxx

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0 W 65535 |15W

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer 0 COM M MOT Normierungsfaktor: 1
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11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00131

C00131

Parameter | Name:

C00131 | Warmekapazitit Bremswiderstand

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 244444 = 5F7C,,

Warmekapazitit des angeschlossenen Bremswiderstandes
« Der einzutragende Wert ist dem Typenschild des Bremswiderstandes zu entnehmen.
» Einstellungen fur internen Bremswiderstand E84DZEWxxxx

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.0 kWs

6553.5

0.6 kWs

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 10

C00133
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00133 | Auslastung Bremswiderstand Index: 24442, = 5F7Ay
Anzeige der Auslastung des angeschlossenen Bremswiderstandes
Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0 | % 65535
M Lesezugriff [0 Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer CO0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

C00134

Parameter | Name:

C00134 | Rampenverschliff Hauptsollwert

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 24441, = 5F79,

FBL_NSet_ 1:Konfiguration des Rampenverschliffes fiir den Hauptsollwert

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Info

0 | Aus

Rampenverschliff deaktiviert

1 PT1-Verhalten

Rampenverschliff mit PT1-Verhalten
» Die zugehorige Verschliffzeit ist in C00182 einzustel-
len.

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM [OMOT Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2 Parameterliste | C00136

C00136
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00136 | Kommunikations-Steuerworte Index: 244394 = 5F77),

» Kommunikation

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0X0000 | OXFFFF

Wert ist bit-codiert:
Bit 0 | SwitchOn
Bit 1 | IMP
Bit 2 | SetQuickStop
Bit 3 | EnableOperation

Bit 4 | reserved

Bit 5 | reserved

Bit 6 | reserved

Bit 7 | ResetFault
Bit 8 | SetHalt

Bit 9 | reserved 1

Bit 10 | reserved_2

Bit 11 | LenzeSpecific_1
Bit 12 | LenzeSpecific_2
Bit 13 | LenzeSpecific_3
Bit 14 | SetFail

Bit 15 | LenzeSpecific_4

Subcodes Info

C00136/1 Network MCI/CAN Steuerwort

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O COM O MOT

365 Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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Parameter-Referenz
Parameterliste | C00137

C00137

c00141

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06

Parameter | Name:

C00137 | Gerdtezustand

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 24438 = 5F76y,

Anzeige des aktuellen Gerdtezustandes

Auswahlliste (nur Anzeige)

reserved

Init

Motorldent

ReadyToSwitchON

OperationEnable

reserved

Trouble

Fault

0
1
2
3
4 | SwitchedON
5
6
7
8
9

reserved

10 | SafeTorqueOff

11  reserved

12 | reserved

13 | reserved

14 | reserved

15 | reserved

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

€00141 | Gerateeinstellungen

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 24434, = 5F72,,

Auswabhlliste

0 | inaktiv
1| aktiv
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00141/1 0: inaktiv Parameter immer speichern

- Ist diese Funktion aktiviert, wird jede Parameterande-
rung im Memory Modul gespeichert. Das manuelle
Speichern von Parametersatzen ist dann nicht mehr
erforderlich.

Hinweis:

Das Aktivieren dieser Funktion ist nicht zuldssig, wenn
Parameter sehr haufig gedandert werden (z. B. beim zykli-
schen Beschreiben von Parametern tiber ein Bussystem).

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste | C00142

C00142
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00142 | Autostart Option Index: 244334 = 5F71y,

Anlaufverhalten des Antriebsreglers nach Netzeinschalten sowie Riicknahme von "Trouble" oder "Fault".
» Autostart-Option "Sperre bei Gerat ein"

Einstellbereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert) Lenze-Einstellung

0x00 ’ OXFF | 0x01 (Dezimal: 1)

Wert ist bit-codiert: (M = Bit gesetzt)
Bit 0 M | Sperre bei Netzein
Bit1 O | Sperre bei Trouble
Bit 2 O | Sperre bei Fault
Bit 3 I | Reserviert
Bit 4 O | Reserviert
Bit 5 I | Reserviert
Bit 6 [ | Reserviert

Bit 7 O | Reserviert
M Lesezugriff I Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP O Kein Transfer O COM O MOT

367 Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06




11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00143

C00143

Parameter | Name:
€00143 | Auswahl Spezialfunktionen

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 244324 = 5F70,

Ab Version 04.01.00

Einstellbereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

Lenze-Einstellung

0x0000 \

OXFFFF

0x0000 (Dezimal: 0)

Wert ist bit-codiert: (M = Bit gesetzt)

Info

Bit 0 O | Helligkeit der griinen LED

Bit 1 O | Helligkeit der griinen LED

Bit 1 | Bit 0: Helligkeit der griinen LED

« 0| 0 = Helligkeit maximal

« 0| 1 =Helligkeit reduziert - Stufe 1

« 1|0 = Helligkeit reduziert - Stufe 2

« 1|1 = Helligkeit minimal

Verwenden Sie diese Funktion, wenn das griine Licht fiir
lhre Anwendung zu hell und oder stérend ist.

- Die griine LED kann nicht vollstandig ausgeschaltet
werden, damit jederzeit die Versorgung des Gerdtes
mit 400 V von auflen sichtbar angezeigt bleibt.

« Die Einstellung wirkt nur auf die griine LED und nicht
auf die rote LED (Stérungsanzeige).

Bit 2 I | Reserviert
Bit 3 O | Reserviert
Bit 4 O | Reserviert
Bit 5 [ | Reserviert
Bit 6 I | Reserviert
Bit 7 0 | Reserviert
Bit 8 I | Kein IMP vor DCB Ab Version 05.00.00
Ist dieses Bit gesetzt und die Auto-DCB-Schwelle < 5 Hz,
wird die Gleichstrombremsung beim Unterschreiten der
Schwelle sofort (ohne Wartezeit) aktiviert.
» Automatische Gleichstrombremsung (Auto-DCB)
Bit 9 O | Reserviert
Bit 10 O | Reserviert
Bit 11 O | Reserviert
Bit 12 O | Reserviert
Bit 13 O | Reserviert
Bit 14 O | Reserviert

Bit 15 O | SLVC Version 1

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ Kein Transfer 0O COM O MOT

C00144

Parameter | Name:

C00144 | Schaltfrequenzabsenkung (Temp.)

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 24431 = 5F6F,

Aktivierung der automatischen Schaltfrequenzabsenkung bei zu hoher Temperatur

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Info

0| Aus

Automatische Schaltfrequenzabsenkung deaktiviert

1 | Ein

Automatische Schaltfrequenzabsenkung aktiviert

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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Parameter-Referenz
Parameterliste | C00150

C00150

369

Parameter | Name:

€00150 | Statuswort

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 244254 = 5F69y,

Bit-codiertes Gerate-Statuswort

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0x0000 \

OXFFFF

Wert ist bit-codiert:

Info

Bit 0 | FreeStatusBit0

Freies Status-Bit 0

Bit 1 | PowerDisabled

Leistung abgeschaltet

Bit 2 | FreeStatusBit2

Freies Status-Bit 2

Bit 3 | FreeStatusBit3

Freies Status-Bit 3

Bit 4 | FreeStatusBit4

Freies Status-Bit 4

Bit 5 | FreeStatusBit5

Freies Status-Bit 5

Bit 6 | ActSpeedlsZero

Aktuelle Drehzahl ist 0

Bit 7 | ControllerInhibit

Regler ist gesperrt

Bit 8 | StatusCodeBit0

Statuscode-Bit 0

Bit 9 | StatusCodeBit1

Statuscode-Bit 1

Bit 10 | StatusCodeBit2

Statuscode-Bit 2

Bit 11 | StatusCodeBit3

Statuscode-Bit 3

Bit 12 | Warning

Warnung

Bit 13 | Trouble

Stérung

Bit 14 | FreeStatusBit14

Freies Status-Bit 14

Bit 15 | FreeStatusBit15

Freies Status-Bit 15

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00 COM [ MOT

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2 Parameterliste | C00155

C00155

Parameter | Name:

C00155 | Statuswort 2

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 24420, = 5F64y,

Bit-codiertes Gerate-Statuswort 2

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0x0000 | OXFFFF

Wert ist bit-codiert: Info
Bit 0 | Fail Fehler
Bit 1| M_max Maximales Drehmoment
Bit 2 | |_max Maximaler Strom
Bit 3 | PowerDisabled Leistung abgeschaltet
Bit 4 | Ready Regler ist betriebsbereit
Bit 5 | ControllerInhibit Regler ist gesperrt
Bit 6 | Trouble Storung
Bit 7 | InitState Initialisierung
Bit 8 | CwCcw Rechtslauf/Linkslauf

Bit 9 | reserved

Bit 10 | SafeTorqueOff

Sicher abgeschaltetes Moment

Bit 11 | reserved

Bit 12 | reserved

Bit 13 | reserved

Bit 14 | QuickStop

Schnellhalt aktiv

Bit 15 | Motorldent

Motorparameter-ldentifizierung aktiv

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00 COM [ MOT

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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Parameter-Referenz

Parameterliste |

C00158

C00158

371

Parameter | Name:

€00158 | Ursache fiir Reglersperre

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 244174 = 5F61,

Bit-codierte Anzeige der Ursache/Quelle fiir Reglersperre

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0x0000

| OXFFFF

Wert ist bit-codiert:

Bit 0

Klemme RFR

Bit 1

Reserviert

Bit 2

DriveControl Network MCI/CAN

Bit 3

SwitchOn

Bit 4

Application

Bit 5

Geratebefehl

Bit 6

Fehlerreaktion

Bit 7

Reserviert

Bit 8

Reserviert

Bit 9

Reserviert

Bit 10

AutoStartLock

Bit 11

Motorpar. Ident.

Bit 12

Bremsenautomatik

Bit 13

DCB-IMP

Bit 14

Reserviert

Bit 15

Reserviert

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00 COM [ MOT

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00159

C00159

€00159 | Ursache fiir Schnellhalt QSP

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16

Index: 244164 = 5F60},

Bit-codierte Anzeige der Ursache/Quelle fiir Schnellhalt

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0X0000 | OXFFFF

Wert ist bit-codiert:
Bit 0 | Klemme

Bit 1 | Reserviert
Bit 2 | DriveControl Network MCI/CAN

Bit 3 | Reserviert

Bit 4 | Application
Bit 5 | Geratebefehl

Bit 6 | Reserviert

Bit 7 | Reserviert

Bit 8 | Reserviert

Bit 9 | Reserviert
Bit 10 | Reserviert
Bit 11 | Reserviert
Bit 12 | Reserviert
Bit 13 | Reserviert
Bit 14 | Reserviert
Bit 15 | Reserviert

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00 COM [ MOT

C00160

C00160 | Zustandsbestimmender Fehler

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16

Index: 244154 = 5F5F,

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0 | 65535

Subcodes Info

C00160/1 Zustandsbestimmender Fehler (16bit)

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0 COM O MOT Normierungsfaktor: 1

C00161

C00161 | Zustandbestimmender Fehler

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32

Index: 24414, = SF5E,

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 | 4294967295

Subcodes Info

C00161/1 Zustandsbestimmender Fehler (32-Bit)

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2 Parameterliste | C00165

C00165

Anzeige der in Sektoren eingeteilten Fehlernummer im Fehlerfall

Subcodes Info

C00165/1 Zustandsbestimmender Fehler (String)
M Lesezugriff [ Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP Kein Transfer C0COM [ MOT Zeichenldnge: 14

C00166
Anzeige von Details zum aktuell anstehenden Fehler
Subcodes Info
C00166/1 Reaktion Zust. Fehler
- Reaktion des aktuell anstehenden Fehlers
C00166/2 Sachgebiet Zust. Fehler
- Sachgebiet des aktuell anstehenden Fehlers
C00166/3 Meldung Zust. Fehler
- Textuelle Meldung des aktuell anstehenden Fehlers
M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [IPLC-STOP M Kein Transfer C1COM [ MOT  Zeichenlinge: 30
co0167
C00168
Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0 | | 4294967295
Subcodes Info
C00168/1 Anzeige der internen Fehlernummer fiir die letzten 8
C00168/... aufgetretenen Fehler
C00168/8
M Lesezugriff O Schreibzugriff O RSP O PLC-STOP Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 1
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Parameterliste | C00169

C00169

c00170

C00171

C00173

c00174

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 | | 4294967295

Subcodes Info

C00169/1 Anzeige der Fehlerzeit fiir die letzten 8 aufgetretenen
C00169/... Fehler

C00169/8

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 | | 255

Subcodes Info

C00170/1 Anzeige des Fehlerzahlers fiir die letzten 8 aufgetrete-
C€00170/... nen Fehler

€00170/8

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP Kein Transfer COJCOM [ MOT Normierungsfaktor: 1

Auswahl der verwendeten Netzspannung, mit der das Gerat betrieben wird.

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 3ph 400V

1| 3ph 440V

2| 3ph 480V

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer OO COM O MOT Normierungsfaktor: 1

Hinweis:

Beim 8400 motec nimmt dieser Parameter bei Einstellung C00175 = 2 oder 4 Einfluss zur Optimierung des Brems-
verhaltens (Empfohlene Einstellung: 50 V). Bei anderer Einstellung in C00175 hat dieser Parameter keinen Einfluss.

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0 | v ]

150

oV

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00 COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1
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C00175

€00177

€00178

C00179

375

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00175

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00175 | Bremsenenergiemanagement: Auswahl des Bremsverfahrens Index: 244004 = 5F50;,

Auswahl des Bremsverfahrens
» Reaktion bei Ansteuerung des Bremswiderstandes auswahlen

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Info

0 | Bremswiderstand « Der Bremswiderstand wird benutzt. Der externe
Bremswiderstand wird lber eine Hardware-Schal-
tung angesteuert. Die Zwischenkreisspannung hat
keinen Einfluss auf die Bremsrampe.

2 | Bremswiderstand und anhalten des | Der Bremswiderstand sowie das Signal "Hochlaufgeber-
Hochlaufgebers Stop" werden benutzt. Bei Uberschreiten der Brem-
schopperschwelle wird der Hochlaufgeber angehalten.

4 | Bremswiderstand und Motorbremse | Ab Version 02.00.00

und Rampenstopp Der Bremswiderstand sowie das Signal "Hochlaufgeber-
Stop" und die Funktion "Umrichter-Motorbremse" wer-
den benutzt.

6 | Bremswiderstand und Motor Ab Version 02.00.00

Der Bremswiderstand wird benutzt. Der Abbau der
Bremsenergie erfolgt durch Ubermagnetisierung des
Motors um den in C00984 eingestellten Prozentwert.

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
C00177 | Schaltzyklen Index: 243984 = 5FAE},

Zahler verschiedener Schaltzyklen und Stresssituationen

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 ‘ 2147483647

Subcodes Info

C00177/1 Anzahl der Netzschaltzyklen

C€00177/2 Anzahl der Schaltzyklen des Ausgangsrelais

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
C00178 | Betriebsstundenzahler Index: 243974 = 5F4Dy,

Anzeige der Betriebsstunden in der Einheit "Sekunden"

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 ] s 2147483647

M Lesezugriff [0 Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
C00179 | Netzeinschaltstundenzahler Index: 24396 = 5F4Cp,

Anzeige der Netzeinschaltstunden in der Einheit "Sekunden"

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 ’ s 2147483647

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0 COM O MOT Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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co0181

€00182

C00199

€00200

C00201

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00181

Ab Version 04.00.00
Zeitdauer fiir die Gerdtesuchfunktion (Optische Ortung)
» Geratesuchfunktion

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 s | 6000

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00181/1 5s Zeit Geratesuchfunktion

M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer COJCOM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

FBL_NSet 1:PT1-Verschliffzeit fiir den Hauptsollwert-Hochlaufgeber
« Nur wirksam bei aktiviertem Rampenverschliff (C00134 = "1").

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.01 \ s | 50.00 | 20.00 s
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer COJCOM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

Ab Version 04.00.00
Parameter zum Hinterlegen von Beschreibungsdaten fiir den Antriebsregler
» Gerdteidentifikation

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00199/1 0
M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ KeinTransfer OO COM O MOT Zeichenldnge: 32

Anzeige des Firmware-Produkttyps

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP Kein Transfer CJCOM [ MOT Zeichenldnge: 19

Anzeige des Firmware-Kompilierdatums
M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP Kein Transfer JCOM [ MOT  Zeichenldnge: 22

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 376



11

11.2

€00203

€00204

C00210

€00222

377

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00203

Anzeige der Typen der einzelnen Gerdtekomponenten

Subcodes Info

C€00203/1 Typ: Steuerkarte
C€00203/2 Typ: Leistungsteil
€00203/3 Typ: Comm. Modul
C00203/4 Reserviert

€00203/5 Typ: Speichermodul
C00203/6 Typ: Sicherheitsmodul
C00203/7 Reserviert

C00203/8 Typ: Komplettgerat
C00203/9 Reserviert

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP LCIPLC-STOP M KeinTransfer CICOM CMOT  Zeichenlange: 24

Anzeige der Seriennummern der einzelnen Geratekomponenten

Subcodes Info

C00204/1 Seriennr.: Steuerkarte
C00204/2 Seriennr.: Leistungsteil
C00204/3 Seriennr.: MCI-Modul
C00204/4 Reserviert

C00204/5 Reserviert

C00204/6 Reserviert

C00204/7 Seriennr.: Grundgerat

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer COJCOM O MOT Zeichenldnge: 24

Ab Version 06.01.00
Anzeige der Hardware-Stdnde der einzelnen Geratekomponenten

Subcodes Info

C00210/1 HW-Stand: Steuerkarte
M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer O COM O MOT  Zeichenldnge: 5

FBL_PCTRL 1:Verstarkungsfaktor Vp fiir den PID-Prozessregler

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
01 | | 500.0 | 1.0
M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0OJCOM [ MOT  Normierungsfaktor: 10

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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C00223

C00224

€00225

C00226

C00227

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00223

FB L PCTRL_1: Nachstellzeit Tn fiir den PID-Prozessregler
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

20 | ms | 6000 | 400 ms
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

FB L_PCTRL_1: Differenzierbeiwert Kd fiir den PID-Prozessregler

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 | | 5.0 0.0
M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ KeinTransfer OO COM O MOT Normierungsfaktor: 10

FBL_PCTRL_1: Maximaler Ausgangswert des PID-Prozessreglers

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
-199.9 | % | 199.9199.9%
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

FBL PCTRL_1: Minimaler Ausgangswert des PID-Prozessreglers

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

-199.9 | % | 199.9 | -199.9%
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

FB L PCTRL_1:Hochlaufzeit fiir den Ausgangswert des PID-Prozessreglers

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 | s | 999.9 0.1s
M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT Normierungsfaktor: 1000
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C00228

C00231

C00233

C00234

379

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00228

FB L PCTRL_1:Ablaufzeit fiir den Ausgangswert des PID-Prozessreglers

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.0 | s | 999.9/ 0.1
M Lesezugriff M Schreibzugriff COJRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0JCOM [ MOT  Normierungsfaktor: 1000

FBL_PCTRL_1:Arbeits- bzw. Wirkungsbereich fiir den PID-Prozessregler

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.0 % | 199.9

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00231/1 199.9% L PCTRL 1:Pos.Maximum
C00231/2 0.0 % L PCTRL 1:Pos.Minimum
C00231/3 0.0% L PCTRL_1: Neg.Minimum
C00231/4 199.9 % L PCTRL 1: Neg.Maximum

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP LCIPLC-STOP [IKeinTransfer C0COM CIMOT  Normierungsfaktor: 100

Ab Version 04.00.00
FBL_PCTRL 1:Verwendung der Wurzelfunktion im Istwert-Eingang
Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Info
0| Aus Wurzelfunktion inaktiv
« Der Istwert nAct_a wird zur Weiterverarbeitung nicht
verandert.
1|Ein Wurzelfunktion aktiv
« Der Istwert nAct_a wird zur Weiterverarbeitung radi-
ziert.
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0OJCOM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

» Pendelddmpfung

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0 | % | 250 5%
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer CO0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100
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11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00235

€00235

Parameter | Name:

€00235 | Filterzeit Pendelddmpfung

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 24340, = 5F14,

» Pendeldampfung

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

2 ‘ ms

250

50 ms

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer OO0 COM O MOT Normierungsfaktor: 1

C00239
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00239 | Begrenzung untere Drehzahl Index: 243364 = 5F10;,
Ab Version 04.01.00
Hierkann eine minimale untere Solldrehzahl eingestellt werden, wenn beispielsweise der Sollwert fiir Pumpen oder
Lufter nicht unter einen bestimmten Wert fallen soll. Damit soll verhindert werden, dass z. B. ein minimaler Volu-
menstrom unterschritten wird.
« Im Vergleich zur Einstellung "Min. analog Sollwert" (C00010/1) ist diese Einstellung in [min-1] skaliert und damit
unabhdngig von der in C00011 eingestellten Bezugsgeschwindigkeit.
- Dieser Parameter kann verwendet werden, wenn alte 8200 motec-Projekte auf den 8400 motec migriert werden.
« In der Lenze-Einstellung "-9999 min-1" ist keine Begrenzung wirksam.
Hinweis:
« Anhaltebefehle wie Gleichstrombremsung, Schnellhalt und RFG_0 werden unabhangig von dieser Einstellung
ausgefiihrt. Schalten Sie diese aus, wenn die hier vorgenommene Einstellung wirksam sein soll.
« Der Maximalstrom-Regler kann die Ausgangsfrequenz unter die hier eingestellte minimale Drehzahl bringen.
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
-9999 min-1 9999 | -9999 min-1
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1
C00241

Datentyp: INTEGER_16
Index: 243344 = 5FOE,

Parameter | Name:

C00241 | L_NSet_1: Hyst. NSet erreicht

Ab Version 04.00.00

Hysteresefenster fiir das Setzen des Status "Drehzahlsollwert erreicht”
« Zugehoriges Digitalsignal in Auswahlliste: "62: LA_NCtrl_bSpeedSetReached"
« Die Riicksetz-Hysterese betragt fest 0.5 %.

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.00 % 100.00 | 0.50 %

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM [ MOT Normierungsfaktor: 100
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Parameter-Referenz
Parameterliste | C00242

€00242

€00243

C00244

€00245

381

Parameter | Name:

C00242 | L_PCTRL_1: Betriebsmodus

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 24333 = 5FOD},

FBL PCTRL 1:Auswahldes Betriebsmodus

« Je nach Auswahl werden im Engineer auf der Registerkarte Applikationsparameter in der Dialogebene Ubersicht
= Signalfluss = Prozessregler die blauen Schalter im angezeigten Signalfluss entsprechend gesetzt.

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Info

0| Aus

Der einkommende Sollwert nNSet_a wird ohne Verande-
rung am Ausgang nOut_a ausgegeben.

1| nNSet + nNSet_PID

Als PID-Eingangswerte werden nNSet_a und nAct_a ver-
wendet. Der ankommende Sollwert nNSet_a wird additiv
mit dem vom PID-Glied ausgegebenen Wert verknlipft.

2 | nSet_PID Als PID-Eingangswerte werden nSet_a und nAct_a ver-
wendet. Der Eingang nNSet_a wird nicht beriicksichtigt.
3 | nNSet_PID Als PID-Eingangswerte werden nNSet_a und nAct_a ver-

wendet. Der Eingang nSet_a wird nicht beriicksichtigt.

4 | nNSet + nSet_PID

Ab Version 04.00.00

Als PID-Eingangswerte werden nSet_a und nAct_a ver-
wendet. Derankommende Sollwert nNSet_a wird additiv
mit dem vom PID-Glied ausgegebenen Wert verknlipft.

5| nNSet || nSet_PID

Ab Version 04.00.00

Als PID-Eingangswerte werden nSet_a und nAct_a ver-
wendet. Der ankommende Sollwert nNSet_a wird am
Ausgang nOut_a ausgegeben. Der PID-Ausgangswert
wird am Ausgang nPIDOut_a ausgegeben.

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

€00243 | L_PCTRL_1: Hochlaufzeit Einfluss

Datentyp: UNSIGNED_32
Index: 243324 = 5F0C,

FB L_PCTRL_1:Hochlaufzeit fiir das Einblenden des PID-Ausgangswertes

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.0 \ s

999.9

5.0s

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM [ MOT Normierungsfaktor: 1000

Parameter | Name:

C00244 | L_PCTRL_1: Ablaufzeit Einfluss

Datentyp: UNSIGNED_32
Index: 24331, = 5F0B),

FB L PCTRL_1:Ablaufzeit fiir das Ausblenden des PID-Ausgangswertes

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.0 \ s

999.9

5.0s

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT Normierungsfaktor: 1000

Parameter | Name:

€00245 | L_PCTRL_1: PID-Ausgangswert

Datentyp: INTEGER_16
Index: 243304 = 5F0A,

FBL PCTRL_1:Anzeige des Ausgangswertes des PID-Prozessreglers

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-199.9 ] %

199.9

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer CO0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100
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11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00246

C00246

Ab Version 04.00.00
FBL PCTRL_1:Anzeige des internen Istwertes

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
-199.9 | % | 199.9
M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer C0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

C00273
Ab Version 03.00.00
Massentragheitsmoment fiir Sollwertvorsteuerung bei sensorloser Vectorregelung (SLVC)
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 . kgemr2 | 6000.0 | 0.0 kg cm”2
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 10
C00276
Ab Version 04.00.00
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
80 | % | 99 95%
M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1
C00290
C00291
C00292
C00293

N
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C00294

€00295

€00296

C00304

C00305

C00371

co0420

383

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00294

Ab Version 05.00.00

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 | | 65535

Subcodes Info

C00371/1 CAN ErrorCode

M Lesezugriff [0 Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer M COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Ab Version 02.00.00
Angabe der Geberkonstante
» Geber-/Riickfiihrsystem

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

1 Inkr./U 32768

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00420/1 128 Inkr./U Encoder-Strichzahl an Freqinl2

M Lesezugriff I Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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Parameter-Referenz
Parameterliste | C00425

C00425

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06

Parameter | Name:

C00425 | Geberabtastzeit

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 241504 = 5E56,

Ab Version 02.00.00

Geberabtastzeit fiir die digitalen Eingangsklemmen bei Konfiguration als Frequenzeingdnge

» DI1 und DI2 als Frequenzeingange nutzen

Auswabhlliste

1ms

2ms

5ms

10 ms

20 ms

50 ms

100 ms

200 ms

500 ms

VW N OOV || W N B O

1000 ms

Subcodes Lenze-Einstellung

Info

C00425/1 3:10 ms

Geberabtastzeit Freqin12

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer 00COM M MOT Normierungsfaktor: 1

384



11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste | C00443

C00443
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00443 | DIx: Pegel Index: 241324 = 5E44;,

Bit-codierte Anzeige des Pegels der Digitaleingange
» Digitale Klemmen

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0x0000 \ OXFFFF

Wert ist bit-codiert: Info

Bit 0 | DI1 Bit gesetzt = HIGH-Pegel
Bit1 | DI2
Bit2 | DI3
Bit 3 | DI4
Bit 4 | DI5
Bit 5 | DI6
Bit6 | DI7
Bit7 | DI8

Bit 8 | Reserviert

Bit 9 | Reserviert
Bit 10 | Reserviert
Bit 11 | Reserviert
Bit 12 | Reserviert
Bit 13 | Reserviert
Bit 14 | Reserviert

Bit 15 | CINH
Subcodes Info
C00443/1 Dix: Klemmenpegel
C00443/2 DIx: Ausgangspegel

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP M Kein Transfer 00 COM [ MOT

385 Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2 Parameterliste | C00444
€00444
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00444 | DOx: Pegel Index: 24131, = 5E43,
Bit-codierte Anzeige des Pegels der Digitalausgange
» Digitale Klemmen
Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0x0000 \ OXFFFF
Wert ist bit-codiert: Info
Bit 0 | Relay Bit gesetzt = HIGH-Pegel
Bit 1 | DO1
Bit 2 | Reserviert
Bit 3 | Reserviert
Bit 4 | Reserviert
Bit 5 | Reserviert
Bit 6 | Reserviert
Bit 7 | Reserviert
Bit 8 | Reserviert
Bit 9 | Reserviert
Bit 10 | Reserviert
Bit 11 | Reserviert
Bit 12 | Reserviert
Bit 13 | Reserviert
Bit 14 | Reserviert
Bit 15 | Reserviert
Subcodes Info
C00444/1 DOx: Eingangspegel
C00444/2 DOx: Klemmenpegel
M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [IPLC-STOP M Kein Transfer C1COM O MOT

€00445

Parameter | Name:

€00445 | Freqinxx_nOut_v

Datentyp: INTEGER_16
Index: 241304 = 5E42),

Ab Version 02.00.00

Anzeige der Frequenzeingangssignale, die in die Applikation eingespeist werden.

» DI1 und DI2 als Frequenzeingidnge nutzen

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-32767 Inkr/ms 32767
Subcodes Info
C00445/1 Freqin12_nOut_v

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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C00446

C00460

C00461

C00462

C00463

387

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00446

Ab Version 02.00.00
Anzeige der Frequenzeingangssignale, die in die Applikation eingespeist werden.
» DI1 und DI2 als Frequenzeingdnge nutzen

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-199.9 % 199.9

Subcodes Info

C00446/1 FreqIin12_nOut_a

M Lesezugriff [0 Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer COJCOM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

Ab Version 04.00.00
Hoch-/Ablaufzeit fiir PC-Handsteuerung und Steuerung lber Field Package ("Schliisselschalter-Betrieb")

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.0 s | 999.9

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00461/1 2.0s Remote: Hoch-/Ablaufzeit

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1000

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.000 | 16000.000

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00463/1 729.001 Keypad: Parameter fiir Drehzahl-Sollwert
C00463/2 56.002 Keypad: Parameter fiir Anzeigebalken

M Lesezugriff M Schreibzugriff COJRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1000
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11.2 Parameterliste | C00466
C00466
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
C00466 | Keypad: Default-Parameter Index: 241094 = 5E2Dy,
Einstellung des Default-Parameters fiir das Keypad
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0 | 65535 | 51
M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP [IPLC-STOP [IKein Transfer CJCOM [IMOT  Normierungsfaktor: 1
C00467
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
C00467 | Keypad: Default-Startansicht Index: 24108 = 5E2Cy
Auswabhl der Startansicht des Keypad
Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)
0 | Hauptment
1 | Parameterliste
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP CIPLC-STOP [IKein Transfer CJCOM CIMOT  Normierungsfaktor: 1
C00469
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
C00469 | Keypad: Fkt. STOP-Taste Index: 241064 = 5E2Ay,
Auswahl der Funktion bei Betatigung der STOP-Taste auf dem Keypad
Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Info
0 | Keine Funktion STOP-Taste hat keine Funktion
1 | Antriebsregler sperren STOP-Taste setzt Reglersperre im Antrieb
2 | Schnellhalt aktivieren STOP-Taste setzt Schnellhalt im Antrieb
4 | Antriebsregler sperren und Fehlerre- | Ab Version 05.00.00
set STOP-Taste setzt Reglersperre im Antrieb, zugleich er-
folgt ein Fehler-Reset.
5 | Schnellhalt aktivierieren und Fehler- | Ab Version 05.00.00
reset STOP-Taste setzt Schnellhalt im Antrieb, zugleich erfolgt
ein Fehler-Reset.
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP CIPLC-STOP [IKein Transfer CJCOM I MOT  Normierungsfaktor: 1
c00470

Parameter | Name:

C00470 | LS_ParFree_b

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 241054 = 5E29,

SBLS_ParFree_b: Einstellung der auszugebenden Signalpegel

Auswabhlliste

0 | False
1| True
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00470/1 0: False Signalpegel fiir Ausgang bPar1 ... bPar16
C00470/...
C00470/16

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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C00471

C00472

C00480

389

Parameter-Referenz

Parameterliste | C00471

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00471 | LS_ParFree Index: 241044 = 5E28),

SB LS_ParFree: Einstellung der auszugebenen Worte

Einstellbereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0X0000 | OXFFFF
Wert ist bit-codiert:
Bit 0 | aktiv

Bit 15 | aktiv
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00471/1 0x0000 Wert fiir Ausgang wParl ... wPar4
C00471/...
C00471/4

M Lesezugriff I Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer O COM O MOT

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C00472 | LS_ParFree_a Index: 241034 = 5E27},

SB LS ParFree_a: Einstellung der auszugebenen Analogsignale

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-199.9 % 199.9

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00472/1 0.0 % Wert fiir Ausgang nParl_a
€00472/2 0.0 % Wert fiir Ausgang nPar2_a
C00472/3 100.0 % Wert fiir Ausgang nPar3_a
C00472/4 100.0 % Wert fiir Ausgang nPar4_a

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer C0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00480 | LS_DisFree_b Index: 24095 = SE1F,

SBLS_DisFree_b: Anzeige der Eingangswerte

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0x00 \ OxFF

Wert ist bit-codiert: Info
Bit 0 | bDis1 Signalpegel Eingang bDis1 ... bDis8
Bit 7 | bDis8

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O COM [ MOT

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2 Parameterliste | C00481

c00481

SB LS DisFree: Anzeige der Eingangswerte
Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0x0000 | | OXFFFF
Wert ist bit-codiert:
Bit 0 | BitO

Bit 15 | Bit15
Subcodes Info
C00481/1 Eingangswerte wDis1 ... wDis4
C00481/...
C00481/4
M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP CIPLC-STOP [ Kein Transfer C1COM O MOT

€00482

SB LS _DisFree_a: Anzeige der Eingangswerte

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
-199.9 | % | 199.9

Subcodes Info

C00482/1 Eingangswerte nDis1_a ...nDis4_a
€00482/...
C00482/4
M Lesezugriff [0 Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer COJCOM [ MOT  Normierungsfaktor: 100
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c00488

C00495

C00496

391

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00488

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00488 | L_JogCtrlExtension_1: EdgeDetect Index: 240874 = 5E17),

Ab Version 05.00.00
FB L JogCtrlExtension_1: Signalmethodik
« Auswahl, ob die entsprechende Funktion per Flanke oder Pegel aktiviert werden soll.

Auswalhlliste
0 | Pegel
1 | Flanke
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00488/1 0: Pegel L JogCtrlExtension_1: InputSens.SlowDownl
« Auswahl Flanke oder Pegel fiir Starten der Abramp-
funktion 1
€00488/2 0: Pegel L JogCtrlExtension_1: InputSens.Stopl
« Auswahl Flanke oder Pegel fiir Stoppfunktion 1
€00488/3 0: Pegel L JogCtrlExtension_1: InputSens.SlowDown2
« Auswahl Flanke oder Pegel fiir Starten der Abramp-
funktion 2
C00488/4 0: Pegel L JogCtrlExtension_1: InputSens.Stop2
« Auswahl Flanke oder Pegel fiir Stoppfunktion 2
C00488/5 0: Pegel L JogCtrlExtension_1: InputSens.SlowDown3
« Auswahl Flanke oder Pegel fiir Starten der Abramp-
funktion 3
C00488/6 0: Pegel L JogCtrlExtension_1: InputSens.Stop3
- Auswahl Flanke oder Pegel fiir Stoppfunktion 3

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00495 | Drehzahlgeberauswahl Index: 240804 = 5E10j,

Ab Version 02.00.00
Auswabhl des Riickfiihrsystems fiir die Istdrehzahl zur Motorregelung und Anzeige
» Geber-/Ruckfihrsystem

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Info
0 | Kein Geber Kein Geber fiir die Istdrehzahlermittlung vorhanden
1 | Gebersignal Fregin12 Drehzahlgebersignal wird eingespeist liber Digitalein-
gange DI1 und DI2

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer O COM M MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00496 | Geberauswertverfahren Index: 240794 = 5EOF,

Ab Version 02.00.00
» Geber-/Ruckfihrsystem

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Info
1 | geringauflésende Geber Hochgenaues Verfahren fiir geringauflosende Geber
(¢=128 Striche)
3 | Flankenzahlverfahren Einfaches Flankenzahlverfahren mit einstellbarer Ab-
tastzeit (C00425)

M Lesezugriff M Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2 Parameterliste | C00497

C00497

Ab Version 02.00.00

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

0.0 ms | 500.0

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00497/1 1.0 ms Geber Filterzeit Freqin12

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 10

C00516

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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Parameter-Referenz
Parameterliste | C00517

C00517

393

Parameter | Name:
C00517 | User-Menii

Datentyp: INTEGER_32
Index: 240584 = 5DFA,

Beim Einrichten einer Anlage miissen immer wieder Parameter verandert werden, bis die Anlage zufriedenstellend
funktioniert. Im sogenannten User-Menli eines Gerdtes konnen Sie sich eine Auswahl hdufig benutzter Parameter
zusammenstellen, um auf diese Parameter schnell zugreifen und diese verandern zu kénnen.

« Format: <Codenummer>,<Subcodenummer>

« Bei Einstellung "0,000" wird kein Eintrag im User-Menii angezeigt.

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.000 16000.000

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00517/1 51.000 C00051: Anzeige Drehzahlistwert
C00517/2 53.000 C€00053: Anzeige Zwischenkreisspannung
C00517/3 54.000 €00054: Anzeige Motorstrom

C00517/4 61.000 C00061: Anzeige Kiihlkérpertemperatur
C00517/5 137.000 C00137: Anzeige Geratezustand
C00517/6 166.003 C€00166/3: Anzeige aktuelle Fehlermeldung
C00517/7 0.000 User-Menli: Eintrag 7

C00517/8 11.000 C€00011: Bezugsdrehzahl

C00517/9 39.001 C00039/1: Festsollwert 1

C00517/10 39.002 C00039/2: Festsollwert 2

C00517/11 12.000 C€00012: Hochlaufzeit Hauptsollwert
C00517/12 13.000 C00013: Ablaufzeit Hauptsollwert
C00517/13 15.000 C€00015: U/f-Eckfrequenz

C00517/14 16.000 C00016: Umin-Anhebung

C00517/15 22.000 C00022: Imax motorisch

C00517/16 120.000 €00120: Einstellung Motoriiberlast (12xt)
C00517/17 87.000 C€00087: Motor-Bemessungsdrehzahl
C00517/18 99.000 C00099: Anzeige Firmwareversion
C00517/19 200.000 C€00200: Anzeige Firmware-Produkttyp
C00517/20 0.000 User-Menl: Eintrag 20

C00517/21 0.000 User-Menli: Eintrag 21

C00517/22 0.000 User-Menli: Eintrag 22

C00517/23 0.000 User-Menli: Eintrag 23

C00517/24 105.000 C00105: Ablaufzeit Schnellhalt
C00517/25 173.000 C€00173: Netzspannung

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1000

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00563

C00563

Parameter | Name:

€00563 | Stromiiberwachung: Verzégerungszeit

Datentyp: UNSIGNED_32
Index: 24012, = 5DCCy,

Ab Version 07.00.00

» Stromiiberwachung Uberlast

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.0 s

999.9

Subcodes Lenze-Einstellung

Info

C00563/1 3.0s

Stromiiberwachung: Verzégerungszeit Uberlast

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1000

C00565

Parameter | Name:

C00565 | Reakt. Netzphasenausfall

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 240104 = 5DCA,

Reaktion auf den Ausfall von Netzphasen

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | No Reaction

1| Fault

4 | WarninglLocked

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

C00567

Parameter | Name:

C00567 | Reakt. Drehzahlregler begrenzt

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 24008, = 5DC8},

Ab Version 02.00.00

Reaktion bei Begrenzung des Drehzahlreglerausgangs (bLimSpeedCtrlOut = TRUE)

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | No Reaction

1| Fault

4 | WarninglLocked

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

C00572

Parameter | Name:

C00572 | Schwelle Bremsw.-Uberlast

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 240034 = 5DC3},

Einstellbare Schwelle fiir die Uberwachung der Bremswiderstandsauslastung
- Die Reaktion bei Erreichen der Schwelle kann in C00574 ausgewahlt werden.

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0 %

100

100 %

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2

C00574

C00579

C00581

C00582

395

Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0574

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00574 | Reakt. Ubertemp. Bremswiderst. Index: 240014 = 5DC1y,

Reaktion, wenn die in C00572 eingestellte Schwelle fir die Uberwachung der Bremswiderstandsauslastung erreicht
wird.

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | No Reaction

1 Fault

4 | WarninglLocked

M Lesezugriff B Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00579 | Reakt. Drehzahliiberwachung Index: 239964 = 5DBCy,

Reaktion bei Erreichen der maximalen Drehzahlgrenze (C00909) oder Ausgangsfrequenzgrenze (C00910)

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | No Reaction

1| Fault

4 | WarninglLocked

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00581 | Reakt. LS_SetError_x Index: 23994, = 5DBA,

Auswabhl der Fehlerreaktionen fiir Applikationsfehlermeldungen

- Die Auslésung einer Applikationsfehlermeldung erfolgt durch eine FALSE-TRUE-Flanke an den Bindreingangen
bSetErrorl...2.

Auswabhlliste

No Reaction

Fault

0
1
2 | Trouble
4 | WarninglLocked

Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00581/1 1: Fault LS SetError 1:Reakt. bSetErrorl
C00581/2 1: Fault LS SetError 1:Reakt. bSetError2

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00582 | Reakt. Kiihlkérpertemp. > Abschalttemp. -5°C Index: 239934 = 5DB9,

Reaktion, wenn die Kiihlkdrpertemperatur die Abschalttemperaturschwelle erreicht hat.

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | No Reaction

1| Fault

4 | WarninglLocked

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1
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11.2

C00584

C00585

C00586

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00584

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00584 | Reakt. Stromiiberwachung Index: 239914 = 5DB7,

Ab Version 07.00.00
Reaktion bei Stromiiberlast
» Stromiiberwachung Uberlast

Auswabhlliste Info

0 | No Reaction

1| Fault
4 | WarninglLocked
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00584/1 0: No Reaction Reakt. Stromuberwachung Uberlast

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: " Datentyp: UNSIGNED_8
€00585 | Reakt. Motor-Ubertemp. PTC Index: 239904 = 5DB6y,

Reaktion bei Motoriibertemperatur
« Die Messung der Motortemperatur erfolgt mittels Kaltleitersensor.

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | No Reaction

1 Fault

4| WarninglLocked

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00586 | Reakt. Geberdrahtbruch Index: 239894 = 5DB5},

Ab Version 02.00.00
Reaktion bei Ausfall des Geberriickfiihrsystems oder Ausfall der Geberriickfiihrsystemspur durch Drahtbruch

Hinweis:
Die Uberwachung 18st ggf. trotz Encoder-Fehler nicht aus, wenn der Sollwert kleiner oder gleich 40 Hz ist.

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | No Reaction

1 Fault

4 | WarninglLocked

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1
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Parameter-Referenz
Parameterliste | C00594

C00594

C00597

C00598

397

Parameter | Name:

C00594 | Reakt. Steuerwortfehler

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 239814 = 5DAD),

Konfiguration von Uberwachungen der Geritesteuerung

Auswabhlliste

No Reaction

Fault

0
1
2 | Trouble
4 | WarninglLocked

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00594/1 0: No Reaction Reaktion, wenn das Fehlerbit 14 im CAN-Steuerwort ge-
setzt wird.

C00594/2 1: Fault Reaktion, wenn das Fehlerbit 14 im MCI-Steuerwort ge-

setzt wird.

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

€00597 | Reakt. LP1-Motorphasenfehler

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 239784 = 5DAA,

Reaktion bei Motorphasenausfall

« Bei der Online-Priifung handelt es sich um die Uberwachung der drei Motorphasen wihrend des Betriebs (Motor

dreht).

« Bei der statischen Priifung handelt es sich um die Priifung vor dem Lésen der Haltebremse.

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | No Reaction

1| Fault

4 | WarninglLocked

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer OO0 COM M MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

C00598 | Reakt. Drahtbruch AINx

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 23977, = 5DA9,

Konfiguration von Uberwachungen des Analogeingangs

» Analoge Klemmen

Auswabhlliste

No Reaction

Fault

0
1
2 | Trouble
4 | WarninglLocked

Subcodes Lenze-Einstellung

Info

C00598/1 1: Fault

Reaktion auf Drahtbruch an AIN1 bei Konfiguration als
4 ... 20 mA-Stromschleife

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1
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11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | CO0600

C00600

Parameter | Name:

C00600 | Reakt. Zwischenkreis-Unterspg.

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 239754 = 5DA7),

Konfiguration von Uberwachungen der Motorregelung (Gruppierung 3)

Auswabhlliste
1| Fault
2 | Trouble
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00600/1 2: Trouble Reaktion auf Unterspannung im Zwischenkreis

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1

C00601
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00601 | Verz.Reakt Fault:Zwischenkreis-Uberspannung Index: 23974 = 5DA6y,
Verzégerungszeiten fiir Fehlerreaktionen
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0.00 s 65.00
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00601/1 2.00s Verzégerungszeit fir Fehlerauslosung "Zwischenkreisii-
berspannung"
« Bei Zwischenkreisiiberspannung wird erst nach Ab-
lauf dieser Verzégerungszeit ein Fehler abgesetzt.
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1000
C00604
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00604 | Reakt. Geriteiiberlast (Ixt) Index: 239714 = 5DA3;,
Reaktion, wenn einstellbare Schwelle Gerdteauslastung (C00123) erreicht wird.
« Die aktuelle Gerateauslastung wird in C00064 angezeigt.
Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)
0 | No Reaction
1| Fault
4 | WarningLocked
M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1
C00606

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06

Parameter | Name:

C00606 | Reakt. Motoriiberlast (I*xt)

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 239694 = 5DA1;,

Reaktion, wenn die in C00066 angezeigte Motorbelastung den Wert "100.00 %" erreicht.

» Motoriiberlastiiberwachung (12xt)

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0

No Reaction

1

Fault

4

Warninglocked

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer OO0 COM M MOT Normierungsfaktor: 1
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11.2

C00607

€00620

399

Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0607

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00607 | Reakt. Max. Drehzahl erreicht Index: 239684 = 5DAOy,

Ab Version 02.00.00

Reaktion, wenn die maximale Eingangsfrequenz der Drehzahlistwertriickfiihrung liber die digitalen Eingdnge er-
reicht wird.

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | No Reaction

1 Fault

4 | WarninglLocked

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00620 | Sys. Verb. 16-Bit Index: 239554 = 5D93,

Verbindungsparameter: 16-Bit-Eingdnge
« Selektion der 16-Bit-Ausgangssignale zur Verbindung mit den 16-Bit-Eingangssignalen.
« In der Auswabhlliste sind alle 16-Bit-Ausgangssignale aufgefiihrt, die den durch die Subcodes abgebildeten 16-
Bit-Eingdngen zugeordnet werden kdnnen.

Auswabhlliste

Siehe Auswahlliste Analogsignale

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00620/1 0: Nicht verbunden Reserviert

C00620/2 0: Nicht verbunden Reserviert

C00620/3 0: Nicht verbunden Reserviert

C00620/4 0: Nicht verbunden Reserviert

C00620/5 0: Nicht verbunden LS DisFree: wDisl
C00620/6 0: Nicht verbunden LS DisFree: wDis2
C00620/7 0: Nicht verbunden LS DisFree: wDis3
C00620/8 0: Nicht verbunden LS DisFree: wDis4
€00620/9 0: Nicht verbunden LS DisFree_a:nDisl_a
C00620/10 0: Nicht verbunden LS DisFree_a:nDis2_a
C00620/11 0: Nicht verbunden LS DisFree_a:nDis3_a
C00620/12 0: Nicht verbunden LS_DisFree_a: nDis4_a
C00620/13 0: Nicht verbunden LS Convert 1:Inl
C00620/14 0: Nicht verbunden LS Convert 1:1n2
C00620/15 0: Nicht verbunden LS Convert 2:Inl
C00620/16 0: Nicht verbunden LS Convert 2:1n2
C00620/17 0: Nicht verbunden LS Convert 3:In1
C00620/18 0: Nicht verbunden LS Convert 3:1In2
C00620/19 0: Nicht verbunden Reserviert

C00620/20 0: Nicht verbunden MCI_wState/CAN1_wState
C€00620/21 0: Nicht verbunden MCI_wOut2/CAN1_wOut2
C00620/22 0: Nicht verbunden MCI_wOut3/CAN1_wOut3
C00620/23 0: Nicht verbunden MCI_wOut4/CAN1_wOut4
C00620/24 0: Nicht verbunden MCI_wOut5/CAN2_wOutl
C00620/25 0: Nicht verbunden MCI_wOut6/CAN2_wOut2

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06




11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00621
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00620 | Sys. Verb. 16-Bit Index: 23955 = 5D93,
C00620/26 0: Nicht verbunden MCI_wOut7/CAN2_wOut3
C00620/27 0: Nicht verbunden MCI_wOut8/CAN2_wOut4
M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP CIPLC-STOP [ Kein Transfer C1COM CIMOT  Normierungsfaktor: 1
C00621
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00621 | Sys. Verb. Bool Index: 23954 = 5D92y,
Verbindungsparameter: Bindre Eingdnge
« Selektion der bindren Ausgangssignale zur Verbindung mit den binaren Eingangssignalen.
« In der Auswabhlliste sind alle bindren Ausgangssignale aufgefiihrt, die den durch die Subcodes abgebildeten bi-
ndren Eingdngen zugeordnet werden kdnnen.
Auswabhlliste
Siehe Auswahlliste Digitalsignale
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00621/1 50: LA_NCtrl: bDriveFail LS DigitalOutput: bRelay
C00621/2 51: LA_NCtrl: bDriveReady LS DigitalOutput: bOutl
C00621/3 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/4 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/5 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/6 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/7 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bStatusBit0
C00621/8 65: LA_NCtrl: bimaxActive LA NCtrl: bStatusBit2
C€00621/9 62: LA_NCtrl: bSpeedSetReached LA_NCtrl: bStatusBit3
C00621/10 63: LA_NCtrl: bSpeedActEqSet LA_NCtrl: bStatusBit4
C00621/11 64: LA_NCtrl: bNActCompare LA_NCtrl: bStatusBit5
C00621/12 60: LA_NCtrl: bSpeedCcw LA NCtrl: bStatusBit14
C00621/13 51: LA_NCtrl: bDriveReady LA NCtrl: bStatusBit15
C00621/14 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/15 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/16 0: Nicht verbunden LS DisFree b:bDis1
C00621/17 0: Nicht verbunden LS DisFree b: bDis2
C00621/18 0: Nicht verbunden LS DisFree b:bDis3
C00621/19 0: Nicht verbunden LS DisFree b: bDis4
C00621/20 0: Nicht verbunden LS DisFree b: bDis5
C00621/21 0: Nicht verbunden LS DisFree b: bDis6
C00621/22 0: Nicht verbunden LS DisFree b: bDis7
C00621/23 0: Nicht verbunden LS DisFree b:bDis8
C00621/24 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/25 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/26 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/27 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/28 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/29 0: Nicht verbunden Reserviert
C00621/30 0: Nicht verbunden MCI_bState_BO/CAN1_bState_BO
C€00621/31 0: Nicht verbunden MCI_bState_B1/CAN1_bState_B1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00621

401

Parameter | Name:

€00621 | Sys. Verb. Bool

Datentyp: UNSIGNED_16

Index: 239544 = 5D92),

C00621/32 0: Nicht verbunden MCI_bState_B2/CAN1_bState_B2
C00621/33 0: Nicht verbunden MCI_bState_B3/CAN1_bState B3
C00621/34 0: Nicht verbunden MCI_bState_B4/CAN1_bState_B4
C00621/35 0: Nicht verbunden MCI_bState_B5/CAN1_bState_B5
C00621/36 0: Nicht verbunden MCI_bState_B6/CAN1_bState_B6
C00621/37 0: Nicht verbunden MCI_bState_B7/CAN1_bState_B7
C00621/38 0: Nicht verbunden MCI_bState_B8/CAN1_bState B8
C00621/39 0: Nicht verbunden MCI_bState_B9/CAN1_bState_B9
€00621/40 0: Nicht verbunden MCI_bState_B10/CAN1_bState_B10
C00621/41 0: Nicht verbunden MCI_bState_B11/CAN1_bState_B11
€00621/42 0: Nicht verbunden MCI_bState_B12/CAN1_bState_B12
C00621/43 0: Nicht verbunden MCI_bState_B13/CAN1_bState B13
C00621/44 0: Nicht verbunden MCI_bState_B14/CAN1_bState_B14
C00621/45 0: Nicht verbunden MCI_bState_B15/CAN1_bState B15
C00621/46 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B0/CAN1_bOut2_BO
C00621/47 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B1/CAN1_bOut2_B1
C00621/48 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B2/CAN1_bOut2_B2
C00621/49 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B3/CAN1_bOut2_B3
C00621/50 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B4/CAN1_bOut2_ B4
C00621/51 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B5/CAN1_bOut2_B5
€00621/52 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B6/CAN1_bOut2_B6
C00621/53 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B7/CAN1_bOut2_B7
C00621/54 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B8/CAN1_bOut2_B8
C00621/55 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B9/CAN1_bOut2_ B9
C00621/56 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B10/CAN1_bOut2_B10
C00621/57 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B11/CAN1_bOut2_B11
C00621/58 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B12/CAN1_bOut2_B12
€00621/59 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B13/CAN1_bOut2_B13
C00621/60 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B14/CAN1_bOut2_B14
C00621/61 0: Nicht verbunden MCI_bOut2_B15/CAN1_bOut2_B15
C00621/62 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_BO/CAN2_bOutl_BO
C00621/63 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B1/CAN2_bOutl_B1
C00621/64 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B2/CAN2_bOutl B2
C00621/65 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B3/CAN2_bOutl_B3
C00621/66 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B4/CAN2_bOutl_B4
C00621/67 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B5/CAN2_bOutl_B5
C00621/68 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B6/CAN2_bOutl_B6
C00621/69 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B7/CAN2_bOutl_B7
C00621/70 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B8/CAN2_bOutl_B8
C€00621/71 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B9/CAN2_bOutl_B9
C00621/72 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B10/CAN2_bOutl_B10
€00621/73 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B11/CAN2_bOutl B11
C00621/74 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B12/CAN2_bOutl B12
C00621/75 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B13/CAN2_bOutl_B13
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C00632

C00633

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00632

Datentyp: UNSIGNED_16

Parameter | Name:
Index: 23954, = 5D92;,

€00621 | Sys. Verb. Bool

C00621/76 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B14/CAN2_bOutl_B14

C00621/77 0: Nicht verbunden MCI_bOut5_B15/CAN2_bOutl B15

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Datentyp: INTEGER_16

Parameter | Name:
Index: 23943, = 5D87},

C00632 | L_NSet_1: Max.SperrFrq.

Maximalgrenzwerte fiir Drehzahlsperrbereiche
« Einstellung der maximalen Grenzwerte der Sperrbereiche, in denen die Drehzahl nicht konstant verlaufen darf.

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

0.0 % 199.9

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00632/1 0.0% L_NSet 1:Sperr-Drehz.1 max
C00632/2 0.0% L _NSet 1:Sperr-Drehz.2 max
C00632/3 0.0 % L_NSet 1:Sperr-Drehz.3 max

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer OCOM [OMOT Normierungsfaktor: 100

Datentyp: INTEGER_16

Parameter | Name:
Index: 239424 = 5D86,

C00633 | L_NSet_1: Min.SperrFrq.

Minimalgrenzwerte fiir Drehzahlsperrbereiche
« Einstellung der minimalen Grenzwerte der Sperrbereiche, in denen die Drehzahl nicht konstant verlaufen darf.

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.0 % 199.9

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00633/1 0.0 % L_NSet 1:Sperr-Drehz.1 min
C00633/2 0.0% L_NSet_1:Sperr-Drehz.2 min
C00633/3 0.0% L _NSet 1:Sperr-Drehz.3 min

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100
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11.2

C00634

€00680

403

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00634

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00634 | L_NSet_1: wState Index: 239414 = 5D85,

FB L_NSet_ 1:Bit-codierte Statusanzeige

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0X0000 | OXFFFF
Wert ist bit-codiert: Info
Bit 0 | Kein Sperrber. aktiv 1 =Keine Sperrbereiche eingestellt fiir Konstantdrehzah-
len
Bit 1 | Sperrber. 1 aktiv 1 = Unterdriickung konstanter Drehzahlverlaufe inner-
halb der Grenzen des Sperrbereichs 1
Bit 2 | Sperrber. 2 aktiv 1 = Unterdriickung konstanter Drehzahlverlaufe inner-
halb der Grenzen des Sperrbereichs 2
Bit 3 | Sperrber. 3 aktiv 1 = Unterdriickung konstanter Drehzahlverldufe inner-
halb der Grenzen des Sperrbereichs 3
Bit 4 | Jog in Sperrber. 1 = Drehzahlsollwert verlduft mittels Rampe innerhalb
eines Drehzahlsperrbereichs
Bit 5 | MaxLimit aktiv 1 = Drehzahlsollwert verlauft an der maximalen Dreh-
zahlgrenze
Bit 6 | MinLimit aktiv 1 = Drehzahlsollwert verlauft an der minimalen Dreh-
zahlgrenze

Bit 7 | Reserviert

Bit 8 | Reserviert

Bit 9 | Reserviert

Bit 10 | Reserviert

Bit 11 | Reserviert

Bit 12 | Reserviert

Bit 13 | Reserviert

Bit 14 | Reserviert

Bit 15 | Reserviert

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP M Kein Transfer 00 COM [ MOT

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00680 | L_Compare_1: Fkt. Index: 238954 = 5D57),

FBL_Compare_1: Vergleichsfunktion
- Ist die Aussage der ausgewdhlten Vergleichsfunktion wahr, wird der bindre Ausgang bOut auf TRUE gesetzt.

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)
1/Inl1=1In2
2|In1>In2
3/In1<In2
4| |In1| =|In2|
51 [In1| > |In2]
6| |In1] < |In2|

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



11

11.2

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00681

C00681

€00682

C00700

Parameter | Name:

C00681 | L_Compare_1: Hysterese

Datentyp: INTEGER_16
Index: 238944 = 5D56y,

FB L Compare_1: Hysterese fiir die in C00680 gewahlte Vergleichsfunktion

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.0 \ % 100.0

0.5%

M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O0JCOM [OMOT Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name:
C00682 | L_Compare_1: Fenster

Datentyp: INTEGER_16
Index: 23893, = 5D55,

FBL Compare_1:Fenster fiir die in C00680 gewdhlte Vergleichsfunktion

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.0 \ % 100.0

2.0%

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM [ MOT Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name:

€00700 | LA_NCtrl: Verbindungsliste analog

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 238754 = 5D43,

Auswabhlliste

Siehe Auswabhlliste Analogsignale

Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00700/1 10: LS_Analoglnput: ninl_a LA_NCtrl: nMainSetValue_a
C00700/2 22:1S_ParFree_a:nC472 3 a LA_NCtrl: nTorqueMotLim_a
C€00700/3 22:LS_ParFree_a: nC472_3_a LA_NCtrl: nTorqueGenlim_a
C00700/4 15:LS_Local: potentiometer P1 (con- | Key switch: max speed
tinous)
C00700/5 6:LS_ParFix: wDriveCtrl LA_NCtrl: Network(MCI/CAN)_wDriveControl
C00700/6 1: LS_ParFix: nPos100_a(100.0%) LA_NCtrl: nPIDVpAdapt_a

C00700/7 0: Nicht verbunden

LA_NCtrl: nPIDActValue_a

C00700/8 1: LS_ParFix: nPos100_a(100.0%) LA_NCtrl: nPIDInfluence_a
C€00700/9 0: Nicht verbunden LA_NCtrl: nPIDsetValue_a
C00700/10 0: Nicht verbunden LA_NCtrl: nAuxSetValue_a
C00700/11 0: Nicht verbunden L Counter 1:wLdVal
C00700/12 0: Nicht verbunden L Counter_1:wCmpVal
C00700/13 0: Nicht verbunden L Compare_1:niInl_a
C00700/14 0: Nicht verbunden L Compare_1:nln2_a
C00700/15 0: Nicht verbunden LS ParReadWrite 1:wParlndex
C00700/16 0: Nicht verbunden LS ParReadWrite 1:wParSubindex
C00700/17 0: Nicht verbunden LS ParReadWrite 1:wlnHWord
C00700/18 0: Nicht verbunden LS ParReadWrite 1:wInLWord
C00700/19 0: Nicht verbunden LA_NCtrl: nAuxTorqueValue_a

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00701

C00701

405

Parameter | Name:

C00701 | LA_NCtrl: Verbindungsliste digital

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 238744 = 5D42,

Auswabhlliste

Siehe Auswahlliste Digitalsignale

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00701/1 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bCInh

C00701/2 10: LS_Digitallnput: bCinh LA_NCtrl: bFailReset
C00701/3 0: Nicht verbunden LA _NCtrl: bSetQuickstop
C00701/4 13:LS_Digitallnput: bin3 LA_NCtrl: bSetDCBrake
C€00701/5 14:LS_Digitallnput: bin4 LA_NCtrl: bSetSpeedCcw
C00701/6 11: LS_Digitallnput: binl LA_NCtrl: blogSpeed1
C00701/7 12:LS_Digitallnput: bin2 LA_NCtrl: bJogSpeed2
C00701/8 0: Nicht verbunden LA _NCtrl: bMPotUp
C00701/9 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bMPotDown
C00701/10 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bMPotInAct
C00701/11 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bMPotEnable
C00701/12 0: Nicht verbunden LA_NCtrl: bRFG_0O

C00701/13 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bSetErrorl
C00701/14 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bSetError2
C00701/15 1:LS_ParFix: bTrue LA_NCtrl: bPIDInfluenceRamp
C00701/16 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bPIDIOff
C00701/17 1:LS_ParFix: bTrue LA NCtrl: bRLOCw
C00701/18 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bRLQCcw
C00701/19 15:LS_Digitallnput: bin5 LA_NCtrl: bBrkRelease
C00701/20 0: Nicht verbunden L Counter_1: bClkUp
C00701/21 0: Nicht verbunden L Counter 1:bClkDown
C00701/22 0: Nicht verbunden L Counter 1:bload
C00701/23 0: Nicht verbunden L DigitalDelay 1:bin
C00701/24 0: Nicht verbunden L DigitalDelay 2:bin
C00701/25 0: Nicht verbunden LS WriteParamlList: bExecute
C00701/26 0: Nicht verbunden LS WriteParamlList: bSelectWriteValue_1
C00701/27 0: Nicht verbunden L_FreqIln12: bEncCntReset
C00701/28 0: Nicht verbunden L_DigitallLogic_1:binl
C00701/29 0: Nicht verbunden L DigitallLogic_1: bin2
C00701/30 0: Nicht verbunden L Digitallogic_2:binl
C00701/31 0: Nicht verbunden L DigitallLogic_2: bin2
C00701/32 0: Nicht verbunden LS ParReadWrite 1:bExecute
C00701/33 0: Nicht verbunden LS ParReadWrite 1:bReadWrite
C00701/34 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bPIDInAct
C00701/35 0: Nicht verbunden LA NCtrl: bPIDOFf

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1
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11 Parameter-Referenz
11.2 Parameterliste | C00720

€00720

Ein- und Ausschalt-Verzégerungszeit

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

0.0 s | 3600.0

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00720/1 0.0s L DigitalDelay 1:Ein-Verz.
C00720/2 0.0s L DigitalDelay 1:Aus-Verz.

M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT Normierungsfaktor: 1000

C00721
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0.0 s | 3600.0
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00721/1 0.0s L DigitalDelay 2:Ein-Verz.
C00721/2 0.0s L DigitalDelay 2:Aus-Verz.
M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP CIPLC-STOP [ Kein Transfer C1COM O MOT  Normierungsfaktor: 1000
C00725
Anzeige der aktuellen Schaltfrequenz
« Bei Auswahl einer variablen Schaltfrequenz in C00018 kann sich die Schaltfrequenz in Abhadngigkeit von der Aus-
lastung und der Drehfrequenz dndern.
Auswahlliste (nur Anzeige)
0|2 kHz
1|4 kHz
2| 8kHz
3|16 kHz
M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 1
C00729
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11.2

Parameter-Referenz
Parameterliste | C00761

C00761

Co0800

C00801

€00802

407

Parameter | Name:

C00761 | L_JogCtrlExtension_1: Verbindungsliste digital

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 238144 = 5D06y,

Ab Version 05.00.00

Verbindungsparameter fiir FB L_JogCtrlExtension_1

- Selektion der bindren Ausgangssignale zur Verbindung mit den bindren Eingangssignalen
« In der Auswabhlliste sind alle bindren Ausgangssignale aufgefiihrt, die den durch die Subcodes abgebildeten bi-

ndren Eingdngen des FBs zugeordnet werden kénnen.

Auswabhlliste

Siehe Auswabhlliste Digitalsignale

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00761/1 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension_1: binputSell
C00761/2 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension_1: binputSel2
C00761/3 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension 1:bSlowDown1l
C00761/4 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension_1: bStopl
C00761/5 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension 1: bSlowDown2
C00761/6 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension_1: blStop2
C00761/7 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension 1: bSlowDown3
C00761/8 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension_1: bStop3
C00761/9 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension_1: bRfgin
C00761/10 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension_1: blogl
C00761/11 0: Nicht verbunden L JogCtrlExtension_1: blog2

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer 0 COM O MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

C00800 | L_MPot_1: Obere Grenze

Datentyp: INTEGER_16
Index: 237754 = 5CDFy,

FB L_MPot_1: Obere Grenze der Motorpotentiometerfunktion

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

-199.9

%

199.9

100.0 %

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM [ MOT Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name:

C00801 | L_MPot_1: Untere Grenze

Datentyp: INTEGER_16
Index: 237744 = 5CDEy,

FBL _MPot_1:Untere Grenze der Motorpotentiometerfunktion

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

-199.9

%

199.9

-100.0 %

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name:

C00802 | L_MPot_1: Hochlaufzeit

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 237734 = 5CDDy,

FBL_MPot_1: Hochlaufzeit der Motorpotentiometerfunktion

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.1

S

999.9

10.0s

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 10

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11.2

Parameter-Referenz
Parameterliste | CO0803

C00803

C00804

C00805

C00806

Parameter | Name:

C00803 | L_MPot_1: Ablaufzeit

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 237724 = 5CDC,

FBL_MPot_1: Ablaufzeit der Motorpotentiometerfunktion

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.1 \ s 999.9

10.0s

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM O MOT Normierungsfaktor: 10

Parameter | Name:

C00804 | L_MPot_1: Inaktiv-Fkt.

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 237714 = 5CDBy,

FB L _MPot_1:Auswahl der Reaktion bei Deaktivierung des Motorpotentiometers liber den Eingang binAct

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Info

0 | Wert beibehalten

Ausgangswert beibehalten

Ablauf auf 0

Ablauf liber Rampe auf 0

Ablauf auf u. Grenze

Ablauf iiber Rampe auf die untere Grenze (C00801)

Sprung auf 0

1
2
3 | Ohne Rampe auf 0
4

Ohne Rampe auf u. Grenze

Sprung auf die untere Grenze (C00800)

5 | Hochlauf auf o. Grenze

Hochlauf tiber Rampe auf die obere Grenze (C00800)

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

€00805 | L_MPot_1: Init-Fkt.

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 237704 = 5CDA,,

FBL MPot 1:Auswahl der Reaktion beim Einschalten des Gerates

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | Letzten Wert laden

1 U. Grenze laden

2 | 0laden

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name:

C00806 | L_MPot_1: Verwenden

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 237694 = 5CD9},

FBL_MPot_1:Verwendung des Motorpotentiometers

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

Info

0 | Nein Das Motorpotentiometer wird nicht verwendet.

» Deram Eingang nin_a anliegende Analogwert wird
ohne Verdnderung zum Ausgang nOut_a durchge-
schliffen.

1|Ja Das Motorpotentiometer wird verwendet.

« Der am Eingang nin_a anliegende Analogwert wird
Uiber das Motorpotentiometer gefiihrt und am Aus-
gang nOut_a ausgegeben.

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer OO0 COM O MOT Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste | C00820

C00820
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00820 | L_DigitalLogic_1: Funktion Index: 237554 = 5CCBy,

Ab Version 02.00.00
FB L DigitalLogic_1: Auswahl der internen Logikverschaltung

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Info
0|/ bOut=0 Fester Wert "FALSE"
1|/ bOut=1 Fester Wert "TRUE"
2 | bOut = bin1 AND bIn2 UND-Verkniipfung
3 | bOut = bin1 OR bIn2 ODER-Verkniipfung
4 | bOut = f(Wahrheitstabelle) Es wird die in C00821 parametrierte Wahrheitstabelle
verwendet.

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer 0 COM [OMOT Normierungsfaktor: 1

C00821
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00821 | L_DigitalLogic_1: Wahrheitstabelle Index: 237544 = 5CCAy
Ab Version 02.00.00
FB L DigitalLogic 1: Parametrierung der Wahrheitstabelle
Auswabhlliste
0 | False
1 True
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00821/1 0: False bin1=0/bIn2=0
C00821/2 0: False bln1=1/bIin2=0
C00821/3 0: False bin1=0/bIin2=1
C00821/4 0: False bin1=1/bin2=1
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1
C00822
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00822 | L_DigitalLogic_2: Funkton Index: 237534 = 5CC9y,

Ab Version 04.00.00
FB L DigitalLogic_2: Auswahl der internen Logikverschaltung

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Info
0| bOut=0 Fester Wert "FALSE"
1|/ bOut=1 Fester Wert "TRUE"
2 | bOut =bIin1 AND... bin3 UND-Verkniipfung
3 | bOut = bln1 OR... bIn3 ODER-Verkniipfung
4| bOut = f(Wahrheitstabelle) Es wird die in C00823 parametrierte Wahrheitstabelle
verwendet.

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer 0 COM O MOT Normierungsfaktor: 1
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste | C00823
C00823
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€00823 | L_DigitalLogic_2: Wahrheitstabelle Index: 237524 = 5CC8y,
Ab Version 04.00.00
FB L Digitallogic_2: Parametrierung der Wahrheitstabelle
Auswabhlliste
0 | False
1| True
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00823/1 0: False bin1=0/bIn2=0
C00823/2 0: False bin1=1/bin2=0
C00823/3 0: False bln1=0/bln2=1
C00823/4 0: False bin1=1/bin2=1
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP CIPLC-STOP [ Kein Transfer CJCOM O MOT  Normierungsfaktor: 1

C00830
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00830 | 16Bit-Input analog Index: 237454 = 5CC1y
Prozentuale Anzeige von 16-bit-Eingangswerten verschiedener Bausteine
Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
-199.9 \ % 199.9
Subcodes Info
C00830/1 L NSet 1:nNSet_a
C00830/2 L_NSet 1:nOut_a
C00830/3 LS_MCTRL: nSpeedSetValue_a
C00830/4 LS_MCTRL: nTorqueMotLimit_a
C€00830/5 LS_MCTRL: nTorqueGenLimit_a
C00830/6 L PCTRL 1:nAct_a
C00830/7 L_PCTRL_1:nAdapt_a
C00830/8 L PCTRL 1:nSet_a
C00830/9 L_PCTRL 1:ninflu_a
C00830/10 L PCTRL_1:nNSet_a
C00830/11 L MPot_1:nin_a
C00830/12 LA_NCtrl: nAuxSpdValue_a
C00830/13 L Compare 1:nInl_a
C00830/14 L Compare_1:nIn2_a
C00830/15 LA_NCtrl: nAuxTorqueValue_a
M Lesezugriff [ Schreibzugriff CIRSP [CIPLC-STOP M Kein Transfer C1COM LCIMOT  Normierungsfaktor: 100
C00831

Parameter | Name:

C00831 | 16Bit-Input common

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 237444 = 5CCOy,

Dezimale/Hexadezimale/Bit-codierte Anzeige von 16-bit-Eingangswerten verschiedener Bausteine

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0x0000

OXFFFF

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste

Parameter | Name:

C00831 | 16Bit-Input common

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 237444 = 5CCOy,

Wert ist bit-codiert:

Bit 0 | Bit0

Bit 15 | Bit15
Subcodes Info
C00831/1 LS_DCTRL: wCANControl
C00831/2 L Counter 1:wLdVal
C00831/3 L_Counter_1:wCmpVal

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0O COM [ MOT

C00833

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00833 | 8Bit-Input Index: 237424 = 5CBE},
Anzeige des Signalzustandes der bindren Eingdnge verschiedener Bausteine
Auswabhlliste

0 | False

1 True
Subcodes Info
C00833/1 L_NSet 1:bRfg0
C00833/2 L NSet 1:bNSetinv
C00833/3 L _NSet 1:blogl
C00833/4 L NSet 1:blog2
C00833/5 LS SetError 1:bSetErrorl
C00833/6 LS SetError 1:bSetError2
C00833/7 L _MPot_1: bUp
C00833/8 L MPot_1:bInAct
C00833/9 L MPot 1: bDown
C00833/10 L MPot_1:bEnable
C00833/11 L PCTRL 1:bInAct
C00833/12 L PCTRL 1:blOff
C00833/13 L _PCTRL 1: bEnableInfluenceRamp
C00833/14 LS_DCTRL: bCINH
C00833/15 LS_DCTRL: bFailReset
C00833/16 LS_DCTRL: bStatus_B0O
C00833/17 LS_DCTRL: bStatus_B2
C00833/18 LS_DCTRL: bStatus_B3
€00833/19 LS_DCTRL: bStatus_B4
C00833/20 LS_DCTRL: bStatus_B5
C00833/21 LS_DCTRL: bStatus_B14
C00833/22 LS_DCTRL: bStatus_B15
C00833/23 L RLO 1:bCw
C00833/24 L RLO 1:bCcw
C00833/25 MCK: bBrkRelease
C00833/26 L_Counter_1:bClkUp

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00833 | 8Bit-Input Index: 23742, = 5CBE,
C00833/27 L Counter 1:bClkDown
C00833/28 L Counter 1:bload
C00833/29 L DigitalDelay 1:bin
C00833/30 L DigitalDelay_2:bIn
C00833/31 LS WriteParamList: bExecute
C00833/32 LS WriteParamList: bSelectWriteValue
C00833/33 L Digitallogic 1:binl
C00833/34 L DigitalLogic_1: bIln2
C00833/35 L _NSet_1: bSetQuickStop
C00833/36 L Digitallogic_2: binl
C00833/37 L DigitalLogic_2: bIn2
C00833/38 LS ParReadWrite 1: bExecute
C00833/39 LS ParReadWrite 1: bReadWrite
C00833/40 L _Fregin12: bEncCntReset
C00833/41 L PCTRL 1:bPIDOff
C00833/42 L_JogCtrlExtension_1: binputSell
C00833/43 L JogCtrlExtension_1: binputSel2
C00833/44 L JogCtrlExtension 1: bSlowDownl
C00833/45 L JogCtrlExtension_1: bStopl
C00833/46 L JogCtrlExtension 1: bSlowDown2
C00833/47 L JogCtrlExtension_1: bStop2
C00833/48 L JogCtrlExtension 1:bSlowDown3
C00833/49 L JogCtrlExtension_1: bStop3
C00833/50 L JogCtrlExtension_1: bRfgin
C00833/51 L_JogCtrlExtension_1: blogl
C00833/52 L JogCtrlExtension_1: blog2
M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [1PLC-STOP M Kein Transfer C1COM CIMOT  Normierungsfaktor: 1
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11.2 Parameterliste
C00876
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00876 | Eingangswérter Network MCI/CAN Index: 236994 = 5C93y,
Anzeige der 16-Bit-Eingangswerte der MCI/CAN-Schnittstelle
» Kommunikation
Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0x0000 \ OXFFFF
Wert ist bit-codiert:
Bit 0 | BitO
Bit 15 | Bit15
Subcodes Info
C00876/1 MCI_wCtrl/CAN1_wCtrl
C00876/2 MCI_wIn2/CAN1_wIn2
C00876/3 MCI_wIn3/CAN1_wIn3
C00876/4 MCI_wIn4/CAN1_wIn4
€00876/5 MCI_wIn5/CAN2_wInl
C00876/6 MCI_wIn6/CAN2_wIn2
C00876/7 MCI_wIn7/CAN2_wIn3
C00876/8 MCI_wIn8/CAN2_wIn4
M Lesezugriff [ Schreibzugriff CIRSP CIPLC-STOP [ Kein Transfer CJCOM O MOT

C00877
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00877 | Ausgangsworter Network MCI/AN Index: 23698 = 5C92,
Anzeige der 16-Bit-Ausgangswerte der MCI/CAN-Schnittstelle
» Kommunikation
Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0x0000 | OXFFFF
Wert ist bit-codiert:
Bit 0 | Bit0
Bit 15 | Bit15
Subcodes Info
C00877/1 MCI_wState/CAN1_wState
€00877/2 MCl_wOut2/CAN1_wOut2
C00877/3 MCI_wOut3/CAN1_wOut3
C00877/4 MCI_wOut4/CAN1_wOut4
C00877/5 MCI_wOut5/CAN2_wOutl
C00877/6 MCI_wOut6/CAN2_wOut2
C00877/7 MCl_wOut7/CAN2_wOut3
C00877/8 MCI_wOut8/CAN2_wOut4
M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [IPLC-STOP M Kein Transfer C1COM O MOT
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste
C00890
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00890 | LP_Network_InOut: Invertierung Index: 236854 = 5C85y,
Ab Version 04.00.00
Uber diesen Parameter lassen sich die Steuer- und Statusbits der MCI-Portbausteine invertieren
Einstellbereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0x0000 OXFFFF
Wert ist bit-codiert: Info
Bit 0 | aktiv Bit gesetzt = Invertierung aktiv
Bit 15 | aktiv
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00890/1 0x0000 LP_Network_In: Invert.Ctrl_B0..15
€00890/2 0x0000 LP_Network_Out: Invert.State_B0..15
C00890/3 0x0000 LP_Network_lIn: Invert. In2_B0..15
C00890/4 0x0000 LP_Network_Out: Invert.Out2_B0..15
M Lesezugriff I Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP O Kein Transfer O COM O MOT

C00909
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00909 | Drehzahlbegrenzung Index: 23666 = 5C72,
Maximale positive/negative Drehzahl fiir alle Motorregelungsarten
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0.0 % 175.0
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00909/1 120.0 % Max. pos. Drehzahl
C00909/2 120.0 % Max. neg. Drehzahl
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM M MOT Normierungsfaktor: 100
C00910
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00910 | Frequenzbegrenzung Index: 236654 = 5C71,

Maximale positive/negative Ausgangsfrequenz fiir alle Motorregelungsarten

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 Hz 300

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00910/1 300 Hz Max. pos. Ausgangsfrequenz
C€00910/2 300 Hz Max. neg. Ausgangsfrequenz

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1
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11.2 Parameterliste
C00937
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00937 | Feldorientierte Motorstrome Index: 236384 = 5C56y,
Ab Version 04.00.00
» Feldschwachung fiir Synchronmotoren
Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0.00 | A 320.00
Subcodes Info
C00937/1 Feldbildener Strom
M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer CO0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100
C00938
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00938 | PSM: Motormaximalstrom Feldschwéchung Index: 236374 = 5C55y,
Ab Version 04.00.00
» Feldschwachung fiir Synchronmotoren
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.00 % 500.00 | 30.00 %
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ Kein Transfer 00COM M MOT  Normierungsfaktor: 100
C00939
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€00939 | Ultimativer Motorstrom Index: 236364 = 5C54y,
Ab Version 03.00.00
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 A 3000.0 | 3000.0 A
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM M MOT Normierungsfaktor: 10
C00965

Parameter | Name:

C00965 | Max. Motordrehzahl

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 236104 = 5C3A,,

Ab Version 04.00.00
Wenn der Antrieb die hier eingestellte Motordrehzahl erreicht:
- Erfolgt die Fehlerreaktion "Fault", d. h. der Motor wird sofort stillgesetzt.
« Wird die Fehlermeldung "0S2: Max. Motordrehzahl erreicht" in das Logbuch eingetragen.

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

50 min-1 9999 | 9999 min-1

M Lesezugriff B Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1
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11.2

C00971

C00972

C00973

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00971 | VFC: Begrenzung U/f +Geber Index: 236044 = 5C34;,

Ab Version 02.00.00
Begrenzung der Ausgangsfrequenz des Schlupfreglers sowie Begrenzung der eingepragten Standerfrequenz fiir die
U/f-Regelung (VFCplus+Geber)

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.00 Hz \ 100.00

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00971/1 10.00 Hz Maximaler Ausgangs- bzw. Stellwert des Schlupfreglers

« Der Schlupfreglerausgang wird auf den hier einge-
stellten Wert motorisch und generatorisch begrenzt.

- Es wird empfohlen, das 1- bis 3-fache der Schlupffre-
quenz des Motors als Begrenzungswert vorzugeben.

C00971/2 100.00 Hz Maximale Frequenzabweichung zwischen der liber den
Geber gemessenen mechanischen Drehfrequenz (Dreh-
zahl) und der eingepragten Standerfrequenz.
« Durch eine Begrenzung kann z. B. bei Fahrt auf einen
festen Anschlag eine Uberstromabschaltung verhin-
dert werden.

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00972 | VFC: Vp U/f +Geber Index: 236034 = 533,

Ab Version 02.00.00
Proportionale Verstarkung des Schlupfreglers fiir U/f-Regelung (VFCplus+Geber)
« Die Verstarkung ist in Abhangigkeit des Antriebssystems und der Geberauflésung zu wahlen (Bereich von
0.005 ... 5).
« Hohe Verstarkungen setzen hohe Strichzahlen voraus.

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.000 ‘ Hz/Hz 64.000 | 0.100 Hz/Hz
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1000

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00973 | VFC: Ti U/f +Geber Index: 23602, = 5C32,

Ab Version 02.00.00
Integrale Zeitkonstante des Schlupfreglers fiir U/f-Regelung (VFCplus+Geber)
« Die Zeitkonstante sollte in der Regel in einem Bereich von 20 ms (hohe Dynamik) bis 200 ms (geringe Dynamik)
gewahlt werden.

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 ms 6000.0 | 100.0 ms
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM M MOT Normierungsfaktor: 10
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11.2 Parameterliste

C00975

Parameter | Name:

€00975 | VFC-ECO: Vp

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 236004 = 5C30,

Proportionale Verstarkung des Cos-Phi-Reglers fiir U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.000 \ Hz/Hz

64.000

0.500 Hz/Hz

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM M MOT Normierungsfaktor: 1000

C00976
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00976 | VFC-ECO: Ti Index: 235994 = 5C2F,
Nachstellzeit des Cos-Phi-Reglers fiir U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 | ms 6000.0 | 200.0 ms
M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 10

C00977
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00977 | VFC-ECO: Minimalspannung U/f Index: 235984 = 5C2E,
Minimalspannung U/f des Cos-Phi-Reglers fiir U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
20 % 100 |20 %
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1

C00978
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C00978 | VFC-ECO: Motorspannung Sub Index: 23597 = 5C2Dy,
Anzeige der Spannungsabsenkung bei U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)
Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
-1000 | v 1000
M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OJCOM O MOT Normierungsfaktor: 1

C00979

Parameter | Name:

€00979 | Cosinus phi

Datentyp: INTEGER_16
Index: 235964 = 5C2Cy,

Anzeige des cosg-Soll- und Istwert bei U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-1.00 | 1.00

Subcodes Info

C00979/1 Cosinus phi Ist
C00979/2 Cosinus phi Soll

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 100
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11.2 Parameterliste

C00980
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
€00980 | Ausgangsleistung Index: 235954 = 5C2By,
Anzeigeparameter fiir eine Energiebetrachtung in der jeweiligen Anwendung. Daraus lassen sich Entscheidungen
ableiten, ob eine MaRnahme zur Energieoptimierung wirtschaftlich ist.
Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0.000 | kw 32.000
Subcodes Info
C€00980/1 Ausgangswirkleistung
€00980/2 Ausgangsscheinleistung
M Lesezugriff [ Schreibzugriff CIRSP [CIPLC-STOP [IKein Transfer CJCOM [IMOT  Normierungsfaktor: 1000

C00981
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
€00981 | Energieanzeige Index: 23594, = 5C2Ay,
Anzeigeparameter fiir eine Energiebetrachtung in der jeweiligen Anwendung. Daraus lassen sich Entscheidungen
ableiten, ob eine MaRnahme zur Energieoptimierung wirtschaftlich ist.

« Die Werte werden mit Netzausschalten im Gerdt gespeichert und kénnen nicht zuriickgesetzt werden.

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0.00 kWh 21474836.47
Subcodes Info
C00981/1 Ausgangsenergie motorisch
C00981/2 Ausgangsenergie generatorisch
M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP CIPLC-STOP [IKein Transfer CJCOM CIMOT  Normierungsfaktor: 100

C00982
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C00982 | VFC-ECO: Motorspannung Sub Rampe Index: 235934 = 5C29),
Spannungsrampe fiir Aufheben von U-Sub bei U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco)
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
01 | s 50055
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [IPLC-STOP [KeinTransfer C1JCOM B MOT  Normierungsfaktor: 10

C00984

Parameter | Name:

C00984 | Motor flux Add

Datentyp: INTEGER_16
Index: 235914 = 5C27,

Ab Version 02.00.00

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.0 \ %

199.9

20.0 %

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM M MOT Normierungsfaktor: 100
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11.2 Parameterliste

C00985

Parameter | Name:

C00985 | SLVC: Verstarkung Feldstromregler

Datentyp: INTEGER_16
Index: 23590, = 5C26y,

Ab Version 06.01.00

Vectorregelung (SLVC)

Verstarkung der Langsstromdifferenz (Id) zwischen Soll- und Iststrom fiir das Spannungsmodell der sensorlosen

« Die Verstarkung sollte im Bereich von 0....1 % gewahlt werden.

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0.00 \ % \

20.00

0.20 %

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

C00986
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C00986 | SLVC: Verstirkung Querstromregler Index: 23589 = 5C25y,
Ab Version 06.01.00
Verstarkung der |-Q-Differenz fiir das Spannungsmodell der sensorlosen Vectorregelung (SLVC)
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.00 | % 20.00 | 5.00 %
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM M MOT Normierungsfaktor: 100
€00987
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C00987 | Umrichter Motorbremse: nAdd Index: 235884 = 5C24y,
Ab Version 02.00.00
Drehzahlhub, der pulsartig bei der Motorbremsung auf die Bremsrampe aufgeschaltet wird.
» Umrichter-Motorbremse
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0 min-1 1000 | 80 min-1
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer OO0 COM M MOT Normierungsfaktor: 1
C00990

Parameter | Name:

€00990 | Fangen: aktivieren

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 235854 = 5C21,

Fangschaltung fiir nicht-riickgefiihrte Antriebssysteme einschalten/aktivieren

» Fangen
Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)
0| Aus
1 |Ein
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1
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11.2 Parameterliste
C00991
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00991 | Fangen: Verfahren Index: 235844 = 5C20,
Auswahl des Drehzahlsuchbereichs fiir das Fangverfahren
» Fangen
Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)
5 | -n...+n | Last output frequency
6 | -n...+n | Actual setpoint frequency
M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 1
C00992
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C00992 | Fangen: Startfrequenz Index: 235834 = 5C1F,
Manuelle Vorgabe des Startwerts fiir das Fangverfahren
« Nur aktiv bei C00991 = 4 (derzeit beim 8400 motec noch nicht auswahlbar)
» Fangen
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
-200 | Hz | 200 |10 Hz
M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer OO0 COM M MOT Normierungsfaktor: 1
C00994
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
€00994 | Fangen: Strom Index: 235814 = 5C1D},
Einzupragender Strom wahrend des Fangvorgangs
+ 100 % = Motorbemessungsstrom (C00088).
« Der Fangstrom sollte 10 ... 25 % des Motorbemessungsstroms betragen.
» Fangen
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.0 % | 100.0 | 25.0 %
M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 100
C00995
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C00995 | SLPSM: Gesteuerter Sollstrom Index: 235804 = 5C1Cy,

Ab Version 03.00.00
» Sensorlose Regelung fiir Synchonmotoren (SLPSM)

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

5.00 % 400.00

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00995/1 100.00 % SLPSM: Gest. Beschleunigungsstrom
C00995/2 20.00 % SLPSM: Gest. Stillstandsstrom

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00COM M MOT  Normierungsfaktor: 100
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11.2 Parameterliste

C00996

Ab Version 03.00.00
» Sensorlose Regelung fiir Synchonmotoren (SLPSM)

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.00 % | 100.00

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C00996/1 13.00 % SLPSM: Umschaltungdrehzahl geregelt
€00996/2 8.00 % SLPSM: Umschaltungdrehzahl gesteuert

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 00COM M MOT  Normierungsfaktor: 100

C00997
Ab Version 03.00.00
» Sensorlose Regelung fiir Synchonmotoren (SLPSM)
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0.00 | % | 100.00 | 5.00 %
M Lesezugriff M Schreibzugriff COJRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer C0COM M MOT  Normierungsfaktor: 100
C00998
Ab Version 03.00.00
» Sensorlose Regelung fiir Synchonmotoren (SLPSM)
Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)
05 ms | 20.0
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C00998/1 3.0ms SLPSM: Filterzeit Rotorlage
C00998/2 5.0 ms SLPSM: Filterzeit Drehzahlistwert
M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer COJCOM M MOT  Normierungsfaktor: 10
C00999

Ab Version 03.00.00
» Sensorlose Regelung fir Synchonmotoren (SLPSM)

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0 | % | 1000 | 50 %
M Lesezugriff M Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer COJCOM M MOT  Normierungsfaktor: 1

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 421



11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste

C01000
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€01000 | MCTRL: Status Index: 235754 = 5C17,

Ab Version 03.00.00

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0X0000 | OXFFFF
Wert ist bit-codiert:

Bit 0 | SL PSM: Modus

Bit 1 | Reserviert

Bit 2 | Reserviert

Bit 3 | Reserviert

Bit 4 | Reserviert

Bit 5 | Reserviert

Bit 6 | Reserviert

Bit 7 | Reserviert

Bit 8 | Reserviert

Bit 9 | Reserviert

Bit 10 | Reserviert

Bit 11 | Reserviert

Bit 12 | Reserviert

Bit 13 | Reserviert

Bit 14 | Reserviert

Bit 15 | Reserviert

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer C1COM O MOT

€01082

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C01082 | LS_WriteParamlList: Execute Mode Index: 234934 = 5BC5y,

Parameterumschaltung: Auswahl der Aktivierungsmethode

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Info

0 | by Execute Das Beschreiben der Parameterliste wird durch eine FAL-
SE-TRUE-Flanke am Eingang bExecute aktiviert.

[y

by Input Select Das Beschreiben der Parameterliste erfolgt bei einer An-
derung am Auswahleingang bSelectWriteValue_1 und
einmal bei der Initialisierung des Antriebsreglers.

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1
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11.2

co1083

C01084

C01085

C01086

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C01083 | LS_WriteParamlList: FailState Index: 23492, = 5BC4y,

Parameterumschaltung: Fehlerstatus:
+ 0 =Kein Fehler
+ 33803 | 0x840B = Ungiiltiger Datentyp (z. B. STRING)
+ 33804 | 0x840C = Grenzwertverletzung
» 33806 | 0x840E = Ungiiltige Codestelle
+ 33813 | 0x8415 = Kein Element der Auswabhlliste
+ 33815 | 0x8417 = Schreiben des Parameters nicht erlaubt
* 33816 | 0x8418 = Schreiben des Parameters nur bei Reglersperre erlaubt
» 33829 | 0x8425 = Ungiiltige Subcodestelle
* 33865 | 0x8449 = Kein Parameter mit Subcodes

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 ’ 34000

M Lesezugriff [0 Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C01084 | LS_WriteParamlList: Fehlerzeile Index: 234914 = 5BC3y,

Parameterumschaltung: Anzeige der Nummer des Listeneintrags, bei dem der Fehler aufgetreten ist (in Verbindung
mit dem tiber bSelectWriteValue_1 und bSelectWriteValue_2 ausgewahlten Wertesatz).

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 ] 16

M Lesezugriff [0 Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 00COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
€01085 | LS_WriteParamlList: Index Index: 234904 = 5BC2y,
Parameterumschaltung: Parameter fiir Eintrag 1 ... 16
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0.000 16000.000
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C€01085/1 0.000 Parameter fiir Eintrag 1 ... 16
01085/ « Format: <Codenummer>.<Subcodenummer>

- Beispiele: "12.000" = C00012; "26.001" = C00026/1
C01085/16

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1000

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER 32

€01086 | LS_WriteParamList: WriteValue_1 Index: 234894 = 5BC1y,

Parameterumschaltung: Parameterwerte - Wertesatz 1

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-2147483647 2147483647

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C01086/1 0 Parameterwerte - Wertesatz 1

€01086/... « Parameterwerte fiir die in C01085/1 ... 16 definierten
Parameter.

C01086/16

M Lesezugriff © Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1
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€01087

C01090

C01091

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
C01087 | LS_WriteParamList: WriteValue_2 Index: 23488, = 5BCOp,

Parameterumschaltung: Parameterwerte - Wertesatz 2

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-2147483647 2147483647

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C01087/1 0 Parameterwerte - Wertesatz 2

C01087/... « Parameterwerte fiir die in C01085/1 ... 16 definierten
Parameter.

C01087/16

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_32
€01090 | LS_ParReadWrite_1: Index Index: 234854 = 5BBD},

Ab Version 04.00.00
Parameter, der gelesen bzw. beschrieben werden soll.
« Format: <Codenummer>,<Subcodenummer>
« Bei Einstellung "0,000" sind stattdessen fiir die Adressierung die Eingange wParindex und wParSubindex wirk-

sam.
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.000 16000.000

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C01090/1 0.000 LS ParReadWrite 1:Index

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1000

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C01091 | LS_ParReadWrite_1: Zykluszeit Index: 234844 = 5BBC,

Ab Version 04.00.00
Zeitintervall fiir zyklisches Lesen/Beschreiben

Auswabhlliste

0 | 0 (by Execute)

20|20 ms

50|50 ms

100 | 100 ms

200 | 200 ms

500 | 500 ms

1000 | 1000 ms

2000 | 2000 ms

5000 | 5000 ms

10000 | 10000 ms

Subcodes Lenze-Einstellung Info

€01091/1 0: 0 (by Execute) LS_ParReadWrite 1: Zykluszeit

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT Normierungsfaktor: 1
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€01092

c01100

co1101

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€01092 | LS_ParReadWrite_1: FailState Index: 23483 = 5BBBj,

Ab Version 04.00.00
Fehlerstatus:
« 0 = Kein Fehler
+ 33803 | 0x840B = Unglltiger Datentyp (z. B. STRING)
* 33804 | 0x840C = Grenzwertverletzung
* 33806 | 0x840E = Ungililtige Codestelle
+ 33813 | 0x8415 = Kein Element der Auswabhlliste
+ 33815 | 0x8417 = Schreiben des Parameters nicht erlaubt
* 33816 | 0x8418 = Schreiben des Parameters nur bei Reglersperre erlaubt
* 33829 | 0x8425 = Ungiiltige Subcodestelle
+ 33865 | 0x8449 = Kein Parameter mit Subcodes

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 | 34000

Subcodes Info

C01092/1 LS ParReadWrite 1:FailState

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€01100 | L_Counter_1: Funktion Index: 23475 = 5BB3y,

Auswahl der Reset-Funktion

Auswabhlliste

0 | Normales Zahlen

1| Auto Reset
2 | Manuell Reset
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C01100/1 0: Normales Zahlen L Counter 1:Funktion

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€01101 | L_Counter_1: Vergleich Index: 23474 = 5BB2),

Auswabhl der Vergleichsfunktion

Auswabhlliste

0 | groRer gleich
1 | kleiner gleich
2 | gleich
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C01101/1 0: groRer gleich L_Counter_1:Vergleich

M Lesezugriff I Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1
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11.2 Parameterliste

C01206
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€01206 | Achsdaten: Anbaurichtung Index: 233694 = 5B49,

Ab Version 02.00.00
Invertierung bei gespiegeltem Anbau von Motor und Geber

Auswabhlliste

0 | nicht invertiert
1 |invertiert
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C01206/1 0: nicht invertiert Anbaurichtung Motor
« Einstellung eines um 180° gedrehten Anbaus des Mo-
tors.
C01206/2 0: nicht invertiert Anbaurichtung Drehzahlgeber
« Einstellung eines um 180° gedrehten Anbaus des
Drehzahlgebersystems.

M Lesezugriff I Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

C01350

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€01350 | ACDrive: Drive mode Index: 232254 = 5AB9,
Ab Version 04.01.00

Dieser Parameter wird von der Communication Unit EtherNet/IP™ gesetzt und sollte vom Anwender nicht beschrie-
ben werden.

« Ausfuhrliche Informationen zum "AC Drive Profil" finden Sie im Kommunikationshandbuch EtherNet/IP™.

Auswahlliste
1| Speed mode
3 | Torque mode
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C01350/1 1: Speed mode ACDrive: Drive mode

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1
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11.2 Parameterliste

C01351

Parameter | Name:

C01351 | ACDrive: Steuerwort

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 232244 = 5AB8),

Ab Version 04.01.00

tigt wird.

Anzeige des "AC Drive Profil"-Steuerwortes fiir den 8400 motec
« In C00890/1 ist bei Bedarf eine Invertierung einzelner Steuerbits einstellbar, die bei dieser Anzeige beriicksich-

« Ausfihrliche Informationen zum "AC Drive Profil" finden Sie im Kommunikationshandbuch EtherNet/IP™.

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0x0000

OXFFFF

Wert ist bit-codiert:

Info

Bit 0 | Run Forward

Zusammenhange zwischen Runl und Run2 und Ausl6-
seereignisse finden Sie im Kommunikationshandbuch
EtherNet/IP™.

Bit 1 | Run Backward

Bit 2 | Fault Reset

0->1 = Fehler zuriicksetzen
0 = Keine Reaktion

Bit 3 | reserved

Bit 4 | reserved

Bit 5 | NetCtrl

Run/Stop-Ansteuerung

0 = Run/Stop-Ansteuerung liber lokale Einstellung im
Gerat oder Klemme

1 = Run/Stop-Ansteuerung liber Netzwerk (z. B. vom
Scanner)

Bit 6 | NetRef

Status der Referenzdrehzahl / des Referenzdrehmo-
ments

0 = Referenz Uiber lokale Einstellung im Gerat oder Klem-
me

1 = Referenz Giber Netzwerk (z. B. vom Scanner)

Bit 7 | reserved

Bit 8 | reserved

Bit 9 | reserved

Bit 10 | reserved

Bit 11 | reserved

Bit 12 | reserved

Bit 13 | reserved

Bit 14 | reserved

Bit 15 | reserved

Subcodes

Info

C01351/1

ACDrive: Steuerwort

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP M Kein Transfer 00 COM [ MOT
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11.2 Parameterliste
C01352
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C01352 | ACDrive: Statuswort Index: 232234 = 5AB7,
Ab Version 04.01.00
Anzeige des "AC Drive Profil"-Statuswortes vom 8400 motec
« Ausfihrliche Informationen zum "AC Drive Profil" finden Sie im Kommunikationshandbuch EtherNet/IP™.
Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)
0x0000 OxFFFF
Wert ist bit-codiert: Info

Bit 0 | Faulted 0 =Keine Fehler
1 =Fehlersind aufgetreten

Bit 1 | Warning 0 = Keine Warnungen
1 =Warnungen sind aufgetreten

Bit 2 | Runningl (Fwd) Zusammenhange zwischen Runl und Run2 und Ausl6-
seereignisse finden Sie im Kommunikationshandbuch
EtherNet/IP™.

Bit 3 | Running2 (Rev)

Bit 4 | Ready 0 = Anderer Status als bei "1"

1 = Ready oder Enabled oder Stopping

Bit 5 | Ctrl from Net Run/Stop-Ansteuerung
0 = Run/Stop-Ansteuerung liber lokale Einstellung im
Gerat oder Klemme
1 = Run/Stop-Ansteuerung lber Netzwerk (z. B. vom
Scanner)

Bit 6 | Ref from Net Status der Referenzdrehzahl / des Referenzdrehmo-
ments
0 = Referenz Uber lokale Einstellung im Gerat oder Klem-
me
1 = Referenz Giber Netzwerk (z. B. vom Scanner)

Bit 7 | At Reference 1=Der Antriebsregler |duft aktuell mit der Referenzdreh-
zahl oder dem Referenzdrehmoment (abhangig vom in
€01350/1 eingestellten "Drive mode").

Bit 8 | DriveState_0 Der "Drive State" ist wie folgt codiert:

0: Herstellerspezifisch (nicht verwendet bei 8400 motec)
1: Startup (Antriebs-Initialisierung)
2: Not_Ready (Netzspannung ausgeschaltet)
3: Ready (Netzspannung eingeschaltet)
4: Enabled (Antrieb hat "Run"-Befehl erhalten)
5: Stopping (Antrieb hat "Stop"-Befehl erhalten und wird
gestoppt)
6: Fault_Stop (Antrieb wird aufgrund eines Fehlers ge-
stoppt)
7: Faulted (Fehler sind aufgetreten)
Bit 9 | DriveState 1
Bit 10 | DriveState_2
Bit 11 | DriveState_3
Bit 12 | DriveState_4
Bit 13 | DriveState_5
Bit 14 | DriveState_6
Bit 15 | DriveState_7
Subcodes Info
C01352/1 ACDrive: Statuswort
M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0O COM [ MOT
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11.2 Parameterliste

C01353
Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_8
€01353 | ACDrive: Sollwertskalierung Index: 232224 = 5ABe},

Ab Version 05.00.00
» Stellantrieb-Drehzahl (AC Drive Profil): Normierung der Drehzahl- und Drehmomentwerte

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-128 127

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C01353/1 0 ACDrive: Drehzahlskalierung
C01353/2 0 ACDrive: Drehmomentskalierung

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer 0 COM [OMOT Normierungsfaktor: 1

C01354
Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
C01354 | LS_Convert Index: 232214 = 5ABS,
Ab Version 05.00.00
Auswabhlliste
0|1==>1==>1
1|1Hz==>%(C11)==>1Hz
2 0.1 Hz==>%(C11)==> 0.1 Hz
3/0.01 Hz ==>% (C11) ==> 0.01 Hz
410.001 Hz ==> % (C11) ==> 0.001 Hz
5|1Rpm==>%(C11)==>1Rpm
6 0.1 Rpm ==> % (C11) ==> 0.1 Rpm
710.01 Rpm ==> % (C11) ==> 0.01 Rpm
8/0.001 Rpm ==> % (C11) ==> 0.001
Rpm
9|1A==>%(C22)==>1A
10 (0.1 A==>%(C22)==>0.1A
11 |0.01 A==>%(C22)==>0.01 A
12| 0.001 A==> % (C22) ==> 0.001 A
13| 1Nm==>%(C57)==>1Nm
14 | 0.1 Nm ==> % (C57) ==> 0.1 Nm
15| 0.01 Nm ==> % (C57) ==> 0.01 Nm
16 | 0.001 Nm ==> % (C57) ==> 0.001 Nm
17 | ACDP ==> CAN ==> ACDP
18 | x C471_1/C471 2
19 | Act position 32bit ==> 16Bit
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C01354/1 0:1==>1==>1 LS Convert 1:Funktion
C01354/2 0:1==>1==>1 LS Convert 2:Funktion
C01354/3 0:1==>1==>1 LS Convert 3: Funktion
M Lesezugriff B Schreibzugriff M RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1
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11.2

C01501

C01503

C01905

C01911

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€01501 | Reakt. Kommunikationsfehler mit MCI Index: 23074, = 5A22,

Konfiguration von Uberwachungen fiir die Communication Unit

Auswabhlliste

0 | No Reaction

1| Fault
4 | WarninglLocked
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C01501/1 1: Fault Reakt. MCI-Fehler 1
« Reaktion auf einen Kommunikationsfehler.
C01501/2 1: Fault Reakt. MCI-Fehler 2

« Reaktion auf eine inkompatible Communication Unit.

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€01503 | MCI timeout Index: 230724 = 5A20;,
Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 ms 1000

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C01503/1 200 ms MCI Timeout

M Lesezugriff B Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€01905 | Diagnose X6: akt. Baudrate Index: 226704 = 588E},

Ab Version 06.01.00
Aktuelle Baudrate an der Diagnoseschnittstelle

« Ab Version 06.01.00 unterstiitzt die Diagnoseschnittstelle auch die schnelle Kommunikation mit 57600 Baud
(anstatt 4800 Baud). » Schnelle Kommunikation liber Diagnoseschnittstelle

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 Bd 65000

M Lesezugriff [0 Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer M COM [ MOT  Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€01911 | Funktions-DIP-Schalter S1 Index: 226644 = 5888y,
Bit-codierte Anzeige der Einstellung des DIP-Schalters S1

Hinweis:

« Vorgenommene Einstellungen durch DIP-Schalter S1/52 und Potentiometer P1-P3 miissen mit DIP-Schalter S1/
DIP1 aktiviert werden. Die Einstellungen werden bei jedem Netzeinschalten erneut ibernommen. Zwischenzeit-
liche Anderungen an Parametern kénnen dadurch Gberschrieben werden.

« Informationen zur Inbetriebnahme des 8400 motec liber die DIP-Schalter/Potentiometer finden Sie in der Mon-
tageanleitung bzw. dem Geratehandbuch!

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0x00 OxFF

Wert ist bit-codiert: Info
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Parameterliste

11

11.2

Parameter | Name:

C01911 | Funktions-DIP-Schalter S1

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 226644 = 5888,

Bit 0 | DIP1: DIP-Schalter aktiviert

"1" = Einstellungen nach DIP-Schalter S1/S2, P1-P3 aktiv.
« C00012 und C00013 (Hoch-/Ablaufzeit) werden mit
der Einstellung von Potentiometer P3 liberschrieben.
+ C00039/1 (Festsollwert 1) wird mit der Einstellung
von Potentiometer P2 liberschrieben.

Bit 1 | DIP2: Drehrichtung Linkslauf || Mo-

torleistung

DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (S2/DIP8 = OFF)
€00701/5 (bSetSpeedCcw) wird liberschrieben:
"0" = bSetSpeedCcw = unverandert

"1" = bSetSpeedCcw = TRUE (Ccw aktiv)

DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (52/DIP8 = ON)
€00120 (Einstellung Motoriiberlast, 12xt) wird iiber-
schrieben:

"0"=C00120=66 %

"1"=C00120=100%

Bit 2 | DIP3: VFCplus linear/quadratisch ||

VFCplus Eco/linear

DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (S2/DIP8 = OFF)
€00006 (Motorregelung) wird liberschrieben:
"0" = VFCplus linear

"1" = VFCplus quadratisch

DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (52/DIP8 = ON)
€00006 (Motorregelung) wird liberschrieben:
"0" = VFCplus linear

"1" = VFCpluseCO

Bit 3 | DIP4: Fangen aktiviert || Bremsen-

steuerung/Fangen

Bit 4 | DIP5: Reserviert || Bremsensteue-

rung/Fangen

DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (S2/DIP8 = OFF)
Bit 3:C00990 wird Uberschrieben:

- "0" = Fangen deaktiviert

« "1" = Fangen aktiviert
Bit 4: reserviert

DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (52/DIP8 = ON)
DIP4 | DIP5: Haltebremse (C02580) / Fangen (C00990)
« 0| 0 =Haltebremse aus, Fangen aus
« 0| 1=Haltebremse aus, Fangen ein
1| 0=Haltebremse ein, Fangen aus
1|1 =Haltebremse ein, Fangen ein
Weitere betroffene Parameter:
Auto-DCB: Schwelle (C00019), Auto-DCB: Haltzeit
(C00106), Haltebremse: Drehzahlschwellen (C02581),
Haltebremse: Einstellung (C02582)

Bit 5 | DIP6: Reserviert || Anbaurichtung

Motor

DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (52/DIP8 = OFF)
reserviert

DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (S2/DIP8 = ON)
€01206/1 (Anbaurichtung Motor) wird iiberschrieben:
« "0" = nicht invertiert
« "1" = invertiert

Bit 6 | DIP7: Reserviert || Funktion P1 fiir

Festsollwert 3

DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (52/DIP8 = OFF)
reserviert

DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (S2/DIP8 = ON)
C€00039/3 (Festsollwert 3) wird iberschrieben:
- "0" = C00039/3 wird einmalig beim Einschalten des
Netzes mit P1 (Top Cover) beschrieben.
« "1"=C00039/3 wird immer mit P1 (Top Cover) be-
schrieben.
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C01912

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8

€01911 | Funktions-DIP-Schalter S1 Index: 22664, = 5888y,
Bit 7 | DIP8: Konfig. Relais/DO1 || Parame- | DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (S2/DIP8 = OFF)

terbasis Fehlermeldung (nur bei Communication Unit mit der Op-

tion "Safety STO"):
« "0" = Relais = Fehler steht an, DO1 = Antrieb ist bereit
« "1" = Relais = Antrieb ist bereit, DO1 = Fehler steht an
Relais: C00621/1
DO1: C00621/2

DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (52/DIP8 = ON)
C00002/1 bzw. C00002/2 wird liberschrieben:

«"0"=C00002/1 wird aus Lenze Werkseinstellung ge-
laden.

« "1" = C00002/2 wird aus Memory Modul geladen.

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0O COM O MOT

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€01912 | Funktions-DIP-Schalter S2 Index: 22663, = 5887
Bit-codierte Anzeige der Einstellung des DIP-Schalters S2

Hinweis:

« Vorgenommene Einstellungen durch DIP-Schalter S1/S2 und Potentiometer P1-P3 miissen mit DIP-Schalter S1/
DIP1 aktiviert werden. Die Einstellungen werden bei jedem Netzeinschalten erneut iibernommen. Zwischenzeit-
liche Anderungen an Parametern kénnen dadurch iiberschrieben werden.

« Informationen zur Inbetriebnahme des 8400 motec liber die DIP-Schalter/Potentiometer finden Sie in der Mon-
tageanleitung bzw. dem Geratehandbuch!

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0X00 | OXFF
Wert ist bit-codiert: Info
Bit 0 | DIP1: Motornennfrequenz || Motor- | DIP2 | DIP1: U/f-Eckfrequenz (C00015) und Bezugsdreh-
daten zahl (C00011)

Bit 1 | DIP2: Motornennfrequenz || Motor- Ab Version 07.00.00:
daten Motor-Bemessungsdrehzahl (C00087), Motor-Bemes-

sungsfrequenz (C00089) und Motor-Bemessungsspan-
nung (C00090)

+0]0=50Hz 1500 rpm

+0]|1=60Hz 1800 rpm

*1|0=87Hz,2610 rpm

+1|1=120Hz 3600 rpm

Bit 2 | DIP3: Konfig. A1U || Konfig. Applikati- | DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (S2/DIP8 = OFF)

on DIP4 | DIP3: Konfiguration analoger Eingang (C00034)
Bit 3 | DIP4: Konfig. A1U || Konfig. Applikati-  *010=0...10V (kein Biirdenwiderstand)
on +0|1=0..20 mA (Biirdenwiderstand aktiv)

+1|0=4..20 mA (Birdenwiderstand aktiv)
« 1|1 =Konfiguration von EPM

DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (52/DIP8 = ON)
DIP4 | DIP3: Konfiguration Applikation (C00005)
+ 0| 0 = Stellantrieb Drehzahl (1000)
+ 0| 1=AC-Drive Profil (1100)
+ 1|0 = Abschaltpositionierung (3000)
» 1| 1=reserviert
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11.2 Parameterliste

Parameter | Name:

C01912 | Funktions-DIP-Schalter S2

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 226634 = 5887},

Bit 4 | DIP5: Steuerquelle || Steuerquelle

Bit 5 | DIP6: Steuerquelle || Steuerquelle

Bit 6 | DIP7: Steuerquelle || Steuerquelle

DIP7 | DIP6 | DIP5: Steuermodus (C00007)
DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (52/DIP8 = OFF)
+0]0]|0=Local mode

- Die Steuerung der Technologieapplikation erfolgt
lokal liber die Bedienelemente am 8400 motec.

« Ausfiihrliche Informationen zu diesem Steuermo-
dus finden Sie in der Montageanleitung/im Gera-
tehandbuch.

+0]|0|1=Klemmeno0
«0]|1]|0=Klemmen 2
+0|1]|1=Klemmen 11
+1|0|0=Klemmen 16
+1]1]0=Network (AS-i)
+1|1|1=Network (MCI/CAN)

- alle anderen = Konfiguration von EPM

DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (S2/DIP8 = ON)
«0]0]|0=Local mode

- Die Steuerung der Technologieapplikation erfolgt
lokal tiber die Bedienelemente am 8400 motec.

« Ausfiihrliche Informationen zu diesem Steuermo-
dus finden Sie in der Montageanleitung/im Gera-
tehandbuch.

*+0]0|1=Klemmeno0
+0]1|0=Klemmen 2
*+0]1]|1=Klemmen 11
+1]|0|0=Klemmen 16
+1|1|0=Network (AS-i)
+1]1]|1=Network (MCI/CAN)

- alle anderen = Konfiguration von EPM

(0[12)

Bit 7 | DIP8: Auswahl DIP/Poti Belegung

Auswahl DIP-Schalter-/Potibelegung:

« "0" = DIP-Schalter-/Potibelegung 0

« "1" = DIP-Schalter-/Potibelegung 1
Betroffene Parameter:
Schlupfkompensation (C00021), | ,,,, motorisch
(C00022), VFC: Ui, Anhebung (C00016), Motor-Bemes-
sungsdrehzahl (C00087)

M Lesezugriff [ Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP M Kein Transfer 00 COM [ MOT

C01913

Parameter | Name:

€01913 | Schalterstellung

Datentyp: INTEGER_16
Index: 226624 = 5886y,

Hinweis:

Anzeige der liber die Einstellelemente P1 ... P3 eingestellten Werte

« Vorgenommene Einstellungen durch DIP-Schalter S1/52 und Potentiometer P1-P3 miissen mit DIP-Schalter S1/
DIP1 aktiviert werden. Die Einstellungen werden bei jedem Netzeinschalten erneut tibernommen. Zwischenzeit-
liche Anderungen an Parametern kénnen dadurch tiberschrieben werden.

« Informationen zur Inbetriebnahme des 8400 motec liber die DIP-Schalter/Potentiometer finden Sie in der Mon-
tageanleitung bzw. dem Geratehandbuch!

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-199.99 %

199.99
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste

Parameter | Name:

€01913 | Schalterstellung

Datentyp: INTEGER_16
Index: 22662, = 5886y,

Subcodes Info
C01913/1 Stellung von P1
« Stufenlos von 0 % bis 100 %
Hinweis (nur giiltig bei DIP-Schalter-/Potibelegung 1):
Wenn DIP-Schalter S2/DIP8 = "ON": C00039/3 wird im-
mer mit dem hier eingestellten Wert beschrieben!
C01913/2 Stellung von P2
DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (S2/DIP8 = OFF)
- Stellung0=0%
« Stellung1=11%
- Stellung2=22%
« Stellung3=33 %
- Stellung4=44%
« Stellung 5=55%
- Stellung 6 = 66 %
- Stellung 7=77 %
- Stellung 8 =88 %
« Stellung 9 =100 %
DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (S2/DIP8 = ON)
- Stellung 0 = C00039/1 = 5,C00039/2 =10
« Stellung 1 = C00039/1 = 10, C00039/2 = 20
« Stellung 2 = C00039/1 = 15, C00039/2 = 30
- Stellung 3 = C00039/1 = 20, C00039/2 = 40
- Stellung 4 = C00039/1 = 25, C00039/2 = 50
« Stellung 5 = C00039/1 = 30, C00039/2 = 60
« Stellung 6 = C00039/1 = 35, C00039/2 = 70
- Stellung 7 = C00039/1 = 40, C00039/2 = 80
- Stellung 8 = C00039/1 = 45, C00039/2 = 90
« Stellung 9 = C00039/1 = 50, C00039/2 = 100
C01913/3 Stellung von P3

DIP-Schalter-/Potibelegung 0 (52/DIP8 = OFF)

« Stellung0=0%

« Stellung1=11 %
- Stellung2=22%
- Stellung3=33%
- Stellung4=44%
« Stellung 5=55 %
- Stellung 6 =66 %
« Stellung 7=77 %
- Stellung 8 =88 %
« Stellung 9 =100 %

DIP-Schalter-/Potibelegung 1 (S2/DIP8 = ON)

. Stellung 0=C00012 | C00013=0.15,C00105=0.15s
. Stellung 1=C00012 | C00013=0.55,C00105=0.2s
- Stellung 2 = C00012 | C00013 = 0.7 5, C00105=0.5s
- Stellung 3 =C00012 | C00013 =1.05,C00105=0.7 s
. Stellung 4 =C00012 | C00013=1.55,C00105=1.0s
. Stellung 5=C00012 | C00013=2.05,C00105=1.55s
- Stellung 6 = C00012 | C00013 =5.0'5,C00105=2.0's
- Stellung 7 = C00012 | C00013 =105, C00105=5.0s
. Stellung 8 =C00012 | C00013=305,C00105=10s0
. Stellung 9=C00012 | C00013=605,C00105=30s

M Lesezugriff O Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP M Kein Transfer O COM O MOT  Normierungsfaktor: 100
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11.2

€02580

C02581

€02582

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€02580 | Haltebremse: Betriebsmodus Index: 219954 = 55EBy,

Auswahl des Betriebsmodus fiir die Ansteuerung einer Haltebremse
» Haltebremsensteuerung

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt) Info

0 | Bremsensteuerung aus Es wird keine Haltebremse verwendet. Die interne Steu-
erung ist ausgeschaltet.

11 | Manuell gesteuert Das Liiften und Schliessen der Haltebremse erfolgt liber
den Applikationseingang bBrkRelease.
« bBrkRelease ist bei Steuerung liber Klemmen in der
Lenze-Einstellung mit dem digitalen Eingang DI5S ver-

knupft.
12 | Autom.gesteuert Das Liiften und Schliessen der Haltebremse erfolgt auto-
matisch iiber Drehzahlsollwertvergleiche.
13 | Halbautom. gesteuert Ab Version 02.00.00

Das Liiften und Schliessen der Haltebremse erfolgt liber
den Applikationseingang bBrkRelease.
« bBrkRelease ist bei Steuerung liber Klemmen in der
Lenze-Einstellung mit dem digitalen Eingang DI5 ver-
kniipft.

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer O0COM O MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: INTEGER_16
C02581 | Haltebremse: Drehzahlschwellen Index: 219944 = 55EA,

Drehzahlsollwertschwelle und Hysterese fiir die automatische Ansteuerung der Haltebremse
» Haltebremsensteuerung

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.00 % 199.99
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C02581/1 5.00 % Haltebremse: Schaltschwelle

« Schaltschwelle des Drehzahlsollwert, ab der ein auto-
matisches Liiften/Schliessen der Haltebremse erfolgt.

C02581/2 1.00 % Haltebremse: Hyst. Liiften

» Hysterese fiir das Liften der Haltebremse.

« Schwellwert Liften = Schaltschwelle + Hysterese Lif-
ten

€02581/3 1.00 % Haltebremse: Hyst. Schliessen

« Hysterese fiir das Schliessen der Haltebremse.

« Schwellwert Schliessen = Schaltschwelle - Hysterese
Schliessen

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM [ MOT Normierungsfaktor: 100

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€02582 | Haltebremse: Einstellung Index: 219934 = 55E9),

Aktivierung funktionaler Optionen der Haltebremsensteuerung
» Haltebremsensteuerung

Einstellbereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert) Lenze-Einstellung
0x00 \ \ OXFF | 0x08 (Dezimal: 8)
Wert ist bit-codiert: (M = Bit gesetzt) Info
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11 Parameter-Referenz

11.2 Parameterliste

Parameter | Name:

€02582 | Haltebremse: Einstellung

Datentyp: UNSIGNED_8
Index: 219934 = 55E9,

Bit 0 O | Ansteuerung invertiert

Aktivierung invertierte Ansteuerung
« 1=Invertierte Logik des Ansteuersignals bBrkRelease
fiir die Ansteuerung des Leistungsausgangs (Klem-
men BR1 und BR2).

Bit 1 O | nAct < nMin bei CInh

Bremsenreaktion bei Impulssperre

« 1 =Bei Impulssperre erfolgt die Uberwachung des
Drehzahlistwertes. Dieser muss den Schwellwert
"Schliessen" erreichen, damit die Haltebremse ein-
fallt.

Hinweis:

« Funktion nur moglich bei vorhandener Drehzahlriick-
fihrung lber die digitalen Eingangsklemmen DI1/
DI2.

« Diese Funktion ist nurdann aktiv, wenn auch das Bit 3
(Horizontal/Wickeltechnik) gesetzt ist. Die Funktion
wird verwendet, damit bei Reglersperre die Halte-
bremse eines Antriebs mit horizontalem Verfahrweg
bei Rotation nicht verschleisst.

« Bei Vertikalbewegung (Bit 3 = 0) ist diese Funktion
nicht aktiv. Insbesondere bei Hubantrieben ist bei ak-
tivierter Impulssperre des Antriebsreglers das soforti-
ge Einfallen der Bremse aus sicherheitstechnischen
Griinden unbedingt notwendig!

Bit 2 O | Vorsteuerung invertiert

Richtung der Vorsteuerung bei Vertikal/Hubtechnik:
« 0 = Positive Richtung
1= Negative Richtung
Hinweis:
Drehrichtungsumkehr (Ccw) wird anschliessend beriick-
sichtigt.

Bit 3 M | Horizontal/Wickeltechnik

Bewegungsrichtung der Achse
» 0=Die Bewegungsorientierung der Achse ist vertikal.
Die Erdbeschleunigung erwirkt eine Bewegung.
« 1=Die Bewegungsorientierung der Achse ist horizon-
tal oder rotativ. Die Erdbeschleunigung erwirkt keine
Bewegung.

Bit 4 O | keine Vormagnetisierung

Ab Version 02.00.00

Deaktivierung der 200-ms-Vormagnetisierung vor dem
Liften der Bremse.

» 0 =Vormagnetisierung im Falle von Vorsteuerung.
« 1 =Keine Vormagnetisierung.

Bit 5 [ | Reserviert

Bit 6 [ | Reserviert

Bit 7 O | Reserviert

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O COM [ MOT
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11.2

€02589

€02593

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
C02589 | Haltebremse: Zeitsystem Index: 21986 = 55E2),

Schaltzeiten der Haltebremse
« Die elektromechanischen Verzugszeiten der Haltebremse sind in den Datenblattern oder auf dem Typenschild
der Haltebremse angegeben.
» Haltebremsensteuerung

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

0 ms 60000
Subcodes Lenze-Einstellung Info
C02589/1 100 ms Haltebremse: Schliesszeit

- Zeit, in der die Haltebremse vom Beginn der Ansteue-
rung vollstandig geschlossen ist und das Setzen der
Reglersperre des Antriebs erfolgt.

C02589/2 100 ms Haltebremse: Offnungszeit
- Zeit, in der die Haltebremse vom Beginn der Ansteue-
rung vollstandig geliiftet ist.

C02589/3 0ms Reserviert

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ KeinTransfer O COM O MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_32
€02593 | Haltebremse: Aktivierungszeit Index: 21982 = 55DEy,

Zeitparameter fiir die Verzégerung von Ansteuersignalen der Haltebremsensteuerung
» Haltebremsensteuerung

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.0 s 3600.0

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C02593/1 0.0s Haltebremse: Istwertiiberwachung

« Zeit, in welcher der Istwert die Schwelle fiir das
Schliessen der Bremse erreicht haben soll, wenn der
Sollwert diese bereits erreicht hat.

« Zeit > 0 s: Falls Drehzahlistwert innerhalb der Zeit
nicht die Schwelle fiir das Schliessen erreicht hat, so
wird die Haltebremse schliessend angesteuert.

« Zeit = 0 s: Bremse wird nur schliessend angesteuert,
wenn der Drehzahlistwert die Schwelle fiir das
Schliessen erreicht hat.

C02593/2 0.0s Haltebremse: Einfallverzégerung

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [IPLC-STOP [ KeinTransfer C0COM [ MOT Normierungsfaktor: 1000
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11.2 Parameterliste

C02607

Parameter | Name:

€02607 | Haltebremse: Status

Datentyp: UNSIGNED_16
Index: 219684 = 55D0j,

Schaltzustand der Haltebremsensteuerung

» Haltebremsensteuerung

Anzeigebereich (min. Hex-Wert | max. Hex-Wert)

0x0000 ’

OXFFFF

Wert ist bit-codiert:

Info

Bit 0 | Bremse geschlossen

1 = Haltebremse ist vollstandig geschlossen

Bit 1 | Bremse geliiftet

1 = Haltebremse ist vollstidndig gelliftet

Bit 2 | Vorsteuerung aktiv

1=\Vorsteuerung zum Halten der Last iiber den Motor ist
aktiv, bevor die Haltebremse liftet.

Bit 3 | Schliessen aktiv

1 = Die Bremsenschliesszeit (C02589/1) lduft ab

Bit 4 | Zwangsliiften aktiv

1=Im Automatikbetrieb der Haltebremsensteuerung er-
folgt das Liiften direkt iiber den MCK-Eingang
bMBrakeRelease = TRUE

Bit 5 | Liiften aktiv

1 = Die Bremsenoffnungszeit (C02589/2) lauft ab

Bit 6 | Sollwertsynchr. aktiv

1=Einam MCK anstehender Drehzahlsollwert wird nach
Liftungsprozedur der Bremse liber eine definierte Ram-
pe angefahren

Bit 7 | Brake control fault

1 = Motorphasenfehler vor dem Luften der Bremse er-
kannt. Konfiguration der Uberwachung siehe C00597.

Bit 8 | Reserviert

Bit 9 | Reserviert

Bit 10 | Reserviert

Bit 11 | Reserviert

Bit 12 | Reserviert

Bit 13 | Reserviert

Bit 14 | Reserviert

Bit 15 | Reserviert

M Lesezugriff O Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP M Kein Transfer 0O COM O MOT

€02610

Parameter | Name:

€02610 | MCK: Hoch-/Ablaufzeiten

Datentyp: UNSIGNED_32
Index: 219654 = 55CDy,

Ab Version 02.00.00

Rampenzeiten fiir Drehzahlsollwertsynchronisation

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0.0 s

999.9

Subcodes Lenze-Einstellung

Info

C02610/1 2.0s

Haltebremse: Rampenzeit Synchr.
» Rampenzeit fiir den Synchronisationsvorgang auf
Solldrehzahl nach Ablauf der Bremsen&ffnungszeit.
» Haltebremsensteuerung

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM O MOT Normierungsfaktor: 1000
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11.2 Parameterliste

€02842

Ab Version 02.00.00
Offset fiir digitalen Frequenzeingang

» DI1 und DI2 als Frequenzeingdnge nutzen

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-199.99

%

199.99

Subcodes

Lenze-Einstellung

Info

C02842/1

0.00 %

Freqin12: Offset

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer COJCOM [ MOT  Normierungsfaktor: 100

€02843

Ab Version 02.00.00
Verstarkung fiir digitalen Frequenzeingang

» DI1 und DI2 als Frequenzeingdnge nutzen

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

-199.99

%

199.99

Subcodes

Lenze-Einstellung

Info

€02843/1

100.00 %

Freqln12: Verst.

M Lesezugriff M Schreibzugriff COJRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer C0COM [ MOT  Normierungsfaktor: 100
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11.2

€02853

€02855

€02859

Parameter-Referenz

Parameterliste

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€02853 | PSM: Lss Sattigungskennlinie Index: 217224 = 54DA;,

Ab Version 04.00.00
» Stromabhangige Statorstreuinduktivitat Lss(l)

Einstellbereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0 % 255

Subcodes Lenze-Einstellung Info

C02853/1 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/2 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/3 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/4 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C€02853/5 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/6 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
€02853/7 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/8 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
€02853/9 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C€02853/10 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/11 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/12 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/13 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/14 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/15 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/16 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie
C02853/17 100 % PSM: Lss-Sattigungskennlinie

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT Normierungsfaktor: 1

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_16
€02855 | PSM: Imax Lss-Sattigungskennlinie Index: 217204 = 54D8,

Ab Version 04.00.00
» Stromabhangige Statorstreuinduktivitat Lss(l)

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung

0.0 ‘ A 3000.0 | 3000.0A

M Lesezugriff B Schreibzugriff CIRSP O PLC-STOP [ Kein Transfer OO COM M MOT  Normierungsfaktor: 10

Parameter | Name: Datentyp: UNSIGNED_8
€02859 | PSM: Lss-Sattigungskennl. aktivieren Index: 21716 = 54Ddy,

Ab Version 04.00.00
» Stromabhangige Statorstreuinduktivitat Lss(l)

Auswahlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)

0 | Aus

1|Ein

M Lesezugriff M Schreibzugriff RSP [ PLC-STOP [ Kein Transfer 0O0COM M MOT  Normierungsfaktor: 1
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€02870

€02871

€02872

€02873

€02874

€02875

Parameter-Referenz

Parameterliste
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Parameter-Referenz

Auswahlliste Analogsignale

442

Auswabhlliste Analogsignale

Diese Auswahlliste ist relevant fiir folgende
Konfigurationsparameter:

Auswabhlliste Analogsignale

Ausgangssignale der TA "Stellantrieb — Drehzahl":

Parameter
€00620 System Verbindungsliste: 16-Bit
€00700 LA_NCtrl: Verbindungsliste analog

50

LA_NCtrl: nMotorFregAct_a
Normierung:
16384 = 100 % U/f-Eckfrequenz (C00015)

Auswabhlliste Analogsignale

51

LA_NCtrl: nMotorSpeedSet_a
Normierung:
16384 = 100 % Bezugsdrehzahl (C00011)

0 | Nicht verbunden

52

LA_NCtrl: nMotorSpeedAct_a
Normierung:
16384 = 100 % Bezugsdrehzahl (C00011)

Haufig verwendete Kontanten:

i

LS_ParFix: C_nPos100_a(100.0%)

5

w

LA_NCtrl: nMotor Voltage_a
Normierung: 16384 = 1000 V

LS_ParFix: C_nNeg100_a(-100.0%)

LS_ParFix: C_nPos199_9_a(199.9%)

54

LA_NCtrl: nDCVoltage_a
Normierung: 16384 = 1000 V

5

wi

LA_NCtrl: nMotorCurrent_a
Normierung: 16384 = 100 % |25 mot (C00022)

2
3
4 | LS_ParFix: C_nNegl199_9_a(-199.9%)
5 | LS_ParFix: C_w65535

6 | LS_ParFix: C_wDriveCtrl

56

LA_NCtrl: nMotorTorqueAct_a
Normierung: 16384 = 100 % M55 (C00057)

Lokale DIP-Schalter und Potentiometer:

7 | LS_Local: DIP S1-S2
(Bit 15... Bit 8 =S1; Bit 0 ... Bit 7 = S2)

57

LA_NCtrl: nHeatsinktemperature_a
Normierung: 0 ...16384 =0 ... 80 °C, bei Minus-Tem-
peraturen wird der Wert "0" ausgegeben.

[e+]

LS_Local: potentiometer P2 (speed)

58

LA_NCtrl: nOutputSpeedCtrl_a
Normierung: 16384 = 100 % M,, (C00097)

o

LS_Local: potentiometer P3 (ramp)

60

LA_NCtrl: nPIDOut_a

Analoge Klemmen:

61

LA_NCtrl: nPIDOut1_a

10 | LS_Analoglnput: Ain1_Out

62

LA_NCtrl: nPIDOut2_a

11 | LS_Analoglnput: AIn2_Out

63

LA_NCtrl: nPIDInfluenceOut_a

Motorpotentiometer L_MPot_1:

70

LA_NCtrl: wDeviceStateWord

12| L_MPot_1: nNset _a

71

LA_NCtrl: wDeviceAuxStateWord

Sollwertgenerator L_NSet 1:

72

LA_NCtrl: wDetermFailNoLow

13 ‘ LA_NCtrl: nSetSpeedValueEff_a

73

LA_NCtrl: wDetermFailNoHigh

Digitale Klemmen:

74

LA_NCtrl: wDetermFailNoShort

14 ‘ LS_Digitallnput: nFreqin12_a

Ausgangssignale von "GeneralPurpose"-Funktionen:

Potentiometer P1:

80

LS_Convert_1: Outl

15 ‘ LS_Local: potentiometer P1 (continous)

81

LS_Convert_1: Out2

Freie Parameter (C00471/1...4):

82

LS_Convert_2: Outl

16 | LS_ParFree: wC471_1

83

LS_Convert_2: Out2

17 | LS_ParFree: wC471_2

84

LS_Convert_3: Outl

18 | LS_ParFree: wC471_3

85

LS_Convert_3: Out2

19 | LS_ParFree: wC471_4

150

LS_ParReadWrite_1: wOutHWord

Freie Parameter (C00472/1...4):

151

LS_ParReadWrite_1: wOutLWord

20 | LS_ParFree_a:nC472_1_a

160

L_Counter_1: wOut

21 | LS_ParFree_a: nC472_2_a

22 | LS_ParFree_a: nC472_3_a

23 | LS_ParFree_a: nC472_4_a

Uber Network (MCI/CAN) empfangene Daten:

30 | LP_Network_In: MCI_wCtrl/CAN1_wCtrl

31 | LP_Network_In: MCI_wIn2/CAN1_wIn2

32 | LP_Network_In: MCI_wIn3/CAN1_wIn3

33 | LP_Network_In: MCI_wIn4/CAN1_wIn4

34 | LP_Network_In: MCl_wIn5/CAN2_wiIn1

35 | LP_Network_In: MCl_wIn6/CAN2_wlIn2

36 | LP_Network_In: MCl_wIn7/CAN2_wIn3

37 | LP_Network_In: MCl_wIn8/CAN2_win4
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11.4 Auswahlliste Digitalsignale

Diese Auswahlliste ist relevant fiir folgende
Konfigurationsparameter:

Auswabhlliste Digitalsignale

62 | LA_NCtrl:

bSpeedSetReached

63 | LA_NCtrl:

bSpeedActEqSet

64 | LA_NCtrl:

bNActCompare

Parameter
C€00621 System Verbindungsliste: Bool
C00701 LA_NCtrl: Verbindungsliste digital

65 | LA_NCtrl:

blmaxActive

66 | LA_NCtrl:

bHeatSinkWarning

Auswabhlliste Digitalsignale

67 | LA_NCtrl:

bOVDetected

0 ‘ Nicht verbunden

68 | LA_NCtrl:

bDCBrakeOn

Haufig verwendete Kontanten:

69 | LA_NCtrl:

bFlyingSyncActive

1 ‘ LS_ParFix: bTrue

70 | LS_Analoglnput: bCurrentErrorinl

Digitale Klemmen:

71 | LA_NCtrl:

bPIDActEqSet

10 | LS_Digitallnput: Cinh

80 | LA_NCtrl:

bUVDetected

11 | LS_Digitallnput: binl

81 | LA_NCtrl:

bixtOverload

N

12 | LS_Digitallnput: bin2

82 | LA_NCtrl:

bl2xtOverload

1

w

LS_Digitallnput: bin3

83 | LA_NCtrl:

bMMax

14 | LS_Digitallnput: bin4

84 | LA_NCtrl:

bNMaxFault

1

w1

LS_Digitalinput: bin5

85 | LA_NCtrl:

bMotorPTCFault

16 | LS_Digitalinput: biné

87 | LA_NCtrl:

bAutoGSBIsActive

17 | LS_Digitalinput: bin7

88 | LA_NCtrl:

bClampActive

18 | LS_Digitallnput: bin8

89 | LA_NCtrl:

bIMPIsActive

Freie Parameter (C00470/1...16):

Uber Network (MCI/CAN) empfangene Daten:

20 | LS_ParFree_b: bC470_1

100 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_BO/CAN1_bCtrl_BO

21 | LS_ParFree_b: bC470_2

101 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B1/CAN1_bCtrl_B1

22 | LS_ParFree_b: bC470_3

102 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B2/CAN1_bCtrl_B2

23 | LS_ParFree_b: bC470_4

103 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B3/CAN1_bCtrl_B3

24 | LS_ParFree_b: bC470_5

104 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B4/CAN1_bCtrl_B4

25 | LS_ParFree_b: bC470_6

105 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B5/CAN1_bCtrl_B5

26 | LS_ParFree_b: bC470_7

106 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B6/CAN1_bCtrl_B6

27 | LS_ParFree_b: bC470_8

107 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B7/CAN1_bCtrl_B7

28 | LS_ParFree_b: bC470_9

108 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B8/CAN1_bCtrl_B8

29 | LS_ParFree_b: bC470_10

109 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B9/CAN1_bCtrl_B9

30 | LS_ParFree_b: bC470_11

110 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B10/CAN1_bCtrl_B10

31 | LS_ParFree_b: bC470_12

111 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B11/CAN1_bCtrl_B11

32 | LS_ParFree_b: bC470_13

112 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B12/CAN1_bCtrl_B12

33 | LS_ParFree_b: bC470_14

113 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B13/CAN1_bCtrl_B13

34 | LS_ParFree_b: bC470_15

114 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B14/CAN1_bCtrl_B14

35 | LS_ParFree_b: bC470_16

115 | LP_Network_In: MCI_bCtrl_B15/CAN1_bCtrl_B15

Ausgangssignale der TA "Stellantrieb — Drehzahl":

120 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B0/CAN1_bIn2_BO

50 | LA_NCtrl: bDriveFail

121 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B1/CAN1_bIn2_B1

51 | LA_NCtrl: bDriveReady

122 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B2/CAN1_bIn2_B2

52 | LA_NCtrl: bCInhActive

123 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B3/CAN1_bIn2_B3

53 | LA_NCtrl: bQSPIsActive

124 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B4/CAN1_bIn2_B4

54 | LA_NCtrl: bSafeTorqueOff

125 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B5/CAN1_bIn2_B5

55 | LA_NCtrl: bSafetylsActive

126 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B6/CAN1_bIn2_B6

56 | LA_NCtrl: bOperationEnable

127 | LP_Network_In: MCI_bin2_B7/CAN1_bIn2_B7

57 | LA_NCtrl: bRemoteControlActive

128 | LP_Network_In: MCI_bin2_B8/CAN1_bIn2_B8

58 | LA_NCtrl: bDriveWarning

129 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B9/CAN1_bIn2_B9

59 | LA_NCtrl: bCurrentMonitoringOverload

130 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B10/CAN1_bIn2_B10

60 | LA_NCtrl: bSpeedCcw

131 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B11/CAN1_bin2_B11

132 | LP_Network_In: MCI_bIn2_B12/CAN1_bin2_B12

61 | LA_NCtrl: bActSpeedEqZero
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134

LP_Network_In: MCI_bIn2_B14/CAN1_bin2_B14

135

LP_Network_In: MCI_bIn2_B15/CAN1_bin2_B15

140

LP_Network_In: MCI_bIn5_BO/CAN2_bin1_BO

141

LP_Network_In: MCI_bIn5_B1/CAN2_bin1_B1

142

LP_Network_In: MCI_bIn5_B2/CAN2_bin1_B2

14

w

LP_Network_In: MCI_bIn5_B3/CAN2_bin1_B3

144

LP_Network_In: MCI_bIn5_B4/CAN2_binl_B4

14

[

LP_Network_In: MCl_bIn5_B5/CAN2_bin1_B5

146

LP_Network_In: MCI_bIn5_B6/CAN2_bIn1l_B6

147

LP_Network_In: MCI_bIn5_B7/CAN2_bin1_B7

148

LP_Network_In: MCI_bIn5_B8/CAN2_bin1_B8

149

LP_Network_In: MCI_bIn5_B9/CAN2_bin1_B9

150

LP_Network_In: MCI_bIn5_B10/CAN2_bin1_B10

151

LP_Network_In: MCI_bIn5_B11/CAN2_bin1_B11

152

LP_Network_In: MCI_bIn5_B12/CAN2_bin1_B12

153

LP_Network_In: MCI_bIn5_B13/CAN2_bin1_B13

154

LP_Network_In: MCI_bIn5_B14/CAN2_bin1_B14

155

LP_Network_In: MCI_bIn5_B15/CAN2_bIn1_B15

Ausgangssignale der Haltebremsensteuerung:

200

MCK: bBrkReleaseOut

201

MCK: bBrkReleased

Ausgangssignale von "GeneralPurpose”-Funktionen:

20

v

L_JogCtrlExtension_1: bRfgOut

206

L_JogCtrlExtension_1: bJog1Out

207

L_JogCtrlExtension_1: bJog20ut

210

L_Counter_1: bEqual

215

L_Compare_1: bOut

220

L_DigitalDelay_1: bOut

221

L_DigitalDelay_2: bOut

Ausgangssignale der Parameterumschaltung:

230

LS_WriteParamList: bDone

231

LS_WriteParamlList: bFail

Ausgangssignale von "GeneralPurpose”-Funktionen:

238

LS_ParReadWrite_1: bDone

239

LS_ParReadWrite_1: bFail

240

L_DigitalLogic_1: bOut

24

fury

L_DigitalLogic_2: bOut
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11.5 Attributtabelle

Die Attributtabelle enthdlt Informationen, die fiir eine Kommunikation zum Antriebsregler iiber Pa-
rameter erforderlich sind.

So lesen Sie die Attributtabelle:

Spalte Bedeutung Eintrag
Code Parameter-Bezeichnung CXXXXX
Name Parameter-Kurztext (Display-Text) Text
Typ Parameter-Typ Auswabhlliste Wert aus Auswahlliste
Bit-codiert Bit-codierter Wert
Linearer Wert Wert mit Einstellbereich
String Zeichenkette
Index dec Index, unter dem der Parameter adressiert wird. 24575 - Lenze-Codenummer Wird nur bei Zugriff liber ein Bussys-
Der Subindex bei Array-Variablen entspricht der tem benétigt.
hex Lenze-Subcodenummer. 5FFF, - Lenze-Codenummer
Daten DS Datenstruktur E Einfach-Variable
(nur ein Parameterelement)
A Array-Variable
(mehrere Parameterelemente)
DA Anzahl der Array-Elemente (Subcodes) Anzahl
DT Datentyp INTEGER_16 2 Byte mit Vorzeichen
INTEGER_32 4 Byte mit Vorzeichen
UNSIGNED_8 1 Byte ohne Vorzeichen
UNSIGNED_16 2 Byte ohne Vorzeichen
UNSIGNED_32 4 Byte ohne Vorzeichen
VISIBLE_STRING [xx] ASCII-String (mit Zeichenldnge xx)
Faktor Faktor fiir Dateniibertragung liber ein Bussystem, | Faktor 1 = keine Nachkommastellen
abhdngig von der Anzahl der Nachkommastellen 10 = 1 Nachkommastelle
100 = 2 Nachkommastellen
1000 = 3 Nachkommastellen
RSP Schreiben ist nur bei Reglersperre méglich RSP
Code Name Typ Index Daten
dec hex DS = DA | DT Faktor | RSP
C00002 Geratebefehle Auswabhlliste 24573 SFFD A 32 | UNSIGNED_8 1
C00003 Status letzter Geratebefehl Auswabhlliste 24572 5FFC E 1 | UNSIGNED_8 1
C00005 | Applikation Auswabhlliste 24570 SFFA E 1 | UNSIGNED_16 1
C00006 Motorregelung Auswabhlliste 24569 5FF9 E 1 | UNSIGNED_8 1| RSP
C00007 | Steuermodus Auswabhlliste 24568 5FF8 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00010 minimaler analoger Sollwert Linearer Wert 24565 SFF5 A 1 | INTEGER_16 100
C00011 | Appl.: Bezugsdrehzahl Linearer Wert 24564 SFF4 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00012 Hochlaufzeit Hauptsollw. Linearer Wert 24563 SFF3 E 1 | UNSIGNED_32 1000
C00013 Ablaufzeit Hauptsollw. Linearer Wert 24562 5FF2 E 1 | UNSIGNED_32 1000
C00015 VFC: U/f-Eckfrequenz Linearer Wert 24560 5FFO E 1 | UNSIGNED_16 10
C00016 | VFC: Umin-Anhebung Linearer Wert 24559 SFEF E 1 | UNSIGNED_16 100
C00018 | Schaltfrequenz Auswabhlliste 24557 SFED E 1 | UNSIGNED_8 1
C00019 | Auto-DCB: Schwelle Linearer Wert 24556 SFEC E 1 | UNSIGNED_16 1
C00021 Schlupfkomp. Linearer Wert 24554 SFEA E 1 | INTEGER_16 100
C00022 Imax motorisch Linearer Wert 24553 5FE9 E 1 | UNSIGNED_16 100
C00023 Imax generatorisch Linearer Wert 24552 SFE8 E 1 | INTEGER_16 100
C00024 | Vergleichswert N_Act Linearer Wert 24551 SFE7 E 1 | INTEGER_16 100
C00026 AINx: Offset Linearer Wert 24549 5FE5 2 | INTEGER_16 100
C00027 | AINx: Verstarkung Linearer Wert 24548 SFE4 2 | INTEGER_32 100

Grau hinterlegt = Anzeigeparameter (nur lesender Zugriff moglich)
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Code Name Typ Index Daten

dec hex DS | DA | DT Faktor | RSP
C00028 | AINx: Eingangsspannung Linearer Wert 24547 5FE3 A 2 | INTEGER_16 100
C00029 | AINx: Eingangsstrom Linearer Wert 24546 5FE2 A 1 | INTEGER_16 100
C00033 | AINx: Ausgangswert Linearer Wert 24542 S5FDE A 2 | INTEGER_16 100
C00034 AINx: Konfiguration Auswabhlliste 24541 5FDD A 1 UNSIGNED_8 1
C00036 DCB: Strom Linearer Wert 24539 S5FDB E 1 INTEGER_16 100
C00039 Festsollwert x (L_NSet_1 n-Fix) Linearer Wert 24536 5FD8 A 3 INTEGER_16 100
C00050 MCTRL: Drehzahlsollwert Linearer Wert 24525 5FCD E 1 | INTEGER_32 1
C00051 MCTRL: Drehzahlistwert Linearer Wert 24524 S5FCC E 1 | INTEGER_32 1
C00052 Motorspannung Linearer Wert 24523 5FCB E 1 | UNSIGNED_16 1
C00053 Zwischenkreisspannung Linearer Wert 24522 S5FCA E 1 | UNSIGNED_16 1
C00054 Motorstrom Linearer Wert 24521 5FC9 E 1 UNSIGNED_16 100
C00056 Drehmoment Linearer Wert 24519 5FC7 A 2 | INTEGER_32 100
C00057 Maximalmoment Linearer Wert 24518 5FC6 E 1 | UNSIGNED_32 100
C00058 | Ausgangsfrequenz Linearer Wert 24517 5FC5 E 1 | INTEGER_32 100
C00059 | Appl.: Bezugsfrequenz C11 Linearer Wert 24516 5FC4 E 1 | UNSIGNED_32 100
C00061 | Kiihlkérpertemperatur Linearer Wert 24514 5FC2 E 1 | INTEGER_16 1
C00064 Gerateauslastung (Ixt) Linearer Wert 24511 SFBF A 3 | INTEGER_16 100
C00066 | Thermische Motorbelast. (I>xt) Linearer Wert 24509 5FBD E 1 | INTEGER_16 100
C00070 | Vp Drehzahlregler Linearer Wert 24505 5FB9 A 3 | UNSIGNED_16 100
C00071 | Ti Drehzahlregler Linearer Wert 24504 5FB8 A 3 | UNSIGNED_16 10
C00073 | Vp Imax-Regler Linearer Wert 24502 5FB6 E 1 | UNSIGNED_16 100
C00074 | Tilmax-Regler Linearer Wert 24501 5FB5 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00075 | Vp Stromregler Linearer Wert 24500 5FB4 E 1 | UNSIGNED_16 100
C00076 | TiStromregler Linearer Wert 24499 5FB3 E 1 | UNSIGNED_16 100
C00079 | SC: Einstellungen Auswahlliste 24496 5FBO A 4 | UNSIGNED_8 1
C00081 Motor-Bemessungsleistung Linearer Wert 24494 SFAE E 1 | UNSIGNED_16 100
C00084 Motor-Statorwiderstand Linearer Wert 24491 S5FAB E 1 | UNSIGNED_32 1
C00085 Motor-Statorstreuinduktivitat Linearer Wert 24490 SFAA E 1 | UNSIGNED_16 100 | RSP
C00087 | Motor-Bemessungsdrehzahl Linearer Wert 24488 5FA8 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00088 Motor-Bemessungsstrom Linearer Wert 24487 5FA7 E 1 | UNSIGNED_16 100 | RSP
C00089 Motor-Bemessungsfrequenz Linearer Wert 24486 5FA6 E 1 | UNSIGNED_16 1| RSP
C00090 Motor-Bemessungsspannung Linearer Wert 24485 5FA5 E 1 | UNSIGNED_16 1| RSP
C00091 Motor-Cosinus phi Linearer Wert 24484 SFA4 E 1 | UNSIGNED_8 100
C00092 Motor-Hauptfeldinduktivitat Linearer Wert 24483 S5FA3 E 1 | UNSIGNED_16 10 | RSP
C00093 | Leistungsteilkennung Linearer Wert 24482 5FA2 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00094 Passwort Linearer Wert 24481 SFAl E 1 INTEGER_32 1
C00095 | Motor-Magnetisierungsstrom Linearer Wert 24480 5FA0 E 1 | UNSIGNED_16 100
C00097 Motornennmoment Linearer Wert 24478 S5F9E E 1 | UNSIGNED_32 100
C00098 | Gerat-Bemessungsstrom Linearer Wert 24477 5F9D E 1 | UNSIGNED_16 10
C00099 Firmware-Version String 24476 5F9C E 1 | VISIBLE_STRING [12]
coo100 Firmware-Version Linearer Wert 24475 5F9B A 4 | UNSIGNED_8 1
C00105 | Ablaufzeit Schnellhalt Linearer Wert 24470 5F96 E 1 | UNSIGNED_32 1000
C00106 | Auto-DCB: Haltezeit Linearer Wert 24469 5F95 E 1 | UNSIGNED_32 1000
co0107 DCB: Haltezeit Linearer Wert 24468 5F94 E 1 | UNSIGNED_32 1000
C00114 Dix Invertierung Bit-codiert 24461 5F8D E 1 | UNSIGNED_16 1
C00115 DI1| DI2: Funktion Auswabhlliste 24460 5F8C A 1 | UNSIGNED_8 1| RSP
C00118 | DOx Invertierung Bit-codiert 24457 5F89 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00120 Einstellung Motoriiberlast (I>xt; C0088/ Linearer Wert 24455 5F87 E 1 | INTEGER_16 100

€0098)
C00122 Startwert Motoriiberlast (I*xt) Linearer Wert 24453 5F85 A 1 | UNSIGNED_16 100
Grau hinterlegt = Anzeigeparameter (nur lesender Zugriff moglich)
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Code Name Typ Index Daten

dec hex DS | DA | DT Faktor | RSP
C00123 Schwelle Gerédteauslastung (Ixt) Linearer Wert 24452 5F84 E 1 |INTEGER_16 100
C00124 | Stromiiberwachung: Abschaltstrom Linearer Wert 24451 5F83 A 1 | UNSIGNED_16 100
C00129 Bremswiderstandswert Linearer Wert 24446 SF7E E 1 | UNSIGNED_16 10
C00130 | Bemessungsleistung Bremswiderstand Linearer Wert 24445 5F7D E 1 | UNSIGNED_16 1
C00131 | Warmekapazitat Bremswiderstand Linearer Wert 24444 5F7C E 1 | UNSIGNED_16 10
C00133 | Auslastung Bremswiderstand Linearer Wert 24442 5F7A E 1 | UNSIGNED_16 1
C00134 Rampenverschliff Hauptsollwert Auswahlliste 24441 5F79 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00136 | Kommunikations-Steuerworte Bit-codiert 24439 5F77 A 1 | UNSIGNED_16 1
C00137 Geratezustand Auswabhlliste 24438 5F76 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00141 Gerateeinstellungen Auswabhlliste 24434 5F72 A 1 | UNSIGNED_8 1
C00142 | Autostart Option Bit-codiert 24433 S5F71 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00143 Auswahl Spezialfunktionen Bit-codiert 24432 5F70 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00144 Schaltfrequenzabsenkung (Temp.) Auswabhlliste 24431 SF6F E 1 | UNSIGNED_8 1
C00150 Statuswort Bit-codiert 24425 5F69 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00155 Statuswort 2 Bit-codiert 24420 5F64 E 1 UNSIGNED_16 1
C00158 | Ursache fiir Reglersperre Bit-codiert 24417 5F61 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00159 Ursache fiir Schnellhalt QSP Bit-codiert 24416 5F60 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00160 | Zustandsbestimmender Fehler Linearer Wert 24415 S5F5F A 1 | UNSIGNED_16 1
C00161 | Zustandbestimmender Fehler Linearer Wert 24414 SF5E A 1 | UNSIGNED_32 1
C00165 | Fehler Information String 24410 5F5A A 1 | VISIBLE_STRING [14]
C00166 | Fehlerinformationstext String 24409 5F59 A 3 | VISIBLE_STRING [30]
C00168 Fehlernummer Linearer Wert 24407 5F57 A 8 | UNSIGNED_32 1
C00169 Fehlerzeit Linearer Wert 24406 5F56 A 8 | UNSIGNED_32 1
C00170 Fehlerzahler Linearer Wert 24405 5F55 A 8 | UNSIGNED_8 1
C00173 | Netzspannung Auswabhlliste 24402 5F52 E 1 | UNSIGNED_8 1| RSP
C00174 | Reduz. Bremschopperschwelle Linearer Wert 24401 5F51 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00175 | Bremsenenergiemanagement: Auswahl Auswabhlliste 24400 5F50 E 1 | UNSIGNED_8 1| RSP

des Bremsverfahrens
C00177 Schaltzyklen Linearer Wert 24398 SFAE A 2 | UNSIGNED_32 1
C00178 Betriebsstundenzahler Linearer Wert 24397 S5F4D E 1 | UNSIGNED_32 1
C00179 Netzeinschaltstundenzahler Linearer Wert 24396 5F4C E 1 | UNSIGNED_32 1
C00181 Zeiteinstellungen Linearer Wert 24394 SF4A A 1 | UNSIGNED_16 1
€00182 Verschliffzeit PT1 Linearer Wert 24393 5F49 E 1 | INTEGER_16 100
C00199 Geratename String 24376 5F38 A 1 | VISIBLE_STRING [32]
C€00200 | Firmware-Produkttyp String 24375 5F37 E 1 | VISIBLE_STRING [19]
C00201 Firmware compile date String 24374 5F36 E 1 | VISIBLE_STRING [22]
C00203 | Produkttypschliissel String 24372 5F34 A 9 | VISIBLE_STRING [24]
C00204 | Seriennummer String 24371 5F33 A 7 | VISIBLE_STRING [24]
Co0210 HW-Stand String 24365 5F2D A 1 VISIBLE_STRING [5]
C00222 L PCTRL_1:Vp Linearer Wert 24353 5F21 E 1 INTEGER_16 10
C00223 L PCTRL_1:Tn Linearer Wert 24352 5F20 E 1 UNSIGNED_16 1
C00224 L_PCTRL_1:Kd Linearer Wert 24351 5F1F E 1 UNSIGNED_16 10
C00225 L_PCTRL_1: MaxLimit Linearer Wert 24350 SF1E E 1 | INTEGER_16 100
C00226 L_PCTRL_1: MinLimit Linearer Wert 24349 5F1D E 1 | INTEGER_16 100
C00227 | L_PCTRL_1: Hochlaufzeit Linearer Wert 24348 5F1C E 1 | UNSIGNED_32 1000
C00228 | L_PCTRL_1: Ablaufzeit Linearer Wert 24347 5F1B E 1 | UNSIGNED_32 1000
C00231 | L_PCTRL_1: Arbeitsbereich Linearer Wert 24344 5F18 A 4 | INTEGER_16 100
C00233 L_PCTRL_1: Wurzelfunktion Auswabhlliste 24342 5F16 E 1 UNSIGNED_8 1
C00234 | EinfluB Pendelddmpfung Linearer Wert 24341 5F15 E 1 | UNSIGNED_16 100
C00235 | Filterzeit Pendelddmpfung Linearer Wert 24340 5F14 E 1 | UNSIGNED_8 1
Grau hinterlegt = Anzeigeparameter (nur lesender Zugriff moglich)
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C00239 | Begrenzung untere Drehzahl Linearer Wert 24336 5F10 E 1 | INTEGER_16 1
C00241 | L_NSet_1: Hyst. NSet erreicht Linearer Wert 24334 5FOE E 1 | INTEGER_16 100
C00242 L_PCTRL_1: Betriebsmodus Auswahlliste 24333 5FOD E 1 UNSIGNED_8 1
€00243 L_PCTRL_1: Hochlaufzeit Einfluss Linearer Wert 24332 5F0C E 1 UNSIGNED_32 1000
C00244 L_PCTRL_1: Ablaufzeit Einfluss Linearer Wert 24331 5F0B E 1 UNSIGNED_32 1000
€00245 L_PCTRL_1: PID-Ausgangswert Linearer Wert 24330 SFOA E 1 | INTEGER_16 100
C00246 L_PCTRL_1: Istwert nAct_a intern Linearer Wert 24329 5F09 E 1 | INTEGER_16 100
C00273 Massentragheitsmoment Linearer Wert 24302 SEEE E 1 | UNSIGNED_16 10
C00276 SC: max. Ausgangsspannung Linearer Wert 24299 5EEB E 1 | UNSIGNED_8 1
C00371 CAN ErrorCode Linearer Wert 24204 SE8C A 1 | UNSIGNED_16 1
C00420 Encoder-Strichzahl Linearer Wert 24155 SESB A 1 | UNSIGNED_16 1| RSP
C00425 Geberabtastzeit Auswabhlliste 24150 5E56 A 1 | UNSIGNED_8 1| RSP
C00443 | DIx: Pegel Bit-codiert 24132 5E44 A 2 | UNSIGNED_16 1
C00444 | DOx: Pegel Bit-codiert 24131 5E43 A 2 | UNSIGNED_16 1
C00445 Freglnxx_nOut_v Linearer Wert 24130 5E42 A 1 | INTEGER_16 1
C00446 Freglnxx_nOut_a Linearer Wert 24129 5E41 A 1 | INTEGER_16 100
C00461 Remote: Hoch-/Ablaufzeit Linearer Wert 24114 S5E32 A 1 | UNSIGNED_32 1000
C00463 | Keypad: Default-Parameter Linearer Wert 24112 5E30 A 2 | INTEGER_32 1000
C00466 | Keypad: Default-Parameter Linearer Wert 24109 5E2D E 1 | INTEGER_32 1
C00467 | Keypad: Default-Startansicht Auswabhlliste 24108 5E2C E 1 | INTEGER_32 1
C00469 Keypad: Fkt. STOP-Taste Auswabhlliste 24106 SE2A E 1 | INTEGER_32 1
€00470 LS_ParFree_b Auswabhlliste 24105 5E29 A 16 | UNSIGNED_8 1
C00471 LS_ParFree Bit-codiert 24104 5E28 A 4 | UNSIGNED_16 1
C00472 LS_ParFree_a Linearer Wert 24103 5E27 A 4 | INTEGER_16 100
C00480 | LS_DisFree_b Bit-codiert 24095 SE1F E 1 | UNSIGNED_8 1
C00481 LS_DisFree Bit-codiert 24094 SE1E A 4 UNSIGNED_16 1
C00482 LS_DisFree_a Linearer Wert 24093 5E1D A 4 | INTEGER_16 100
C00488 | L_JogCtrlExtension_1: EdgeDetect Auswahlliste 24087 5E17 A 6 | UNSIGNED_8 1
C00495 Drehzahlgeberauswahl Auswabhlliste 24080 5E10 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00496 | Geberauswertverfahren Auswabhlliste 24079 SEOF E 1 | UNSIGNED_8 1| RSP
C00497 Nist-Filterzeitkonstante Linearer Wert 24078 SEOE A 1 | UNSIGNED_16 10
C00517 User-Menl Linearer Wert 24058 SDFA A 25 | INTEGER_32 1000
C00563 Stromiiberwachung: Verzégerungszeit Linearer Wert 24012 5DCC A 1 | UNSIGNED_32 1000
C00565 Reakt. Netzphasenausfall Auswabhlliste 24010 5DCA E 1 | UNSIGNED_8 1
C00567 | Reakt. Drehzahlregler begrenzt Auswabhlliste 24008 5DC8 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00572 Schwelle Bremsw.-Uberlast Linearer Wert 24003 5DC3 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00574 Reakt. Ubertemp. Bremswiderst. Auswabhlliste 24001 5DC1 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00579 | Reakt. Drehzahliiberwachung Auswahlliste 23996 5DBC E 1 | UNSIGNED_8 1
C00581 Reakt. LS_SetError_x Auswabhlliste 23994 SDBA A 2 UNSIGNED_8 1
C00582 | Reakt. Kiihlkdrpertemp. > Abschalttemp. - | Auswabhlliste 23993 5DB9 E 1 | UNSIGNED_8 1

5°C
C00584 Reakt. Stromiiberwachung Auswabhlliste 23991 5DB7 A 1 | UNSIGNED_8 1
C00585 Reakt. Motor-Ubertemp. PTC Auswabhlliste 23990 5DB6 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00586 Reakt. Geberdrahtbruch Auswahlliste 23989 5DB5 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00594 Reakt. Steuerwortfehler Auswabhlliste 23981 SDAD A 2 | UNSIGNED_8 1
C00597 Reakt. LP1-Motorphasenfehler Auswabhlliste 23978 SDAA E 1 | UNSIGNED_8 1
C00598 Reakt. Drahtbruch AINx Auswabhlliste 23977 5DA9 A 1 | UNSIGNED_8 1
C00600 | Reakt. Zwischenkreis-Unterspg. Auswahlliste 23975 5DA7 A 1 | UNSIGNED_8 1
C00601 | Verz.Reakt Fault:Zwischenkreis-Uberspan- | Linearer Wert 23974 5DA6 A 1 | UNSIGNED_16 1000
nung
C00604 | Reakt. Gerateliberlast (Ixt) Auswahlliste 23971 5DA3 E 1 | UNSIGNED_8 1
Grau hinterlegt = Anzeigeparameter (nur lesender Zugriff méglich)
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11.5 Attributtabelle
Code Name Typ Daten
dec hex DS | DA | DT Faktor | RSP
C00606 Reakt. Motoriiberlast (I*xt) Auswabhlliste 23969 5DA1 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00607 Reakt. Max. Drehzahl erreicht Auswabhlliste 23968 5DA0 E 1 | UNSIGNED_8 1
€00620 Sys. Verb. 16-Bit Auswabhlliste 23955 5D93 A 27 | UNSIGNED_16 1
C00621 Sys. Verb. Bool Auswabhlliste 23954 5D92 A 77 | UNSIGNED_16 1
C00632 L_NSet_1: Max.SperrFrq. Linearer Wert 23943 5D87 A 3 | INTEGER_16 100
C00633 L_NSet_1: Min.SperrFrq. Linearer Wert 23942 5D86 A 3 | INTEGER_16 100
C00634 | L_NSet_1:wsState Bit-codiert 23941 5D85 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00680 L_Compare_1: Fkt. Auswahlliste 23895 5D57 E 1 UNSIGNED_8 1
C00681 L_Compare_1: Hysterese Linearer Wert 23894 5D56 E 1 | INTEGER_16 100
C00682 L_Compare_1: Fenster Linearer Wert 23893 5D55 E 1 | INTEGER_16 100
C00700 LA_NCtrl: Verbindungsliste analog Auswabhlliste 23875 5D43 A 19 | UNSIGNED_16 1
C00701 | LA_NCtrl: Verbindungsliste digital Auswahlliste 23874 5D42 A 35 | UNSIGNED_16 1
C00720 | L_DigitalDelay_1: Verz. Linearer Wert 23855 5D2F A 2 | UNSIGNED_32 1000
C00721 | L_DigitalDelay_2: Verz. Linearer Wert 23854 5D2E A 2 | UNSIGNED_32 1000
C00725 | Aktuelle Schaltfrequenz Auswabhlliste 23850 5D2A E 1 | UNSIGNED_8 1
C00761 | L_JogCtrlExtension_1: Verbindungsliste Auswabhlliste 23814 5D06 A 11 | UNSIGNED_16 1
digital
Co0800 L_MPot_1: Obere Grenze Linearer Wert 23775 5CDF E 1 INTEGER_16 100
C00801 L_MPot_1: Untere Grenze Linearer Wert 23774 5CDE E 1 | INTEGER_16 100
C00802 L_MPot_1: Hochlaufzeit Linearer Wert 23773 5CDD E 1 | UNSIGNED_16 10
C00803 L_MPot_1: Ablaufzeit Linearer Wert 23772 5CDC E 1 | UNSIGNED_16 10
C00804 | L_MPot_1: Inaktiv-Fkt. Auswabhlliste 23771 5CDB E 1 | UNSIGNED_8 1
C00805 | L_MPot_1: Init-Fkt. Auswahlliste 23770 5CDA E 1 | UNSIGNED_8 1
C00806 L_MPot_1: Verwenden Auswabhlliste 23769 5CD9 E 1 UNSIGNED_8 1
C00820 | L_DigitalLogic_1: Funktion Auswabhlliste 23755 5CCB E 1 | UNSIGNED_8 1
C00821 | L_DigitalLogic_1: Wahrheitstabelle Auswabhlliste 23754 5CCA A 4 | UNSIGNED_8 1
C00822 | L_DigitalLogic_2: Funkton Auswahlliste 23753 5CC9 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00823 | L_DigitalLogic_2: Wahrheitstabelle Auswahlliste 23752 5CC8 A 4 | UNSIGNED_8 1
Co0830 16Bit-Input analog Linearer Wert 23745 5CC1 A 15 | INTEGER_16 100
C00831 16Bit-Input common Bit-codiert 23744 5CCo A 3 | UNSIGNED_16 1
C00833 8Bit-Input Auswabhlliste 23742 5CBE A 52 | UNSIGNED_8 1
C00876 | Eingangsworter Network MCI/CAN Bit-codiert 23699 5C93 A 8 | UNSIGNED_16 1
C00877 | Ausgangsworter Network MCI/AN Bit-codiert 23698 5C92 A 8 | UNSIGNED_16 1
C00890 | LP_Network_InOut: Invertierung Bit-codiert 23685 5C85 A 4 | UNSIGNED_16 1
C00909 | Drehzahlbegrenzung Linearer Wert 23666 5C72 A 2 | INTEGER_16 100
C00910 Frequenzbegrenzung Linearer Wert 23665 5C71 A 2 | UNSIGNED_16 1
C00937 Feldorientierte Motorstréme Linearer Wert 23638 5C56 A 1 | INTEGER_16 100
C00938 PSM: Motormaximalstrom Feldschwa- Linearer Wert 23637 5C55 E 1 | UNSIGNED_16 100
chung
C00939 Ultimativer Motorstrom Linearer Wert 23636 5C54 E 1 | UNSIGNED_16 10
C00965 Max. Motordrehzahl Linearer Wert 23610 5C3A E 1 | UNSIGNED_16 1
C00971 | VFC: Begrenzung U/f +Geber Linearer Wert 23604 5C34 A 2 | UNSIGNED_16 100
C00972 VFC: Vp U/f +Geber Linearer Wert 23603 5C33 E 1 | UNSIGNED_16 1000
C00973 VFC: Ti U/f +Geber Linearer Wert 23602 5C32 E 1 | UNSIGNED_16 10
C00975 VFC-ECO: Vp Linearer Wert 23600 5C30 E 1 UNSIGNED_16 1000
C00976 VFC-ECO: Ti Linearer Wert 23599 5C2F E 1 UNSIGNED_16 10
C00977 | VFC-ECO: Minimalspannung U/f Linearer Wert 23598 5C2E E 1 | UNSIGNED_8 1
C00978 | VFC-ECO: Motorspannung Sub Linearer Wert 23597 5C2D E 1 | INTEGER_16 1
C00979 Cosinus phi Linearer Wert 23596 5C2C A 2 | INTEGER_16 100
C00980 | Ausgangsleistung Linearer Wert 23595 5C2B A 2 | INTEGER_32 1000
C00981 Energieanzeige Linearer Wert 23594 5C2A A 2 | INTEGER_32 100
Grau hinterlegt = Anzeigeparameter (nur lesender Zugriff méglich)
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11.5 Attributtabelle

Code Name Typ Index Daten

dec hex DS | DA | DT Faktor | RSP
C00982 | VFC-ECO: Motorspannung Sub Rampe Linearer Wert 23593 5C29 E 1 | UNSIGNED_8 10
C00984 Motor flux Add Linearer Wert 23591 5C27 E 1 | INTEGER_16 100
C00985 | SLVC: Verstarkung Feldstromregler Linearer Wert 23590 5C26 E 1 | INTEGER_16 100
C00986 SLVC: Verstarkung Querstromregler Linearer Wert 23589 5C25 E 1 | INTEGER_16 100
C00987 Umrichter Motorbremse: nAdd Linearer Wert 23588 5C24 E 1 | INTEGER_16 1
C00990 Fangen: aktivieren Auswabhlliste 23585 5C21 E 1 | UNSIGNED_8 1
C00991 Fangen: Verfahren Auswabhlliste 23584 5C20 E 1 | UNSIGNED_16 1
C00992 Fangen: Startfrequenz Linearer Wert 23583 5C1F E 1 | INTEGER_16 1
C00994 Fangen: Strom Linearer Wert 23581 5C1D E 1 | INTEGER_16 100
C00995 SLPSM: Gesteuerter Sollstrom Linearer Wert 23580 5C1C A 2 | UNSIGNED_16 100
C00996 SLPSM: Umschaltdrehzahl Linearer Wert 23579 5C1B A 2 | INTEGER_16 100
C00997 SLPSM: Filterknickfrequenz Linearer Wert 23578 5C1A E 1 | INTEGER_16 100
C00998 | SLPSM: Filterzeit Rotorlage Linearer Wert 23577 5C19 A 2 | INTEGER_16 10
C00999 | SLPSM: PLL-Verstarkung Linearer Wert 23576 5C18 E 1 | INTEGER_16 1
C01000 MCTRL: Status Bit-codiert 23575 5C17 E 1 UNSIGNED_16 1
C01082 | LS_WriteParamList: Execute Mode Auswahlliste 23493 5BC5 E 1 | UNSIGNED_8 1
C01083 LS_WriteParamlList: FailState Linearer Wert 23492 5BC4 E 1 | UNSIGNED_16 1
C01084 LS_WriteParamlList: Fehlerzeile Linearer Wert 23491 5BC3 E 1 | UNSIGNED_8 1
C01085 LS_WriteParamlList: Index Linearer Wert 23490 5BC2 A 16 | INTEGER_32 1000
C01086 LS_WriteParamList: WriteValue_1 Linearer Wert 23489 5BC1 A 16 | INTEGER_32 1
€01087 LS_WriteParamList: WriteValue_2 Linearer Wert 23488 5BCO A 16 | INTEGER_32 1
€01090 LS_ParReadWrite_1: Index Linearer Wert 23485 5BBD A 1 | INTEGER_32 1000
C01091 LS_ParReadWrite_1: Zykluszeit Auswabhlliste 23484 5BBC A 1 | UNSIGNED_16 1
C01092 | LS_ParReadWrite_1: FailState Linearer Wert 23483 5BBB A 1 | UNSIGNED_16 1
C01100 | L_Counter_1: Funktion Auswahlliste 23475 5BB3 A 1 | UNSIGNED_8 1
C01101 | L_Counter_1: Vergleich Auswahlliste 23474 5BB2 A 1 | UNSIGNED_8 1
C01206 | Achsdaten: Anbaurichtung Auswahlliste 23369 5B49 A 2 | UNSIGNED_8 1| RSP
C01350 | ACDrive: Drive mode Auswabhlliste 23225 5AB9 A 1 | UNSIGNED_8 1
C01351 | ACDrive: Steuerwort Bit-codiert 23224 5AB8 A 1 | UNSIGNED_16 1
C01352 | ACDrive: Statuswort Bit-codiert 23223 5AB7 A 1 | UNSIGNED_16 1
C01353 | ACDrive: Sollwertskalierung Linearer Wert 23222 5AB6 A 2 | INTEGER_8 1
C01354 LS_Convert Auswabhlliste 23221 5AB5 A 3 | UNSIGNED_8 1| RSP
C01501 Reakt. Kommunikationsfehler mit MCI Auswabhlliste 23074 5A22 A 2 | UNSIGNED_8 1
C01503 MCI timeout Linearer Wert 23072 5A20 A 1 | UNSIGNED_16 1
C01905 | Diagnose: akt. Baudrate Linearer Wert 22670 588E E 1 | UNSIGNED_32 1
C01911 Funktions-DIP-Schalter S1 Bit-codiert 22664 5888 E 1 | UNSIGNED_8 1
C01912 Funktions-DIP-Schalter S2 Bit-codiert 22663 5887 E 1 | UNSIGNED_8 1
C01913 | Schalter-Poti: Analoge Werte Linearer Wert 22662 5886 A 3 | INTEGER_16 100
C02580 Haltebremse: Betriebsmodus Auswabhlliste 21995 55EB E 1 | UNSIGNED_8 1
C02581 Haltebremse: Drehzahlschwellen Linearer Wert 21994 55EA A 3 | INTEGER_16 100
C02582 | Haltebremse: Einstellung Bit-codiert 21993 55E9 E 1 | UNSIGNED_8 1
C02589 | Haltebremse: Zeitsystem Linearer Wert 21986 55E2 A 3 | UNSIGNED_16 1
C02593 Haltebremse: Aktivierungszeit Linearer Wert 21982 55DE A 2 | UNSIGNED_32 1000
C02607 Haltebremse: Status Bit-codiert 21968 55D0 E 1 | UNSIGNED_16 1
C02610 MCK: Hoch-/Ablaufzeiten Linearer Wert 21965 55CD A 1 | UNSIGNED_32 1000
C02842 Freglnxx: Offset Linearer Wert 21733 54E5 A 1 | INTEGER_16 100
C02843 | Freglnxx: Verstarkung Linearer Wert 21732 54E4 A 1 | INTEGER_16 100
C02853 | PSM: Lss Sattigungskennlinie Linearer Wert 21722 54DA A 17 | UNSIGNED_8 1
C02855 | PSM: Imax Lss-Sattigungskennlinie Linearer Wert 21720 54D8 E UNSIGNED_16 10
C02859 | PSM: Lss-Sattigungskennl. aktivieren Auswahlliste 21716 54D4 E 1 | UNSIGNED_8 1
Grau hinterlegt = Anzeigeparameter (nur lesender Zugriff moglich)
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Funktionsbibliothek

Funktionsbibliothek

In diesem Kapitel sind die Funktions- und Systembausteine beschrieben, die Bestandteil der Appli-

kation sind.

Funktionsbaustein Funktion

L MPot 1 Motorpotentiometer (als alternative Sollwertquelle)

L NSet 1 Sollwertgenerator

L PCTRL 1 Prozessregler

L RLO 1 Drahtbruchsichere Verkniipfung der Vorgabe einer Drehrichtung mit der Schnell-

halt-Funktion (QSP)

GP: GeneralPurpose

Die folgenden "GeneralPurpose"-Funktionen stehen zur freien Verfligung:

L Compare_1 Analoger Vergleich
L Counter 1 Digitaler Aufwarts-/Abwartszahler
L DigitalDelay 1 Bindres Verzogerungsglied
L DigitalDelay 2 (z. B. zum Entprellen eines digitalen Eingangs)
L _Pigrtalbelay 2
L Digitallogic_1 Ab Version 02.00.00
Konfigurierbare logische Verkniipfung zweier digitaler Eingangssignale
L Digitallogic_2 Ab Version 04.00.00

Konfigurierbare logische Verkniipfung zweier digitaler Eingangssignale

L JogCtrlExtension 1

Ab Version 05.00.00
Zur Realisierung einer Abschaltpositionierung auf Endschalter

Systembaustein

Funktion

LS_Analoginput

Schnittstelle zu den analogen Eingangsklemmen
» Analoge Klemmen (£2 190)

LS Convert 1

LS Convert 2

LS Convert 3

Ab Version 05.00.00
Umrechnung/Normierung von Soll- und Istwerten

LS Digitallnput

Schnittstelle zu den digitalen Eingangsklemmen
» Digitale Klemmen (L2 184)

LS DigitalOutput

Schnittstelle zu den digitalen Ausgangsklemmen
» Digitale Klemmen (L1 184)

LS DisFree Anzeige von 4 beliebigen 16-Bit-Signalen der Applikation auf Displaycodestellen
LS DisFree_a Anzeige von 4 beliebigen Analogsignalen der Applikation auf Displaycodestellen
LS DisFree b Anzeige von 8 beliebigen Digitalsignalen der Applikation auf einer bit-codierten Dis-

playcodestelle

LS Drivelnterface

Schnittstelle zur Antriebssteuerung (DCTRL)
» Geratesteuerung (DCTRL) (£ 58)

LS ParFix

Ausgabe verschiedener fester Werte

LS ParFree

Ausgabe von 4 parametrierbaren 16-Bit-Signalen

LS ParFree a

Ausgabe von 4 parametrierbaren Analogsignalen

LS ParFree b

Ausgabe von 16 parametrierbaren Digitalsignalen

LS SetError 1

Auslosung parametrierbarer Reaktionen auf anwenderdefinierte Ereignisse

LS ParReadWrite 1

Ab Version 04.00.00
Lesen/Beschreiben von lokalen Parametern

LS WriteParamlList

Schnittstelle zur Grundfunktion "Parameterumschaltung”
» Parameterumschaltung (L 265)
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Funktionsbibliothek

L_MPot_1

452

L_MPot_1

Dieser FB ersetzt ein Hardware-Motorpotentiometer und kann als alternative Sollwertquelle ver-
wendet werden, die liber zwei Eingdnge gesteuert wird.

« Die Signalausgabe erfolgt tiber einen Hochlaufgeber mit linearen Rampen.

« Die Einstellung der Hoch- und Ablaufzeit erfolgt liber Parameter.

« Stetige Rampenfiihrung auch bei online-veranderten Drehzahlgrenzwerten.

 Das Zu- oder Abschalten der Motorpotentiometer-Funktion ist tiber Parameter oder ein Prozess-

signal moglich.

L_MPot_1

[ DEnable  C00833/10 CO080Gag >,
bUp C00833/7 — €00802 Acc. time
m = A| c00800-~§ -~
! binAct C00§33/8 = Upper limit
O bDown C00833/9 =E S E—
Lower limit €00803 Dec. time
C00804 Deactivation function ;
C00805 Initialization function 1 nOut_a
nin_a €00830/11
o0— = -
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
bEnable Motorpotentiometer-Funktion umschalten
BOOL | Eingang bEnable und Codestelle C00806 sind ODER-verkniipft.
TRUE | Motorpotentiometer-Funktion aktiv, Sollwert kann tiber bUp und
bDown verandert werden.
« Beim Umschalten auf TRUE wird automatisch der an nin_a ange-
legte Wert in das Motorpoti ibernommen.
FALSE | Der an nin_a angelegte Wert wird an nOut_a ausgegeben.
nin_a Bei bEnable = FALSE wird das analoge Eingangssignal nin_a auf den Ausgang nOut_a
INT | geschaltet.
bUp Anfahren des mit Codestelle C00800 eingestellten oberen Drehzahlgrenzwertes
BooL TRUE | Das Ausgangssignal nOut_a lduft zu seinem oberen Grenzwert
(nHighLimit).
« Ist gleichzeitig der Eingang bDown auf TRUE gesetzt, so erfolgt
keine Anderung des Ausgangssignals nOut_a.
bDown Anfahren des mit Codestelle C00801 eingestellten unteren Drehzahlgrenzwertes
BooL TRUE | Das Ausgangssignal nOut_a lauft zu seinem unteren Grenzwert
(nLowLimit).
« Ist gleichzeitig der Eingang bUp auf TRUE gesetzt, so erfolgt keine
Anderung des Ausgangssignals nOut_a.
bInAct Motorpotentiometer-Funktion deaktivieren
BOOL

- Dieser Eingang hat die hochste Prioritat.

- Bei Deaktivierung des Motorpotentiometers folgt das Ausgangssignal nOut_a
der mit Codestelle C00804 eingestellten Funktion.

TRUE | Motorpotentiometer-Funktion ist deaktiviert.
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12.1 L_MPot_1

Funktionsbibliothek

Ausginge

Bezeichner

Datentyp

Wert/Bedeutung

nOut_a

INT

Ausgangssignal

Parameter

Parameter

Einstellmoglichkeiten

Info

€00800

-199.9

%

199.9

Obere Grenze
* Lenze-Einstellung: 100.0 %

C00801

-199.9

%

199.9

Untere Grenze
* Lenze-Einstellung: -100.0 %

C00802

0.1

999.9

Hochlaufzeit
* Lenze-Einstellung: 10.0 s

C00803

0.1

999.9

Ablaufzeit
* Lenze-Einstellung: 10.0 s

Coo804

Inaktiv-Funktion
« Auswahl der Reaktion bei Deakti-
vierungdes Motorpotentiometers
liber den Eingang binAct.

Wert beibehalten
(Lenze-Einstellung)

Keine weitere Aktion; nOut_a behalt
seinen Wert bei.

Ablauf auf 0

Das Motorpotentiometer lauft mit
der Ablaufzeit T auf 0 % zurlick.

Ablauf auf u. Grenze

Das Motorpotentiometer lauft mit
der Ablaufzeit T;f auf den unteren
Grenzwert (C00801).

Ohne Rampe auf 0

Wichtig fiir die NOT-AUS-Funktion
Das Motorpotentiometer wechselt
sofort seinen Ausgang auf 0 %

Ohne Rampe auf u. Grenze

Das Motorpotentiometer wechselt
sofort seinen Ausgang auf den unte-
ren Grenzwert (C00801).

Hochlauf auf o. Grenze

Das Motorpotentiometer lauft mit
der Hochlaufzeit T;, auf den oberen
Grenzwert (C00800).

C00805

Init-Funktion
« Auswahl der Reaktion beim Ein-
schalten des Gerates.

Letzten Wert laden
(Lenze-Einstellung)

Der Ausgangswert, der beim Netzab-
schalten ausgegeben wurde, wird im
internen Speicher des Antriebsreg-
lers nichtfliichtig gesichert. Beim
Netzeinschalten wird dieser Aus-
gangswert zurlickgeladen.

U. Grenze laden

Beim Netzeinschalten wird der unte-
re Grenzwert (C00801) geladen.

0 laden

Beim Netzeinschalten wird ein Aus-
gangswert = 0 % geladen.
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12 Funktionsbibliothek

12.1 L_MPot_1

Parameter Einstellmoglichkeiten Info

C€00806 Verwenden des Motorpotentiome-
ters

0 | Nein Das Motorpotentiometer wird nicht

(Lenze-Einstellung) verwendet.

« Deram Eingang nin_a anliegende
Analogwert wird ohne Verande-
rung zum Ausgang nOut_a durch-
geschliffen.

1|Ja Das Motorpotentiometer wird ver-
wendet.

« Deram Eingang nin_a anliegende
Analogwert wird liber das Motor-
potentiometer gefiihrt und am
Ausgang nOut_a ausgegeben.

12.1.1 Motorpotentiometer aktivieren & steuern

Ist bInAct auf FALSE gesetzt, dann ist das Motorpotentiometer aktiviert.

« Die nun ablaufende Funktion ist abhangig vom aktuellen Ausgangssignal nOut_a, den einge-
stellten Grenzwerten sowie den Steuersignalen an bUp und bDown.

- Befindet sich das Ausgangssignal nOut_a auBerhalb der eingestellten Grenzen, lauft das Aus-
gangssignal mit den eingestellten Ti-Zeiten zur ndchsten Grenze. Dieser Ablauf ist unabhdngig
von den Steuersignalen an bUp und bDown.

- Befindet sich das Ausgangssignal nOut_a innerhalb der eingestellten Grenzen, so @ndert sich
das Ausgangssignal entsprechend den Steuersignalen an bUp und bDown.

nOut_a 4

nHighLimit

wTir

WV 1 wTif

wTir,
nLowLimit

v

bUp
TRUE- [— L

FALSE >

bDown
TRUE ——

FALSE

’—o»v

[12-1] Beispiel: Steuerung des Motorpotentiometers
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12 Funktionsbibliothek

121 L MPot_1

bUp bDown bInact Funktion

FALSE FALSE FALSE Das Ausgangssignal nOut_a bleibt unverandert.

TRUE FALSE Das Ausgangssignal nOut_a lauft zu seinem oberen Grenzwert
(nHighLimit).

FALSE TRUE Das Ausgangssignal nOut_a lauft zu seinem unteren Grenzwert
(nLowLimit).

TRUE TRUE Das Ausgangssignal nOut_a bleibt unverandert.

- - TRUE Die Motorpotentiometerfunktion ist deaktiviert. Das Ausgangssig-
nal nOut_a verhdlt sich entsprechend der liber Funktion ausgewahl-
ten Funktion.

12.1.2 Motorpotentiometer deaktivieren

Wird das Motorpotentiometer durch Setzen von binAct auf TRUE deaktiviert, so verhalt sich das
Ausgangssignal nOut_a entsprechend der in C00804 ausgewahlten Funktion.

nOut_a 4

nHighLimit

nLowLimit

wTif

—\ WTif
wTir u

wTif wTir

bUp
TRUE

FALSE

bDown
TRUE —|

FALSE

binAct
TRUE

FALSE

(&) Bei Deaktivierung wird nOut_a mit Ablaufzeit wTif auf 0 % verringert.
Bei erneuter Aktivierung wird nOut_a mit Hochlaufzeit wTir wieder auf nLowLimit erhéht.

[12-2] Beispiel: Deaktivierung des Motorpotentiometers bei Einstellung C00804 = "1: Ablauf auf 0"
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12.2

Funktionsbibliothek

L NSet_1

456

L_NSet_1

Der FB dient zur allgemeinen Signalverarbeitung von Prozesswerten und verfiigt liber folgende

Funktionen:

 Hochlaufgeber

« mit linearen Rampen fir Hauptsollwertpfad
+ mit S-Rampe (PT1-Verschliff)

« Interne Begrenzung des Eingangssignals

- 3 einstellbare Sperrbereiche
« 3 Festsollwerte (JOG-Sollwerte)

L_NSet_1

bRfg0 €00833/1
O bNSetinv  C00833/2 wState
C00634
nNSet_a  C00830/1 +32767
o — - nNOut_a
€00039/1 % > }QY - : > % ————0
€00039/2 C00830/2
C00039/2
C00632 C00012 C00134
C00633 C00013 C00182
! [2Jeg Coogasi3 20 0 13: SetSpeedValueEff
g Jog2 co0g334 |, 1} 3
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
bRfg0 Fiihren des Hauptsollwert-Integrators liber die aktuellen Ti-Zeiten auf 0
BooL TRUE | Der aktuelleWert des Hauptsollwert-Integrators wird tiber die einge-
stellte Ti-Zeit auf "0" gefiihrt.
bNSetinv Signalinvertierung fiir den Hauptsollwert
Boot TRUE | Hauptsollwertsignal wird invertiert.
nNset_a Hauptsollwertsignal
INT |« Normierung: 16384 = 100 %
« Auch andere Signale zulassig
bJogl / blog2 Auswahleingénge fiir ablosende Festsollwerte (JOG-Sollwerte) fiir den Hauptsoll-

BOOL

wert
« Auswahleingdnge sind bindr codiert.
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Ausginge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
nNOut_a Drehzahlsollwert-Ausgangssignal
INT |« Normierung: 16384 = 100 %
wState Bit-codiertes Statuswort
WORD |« Nicht aufgefiihrte Bits sind reserviert fiir zukUlinftige Erweiterungen.
Bit 0 | Kein Sperrbereich aktiv
Bit 1 | Sperrbereich 1 aktiv
Bit 2 | Sperrbereich 2 aktiv
Bit 3 | Sperrbereich 3 aktiv
Bit 4 | Jog in Sperrbereich
Bit 5 | MaxLimit aktiv
Bit 6 | MinLimit aktiv
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C€00012 0.0 s 999.9 | Hochlaufzeit T;, fiir den Hauptsoll-
wert
s Lenze-Einstellung: 2.0 s
C€00013 0.0 s 999.9 | Ablaufzeit T fiir den Hauptsollwert
s Lenze-Einstellung: 2.0 s
C€00039/1 -199.9 % 199.9 | Festsollwert 1 (JOG-Sollwert 1)
* Lenze-Einstellung: 40.0 %
€00039/2 -199.9 % 199.9 | Festsollwert 2 (JOG-Sollwert 2)
* Lenze-Einstellung: 60.0 %
C00039/3 -199.9 % 199.9 | Festsollwert 3 (JOG-Sollwert 3)
* Lenze-Einstellung: 80.0 %
C00134 Rampenverschliff mit PT1-Verhalten
o0l Aus fiir den Hauptsollwert aktivieren
- Diezugehorige Verschliffzeitistin
1| PT1-Verhalten €00182 einzustellen.
s Lenze-Einstellung: 0 (deaktiviert)
C€00182 0.01 S 50.00 | Verschliffzeit PT1
« Lenze-Einstellung: 20.00 s
C€00632/1..3 0.0 % 199.9 | Maximalgrenzwerte fiir Drehzahl-
sperrbereiche
- Einstellung der maximalen Grenz-
werte der Sperrbereiche, in denen
die Drehzahl nicht konstant ver-
laufen darf.
« Lenze-Einstellung: 0.0 %
C€00633/1...3 0.0 % 199.9 | Minimalgrenzwerte fiir Drehzahl-
sperrbereiche
« Einstellung der minimalen Grenz-
werte der Sperrbereiche, in denen
die Drehzahl nicht konstant ver-
laufen darf.
« Lenze-Einstellung: 0.0 %
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Parameter Einstellmoglichkeiten Info
€00634 Status (Bit-codiert)
: - : - « Nicht aufgefiihrte Bits sind reser-
Bit 0 | Kein Sperrbereich aktiv viert fuir zukiinftige Erweiterun-
Bit 1 | Sperrbereich 1 aktiv gen.

Bit 2 | Sperrbereich 2 aktiv
Bit 3 | Sperrbereich 3 aktiv
Bit 4 | Jog in Sperrbereich
Bit 5 | MaxLimit aktiv

Bit 6 | MinLimit aktiv

12.2.1 Hauptsollwertpfad

« Die Signale im Hauptsollwertpfad sind auf den Wertebereich £32767 begrenzt.
« Das Signal an nNSet_a wird zundchst iiber die Funktion JOG-Auswahl gefiihrt.

« Ein ausgewahlter JOG-Wert schaltet den Eingang nNSet_a inaktiv. Dann arbeitet die nachfol-
gende Signalaufbereitung mit dem JOG-Wert.

12.2.2 JOG-Sollwerte

Zusatzlich zur direkten Hauptsollwertvorgabe lber den Eingang nNSet_a kénnen in C00039/1...3
sogenannte JOG-Sollwerte voreingestellt werden.

« Die JOG-Sollwerte sind binar codiert tiber die Auswahleingange bJog1 und bJog8 abrufbar:

Auswahleingédnge verwendeter Hauptsollwert
blog2 blogl
FALSE FALSE nNSet_a
FALSE TRUE C€00039/1
TRUE FALSE C00039/2
TRUE TRUE C€00039/3

- Die Anzahl der zu belegenden Auswahleingdnge ist abhangig von der Anzahl der benétigten
JOG-Sollwerte.

12.23 Sollwert-Invertierung

Das Ausgangssignal der JOG-Funktion wird liber einen Inverter gefiihrt.

Das Vorzeichen des Sollwerts kehrt sich um, wenn bNSetinv auf TRUE gesetzt wird.
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12.2.4 Sperrfrequenz-Funktion

Bei drehzahlvariablen Antrieben wird z. B. bei linear zunehmenden Drehzahlsollwerten der Fre-
quenz- bzw. Drehzahlbereich in gleich vielen Zeitabschnitten durchlaufen. Wahrend der Hochlauf-
phase kénnen beispielsweise Drehzahlabschnitte existieren, die schnell Giberbriickt werden miissen
(z. B. das Uberbriicken von Eigenresonanzstellen).

Die Sperrfrequenzfunktion bietet die Moglichkeit, einen Bereich zu markieren, in dem die Drehzahl
zu Beginn auf dem Anfangsniveau gehalten wird. Verlasst der Drehzahlsollwert den Bereich, so wird
der Antrieb zum Endniveau hin beschleunigt.

Hinweis!

- Die Sperrfrequenzen wirken nur auf den Hauptsollwert.

« Es besteht nicht die Mdglichkeit, die Drehzahl "0" auszugrenzen, wenn der Drehzahl-
sollwert einen Vorzeichenwechsel durchlauft.
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Definition der Sperrbereiche

Uber die Subcodes der Codestellen C00632 und C00633 kénnen drei Bereiche definiert werden, die
der ausgegebene Sollwert liberspringen bzw. Giber den Hochlaufgeber méglichst schnell durchlau-
fen soll.

Das folgende Beispiel zeigt die Parametrierung zweier Sperrbereiche:

Parameter Sperrbereich 1 Sperrbereich 2 Sperrbereich 3
Minimalgrenzwert C00633/1: |48 % C00633/2:{138% C00633/3: | 0%
Maximalgrenzwert C00632/1: 104 % C00632/2: (178 % C00632/3: (0%
0,
Output [%] C00632/2
199.99 - C00633/2
Y B] 4
C00632/1 >
C00633/1
Y (Al &
f f f f —t Input [%]
-199.99 48 104 138 178 199.99
4 A
Y [B] 4
-199.99 +
Sperrbereich 1
Sperrbereich 2

[12-3] Bereichsausblendung anhand parametrierbarer Sperrbereiche

« Die parametrierten Sperrbereiche wirken in gleicher Weise auf negative Eingangssignale:
« Ein Sperrbereich wird durch das Eintragen von identischen Grenzwerten deaktiviert (im Beispiel
Sperrbereich 3).
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Uberschneiden von Sperrbereichen

Beim Uberschneiden von Sperrbereichen wird der kleinste und der gréBte Wert der sich tiberschnei-
denden Bereiche zu einem neuen Bereich zusammengefasst.

Die Statusanzeige (Ausgang wState oder Anzeigeparameter C00634) signalisiert in diesem Fall auch
nur einen Bereich (den niedrigeren der zwei urspriinglichen Bereiche).

Angrenzen zweier Sperrbereiche

Wenn zwei Sperrbereiche aneinander grenzen (z. B. 20 ... 30 % und 30 ... 40 %), so wird der Grenz-
wert zwischen den 2 Bereichen (hier im Beispiel 30 %) auch angelaufen.

Gleiches gilt bei einem Grenzbereich vom 0 ... xx %. Beim Nulldurchgang des Drehzahlsollwertes
wird auch die Drehzahl "0" als Sollwert ausgegeben. Es besteht nicht die Moglichkeit, die Drehzahl
"0" auszugrenzen. Fallt der Eingangssollwert auf "0" zuriick, so bleibt jedoch die ausgegebene Dreh-
zahl auf dem oberen Grenzwert stehen.

'@‘ Tipp!
Wie oben beschrieben beginnt nach Durchlaufen der Sperrbereiche die Beschleunigungs-
phase. Der im FB L_NSet_1 integrierte Hochlaufgeber begrenzt die Progression der Dreh-
zahl. Daher sind fir den integrierten Hochlaufgeber moglichst kleine Zeitwerte
einzustellen, wahrend der Sollwert zum FB L_NSet_1 durch einen Hochlaufgeber mit gro-
Beren Zeitwerten (z. B. FB L_MPot) generiert werden sollte.
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12.2.5 Hochlaufgeber fiir den Hauptsollwert

Der Sollwert wird anschlieRend tiber einen Hochlaufgeber mit linearer Charakteristik gefiihrt. Der
Hochlaufgeber tiberfiihrt Sollwertspriinge am Eingang in eine Rampe.

RFG-OUT
100 %

w2

w1t tir tir

0%
Tir Tir

w1, w2 = Wechsel des Hauptsollwerts in Abhangigkeit von t;, bzw. t;¢
RFG-OUT = Ausgang des Hochlaufgebers

[12-4] Hoch- und Ablaufzeiten

* t;, und t;f sind die gewiinschten Zeiten fiir den Wechsel zwischen w1 und w2.

« Die Rampen fiir Hoch- und Ablauf sind getrennt einstellbar:
« C00012: Hochlaufzeit T;,

- C00013: Ablaufzeit Ty

+ Die Umrechnung der t;,/t;-Werte in die erforderlichen Ti-Zeiten erfolgt nach folgender Formel:

100 % T =t 100 %

Tip =t if w2-wil

ir T hHr W2 —wil

» Wird der Eingang bRfg0 auf TRUE gesetzt, lauft der Hochlaufgeber an seiner Ablauframpe auf 0.

12.2.6 S-Rampe
Dem linearen Hochlaufgeber ist ein PT1-Glied nachgeschaltet. Diese Anordnung realisiert eine S-
Rampe fiir einen nahezu ruckfreien Hoch- und Ablauf.
« Das PT1-Glied lasst sich tiber C00134 zu- bzw. abschalten.
» Die zugehorige Verschliffzeit ist in C00182 einstellbar.
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12.3 L_PCTRL_1

Dieser FB ist ein PID-Regler und kann fiir beliebige Regelungsaufgaben eingesetzt werden (z. B. als
Téanzerlageregler, Zugregler oder Druckregler).

Der FB verfligt Giber folgende Funktionen:

« Einstellbarer Regelalgorithmus (P, PI, PID)

 Hochlaufgeber zur Verhinderung von Sollwertspriingen am Eingang

» Begrenzung des Reglerausgangs

« Faktorisierung des Ausgangssignals

Vp-Adaption
Abschaltbarer I-Anteil

L_PCTRL_1
nAdapt_a C00830/7
OnNSet_a €00830/10 —  [oj1j4/5
™
23! Vp C00222
4 Tn C00223 C00242
COO*242 Kd C00224 C00225 C00227 Ols?
'TEH nOut_a
S <] R =
CnSet_a C00830/8 —1 | - O—»| ] | o> X »TI2I3I4
=1 oi21415 -
C00231
C00226 C00228
000*233 bActEqSet
@ e
nAct.a  C00830/6 o ! [ 1 Sty
\ A
- C00246 nPIDOU1_a
blOff COOSA?:SHZ nPIDOut2_a
blnAct €00833/11 C00245
C00833/41
[, BPIDO = C00243
ninflu_a  C00830/9 I/—\ nIanuenceOut_aO
O bEnablelnfluenceRamp T T
C00833/13 G
[ ] . el
1| Hinweis!

Deaktivieren Sie vor der Verwendung dieses FBs die automatische Gleichstrombrem-
sung, siehe Hinweis im Kapitel » Automatische Gleichstrombremsung (Auto-DCB)

(a1 152).
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Eingdnge

Bezeichner

Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

nAdapt_a

INT

Prozentuale Adaption der in C00222 eingestellten Verstarkung Vp
« Interne Begrenzung auf +199.9 %
« Anderung kann online durchgefiihrt werden.
« Anzeigeparameter: C00830/7

nNSet_a

INT

Drehzahlsollwert
» Normierung: 16384 = 100 %
« Interne Begrenzung auf £ 199.9 %
« Anzeigeparameter: C00830/10

nSet_a

INT

Sensor- bzw. Prozesssollwert fiir Betriebsmodi 2, 4 und 5
* Normierung: 16384 = 100 %
« Interne Begrenzung auf +199.9 %
« Anzeigeparameter: C00830/8

nAct_a

INT

Drehzahl- bzw. Sensoristwert (Prozessistwert)
* Normierung: 16384 = 100 %
« Interne Begrenzung auf +199.9 %
« Anzeigeparameter: C00830/6

blOff

BOOL

I-Anteil des Prozessreglers abschalten
« Anderung kann online durchgefiihrt werden.
« Anzeigeparameter: C00833/12

TRUE

I-Anteil des Prozessreglers ist abgeschaltet.

bInAct

(ab Version 04.00.00)

BOOL

Prozessregler temporar deaktivieren (anhalten)
« Anderung kann online durchgefiihrt werden.
« Anzeigeparameter: C00833/11

TRUE | « Der aktuelle Ausgangswert wird eingefroren.

« Der interne Regelungsalgorithmus wird angehalten.

- Ein tiber den Eingang nNSet_a vorgegebener Sollwert wird in den
Betriebsmodi 0/1/4/5 jedoch weiterhin ausgegeben.

bPIDOff

(ab Version 04.00.00)

BOOL

Gesamten PID-Regler zurlicksetzen
« Anzeigeparameter: C00833/41

TRUE | < Der I-Anteil des Reglers wird auf 0 gesetzt.
« Der Reglerausgang wird auf 0 gesetzt.
« Der interne Regelungsalgorithmus wird angehalten.

ninflu_a

INT

Prozentuale Begrenzung des Einflussfaktors
* Mit ninflu_a kann der Einflussfaktor des im FB enthaltenen PID-Reglers auf einen
gewiinschten Wert begrenzt werden (- 199.9 % ... + 199.9 %).
* Normierung: 16384 = 100 %
« Interne Begrenzung auf +199.9 %
« Anzeigeparameter: C00830/9

bEnablelnfluenceRamp

BOOL

Rampe fiir Einflussfaktor aktivieren
« Anzeigeparameter: C00833/13

TRUE | Einflussfaktor des PID-Reglers wird bis zum Wert ninflu_a hochge-
rampt.

FALSE | Einflussfaktor des PID-Reglers wird auf den Wert "0" herunterge-
rampt.
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Ausgdnge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
nOut_a Ausgangssignal
INT |« Interne Begrenzung auf +32767 (+199.9 %)
» Normierung: 16384 = 100 %
bActEqSet Statusausgang "Sollwert und Istwert sind identisch”
INT TRUE | Sollwert und Istwert sind identisch, d. h. es ist keine Regeldifferenz
vorhanden.
nPIDOutl_a Ausgang des PID-Reglers ohne Einflussfaktor ninflu_a
INT |« Die Eingdnge bEnablelnfluenceRamp und ninflu_a haben hier keine Wirkung, es
wird der begrenzte sowie durch die internen Rampenzeiten beeinflusste PID-Aus-
gangswert ausgegeben.
- Es erfolgt hier keine Zusammenfiihrung mit dem additiven Eingang nNSet_a.
» Normierung: 16384 = 100 %
nPIDOut2_a Ausgang des PID-Reglers mit Einflussfaktor ninflu_a.
INT | . Es erfolgt hier keine Zusammenfiihrung mit dem additiven Eingang nNSet_a.
» Normierung: 16384 = 100 %
« Anzeigeparameter: C00245
ninfluenceOut_a Ausgabe des aktuellen Einflussfaktors (*Stand der Rampe") auf den PID-Ausgangs-
INT | wert
* Normierung: 16384 = 100 %

Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C€00222 0.1 500.0 | Verstarkung Vp
* Lenze-Einstellung: 1.0
C€00223 20 ms 6000 | Nachstellzeit Tn
* Lenze-Einstellung: 400 ms
C€00224 0.0 5.0 | Differenzierbeiwert Kd
* Lenze-Einstellung: 0.0
C€00225 -199.9 % +199.9 | Maximaler Wert des PID-Arbeitsbe-
reiches
* Lenze-Einstellung: 199.9 %
C€00226 -199.9 % +199.9 | Minimaler Wert des PID-Arbeitsbe-
reiches
* Lenze-Einstellung: -199.9 %
C€00227 0.0 s 999.9 | Hochlaufzeit fiir die Rampe am PID-
Ausgang (moglichst steil einzustel-
len)
s Lenze-Einstellung: 0.1 s
C€00228 0.0 s 999.9 | Ablaufzeit fiir die Rampe am PID-
Ausgang
s Lenze-Einstellung: 0.1 s
€00231/1 (Pos. Maximum) | 0.0 % 199.9 | Arbeitsbereich
€00231/2 (Pos. Minimum) s Festlegung des Arbeits- bzw. Wir-
€00231/3 (Neg. Minimum) kungsbereiches fiir den PID-Pro-
€00231/4 (Neg. Maximum) zessregler durch Begrenzung des
Eingangssignals nSet_a.
« Lenze-Einstellung: Keine Begren-
zung (-199.9 % ... +199.9 %)
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Parameter Einstellmoglichkeiten Info

C00233 Wurzelfunktion
(ab Version 04.00.00) s Lenze-Einstellung: "0: Aus"

0 Aus Der Istwert an nAct_a wird zur Wei-
terverarbeitung nicht verandert.

1 Ein Der Istwert an nAct_a wird zur Wei-
terverarbeitung radiziert.

C€00242 Betriebsmodus
* Lenze-Einstellung: "0: Aus"

0| Aus Der einkommende Sollwert nNSet_a
wird ohne Veranderung am Ausgang
nOut_a ausgegeben.

1| nNSet + nNSet_PID Als PID-Eingangswerte werden
nNSet_a und nAct_a verwendet. Der
ankommende Sollwert nNSet_a wird
additiv mit dem vom PID-Glied aus-
gegebenen Wert verkniipft.

2 | nSet_PID Als PID-Eingangswerte werden
nSet_a und nAct_a verwendet. Der
Eingang nNSet_a wird nicht beriick-
sichtigt.

3 | nNSet_PID Als PID-Eingangswerte werden
nNSet_a und nAct_a verwendet. Der
Eingang nSet_a wird nicht bertick-
sichtigt.

4 | nNSet + nSet_PID Als PID-Eingangswerte werden

(ab Version 04.00.00) nSet_a und nAct_a verwendet. Der
ankommende Sollwert nNSet_a wird
additiv mit dem vom PID-Glied aus-
gegebenen Wert verkniipft.

5 | nNSet || nSet_PID Als PID-Eingangswerte werden

(ab Version 04.00.00) nSet_a und nAct_a verwendet. Der
ankommende Sollwert nNSet_a wird
am Ausgang nOut_a ausgegeben.
Der PID-Ausgangswert wird am Aus-
gang nPIDOut_a ausgegeben.

C00243 0.0 s 999.9 | Hochlaufzeit Einfluss
« Hochlaufzeit T;, fur den Einfluss-
faktor.

* Lenze-Einstellung: 5.0 s

C00244 0.0 3 999.9 | Ablaufzeit Einfluss

« Ablaufzeit T;¢ fiir den Einflussfak-
tor.
s Lenze-Einstellung: 5.0 s

€00245 -199.9 % +199.9 | Anzeige des PID-Ausgangswertes
nPIDOut_a

C€00246 -199.99 % +199.99 | Anzeige des internen PID-Eingangs-
(ab Version 04.00.00) wertes nAct_a
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Regelcharakteristik

In der Lenze-Einstellung ist der Pl-Algorithmus aktiv.

Verstarkung (P-Anteil)

Der Eingangswert wird liber eine Kennlinie mit linearer Charakteristik gefiihrt. Die Steigung der
Kennlinie wird durch die Reglerverstarkung Vp festgelegt.

Die Einstellung der Reglerverstarkung Vp erfolgt in C00222.

« Die Reglerverstarkung kann lber den Eingang nAdapt_a adaptiert werden (auch online mog-
lich).

- Der Eingangswert nAdapt_a wirkt direkt auf die Reglerverstarkung:

P = nAdapt_a - C00222

Beispiel: Mit der parametrierten Reglerverstarkung Vp = 2.0 und nAdapt_a = 75 % ergibt sich fol-
gender resultierender Verstarkungsfaktor:

_ 75[%]
P = .
100 [%]

20 =15

Integralanteil (I-Anteil)
Durch Setzen des Eingangs blOff auf TRUE I3sst sich der I-Anteil des Reglers deaktivieren.

« Die Einstellung der Nachstellzeit Tn auf den Maximalwert "6000 ms" deaktiviert ebenfalls den
I-Anteil.

« Das Zu- und Abschalten des I-Anteils ist auch online moglich.

Nachstellzeit
Die Einstellung der Nachstellzeit Tn erfolgt in C00223.

Differenzierbeiwert Kd (D-Anteil)
Die Einstellung des Differenzierbeiwertes Kd erfolgt in C00224.

+ DieEinstellung "0.0 s" deaktiviert den D-Anteil (Lenze-Einstellung). Der PID-Regler wird dadurch
zu einem PI-Regler oder P-Regler, wenn auch der I-Anteil deaktiviert wurde.

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06 467



Funktionsbibliothek

L_PCTRL 1

Hochlaufgeber

Der PID-Ausgang wird liber einen Hochlaufgeber mit linearer Charakteristik gefiihrt. Hierdurch las-
sen sich Sollwertspriinge am PID-Ausgang in eine moglichst steil zu haltende Rampe liberfiihren.

RFG-OUT
100 %
w2
w1 tir tis
0% t
Ti Tit

w1, w2 = Wechsel der Hauptsollwerts in Abhangigkeit von t;, bzw. t;¢
RFG-OUT = Ausgang des Hochlaufgebers

[12-5] Hoch- und Ablaufzeiten

1233

1234

468

* t;, und t;f sind die gewiinschten Zeiten fiir den Wechsel zwischen w1 und w2.

« Die Rampen fiir Hoch- und Ablauf sind getrennt einstellbar:
+ C00227: Hochlaufzeit T;,

- C00228: Ablaufzeit Ti¢

+ Die Umrechnung der t;,/t;-Werte in die erforderlichen Ti-Zeiten erfolgt nach folgender Formel:

100 % T =t 100 %

Tip =t if w2-wil

ir T hHr W2 —wil

+ Durch Setzen von binAct auf TRUE wird der Hochlaufgeber sofort auf "0" gesetzt.

Arbeitsbereich des PID-Prozessreglers
Der Wertebereich des Eingangssignals nSet_a und damit auch der Arbeits- bzw. Wirkungsbereich
fiir den PID-Prozessregler ldsst sich liber folgende Parameter begrenzen:

+ €00231/1: Pos. Maximum (Voreinstellung: 199.9 %)

+ €00231/2: Pos. Minimum (Voreinstellung: 0.0 %)

+ C00231/3: Neg. Minimum (Voreinstellung: 0.0 %)

+ C00231/4: Neg. Maximum (Voreinstellung: 199.9 %)

Bewertung des Ausgangssignals

Nach der Begrenzung folgt eine Bewertung des Ausgangssignals mit dem Einflussfaktor ninflu_a.
Die Bewertung wird Uber eine Rampe ein- bzw. ausgeblendet, wenn der Eingang
bEnableinfluenceRamp auf TRUE gesetzt ist. Die Vorgabe der Rampenzeiten erfolgt liber die Para-
meter Hochlaufzeit Einfluss (C00243) und Ablaufzeit Einfluss (C00244).
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123 L_PCTRL 1

12.3.5 Steuerfunktionen

Der Prozessregler hat verschiedene digitale Eingdnge zur Steuerung des FB:

Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp

blOff I-Anteil des Prozessreglers abschalten
BOOL | « Anderung kann online durchgefiihrt werden.

« Anzeigeparameter: C00833/12
TRUE | I-Anteil des Prozessreglers ist abgeschaltet.

bInAct Prozessregler temporar deaktivieren (anhalten)
) BOOL| « Anderung kann online durchgefiihrt werden.
(ab Version 04.00.00) « Anzeigeparameter: C00833/11

TRUE | -« Der aktuelle Ausgangswert wird eingefroren.

« Der interne Regelungsalgorithmus wird angehalten.

- Ein liber den Eingang nNSet_a vorgegebener Sollwert wird in den
Betriebsmodi 0/1/4/5 jedoch weiterhin ausgegeben.

bPIDOff Gesamten PID-Regler zurlicksetzen
BOOL | « Anzeigeparameter: C00833/41

TRUE | < Der I-Anteil des Reglers wird auf 0 gesetzt.
- Der Reglerausgang wird auf 0 gesetzt.
« Der interne Regelungsalgorithmus wird angehalten.

(ab Version 04.00.00)
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L RLO 1
L RLQ 1
Dieser FB verkniipft drahtbruchsicher die Vorgabe einer Drehrichtung mit der Schnellhalt-Funktion
(QsP).
L_RLQ_1
A Init=1 S iso
o bCw i
ooCow | o) & & s 4@ bCwCow
_____ FALSE ]
I
>1 b—lr 4@ bQsp
TRUE —T5
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
bCw Eingang
BOOL | « TRUE = Rechtslauf
bCCw Eingang
BOOL | « TRUE = Linkslauf
Ausgange
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bQspP Ausgangssignal fiir Schnellhalt (QSP)
BOOL
bCwCCw Ausgangssignal fiir Rechts-/Linkslauf
BOOL | « TRUE = Linkslauf
Funktion
Eingdnge Ausgdnge Hinweise
bCw bCCw | bCwCCw bQSP
TRUE TRUE FALSE TRUE Nur wenn im Augenblick des Einschaltens an beiden Eingangen
TRUE-Signal anliegt, haben die Ausgdnge diesen Zustand!
Siehe auch FB-Abbildung oben, "Init" = 1.
Sobald nur einer der Eingdnge den Zustand TRUE besitzt, gilt die folgende Wahrheitstabelle:
FALSE FALSE FALSE TRUE Siehe auch FB-Abbildung oben, "Init" = 0.
TRUE FALSE FALSE FALSE
FALSE TRUE TRUE FALSE

470

[12-6] Wahrheitstabelle des FB L_RLQ, 0 = FALSE, 1 = TRUE

Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



12 Funktionsbibliothek

12.4 L RLQ 1

Verschaltung in der Applikation

O bSetSpeedCcw

O bCw N bCwCcw
o bCecw bQsp

bSetQuickstop 21 P—> MCTRL: bQspOn

21 o— L_NSet_1: bNSetinv

[m;

[12-7] Interne Verschaltung
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125 L Compare_1

125 L_Compare_1

Dieser FB vergleicht zwei analoge Signale miteinander und kann z. B. zur Realisierung eines Schwell-
wertschalters verwendet werden.

« Vergleichsfunktion, Hysterese und FenstergroRe sind parametrierbar.

L_Compare_1

Configuration parameters: nin a C00680 Function bOut Entry in select list:
= 1 :
C00700/13 O—’nInZ a C00681 215: L_Compare_1_bOut
€00700/14 O = 4
|« cooes2

'@‘ Tipp!
Der FB steht als "GeneralPurpose"-Funktion zur freien Verfligung.

- Die Eingange lassen sich uber die aufgefiihrten Konfigurationsparameter mit anderen
Ausgangssignalen verkniipfen.

« Der Ausgang steht wiederum in Konfigurationsparametern anderer Eingange zur Aus-

wahl.
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
ninl_a Eingangssignal 1
INT
nin2_a Eingangssignal 2
INT
Ausgange
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bOut Meldesignal "Vergleichsaussage ist wahr"
Boot TRUE | Die Aussage des ausgewahlten Vergleichsmodus ist wahr.
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C€00680 Auswahl der Funktion
1|ninl=nin2
2 | ninl > nin2
3| ninl < nin2
4| |nIn1| = |nIn2|
5| |nIn1| > |nIn2|
6 | [nIn1| < |nIn2|
C€00681 0.0 % 100.0 | Hysterese
« Lenze-Einstellung: 0.5 %
C00682 0.0 % 100.0 | Fenster
« Lenze-Einstellung: 2.0 %
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125 L Compare_1

12.5.1 Funktion 1: ninl = nIn2

Diese Funktion vergleicht zwei Signale auf Gleichheit. Sie konnen z. B. den Vergleich "Istdrehzahl ist
gleich Solldrehzahl" (n;s = ny)) realisieren.

« In C00682 stellen Sie das Fenster ein, in dem die Gleichheit gelten soll.

« In C00681 stellen Sie eine Hysterese ein, falls die Eingangssignale nicht stabil sind und der Aus-
gang somit oszilliert.

ot O ©,0 O
TRUE
Y A A Y
FALSE >
nin2_a nin1_a
© C00681: Hysterese
® C00682: Fenster
[12-8] Funktion 1: Schaltverhalten
nin1_a 4
(1]
o7
nin2_a P ——
. N
(1]
=t
bOut
TRUE | ] —2
FALSE >
t
© C00681: Hysterese
® C00682: Fenster

[12-9] Funktion 1: Beispiel
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125 L Compare_1

12.5.2 Funktion 2: ninl1 > nIn2

Mit dieser Funktion kénnen Sie z.B. den Vergleich "Istdrehzahl ist groRer als ein Grenzwert"
(nist > ny) fiir eine Drehrichtung realisieren.

bOut o
TRUE

FALSE -

nin1_a

© C00681: Hysterese

[12-10] Funktion 2: Schaltverhalten

Funktionsablauf
1. Uberschreitet der Wert an nin1_a den Wert an nin2_a, wechselt bOut von FALSE auf TRUE.

2. Erstwenndas Signalanninl_aden Wertvon nin2_a - Hysterese wieder unterschreitet, wechselt
bOut von TRUE auf FALSE zuriick.

nin1_a &

nin2_a

bOut
TRUE

FALSE

a—t-v

© C00681: Hysterese

[12-11] Funktion 2: Beispiel

474 Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



Funktionsbibliothek

L Compare_1

Funktion 3: ninl < nIn2

Mit dieser Funktion kénnen Sie z.B. den Vergleich "Istdrehzahl ist kleiner als ein Grenzwert"
(nist < ny) fiir eine Drehrichtung realisieren.

bOut o
TRUE
A Y
FALSE >
nin2 a nin1_a
© C00681: Hysterese

[12-12] Funktion 3: Schaltverhalten

Funktionsablauf
1. Unterschreitet der Wert an nin1_a den Wert an nin2_a, wechselt bOut von FALSE auf TRUE.

2. Erstwenndas Signal an nin1_a den Wertvon nin2_a - Hysterese wieder liberschreitet, wechselt
bOut von TRUE auf FALSE zuriick.

nin1_a »
1 AN
nin2_a
t
bOut
TRUE T
FALSE >
t
© C00681: Hysterese

[12-13] Funktion 3: Beispiel
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Funktionsbibliothek

L Compare_1

Funktion 4: |nin1| = |nIn2|

Mit dieser Funktion kénnen Sie z. B. den Vergleich "n;i; = 0" realisieren. Diese Funktion verhalt sich
genau wie Funktion 1, jedoch wird vor der Signalverarbeitung der Betrag von den Eingangssignalen
gebildet (ohne Vorzeichen).

» Funktion 1: nin1 = nIn2

Funktion 5: |nin1| > [nIn2|

Mit dieser Funktion kénnen Sie z. B. den Vergleich "|n;st| > [ny|" unabhédngig von der Drehrichtung
realisieren. Diese Funktion verhalt sich genau wie Funktion 2, jedoch wird vor der Signalverarbei-
tung der Betrag von den Eingangssignalen gebildet (ohne Vorzeichen).

» Funktion 2: nin1 > nIn2

Funktion 6: |nin1| < [nIn2|

Mit dieser Funktion kdnnen Sie den Vergleich "|n;s| < |n,|" unabhdngig von der Drehrichtung reali-

sieren. Diese Funktion verhalt sich genau wie Funktion 3, jedoch wird vor der Signalverarbeitung der
Betrag von den Eingangssignalen gebildet (ohne Vorzeichen).

» Funktion 3: nln1 < nin2
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12.6 L Counter_1

12.6 L _Counter_1

Dieser FB ist ein digitaler Auf- und Abwartszahler mit parametrierbarer Vergleichsfunktion.

C00701/21 O———Dv C01101/1
€00701/22 C—————»{ Function

L_Counter_1

Configuration parameters: bClkUp bEqual Entry in select list:
C00701/20 O——————p4 _|j:|_ 1—|:|21o: L_Counter_1_bEqual

bClkDown [1[2E]

bLoad

'y

wlLdVal C01100/1 wOut

C00700/11 M—> # 160: L_Counter_1_wOut

C00700/12

- wCmpVal

‘@ Tipp!

Der FB steht als "GeneralPurpose”-Funktion zur freien Verfligung.
- Die Eingange lassen sich lber die aufgefiihrten Konfigurationsparameter mit anderen

Ausgangssignalen verknuipfen.

- Die Ausgdnge stehen wiederum in Konfigurationsparametern anderer Eingange zur

Eingdnge

Auswabhl.

Bezeichner

Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

bClkUp

BOOL

Clock-Eingang
- Bei jeder Flanke zahlt der Baustein um "1" aufwarts.
« Es werden nur FALSE-TRUE-Flanken ausgewertet.

Hinweis: Der statische Zustand "1" ist an diesem Eingang nicht zuldssig.

bClkDown

BOOL

Clock-Eingang
- Bei jeder Flanke zdhlt der Baustein um "1" abwarts.
« Es werden nur FALSE-TRUE-Flanken ausgewertet.

Hinweis: Der statische Zustand "1" ist an diesem Eingang nicht zulassig.

bLoad

BOOL

Lade-Eingang
- Der Eingang hat hochste Prioritat.

TRUE | Startwert wLdVal libernehmen.

wLdVal

WORD

Startwert
+ Anliegender Wert wird intern als Datentyp "INT" interpretiert (-32767
d. h. das hochwertigste Bit gibt das Vorzeichen an.

... +32767),

wCmpVal

WORD

Vergleichswert
+ Anliegender Wert wird intern als Datentyp "INT" interpretiert (-32767
d. h. das hochwertigste Bit gibt das Vorzeichen an.

.. +32767),
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12.6 L Counter_1
Ausginge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bEqual Meldesignal "Vergleichsaussage ist wahr"
BOOL | . |n der Lenze-Einstellung ist dieser Ausgang TRUE, wenn der aktuelle Zahlerstand
groRer gleich dem Vergleichswert wCmpVal ist.
TRUE | Die Aussage des in C01101/1 ausgewahlten Vergleichsmodus ist
wahr.
wOut Zahlerstand
WORD | .« Interne Begrenzung auf + 32767
- Das hochwertigste Bit gibt das Vorzeichen an!
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
€01100/1 Auswahl der Funktion
o | Normales Zihlen « Lenze-Einstellung: Normales Z3h-
len

1| Auto Reset
2 | Manuell Reset

C€01101/1 Auswabhl der Vergleichsfunktion
« Lenze-Einstellung:
Z3ahlerstand = Vergleichswert

0 | Zahlerstand = Vergleichswert

1| Zahlerstand =< Vergleichswert

2 | Zahlerstand = Vergleichswert

Generelle Funktion
« Bei jeder FALSE-TRUE-Flanke am Eingang bClkUp zahlt der Baustein um "1" aufwarts.
« Bei jeder FALSE-TRUE-Flanke am Eingang bClkDown zahlt der Baustein um "1" abwarts.

Funktion "Normales Zdhlen"

Ist die Aussage des in C01101/1 ausgewahlten Vergleichsmodus wahr, wird der Ausgang bCompare
auf TRUE gesetzt.

Funktion "Auto Reset"

Ist die Aussage des in C01101/1 ausgewahlten Vergleichsmodus wahr, wird der Ausgang bCompare
fiir 1 ms auf TRUE gesetzt und der Zahler auf den Startwert wLdVal zuriickgesetzt.

Funktion "Manuell Reset"

Ist die Aussage desin C01101/1 ausgewadhlten Vergleichsmodus wahr, wird der Ausgang bCompare
auf TRUE gesetzt und der Zahler bleibt stehen.

« Flanken an bClkUp und bClkDown werden ignoriert.

« Der Zahler muss uiber den Eingang bLoad zuriickgesetzt werden.
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12.7 L DigitalDelay 1

12.7 L_DigitalDelay_1

Dieser FB verzogert zeitlich binare Signale.

* Ein- und Aus-Verzogerung sind unabhangig voneinander parametrierbar.

Configuration parameter:
C00701/23 [t

L_DigitalDelay_1

bOut Entry in select list:

In { }
Out ; }
[—

C00720/1 C00720/2

{1220: L_DigitalDelay_1_bOut

'@ Tipp!

Der FB steht als "GeneralPurpose"-Funktion zur freien Verfligung.

« DerEingang lasst sich Uiber den aufgefiihrten Konfigurationsparameter mit einem ande-
ren Ausgangssignal verknuipfen.

« Der Ausgang steht wiederum in Konfigurationsparametern anderer Eingange zur Aus-

wabhl.
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
bin Eingangssignal
BOOL
Ausgange
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bOut Ausgangssignal (zeitlich verzogertes Eingangssignal)
BOOL
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C€00720/1 0.0 s 3600.0 | Ein-Verzégerung
* Lenze-Einstellung: 0.0 s
€00720/2 0.0 s 3600.0 | Aus-Verzogerung
* Lenze-Einstellung: 0.0 s
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12.7 L DigitalDelay 1
Funktion
bin
TRUE E—
A YA YA Y A 8
FALSE
t
bOut
TRUE ‘2
FALSE A
(1] 2] (1]
(1]
(Al
t
2]
t
O Ein-Verzogerung
® Aus-Verzogerung
Internes Zeitglied fiir Ein-Verzégerung (nachtriggerbar)
Internes Zeitglied fiir Aus-Verzégerung (nachtriggerbar)

1. Eine FALSE-TRUE-Flanke an bin startet das interne Zeitglied fiir die Ein-Verzégerung.

2. Nach Ablauf der vorgegebenen Ein-Verzégerung wird an bOut das Eingangssignal bin ausgege-
ben.

3. Eine TRUE-FALSE-Flanke an bin startet das interne Zeitglied fiir die Aus-Verzogerung.

4. Nach Ablauf der vorgegebenen Aus-Verzégerung wird an bOut das Eingangssignal bin ausgege-
ben.
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L DigitalDelay 1

Anwendungsbeispiel: Entprellen eines digitalen Eingangs

In diesem Anwendungsbeispiel soll exemplarisch der digitale Eingang DI1 entprellt werden.

« In der Lenze-Einstellung ist der digitale Eingang DI1 mit dem Applikationseingang bJogSpeed1

verkniipft.

+ Durch Anderung folgender Konfigurationsparameter wird in diesen Signalweg das binare Ver-
zogerungsglied eingefiigt:

Konfigurationsparameter Lenze-Einstellung Erforderliche Anderung
C€00701/6 LA_NCtrl: blogSpeed1 11: Digln_bin1 220: L_DigitalDelay_1_bOut
C00701/23 |L_DigitalDelay_1: bin 0: Nicht verbunden 11: Digin_bin1

« Die Verzdgerungszeiten stellen Sie Uiber folgende Parameter ein:

Einstellparameter Lenze-Einstellung Erforderliche Anderung
C€00720/1 Ein-Verzogerung 0.0s 0.2s
€00720/2 Aus-Verzogerung 0.0s 0.1s

LS_Digitallnput

LA_NCtrl

€00701/6:
{11: DigIn_blin1 \DM

DI

C00701/23:

0: not connected | }——

11: DigIn_blIn1

L_DigitalDelay_1

bin

220: L_DigitalDelay_1_bOut |

In £ 1
Out‘ { } bOut

e >«
C00720/1 C00720/2

[12-14] Beispiel: Einfiigen des bindren Verzogerungsglieds in den Signalweg
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L DigitalDelay 2

L_DigitalDelay_2

Dieser FB verzogert zeitlich binare Signale.

« Ein- und Aus-Verzoégerung sind unabhangig voneinander parametrierbar.

L_DigitalDelay_2

In
C00701/24 [ . .
Entry in select list:
L ¥ bOut
o {1221: L_DigitalDelay_2_bOut

C00721/1 C00721/2

Configuration parameter:

Eingdnge

bin Eingangssignal
BOOL

Ausgange

bOut Ausgangssignal (zeitlich verzogertes Eingangssignal)
BOOL
Parameter
C€00721/1 0.0 s 3600.0 | Ein-Verzégerung
« Lenze-Einstellung: 0.0 s
€00721/2 0.0 s 3600.0 | Aus-Verzogerung
« Lenze-Einstellung: 0.0 s

Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siehe L DigitalDelay 1.
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129 L DigitallLogic_1

129 L_DigitalLogic_1

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 02.00.00 verfiigbar!

Dieser FB stellt ein bindres Ausgangssignal zur Verfligung, dass durch logische Verkniipfung der Ein-
gangssignale gebildet wird. Wahlweise kann auch ein von den Eingangssignalen unabhangiger fes-
ter bindrer Wert ausgegeben werden.

« Ausgabe eines festen bindren Wertes

« UND-Verknuipfung der Eingange

» ODER-Verkniipfung der Eingdnge

« Ausgabe in Abhangigkeit der Kombination der Eingangssignale

L_DigitalLogic_1

Configuration parameter: In1

b

C00701/28 [ &
bin2

C00701/29 [t

02

1 -

bOut

Entry in select list:

> >

NN

?
C00820

[0 o |— co00821/1
o |1 |— co00821/2
[ [o |—> C00821/3
L 1 |—> C00821/4

1 240: L_DigitalLogic_1_bOut

‘@' Tipp!
Der FB steht als "GeneralPurpose”-Funktion zur freien Verfligung.
- Die Eingange lassen sich liber die aufgefiihrten Konfigurationsparameter mit anderen

Ausgangssignalen verknuipfen.

« Der Ausgang steht wiederum in Konfigurationsparametern anderer Eingdnge zur Aus-

wahl.

Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
binl Eingangssignal 1
BOOL
bin2 Eingangssignal 2
BOOL
Ausgidnge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bOut Ausgangssignal
BOOL
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L DigitallLogic_1

484

Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
€00820 Auswahl der Funktion
0|bOut=0 Fester Wert "FALSE"
1|/bOut=1 Fester Wert "TRUE"
2 | bOut = bin1 AND bin2 UND-Verknuipfung
3 | bOut = bin1 OR bin2 ODER-Verkniipfung
4 | bOut = f (Wahrheitstabelle) Der Ausgangswert ist abhangig von
derin C00821/1...4 parametrierten
Wahrheitstabelle
€00821/1..4 Wahrheitstabelle fiir Funktion 4
o | FALSE « Jeder der vier m_églichen Ein-
gangskombinationen kann der
1| TRUE Ausgangswert FALSE oder TRUE
zugeordnet werden.
« Anwendungsbeispiel siehe fol-
genden Abschnitt.

Funktion "4: bOut = f (Wahrheitstabelle)"
Bei Auswahl der Funktion "4: bOut = f (Wahrheitstabelle)" in C00820 ist der Ausgangswert bOut ab-

hangig von der in C00821/1...4 parametrierten Wahrheitstabelle.

Die folgende Tabelle zeigt, welche Einstellungen beispielsweise in C00821/1...4 erforderlich sind,
um die logischen Verkniipfungen NOT, NAND, NOR, XOR und XNOR zu realisieren:

Eingangssignale Ausgang  Parametrierung fiir logische Verkiipfung:
bin2 bini bout NOT (bin1) NAND NOR XOR XNOR
€00701/29 C00701/28
0 0 C00821/1 = 1 1 1 0 1
0 1 C€00821/2 = 0 1 0 1 0
1 0 C00821/3 = 1 1 0 1 0
1 1 C00821/4= 0 0 0 0 1
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12.10 L DigitallLogic_2

12.10 L_DigitalLogic_2

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 04.00.00 verfiigbar!

Dieser FB stellt ein bindres Ausgangssignal zur Verfligung, dass durch logische Verkniipfung der Ein-
gangssignale gebildet wird. Wahlweise kann auch ein von den Eingangssignalen unabhangiger fes-
ter bindrer Wert ausgegeben werden.

« Ausgabe eines festen bindren Wertes

« UND-Verknuipfung der Eingange

» ODER-Verkniipfung der Eingdnge

« Ausgabe in Abhangigkeit der Kombination der Eingangssignale

L_DigitalLogic_2

Configuration parameter: bin1 0 0
€00701/30 [t bin2 & 1 ->% ! bOut Entry in select list:
C00701/31 [ 3 ! {1 241: L_DigitalLogic_2_bOut
|9 1
‘|
> 21 |
?
C00822

—» C00823/1
o |1 |— C00823/2
1 [0 |—> C00823/3
L [ |—> C00823/4

‘@' Tipp!
Der FB steht als "GeneralPurpose”-Funktion zur freien Verfligung.
- Die Eingange lassen sich liber die aufgefiihrten Konfigurationsparameter mit anderen

Ausgangssignalen verknuipfen.

« Der Ausgang steht wiederum in Konfigurationsparametern anderer Eingdnge zur Aus-

wahl.

Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
binl Eingangssignal 1
BOOL
bin2 Eingangssignal 2
BOOL
Ausgidnge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bOut Ausgangssignal
BOOL
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L DigitallLogic_2
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Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C00822 Auswahl der Funktion
0|bOut=0 Fester Wert "FALSE"
1|/bOut=1 Fester Wert "TRUE"
2 | bOut = bin1 AND bin2 UND-Verknuipfung
3 | bOut = bin1 OR bin2 ODER-Verkniipfung
4 | bOut = f (Wahrheitstabelle) Der Ausgangswert ist abhangig von
derin C00823/1...4 parametrierten
Wahrheitstabelle
€00823/1..4 Wahrheitstabelle fiir Funktion 4
o | FALSE « Jeder der vier m_églichen Ein-
gangskombinationen kann der
1| TRUE Ausgangswert FALSE oder TRUE
zugeordnet werden.
« Anwendungsbeispiel siehe fol-
genden Abschnitt.

Funktion "4: bOut = f (Wahrheitstabelle)"
Bei Auswahl der Funktion "4: bOut = f (Wahrheitstabelle)" in C00822 ist der Ausgangswert bOut ab-

hangig von der in C00823/1...4 parametrierten Wahrheitstabelle.

Die folgende Tabelle zeigt, welche Einstellungen beispielsweise in C00823/1...4 erforderlich sind,
um die logischen Verkniipfungen NOT, NAND, NOR, XOR und XNOR zu realisieren:

Eingangssignale Ausgang  Parametrierung fiir logische Verkiipfung:
bin2 bini bout NOT (bin1) NAND NOR XOR XNOR
C00701/31 €00701/30
0 0 C00823/1 = 1 1 1 0 1
0 1 C€00823/2 = 0 1 0 1 0
1 0 C€00823/3 = 1 1 0 1 0
1 1 C00823/4 = 0 0 0 0 1
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L_JogCtrlExtension_1

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 05.00.00 verfiigbar!

Zur Realisierung der Abschaltpositionierung auf Endschalter ist dieser FB dem Hochlaufgeber/Soll-
wertgenerator L_NSet 1 vorgeschaltet.

« Ausfiihrliche Informationen zur Funktionsweise finden Sie in der Beschreibung der TA'
"Abschaltpositionierung". (ta 240)

L_JogCtrlExtension_1
Configuration
parameters:
CTET blnputSel1 DNE)UX
crotz  CranputSelz | i bRigOut  ENtry in select list:
— bRfgln bRfgOut* @—gn 205: L_JogCtrlExtension_1: bRfgOut
bJog1in bJog10ut* AND}—|:bJOg10LIt 206: L_JogCtrlExtension_1: bJog10ut
c761/10 O ol CTRL bJog20ut
cTelT” O bJog2in bJog20ut* AND 1 207: L_JogCtrlExtension_1: bJog20ut
bSlowDown1 | | Edge detect.:
c7e13 O l— Ca88/1
bStop1
crel/4 O l— C488/2
bSlowDown2 -
crel/s O l— C488/3
bStop2 2
cre1e O l— C488/4
bSlowDown3 —
crelr O l— C488/5
bStop3
crels O l— C488/6
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
binputSell Aktivierung der Signalpaare bSlowDown1/bStop1, bSlowDown2/bStop2 bzw.
binputSel2 bSlowDown3/bStop3 entsprechend der Wahrheitstabelle Vorabschaltung
BOOL
bRfgin Abrampen des Hochlaufgebers im nachgeschalteten FBL_NSet 1 entsprechend der
BooL | Wahrheitstabelle Abschaltpositionierung
bJoglin Auswahleingange zum Einstellen von Festdrehzahlen im Sollwertgenerator
bJog2in + Wenn die Vorabschaltung inaktiv ist (binputSel1 und binputSel2 sind beide auf
BOOL FALSE gesetzt), werden die beiden Steuersignale 1:1 an den Ausgéngen bJog10ut
und bJog20ut ausgegeben.

+ Damit das gewiinschte Verhalten entsteht (Starten auf hohe Drehzahl, Vorab-
schalten auf geringere Drehzahl), miissen beide Eingéange auf TRUE gesetzt wer-
den.

- Festsollwert 2 muss kleiner als Festsollwert 3 sein!

Anderenfalls wird der Antrieb mit kleiner Geschwindigkeit gestartet und nach
der Vorabschaltung beschleunigt.
bSlowDown1 Aktivieren vom Festsollwert 2 im nachgeschalteten FB L_NSet 1
bSlowDown2 - Diese Eingange haben nur dann eine Funktion, wenn sie vorher liber binputSel1
bSlowDown3 und binputSel2 aktiviert wurden (siehe Wahrheitstabelle Vorabschaltung).
BOOL
bStopl Abrampen des Hochlaufgebers im nachgeschalteten FB L_NSet 1
bStop2 - Diese Eingange haben nur dann eine Funktion, wenn sie vorher liber binputSel1
bStop3 und binputSel2 aktiviert wurden (siehe Wahrheitstabelle Vorabschaltung).
BOOL
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Ausginge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bRfgOut Steuersignal zum Abrampen des Hochlaufgebers im FBL_NSet 1
BOOL | . Hierfir erforderliche Konfiguration:
C€00701/12 ="205: L_JogCtrlExtension_1: bRfgOut"
bloglOut Steuersignale zum Einstellen von Festdrehzahlen im FB L_NSet 1
blog20ut « Hierfiir erforderliche Konfiguration:
BOOL C00701/6 ="206: L_JogCtrlExtension_1: bJog1Out"
C€00701/7 ="207: L_JogCtrlExtension_1: bJog20ut"
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
€00488/1 InputSens.SlowDown1
« Auswahl Flanke oder Pegel fiir
0| Pegel Starten der Abrampfunktion 1
1 |Flanke
€00488/2 InputSens.Stopl
+ Auswabhl Flanke oder Pegel fiir
Pegel i g
0 Pege Stoppfunktion 1
1 |Flanke
€00488/3 InputSens.SlowDown2
« Auswahl Flanke oder Pegel fiir
0| Pegel Starten der Abrampfunktion 2
1 |Flanke
€00488/4 InputSens.Stop2
« Auswahl Flanke oder Pegel fiir
0| Pegel Stoppfunktion 2
1 |Flanke
€00488/5 InputSens.SlowDown3
« Auswahl Flanke oder Pegel fiir
0| Pegel Starten der Abrampfunktion 3
1 |Flanke
€00488/6 InputSens.Stop3
« Auswabhl Flanke oder Pegel fiir
Pegel i g
0 Pege Stoppfunktion 3
1 |Flanke
[ ] . el
1| Hinweis!

Wenn die bSlowDown-/bStop-Eingange Flanken-sensitiv konfiguriert sind, muss nach ei-
ner erfolgten Positionierung zumindest einer der beiden Auswahl-Eingdnge (bInputSel1,
binputSel2) seinen Zustand wechseln, bevor eine neue Positionierung gestartet werden
kann!
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Wahrheitstabelle Vorabschaltung

Uber die Eingdnge binputSel1 und binputSel2 erfolgt die Auswahl der Vorabschaltung entsprechend
folgender Wahrheitstabelle:

Eingdnge Funktion Reaktion im Sollwertgenerator
binputSell binputSel2 (FBL_NSet 1)
FALSE FALSE Vorabschaltung inaktiv Keine Reaktion
« Die Eingangssignale bRfgin,
bJog1in und bJog2in werden 1:1
zum nachgeschalteten
FBL_NSet 1 durchgereicht.
TRUE FALSE Die Eingange bSlowDown1 und bStop1 wer- | Vorabschaltung aktivierbar
den ausgewertet. - Siehe folgende Wahrheitstabelle
FALSE TRUE Die Eingange bSlowDown2 und bStop2 wer- Abschaltpositionierung,.
den ausgewertet.
TRUE TRUE Die Eingange bSlowDown3 und bStop3 wer-
den ausgewertet.

Wahrheitstabelle Abschaltpositionierung

Ist die Vorabschaltung uber die Eingdnge binputSel1 und binputSel2 aktiv geschaltet, gilt folgende
interne Logik fiir die Eingdnge bStopX und bSlowDownX:

FB L_JogCtrlExtension_1 Reaktion im Sollwertgenerator
Fings . . . (FBL NSet 1)
ingdnge Ausgangssignale (interne Logik) —_—
bStopX bSlowDownX |  bRfgOut* bJogiOut* | bJog20ut2*

FALSE FALSE FALSE TRUE TRUE Sind beide Eingdnge FALSE, ist der
Festsollwert 3 aktiviert.

FALSE TRUE FALSE FALSE TRUE Bei Aktivierung der SlowDown-Funk-
tion liber den ausgewahlten
bSlowDown-Eingang wird der
Festsollwert 2 aktiviert.

TRUE FALSE/ TRUE FALSE FALSE Bei Aktivierung der Stop-Funktion

TRUE liber den ausgewahlten bStop-Ein-
gang wird der Sollwert "0" aktiviert.

Anschliessend werden die Ausgangssignale der internen Logik noch folgendermafen mit den Ein-
gangssignalen bRfgin, blog1in und bJog2in verkniipft:

 bRfgOut = bRfgln OR bRfgOut*
 blogXOut = bJogXin AND bJogXOut*

L_JogCtriExtension_1

blnputSell oo~
blnputSel2 | 0
O——
bRfgln S ! bRigout | [[Hog | PRIGOU
N bJog10ut

bJog1ln bJog10ut AND

ol CTRL === | bJog20ut
bJog2In bJog20ut |AND} 0
bSlowDown1________[]

[12-15] Logische Verkniipfung der Ausgangssignale der internen Logik

Damit das gewiinschte Verhalten entsteht (Starten auf hohe Drehzahl, Vorabschalten auf geringere
Drehzahl), missen somit beide Eingdnge bJog1in und bJog2in auf TRUE gesetzt werden.
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LS_Analoginput

Der Systembaustein LS_AnalogInput bildet innerhalb der Applikation auf I/O-Ebene die analogen

Eingdnge ab.

LS_Analoginput

Offset Gain Minimum analog setpoint
€00034/1 C00026/1  C00027/1 cooemn
Co0028/1 0[0..10V |A
A1U 10 20maA + I/ 000331 nin1_a
€00029/1 O X O
A1l a » |24..20mA A
3|AIn1-AlIn2|/ D bCurrentErrorin1 n
L C00598/1 Error reaction
Offset Gain v
C00026/2  C00027/2
C00028/2 + }\ ,—L‘ T/ C00033/2 nIn2_a
A2U A O X A > X =
Ausgidnge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp

ninl_a
€00033/1 | INT

Analoger Eingang 1
* Normierung:
+21% = +10 V bei Verwendung als Spannungseingang
+21% = +20 mA bei Verwendung als Stromeingang

bCurrentErrorinl
BOOL

Statussignal "Stromeingangsfehler”
« Nur bei Verwendung des analogen Eingangs 1 als Stromeingang.
« Anwendung: Uberwachung des 4 ..20 mA-Stromkreises auf Kabelbruch.

TRUE | [lajna] < 4 mA

nin2_a Analoger Eingang 2
C00033/2|INT |« Normierung: +214=+10V
» Nurvorhanden bei Communication Unit EB4DGFCXxNx (Kein Feldbus; erweiterte
Klemmenausfiihrung).
Verwandte Themen:

» Analoge Klemmen (2 190)

» Elektrische Daten (0 199)
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12.13 LS_Convert_1

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 05.00.00 verfiigbar!

Mit diesem SB lassen sich verschiedene Umrechnungen/Normierungen durchfiihren.

« Der SB wird bei der Applikation "AC Drive Profil" zur Umrechnung der liber Bus empfangenen
und zu sendenden Drehzahlwerte eingesetzt (siehe AC Drive Profil = Interner Signalfluss).

« Uber den ersten Pfad (In1 = Out1) erfolgt die Umrechnung des Drehzahlsollwertes fiir die

Applikation.

« Uber den zweiten Pfad (In2 = Out2) erfolgt die Umrechnung des Drehzahlistwertes aus der
Applikation fiir die Ausgabe auf den Bus.

« Der SB kann auch zur Migration eines 8200 motec-Projektes in den anderen Applikationen ein-

gesetzt werden.

LS_Convert_1

Configuration parameters:

C00620/13 m———>
In2
C00620/14 m———>

C01353/1 ACDrive: Speed scaling
C01354/1 Function

Out Entry in select list:

——= 80: LS_Convert_1: Out1
Out2

——™ 81: LS_Convert_1: Out2

Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
In1 Eingangssignal 1
In2 Eingangssignal 2
Ausgange
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
Outl Ausgangssignal 1
Out2 Ausgangssignal 2
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C€01353/1 -128 ‘ ‘ 127 | ACDrive: Drehzahlskalierung
C€01354/1 Auswahl der Funktion
0|1==>1==>1 Siehe Unterkapitel
1Hz==>% (C11) ==> 1 Hz Umrechnungsformeln
16 | 0.001 Nm ==> % (C57) ==> 0.001 Nm
17 | ACDP ==> CAN ==> ACDP Fiir Konvertierung des AC Drive Profil
Steuer- und Statuswortes
18|xC471_1/C471 2 Parametrierbare Umrechnung
19 | Act position 32bit ==> 16Bit » Funktion 19: Externe
Geberimpulse zdhlen und ausgeben
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12.13.1 Umrechnungsformeln

Fiir die unten aufgefiihrten Umrechnungsformeln werden abhdngig von der in C01354/1 ausge-
wahlten Funktion folgende Werte als Faktor und Divisor verwendet:

Funktion (C01354/1) Faktor Divisor
0|1l==>1==>1 1 1
1|1Hz==>%(Cl1)==>1Hz 1638400 2*(C00011 [min-1] / 60) * Polpaarzahl
2| 0.1Hz==>%(C11)==> 0.1 Hz 163840 (mit Polpaarzahl = C00089 * 60 / C00087)
3/0.01 Hz ==> % (C11) ==> 0.01 Hz 16384
4/0.001 Hz ==> % (C11) ==> 0.001 Hz 1638
5|1 min-1==>%(C11) ==> 1 min-1 16384 C€00011 [min-1]
6| 0.1 min-1==>% (C11) ==> 0.1 min-1 1638
7 10.01 min-1==>% (C11) ==> 0.01 min-1 164
8/0.001 min-1==>% (C11) ==> 0.001 min-1 16
9/ 1A==>%(C22)==>1A 1638400 €00022 [A] * 100

10 | 0.1A==>%(C22)==>0.1A 163840

11 0.01 A==>%(C22)==>0.01A 16384

12 | 0.001 A==>% (C22) ==> 0.001 A 1638

13 |1 Nm==>% (C57) ==> 1 Nm 16384 €00056 [Nm]

14 | 0.1Nm==>%(C57)==>0.1 Nm 16384 C00056 [Nm] * 10
15 0.01 Nm ==> % (C57) ==> 0.01 Nm 16384 €00056 [Nm] * 100
16 | 0.001 Nm ==> % (C57) ==> 0.001 Nm 1638

17 | ACDP ==> CAN ==> ACDP - -

18 |xC471_1/C471_2 C00471/1 €00471/2

19 | Act position 32bit ==> 16Bit - -

Optional kann noch eine Skalierung in der Form 2* durchgefiihrt werden.
« Der Wert fiir x ist in C01353/1 einstellbar.

« In der Lenze-Einstellung "0" erfolgt keine Skalierung (2° = 1).

Hinweis!

Die Skalierung ist als "Shift-Operation" realisiert. Uberlaufe werden nicht abgefangen!

Einstellung C01353/1 Allgemeine Umrechnungsformeln
0 o Faktor .,1 Divisor
(Lenze-Einstellung) Outl[%] = In1- Divisor Out2 = In2[%]- Faktor
>0 .o .
outl [%] = '—”%—I;i"-tﬂ out2 = In2 [%]'2X'-'El‘—’k-'5‘-’-Ir
> ivisor aktor
<0 outl [%] = In1 - 2*- Faktor outs = N2 [%] Divisor
° Divisor 2% Faktor
Verwandte Themen:

» Normierung der Drehzahl- und Drehmomentwerte (Ref from Net) (AC Drive Profil)
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12.13.2 Funktion 19: Externe Geberimpulse zdhlen und ausgeben

Mit der in C01354/1 auswahlbaren Funktion "19: Act position 32bit ==> 16Bit" lassen sich die Im-
pulse eines externen zweispurigen HTL-Gebers zdhlen und innerhalb der Applikation weiterverar-
beiten.

Voraussetzungen
« Der Geber ist an den digitalen Eingangsklemmen DI1 und DI2 angeschlossen.

- Diedigitalen Eingangsklemmen DI1 und DI2 sind in C00115/1 als zweispurige Frequenzeingan-
ge umkonfiguriert (Auswahl "2: DI1&DI2=FreqIn (2-spurig)"). » DI1 und DI2 als
Freguenzeingange konfigurieren (ca 187)

Signalfluss/Funktionsbeschreibung

LS_Digitalinput LS_Convert_1

[ coot151 =2 | [ co1354/1 =19 |
m Entry in select list:
4 » Outt 80:LS_C r11.0t1
am 80: LS_Convert_1: Ou
J.l_n_n_ * (nEncCount_p)
10 kHz &«
Reset
C01353/1
Configuration parameter: ACDrive: Speed scaling

C00701/27 O——

[12-16] Prinzipieller Signalfluss

Die beiden Signale DI1 und DI2 werden einem Zdhler zugefiihrt. Der Zahler 13sst sich lber ein in
C€00701/27 konfigurierbarers Digitalsignal auf "0" zuriicksetzen.

Dem Zahler ist ein parametrierbarer Multiplikator/Divisor nachgeschaltet. Grund hierfiir ist, dass
der Zahler intern mit 32 Bit arbeitet, das Ausgangssignal Out1 aber ein 16-Bit-Signal ist.

+ Bei einem Geber mit 128 Inkrementen (Geberstrichzahl) kbnnen maximal 512 Umdrehungen
bis zum Uberlauf gefahren werden (65536/128 = 512). Wenn die Anwendung mit diesem Limit
auskommt, kann die Voreinstellung "0" in C01353/1 beibehalten werden.

» Auswertungen:

+ 16 Bit (Wort) - -32768 ... 32767, 32 Bit (Doppelwort) =+ 0 ... 65535
« Hinweis: Es wird keine Quadratur-Auswertung ausgegeben!
128 Inkremente/Umdrehung entsprechen dem Zahlwert 128/Umdrehung.

» Wird in C01353/1 der Wert "1" eingestellt, werden die Zdhlerwerte um eine Stelle nach rechts
geschoben, was einer Division durch 2 entspricht. Beim Wert "2" ergibt sich eine Division durch
4(C01353/12 =22 = 4), usw.

Der skalierte Zahlerwert wird am Ausgang Out1 ausgegeben und kann tiber Konfigurationsparame-
ter anderer Eingange diesen zugewiesen werden.
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12.14 LS_Convert_2

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 05.00.00 verfiigbar!

Mit diesem SB lassen sich verschiedene Umrechnungen/Normierungen durchfiihren.
« Der SB wird bei der Applikation "AC Drive Profil" zur Umrechnung der liber Bus empfangenen
und zu sendenden Drehmomentwerte eingesetzt (siehe AC Drive Profil = Interner Signalfluss).
« Uber den ersten Pfad (In1 - Out1) erfolgt die Umrechnung des Drehmomentsollwertes fiir
die Applikation.
« Uber den zweiten Pfad (In2 - Out2) erfolgt die Umrechnung des Drehmomentistwertes aus
der Applikation fiir die Ausgabe auf den Bus.

« Der SB kann auch zur Migration eines 8200 motec-Projektes in den anderen Applikationen ein-
gesetzt werden.

LS_Convert_2
Configuration parameters: Out Entry in select list:
C00620/15 m——>  (01353/2 ACDrive: Torque scaling [—— ™ 82: LS_Convert_2: Out1
In2 . Out2
C00620/16 m———>»{ C01354/2 Function |————m 83: LS_Convert_2: Out2
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
In1 Eingangssignal 1
In2 Eingangssignal 2
Ausgange
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
Outl Ausgangssignal 1
Out2 Ausgangssignal 2
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C€01353/2 -128 ‘ ‘ 127 | ACDrive: Drehmomentskalierung
C01354/2 Auswahl der Funktion
0|1==>1==>1 Siehe Unterkapitel
1Hz==>% (C11) ==> 1 Hz Umrechnungsformeln

16 | 0.001 Nm ==> % (C57) ==> 0.001 Nm

17 | ACDP ==> CAN ==> ACDP Fiir Konvertierung des AC Drive Profil
Steuer- und Statuswortes

18|xC471_1/C471 2 Parametrierbare Umrechnung

19 | Act position 32bit ==> 16Bit Siehe Beschreibung zum

FB L_Convert_1.

» Funktion 19: Externe
Geberimpulse zdhlen und ausgeben
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12.14.1 Umrechnungsformeln

Fiir die unten aufgefiihrten Umrechnungsformeln werden abhdngig von der in C01354/1 ausge-
wahlten Funktion folgende Werte als Faktor und Divisor verwendet:

Funktion (C01354/1) Faktor Divisor
0|1l==>1==>1 1 1
1|1Hz==>%(Cl1)==>1Hz 1638400 2*(C00011 [min-1] / 60) * Polpaarzahl
2| 0.1Hz==>%(C11)==> 0.1 Hz 163840 (mit Polpaarzahl = C00089 * 60 / C00087)
3/0.01 Hz ==> % (C11) ==> 0.01 Hz 16384
4/0.001 Hz ==> % (C11) ==> 0.001 Hz 1638
5|1 min-1==>%(C11) ==> 1 min-1 16384 C€00011 [min-1]
6| 0.1 min-1==>% (C11) ==> 0.1 min-1 1638
7 10.01 min-1==>% (C11) ==> 0.01 min-1 164
8/0.001 min-1==>% (C11) ==> 0.001 min-1 16
9/ 1A==>%(C22)==>1A 1638400 €00022 [A] * 100

10 | 0.1A==>%(C22)==>0.1A 163840

11 0.01 A==>%(C22)==>0.01A 16384

12 | 0.001 A==>% (C22) ==> 0.001 A 1638

13 |1 Nm==>% (C57) ==> 1 Nm 16384 €00056 [Nm]

14 | 0.1Nm==>%(C57)==>0.1 Nm 16384 C00056 [Nm] * 10
15 0.01 Nm ==> % (C57) ==> 0.01 Nm 16384 €00056 [Nm] * 100
16 | 0.001 Nm ==> % (C57) ==> 0.001 Nm 1638

17 | ACDP ==> CAN ==> ACDP - -

18 |xC471_1/C471_2 C00471/1 €00471/2

19 | Act position 32bit ==> 16Bit - -

Optional kann noch eine Skalierung in der Form 2* durchgefiihrt werden.
« Der Wert fiir x ist in C01353/1 einstellbar.

« In der Lenze-Einstellung "0" erfolgt keine Skalierung (2° = 1).

Hinweis!

Die Skalierung ist als "Shift-Operation" realisiert. Uberlaufe werden nicht abgefangen!

Einstellung C01353/1 Allgemeine Umrechnungsformeln
0 o Faktor .,1 Divisor
(Lenze-Einstellung) Outl[%] = In1- Divisor Out2 = In2[%]- Faktor
>0 .o .
outl [%] = '—”%—I;i"-tﬂ out2 = In2 [%]'2X'-'El‘—’k-'5‘-’-Ir
> ivisor aktor
<0 outl [%] = In1 - 2*- Faktor outs = N2 [%] Divisor
° Divisor 2% Faktor
Verwandte Themen:

» Normierung der Drehzahl- und Drehmomentwerte (Ref from Net) (AC Drive Profil)
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12.15 LS_Convert_3

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 05.00.00 verfiigbar!

Mit diesem SB lassen sich verschiedene Umrechnungen/Normierungen durchfiihren.

- Der SB wird bei der Applikation "AC Drive Profil" zur Konvertierung des Steuer- und Statuswor-
tes eingesetzt (siehe AC Drive Profil = Interner Signalfluss).
« Uberden ersten Pfad (In1 - Out1) erfolgt die Konvertierung des "AC Drive Profil"-Steuerwor-
tesin das LS_Drivelnterface-Steuerwort wControl.
« Uber den zweiten Pfad (In2 = Out2) erfolgt die Konvertierung des LS_Drivelnterface-Status-
wortes wDeviceStateWord in ein "AC Drive Profil"-konformes Statuswort fiir die Ausgabe auf
den Bus.

« Der SB kann auch zur Migration eines 8200 motec-Projektes in den anderen Applikationen ein-
gesetzt werden.

LS_Convert_3
Configuration parameters: In1 outt Entry in select list:
C00620/17 M——> ——m™ 384: LS_Convert_3: Out1
In2 C01354/3 Function Out2
C00620/18 M—————! ———————m85:LS_Convert_3: Out2
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
In1 Eingangssignal 1
In2 Eingangssignal 2
Ausgange
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
Outl Ausgangssignal 1
Out2 Ausgangssignal 2
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C€01354/3 Auswahl der Funktion
0|1l==>1==>1 Siehe Unterkapitel

"Umrechnungsformeln"

[any

1Hz==>%(C11)==>1Hz

16 | 0.001 Nm ==> % (C57) ==> 0.001 Nm

17 | ACDP ==> CAN ==> ACDP Fiir Konvertierung des AC Drive Profil
Steuer- und Statuswortes

18 |xC471_1/C471_2 Parametrierbare Umrechnung

19 | Act position 32bit ==> 16Bit Siehe Beschreibung zum

FBL_Convert_1.
» Funktion 19: Externe
Geberimpulse zdhlen und ausgeben
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LS_Convert_3

12.15.1

Umrechnungsformeln

Fiir die unten aufgefiihrten Umrechnungsformeln werden abhdngig von der in C01354/3 ausge-
wahlten Funktion folgende Werte als Faktor und Divisor verwendet:

Funktion (C01354/3) Faktor Divisor

0|1l==>1==>1 1 1
1|1Hz==>%(Cl1)==>1Hz 1638400 2*(C00011 [min-1] / 60) * Polpaarzahl
2| 0.1Hz==>%(C11)==> 0.1 Hz 163840 (mit Polpaarzahl = C00089 * 60 / C00087)
3/0.01 Hz ==> % (C11) ==> 0.01 Hz 16384
4/0.001 Hz ==> % (C11) ==> 0.001 Hz 1638
5|1 min-1==>%(C11) ==> 1 min-1 16384 C€00011 [min-1]
6| 0.1 min-1==>% (C11) ==> 0.1 min-1 1638
7 10.01 min-1==>% (C11) ==> 0.01 min-1 164
8/0.001 min-1==>% (C11) ==> 0.001 min-1 16
9/ 1A==>%(C22)==>1A 1638400 €00022 [A] * 100

10 | 0.1A==>%(C22)==>0.1A 163840

11 0.01 A==>%(C22)==>0.01A 16384

12 | 0.001 A==>% (C22) ==> 0.001 A 1638

13 |1 Nm==>% (C57) ==> 1 Nm 16384 €00056 [Nm]

14 | 0.1Nm==>%(C57)==>0.1 Nm 16384 C00056 [Nm] * 10

15 0.01 Nm ==> % (C57) ==> 0.01 Nm 16384 €00056 [Nm] * 100

16 | 0.001 Nm ==> % (C57) ==> 0.001 Nm 1638

17 | ACDP ==> CAN ==> ACDP - -

18 |xC471_1/C471_2 C00471/1 C00471/2

19 | Act position 32bit ==> 16Bit

Allgemeine Umrechnungsformeln

_ Faktor

1[%] = In1:- —
Out1 [%] : Divisor

Divisor

Out2 = In2 [%] . m
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12.16 LS_Digitallnput

12.16 LS_Digitallnput
Der Systembaustein LS_Digitallnput bildet innerhalb der Applikation auf I/O-Ebene die digitalen
Eingangsklemmen ab.

» Ab Version 02.00.00 I3sst sich die interne Verarbeitungsfunktion der digitalen Eingangsklem-
men DI1 und DI2 bei Bedarf in C00115/1 umkonfigurieren:

LS_Digitallnput
C00443/2 Bit 15 bClnh
C00115/1
C00443/1 Bit 0 5 C00443/2 Bit0  bin1
DI1 = o 2} a O
1203 | b s ——
. C00115/1 :
o C00443/1 Bit 1 TES COOHTA Co0443/2Bit 1 bln2,_
Jue
2| okHz [ Hﬁ‘
v Thh )
C00443/1 Bit 2 2 C00443/2Bit2  bln3
DI3 = = 1
C00443/1 Bit 3 C00443/2Bit3  bln4
Di4 = A O
C00443/1 Bit 4 C00443/2Bit4  bln5
DI5 = = 1
C00443/1 Bit 5 C00443/2Bit5  bln6
DI6 = A 0
C00443/1 Bit 6 C00443/2 Bit6  bln7
DI7 = = 1
C00443/1 Bit 7 C00443/2Bit7  bln8
DI8 = = 1
N Offset Gai
_I'_I.l'l_.l_'l: "H °e ‘% nFrqun12_aO
ol | s 1 +
T —1 028421 C02843/1
C00011
C00420/1
¥
_I'_I.l'l_.l_'l: A.@@ nFrqun12_v:>
»| rLn >
Ausginge
Bezeichner Wert/Bedeutung
DIS-Code | Datentyp
bCinh Digitaleingang RFR (Reglerfreigabe)
€00443/2 | BOOL
binl...bIn8 Digitaleingang DI1 ... DI8
€00443/2 |BOOL |« Die Anzahl der zur Verfiigung stehenden Digitaleingange ist abhangig von der
eingesetzten Communication Unit.
nFreqinl2_a Ausgangsfrequenz als normiertes analoges Signal in [%]
€00446/1|INT | » DI1 und DI2 als Frequenzeingédnge konfigurieren (L1 187)
(ab Version 02.00.00)
nFreqinl2_v Ausgangsfrequenz als Geschwindigkeitssignal in [inc/ms]
€00445/1|INT | » DI1 und DI2 als Frequenzeingéange konfigurieren (1 187)
(ab Version 02.00.00)

Verwandte Themen:

» Digitale Klemmen (1 184)

» Elektrische Daten (0 199)
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LS DigitalOutput

LS_DigitalOutput

Der Systembaustein LS_DigitalOutput bildet innerhalb der Applikation auf I/O-Ebene die digitalen

Ausgangsklemmen ab.

LS_DigitalOutput

com

NO

C00118 Bit 0 C00444/2 Bit 0
Configuration parameters: bRelay  C00444/1 Bit 0 0:
Cco00621/1 [ - .
1
——NC
C00177/2
Switching cycles
C00118 Bit 1
bOut1 C00444/1 Bit 1 I % C00444/2 Bit 1
coo621/2 [ = A
1

Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
DIS-Code | Datentyp
bRelay Relais-Ausgang (potenzialfreier Wechselkontakt)
€00444/1 | BOOL
bOutl Digitalausgang DO1
€00444/1 | BOOL

Verwandte Themen:
» Digitale Klemmen (2 184)
» Elektrische Daten (0 199)
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LS DisFree

500

LS_DisFree

Mit diesem Systembaustein konnen 4 beliebige 16-Bit-Signale der Applikation auf Displaycodestel-

len angezeigt werden. Die Auswahl der anzuzeigenden Signale erfolgt liber die aufgefiihrten Kon-

figurationsparameter.

Configuration parameters:

C00620/5
C00620/6
C00620/7
C00620/8

LS_DisFree

wDis1
wDis2
wDis3
wDis4

C00481/1
C00481/2
C00481/3
C00481/4

Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
wDisl ... wDis4 Eingdnge fiir beliebige 16-Bit-Signale der Applikation
WORD
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
€00481/1...4 0x0000 OXFFFF | Anzeige der an den Eingdngen
wDis1 ... wDis4 anliegenden 16-Bit-
Signale
C00620/5...8 Siehe Auswahlliste Analogsignale Konfigurationsparameter fiir die Ein-

gange wDis1 ... wDis4
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12.19 LS DisFree_a

12.19 LS_DisFree_a

Mit diesem Systembaustein konnen 4 beliebige Analogsignale der Applikation auf Displaycodestel-
len angezeigt werden. Die Auswahl der anzuzeigenden Signale erfolgt liber die aufgefiihrten Kon-
figurationsparameter.

LS_DisFree_a

Configuration parameters: nDis1 a
C00620/9 O————— | C00482/1

nDis2_a

C00620/10 O———— | C00482/2

nDis3_a

C00620/111 O—————— X | C00482/3

nDis4_a

C00620/12 O————— > C00482/4

Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
nDisl_a...nDis4_a Eingdnge fiir beliebige Analogsignale der Applikation
INT
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C00482/1..4 -199.9 % 199.9 % | Anzeige der an den Eingdngen
nDis1_a ...nDis4_a anliegenden Ana-
logsignale
€00620/9...12 Siehe Auswahlliste Analogsignale Konfigurationsparameter fiir die Ein-
gange nDis1_a ...nDis4_a
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12.20 LS DisFree b

12.20 LS_DisFree_b

Mit diesem Systembaustein konnen 8 beliebige Digitalsignale der Applikation auf einer bit-codier-
ten Displaycodestelle angezeigt werden. Die Auswahl der anzuzeigenden Signale erfolgt lber die
aufgefiihrten Konfigurationsparameter.

LS_DisFree_b

Configuration parameters: bDis1
C00621/16 (——*{Bit0

bDis2 )
C00621/17 O———»{ Bit 1
bDis3 )
C00621/18 (——*Bit2
bDis4 _
C00621/19 ————*{ Bit3
bDis5 .
C00621/20 ————»{ Bit4
bDis6 )
C00621/21 O—————» Bit5
bDis7 )
C00621/22 [————»| Bit6
bDis8 )
C00621/23 (—*Bit7

C00480

Eingdnge

Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp

bDis1 ... bDis8 Eingange fiir beliebige Digitalsignale der Applikation
BOOL

Parameter

Parameter Einstellmoglichkeiten Info

€00480 0x0000 OXFFFF | Anzeige der an den Eingdngen
bDis1 ... bDis8 anliegenden Digitalsi-
gnale als Hexadezimalwert

Bit 0 | Signalpegel am Eingang bDis1

Bit 1 | Signalpegel am Eingang bDis2

Bit 2 | Signalpegel am Eingang bDis3

Bit 7 | Signalpegel am Eingang bDis8

C00621/16...23 Siehe Auswahlliste Digitalsignale Konfigurationsparameter fiir die Ein-
gange bDis1 ... bDis8

502 Lenze - 8400 motec - Referenzhandbuch - DMS 6.0 DE - 01/2015 - TD06



12 Funktionsbibliothek

12.21 LS_Drivelnterface

12.21 LS_Drivelnterface

Der Systembaustein LS_Drivelnterface bildet innerhalb der Applikation die Geratesteuerung ab.

LS_Drivelnterface

wDriveControl - - wStateDetermFailNoLow
C00136/1 BILO_|SwitchOn ; StateDetermFailNoHigh
wotateDetermiaillNoRl
Bit1 |DisableVoltage |- C00002/17 1 C] - o,
- - QUICKSTOP 1 wStateDetermFailNoShort
Bit2 |SetQuickstop . -
nit
Bit3 |EnableOperation 10 ]
- — C00002/16 bSafeTorqueOff
Bit4 |ModeSpecific_1 ENABLE/DISABLE |
Q- — bReady
Y |Bit5 [ModeSpecific_2 3 2 - |
(o) mm — bReadyToSwitchOn
; Bit6 |ModeSpecific_3 C00002/19 —>| - |
- - RESET FAIL >1 bOperationEnable
1|Bit7 |ResetFail = Py T— |
arnin:
8 Bit8 |SetHalt La 9:]
[ bFail
= Bit9 |reserved_1 —1
- bSafetylsActive
O [Bit 10 [reserved 2 |
O — blmplsActive
Bit 11 |LenzeSpecific_1 |
- — bClnhlsActive
Bit 12 |LenzeSpecific_2 |
- - bCwCcw
Bit 13 |LenzeSpecific_3 |
Bit 14 |SetFail > Speed < C00024 ?
- — bNactCompare
Bit 15 |LenzeSpecific_4 |

O bClnh
o bFailReset
wDeviceStateWord

Bit 0 |FreeStatusBit0 v
bStatus_Bit0 — C00150
i

PowerDisabled
bStatus_Bit2
bStatus_Bit3
bStatus_Bit4
bStatus_Bit5
bStatus_Bit14
bStatus_Bit15

Bit2 |FreeStatusBit2

>|Bit 3 |FreeStatusBit3

Bit4 |FreeStatusBit4

Bit 5 |FreeStatusBit5

Bit6 |ActSpeedlsZero

000 0o o0
A

Bit 7 |Controllerinhibit

Bit 8 |StatusCodeBit0

Bit9 |StatusCodeBit1

STATUS WORD

Bit 10 |StatusCodeBit2

Bit 11 |StatusCodeBit3
Bit 12 |Warning
Bit 13 |Trouble
Bit 14 |FreeStatusBit14
Bit 15 |FreeStatusBit15
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LS_Drivelnterface
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Eingdnge

Bezeichner
DIS-Code | Datentyp

Info/Einstellméglichkeiten

wDriveControl
€00136/1 | WORD

Steuerwort liber Kommunikationsschnittstelle

« Im Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)" erhalt der von einer Uibergeordneten
Steuerung (z. B. IPC) kontrollierte Antriebsregler sein Steuerwort tiber die Kom-
munikationsschnittstelle (MCI/CAN). Durch den vorgeschalteten Portbaustein
LP_Network_Inwird das Prozessdatenwort an diesem Eingang zur Verfligung ge-
stellt.

- Detailbeschreibung der einzelnen Steuerbits siehe Kapitel "Steuerwort
wDriveControl".

bCinh
C00833/14 | BOOL

Antriebsregler freigeben/sperren

FALSE | Antriebsregler freigeben: Der Antriebsregler wechselt in den Gerdte-
zustand "OperationEnabled", sofern keine andere Quelle fiir Regler-
sperre aktiv ist.
» Welche Quellen bzw. Ausléser fiir Reglersperre aktiv sind, wird in
C€00158 bit-codiert angezeigt.

TRUE | Antriebsregler sperren (Reglersperre): Der Antriebsregler wechselt in
den Geratezustand "SwitchedOn".

bFailReset
C00833/15 | BOOL

Fehlermeldung zuriicksetzen

In der Lenze-Einstellung ist dieser Eingang mit dem Digitaleingang RFR (Reglerfrei-
gabe) verbunden, so dass mit Reglerfreigabe zugleich eine ggf. vorliegende Fehler-
meldung zuriickgesetzt wird (sofern die Ursache der Stérung beseitigt ist).

TRUE ‘ Der aktuelle Fehler wird zuriickgesetzt.

bStatus_Bit0
bStatus_Bit2
bStatus_Bit3
bStatus_Bit4
bStatus_Bit5
bStatus_Bit14
bStatus_Bit15
€00833/16 ... 22 | BOOL

Frei belegbare Bits im Statuswort des Antriebsreglers.
- Diese Bits konnen vom Anwender fiir beliebige Riickmeldungen an die liberge-
ordnete Steuerung (z. B. IPC) verwendet werden.

Vorbelegung in der Lenze-Einstellung:

BitO | - (Nicht verbunden)

Bit2 | Stromsollwert in der Begrenzung

Bit3 | Drehzahlsollwert erreicht

Bit4 | Drehzahlistwert hat Sollwert innerhalb eines Hysteresebands er-
reicht

Bit5 | Bei "Open loop"-Betrieb:
Drehzahlsollwert < Vergleichswert (C00024)

Bei "Closed loop"-Betrieb:
Drehzahlistwert < Vergleichswert (C00024)

Bit14 | Aktuelle Drehrichtung:
0 = Drehrichtung rechts (Cw)
1 = Drehrichtung links (Ccw)

Bit15 | Antrieb betriebsbereit
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12.21 LS_Drivelnterface
Ausginge
Bezeichner Wert/Bedeutung
DIS-Code | Datentyp
wDeviceStateWord Statuswort des Antriebsreglers (angelehnt an DSP-402)
€00150 | WORD |« Das Statuswort enthdlt Informationen zum aktuellen Status des Antriebsreglers.
« Im Steuermodus "40: Network (MCI/CAN)" wird das Statuswort tiber den Port-
baustein LP_Network Out als Prozessdatenwort an die iibergeordnete Steue-
rung gesendet.
- Detailbeschreibung der einzelnen Statusbits siehe Kapitel "Statuswort
wDeviceStateWord".
wStateDetermFailNoLow Anzeige des zustandsbestimmenden Fehlers (32-Bit-Fehlernummer, Low-Word)
WORD
wStateDetermFailNoHigh Anzeige des zustandsbestimmenden Fehlers (32-Bit-Fehlernummer, High-Word)
WORD
wStateDetermFailNoShort Anzeige des zustandsbestimmenden Fehlers (16-Bit-Fehlernummer)
WORD
(ab Version 04.00.00)
binit TRUE | Geratezustand "Init" aktiv
BOOL
bSafeTorqueOff TRUE | Geratezustand "SafeTorqueOff" aktiv
BOOL
bReady TRUE | Geratezustand "SwitchedOn" aktiv
BOOL
bReadyToSwitchOn TRUE | Geratezustand "ReadyToSwitchOn" aktiv
BOOL
bOperationEnable TRUE | Geratezustand "OperationEnabled" aktiv
BOOL
bWarning TRUE | Es liegt eine Warnung vor
BOOL
bFail TRUE | Geratezustand "Fault" aktiv
BOOL
bSafetylsActive TRUE | in Vorbereitung
BOOL
bimplsActive TRUE | Impulssperre ist aktiv
BOOL
bCInhlsActive TRUE | Reglersperre ist aktiv
BOOL
bCwCcw FALSE | Drehrichtung rechts (Cw)
BooL TRUE | Drehrichtung links (Ccw)
bNactCompare TRUE | Bei "Open loop"-Betrieb:
BOOL Drehzahlsollwert < Vergleichswert (C00024)
Bei "Closed loop"-Betrieb:
Drehzahlistwert < Vergleichswert (C00024)
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12.22 LS_ParFix

12.22 LS_ParFix

Dieser Systembaustein gibt verschiedene feste Werte (Konstanten) fiir die Verwendung in der Ap-
plikation aus. Die Konstanten konnen tiber Konfigurationsparameter anderen Eingangen zugewie-

sen werden.
LS_ParFix
TRUE I:>C_1bTrue
100 % g_n 0s100_a
oo |_Cmor
+199.9 % —“N°s1 =t
1999 % C_nNeg199_9_a
OXFFFF C_W63535
0x0009 C_wDriveCtrl
SwitchOn = TRUE
EnableOperation = TRUE
Ausgidnge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
C_bTrue 1=TRUE
BOOL
C_nPos100_a 16384 =+100 %
INT
C_nNegl00_a -16384=-100 %
INT
C_nPos199 9 a 32767 =+199.9 %
INT
C_nNegl99 9 a -32767=-199.9%
INT
C_w65535 65535 = OXFFFF
WORD
wDriveCtrl 9 = 0x0009
WORD |« Bijt 0, SwitchOn = TRUE
- Bit 3, EnableOperation = TRUE
« alle anderen: FALSE
siehe auch:
» Steuerwort wDriveControl (L 214)
Verwandte Themen:

» Anwenderdefinierte Klemmenbelegung (0 193)
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12.23 LS_ParFree

12.23 LS_ParFree

Dieser Systembaustein gibt 4 parametrierbare 16-Bit-Signale aus. Die 16-Bit-Signale kénnen lber
Konfigurationsparameter anderen Eingangen zugewiesen werden.

LS_ParFree
wPar1
€00471/1
wPar2
C00471/2
wPar3
C00471/3
wPar4
C00471/4
Ausgidnge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
wParl ... wPar4 Ausgabe der in C00471/1...4 parametrierten 16-Bit-Signale
WORD
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C00471/1..4 0x0000 OXFFFF | Einstellung der auszugebenen 16-
Bit-Signale

Verwandte Themen:

» Anwenderdefinierte Klemmenbelegung (2 193)
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LS_ParFree_a

LS_ParFree_a

Dieser Systembaustein gibt 4 parametrierbare Analogsignale aus. Die Analogsignale kénnen (iber
Konfigurationsparameter anderen Eingangen zugewiesen werden.

LS_ParFree_a

nPar1_a
C00472/1 =
nPar2_a
C00472/2 =
nPar3_a
C00472/3 =
nPar4_a
C00472/4 |———O

Ausgidnge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
nParl_a..nPard_a Ausgabe der in C00472/1...4 parametrierten Analogsignale
INT
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C€00472/1..4 -199.9 % +199.9 | Einstellung der auszugebenen Ana-
logsignale

Verwandte Themen:

» Anwenderdefinierte Klemmenbelegung (2 193)
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12.25 LS ParFree_b

12.25 LS_ParFree_b

Dieser Systembaustein gibt 16 parametrierbare Digitalsignale aus. Die Digitalsignale kénnen tiber
Konfigurationsparameter anderen Eingangen zugewiesen werden.

LS_ParFree_b

C00470/1
C00470/2

C00470/15

C00470/3 —— 1

C00470/16 ———— 1

bPar1
bPar2
bPar3

bPar15
bPar16

Ausgidnge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bParl ... bPari6 Ausgabe der in C00470/1...16 parametrierten Signalpegel (FALSE/TRUE)
BOOL
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C00470/1...16 Einstellung der auszugebenden Sig-
0| Signal "FALSE" wird ausgegeben nalpegel
« Bit0..15=bParl ... bParlé
1| Signal "TRUE" wird ausgegeben
Verwandte Themen:

» Anwenderdefinierte Klemmenbelegung (0 193)
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LS_SetError_1

Mit diesem Systembaustein I3sst sich eine Fehlerbehandlung innerhalb der Applikation realisieren.

+ Uber die zwei booleschen Eingange kénnen von der Applikation zwei unterschiedliche Anwen-
derfehlermeldungen mit parametrierbarer Fehlerreaktion ausgelost werden.

« Werden zeitgleich beide Eingange auf TRUE gesetzt, |6st der Eingang bSetError1 die Fehlermel-

dung aus.
LS_SetError_1
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
bSetErrorl Eingang fiir Auslésung "US01: Anwenderfehler 1"
BOOL | . Fehlersachgebietsnummer: 980
« Fehlernummer: (C00581/1 x 0x0400000) + (980 x 0x10000)
bSetError2 Eingang fiir Auslésung "US02: Anwenderfehler 2"
BOOL | . Fehlersachgebietsnummer: 981
+ Fehlernummer: (C00581/2 x 0x0400000) + (981 x 0x10000)
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C€00581/1...2 Reaktion fiir Anwenderfehler1 ... 2

Keine Reaktion « Lenze-Einstellung: "Fault"

Fault (Impulssperre)

0
1
2 | Trouble
4 | WarninglLocked
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LS _ParReadWrite_1

LS_ParReadWrite_1

Diese Funktionserweiterung ist ab Version 04.00.00 verfiigbar!

Dieser Systembaustein dient zum Lesen und Beschreiben von lokalen Parametern. Es wird das ein-
malige wie auch das zyklische Lesen/Beschreiben in einem einstellbaren Zeitintervall unterstiitzt.

Configuration parameter:

LS_ParReadWrite_1

Entry in select list:

coororsz Crexecute C01091/1 Cycletime | bDone .. LS_ParReadWrite_1_bDone
bReadWrite C01092/1 State bFail . )
C00701/33 —— 11 239: LS_ParReadWrite_1_bFail
C01090/1 Parlndex/
ParSubindex
wParlndex
€00700/15
wParSubindex C
€00700/16 Word OutiWord
win Ort wOu ort
€00700/17 i 150: LS_ParReadWrite_1_wOutHWord
winLWord _wiite & Iﬂ» wOutLWord —rarmeadtiie | wEdTrer
C00700/18 151: LS_ParReadWrite_1_wOutLWord
Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
bExecute Lese-/Schreibauftrag auslésen
BOOL .
FALSEATRUE | Wenn Zykluszeit (C01091/1) = "0 ms":
Parameterwert einmalig lesen/beschreiben, der liber die Eingdnge
wParlndex und wParSubindex adressiert wurde.
Wenn Zykluszeit (C01091/1) > "0 ms":
Parameterwert zyklisch lesen/beschreiben, der tiber die Eingange
wParlndex und wParSubindex adressiert wurde.
TRUENFALSE | Zyklisches Lesen/Beschreiben wieder deaktivieren.
bReadWrite Auswahl Lese- oder Schreibauftrag
BOOL
FALSE | Leseauftrag
TRUE | Schreibauftrag
wParlndex Codestelle, die gelesen bzw. beschrieben werden soll.

WORD

- Diese Vorgabe kann alternativ tiber C01090/1 erfolgen.

wParSubindex

Subcodestelle,

die gelesen bzw. beschrieben werden soll.

WORD | .« Diese Vorgabe kann alternativ tiber C01090/1 erfolgen.
winHWord Zu schreibender Wert (DataHigh- und DataLow-Anteil)
winLWord

WORD

Ausginge
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bDone Statussignal "Lese-/Schreibauftrag fehlerfrei abgeschlossen”

BOOL

« Der Ausgang wird automatisch auf FALSE zuriickgesetzt, wenn ein erneuter Auf-
trag Uber bExecute aktiviert wird oder die Zykluszeit (C01091/1) abgelaufen ist.

TRUE

Lese-/Schreibauftrag ist fehlerfrei abgeschlossen.

FALSE

Der Zustand FALSE kann folgende Bedeutungen haben:
1.Es ist kein Lese-/Schreibauftrag aktiv.
2.Der Lese-/Schreibauftrag ist noch nicht abgeschlossen.
3.Es ist ein Fehler aufgetreten (wenn bFail = TRUE ist).
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12 Funktionsbibliothek

12.27 LS _ParReadWrite_1
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bFail Status "Fehler"
Boot TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten (Sammelmeldung).

- Details siehe Anzeigeparameter C01092/1.
wOutHWord Gelesener Wert (DataHigh- und DataLow-Anteil) nach Leseauftrag
wOutLWord

WORD
Parameter
Parameter Einstellmoglichkeiten Info
C01090/1 0,000 16000,000 | Parameter, der gelesen bzw. be-
Format: schrieben werden soll.

« Bei Einstellung "0,000" sind statt-
dessen fiir die Adressierung die
Eingange wParlndex und
wParSubindex wirksam.

* Lenze-Einstellung: 0,000

<Codenummer>,<Subcodenummer>

C€01091/1 Zykluszeit
* Lenze-Einstellung: 0

0 | Einmaliges Lesen/Beschreiben bei
FALSE-TRUE-Flanke an bExecute

Zyklisches Lesen/Beschreiben:
20|20 ms
50|50 ms
100 | 100 ms
200 | 200 ms
500 | 500 ms
1000 |1s
2000 |2s
5000 |5s
10000 | 10s
€01092/1 Fehlerstatus
0 | Kein Fehler . xig?nggéls:FZElLéE;tatus.
33803 | Ungiiltiger Datentyp (z. B. STRING)
33804 | Grenzwertverletzung
33806 | Ungiiltige Codestelle
33813 | Kein Element der Auswahlliste

33815 | Schreiben des Parameters nicht er-
laubt

33816 | Schreiben des Parameters nur bei
Reglersperre erlaubt

33829 | Ungiiltige Subcodestelle
33865 | Kein Parameter mit Subcodes
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12.28

Funktionsbibliothek

LS WriteParamList

LS_WriteParamlList

Der Systembaustein LS_WriteParamlList stellt die internen Schnittstellen zur Grundfunktion
"Parameterumschaltung” zur Verfiigung:

LS_WriteParamList

Configuration parameters:

bExecute Entry in select list:

bDone ) )
C00701/25 1 CTRL C01083 ——11230: LS_WriteParamList_bDone
Fail state bFail
C01084 {1231: LS_WriteParamList_bFail
Fail line number
bSelectWriteValue_1
C00701/26 [t = FALSE TRUE

Values - Set 1 Values - Set 2

C01085/1 Index 1

C01086/1 Value 1

C01087/1 Value 1

C01085/2 Index 2

C01086/2 Value 2

C01087/2 Value 2

C01085/3 Index 3

C01086/3 Value 3

C01087/3 Value 3

Parameter list

C01085/n Index n

C01086/n Value n

C01087/n Value n

t Format: <Code number>,<Subcode number>

Eingdnge
Bezeichner Info/Einstellméglichkeiten
Datentyp
bExecute FALSEATRUE | Bei Execute Mode (C01082) = "0: by Execute™:
BOOL

Beschreiben der Parameterliste aktivieren

bSelectWriteValue_1 Parameterumschaltung

BOOL| . Binar-codierte Auswahl des zu verwendenden Wertesatzes
FALSE Wertesatz 1 (C01086/1 ... n)
TRUE Wertesatz 2 (C01087/1 ... n)
Ausgange
Bezeichner Wert/Bedeutung
Datentyp
bDone Statussignal "Beschreiben der Parameterliste abgeschlossen”
BOOL | « Der Ausgang wird automatisch auf FALSE zuriickgesetzt, wenn ein erneutes Be-
schreiben liber bExecute aktiviert wird.
TRUE | Das Beschreiben der Parameterliste ist fehlerfrei abgeschlossen.
FALSE | Der Zustand FALSE kann folgende Bedeutungen haben:
1.Es ist kein Beschreiben der Parameterliste aktiv.
2.Das Beschreiben der Parameterliste ist noch nicht abgeschlossen.
3.Esist ein Fehler aufgetreten (wenn bFail = TRUE ist).
bFail Status "Fehler"
Boot TRUE | Es ist ein Fehler aufgetreten (Sammelmeldung).
« Details siehe Anzeigeparameter C01083.

@ Ausfiihrliche Funktionsbeschreibung siehe Grundfunktion "Parameterumschaltung".
(0 265)
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13.1

514

Applikationsbeispiele

Folgeschaltung

Applikationsbeispiele

Diese Kapitel enthalt verschiedene Applikationsbeispiele fiir den 8400 motec.

'@ Tipp!

Die erforderliche Parametrierung nehmen Sie im »Engineer« am einfachsten tber die Re-
gisterkarte Alle Parameter vor. In der Kategorie "Parameterliste” sind alle Parameter des
8400 motec aufgefihrt.

Folgeschaltung

Aufgabenstellung:

Zwei Pumpen sollen den Wasserstand in einem Reservoir auf einem konstanten Niveau halten. Die
zweite Pumpe soll abgeschaltet werden, wenn der Verbrauch dies zulasst.

Losung:
Pumpe 1 regelt den Wasserstand und schaltet im Bedarfsfall die Pumpe 2 zu.
« Fir die Regelung kommt der Prozessregler (L_PCTRL 1) zum Einsatz.

+ Fiir das Zuschalten der Pumpe 2 wird die GP-Funktion "Analoger Vergleich" (L_Compare_1) ver-
wendet. Um das standige Zu- und Wegschalten der Pumpe 2 zu verhindern, wird fiir den Ver-
gleich eine grolRe Hysterese (95 %) eingestellt.

+ Die GP-Funktion "Bindres Verzogerungsglied" (L_DigitalDelay 1) verhindert kurze Laufzeiten
und eine kurze Abschaltzeit der Pumpe 2.

Vie €— (i):
N i
6 Vin €4— ( )
motec 1 motec 2

{

1 RER, RFR,! /starter
A~
0..50% 0% /50 %
Four TFOUTz 100 %
Digital
MCTRL Delay
I Set speed Act speed Start / Stop
fuEleg ACT, | IN2
4..20mA
m Input SET PCTRL N1 Compare
4 Hysteresis
C00472/1 C00472/2 C00681
70 % 100 % 95 %

*VOUT

[13-1] Prinzipieller Signalfluss
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Applikationsbeispiele

Folgeschaltung

Besonderheiten:

Im Teillast-Bereich (z. B. wahrend der Nacht) kann mit einer kleinen Einheit gefahren und damit En-
ergie gespart werden.

Fur die Pumpe 2 kann sowohl ein zweiter 8400 Motec als auch ein Starter oder Schiitz verwendet

werden.
Vin Vin
100 %+ s 100 % =
V ’
’ ’
’ ’
Ve e
e Viora 4 Vromac
/7 7
4 4 Vinz
50 %] 50 %-]
Vins ’
’
’
’
’
’
’
’
s
’
' Vout I Vour
VN1 (Pumpe 1)=0...50 %
VN2 (Pumpe 2)=0% /50 %
[13-2] Fillstandsverlauf

Beispielhafte Parametrierung:
Parameter Info Einstellung Info

Einstellungen fiir Motorregelung und Geratesteuerung

C00006 Motorregelung 8: VFCplus: U/f quadr | » U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus)

C€00141 Autostart Option 0x01 Anlaufverhalten des Antriebsreglers:
Sperre nach Netzeinschalten.

» Autostart-Option "Sperre bei Gerat

ein”

C00019 Auto-DCB: Schwelle 100 min-1 » Automatische Gleichstrombremsung
(Auto-DCB)

C€00106 Auto-DCB: Haltezeit 0.0s Gleichstrombremsung deaktiviert.

Belegung der Ein-/Ausgangsklemmen

C00007

Steuermodus

10: Klemmen 0

Die Vorbelegung wird durch die folgende
Parametrierung geandert.

C00621/1

LS_DigitalOutput: bRelay

220:
L_DigitalDelay_1
_bOut

Die Ansteuerung des Relais erfolgt durch
das bindre Verzogerungsglied.

Uber das Relais erfolgt die (verzégerte)
Freigabe der Pumpe 2.

C00701/5

LA_NCtrl: bSetSpeedCcw

0: Nicht verbunden

Eine Drehrichtungsumkehr {iber Digi-
taleingang DI4 ist nun nicht mehr mog-
lich.

Analoger Eingang

» Analoge Klemmen

Co0034

AINx: Konfiguration

2:4..420mA

Eingangssignal ist Stromsignal
4 mA..20 mA.

C00598

Reakt. Drahtbruch AINx

0: No Reaction

Drahtbruchiiberwachung deaktiviert.

Sollwertgenerator

»L NSet 1

C00012

Hochlaufzeit Hauptsollwert

20s

C€00013

Ablaufzeit Hauptsollwert

20s
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13 Applikationsbeispiele

131 Folgeschaltung
Parameter Info Einstellung Info
Prozessregler »L PCTRL 1
C€00222 L PCTRL_1:Vp 1.0 Hinweis!
00223 L PCTRL 1:Tn 1000 ms Rggelverhalten des PID-Prozessreglersan
e — = = die konkrete Anwendung anpassen!
€00224 L_PCTRL_1:Kd 0.0
C€00225 L_PCTRL_1: MaxLimit 105.0 % Maximaler Fiillgrad fiir Pumpe 1.
C€00226 L_PCTRL_1: MinLimit 0.0% Keine Richtungsumkehr der Pumpe.
€00242 L_PCTRL_1: Betriebsmodus 2: PID als Sollwert- | Als PID-Eingangswerte werden der Pro-
gen. zesssollwert (nSet_a) und der Prozessist-
wert (nAct_a) verwendet.
Der Drehzahlsollwert (nNSet_a) wird
nicht beriicksichtigt.
€00700/7 LA_NCtrl: nPIDActValue_a 10: Aln1_Out Der Prozessistwert (nAct_a) wird lber
den Analogeingang 1 erfasst.
(Prozessistwert = aktueller Wasserstand)
€00700/9 LA_NCtrl: nPIDSetValue_a 20:nParl_a Der Prozesssollwert (nSet_a) wird tiber
den freien Parameter C00472/1 vorgege-
ben.
€00472/1 LS_ParFree_a: Wert 1 70.0 % Vorgabe des Prozesssollwertes.
(Prozesssollwert = Soll-Wasserstand)
GP-Funktion "Analoger Vergleich" » L Compare_1
€00680 L_Compare_1: Fkt. 6: |In1| < |In2| Vergleichsfunktion:
|C00472/2| < |Drehzahlistwert|
C00681 L_Compare_1: Hysterese 95.0 % Hysterese fiir Vergleich
C€00700/13 L Compare_1:ninl_a 21:nPar2_a Der Vergleichswert 1 wird liber den frei-
en Parameter C00472/2 vorgegeben.
C€00700/14 |L _Compare_1:nIn2_a 52: LA_NCtrl_ Vergleichswert 2 ist der Drehzahlistwert.
nMotorSpeedAct_a | « 100 % = Bezugsdrehzahl (C00011)
€00472/2 LS_ParFree_a: Wert 2 100.0 % Vorgabe des Vergleichswertes 1.
GP-Funktion "Bindres Verzogerungsglied" » L DigitalDelay 1
C€00720/1 L DigitalDelay_1: Ein-Verz. 30s Einschaltverzégerung fiir Pumpe 2
€00720/2 L DigitalDelay_1: Aus-Verz. 120s Ausschaltverzogerung fiir Pumpe 2
C00701/23 |L_DigitalDelay_1:bIn 215: Eingangswert des Verzogerungsglieds ist
L_Comparel_bOut |das Ergebnis des Vergleichs.
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Applikationsbeispiele

Verzogerte Abschaltung im Teillast-Betrieb ("Sleep Mode")

Verzogerte Abschaltung im Teillast-Betrieb ("Sleep Mode")

Aufgabenstellung:

Verharrt der Antrieb tiber langere Zeit unterhalb einer minimalen Lastschwelle, dann soll sich der
Antrieb zwecks Energieeinsparung abschalten. Wenn der Sollwert die minimale Lastschwelle tiber-
schreitet, dann soll der Antrieb wieder starten.

Losung:

Uber die GP-Funktion "Analoger Vergleich" (L_Compare_1) wird die Solldrehzahl Giberwacht. Sobald
diese unter die eingestellte Abschaltschwelle fallt, startet die Ausschaltverzégerung. Nach Ablauf
der eingestellten Verzégerungszeit schaltet sich der Antrieb selber aus.

« Die Ausschaltverzogerung wird mit der GP-Funktion "Binares Verzégerungsglied”
(L DigitalDelay 1) realisiert.

« Wenn der Sollwert die Abschaltschwelle wieder tiberschreitet, startet der Antrieb wieder.

nMainSetValue_a Q

NSet

nNSet_a

C00039/1

SetSpeedValueEff

IN1

C00039/2
C00039/2

C00472/1 N2} [IN1] < [IN2|

Compare

Digital —[: LS_DigitalOutput: bRelay
Delay LA_NCtrl: bRFG_0

L_Compare_1_bOut

f T
blog! [~ €00680 C€00720/1 On delay
blogSpeed1 2 } 0 Function 0072072 Off delay
bJog2 |, 1%
bJogSpeed2 [} 2] 3
[13-3] Prinzipieller Signalfluss

Beispielhafte Parametrierung:

Parameter Info Einstellung Info

Einstellungen fiir Gerdtesteuerung

C00141 Autostart Option 0x00 Anlaufverhalten des Antriebsreglers:
Keine Sperre nach Netzeinschalten.

Belegung der Ein-/Ausgangsklemmen

C€00621/1 LS_DigitalOutput: bRelay 220: Die Ansteuerung des Relais erfolgt durch

L_DigitalDelay_1 |das bindre Verzogerungsglied.
_bOut

GP-Funktion "Analoger Vergleich" » L Compare_ 1

C€00680 L Compare_1: Fkt. 6:[In1| < |In2| Vergleichsfunktion:
|AIn1_Out| < |C00472/1]

C€00700/13 |L_Compare_1:ninl_a 13: SetSpeedValueEff | Vergleichswert 1 ist der iiber die JOG-Ein-
gange ausgewahlte Eingangswert des
Sollwertgenerators L_NSet 1.

C€00700/14 |L_Compare_1:nln2_a 20:nParl_a Der Vergleichswert 2 wird iiber den frei-
en Parameter C00472/1 vorgegeben.

€00472/1 LS_ParFree_a: Wert 1 30.0% Vorgabe des Vergleichswertes 2 (Ab-
schaltschwelle).

GP-Funktion "Binéres Verzogerungsglied" » L DigitalDelay_1

C€00720/1 L DigitalDelay_1: Ein-Verz. 10s Einschaltverzégerung (= Ausschaltverzo-
gerung fiir den Antrieb)

€00720/2 L DigitalDelay_1: Aus-Verz. 1s Ausschaltverzégerung (= Einschaltverzo-
gerung fiir den Antrieb)

C00701/23 |L_DigitalDelay_1: bin 215: Eingangswert des Verzogerungsglieds ist

das Ergebnis des Vergleichs.
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13 Applikationsbeispiele

13.2 Verzogerte Abschaltung im Teillast-Betrieb ("Sleep Mode")
Parameter Info Einstellung Info
Steuersignale fiir Applikation » TA "Stellantrieb — Drehzahl"
C€00701/12  |LA_NCtrl: bRFG_0O 220: Das Fiihren des Hauptsollwert-Integra-
L DigitalDelay_1 |tors liber die aktuellen Ti-Zeiten auf "0"
_bOut erfolgt durch das bindre Verzogerungs-
glied.
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133 Motorbelastungstest

133 Motorbelastungstest

Aufgabenstellung:

Um eine Motorauslegung zu verifizieren, soll der Motor in einem Dauertest durch zyklischen Rever-

sieren belastet werden.

Losung:

Mit der GP-Funktion "Bindre Logik" (L_DigitalLogic_1) wird die logische Funktion "NOT" konfiguriert.

Diese invertiert den Ausgang des Verzdgerungsgliedes (L_DigitalDelay 1) und generiert so ein al-
ternierendes Signal. Das alternierende Signal ist wiederum mit dem Applikationseingang fiir Dreh-
richtungswechsel (bSetSpeedCcw) verschaltet und bewirkt eine wechselnde Drehrichtung des

Motors.

C00820 Function
C00821/1 bIn1=0/bIn2=0

IN1 Digital Digital 1 LA_NCitrl: bSetSpeedCcw
_IN2 [ Logic Delay Sy
f f

C00720/1 On delay
C00720/2 Off delay

[13-4] Prinzipieller Signalfluss

Beispielhafte Parametrierung:

Parameter Info Einstellung Info
Belegung der Ein-/Ausgangsklemmen
C€00621/1 LS_DigitalOutput: bRelay 220: Fiir Testzwecke:
L_DigitalDelay_1 | Die Ansteuerung des Relais erfolgt eben-
_bOut falls mit dem alternierenden Signal vom
bindren Verzégerungsglied.
GP-Funktion "Bindre Logik" » L Digitallogic 1
C€00820 L_DigitalLogic_1: Funktion 4:bOut = Es wird die in C00821 parametrierte
f(Wahrheitstabelle) | Wahrheitstabelle verwendet.
€00821/1 L_DigitalLogic_1: bIn1=0/bIn2=0 1: True Wahrheitstabelle fiir logische Funktion
"NOT".
C00701/28 |L_Digitallogic_1: binl 220: Eingang 1 ist mit dem Ausgang des Ver-
L DigitalDelay 1 |zdgerungsglieds verkniipft.
_bOut

C00701/29 |L_DigitallLogic_1: bin2

0: Not connected

Eingang 2 wird nicht benétigt.

GP-Funktion "Bindres Verzogerungsglied"

» L DigitalDelay 1

C€00720/1 L_DigitalDelay_1: Ein-Verz. 5s Einschaltverzégerung
€00720/2 L_DigitalDelay_1: Aus-Verz. 5s Ausschaltverzégerung
C00701/23 |L_DigitalDelay_1: bin 240: Eingangswert des Verzogerungsglieds ist
L _DigitalLogic_1 |das Ergebnis der bindren Logik.
_bOut
Steuersignale fiir Applikation » TA "Stellantrieb — Drehzahl"
C€00701/5 LA_NCtrl: bSetSpeedCcw 220: Der Drehrichtungswechsel erfolgt mit
L_DigitalDelay_1 |dem alternierenden Signal vom bindren
_bOut Verzégerungsglied.
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Zahlen

16Bit-Input analog (C00830) 410
16Bit-Input common (C00831) 410
87-Hz-Betrieb 101

8Bit-Input (C00833) 411

A
Ablaufzeit Hauptsollw. (C00013) 347
Ablaufzeit Schnellhalt (C00105) 360
AC Drive Profil 231
Statuswort 237
Steuerwort 236
ACDrive
Drive mode (C01350) 426
Sollwertskalierung (C01353) 429
Statuswort (C01352) 428
Steuerwort (C01351) 427
Achsdaten
Anbaurichtung (C01206) 426
AINX
Ausgangswert (C00033) 350
Eingangsspannung (C00028) 350
Eingangsstrom (C00029) 350
Konfiguration (C00034) 351
Offset (C00026) 349
Verstarkung (C00027) 349
Aktuelle Schaltfrequenz (C00725) 406

An01: AIN1_| < 4 mA (Fehlermeldung) 317

Analogeingdnge 190
Anhalten des Hochlaufgebers 165
Antriebsgrundfunktionen 264
Antriebsschnittstelle 58
Anwendungshinweise 14
Appl.
Bezugsdrehzahl (C00011) 346
Bezugsfrequenz C11 (C00059) 353
Applikation (C00005) 343
Abschaltpositionierung 240
AC Drive Profil 231
Stellantrieb-Drehzahl 203
Applikationsbeispiele 514
Folgeschaltung 514
Motorbelastungstest 519
Sleep Mode 517
Aufbau der Sicherheitshinweise 14
Ausgangsfrequenz (C00058) 353
Ausgangsleistung (C00980) 418

Ausgangsworter Network MCI/AN (C00877) 413
Auslastung Bremswiderstand (C00133) 364

Auswahl der Regelungsart 90
Auswahl der Schaltfrequenz 146

Auswahl Spezialfunktionen (C00143) 368

Auswahlhilfe fiir Motorregelung 93
Auto-DCB 152
Haltezeit (C00106) 360

520

Schwelle (C00019) 348
Automatische Gleichstombremsung (Auto-DCB) 152
Automatisches Speichern 64
Autostart Option (C00142) 367

B
Bausteine 451
Begrenzung untere Drehzahl (C00239) 380
Bemessungsleistung Bremswiderstand (C00130) 363
Betriebsstundenzahler (C00178) 375
Bibliothek 451
Bremsbetrieb 164
Bremschopper 164
Bremsenenergiemanagement

Auswahl des Bremsverfahrens (C00175) 375
Bremsensteuerung 270
Bremsverfahren 165
Bremswiderstand 164
Bremswiderstand E84DZEWxxxx 165
Bremswiderstandsiiberwachung (12xt) 178
Bremswiderstandswert (C00129) 363

C

C0088/C0098) (C00120) 362
C10 346
€100 359
C1000 422
€105 360
€106 360
€107 360
C1082 422, 5
C1083 423
€1084 423
C1085 423
C1086 423
C1087 424
C1090 424, 512
C1091 424, 512
€1092 425, 512
C11 346

C1100 425, 478
C1101 425, 478
C114 361

C115 361

€118 362

C12 346, 457
€120 362
C1206 426
€122 362

€123 363

C124 363

€129 363

C13 347, 457
€130 363

w

N IN N
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C131 364
C133 364
C134 364, 457
C1350 426
C1351 427
C1352 428
C1353 429, 491, 493, 494
€136 365
€137 366
€141 366
€142 367
C143 368
C144 368
C15 347
€150 369
C1501 430
C1503 430
€155 370
€158 371
€159 372
C16 347
€160 372
C161 372
C165 373
C166 373
€167 373
C168 373
C169 374
€170 374
C171 374
C173 374
C174 374
€175 375
€177 375
€178 375
€179 375
C18 347
€181 376
€182 376, 457
C19 348
€1905 430
€1911 430
C1912 432
€1913 433
€199 376
C2 340
€200 376
€201 376
€203 377
€204 377
C21 348
€210 377
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€22 348

€222 377,
€223 378,
€224 378,
€225 378,
€226 378,
€227 378,
€228 379,
€23 348

€231 379,
€233 379,
€234 379
€235 380
€239 380
C24 349

€241 380
C242 381,
€243 381,
C244 381,
€245 381,

C2580 435
C2581 435
C2582 435
C2589 437
€2593 437
€26 349
C2607 438
C2610 438
€27 349
€273 382
€276 382
€28 350
C2842 439
2843 439
C2853 440
C2855 440
C2859 440
C2870 441
C2871 441
C2872 441
C2873 441
C2874 441
C2875 441
€29 350
€290 382
€291 382
€292 382
€293 382
€294 383
€295 383
€296 383
€3 342

465
466

466
466
466
466
C246 382, 466
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C304 383 €594 397
€305 383 €597 397

€33 350 €598 397

C34 351 C6 344

€36 351 €600 398
€371 383 C601 398

€39 351, 457 €604 398
€420 383 C606 398
C425 384 €607 399
C443 385 C61 353

Ca44 386 €620 399
Ca45 386 €621 400
C446 387 €632 402, 457
C460 387 €633 402, 457
C461 387 €634 403, 458
C462 387 C64 354

C463 387 C66 354

C466 388 C680 403, 472
C467 388 C681 404, 472
C469 388 €682 404, 472
€470 388, 509 C7 345

C471 389, 507 C70 354

€472 389, 508 €700 404
€480 389, 502 €701 405
C481 390, 500 C71 355

C482 390, 501 €720 406, 479, 481
C488 391 C721 406, 482
€495 391 C725 406
€496 391 €729 406
€497 392 €73 355

C5 343 C74 355

C50 352 C75 355

C51 352 C76 356

€516 392 C761 407
€517 393 €79 356

€52 352 €800 407, 453
C53 352 €801 407, 453
C54 352 €802 407, 453
C56 353 €803 408, 453
€563 394 €804 408, 453, 455
C565 394 €805 408
C567 394 €806 408, 454
C57 353 €81 356

€572 394 €820 409, 484, 486
€574 395 €821 409, 484, 486
€579 395 €822 409

€58 353 €823 410
C581 395 €830 410
C582 395 €831 410
C584 396 €833 411
C585 396 €84 356

€586 396 €85 357

€59 353 €87 357
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€876 413

€877 413

€88 357

€89 357

€890 414

€90 358

€909 414

C91 358

€910 414

€92 358

€93 358

€937 415

€938 415

€939 415

€94 358

€95 359

€965 415

€97 359

€971 416

€972 416

C973 416

€975 417

€976 417

€977 417

€978 417

€979 417

€98 359

€980 418

€981 418

€982 418

C984 418

€985 419

€986 419

€987 419

€99 359

€990 419

€991 420

€992 420

€994 420

€995 420

€996 421

€997 421

€998 421

€999 421

CA06: CAN CRC Fehler (Fehlermeldung) 319
CAO07: CAN Bus Warn (Fehlermeldung) 319
CA08: CAN Bus Stopped (Fehlermeldung) 319
CAOb: CAN Bus Live Time (Fehlermeldung) 320
CAOF: CAN Steuerwort (Fehlermeldung) 320
CAN ErrorCode (C00371) 383

CE04: MCl Kommunikationsfehler (Fehlermeldung) 318
CEOF: MCI Steuerwort (Fehlermeldung) 319
CE1: CAN RPDO1 (Fehlermeldung) 320
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CE2: CAN RPDO2 (Fehlermeldung) 320

CE4: CAN Bus Off (Fehlermeldung) 319

Cl01: Modul fehlt/inkompatibel (Fehlermeldung) 320
Cosinus phi (C00979) 417

D
Datentyp 335
DCB

Haltezeit (C00107) 360

Strom (C00036) 351
DCB (Gleichstrombremsung) 152
Details zum aktuellen Fehler anzeigen 290
dFO1: Interner Fehler 01 (Fehlermeldung) 322
dF02: Interner Fehler 02 (Fehlermeldung) 322
dF03: Interner Fehler 03 (Fehlermeldung) 322
dF04: Interner Fehler 04 (Fehlermeldung) 322
dFO5: Interner Fehler 05 (Fehlermeldung) 323
dF06: Interner Fehler 06 (Fehlermeldung) 323
dF07: Interner Fehler 07 (Fehlermeldung) 323
dF08: Interner Fehler 08 (Fehlermeldung) 323
dF09: Interner Fehler 09 (Fehlermeldung) 323
dF10: time out I/0 micro (Fehlermeldung) 324
dF11: oscilator fail (Fehlermeldung) 324
dF12: math error (Fehlermeldung) 324
dF13: DMA error (Fehlermeldung) 324
dH69: Abgleichdatenfehler (Fehlermeldung) 325
DI1| DI2

Funktion (C00115) 361
Diagnose X6

akt. Baudrate (C01905) 430
Diagnoseschnittstelle

schnelle Kommunikation (576 kBaud) 20
Diagnoseschnittstelle (DIAG) 22
Digitalausginge 184
Digitale Klemmen 184
Digitaleingdnge 184
Digitalen Eingang entprellen 481
DIx

Pegel (C00443) 385
DIx Invertierung (C00114) 361
DOx

Pegel (C00444) 386
DOx Invertierung (C00118) 362
Drahtbruchiiberwachung Geber 182
Drehmoment (C00056) 353
Drehmomentklammerung 104
Drehzahlbegrenzung (C00909) 414
Drehzahlgeberauswahl (C00495) 391
Drehzahlgrenzen festlegen 94
Drehzahlregelung mit Drehmomentklammerung (SLVC) 124

E
EASY Starter 19
EinfluR Pendeldampfung (C00234) 379
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Eingangsworter Network MCI/CAN (C00876) 413 xx.0131.00007 319
Einstellung Motoriberlast (I>xt 362 xx.0131.00008 319
Elektrische Daten I/O-Klemmen 199 xx.0131.00011 320

E-Mail an Lenze 530
Encoder-Strichzahl (C00420) 383
Energieanzeige 171
Energieanzeige (C00981) 418
Engineer 19

Entprellen eines digitalen Eingangs 481

xx.0131.00015 320
xx.0135.00001 320
xx.0135.00002 320
xx.0140.00013 320
xx.0144.00001 321
xx.0144.00002 321
xx.0144.00003 321
xx.0144.00004 321

F xx.0144.00031 322
Fangen 149 xx.0145.00001 322
aktivieren (C00990) 419 xx.0145.00002 322
Startfrequenz (C00992) 420 xx.0145.00003 ﬁ
Strom (C00994) 420 xx.0145.00004 322
Verfahren (C00991) 420 xx.0145.00005 323
Feedback an Lenze 530 xx.0145.00006 323
Fehler Information (C00165) 373 xx.0145.00007 323
Fehlerdetails anzeigen 290 xx.0145.00008 323
Fehler-ID 306, 309 xx.0145.00009 323
Fehlerinformationstext (C00166) 373 xx.0145.00010 324

xx.0145.00011 324
xx.0145.00012 324
xx.0145.00013 324
xx.0145.00198 324
xx.0400.00105 325
xx.0444.21811 325
Xx.0444.24835 325
XX.0444.24848 325
xx.0444.33072 325
xx.0444.33073 325
xx.0444.33074 326
xx.0444.33077 326
xx.0980.00001 326
xx.0981.00001 326
Fehlernummer (C00168) 373
Fehlerreaktionen einstellen 301
Fehlersachgebiet 306, 308

Fehlermeldung zuriicksetzen 309
Fehlermeldungen 305
Fehlermeldungen (Kurziibersicht) 310
Fehlernummer 305, 308
xx.0111.00002 312
xx.0119.00000 312
xx.0119.00001 312
xx.0119.00015 313
xx.0119.00050 313
xx.0119.00052 313
xx.0123.00007 313
xx.0123.00014 314
xx.0123.00015 314
xx.0123.00016 314
xx.0123.00017 315
xx.0123.00032 315
xx.0123.00033 315

xx.0123.00034 315 Fehlertyp 305

xx.0123.00057 316 Fehlerzahler (C00170) 374

xx.0123.00065 E Fehlerzeit (C00169) 374

xx.0123.00071 316 Feldbus-Schnittstelle 327

xx.0123.00093 316 Feldorientierte Motorstrome (C00937) 415
xx.0123.00105 317 Feldschwéchung fiir Synchronmotoren 142
xx.0123.00145 317 Festsollwert x (L_NSet_1 n-Fix) (C00039) 351
xx.0123.00200 317 Field Package 55

xx.0123.00205 317
xx.0125.00001 317
xx.0127.00002 318
xx.0127.00003 318
xx.0127.00004 318

Filterzeit Pendelddmpfung (C00235) 380
Firmware compile date (C00201) 376
Firmware-Produkttyp (C00200) 376
Firmware-Version (C00099) 359

xx.0127.00005 318 Firmware-Version (C00100) 359
xx.0127.00006 ﬁ Folgeschaltung (Applikationsbeispiel) 514
xx.0127.00015 319 Freqlnxx

xx.0131.00000 319 Offset (C02842) 439

xx.0131.00002 319 Verstarkung (C02843) 439
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Freginxx_nOut_a (C00446) 387
Freginxx_nOut_v (C00445) 386
Frequenzbegrenzung (C00910) 414

FU Bremse 165

Funktionsbausteine 451
Funktionsbibliothek 451
Funktions-DIP-Schalter S1 (C01911) 430
Funktions-DIP-Schalter S2 (C01912) 432

G

Geber-/Riickfiihrsystem 159
Geberabtastzeit (C00425) 384
Geberauswertverfahren 162
Geberauswertverfahren (C00496) 391
Geber-Drahtbruchiiberwachung 182
GeneralPurpose-Funktionen 207
Gerat-Bemessungsstrom (C00098) 359
Gerateauslastung (Ixt) (C00064) 354
Geratebefehle (C00002) 340
Gerateeinstellungen (C00141) 366
Geratename (C00199) 376
Geratesuchfunktion 68
Gerateliberlastiiberwachung (Ixt) 173
Geratezustand (C00137) 366
Gestaltung der Sicherheitshinweise 14
Gleichstrombremsung 151
Grundfunktionen 264

H
Haltebremse
Aktivierungszeit (C02593) 437
Betriebsmodus (C02580) 435
Drehzahlschwellen (C02581) 435
Einstellung (C02582) 435
Status (C02607) 438
Zeitsystem (C02589) 437
Haltebremsensteuerung 270
Handterminal X400 20
Helligkeit der LED-Statusanzeige reduzieren 287
Hochlaufgeber anhalten 165
Hochlaufzeit Hauptsollw. (C00012) 346
HW-Stand (C00210) 377

|
Id1: Fehler Motordatenidentifizierung (Fehlermeldung) 316
Imax generatorisch (C00023) 348
Imax motorisch (C00022) 348
Imax-Regler 99
Inbetriebnahmeassistent 8400 33
Interne Verschaltung
Steuermodus "40
Network (CAN/MCI)" 228, 262
Steuermodus "41
Network (AS-i)" 229, 263
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Steuermodus "Klemmen 0" 227, 238, 261
loC: Comm module changed (Fehlermeldung) 324

K
Keypad 22
Default-Parameter (C00463) 387
Default-Parameter (C00466) 388
Default-Startansicht (C00467) 388
Fkt. STOP-Taste (C00469) 388
Kommunikation 327
Kommunikations-Steuerworte (C00136) 365
Kiihlkorpertemperatur (C00061) 353
Kurziibersicht Fehlermeldungen 310

L
L Compare_1 472
Fenster (C00682) 404
Fkt. (C00680) 403
Hysterese (C00681) 404
L_Counter_1 477
Funktion (C01100) 425
Vergleich (C01101) 425
L DigitalDelay_1 479
Verz. (C00720) 406
L DigitalDelay_2 482
Verz. (C00721) 406
L _DigitalLogic_1 483
Funktion (C00820) 409
Wahrheitstabelle (C00821) 409
L DigitalLogic_2 485
Funkton (C00822) 409
Wahrheitstabelle (C00823) 410
L_JogCtrlExtension 487
L JogCtrlExtension_1 487
EdgeDetect (C00488) 391
Verbindungsliste digital (C00761) 407
L_MPot_1 452
Ablaufzeit (C00803) 408
Hochlaufzeit (C00802) 407
Inaktiv-Fkt. (C00804) 408
Init-Fkt. (CO0805) 408
Obere Grenze (C00800) 407
Untere Grenze (C00801) 407
Verwenden (C00806) 408
_NSet_1 456
Hyst. NSet erreicht (C00241) 380
Max.SperrFrg. (C00632) 402
Min.SperrFrq. (C00633) 402
wState (C00634) 403
_PCTRL_1 463
Ablaufzeit (C00228) 379
Ablaufzeit Einfluss (C00244) 381
Arbeitsbereich (C00231) 379
Betriebsmodus (C00242) 381
Hochlaufzeit (C00227) 378
Hochlaufzeit Einfluss (C00243) 381

-

—
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Istwert nAct_a intern (C00246) 382
Kd (C00224) 378
MaxLimit (C00225) 378
MinLimit (C00226) 378
PID-Ausgangswert (C00245) 381
Th (C00223) 378
Vp (C00222) 377
Wurzelfunktion (C00233) 379
L RLQ_1 470
LA_NCtrl
Verbindungsliste analog (C00700) 404
Verbindungsliste digital (C00701) 405
LED-Statusanzeige 287
Helligkeit reduzieren 287
Leistungs- und Energieanzeige 171
Leistungsteilkennung (C00093) 358
L-force »EASY Starter« 19
L-force »Engineer« 19
Logbucheintrdge exportieren 298
LP_Network_In 331
LP_Network_InOut
Invertierung (CO0890) 414
LP_Network_Out 332
LP1: Ausfall Motorphase (Fehlermeldung) 317
LS_AnalogInput 490
LS_Convert (C01354) 429
LS_Convert_1 491
LS_Convert_2 494
LS_Convert_3 496
LS_Digitallnput 498
LS_DigitalOutput 499
LS_DisFree 500
LS_DisFree (C00481) 390
LS_DisFree_a 501
LS_DisFree_a (C00482) 390
LS_DisFree_b 502
LS_DisFree_b (C00480) 389
LS Drivelnterface 503
LS_ParFix 506
LS_ParFree 507
LS_ParFree (C00471) 389
LS_ParFree_a 508
LS_ParFree_a (C00472) 389
LS_ParFree_b 509
LS_ParFree_b (C00470) 388
LS_ParReadWrite 511
LS_ParReadWrite_1 511
FailState (C01092) 425
Index (C01090) 424
Zykluszeit (C01091) 424
LS_ParReadWrite_2 511
LS_ParReadWrite_3 511
LS_ParReadWrite_4 511
LS_ParReadWrite_5 511
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LS_ParReadWrite_6 511
LS_SetError_1 510
LS_WriteParamlList 265
Execute Mode (C01082) 422
FailState (C01083) 423
Fehlerzeile (C01084) 423
Index (C01085) 423
WriteValue_1 (C01086) 423
WriteValue_2 (C01087) 424
LU: Unterspannung Zwischenkreis (Fehlermeldung) 314

M
Manuelle Gleichstrombremsung (DCB) 152
Massentragheitsmoment (C00273) 382
Max. Motordrehzahl (C00965) 415
Maximalmoment (C00057) 353
Maximalstromiiberwachung 180
MCI timeout (C01503) 430
MCK 264

Hoch-/Ablaufzeiten (C02610) 438
MCTRL

Drehzahlistwert (C00051) 352

Drehzahlsollwert (C00050) 352

Status (C01000) 422
minimaler analoger Sollwert (C00010) 346
Motion Control Kernel (MCK) 264
Motor flux Add (C00984) 418
Motorauswahl 82
Motorbelastungstest (Applikationsbeispiel) 519
Motor-Bemessungsdrehzahl (C00087) 357
Motor-Bemessungsfrequenz (C00089) 357
Motor-Bemessungsleistung (C00081) 356
Motor-Bemessungsspannung (C00090) 358
Motor-Bemessungsstrom (C00088) 357
Motor-Cosinus phi (C00091) 358
Motordaten 82
Motordaten automatisch identifizieren 88
Motordrehzahliiberwachung 182
Motorenkatalog 86
Motorhaltebremse 270
Motor-Hauptfeldinduktivitat (C00092) 358
Motor-Magnetisierungsstrom (C00095) 359
Motornennmoment (C00097) 359
Motorparameter-Ermittlung aktiv 72
Motorparameter-ldentifikation 88
Motorregelung 80

87-Hz-Betrieb 101

Auswahl der Regelungsart 90

Auswabhl der Schaltfrequenz 146

Auswahlhilfe 93

Fangen 149

Gleichstrombremsung 151

Pendeldampfung 156

Schlupfkompensation 155

Sensorlose Vectorregelung (SLVC) 122
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U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) 96
U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco) 106
U/f-Regelung (VFCplus + Geber) 115

Motorregelung (C00006) 344

Motorspannung (C00052) 352

Motor-Statorstreuinduktivitat (C00085) 357

Motor-Statorwiderstand (C00084) 356

Motorstrom (C00054) 352

Motortemperaturiiberwachung (PTC) 177

Motoriiberlastiiberwachung (12xt) 174

N

Nachfiihrung der Streuinduktivitat 140
Netzeinschaltstundenzahler (C00179) 375
Netzphasenausfalliiberwachung 180
Netzspannung (C00173) 374
Nist-Filterzeitkonstante (C00497) 392
nt03: COM fault 3 (Fehlermeldung) 325
nt04: COM fault 4 (Fehlermeldung) 325
nt05: COM fault 5 (Fehlermeldung) 326
nt08: COM fault 8 (Fehlermeldung) 326
nt14: COM fault 14 (Fehlermeldung) 325
nt15: COM fault 15 (Fehlermeldung) 325
nt16: COM fault 16 (Fehlermeldung) 325

(o)

oC1: Leistungsteil Kurzschluss (Fehlermeldung) 314

oC11: Current clamp for too long (>1 sec) (Fehlermeldung) 316
0C12: 12xt Uberlast Bremswiderstand (Fehlermeldung) 316
0(C18: Stromiberwachung Uberlast (Fehlermeldung) 315
0C2: Leistungsteil Erdschluss (Fehlermeldung) 315

0oC5: Ixt Uberlast (Fehlermeldung) 313

0C6: 12xt Uberlast Motor (Fehlermeldung) 317

0C7: Uberstrom Motor (Fehlermeldung) 313

0C9: Ixt Uberlast Abschaltgrenze (Fehlermeldung) 313
oH1: Ubertemperatur Kithlkdrper (Fehlermeldung) 312
oH3: Motortemperatur ausgel6st (Fehlermeldung) 313

oH4: Kiihlkérpertemp. > Abschalttemp. -5°C (Fehlermeldung)
312

Optische Ortung 68

0S1: Maximales Drehzahllimit erreicht (Fehlermeldung) 315
052: Max. Motordrehzahl (Fehlermeldung) 315

ot2: Speed controller limitation (Fehlermeldung) 316

oU: Uberspannung Zwischenkreis (Fehlermeldung) 314

P

Parameter automatisch speichern 64
Parameterumschaltung 265
Passwort (C00094) 358
PC-Handsteuerung 51
Pendelddmpfung 156

Portbaustein "LP_Network_In" 331
Portbaustein "LP_Network _Out" 332
Produkttypschliissel (C00203) 377
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PROFIBUS 327
PROFINET 327
PS01: Kein Memory Modul (Fehlermeldung) 321
PS02: Par.satz ungiiltig (Fehlermeldung) 321
PS03: Par.satz Gerat ungiltig (Fehlermeldung) 321
PS04: Par.satz Gerat inkompatibel (Fehlermeldung) 321
PS31: Ident. Fehler (Fehlermeldung) 322
PSM
Imax Lss-Sattigungskennlinie (C02855) 440
Lss Sattigungskennlinie (C02853) 440
Lss-Sattigungskennl. aktivieren (C02859) 440
Motormaximalstrom Feldschwachung (C00938) 415
PTC 177

R

Rampenverschliff Hauptsollwert (C00134) 364
Reakt. Drahtbruch AINx (C00598) 397

Reakt. Drehzahlregler begrenzt (C00567) 394

Reakt. Drehzahliiberwachung (C00579) 395

Reakt. Geberdrahtbruch (C00586) 396

Reakt. Gerateliberlast (Ixt) (C00604) 398

Reakt. Kommunikationsfehler mit MCI (C01501) 430

Reakt. Kiihlkdrpertemp. > Abschalttemp. -5°C (C00582) 395

Reakt. LP1-Motorphasenfehler (C00597) 397
Reakt. LS_SetError_x (C00581) 395
Reakt. Max. Drehzahl erreicht (C00607) 399
Reakt. Motoriiberlast (I>xt) (C00606) 398
Reakt. Motor-Ubertemp. PTC (C00585) 396
Reakt. Netzphasenausfall (C00565) 394
Reakt. Steuerwortfehler (C00594) 397
Reakt. Stromiiberwachung (C00584) 396
Reakt. Ubertemp. Bremswiderst. (C00574) 395
Reakt. Zwischenkreis-Unterspg. (C00600) 398
Reduz. Bremschopperschwelle (C00174) 374
Regelungsart 90
Remote

Hoch-/Ablaufzeit (C00461) 387

S
Sattigungskennlinie 140
SC

Einstellungen (C00079) 356

max. Ausgangsspannung (C00276) 382
Schalterstellung (C01913) 433
Schaltfrequenz 146
Schaltfrequenz (C00018) 347
Schaltfrequenzabsenkung (Temp.) (C00144) 368
Schaltzyklen (C00177) 375
Schlupfkomp. (C00021) 348
Schlupfkompensation 155
Schlupfregler 119
Schlusselschalter 55
Schnelle Kommunikation {iber Diagnoseschnittstelle 20
Schwelle Bremsw.-Uberlast (C00572) 394
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Schwelle Gerateauslastung (Ixt) (C00123) 363
Sd10: Drehzahllimit Riickfiihrsystem 12 (Fehlermeldung) 317
Sd3: Drahtbruch Riickfiihrsystem (Fehlermeldung) 317
Sensorlose Regelung fiir Synchonmaschinen (SLPSM) 92
Sensorlose Vectorregelung (SLVC) 92, 122
Seriennummer (C00204) 377
Sicherheitshinweise 14
Signalfluss
U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) 96
U/f-Kennliniensteuerungenergiesparend (VFCplusEco) 107,
130
U/f-Regelung (VFCplus + Geber) 116, 117
SLPSM
Filterknickfrequenz (C00997) 421
Filterzeit Rotorlage (C00998) 421
Gesteuerter Sollstrom (C00995) 420
PLL-Verstdrkung (C00999) 421
Umschaltdrehzahl (C00996) 421
SLVC
Verstarkung Feldstromregler (C00985) 419
Verstarkung Querstromregler (C00986) 419
Smrl: Module internal watchdog or trap (Fehlermeldung) 318
Smr2: Module Offline - no status or PDOs (Fehlermeldung) 318

Smr3: Module timeout - one or more of PDOs timeout
(Fehlermeldung) 318

Smr4: SDO access failure (Fehlermeldung) 318
Spitzenstrombegrenzung 94
Startwert Motoriberlast (I*xt) (C00122) 362
Status letzter Geratebefehl (C00003) 342
Statuswort (C00150) 369
Statuswort 2 (C00155) 370
Steuermodus (C00007) 345
Steuerung Uber Field Package 55
Streckenparameter 87
Stromgrenzen festlegen 94
Stromiiberwachung
Abschaltstrom (C00124) 363
Verzogerungszeit (C00563) 394
Stromiberwachung Uberlast 181
Su02: eine Netzphase fehlt (Fehlermeldung) 312
Synchronmotor
Feldschwachung 142
Sys. Verb. 16-Bit (C00620) 399
Sys. Verb. Bool (C00621) 400
Systembausteine 451
Systemfehlermeldungen 305

T
Technologieapplikationen 18

Thermische Motorbelast. (I>xt) (C00066) 354
Ti Drehzahlregler (C00071) 355

Ti Imax-Regler (C00074) 355

Ti Stromregler (C00076) 356
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U/f-Eckfrequenz 101
U/f-Kennliniensteuerung (VFCplus) 91, 96
U/f-Kennliniensteuerung energiesparend (VFCplusEco) 106
U/f-Regelung (VFCplus + Geber) 115
Uberwachungen 172, 299
Ultimativer Motorstrom (C00939) 415
Umin-Anhebung 102
Umrichter Motorbremse

nAdd (C00987) 419
Umrichter-Motorbremse 165
Ursache fiir Reglersperre (C00158) 371
Ursache fiir Schnellhalt QSP (C00159) 372
US01: Anwenderfehler 1 (Fehlermeldung) 326
US02: Anwenderfehler 2 (Fehlermeldung) 326
USB-Diagnoseadapter 20
User-Menu 26
User-Menii (C00517) 393

\'}
Vergleichswert N_Act (C00024) 349
Verschaltung
Steuermodus "40
Network (CAN/MCI)" 228, 262
Steuermodus "41
Network (AS-i)" 229, 263
Steuermodus "Klemmen 0" 227, 238, 261
Verschliffzeit PT1 (C00182) 376
Verwendete Konventionen 11
Verz.Reakt Fault
Zwischenkreis-Uberspannung (C00601) 398
VFC
Begrenzung U/f +Geber (C00971) 416
Ti U/f +Geber (C00973) 416
U/f-Eckfrequenz (C00015) 347
Umin-Anhebung (C00016) 347
Vp U/f +Geber (C00972) 416
VFC-ECO
Minimalspannung U/f (C00977) 417
Motorspannung Sub (C00978) 417
Motorspannung Sub Rampe (C00982) 418
Ti (C00976) 417
Vp (C00975) 417
Vp Drehzahlregler (C00070) 354
Vp Imax-Regler (C00073) 355
Vp Stromregler (C00075) 355

W
Warmekapazitat Bremswiderstand (C00131) 364

z

Zeiteinstellungen (C00181) 376

Zubehor fiir die Inbetriebnahme 20
Zustandbestimmender Fehler (C00161) 372
Zustandsbestimmender Fehler (C00160) 372
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Zwischenkreisspannung (C00053) 352
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Ilhre Meinung ist uns wichtig
Wir erstellten diese Anleitung nach bestem Wissen mit dem Ziel, Sie

bestmoglich beim Umgang mit unserem Produkt zu unterstiitzen.

Vielleicht ist uns das nicht tiberall gelungen. Wenn Sie das feststel-
len sollten, senden Sie uns lhre Anregungen und lhre Kritik in einer
kurzen E-Mail an:

feedback-docu@Lenze.de

Vielen Dank fiir lhre Unterstiitzung.

Ihr Lenze-Dokumentationsteam


mailto:feedback-docu@Lenze.de
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C€

Lenze Drives GmbH
Breslauer StraRe 3
D-32699 Extertal
Germany
+49 5154 82-0
lenze@lenze.com
T www.lenze.com

Service

Lenze Service GmbH

Breslauer StralBe 3

D-32699 Extertal

Germany
008000 24 46877 (24 h helpline)
+49 5154 82-1112
service@lenze.com

Lenze
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